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Referéncia Rapida dos Parametros, Alarmes e Falhas

REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS, ALARMES E FALHAS

1= CFW500-10S

2 = CFW500-10D

3 = CFW500-I0AD

4 = CFW500-I0R

5 = CFW500-CUSB

6 = CFW500-CCAN

7 = CFW500-CRS232

8 = CFW500-CPDP

9 = CFW500-CRS485

11 = CFW500-CETH-IP
CFW500-CEMB-TCP
CFW500-CEPN-10

Param Descricao EITEICD HITEDED AIIBSOCE Propr. Grupos | Pa
. ¢ Valores Fabrica Usuario pr. P 9
PO000 | Acesso aos Parametros 0a 9999 0 5-2
P0O001 | Referéncia Velocidade 0 a 65535 ro READ 16-1
P0002 | Velocidade de Saida 0 a 65535 ro READ 16-1
(Motor)
P0O003 | Corrente do Motor 0,02200,0A ro READ 16-1
P0004 | Tensao Barram. CC (Ud) 0a 2000V ro READ 16-1
P0O005 | Frequéncia de Saida 0,0 2500,0 Hz ro READ 16-2
(Motor)

P0O006 | Estado do Inversor 0 = Ready (Pronto) ro READ 16-2

1 = Run (Execugéo)

2 = Subtensao

3 = Falha

4 = Autoajuste

5 = Configuragéo

6 = Frenagem CC

7 = Estado Dormir
P0O007 | Tenséo de Saida 0a2000V ro READ 16-3
PO009 | Torque no Motor -1000,0 a 1000,0 % ro, VVW READ 16-3
P0O010 | Poténcia de Saida 0,0 a 6553,5 kW ro READ 16-3
P0O011 | Fator de Poténcia -1,00 a2 1,00 ro READ 16-3
P0O012 | Estado DI8 a DI Bit 0 = DI ro READ, I/O | 12-14

Bit 1 = DI2

Bit 2 = DI3

Bit 3 = DI4

Bit 4 = DI5

Bit 5 = DI6

Bit 6 = DI7

Bit 7 = DI8
P0O013 | Estado DO5 a DO1 Bit 0 = DO1 ro READ, I/O | 12-22

Bit 1 = DO2

Bit 2 = DO3

Bit 3 = DO4

Bit 4 = DO5
P0O014 | Valor de AO1 0,0 2 100,0 % ro READ, I/0 | 12-6
P0O015 | Valor de AO2 0,0 a2 100,0 % ro READ, I/0 | 12-6
P0016 | Valor de FO em % 0,02 100,0 % ro READ, I/0 | 12-12
P0017 | Valor de FO em Hz 0 a 20000 Hz ro READ, I/0 | 12-12
P0018 | Valor de Al1 -100,0 a 100,0 % ro READ, I/0 | 12-1
PO019 | Valor de Al2 -100,0 a 100,0 % ro READ, I/0 | 12-1
P0020 | Valor de AI3 -100,0 a 100,0 % ro READ, I/0 | 12-1
P0021 | Valor de Flem % -100,0 a 100,0 % ro READ, I/0 | 12-9
P0O022 | Valor de Fl em Hz 0a 20000 Hz ro READ, I/0 | 12-10
P0023 | Verséo de SW Princ. 0,00 a 655,35 ro READ 6-1
P0024 | Versao de SW Sec. 0,00 a 655,35 ro READ 6-1
P0027 | Config. Mod. Plug-in 0 = Sem Plug-in ro READ 6-1

CFW500 | 0-1
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0029

Config. HW Poténcia

0 = Nao Identificado
1=200-240V /1,6 A

2 =200-240V /26 A
3=200-240V/4,3A

4 =200-240V/70A
5=200-240V /9,6 A
6=380-480V/1,0A

7 =380-480V /1,6 A
8=380-480V/26A
9=2380-480V/4,3A
10=380-480V /6,1 A
11 =200-240V /7,3 A
12 =200-240V /10,0 A
13 =200-240V /16,0 A
14 =380-480V /2,6 A
15=380-480V /4,3 A
16 =380-480V/6,5A
17 =380-480V /10,0 A
18 =200-240V /24,0 A
19 =380-480V /14,0 A
20 =380-480V /16,0 A
21 =500-600V /1,7 A
22 =500-600V/3,0A
23 =500-600V/4,3A
24 =500-600V/7,0A
25 =500-600V /10,0 A
26 = 500-600V /12,0 A
27 =200-240V /28,0 A
28 =200-240V /33,0 A
29 =380-480V /24,0 A
30 =380-480V/30,0A
31 =500-600V /17,0 A
32 =500-600V/22,0A
33 =200-240V /45,0 A
34 =200-240V /54,0 A
35 =2380-480V/38,0A
36 =380-480V/450A
37 =500-600V /27,0 A
38 =500-600V/32,0A
39 a 63 = Reservado

Conforme modelo
do inversor

ro

READ

6-2

P0O030

Temp. Mdédulo Poténcia

-20a 150 °C

ro

READ

16-5

PO037

Sobrecarga Motor Ixt

0a100 %

ro

READ

15-2

P0040

Variavel Processo PID

0,0a3000,0

ro

READ

13-7

PO041

Valor do Setpoint PID

0,0 a3000,0

ro

READ

13-7

P0047

Estado CONFIG

0a999

ro

READ

16-5

P0048

Alarme Atual

0a999

ro

READ

15-7

P0049

Falha Atual

0a999

ro

READ

15-7

P0050

Ultima Falha

0a999

ro

READ

15-8

PO051

Corrente Ult. Falha

0,0a200,0 A

ro

READ

15-8

PO052

Barram. CC Ult. Falha

0a?2000V

ro

READ

15-8

P0053

Frequéncia Ult. Falha

0,02 500,0 Hz

ro

READ

15-9

PO054

Temp. Ult. Falha

-20a 150 °C

ro

READ

15-9

P0055

Estado Lég. Ult. Falha

0000h a FFFFh

ro

READ

15-9

PO060O

Segunda Falha

0a999

ro

READ

15-8

PO061

Corrente 22 Falha

0,0a200,0 A

ro

READ

15-8

PO062

Barram. CC 22 Falha

0a2000V

ro

READ

16-8

P0063

Frequéncia 22 Falha

0,0 a500,0 Hz

ro

READ

15-9

P0064

Temp. 22 Falha

-20a 150 °C

ro

READ

15-9

PO065

Estado Ldg. 22 Falha

0000h a FFFFh

ro

READ

15-9

P0O070

Terceira Falha

0a999

ro

READ

15-8

POO71

Corrente 32 Falha

0,0a200,0 A

ro

READ

16-8

0-2 | CFW500
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Param Descricao ELOED TS AITEDE Propr. Grupos | Pa
: ¢ Valores Fabrica Usuario pr- P 9-
P0O072 | Barram. CC 32 Falha 0a 2000V ro READ 15-8
P0O073 | Frequéncia 32 Falha 0,0a500,0 Hz ro READ 15-9
P0O074 | Temp. 32 Falha -20a150°C ro READ 15-9
PO075 | Estado Log. 32 Falha 0000h a FFFFh ro READ 15-9
PO100 | Tempo Aceleragéo 0,1a2999,0s 10,0s BASIC 11-1
P0101 | Tempo Desaceleragcao 0,12999,0s 10,0s BASIC 11-1
P0102 | Tempo Acel. 22 Rampa 0,12999,0s 10,0s 11-2
P0O103 | Tempo Desac. 22 Rampa | 0,1 2999,0 s 10,0s 11-2
P0O104 | Rampa S 0 = Inativa 0 cfg 1-2
1 = Ativa
PO105 | Selegéo 1%/22 Rampa 0 = 1 Rampa 2 1/0O 1-3
1 =22 Rampa
2 =DIx
3 = Serial/USB
4 = Reservado
5 = CO/DN/DP
6 = SoftPLC
P0106 | Tempo da 32 Rampa 0,1a999,0s 50s 11-3
P0120 | Backup da Ref. Veloc. 0 = Inativo 1 7-8
1 = Ativo
2 = Backup por P0121
P0121 | Referéncia via HMI 0,0a500,0 Hz 3,0Hz 7-9
P0122 | Referéncia JOG -500,0 a 500,0 Hz 50Hz 7-9
P0O124 | Ref. 1 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 3,0Hz 7-10
P0125 | Ref. 2 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 10,0 (5,0) Hz 7-10
P0126 | Ref. 3 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 20,0 (10,0) Hz 7-10
P0127 | Ref. 4 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 30,0 (20,0) Hz 7-10
P0128 | Ref. 5 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 40,0 (30,0) Hz 7-10
P0129 | Ref. 6 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 50,0 (40,0) Hz 7-10
P0130 | Ref. 7 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 60,0 (50,0) Hz 7-10
P0131 | Ref. 8 Multispeed -500,0 a 500,0 Hz 66,0 (565,0) Hz 7-10
P0133 | Velocidade Minima 0,0 2500,0 Hz 3,0Hz BASIC 7-8
P0134 | Velocidade Maxima 0,0a500,0 Hz 66,0 (55,0) Hz BASIC 7-8
P0O135 | Corrente Maxima Saida 0,0a200,0 A 1,5Xlom BASIC, 1-7
MOTOR
P0136 | Boost de Torque Manual 0,02a30,0 % Conforme modelo V/f BASIC, 9-4
do inversor MOTOR
P0137 | Boost de Torque Autom. 0,0230,0 % 0,0 % V/f MOTOR 9-5
P0138 | Compensacao Escorreg. -10,0 2 10,0 % 0,0 % V/f MOTOR 9-6
PO139 | Filtro Corrente Saida 0a9999 ms 50 ms 8-1
P0140 | Filtro Comp. Escorreg. 0a 9999 ms 500 ms VVW 8-2
P0142 | Tenséo Saida Maxima 0,02 100,0 % 100,0 % cfg, V/f 9-4
P0143 | Tensao Saida Intermed. 0,02100,0 % 66,7 % cfg, V/f 9-4
P0144 | Tensao Saida Minima 0,02100,0 % 33,3 % cfg, V/f 9-4
P0145 | Freq. Inicio Enf. Campo 0,0 2500,0 Hz 60,0 (560,0) Hz cfg, V/f 9-5
P0146 | Freq. Saida Intermed. 0,0a2500,0 Hz 40,0 (33,3) Hz cfg, V/f 9-5
P0147 | Freq. Saida Baixa 0,0a500,0 Hz 20,0 (16,7) Hz cfg, V/f 9-5
P0O150 | Tipo Regul. Barram. CC V/f | 0 = Hold_Ud e Desac_LC 0 cfg MOTOR | 11-4
1 =Acel_Ud e Desac_LC
2 =Hold_Ud e Hold_LC
3 =Acel_Ud e Hold_LC
P0O151 | Nivel Regul. Barram. CC 339 a 1200 V 400 V (P0296 = 0) MOTOR | 11-5
800V (P0296 = 1)
1000 V (P0296 = 2)

CFW500 | 0-3
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

P0O152
Barram. CC

Ganho Prop. Regul.

0,00 29,99

1,50

MOTOR

11-5

P0153

Nivel Frenagem Reost.

339 a 1200 V

375V (P0296 = 0)
750 V (P0296 = 1)
950 V (P0296 = 2)

MOTOR

14-1

P0O156
Nom.

Corr. Sobrecarga Vel.

0,0a200,0 A

11Xl om

MOTOR

15-1

pPO157

Corr. Sobrecarga 50 %

0,0a200,0 A

1,0xlom

MOTOR

15-1

P0158

Corr. Sobrecarga 5 %

0,0a200,0 A

0,8Xlnom

MOTOR

15-1

P0178 | Fluxo Nominal

0,0a150,0 %

100,0 %

MOTOR

10-5

P0200 | Senha

0 = Inativa
1 = Ativa
129999 = Nova senha

0

HMI

5-2

P0202 | Tipo de Controle

0=V/f

1 =Sem Funcao
2 = Sem Fungéo
3 = Sem Fungéo
4 = Sem Fungéo
5=VVW

cfg

STARTUP

8-1

P0203

Sel. Funcao Especial

0 = Nenhuma
1 =PID via A1
2 = PID via Al3
3 = PID via Fl

cfg

13-7

P0204

Carrega/Salva Param.

0 a4 =Sem Fungao

5 = Carrega WEG 60 Hz
6 = Carrega WEG 50 Hz
7 = Carr. Usuario 1

8 = Carr. Usuario 2

9 = Salva Usuario 1

10 = Salva Usuario 2

11 = Carrega Padrao
SoftPLC

12 a 15 = Reservado

cfg

5-5

P0205

Parametro Display Princ.

0a 1500

HMI

5-3

P0206
Secundario

Parametro Display

0a 1500

HMI

5-3

P0207

Parametro para Barra

0a 1500

3

HMI

5-3

P0208

Referéncia Nominal

1a65535

600 (500)

HMI

5-3

P0209 | Unidade Eng. Ref.

0 = Sem Unidade

3

zZ3 03 >»<
3 g S

O~NO O~ WN =

z
3

9=mA
10=%
11 =°C
12=C0V
18=Hz
14 =HP
15=h
16=W
17 = kW
18 = kWh
19=H

13

HMI

5-4

P0210

Forma Indicagéo Ref.

0 =wxyz
1 =wxy.z
2 = wxyz
3 = w.xyz

HMI

5-4

P0213

Fator Escala da Barra

1a65535

Conforme modelo
do inversor

HMI

5-4

0-4 | CFW500
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0216

lluminacao HMI

0 = Desliga
1 =Liga

1

cfg

HMI

5-5

P0217

Frequéncia para Dormir

0,0 2500,0 Hz

0,0 Hz

11-8

P0218

Tempo para Dormir

0a999 s

Os

1-9

P0220

Selecéao LOC/REM

0 = Sempre Local

1 = Sempre Remoto

2 = Tecla HMI (LOC)

3 = Tecla HMI (REM)

4 = Entrada Digital (DIx)
5 = Serial/USB (LOC)

6 = Serial/USB (REM)

7 = Sem Funcéo

8 = Sem Funcéo

9 = CO/DN/PB/Eth (LOC)
10 = CO/DN/PB/Eth (REM)
11 = SoftPLC

cfg

170

7-5

P0221

Sel. Referéncia LOC

0 = Teclas HMI
1=Al1

2=A2

3=AI3

4 =Fl
5=A1+Al2>0
6 =Al1 +Al2
7=EPR

8 = Multispeed

9 = Serial/USB
10 = Sem Funcéao
11 = CO/DN/PB/Eth
12 = SoftPLC

13 = Sem Funcéao
14=A1>0
15=A2>0

16 =AI3>0

17 =FI>0

cfg

170

7-5

pP0222

Sel. Referéncia REM

Ver opgdes em P0221

cfg

170

P0223

Selegao Giro LOC

0 = Horario

1 = Anti-horario

2 = Tecla HMI (H)

3 = Teclas HMI (AH)

4 = DIx

5 = Serial/USB (H)

6 = Serial/USB (AH)

7 = Sem Funcao

8 = Sem Funcgéo

9 = CO/DN/PB/Eth (H)
10 = CO/DN/PB/Eth (AH)
11 = Sem Funcgéo

12 = SoftPLC

cfg

170

P0224

Selegéo Gira/Para LOC

0 =Tecla HMI

1 =DIx

2 = Serial/USB

3 = Sem Funcgéo

4 = CO/DN/PB/Eth
5 = SoftPLC

cfg

170

77

P0225

Selegéo JOG LOC

0 = Inativo

1 = Teclas HMI

2 =DIx

3 = Serial/USB

4 = Sem Fungéo

5 = CO/DN/PB/Eth
6 = SoftPLC

cfg

170

77

P0226

Selegéo Giro REM

Ver opcoes em P0223

cfg

170

7-6

pP0227

Selegéo Gira/Para REM

Ver opcbes em P0224

cfg

170

7-7

P0228

Selegao JOG REM

Ver opgdes em P0225

cfg

170

7-7

P0229

Selecdo Modo Parada

0 = Por Rampa
1 = Por Inércia
2 = Parada Rapida

ofinN| =

cfg

170

715

CFW500 | 0-5
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Param Descricao ELEICD ATEOCD DD Propr. Grupos | Pa
. ¢ Valores Fabrica Usuario pr- P 9

P0230 | Zona Morta (Als) 0 = Inativa 0 cfg I/O 1241

1 = Ativa
P0231 | Funcao do Sinal Al 0 = Ref. Veloc. 0 cfg I/O 12-3

1 =Sem Funcao

2 = Sem Fungéo

3 = Sem Fungéo

4 =PTC

5 = Sem Fungéo

6 = Sem Fungéo

7 = Uso SoftPLC

8 = Funcao 1 Aplicacao

9 = Funcao 2 Aplicacao

10 = Fungao 3 Aplicagéo

11 = Funcao 4 Aplicacao

12 = Fungéo 5 Aplicagéo

13 = Fungéo 6 Aplicagéo

14 = Fungéo 7 Aplicagao

15 = Fungéo 8 Aplicagéo
P0232 | Ganho da Entrada Al1 0,000 a 9,999 1,000 I/0 12-4
P0233 | Sinal da Entrada Al1 0=0a10V/20mA 0 170 12-5

1=4a20mA

2=10V/20mAa0

3=20a4mA
P0234 | Offset da Entrada Al1 -100,0 a 100,0 % 0,0 % 170 12-4
P0235 | Filtro da Entrada Al1 0,00 a 16,00 s 0,00s I/0 12-4
P0236 | Fungéo do Sinal Al2 Ver opcdes em P0O231 0 cfg I/O 12-3
P0237 | Ganho da Entrada Al2 0,000 a 9,999 1,000 I/0 12-4
P0238 | Sinal da Entrada Al2 Ver opgdes em P0233 0 I/0 12-5
P0239 | Offset da Entrada Al2 -100,0 2 100,0 % 0,0 % I/0 12-4
P0240 | Filtro da Entrada Al2 0,00 a2 16,00 s 0,00s 170 12-4
P0241 | Fungéo do Sinal AI3 Ver opcdes em P0O231 0 cfg I/0 12-3
P0242 | Ganho da Entrada Al3 0,000 a 9,999 1,000 I/0 12-4
P0243 | Sinal da Entrada Al3 0=0a10V/20mA 0 I/0 12-5

1=4a20mA

2=10V/20mAa0

3=20a4mA

4=-10a+10V
P0244 | Offset da Entrada AI3 -100,0 a 100,0 % 0,0 % I/0 12-4
P0245 | Filtro da Entrada AI3 0,002 16,00 s 0,00 s I/0 12-4
P0246 | Entrada em Freq. Fl 0 = Inativa 0 I/O 12-10

1 = Ativa
P0247 | Ganho da Entrada Fl 0,000 a 9,999 1,000 170 12-10
P0248 | Entrada FI Minima 10 a 20000 Hz 10 Hz I/0 12-10
P0249 | Offset da Entrada Fl -100,0 a 100,0 % 0,0 % 170 12-10
P0250 | Entrada FI Maxima 10 a 20000 Hz 10000 Hz I/0 12-10

0-6 | CFW500
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0251

Funcao da Saida AO1

0 = Ref. Veloc.

1 =Sem Funcao

2 =Veloc. Real

3 = Sem Fungéo

4 = Sem Fungéo

5 = Corrente Saida

6 = Var. Processo

7 = Corrente Ativa

8 = Sem Fungéo

9 = Setpoint PID

10 = Sem Funcao

11 = Torque Motor

12 = SoftPLC

13 = Sem Funcao

14 = Sem Funcao

15 = Sem Funcao

16 = Ixt Motor

17 = Sem Funcao

18 = Conteudo P0696
19 = Conteudo P0697
20 = Conteudo P0698
21 = Fungéo 1 Aplicagao
22 = Funcéo 2 Aplicagao
23 = Funcgéo 3 Aplicagéao
24 = Funcéo 4 Aplicacao
25 = Fungéo 5 Aplicacao
26 = Funcgéo 6 Aplicagéao
27 = Fungao 7 Aplicacao
28 = Fungéo 8 Aplicacao

2

1/0

12-7

P0252

Ganho da Saida AO1

0,000 a 9,999

1,000

1/0

12-8

P0253

Sinal da Saida AO1

0=0a10V
1=0a20mA
2=4a20mA
3=10a0V
4=20a0mA
5=20a4 mA

170

12-8

P0254

Funcao da Saida AO2

Ver opgdes em P0251

1/0

12-7

P0255

Ganho da Saida AO2

0,000 a 9,999

170

12-8

P0256

Sinal da Saida AO2

Ver opcdes em P0253

1/0

12-8

P0257

Funcao da Saida FO

0 = Ref. Veloc.

1 = Sem Funcao

2 = Veloc. Real

3 = Sem Fungéo

4 = Sem Fungéo

5 = Corrente Saida

6 = Var. Processo

7 = Corrente Ativa

8 = Sem Fungéo

9 = Setpoint PID

10 = Sem Funcao

11 = Torque Motor

12 = SoftPLC

13 = Sem Funcéao

14 = Sem Funcao

15 = Desabilita F.O.

16 = Ixt Motor

17 = Sem Funcao

18 = Conteudo P0696
19 = Conteudo P0697
20 = Conteudo P0698
21 = Fungéo 1 Aplicagcao
22 = Funcgéao 2 Aplicagéo
23 = Funcgéo 3 Aplicagéo
24 = Fungéo 4 Aplicacao
25 = Fungéo 5 Aplicagcao
26 = Funcgéo 6 Aplicagéo
27 = Fungéo 7 Aplicagao
28 = Fungéo 8 Aplicagao

170

12-12

CFWS500 | 0-7
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0258

Ganho Saida FO

0,000 a 9,999

1,000

170

1213

P0259

Saida FO Minima

10 a2 20000 Hz

10 Hz

170

12-13

P0260

Saida FO Maxima

10 a 20000 Hz

10000 Hz

I/0

1213

P0263

Funcao da Entrada DI

0 = Sem Funcao

1 = Gira/Para

2 = Habilita Geral

3 = Parada Rapida

4 = Avanco

5 = Retorno

6 = Start

7 = Stop

8 = Sentido de Giro Horario
9 = LOC/REM

10 =JOG

11 = Acelera E.P.

12 = Desacelera E.P.

13 = Multispeed

14 = 22 Rampa

15 = Sem Fungéo

16 = Sem Fungéo

17 = Sem Fungéo

18 = Sem Alarme Ext.

19 = Sem Falha Ext.

20 = Reset de Falha

21 = SoftPLC

22 = Man./Auto PID

23 = Sem Fungao

24 = Desab. Flying Start
25 = Sem Fungéo

26 = Bloqueia Prog.

27 = Carrega Usuario 1
28 = Carrega Usuario 2
29 =PTC

30 = Sem Fungéo

31 = Sem Funcao

32 = Multispeed 22 Rampa
33 = Ac. E.P. 22 Rampa
34 = De. E.P. 22 Rampa
35 = Avanco 2% Rampa
36 = Retorno 2% Rampa
37 =Liga/Ac. E.P.

38 =De. E.P./ Desl.

39 = Funcao 1 Aplicagéao
40 = Funcao 2 Aplicagéao
41 = Funcao 3 Aplicacao
42 = Fungéao 4 Aplicagao
43 = Funcao 5 Aplicagéao
44 = Funcao 6 Aplicagéao
45 = Funcao 7 Aplicagao
46 = Funcao 8 Aplicagao

1

cfg

1/0

12-15

P0264

Funcao da Entrada DI2

Ver opcoes em P0263

cfg

1/0

12-15

P0265

Funcao da Entrada DI3

Ver opcoes em P0263

cfg

I/0

1215

P0266

Funcao da Entrada DI4

Ver opcdes em P0263

cfg

1/0

12-15

P0267

Funcao da Entrada DI5

Ver opcbes em P0263

cfg

1/0

12-15

P0268

Funcao da Entrada DI6

Ver opgdes em P0263

cfg

170

1215

P0269

Funcao da Entrada DI7

Ver opgdes em P0263

cfg

170

1215

P0270

Fungéo da Entrada DI8

Ver opcoes em P0263

cfg

I/0

1215

pP0271

Sinal das Dls

0 = Todas DIx sdo NPN
1= (D) PNP

2 = (DI1..DI2) PNP

3 = (DI1..DI3) PNP

4 = (DI1..DI4) PNP

5 = (DI1..DI5) PNP
6 = (DI1..DI6) PNP
7 = (DNH..DI7) PNP

8 = Todas DIx séo PNP

cfg

1/0

12-14

0-8 | CFW500
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0275

Funcao da Saida DO1

0 = Sem Fungéo
1=F>Fx

2=F>Fx

3=F<Fx

4=F=F

5 = Sem Fungéo
6=1Is>Ix

7=ls<Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 =Run

12 = Ready

13 = Sem Falha

14 = Sem F0OQ70

15 = Sem Funcao

16 = Sem F0021/22

17 = Sem Funcao

18 = Sem F0072

19 = 4-20 mA OK

20 = Conteudo P0695
21 = Sent. Horario

22 = V. Proc. > VPx

23 = V. Proc. < VPx

24 = Ride-Through

25 = Pré-Carga OK

26 = Com Falha

27 = Sem Funcao

28 = SoftPLC

29 = Sem Funcao

30 = Sem Funcéao

31 = Sem Funcao

32 = Sem Funcao

33 = Sem Funcao

34 = Sem Funcéao

35 = Sem Alarme

36 = Sem Falha/Alarme
37 = Fungéo 1 Aplicagcao
38 = Funcao 2 Aplicagéo
39 = Funcao 3 Aplicagéo
40 = Funcao 4 Aplicagéo
41 = Funcao 5 Aplicacao
42 = Fungéo 6 Aplicacao
43 = Funcao 7 Aplicagéo
44 = Funcao 8 Aplicagéao

13

1/0

12-23

P0276

Funcao da Saida DO2

Ver opgdes em P0275

1/0

12-23

pPo277

Funcéo da Saida DO3

Ver opgdes em P0275

170

12-23

P0278

Fungéo da Saida DO4

Ver opgdes em P0275

170

12-23

P0279

Fungéo da Saida DO5

Ver opgdes em P0275

o|lo|o N

1/0

12-23

pP0287

Histerese Fx

0,0a500,0 Hz

0,5 Hz

1/0

12-24

P0288

Velocidade Fx

0,0 2500,0 Hz

3,0Hz

170

12-24

P0290

Corrente Ix

0,0a200,0 A

1,0x o

170

12-24

P0293

Torque Tx

0a200 %

100 %

170

12-24

P0295

Corr. Nom. Inv.

0,0a200,0 A

Conforme modelo
do inversor

ro

READ

6-3

P0296

Tenséo Nominal Rede

0=200-240V
1=380-480V
2 =500-600V

Conforme modelo
do inversor

ro, cfg

READ

6-3

P0297

Freq. de Chaveamento

2500 a 15000 Hz

5000 Hz

6-3

P0299

Tempo Frenag. Partida

0,0a150s

0,0s

11-10

P0O300

Tempo Frenagem Parada

0,0a15,0s

0,0s

1-11

PO301

Frequéncia de Inicio

0,0a500,0 Hz

3,0Hz

1-12

P0302

Tenséo Frenagem CC

0,0a100,0 %

20,0 %

1-12

PO303

Frequéncia Evitada 1

0,0a500,0 Hz

20,0 Hz

1-12

CFW500 | 0-9
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0O304

Frequéncia Evitada 2

0,0a500,0 Hz

30,0 Hz

1-12

P0306

Faixa Evitada

0,0a250Hz

0,0Hz

1-12

P0308

Endereco Serial

1az247

1

NET

17-2

P0O310

Taxa Comunic. Serial

0 = 9600 bits/s
1 =19200 bits/s
2 = 38400 bits/s

1

NET

17-2

PO311

Config. Bytes Serial

0 = 8 bits, sem, 1
1 = 8 bits, par, 1
2 = 8 bits, imp, 1
3 = 8 bits, sem, 2
4 = 8 bits, par, 2
5 = 8 bits, imp, 2

NET

17-2

P0312

Protocolo Serial (1) (2)

0=HMIR (1)

1 = Reservado

2 = Modbus RTU (1)

3 = Reservado

4 = Reservado

5 = Mestre RTU (1)

6 = HMIR (1) + Modbus RTU (2)
7 = Modbus RTU (2)

8 a 11 = Reservado

12 = HMI (1)/Mestre RTU (2)
13 = Mestre RTU (2)

cfg

NET

17-3

P0313

Agéao p/ Erro Comunic.

0 = Inativo

1 = Para por Rampa

2 = Desab. Geral

3 = Vai para LOC

4 = LOC Mantém Hab.
5 = Causa Falha

NET

17-3

P0314

Watchdog Serial

0,0a999,0s

0,0s

NET

17-3

P0316

Estado Interf. Serial

0 = Inativo
1 = Ativo
2 = Erro Watchdog

ro

READ, NET

17-3

P0320

Flying Start/Ride-Through

0 = Inativas

1 = Flying Start (FS)
2=FS/RT

3 = Ride-Through (RT)

cfg

11-9

P0331

Rampa de Tensao FS e RT

0,2a60,0s

20s

11-9

P0340

Tempo Auto-Reset

0a255s

Os

15-10

P0343

Méascara Falha/Alarme

Bit 0 = FOO74
Bit 1 = FO048
Bit 2 = FO078
Bit 3 = FO079
Bit 4 = FOO76
Bit 5 = FO179
Bit 6 a 15 = Reservado

0007h

cfg

15-4

P0349

Nivel para Alarme Ixt

70a100 %

85 %

cfg

156-2

PO397

Configuragao do Controle

Bit 0 = Comp. Escorreg.
Regen.

Bit 1 = Comp. Tempo Morto
Bit 2 = Estabilizagéo de Is
Bit 3 = Red. P0297 no AO0O50

000Bh

cfg

8-2

P0399

Rendimento Nom. Motor

50,02a99,9 %

75,0 %

cfg, VVW

MOTOR,
STARTUP

10-5

P0O400

Tens&o Nom. Motor

200 a 600V

Conforme
Tabela 10.2 na
pagina 10-6

cfg, VVW

MOTOR,
STARTUP

10-5

P0O401

Corrente Nom. Motor

0,0a200,0 A

1,0xlom

cfg

MOTOR,
STARTUP

10-7

P0402

Velocidade Nom. Motor

0a 30000 rpm

1710 (1425) rpm

cfg

MOTOR,
STARTUP

10-7

P0403

Frequéncia Nom. Motor

0a 500 Hz

60 (50) Hz

cfg

MOTOR,
STARTUP

10-7
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0404

Poténcia Nom. Motor

0=0,16 HP (0,12 kW)
1 = 0,25 HP (0,19 kW)

2 =0,33 HP (0,25 kW)
3=0,50 HP (0,37 kW)

4 =075 HP (0,55 kW)
5= 1,00 HP (0,75 kW)
6= 1,50 HP (1,10 kW)

7 = 2,00 HP (1,50 kW)

8 = 3,00 HP (2,20 kW)

9 = 4,00 HP (3,00 kW)

10 = 5,00 HP (3,70 kW)

11 = 5,50 HP (4,00 kW)
12 = 6,00 HP (4,50 kW)
13 = 7,50 HP (5,50 kW)
14 = 10,00 HP (7,50 kW)
15 = 12,50 HP (9,00 kW)
16 = 15,00 HP (11,00 kW)
17 = 20,00 HP (15,00 kW)
18 = 25,00 HP (18,50 kW)
19 = 30,00 HP (22,00 kW)

Conforme modelo
do inversor

cfg, VVW

MOTOR,
STARTUP

10-7

P0407

Fator Pot. Nom. Motor

0,50 a 0,99

0,80

cfg, VVW

MOTOR,
STARTUP

10-7

P0408

Autoajuste

0 =Nao
1=S8Sim

cfg, VVW

STARTUP

10-8

P0409

Resisténcia Estator

0,01 299,99 Q@

Conforme modelo
do inversor

cfg, VVW

MOTOR,
STARTUP

10-8

P0510

Unidade de Engenharia 1
SoftPLC

0

HMI, SPLC

5-8

PO511

Ponto Decimal para
Unidade de Engenharia 1
SoftPLC

HMI, SPLC

5-8

P0512

Unidade de Engenharia 2
SoftPLC

Ver opgdes em P0510

HMI, SPLC

5-9

P0513

Ponto Decimal para
Unidade de Engenharia 2
SoftPLC

Ver opcdes em PO511

HMI, SPLC

5-9

P0520

Ganho Proporc. PID

0,000 a 9,999

1,000

13-8

P0521

Ganho Integral PID

0,000 a 9,999

0,430

13-8

P05622

Ganho Diferencial PID

0,000 a 9,999

0,000

13-8

P0525

Setpoint PID pela HMI

0,0a100,0 %

0,0 %

13-9

P0526

Filtro Setpoint PID

029999 ms

50 ms

13-9

P0527

Tipo de Agéao PID

0 = Direto
1 = Reverso

13-9

P0528

Escala Indicagao VP

10 a 30000

1000

HMI

13-10
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Param. Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

P0529 | Forma Indicagao VP

0 =wxyz
1 =wxy.z
2 =wxyz
3 =w.Xyz

1

HMI

13-10

P0533 | Valor VPx

0,0a100,0 %

90,0 %

170

13-10

P0535 | Faixa p/ Acordar

0,0a100,0 %

0,0 %

170

13-10

P0536 | Ajuste Autom. P0525

0 = Inativo
1 = Ativo

0

cfg

13-11

P0680 | Estado Ldgico

0000h a FFFFh

Bit O = Reservado
Bit1 = Comando Gira
Bit 2 e 3 = Reservado
Bit 4 = Parada Rapida
Bit 5 = 2% Rampa

Bit 6 = Modo Config.
Bit 7 = Alarme

Bit 8 = Girando

Bit 9 = Habilitado

Bit 10 = Horério

Bit 11 = JOG

Bit 12 = Remoto

Bit 13 = Subtensao
Bit 14 = Automatico (PID)
Bit 15 = Falha

ro

READ, NET

7-13

P0681 | Velocidade 13 bits

-32768 a 32767

ro

READ, NET

17-7

P0682 | Controle Serial/USB

0000h a FFFFh

Bit O = Habilita Rampa
Bit 1 = Habilita Geral
Bit 2 = Girar Horario
Bit 3 = Habilita JOG
Bit 4 = Remoto

Bit 5 = 2% Rampa

Bit 6 = Parada Rapida
Bit 7 = Reset de Falha
Bit 8 a 15 = Reservado

ro

NET

7-14

P0683 | Ref. Vel. Serial/USB

-32768 a 32767

ro

READ, NET

17-3

P0684 | Controle CO/DN/PB/Eth

Ver opcoes em P0632

ro

READ, NET

7-14

P0685 | Ref. Vel. CO/DN/PB/Eth

-32768 a 32767

ro

READ, NET

17-3

P0OB90 | Estado Ldgico 2

Bit 0 a 3 = Reservado

Bit 4 = Reducao Fs

Bit 5 = Estado Dormir

Bit 6 = Rampa Desacel.
Bit 7 = Rampa Acel.

Bit 8 = Rampa Congelada
Bit 9 = Setpoint Ok

Bit 10 = Regulagéo Link CC
Bit 11 = Config. em 50 Hz
Bit 12 = Ride Through

Bit 13 = Flying Start

Bit 14 = Frenagem CC

Bit 15 = Pulsos PWM

ro

READ, NET

713

P0695 | Valor para DOx

Bit 0 = DO1
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5

ro

READ, NET

17-7

P0B96 | Valor 1 para AOx

-32768 a 32767

ro

READ, NET

17-7

P0697 | Valor 2 para AOx

-32768 a 32767

ro

READ, NET

17-7

P0698 | Valor 3 para AOx

-32768 a 32767

ro

READ, NET

17-7

P0O700 | Protocolo CAN

1 = CANopen
2 = DeviceNet

NET

17-3

P0O701 | Endereco CAN

Oai27

63

NET

17-3
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos

Pag.

pP0O702

Taxa Comunicagcao CAN

0 =1 Mbps/Auto

1 = Reservado/Auto
2 =500 Kbps

3 =250 Kbps

4 =125 Kbps

5 =100 Kbps/Auto
6 = 50 Kbps/Auto

7 = 20 Kbps/Auto

8 = 10 Kbps/Auto

0

NET

17-3

P0O703

Reset de Bus Off

0 = Manual
1 = Automatico

NET

17-3

P0O705

Estado Controlador CAN

0 = Inativo

1 = Auto-baud

2 = CAN Ativo

3 = Warning

4 = Error Passive

5 = Bus Off

6 = Nao Alimentado

ro

READ, NET

17-3

P0706

Telegramas CAN RX

0 a 65535

ro

READ, NET

17-4

pPO707

Telegramas CAN TX

0 a 65535

ro

READ, NET

17-4

P0O708

Contador de Bus Off

0a 65535

ro

READ, NET

17-4

P0O709

Mensagens CAN Perdidas

0 a 65535

ro

READ, NET

17-4

PO710

Instancias I/O DeviceNet

0 = ODVA Basic 2W
1 = ODVA Extend 2W
2 = Especif. Fab.2W
3 = Especif. Fab.3W
4 = Especif. Fab.4W
5 = Especif. Fab.5W
6 = Especif. Fab.6W

NET

17-4

PO711

Leitura #3 DeviceNet

0a 1199

NET

17-4

pP0O712

Leitura #4 DeviceNet

0a 1199

NET

17-4

PO713

Leitura #5 DeviceNet

0a 1199

NET

17-4

PO714

Leitura #6 DeviceNet

0a1199

NET

17-4

PO715

Escrita #3 DeviceNet

0a1199

NET

17-4

P0716

Escrita #4 DeviceNet

0a 1199

NET

17-4

pPO717

Escrita #5 DeviceNet

0a 1199

NET

17-4

P0O718

Escrita #6 DeviceNet

0a1199

ojlojlolojlo|lo|o|oO

NET

17-4

PO719

Estado Rede DeviceNet

0 = Offline

1 = OnLine, Nao Con.
2 = OnLine Conect.

3 = Conexao Expirou
4 = Falha Conexao

5 = Auto-Baud

ro

READ, NET

17-4

P0720

Estado Mestre DNet

0 =Run
1 =Idle

ro

READ, NET

17-4

pPO721

Estado Com. CANopen

0 = Inativo

1 = Reservado

2 = Comunic. Hab.
3 = Ctrl. Erros Hab.
4 = Erro Guarding
5 = Erro Heartbeat

ro

READ, NET

17-4

p0O722

Estado N6 CANopen

0 = Inativo

1 = Inicializacao

2 = Parado

3 = Operacional

4 = PréOperacional

ro

READ, NET

17-4

P0740

Estado Com. Profibus

0 = Inativo
1 = Erro Acesso
2 = Offline
3 = Erro Config.
4 = Erro Param.
5 = Modo clear
6 = Online

ro

NET

17-4
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Param Descricao ELEICD ATEECD DD Propr. Grupos | Pa
: ¢ Valores Fabrica Usuario pr- P 9-
PO741 | Perfil Dados Profibus 0 = PROFIdrive 1 NET 17-4
1 = Fabricante
PO742 | Leitura #3 Profibus 0a 1199 0 NET 17-4
P0743 | Leitura #4 Profibus 0a 1199 0 NET 17-4
PO744 | Leitura #5 Profibus 0a 1199 0 NET 17-4
P0O745 | Leitura #6 Profibus 0a 1199 0 NET 17-4
PO746 | Leitura #7 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
PQO747 | Leitura #8 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
PO750 | Escrita #3 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
PO751 | Escrita #4 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
P0O752 | Escrita #5 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
PQO753 | Escrita #6 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
PQO754 | Escrita #7 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
PO755 | Escrita #8 Profibus 0a 1199 0 NET 17-5
P0O800 | Eth: Identificacao do 0 = Nao Identificado ro READ, NET | 17-5
Médulo 1 = Modbus TCP
2 = EtherNet/IP
3 = PROFINET IO
P0801 | Eth: Estado da 0 = Setup ro READ, NET | 17-5
Comunicacao 1 =Init
2 = Wait Comm
3 =Idle
4 = Data Active
5 = Error
6 = Reservado
7 = Exception
8 = Erro de Acesso
P0803 | Eth: Taxa de Comunicacao | 0 = Auto 0 NET 17-5
1 =10 Mbit, Half Duplex
2 =10 Mbit, Full Duplex
3 =100 Mbit, Half Duplex
4 =100 Mbit, Full Duplex
P0806 | Eth: Timeout Modbus TCP | 0,0 a 65,5 0,0 NET 17-5
P0810 | Eth: Config Endereco IP 0 = Parametros 1 NET 17-5
1 =DHCP
P0811 | Eth: Endereco IP 1 0a?255 192 NET 17-5
P0812 | Eth: Endereco IP 2 0a 255 168 NET 17-5
P0813 | Eth: Endereco IP 3 0a255 0 NET 17-5
P0814 | Eth: Endereco IP 4 0a255 14 NET 17-5
P0815 | Eth: CIDR Sub-rede 1a31 24 NET 17-5
P0816 | Eth: Gateway 1 0a 255 0 NET 17-6
P0817 | Eth: Gateway 2 0a255 0 NET 17-6
P0818 | Eth: Gateway 3 0a255 0 NET 17-6
P0819 | Eth: Gateway 4 0a255 0 NET 17-6
P0820 | Eth: Leitura #3 0a 9999 0 NET 17-6
P0821 | Eth: Leitura #4 0a 9999 0 NET 17-6
P0822 | Eth: Leitura #5 0a 9999 0 NET 17-6
P0823 | Eth: Leitura #6 029999 0 NET 17-6
P0824 | Eth: Leitura #7 029999 0 NET 17-6
P0825 | Eth: Leitura #8 0a 9999 0 NET 17-6
P0826 | Eth: Leitura #9 0a 9999 0 NET 17-6
P0827 | Eth: Leitura #10 029999 0 NET 17-6
P0828 | Eth: Leitura #11 029999 0 NET 17-6
P0829 | Eth: Leitura #12 029999 0 NET 17-6
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Param.

Descricao

Faixa de
Valores

Ajuste de
Fabrica

Ajuste do
Usuario

Propr.

Grupos | Pag.

P0O830

Eth: Leitura #13

0a 9999

0

NET 17-6

P0831

Eth: Leitura #14

0a 9999

NET 17-6

P0835

Eth: Escrita #3

0a 9999

NET 17-6

P0836

Eth: Escrita #4

0a9999

NET 17-6

P0837

Eth: Escrita #5

0a 9999

NET 17-6

P0838

Eth: Escrita #6

029999

NET 17-6

P0839

Eth: Escrita #7

0a 9999

NET 17-6

P0840

Eth: Escrita #8

0a9999

NET 17-6

PO841

Eth: Escrita #9

0a9999

NET 17-6

P0842

Eth: Escrita #10

0a9999

NET 17-6

P0843

Eth: Escrita #11

0a 9999

NET 17-6

PO844

Eth: Escrita #12

0a 9999

NET 17-6

P0845

Eth: Escrita #13

0a9999

NET 17-7

P0846

Eth: Escrita #14

0a9999

NET 17-7

P0849

Eth: Atualiza Configuragéo

0 = Operagao Normal
1 = Atualiza Configuragéo

o|lo|lo|ojlo/lojlo|lo|lo|lo|o|o|Oo | O

NET 17-7

P0918

Endereco Profibus

1a126

—_

NET 17-5

P0922

Sel. Teleg. Profibus

2 = Telegrama Padrao 1
3 = Telegrama 103
4 =Telegrama 104
5 = Telegrama 105
6 = Telegrama 106
7 = Telegrama 107
8 = Telegrama 108

NET 17-5

P0963

Taxa Comunic. Profibus

0 = 9,6 kbit/s
1=19,2 kbit/s

2 = 93,75 kbit/s
3 =187,5 kbit/s
4 = 500 kbit/s

5 = Nao Detectada
6 = 1500 kbit/s
7 = 3000 kbit/s
8 = 6000 kbit/s
9 = 12000 kbit/s
10 = Reservado
11 = 45,45 Kkbit/s

ro

NET 17-5

P0967

Palavra de Controle 1

Bit 0 = ON

Bit 1 = No Coast Stop
Bit 2 = No Quick Stop
Bit 3 = Enable Operation
Bit 4 = Enable Ramp
Generator

Bit 5 = Reservado

Bit 6 = Enable Setpoint
Bit 7 = Fault Acknowledge
Bit 8 =JOG 1 ON

Bit 9 = Reservado

Bit 10 = Control By PLC
Bit 11 a 15 = Reservado

ro

NET 17-5

P0968

Palavra de Status 1

Bit O = Ready To Switch On
Bit 1 = Ready To Operate

Bit 2 = Operation Enabled
Bit 3 = Fault Present

Bit 4 = Coast Stop Not Active
Bit 5 = Quick Stop Not Active
Bit 6 = Switching On Inhibited
Bit 7 = Warning Present

Bit 8 = Reservado

Bit 9 = Control Requested
Bit 10 a 15 = Reservado

ro

NET 17-5
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Param. Descricao ELEICD Aj",'St? el AjUSt? d ° Propr. Grupos | Pag.
Valores Fabrica Usuario
P1000 | Estado SoftPLC 0 = Sem Aplicativo 0 ro READ, 18-1
1 = Instal. Aplic. SPLC
2 = Aplic. Incomp.
3 = Aplic. Parado
4 = Aplic. Rodando
P1001 | Comando para SoftPLC 0 = Para Aplic. 0 SPLC 18-1
1 = Executa Aplic.
2 = Exclui Aplic.
P1002 | Tempo Ciclo de Scan 0 a 65535 ms ro READ, 18-1
SPLC
P1010 | Parametro SoftPLC 1 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1011 | Parametro SoftPLC 2 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1012 | Parametro SoftPLC 3 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1013 | Parametro SoftPLC 4 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1014 | Parametro SoftPLC 5 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1015 | Parametro SoftPLC 6 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1016 | Parametro SoftPLC 7 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1017 | Parametro SoftPLC 8 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1018 | Parametro SoftPLC 9 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1019 | Parametro SoftPLC 10 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1020 | Parametro SoftPLC 11 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1021 | Parametro SoftPLC 12 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1022 | Parametro SoftPLC 13 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1023 | Parametro SoftPLC 14 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1024 | Parametro SoftPLC 15 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1025 | Parametro SoftPLC 16 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1026 | Parametro SoftPLC 17 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1027 | Parametro SoftPLC 18 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1028 | Parametro SoftPLC 19 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1029 | Parametro SoftPLC 20 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1030 | Parametro SoftPLC 21 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1031 | Parametro SoftPLC 22 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1032 | Parametro SoftPLC 23 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1033 | Parametro SoftPLC 24 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1034 | Parametro SoftPLC 25 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1035 | Parametro SoftPLC 26 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1036 | Parametro SoftPLC 27 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1037 | Parametro SoftPLC 28 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1038 | Parametro SoftPLC 29 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1039 | Parametro SoftPLC 30 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1040 | Parametro SoftPLC 31 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1041 | Parametro SoftPLC 32 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1042 | Parametro SoftPLC 33 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1043 | Parametro SoftPLC 34 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1044 | Parametro SoftPLC 35 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1045 | Parametro SoftPLC 36 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1046 | Parametro SoftPLC 37 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1047 | Parametro SoftPLC 38 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1048 | Parametro SoftPLC 39 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1049 | Parametro SoftPLC 40 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1050 | Parametro SoftPLC 41 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1051 | Parametro SoftPLC 42 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1052 | Parametro SoftPLC 43 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1053 | Parametro SoftPLC 44 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1054 | Parametro SoftPLC 45 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
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Param. Descricao FEFEeD Ajlfsu.e e AjUSt? d ° Propr. Grupos | Pag.
Valores Fabrica Usuario
P1055 | Parametro SoftPLC 46 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1056 | Parametro SoftPLC 47 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1057 | Parametro SoftPLC 48 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1058 | Parametro SoftPLC 49 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
P1059 | Parametro SoftPLC 50 -32768 a 32767 0 SPLC 18-2
Notas:

ro = Parametro somente leitura.

V/f = Parametro disponivel em modo V/1.
cfg = Parametro de configuragéo, somente pode ser alterado com 0 motor parado.
VVW = Parametro disponivel em modo VVW.
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Falha / Alarme

Descricao

Causas Provaveis

A0046
Carga Alta no Motor

Alarme de sobrecarga no motor.

Ajuste de P0156, P0157 e PO158 com valor baixo para o motor
utilizado.
Carga no eixo do motor alta.

Temperatura Elevada no

no sensor de temperatura (NTC) do

A0047 Alarme de sobrecarga no modulo de = Corrente alta na saida do inversor.
Carga Alta nos IGBTs poténcia com IGBTs.
A0050 Alarme de temperatura elevada medida | ® Temperatura ambiente ao redor do inversor alta (>50 °C) e

corrente de saida elevada.

Timeout na Recepgao
de Telegramas

serial. Indica que o equipamento parou
de receber telegramas seriais validos por
um periodo maior do que o programado
no P0314.

Modulo de Poténcia maodulo de poténcia. = Ventilador bloqueado ou defeituoso.
m Dissipador muito sujo, impedindo o fluxo de ar.
A0090 Alarme externo via DIx (opc¢ao "Sem m Fiacado nas entradas DI1 a DI8 aberta ou com mau contato.
Alarme Externo Alarme Externo" em P026x).
A0128 Alarme que indica falha na comunicagcao | ® Verificarinstalagdo darede, cabo rompido ou falha/mal contato

nas conexdes com a rede, aterramento.

Garantir que o mestre envie telegramas para 0 equipamento
sempre em um tempo menor que o programado no P0314.
Desabilitar esta fungéo no P0314.

A0133
Sem Alimentagao na
Interface CAN

Indica que a interface CAN n&o possui
alimentacao entre os pinos 1 e 5 do
conector.

Medir se existe tensao dentro da faixa permitida entre os pinos
1 e 5 do conector da interface CAN.

Verificar se 0os cabos de alimentagdo nao estdo trocados ou
invertidos.

Verificar problemas de contato no cabo ou no conector da
interface CAN.

A0134
Bus Off

Detectado erro de bus off na interface
CAN.

Verificar curto-circuito nos cabos de transmissao do circuito CAN.
Verificar se 0os cabos n&o estao trocados ou invertidos.
Verificar se todos os dispositivos da rede utilizam a mesma taxa
de comunicagao.

Verificar se resistores de terminagéo com valores corretos foram
colocados somente nos extremos do barramento principal.
Verificar se a instalacéo da rede CAN foi feita de maneira
adequada.

A0135
Node Guarding/
Heartbeat

Controle de erros da comunicagéo
CANopen detectou erro de comunicagao
utilizando o mecanismo de guarding.

Verificar os tempos programados no mestre e no escravo para
troca de mensagens. Para evitar problemas devido a atrasos na
transmissao e diferengas na contagem dos tempos, recomenda-
se que os valores programados para deteccao de erros pelo
escravo sejam multiplos dos tempos programados para a troca
de mensagens no mestre.

Verificar se 0 mestre esta enviando os telegramas de guarding
no tempo programado.

Verificar problemas na comunicagao que possam ocasionar
perda de telegramas ou atrasos na transmissao.

A0136
Mestre em Idle

Alarme que indica que o0 mestre da rede
DeviceNet esta em modo Idle.

Ajuste a chave que comanda 0 modo de operacao do mestre
para execugao (Run) ou entdo o bit correspondente na palavra
de configuragao do software do mestre. Em caso de duvidas,
consulte a documentagé&o do mestre em uso.

A0137
Timeout na Conexao
DeviceNet

Alarme que indica que uma ou mais
conexdes /0O DeviceNet expiraram.

Verificar o estado do mestre da rede.
Verificar instalagao da rede, cabo rompido ou falha/mal contato
nas conexdes com a rede.

A0138
Interface Profibus DP
em Modo Clear

Indica que o inversor recebeu o comando
do mestre da rede Profibus DP para
entrar em modo clear.

Verifique o estado do mestre da rede, certificando que este se
encontra em modo de execucao (RUN).

A0139
Interface Profibus DP
Offline

Indica interrupgéo na comunicacao
entre o mestre da rede Profibus DP e
o inversor. A interface de comunicacao
Profibus DP foi para o estado offline.

Verificar se 0 mestre da rede esta configurado corretamente e
operando normalmente.

Verificar curto-circuito ou mau contato nos cabos de
comunicacao.

Verificar se 0os cabos nao estao trocados ou invertidos.
Verificar se resistores de terminagéo com valores corretos foram
colocados somente nos extremos do barramento principal.
Verificar a instalagéo da rede de maneira geral — passagem dos
cabos, aterramento.

A0140
Erro de Acesso ao
Maddulo Profibus DP

Indica erro no acesso aos dados do
maodulo de comunicagao Profibus DP.

Verificar se 0 modulo Profibus DP esta corretamente encaixado.
Erros de hardware decorrentes, por exemplo, do manuseio
ou instalacao incorreta do acessoério podem causar este
erro. Se possivel realizar testes substituindo o acessorio de
comunicacao.

A0163
Falha Sinal Alx 4..20 mA

Sinal da entrada analdgica Alx em 4 a 20 mA
ou 20 a 4 mA esta abaixo de 2 mA.

Sinal de corrente na entrada analdgica Alx interrompido ou nulo.
Erro na parametrizacdo da entrada analdgica Aix.
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Falha / Alarme Descricao Causas Provaveis
A0700 Sem comunicagéo com HMI remota, m Verifique se a interface de comunicagao com HMI esta
Falha na Comunicagao | porém nao ha comando ou referéncia de configurada corretamente no parémetro P0312.
com HMI Remota velocidade para esta fonte. m Cabo da HMI desconectado.
A0702 Ocorre quando um bloco de movimento | ® Verificar se o comando de Habilita Geral do drive esta ativo.
Inversor Desabilitado da SoftPLC (Bloco REF) ¢ ativo e o
comando de Habilita Geral do drive nao
esta ativo.
A0704 Ocorre quando 2 ou mais blocos de m Verificar l6gica do programa do usuario.
Dois Movim. Habilitados | movimento da SoftPLC (Bloco REF)
estéo habilitados ao mesmo tempo.
A0706 Ocorre quando um bloco de movimento | B Verificar a programagao das referéncias no modo Local e/ou
Refer. nao Progr. SPLC | da SoftPLC ¢ habilitado e a referéncia de Remoto (P0221 e P0222).
velocidade n&o esta programada para a
SoftPLC.
A0710 Ocorre quando tenta-se fazer o download | B Extensao do Prog. SoftPLC excedeu 8 KBytes.
Progr. SPLC maior que | de Prog. SoftPLC muito extenso (maior
8 KB que 8 KB) para o inversor.
F0021 Falha de subtenséo no circuito m Tensao de alimentagéo errada, confira se os dados na etiqueta
Subtenséo no intermediario. do inversor estdo de acordo com a rede de alimentacao e o
Barramento CC parametro P0296.
m Tensao de alimentacdo muito baixa, ocasionando tensao no
barramento CC menor que o valor minimo (em PO004):
Ud < 200 Vee em 200-240 Vac (P0296 = Q).
Ud < 360 Vce em 380-480 Vac (P0296 = 1).
Ud < 500 Vee em 500-600 Vac (P0296 = 2).
®m Falta de fase na entrada.
® Falha no circuito de pré-carga.

F0022
Sobretenséo no
Barramento CC

Falha de sobretensao no circuito
intermediario.

m Tenséao de alimentacao errada, confira se os dados na etiqueta

do inversor estdo de acordo com a rede de alimentagédo e o
parametro P0296.

Pode ser desabilitada ajustando
P0343 = 0.

® Tensao de alimentacao muito alta, resultando em uma tensao no
barramento CC maior que o valor maximo (em P0O004):
Ud > 410 Ve em 200-240 Vac (P0296 = Q).
Ud > 810 Vcc em 380-480 Vac (P0296 = 1).
Ud > 1000 Vcec em 500-600 Vac (P0296 = 2).

®m [Inercia de carga muito alta ou rampa de desaceleragao muito
rapida.

m  Ajuste de PO151 ou PO153 muito alto.

F0031 Controle principal ndo consegue ®  Mdodulo Plug-in danificado.

Falha de Comunicagao | estabelecer o link de comunicagao com | ® Mdodulo Plug-in mal conectado.

com Maodulo Plug-in 0 moédulo Plug-in. m Problema de identificacdo do médulo Plug-in, consulte PO027.

FO033 Falha no ajuste da resisténcia do estator | ® Valor da resisténcia estatérica em P0409 néo esta de acordo

Falha no Autoajuste do | PO409. com a poténcia do inversor.

VVW m  Erro nas conexdes do motor, desligue a alimentacao e verifique
a caixa de ligacbes do motor e as conexdes com 0s bornes
do motor.

m Poténcia do motor muito pequena ou muito grande em relacao
ao inversor.

F0048 Falha de sobrecarga no moédulo de = Corrente alta na saida do inversor (>2xInom).

Sobrecarga nos IGBTs | poténcia com IGBTs (3 s em 1.5xInom).

F0051 Falha de sobretemperatura medida no m Temperatura ambiente ao redor do inversor alta (>50 °C) e

Sobretemperatura nos | sensor de temperatura (NTC) do médulo corrente de saida elevada.

IGBTs de poténcia. = Ventilador bloqueado ou defeituoso.

m Dissipador muito sujo, impedindo o fluxo de ar.

F0070 Sobrecorrente ou curto-circuito na saida, | ® Curto-circuito entre duas fases do motor.

Sobrecorrente/Curto- barramento CC ou resistor de frenagem. |® Curto-circuito dos cabos de ligagao do resistor de frenagem

circuito reostatica.

® Mdodulo de IGBTs em curto ou danificado.
m Partida com rampa de aceleracao muito curta.
m Partida com motor girando sem a funcao Flying Start.
F0072 Falha de Sobrecarga no motor (60 sem |® Ajuste de P0156, PO157 e P0158 muito baixo em relagdo a
Sobrecarga no Motor 1,5xInom). corrente de operacao do motor.
= Carga no eixo do motor muito alta.
F0074 Falha de sobrecorrente para o terra. m Curto para o terra em uma ou mais fases de saida.
Falta a Terra Obs.: m Capacitancia dos cabos do motor elevada ocasionando picos

de corrente na saida.
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Falha / Alarme

Descricao

Causas Provaveis

F0076
Erro de Conexao no
Motor

Esta falha indica que o motor esta com
falta de fase, desconectado ou com
correntes de fase desequilibradas.

Erro de ligagcao ou conexdes do motor.
Perda de conexao do motor com o drive ou fio partido.

F0078
Sobretemper. Motor

Falha de sobretemperatura medida
no sensor de temperatura (Triplo PTC)
do motor via entrada analdgica Alx ou

Carga no eixo do motor muito alta.
Ciclo de carga muito elevado (grande numero de partidas e
paradas por minuto).

entrada digital DIx. = Temperatura ambiente alta ao redor do motor.
= Mau contato ou curto-circuito (8k9 < Rerg < 0k1).
= Termistor do motor nao instalado.
= Eixo do motor travado.
F0080 Falha relativa ao algoritmo de superviséo |® Ruido elétrico.
Falha na CPU (Watchdog) | da CPU principal do inversor. ® Falha no firmware do inversor.
F0084 Falha relativa ao algoritmo de B Mau contato nas conexdes entre o controle principal € o médulo

Falha de Autodiagnose

identificagéo automatica do hardware do
inversor e médulo Plug-in.

de poténcia.
Hardware nao compativel com a verséo de firmware.

m Defeito nos circuitos internos do inversor.
F0091 Falha externa via DIx (opcao "Sem Falha |® Fiagédo nas entradas DI1 a DI8 aberta ou com mau contato.
Falha Externa Externa" em P026x).
FO0151 Versao do Firmware principal difere da ® Memdria virgem no mddulo Plug-in (12 energizagao).

Versao de Sw Princ.
Incomp.

versao do firmware no Médulo Plug-in.

Falha no backup de dados durante a desenergizagao (power-down).

F0182
Falha Reali. de Pulsos

Falha no circuito de realimentacao de
pulsos da tensao de saida.
Obs.: pode ser desligada em P0397.

Falha na identificacdo de hardware, compare P0295 e P0296
com a etiqueta de identificacao do inversor.
Falha no circuito interno de realimentacao de pulso do inversor.

F0228
Timeout na Recepcéao
de Telegramas

Indica falha na comunicacao serial.
Indica que o equipamento parou de
receber telegramas seriais validos por
um periodo maior do que o programado
no P0314.

Verificar instalagdo da rede, cabo rompido ou falha/mal contato
nas conexdes com a rede, aterramento.

Garantir que o mestre envie telegramas para o equipamento
sempre em um tempo menor que o programado no P0314.

m Desabilitar esta fungao no P0314.

F0233
Sem Alimentagao na
Interface CAN

Indica que a interface CAN nao possui
alimentacao entre os pinos 1 e 5 do
conector.

m  Medir se existe tensdo dentro da faixa permitida entre os pinos

1 e 5 do conector da interface CAN.

Verificar se os cabos de alimentacéo nao estao trocados ou
invertidos.

Verificar problemas de contato no cabo ou no conector da
interface CAN.

F0234
Bus Off

Detectado erro de bus off na interface
CAN.

Verificar curto-circuito nos cabos de transmisséo do circuito
CAN.

Verificar se os cabos nao estao trocados ou invertidos.
Verificar se todos os dispositivos da rede utilizam a mesma taxa
de comunicagao.

Verificar se os resistores de terminagcao estao com valores
corretos, e foram colocados somente nos extremos do
barramento principal.

Verificar se a instalacéao da rede CAN foi feita de maneira
adequada.

F0235
Node Guarding/
Heartbeat

Controle de erros da comunicagéo
CANopen detectou erro de comunicacao
utilizando o mecanismo de guarding.

Verificar os tempos programados no mestre e no escravo para
troca de mensagens. Para evitar problemas devido a atrasos na
transmissao e diferencas na contagem dos tempos, recomenda-
se que os valores programados para deteccao de erros pelo
escravo sejam multiplos dos tempos programados para a troca
de mensagens no mestre.

Verificar se 0 mestre esta enviando os telegramas de guarding
no tempo programado.

Verificar problemas na comunicagéo que possam ocasionar
perda de telegramas ou atrasos na transmissao.

F0236
Mestre em Idle

Esta falha indica que o mestre da rede
DeviceNet esta em modo Idle.

Ajuste a chave que comanda o modo de opera¢ao do mestre
para execugao (run) ou entao o bit correspondente na palavra
de configuracdo do software do mestre. Em caso de duvidas,
consulte a documentacao do mestre em uso.

F0237
Timeout na Conexao
DeviceNet

Esta falha indica que uma ou mais
conexdes I/0O DeviceNet expiraram.

Verificar o estado do mestre da rede.
Verificar instalagao da rede, cabo rompido ou falha/mal contato
nas conexdes com a rede.

F0238
Interface Profibus DP
em Modo Clear

Indica que o inversor recebeu 0 comando
do mestre da rede Profibus DP para
entrar em modo clear.

Verifique o estado do mestre da rede, certificando que este se
encontra em modo de execucgao (RUN).
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Falha / Alarme Descricao Causas Provaveis
F0239 Indica interrupgéo na comunicacao m Verificar se 0 mestre da rede esta configurado corretamente e
Interface Profibus DP entre o mestre da rede Profibus DP e operando normalmente.
Offline o inversor. A interface de comunicagao m Verificar curto-circuito ou mau contato nos cabos de
Profibus DP foi para o estado offline. comunicagao.

m Verificar se os cabos ndo estéo trocados ou invertidos.

m Verificar se resistores de terminagao com valores corretos foram
colocados somente nos extremos do barramento principal.

m Verificar a instalagao da rede de maneira geral — passagem dos
cabos, aterramento.

F0240 Indica falha no acesso aos dados do m Verificar se 0 modulo Profibus DP esta corretamente encaixado.
Falha de Acesso ao maodulo de comunicagao Profibus DP. m Erros de hardware decorrentes, por exemplo, do manuseio
Modulo Profibus DP ou instalagéo incorreta do acessorio podem causar esta

falha. Se possivel realizar testes substituindo o acessorio de
comunicagao.

FO0700 Sem comunicagdo com HMI remota, m Verifique se a interface de comunicacdo com HMI esta
Falha na Comunicagado | porém ha comando ou referéncia de configurada corretamente no parametro PO312.
com HMI Remota velocidade para esta fonte. m Cabo da HMI desconectado.
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1 INSTRUCOES DE SEGURANCA

Este manual contém as informacdes necessarias para a programacao correta do inversor de frequéncia CFW500.

Ele foi desenvolvido para ser utilizado por pessoas com treinamento ou qualificagéo técnica adequados para
operar este tipo de equipamento. Estas pessoas devem seguir as instrugdes de seguranca definidas por normas
locais. Nao seguir as instrucdes de segurancga pode resultar em risco de vida e/ou danos no equipamento.

1.1 AVISOS DE SEGURANCA NO MANUAL

PERIGO!
Os procedimentos recomendados neste aviso tém como objetivo proteger o usuario contra morte,

ferimentos graves e danos materiais consideraveis.

ATENCAO!
Os procedimentos recomendados neste aviso tém como objetivo evitar danos materiais.

NOTA!
O texto objetiva fornecer informagdes importantes para o correto entendimento e bom funcionamento
do produto.

1.2 AVISOS DE SEGURANCA NO PRODUTO

Os seguintes simbolos estéo afixados ao produto, servindo como aviso de seguranga:

Tensdes elevadas presentes.

Componentes sensiveis a descarga eletrostatica.
Nao toca-los.

Conexao obrigatdria ao terra de protegéo (PE).

© ®» >

Conexao da blindagem ao terra.

& Superficie quente.
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1.3 RECOMENDAGOES PRELIMINARES

PERIGO!
Somente pessoas com qualificacéo adequada e familiaridade com o inversor CFW500 e equipamentos
associados devem planejar ou implementar a instalagéo, partida, operacao e manutencéo deste
equipamento.
Estas pessoas devem seguir todas as instrucdes de seguranca contidas neste manual e/ou definidas

por normas locais.
Nao seguir essas instrucoes pode resultar em risco de vida e/ou danos no equipamento.

NOTA!
@ Para os propositos deste manual, pessoas qualificadas sdo aquelas treinadas de forma a estarem
aptas para:
1. Instalar, aterrar, energizar e operar o CFW500 de acordo com este manual e os procedimentos
legais de seguranca vigentes.
2. Utilizar os equipamentos de protecéo de acordo com as normas estabelecidas.
3. Prestar servicos de primeiro socorros.

PERIGO!
Sempre desconecte a alimentacao geral antes de tocar em qualquer componente elétrico associado

ao inversor.

Muitos componentes podem permanecer carregados com altas tensdes e/ou em movimento
(ventiladores), mesmo depois que a entrada de alimentacdo CA for desconectada ou desligada.
Aguarde pelo menos 10 minutos para garantir a total descarga dos capacitores. Sempre conecte a
carcaga do equipamento ao terra de protecao (PE) no ponto adequado para isto.

ATENCAO!

& Os cartdes eletrbnicos possuem componentes sensiveis a descargas eletrostaticas. Nao toque
diretamente sobre componentes ou conectores. Caso necessario, toque antes na carcaga metélica
aterrada ou utilize pulseira de aterramento adequada.

Nao execute nenhum ensaio de tensao aplicada no inversor!
Caso seja necessario consulte a WEG.

NOTA!

@ Inversores de frequéncia podem interferir em outros equipamentos eletrbnicos. Siga os cuidados
recomendados no Capitulo 3 Instalacao e Conexao, do manual do usuario, para minimizar estes efeitos.
Leia completamente 0 manual do usuario antes de instalar ou operar este inversor.
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2 INFORMACOES GERAIS
2.1 SOBRE O MANUAL

Este manual apresenta informacdes necessarias para a configuracdo de todas as funcdes e parametros do
inversor de frequéncia CFW500. Este manual deve ser utilizado em conjunto com o manual do usuario CFW500.

O texto objetiva fornecer informacdes adicionais com o propdsito de facilitar a utilizacdo e programacao do
CFW500, em determinadas aplicagdes.

2.2 TERMINOLOGIA E DEFINIQOES

2.2.1 Termos e Definicoes Utilizados

l,.m: corrente nominal do Inversor por P0295.

Regime de Sobrecarga: no CFW500 nao ha distingcdo no regime de operacao entre “Leve - Normal Duty” (ND)
e “Pesada - Heavy Duty” (HD). Assim, o regime de sobrecarga adotado para o CFW500 se equivale ao padrao

HD, ou seja, a corrente de sobrecarga maxima suportada € 1.5 x |, durante 1 minuto de operagéo continua.

Retificador: circuito de entrada dos inversores que transforma a tensao CA de entrada em CC. Formado por
diodos de poténcia.

IGBT: do inglés “Insulated Gate Bipolar Transistor”; componente basico da ponte inversora de saida. Funciona
como chave eletrénica nos modos saturado (chave fechada) e cortado (chave aberta).

Barramento CC (Link CC): circuito intermediario do inversor; tensao em corrente continua obtida pela retificacao
da tensao alternada de alimentacao ou através de fonte externa; alimenta a ponte inversora de saida com IGBTs.

Circuito de Pré-Carga: carrega os capacitores do barramento CC com corrente limitada, evitando picos de
correntes maiores na energizacao do inversor.

IGBT de Frenagem: funciona como chave para ligamento do resistor de frenagem. E comandado pelo nivel do
barramento CC.

PTC: resistor cujo valor da resisténcia em ohms aumenta proporcionalmente com a temperatura; utilizado como
sensor de temperatura em motores.

NTC: resistor cujo valor da resisténcia em ohms diminui proporcionalmente com o aumento da temperatura;
utilizado como sensor de temperatura em maodulos de poténcia.

HMI: “Interface Homem-Maquina”; dispositivo que permite o controle do motor, visualizagao e alteracdo dos
parametros do inversor. Apresenta teclas para comando do motor, teclas de navegacao e display LCD gréfico.

PE: terra de protecao; do inglés “Protective Earth”.
PWM: do inglés “Pulse Width Modulation”; modulagéo por largura de pulso; tensao pulsada que alimenta o motor.

Frequéncia de Chaveamento: frequéncia de comutacao dos IGBTs da ponte inversora, dada normalmente
em kHz.

Habilita Geral: quando ativada, acelera o motor por rampa de aceleragao e Gira/Para = Gira. Quando desativada,
0s pulsos PWM seréo bloqueados imediatamente. Pode ser comandada por entrada digital programada para
esta funcéo ou via serial.

Gira/Para: funcao do inversor quando ativada (gira), acelera o motor por rampa de aceleracao até a velocidade

de referéncia e, quando desativada (para) desacelera o motor por rampa de desaceleracao até parar. Pode ser
comandada por entrada digital programada para esta fungcao ou via serial.
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Dissipador: peca de metal projetada para dissipar o calor gerado por semicondutores de poténcia.
Amp, A: amperes.

°C: graus celsius.

CA: corrente alternada.

CC: corrente continua.

CV: cavalo-vapor = 736 Watts (unidade de medida de poténcia, normalmente usada para indicar poténcia
mecanica de motores elétricos).

hp: horse power = 746 Watts (unidade de medida de poténcia, normalmente usada para indicar poténcia mecéanica
de motores elétricos).

Fmin: frequéncia ou velocidade minima (PO133).
Fmax: frequéncia ou velocidade maxima (P0134).
DIx: entrada digital "x".

Alx: entrada analégica "x".

AOX: saida analdgica "x".

DOx: saida digital "x".

lo: corrente de saida.

lu: corrente na fase u (RMS).

lv: corrente na fase v (RMS).

lw: corrente na fase w (RMS).

la: corrente ativa de saida (RMS).

Hz: hertz.

kHz: quilohertz = 1000 hertz.

mA: miliamper = 0,001 ampeéres.

min: minuto.

ms: milisegundo = 0,001 segundos.

Nm: newton metro; unidade de medida de torque.
rms: do inglés “root mean square”, valor eficaz.
rpm: rotacoes por minuto; unidade de medida de rotagao.
s: segundo.

V: volts.

Q: ohms.

CO/DN/PB/Eth: Interface CANopen, DeviceNet, ProfibusDP ou Ethernet.
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2.2.2 Representacao Numérica

Os numeros decimais sao representados através de digitos sem sufixo. NUmeros hexadecimais sé&o representados
com a letra 'h’ depois do numero.

2.2.3 Simbolos para Descricao das Propriedades dos Parametros

ro Parametro somente de leitura, do inglés "read only".
cfg Parametro somente alterado com o motor parado.
V/f Parametro visivel na HMI somente no modo V/f: P0202 = 0.

VVW  Par&metro visivel na HMI somente no modo VVW: P0202 = 5.
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3 SOBRE O CFW500

O inversor de frequéncia CFW500 é um produto de alta performance que permite o controle de velocidade e
torque de motores de inducéo trifasicos. Este produto proporciona ao usuario as opgdes de controle vetorial
(VVW) ou escalar (V/f), ambos programaveis de acordo com a aplicagéo.

No modo vetorial a operacao € otimizada para o motor em uso, obtendo-se um melhor desempenho em termos
de torque de regulacao de velocidade. A funcao “Autoajuste”, disponivel para o controle vetorial, permite ajuste
automatico dos reguladores e parametros de controle, a partir da identificacédo (também automatica) dos
parametros do motor.

O modo escalar (V/f) € recomendado para aplicagdes mais simples como o acionamento da maioria das bombas
e ventiladores. Nestes casos € possivel reduzir as perdas no motor e no inversor ajustando a curva V/f através
dos paréametros por aproximacao de curva quadratica da relacao V/f, o que resulta em economia de energia. O
modo V/f também € utilizado quando mais de um motor é acionado por um inversor simultaneamente (aplicacdes
multimotores).

O inversor de frequéncia CFW500 também possui funcdes de CLP (Controlador Légico Programavel) através do
recurso SoftPLC (integrado). Para mais detalhes referentes a programacéao dessas fungdes no CFW500, consulte
o manual de comunicacao SoftPLC do CFW500.

Os principais componentes do CFW500 podem ser visualizados no blocodiagrama da Figura 3.1 na pagina
3-2 e no desenho da Figura 3.2 na pagina 3-3. O projeto mecéanico foi idealizado para facilitar a conexao e
manutencao, bem como garantir a seguranga do produto.

Desenvolvido para atender as principais exigéncias tecnoldgicas do mercado, o CFW500 tem uma interface
modular plug-in que se adéqua a aplicacdo. Conforme mostra o Item 4 da Figura 3.2 na pagina 3-3, 0 modulo
plug-in permite que o CFW500 atenda tanto as aplicacées mais simples, quanto as aplicagdes com interfaces
de alto desempenho.

Todos os modelos de interface do CFW500 possuem comunicagao em meio fisico RS-485 com Modbus RTU
e recurso para transferéncia de dados via cartao de memaria.
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(*) O numero de entradas e saidas, analdgicas e digitais pode sofrer variagdes de acordo com o plug-in utilizado. Para maiores informagdes, consulte o guia
de instalacéo, configuracdo e operagao do opcional com madulo plug-in ultilizado.

Figura 3.1: Blocodiagrama do CFW500
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1 — Suporte de fixagcao (para montagem em superficie)
2 — Suporte de fixagao (para montagem em trilho DIN)
3 — Ventilador com suporte de fixagao

4 —Modulo plug-in

5-HMI

6 — Tampa frontal

Figura 3.2: Principais componentes do CFW500
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4 HMI E PROGRAMAGAO BASICA
4.1 USO DA HMI PARA OPERAGZ\O DO INVERSOR

Através da HMI é possivel a visualizacao e o ajuste de todos os parametros. A HMI apresenta dois modos de
operacao: monitoracao e parametrizacao. As funcdes das teclas e os campos do display ativos na HMI variam
de acordo com o modo de operagcéo. O modo de parametrizacao € constituido de trés niveis.

/— Quando no modo parametrizacao, h /— Quando no modo monitoragao: pressione esta
nivel 1: pressione esta tecla para tecla para entrar no modo parametrizagao.
retornar ao modo de monitoragéao. - Quando no modo parametrizagao, nivel 1:

- Quando no modo parametrizagao, pressione esta tecla para selecionar o grupo de
nivel 2: pressione esta tecla parametros desejado — exibe 0s parametros do
para retornar ao nivel 1 do modo grupo selecionado.
parametrizacao. - Quando no modo parametrizagao, nivel 2:

- Quando no modo parametrizagao, pressione esta tecla para exibir o parametro
nivel 3: pressione esta tecla para — exibe o contetdo do parametro para a
cancelar o novo valor (ndo salva o modificacao.
novo valor) e ira retornar ao nivel 2 - Quando no modo parametrizagao, nivel 3:
do modo parametrizagéao. pressione esta tecla para salvar o novo contetido

- % do parédmetro - retorna para o nivel 2 do modo

~ L parametrizacao. )

- Quando no modo monitoragao:
pressione a tecla para aumentar a
velocidade. - Quando no modo monitoragédo: pressione esta

- Quando no modo parametrizagéo, tecla para diminuir a velocidade.
nivel 1: pressione esta tecla para ir - Quando no modo parametrizagao, nivel 1:
ao grupo anterior. pressione esta tecla para ir ao préximo grupo.

- Quando no modo parametrizacéo, - Quando no modo parametrizagao, nivel 2:
nivel 2: pressione esta tecla para ir pressione esta tecla para ir ao parametro anterior.
a0 préximo parametro. - Quando no modo parametrizagao, nivel 3:

- Quando no modo parametrizagéo, pressiope esta tecla para decrementar conteldo
nivel 3: pressione esta tecla do parametro. )
para incrementar conteldido do

L parametro. - ~

/ Pressione esta tecla para acelerar o motor com
tempo determinado pela rampa de aceleragéo.
Pressione esta tecla para definir a Ativa quando:
direcao de rotagéo do motor. P0224 = 0 em LOC ou
Ativa quando: \_P0227 =0em REM )
P0223 =2 ou 3 em LOC e/ou

- F0226 =2 oudem REM % 4 Pressione esta tecla para desacelerar o motor R

-~ ~ com tempo determinado pela rampa de
Pressione esta tecla para alterar desaceleracao.
entre 0 modo LOCAL e o REMOTO. Ativa quando:

Ativa quando: P0224 =0 em LOC ou
\_ P0220=20u 3 P, \_ P0227 = 0 em REM )

Pressione esta tecla para acelerar o motor até a velocidade ajustada em P0122 pelo tempo
determinado pela rampa de aceleracéo. A velocidade do motor € mantida enquanto a tecla é
pressionada. Quando a tecla € liberada, o motor é desacelerado durante o tempo determinado
pela rampa de desaceleragéo, até a sua parada.

Esta funcao esta ativa quando todas as condi¢des abaixo forem satisfeitas:

1. Gira/Para = Para.

2. Habilita Geral = Ativo.

3. P0225 = 1 em LOC e/ou P0228 = 1 em REM.

Figura 4.1: Teclas da HMI

4.2 INDICAGOES NO DISPLAY DA HMI

As informagdes mostradas no display LCD da HMI estdo divididas em seis campos: menu, estado, mostrador
secundario, unidade, mostrador principal e barra grafica. Estes campos estao definidos na Figura 4.2 na pagina
4-2. O conjunto de mostradores: principal e secundario permitem alternar o foco para rolagem do numero do
parametro ou valor do parametro de acordo com os niveis 2 € 3 do modo parametrizagéo, respectivamente.
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Estado do inversor

B & Mostrador secundério
Menu (para selecao

dos grupos de
parametros) — P 4
somente um grupo
de parametros é
mostrado cada vez.

Unidade de medida
-« (refere-se ao valor do
mostrador principal)

*—_ Barra para
monitoragao
de variavel

Mostrador principal

Figura 4.2: Areas do display

Grupos de parametros disponiveis no campo Menu:

PARAM: todos os parametros.

= READ: somente os parametros de leitura.

=  MODIF: somente pardmetros alterados em relagdo ao padrao de fabrica.
= BASIC: parametros para aplicacao basica.

®  MOTOR: pardmetros relacionados ao controle do motor.

= 1/0: pardmetros relacionados a entradas e saidas, digitais e analdgicas.
m  NET: parametros relacionados as redes de comunicacao.

m  HMI: parametros para configuracéo da HMI.

m  SPLC: parametros relacionados a SoftPLC.

m  STARTUP: parametros para Start-up orientado.

Estados do inversor:

= LOC: fonte de comandos ou referéncias Local.

= REM: fonte de comandos ou referéncias Remoto.
= 5 sentido de giro através das setas.

= CONF: estado CONFIG ativo.

= SUB: subtensao.

= RUN: execucao.
4.3 MODOS DE OPERAQZ\O DA HMI

O modo de monitoracao permite que o usuario visualize até trés variaveis de interesse no mostrador principal,
secundario e barra grafica. Tais areas do display sdo definidas na Figura 4.2 na pagina 4-2.

O modo de parametrizagéo é constituido de trés niveis:

O nivel 1 permite que o usuario selecione um dos itens do menu para direcionar a navegagao nos parametros.
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O nivel 2 permite a navegacéao entre os parametros do grupo selecionado pelo nivel 1.

O nivel 3, por sua vez, permite a edicao do paré@metro selecionado no nivel 2. Ao final deste nivel o valor modificado
€ salvo ou néo se a tecla ENTER ou ESC é pressionada, respectivamente.

A Figura 4.3 na pagina 4-3 ilustra a navegacao basica sobre os modos de operacao da HMI.

Modo Monitoracao
® E o estado inicial da HMI apés a energizacao e da tela de inicializagao,
com valores padrdo de fabrica. t60
= O campo menu nao esta ativo nesse modo. ~ 38 ) B
m  Os campos mostrador principal, mostrador secundario da HMI e a barra NN- Monitorag&o
para monitoragéo indicam os valores de trés parametros pré-definidos U U
por P0205, P0206 e P0207. . A
= Partindo do modo de monitoragao, ao pressionar a tecla ENTER/MENU . ° 1
comuta-se para o modo parametrizacao. BACK ENTER
Modo Parametrizacao ESC MENU
Nivel 1:
® Este é o primeiro nivel do modo parametrizagdo. E possivel escolher o
grupo de parametros utilizando as teclas M ¢ @, PARAM LOC v
= Os campos: mostrador principal, mostrador secundario, barra para > Parametrizacéo
monitoragao de variavel e unidades de medida ndo sdo mostrados nesse Nivel 1
nivel.
m Pressione atecla ENTER/MENU parair ao nivel 2 do modo parametrizacao . o o A
— selecao de parametros.
m Pressione a tecla BACK/ESC para retornar ao modo monitoracao. BACK ENTER
Nivel 2: ESC MENU
= Onumero do parametro é exibido no mostrador principal e o seu conteldo T
no mostrador secundério. - ,'88 A
m Use as teclas M e W para encontrar o parametro desejado. M
m Pressione ateclaENTER/MENU parair ao nivel 3 do modo parametrizagao P 8 " 8 8 Para,r\llw[\e/terllzzagao
— alteragédo do contetdo dos parametros. :
m Pressione a tecla BACK/ESC para retornar ao nivel 1 do modo e = 10 A A
parametrizacao.
Nivel 3: BACK ENTER
m O conteudo do parametro é exibido no mostrador principal e o nimero ESC MENU
do parémetro no mostrador secundario. PARAM LOC P,—, "N
B Use as teclas @ e W para configurar 0 novo valor para o parametro o U \J
selecionado. 1mnn L
® Pressione a tecla ENTER/MENU para confirmar a modificagéo (salvar Ly . Parametrizacdo
0 novo valor) ou BACK/ESC para cancelar a modificagéo (n&o salva o , . w Nivel 3
novo valor). Em ambos os casos a HMI retorna para o nivel 2 do modo
parametrizacao.

Figura 4.3: Modos de operacdo da HMI

NOTA!

@ Quando o inversor esta em estado de Falha, 0 mostrador principal indica 0 numero da mesma no
formato Fxxxx. A navegacao € permitida apds o acionamento da tecla ESC, assim a indicacao
Fxxxx passa ao mostrador secundario até que a falta seja resetada.

@ NOTA!
Quando o inversor esta em estado de Alarme o mostrador principal indica o nimero do alarme no
formato Axxxx. A navegacao é permitida apds o acionamento de qualquer tecla, assim a indicagao
Axxxx passa ao mostrador secundario até que a situacéo de causa do alarme seja contornada.
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5 INSTRUCOES BASICAS PARA PROGRAMAGCAO E AJUSTES
5.1 ESTRUTURA DE PARAMETROS

Com o objetivo de facilitar o usuario no processo de parametrizagéo, os parametros do CFW500 foram distribuidos
em 10 grupos que podem ser selecionados individualmente na area Menu do display da HMI. Quando a tecla
enter/menu da HMI € pressionada no modo monitoracao entra-se no modo de parametrizagao nivel 1. Neste
modo € possivel selecionar o grupo de parametros desejado, navegando através das teclas "en" e "w»". Para
mais detalhes sobre a utilizagido da HMI consultar o Capitulo 4 HMI E PROGRAMACAO BASICA na pagina 4-1.

NOTA!

@ O inversor sai de fabrica com a frequéncia (modo V/f 50/60 Hz) e tensao, ajustados de acordo com
0 mercado.
O reset para padréo de fabrica podera alterar o conteddo dos parametros relacionados com a
frequéncia conforme funcao de P0204. Na descrigéo detalhada, alguns parametros possuem valores
entre parénteses, 0s quais representam o valor padrao para operacao em 50 Hz, logo o valor sem
parénteses é o0 padrao para operagao em 60 Hz.

5.2 PARAMETROS SELECIONADOS PELO MENU DA HMI

No primeiro nivel do modo parametrizacdo selecione 0 grupo para navegacao dos niveis seguintes conforme a
tabela a seguir.

Tabela 5.1: Grupo de par@metros acessados pelo MENU da HMI

Grupo Parametros Contidos
PARAM Todos os parametros.

Parametros utilizados somente para leitura:
P0001, PO002, PO003, PO004, PO005, PO00B, PO0O7, PO00Y, POO11, PO012, PO013, PO014, PO0O15, PO016, POO17,
P0018, PO019, P0020, P0O021, P0022, P0023, P0024, P0027, P0029, PO030, P0037, PO040, PO041, P0O047, PO048,

A=) P0049, PO050, PO051, PO052, PO053, PO054, PO055, PO060, PO061, PO062, PO063, PO064, PO065, POO70, POO71,
P0072, POO73, PO074, POO75, P0295, P0296, PO316, PO680, P0681, P0682, P0683, PO685, PO690, PO695, PO696,
P0697, P0698, PO705, PO706, PO707, PO708, PO709, PO719, PO720, PO721, P0O722, P1000, P1002.

MODIF Somente parametros cujo contetido esta diferente do padrao de fabrica.

BASIC Parametros para aplicacao simples: rampas, velocidade minima e maxima, corrente maxima e boost de torque.

P0100, PO101, PO133, P0134, PO135 e PO136.

Parametros relacionados ao controle e dados do motor:
MOTOR P0135, P0136, P0137, P0138, P0150, PO151, PO152, PO153, P0156, P0157, P0158, PO178, PO399, P0O400, P0401,
P0402, P0403, P0404, P0407, P0409.

Grupos relacionados a entradas e saidas, digitais e analégicas:

P0012, P0O013, P0O014, PO015, PO016, PO017, PO018, PO019, P0O020, P0021, P0022, PO105, P0220, P0221, P0222,
P0223, P0224, P0225, P0226, P0227, P0228, P0229, P0230, P0231, P0232, P0233, P0234, P0235, P0236, P0237,
P0238, P0239, P0240, P0241, P0242, P0243, P0244, P0245, P0246, P0247, P0248, P0249, P0250, P0251, P0252,
P0253, P0254, P0255, P0256, P0257, P0258, P0259, P0260, P0263, P0264, P0265, P0266, P0267, P0268, P0269,
P0270, P0O271, P0275, P0276, PO277, P0278, P0279, P0287, P0288, P0290, P0293, P0533, P0535.

Parametros relacionados as redes de comunicacao:

P0308, P0310, PO311, PO312, P0313, P0314, PO316, PO680, PO681, P0682, PO683, P0684, PO685, PO690, PO695,
P0696, PO697, PO698, PO700, PO701, PO702, PO703, PO705, PO706, PO707, PO708, PO709, PO710, PO711, PO712,
P0O713, PO714, PO715, PO716, PO717, PO718, PO719, P0O720, PO721, PO722, PO740 ... PO968.

Parametros para a configuracao da HMI:
P0200, P0205, P0206, P0207, P0208, P0209, P0210, P0213, P0216, P0510, P0511, P0512, P0513, P0528, P0529.

Parametros relacionados a funcao SoftPLC:
P0510, PO511, PO512, P0513, P1000, P1001, P1002, P1010...P1059.

Parametro para entrada no modo de “Start-up” Orientado para VVW:
P0202, P0399, P0400, P0401, P0402, P0403, P0404, P0407, P0408, P0409.

1/0

NET

HMI

SPLC

STARTUP

NOTA!

@ Além do grupo selecionado no campo menu da HMI, a visualizacao dos pardmetros na HMI depende
do hardware instalado e do modo de operacao do CFW500. Portanto, observe o mdédulo plug-in
conectado bem como o modo de controle de motor VVW ou V/f. Por exemplo, se 0 médulo plug-in tem
somente a entrada analdgica A1, os parametros relacionados as demais entradas analdgicas ndo séo
mostrados. O mesmo ocorre com os parametros relacionados exclusivamente aos modos VVW e V/A.
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5.3 HMI

No grupo “HMI” estéo disponiveis parametros relacionados com a apresentacéo das informacoes no display,
iluminacéo e senha da HMI. Veja a descricao detalhada a seguir sobre 0s ajustes possiveis desses parametros.

P0000 - Acesso aos Parametros

Faixa de 0 a 9999 Padrao: O
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Entrada de senha para liberacdo de acesso aos parametros. Uma vez que um valor de senha tenha sido
gravado em P0200, 0 acesso aos parametros somente € permitido se este valor de senha for programado em
P0O000.

Apo6s 0 ajuste de POO00 com um valor de senha, o POOOO indicara "1" ou "0", mantendo oculto o valor de
senha ajustado. Onde "1" libera 0 acesso aos parametros liberados e "0" bloqueia 0 acesso aos parametros.

NOTA!
O acesso aos parametros e PO00O ¢é limpo juntamente com a desenergizacao do inversor.

P0200 - Senha

Faixa de 0 = Inativa Padrao: O
Valores: 1 = Ativa
129999 = Nova senha
Propriedades:
Grupos de ‘ HMI

Acesso via HMI:

Descricao:
Permite ativar a senha (ao inserir um novo valor para a mesma) ou desativa-la. Para mais detalhes referentes
ao uso deste parametro, consulte a Tabela 5.2 na pagina 5-2.

Tabela 5.2: Procedimento necessario para cada tipo de agdo

Acao Procedimento
1. Programe P0200 com o valor desejado para a senha (P0200 = senha).
Ativar a senha. 2. Apds este procedimento, o novo valor da senha esté ativo e P0200 é automaticamente ajustado para

1 (senha ativa). ™

1. Ajuste o valor atual da senha (PO000 = senha).

2. Programe o valor desejado para a nova senha em P0200 (P0200 = nova senha).

3. Apods este procedimento, o novo valor da senha esta ativo e P0200 é automaticamente ajustado para
1 (senha ativa). ™

1. Ajuste o valor atual da senha (POO0O = senha).

Desativar a senha. 2. Programe senha Inativa (P0200 = 0).

3. Apds este procedimento, a senha esta inativa. @

1. Ative um padréao de fabrica através de P0204.
2. Apds este procedimento, a senha esta inativa. @

Alterar a senha.

Desativar a senha.

Notas:
™ Somente é permitida a alteragao do contetdo dos parametros quando PO0OOO for igual ao valor da senha.
@ Esté permitida a alteragdo do contetido dos parametros e POO00 esté inacessivel.
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P0205 - Selecao Parametro do Display Principal

P0206 - Selecao Parametro do Display Secundario

P0207 - Selecao Parametro da Barra Grafica

Faixa de 0 a 1500 Padrao: P0205 =2
Valores: P0206 = 1
P0207 =3

Propriedades:

Grupos de HMI
Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros definem quais parametros seréao mostrados no display da HMI no modo monitoragéo. Mais
detalhes dessa programagéo podem ser vistos na Secao 5.5 AJUSTE DAS INDICACOES DO DISPLAY NO

MODO MONITORACAQO na pagina 5-6.

P0208 - Referéncia Nominal

Faixa de 1 a 65535 Padrao: 600 (500)
Valores:

Propriedades:

Grupos de HMI

Acesso via HMI:

Descricao:

Este paradmetro permite ajustar a escala dos parémetros referéncia de velocidade PO0O0O1 e velocidade de
saida (motor) PO0O02 para o ponto de frequéncia nominal do motor dado por PO403. Desta maneira, pode-se
adequar a indicagéo de PO001 e PO0O02 para uma escala qualquer como a frequéncia de saida (Hz), velocidade
do motor (rpm) ou um valor percentual (%), por exemplo.

Juntamente com a unidade em P0209 e as casas decimais em P0210, a referéncia nominal (P0208) define
a indicacao de velocidade na HMI do inversor. De acordo com o padrao de fabrica destes parametros, a
escala pré-ajustada no inversor esta em “Hz” e com uma casa decimal (60,0 Hz ou 50,0 Hz). Por outro
lado, ajustando P0208 = 1800 ou 1500, PO209 = 3 e P0210 = O, define-se uma escala em “rpom” sem casas
decimais (1800 rpm ou 1500 rpm).

CFW500 | 5-3



=

Instruc6es Basicas para Programacao e Ajustes

P0209 - Unidade de Engenharia da Referéncia

Faixa de = Sem Unidade Padrao: 13

Valores:

Propriedades:

Grupos de HMI
Acesso via HMI:

Descricao:
Esse parametro seleciona a unidade de engenharia que sera apresentada nos parametros PO0O01 e PO002.

P0210 - Forma de Indicacao da Referéncia

Faixa de 0 = wxyz Padrao: 1
Valores: 1 =wxy.z

2 = WX.yz

3 = W.xyz

Propriedades:

Grupos de HMI
Acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro permite ajustar a forma de indicacao dos parametros PO0O01 e PO002.

P0213 - Fator de Escala da Barra Grafica

Faixa de 1 a 65535 Padrao: Conforme

Valores: modelo do
inversor
(P0295)

Propriedades:

Grupos de HMI ‘
Acesso via HMI:

Descricao:

Este parémetro configura o fundo de escala (100 %) da barra grafica para indicagéo do parametro selecionado
por P0207.
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NOTA!

@ Abarra gréfica normalmente indica o valor definido por P0207 e P0210, porém em algumas situagdes
especiais, como carga de parametros, transferéncias de dados e autoajuste, a funcéo da barra
grafica € alterada para mostrar o progresso destas operacgoes.

P0216 - lluminacao do Display da HMI

Faixa de 0 = Desliga Padrao: 1
Valores: 1 =Liga

Propriedades: cfg

Grupos de HMI
Acesso via HMI:

Descricao:
A funcao deste parametro € ligar ou desligar a iluminagao do display da HMI.

NOTA!
Quando a HMI remota esté conectada e ativada por PO312 a iluminagao da HMI local do CFW500
€ cortada e o parametro P0216 passa a controlar a HMI remota.

5.4 PARAMETROS DE BACKUP

As fungdes de BACKUP do CFW500 permitem que se salve o conteddo dos parametros atuais do inversor em
uma memoria especifica (EEPROM) ou sobrescrever 0os parametros atuais com o conteudo da memodria especifica.

P0204 - Carrega / Salva Parametros

Faixa de 0 a4 = Sem Funcéao Padrao: O
Valores: 5 = Carrega WEG 60 Hz

6 = Carrega WEG 50 Hz

7 = Carrega Usuario 1

8 = Carrega Usuario 2

9 = Salva Usuario 1

10 = Salva Usuario 2

11 = Carrega Padrao SoftPLC

12 a 15 = Reservado

Propriedades: cfg

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Possibilita salvar os par@metros atuais do inversor em uma area de memaria nao volatil (EEPROM) do mddulo
de controle ou, o contrario, carregar os parametros com o conteudo desta area. A Tabela 5.3 na pagina 5-6
descreve as acdes realizadas por cada opgao.
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Tabela 5.3: Opcbes do parametro PO204

P0204 Acao
Oa4 Sem Func¢ao: nenhuma acao.

B Carrega WEG 60 Hz: carrega os parametros padrao no inversor com os ajustes de fabrica para 60 Hz.
6 Carrega WEG 50 Hz: carrega os parametros padrao no inversor com os ajustes de fabrica para 50 Hz.
7 Carrega Usuario 1: transfere o conteldo da memaria de parametros 1 para os parametros atuais do inversor.
8 Carrega Usuario 2: transfere o conteldo da memoria de parametros 2 para 0s parametros atuais do inversor.
9 Salva Usuario 1: transfere o conteldo atual dos paré@metros para a memoria de parametros 1.
10 Salva Usuario 2: transfere o conteludo atual dos parametros para a memoaria de parametros 2.
11 Carrega Padrao SoftPLC: carrega o padrao de fabrica nos parametros da SoftPLC (P1010 a P1059).

12a15 Reservado.

Para carregar os parametros de usuario 1 e/ou usuario 2 para a area de operacao do CFW500 (P0204 = 7 ou 8)
€ necessario que estas areas tenham sido previamente salvas.

A operacéo de carregar uma destas memadrias (P0204 = 7 ou 8), também pode ser realizada via entradas
digitais (DIx). Para mais detalhes referentes a esta programacéao, consulte a Secao 12.5 ENTRADAS DIGITAIS
na pagina 12-13.

NOTA!
Quando P0204 =5 ou 6, os parametros P0296 (Tensao nominal), PO297 (Frequéncia de chaveamento)
e P0308 (Endereco serial), nao serao alterados para o padrao de fabrica.

5.5 AJUSTE DAS INDICAGOES DO DISPLAY NO MODO MONITORAGAO

Sempre que o inversor é energizado o display da HMI vai para o modo de monitoragéo. Para facilitar a leitura dos
parametros do inversor, o display foi projetado para indicar 3 parametros simultaneamente, a escolha do usuario,
dois destes parametros (display principal e display secundario) sdo mostrados na forma numeérica e o outro
parametro na forma de barra grafica. A selecao destes parametros € feita via P0205, P0206 e P0207, conforme
indicado na Figura 5.1 na pagina 5-6.

Display secundario (selecionado por PO206)
Estado de operagéo do inversor apresenta o contetdo do parametro (Xxxxx),
numero do parametro (Pxxxx), indicagao de
falha (Fxxx) ou alarme (Axxx)

PARAM LOC CONF
2 00088
Menu seleéo de grupos de o RUN Unidade de engenharia para o display
paréametros MOTOR HzP principal (selecionado por P0209)
Ner ™
oW ' ,':,':,‘;‘

Display principal (selecionado por P0205)
apresenta o conteudo do parametro
(xxxxx), numero do parametro (Pxxxx),
Barra gréfica para monitoragao indicacao de falha (Fxxx) ou alarme (Axxx)
de parametro (selecionado por P0207)

STARTUP—-------

Figura 5.1: Tela na inicializagdo e campos do display

5.6 SITUAQCES PARA O ESTADO CONFIG
O estado CONFIG ¢ indicado pelo status “CONF” da HMI, bem como nos paradmetros PO006 e PO680. Tal
estado indica que o CFW500 nao pode habilitar os pulsos PWM de saida devido a configuracao do inversor

estar incorreta ou incompleta.

A tabela abaixo mostra as situagdes do estado CONFIG, onde o usuario pode identificar a condigao de origem
através do paradmetro P0047.

5-6 | CFW500



=

Instrucoes Basicas para Programacao e Ajustes

Tabela 5.4: Situacées para o estado CONFIG

P0047 Situacao Origem do Estado CONFIG
0 Fora do estado CONFIG, a HMI, PO006 e PO680 n&o devem indicar CONF.
1 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Avanco (4).
2 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Retorno (5).
3 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Start (6).
4 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Stop (7).
5 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Sentido de Giro (8).
6 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para selegao LOC/REM (9).
7 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Acelera E.P. (11).
8 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Desacelera E.P. (12).
9 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para 2% Rampa (14).
10 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Man./Auto PID (22).
11 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Desabilita Flying Start (24).
12 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Blogueia Programagcao (26).
13 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Carrega Usuario 1 (27).
14 Duas ou mais DIx (P0263...P0270) programadas para Carrega Usuario 2 (28).
15 DIx (P0263...P0270) programada para Avango (4) sem DIx (P0263...P0270) programada para Retorno (5) ou o inverso.
16 DIx (P02683...P0270) programada para Start (6) sem DIx (P0263...P0270) programada para Stop (7) ou o inverso.
17 Referencia (P0221 ou P0222) programada para Multispeed (8) sem DIx (P0263...P0270) programada para Multispeed (13)

Ou 0 inverso.

18 Referéncia (P0221 ou P0222) programada para Potencidmetro Eletronico (7) sem DIx (P0263...P0270) programada
para 11 = Acelera E.P. ou o inverso.

19 Comando Gira/Para (P0224 ou P0227) programado para DIx (1) sem DIx (P0263...P0270) programada para (1 = Gira/Para)
e sem DlIx (P0263...P0270) programada para Habilita Geral (2) e sem DIx (P0263...P0270) programado para Parada Rapida
(8) e sem DIx (P0263...P0270) programada para Avango (4) e sem DIx (P0268...P0270) programada para Start (6).

20 Entrada digital DI2 (P0265) programada para PTC (29) ou entrada analdgica Al3 (P0241) programada para PTC (4).
21 P0203 programado para PID via Al1 (1) e referéncia (P0221 ou P0222) programada para Al1 (1).

22 P0203 programado para PID via Al3 (2) e referéncia (P0221 ou P0222) programada para Al3 (3).

23 P0203 programado para PID via Fl (3) e referéncia (P0221 ou P0222) programada para Fl (4).

24 P0203 programado para PID via Al3 (2) e 0 mddulo plug-in ndo tem Al3.

25 Referéncia (P0221 ou P0222) programada para Al2 (2) ou Al3 (8) e 0 mddulo plug-in ndo tem Al2 e Al3.

26 P0312 programado para HMI Remota (0 ou 6) sem HMI conectada.

27 Ma configuragéo da curva V/f (P0142 a PO147 causam degrau de tensao na saida).

5.7 UNIDADES DE ENGENHARIA PARA SOFTPLC

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar as unidades de engenharia para indicagéo na HMI dos
parémetros do usuario do modulo SoftPLC.
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P0510 - Unidade de Engenharia 1 SoftPLC

Faixa de 0 = Nenhuma Padrao: O

Valores: 1=V
2=A
3 =rpm
4=s
5=ms
6=N
7=m
8 =Nm
9=mA
10=%
11 =°C
12 =CV
183 =Hz
14 = HP
15=h
16 =W
17 = kKW
18 = kWh
19=H

Propriedades:

Grupos de HMI, SPLC
Acesso via HMI:

Descricao

Este pardmetro seleciona a unidade de engenharia visualizada na HMI, ou seja, qualquer parametro do usuario
da softPLC que estiver associado a unidade de engenharia 1 sera visualizado neste formato.

P0511 - Ponto Decimal para Unidade de Engenharia 1 SoftPLC

Faixa de 0 = wxyz Padrao: 1
Valores: 1 =wxy.z

2 = WX.yz

3 = W.xyz

Propriedades:

Grupos de HMI, SPLC
Acesso via HMI:

Descricao

Este parametro seleciona o ponto decimal visualizado na HMI, ou seja, qualquer pardmetro do usuario da
SoftPLC que estiver associado a unidade de engenharia 1 sera visualizado neste formato.
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P0512 - Unidade de Engenharia 2 SoftPLC

Faixa de 0 = Nenhuma Padrao: 3

Valores: 1=V
2=A
3 =rpm
4=s5s
5=ms
6=N
7=m
8 =Nm
9=mA
10=%
11 =°C
12 =CV
183 =Hz
14 = HP
15=h
16=W
17 = kKW
18 = kWh
19=H

Propriedades:

Grupos de HMI, SPLC
Acesso via HMI:

Descricao

Este pardmetro seleciona a unidade de engenharia visualizada na HMI, ou seja, qualquer parametro do usuario
da SoftPLC que estiver associado a unidade de engenharia 2 sera visualizado neste formato.

P0513 - Ponto Decimal para Unidade de Engenharia 2 SoftPLC

Faixa de 0 = wxyz Padrao: O
Valores: 1 =wxy.z

2 = WX.yz

3 = W.Xyz

Propriedades:

Grupos de HMI, SPLC
Acesso via HMI:

Descricao

Este parametro seleciona o ponto decimal visualizado na HMI, ou seja, qualquer parametro do usuario da
SoftPLC que estiver associado a unidade de engenharia 2 sera visualizado neste formato.

NOTA!
As unidades de engenharia 1 e 2 podem ser selecionadas em P0209 ou na janela “Configuracéo
dos Parametros do Usuario” no programa WLP.
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6 IDENTIFICAGCAO DO MODELO DO INVERSOR E ACESSORIOS

Para verificar o modelo do inversor, verifique o cddigo existente nas etiquetas de identificagédo do produto. O
inversor possui duas etiquetas de identificagéo, uma completa, localizada na lateral do inversor e uma resumida,
localizada sob a HMI.

Uma vez verificado o codigo de identificacao do modelo do inversor, é preciso interpreta-lo para compreender o
seu significado. Consulte o Capitulo 2 Informacdes Gerais do manual do usudrio do CFW500.

A seguir s&o apresentados 0s parametros relacionados ao modelo do inversor 0os quais sao modificados de
acordo com 0 modelo e a versao do inversor. Estes parametros devem estar de acordo com os dados lidos nas
etiquetas de identificacao do produto.

6.1 DADOS DO INVERSOR

P0023 - Versao de Software Principal
P0024 - Versao de Software Secundario

Faixa de 0,00 a 655,35 Padrao:
Valores:
Propriedades: ro

Grupos de READ
Acesso via HMI:

Descricao:

Indicam as versdes de software dos microprocessadores: principal, no cartdo de controle CFW500 e
secundario, no médulo plug-in. Esses dados estao contidos na memadria EEPROM localizada no cartao de
controle.

P0027 - Configuragcao do Médulo Plug-in

Faixa de Oa il Padrao:
Valores:
Propriedades: ro

Grupos de READ
Acesso via HMI:

Descricao:

Esse parametro identifica o plug-in que se encontra conectado ao médulo de controle. A Tabela 6.1 na pagina
6-1 apresenta as interfaces disponiveis para o CFW500.

Tabela 6.1: Identificacdo dos mddulos plug-in do CFW500

Nome Descricao P0027
Nao ha modulo plug-in conectado. 0
CFW500-10S Médulo plug-in padréo (/0 Standard). 1
CFW500-I0D Médulo plug-in com acréscimo de entradas e saidas digitais (I/O Digital). 2
CFW500-I0AD Madulo plug-in com acréscimo de entradas e saidas digitais e analdgicas (I/O Analog and Digital). 8
CFW500-I0R Maodulo plug-in com acréscimo de saidas digitais a relé (/O Relay). 4
CFW500-CUSB Maodulo plug-in com acréscimo de uma porta de comunicacao USB. 8
CFW500-CCAN Maodulo plug-in com acréscimo de uma porta de comunicagao CAN. 6
CFW500-CRS232 | Mddulo plug-in com acréscimo de uma porta de comunicagao RS-232. 7
CFW500-CPDP Maodulo plug-in com comunicacgao Profibus. 8
CFW500-CRS485 | Mddulo plug-in com acréscimo de uma porta de comunicagao RS-485. 9
CFW500-CETH-IP
CFW500-CEMB-TCP | Mdédulo plug-in com comunicagao Ethernet. 1
CFW500-CEPN-IO
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P0029 - Configuracao do Hardware de Poténcia

Faixa de 0a63 Padrao: Conforme

Valores: modelo do
inversor

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:

Esse parametro identifica 0 modelo do inversor distinguindo a mecanica, tenséo de alimentacéo e corrente
nominal conforme a Tabela 6.2 na pagina 6-2.

A partir de P0029 o CFW500 determina os parametros de corrente e tensdo dependentes da identificacéo do
modelo. Por outro lado esta acao somente € efetivada no momento da carga padréao de fabrica (P0204 = 5 ou 6).

Tabela 6.2: Identificagdo dos modelos do CFW500 para as mecénicas A a E

Tensao Rede Corrente Mecanica P0029
- - - 0
200-240 Monofésico ou Mono/Tri 1,6 A 1
200-240 Monofésico ou Mono/Tri 2,6 A 2
200-240 Monofasico ou Mono/Tri 4,3 A 3
200-240 Monoféasico ou Trifasico 7,0 A 4
200-240 Trifasico 9,6 A 5
380-480 Trifasico 1,0 A 6
380-480 Trifasico 1,6 A 7
380-480 Trifasico 2,6 A 8
380-480 Trifasico 4,3 A 9
380-480 Trifasico 6,1 A 10
200-240 Monofésico ou Trifasico 7,3 B 11
200-240 Monoféasico ou Trifasico 10,0 B 12
200-240 Trifasico 16,0 B 13
380-480 Trifasico 2,6 B 14
380-480 Trifasico 4,3 B 15
380-480 Trifasico 6,5 B 16
380-480 Trifasico 10,0 B 17
200-240 Trifasico 24,0 C 18
380-480 Trifasico 14,0 C 19
380-480 Trifasico 16,0 C 20
500-600 Trifasico 1,7 C 21
500-600 Trifasico 3,0 C 22
500-600 Trifasico 4,3 (0] 23
500-600 Trifasico 7,0 C 24
500-600 Trifasico 10,0 C 25
500-600 Trifasico 12,0 C 26
200-240 Trifasico 28,0 D 27
200-240 Trifasico 33,0 D 28
380-480 Trifasico 24,0 D 29
380-480 Trifasico 30,0 D 30
500-600 Trifasico 17,0 D 31
500-600 Trifasico 22,0 D 32
200-240 Trifasico 45,0 E 33
200-240 Trifasico 54,0 E 34
380-480 Trifasico 38,0 E 85
380-480 Trifasico 45,0 E 36
500-600 Trifasico 27,0 E 37
500-600 Trifasico 32,0 E 38
- - - - 39a63
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P0295 - Corrente Nominal do Inversor

Faixa de 0,0 a200,0 A Padrao: Conforme

Valores: modelo do
inversor

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Este par@metro apresenta a corrente nominal do inversor conforme apresentada na Tabela 6.2 na pagina 6-2.

P0296 - Tensao Nominal da Rede

Faixa de 0=200-240V Padrao: Conforme

Valores: 1=380-480V modelo do
2 =500 - 600V inversor

Propriedades: ro, cfg

Grupos de ‘ READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro apresenta a tensédo nominal de alimentacao do inversor conforme apresentado na Tabela 6.2
na pagina 6-2.

P0297 - Frequéncia de Chaveamento

Faixa de 2500 a 15000 Hz Padrao: 5000 Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:
Pode-se definir através desse parametro a frequéncia de chaveamento dos IGBTs do inversor.

A frequéncia de chaveamento do inversor pode ser ajustada de acordo com as necessidades de aplicagéo.
Frequéncias de chaveamento mais altas implicam em menor ruido acustico no motor. Entretanto, a escolha da
frequéncia de chaveamento resulta num compromisso entre o ruido acustico no motor, as perdas nos IGBT’s
do inversor e as maximas correntes permitidas.

Areducéo da frequéncia de chaveamento reduz efeitos relacionados a instabilidade do motor, que ocorrem em
determinadas condi¢des de aplicagdo. Além disso, reduz as correntes de fuga para o terra, podendo evitar a
atuacéo das falhas FO074 (falta a terra) ou FOO70 (sobrecorrente ou curto-circuito na saida).

ATENCAO!

& Quando os dados da corrente de saida em funcéo da frequéncia de chaveamento forem diferentes
do padrao, consulte a tabela B.4 disponivel no Anexo B - Especificagdes Técnicas, do manual do
usuario CFW500.
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7 COMANDO LOGICO E REFERENCIA DE VELOCIDADE

O acionamento do motor elétrico conectado ao inversor depende do comando ldgico e da referéncia definida por
uma das diversas fontes possiveis, tais como: teclas da HMI, entradas digitais (DIx), entradas analdgicas (Alx),
interface Serial/USB, interface CANopen, interface DeviceNet, SoftPLC, etc.

O comando via HMI limita-se a um conjunto de fungdes pre-definidas para as teclas conforme Capitulo 4 HMI
E PROGRAMACAQO BASICA na pagina 4-1, da mesma forma que as entradas digitais (DIx), com as funcdes
implementadas nos parametros de P0263 a P0270.

Por outro lado, o comando via interfaces digitais como redes de comunicacao e SoftPLC atuam diretamente
na palavra de controle do inversor através de pardmetros de controle e marcadores de sistema da SoftPLC,
respectivamente.

A referéncia de velocidade, por sua vez, € manipulada internamente ao CFW500 em 16 bits com sinal (-32768
a +32767) para uma faixa de -500,0 Hz a +500,0 Hz. Por outro lado, os fatores unidade, faixa e resolugao da
referéncia dependem da fonte utilizada, conforme descrito a seguir na Secao 7.2 REFERENCIA DE VELOCIDADE
na pagina 7-7.

7.1 SELECAO PARA COMANDO LOGICO E REFERENCIA DE VELOCIDADE

A fonte para comando e referéncia do inversor € definida através dos parédmetros do inversor para duas situacoes
distintas: Local e Remoto, as quais podem ser comutadas dinamicamente durante a operagao do inversor. Assim,
para uma determinada parametrizacao, o inversor dispde de dois conjuntos para comando e referéncia, conforme
0 blocodiagrama da Figura 7.1 na pagina 7-2.

O parametro P0220 determina a fonte de comando para as situacdes Local e Remoto.

Os parametros P0223, P0224 e P0225 definem os comandos na situacao Local, os parametros P0226, P0227
e P0228 os comandos na situacao Remoto, ja o parametro PO105 determina a fonte para a selegéo entre 12 e
2% Rampa. Esta estrutura de selecdo da fonte de comandos € ilustrada na Figura 7.2 na pagina 7-3, onde o
parametro PO312 direciona a fonte da comunicacgéao serial para os médulos plug-ins com duas portas.

Os parametros P0221 e P0222 definem a referéncia de velocidade nas situacdes Local e Remoto, respectivamente.

Esta estrutura de selecéo da fonte para referéncia € ilustrada na Figura 7.3 na pagina 7-4, onde o parametro
P0312 direciona a fonte da comunicacao serial para os modulos plug-ins com duas portas.
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Todas as fontes de
comando e referéncia do
inversor (HMI, bornes,
redes e SoftPLC)
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Selecao de comandos
P0105 e P0223 a P0228

1 1
1 1
1 1
1 “ 1
1 1
: Teclas HMI :
1 1
I0AD : :
10D | 1
I0S IOR i d
[E— ! :
; Dix |
0 : '
1
B ER TR N e L
IQ@@Q@@@Q T 00—  P0312 : .
T : Serial/USB !
i !
CRS232 i :
, '
1
h : 1 Palavra de
! i > controle do
f ' inversor
395 17 18 4 28 !
poccadadiiiii) ! !
= ' I
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
SoftPLC : - :
' SoftPLC !
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
CANopen ou , :
DeviceNet ' '
' CO/DN/DP/Eth |
1 1
Profibus DP
Ethernet

Figura 7.2: Estrutura de selecdo dos comandos
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Selecao da referéncia
de frequéncia
P0221 ou P0222

1l fCO/DN/PB/Eth:

Referéncia E E
Tecla (PO121) ! 0 - Teclas HMI
P0247 H :
FI &) : s
Entrada em frequéncia \éT"y lﬁ] H 4-Fl :
VA7 -F>0
P0249 ' !
1 1
1 1
Dix Acel. : :
Dix Desacel. : 7 _Ep :
Potencidmetro eletrénico : E
PO124 a PO131
| | :
POI3T Y oo E E
POB0 | oo e o - - !
e 1] h :
PO128 | - = - = - - . : !
PO127 |- = = - - ! .
DX ———— pg126 ' n : ]
PO125 o 18 - Multispeed !
DIx _—_ | Poi24 [ . h
'00(; 001I 010I (ml |oc; 101 110 111 : :
Multispeed E '
P0232 ! ,
ou ! '
Al % & ! 1-AN .
v 14-AS0
P0234 L !
* 15 - Al+AI2>0
Qbﬁ : e
I0AD P0237 1 6-A+AIR
A2 ) 4.%) : :
>< ! 2-Al2 .
'15-AI250 |
H :
| 3-AI3 '
1 16-AIB>0
H '
RS-485 ! ,
ou RS-232 P0312 L - !
. 9-Serial
\ ouUSB :
H '
1 1
1 1
USB ' :
SoftPLC ! !
(**) 1 ]
1+ 12 - SoftPLC !
H '
CPDP Ethernet : :
CANopen, DeviceNet, : E
Profibus DP ou Ethernet 1 !
H '

(*) Disponivel somente no médulo Plug-in CFW500-I0AD.
(**) Disponivel em todos os modulos Plug-in.

7-4 | CFW500

Figura 7.3: Estrutura de selecdo da referéncia de velocidade

Referéncia de
velocidade do
inversor



JI'I—'IE Comando Ldgico e Referéncia de Velocidade

P0220 - Selecao Local/Remoto

Faixa de 0 = Sempre Local Padrao: 2
Valores: 1 = Sempre Remoto
2 = Tecla HMI Local / Remoto (LOC)
3 = Tecla HMI Local / Remoto (REM)
4 = Entrada Digital (DIx)
5 = Serial/USB (LOC)
6 = Serial/USB (REM)
7 = Sem Funcao
8 = Sem Funcao
9 = CO/DN/PB/Eth (LOC)
10 = CO/DN/PB/Eth (REM)

11 = SoftPLC
Propriedades: cfg
Grupos de I/0 ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Define a fonte de origem do comando que ira selecionar entre a situacao Local e a situagcdo Remoto, onde:

= LOC: significa default situacéo Local.

= REM: significa default situacdo Remoto.
= DIx: conforme fungcéo programada para a entrada digital em P0263 a P0O270.

= CO/DN/PB/Eth: interface CANopen, DeviceNet, Profibus DP ou Ethernet.

P0221 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao LOCAL

P0222 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao REMOTO

Faixa de 0 = Teclas HMI Padrao: P0221 =0
Valores: 1=A1 P0222 = 1
2 =A2
3=AI3

4 = Entrada em Frequéncia (Fl)
5=AN1 + Al2 > 0 (Soma Als>0)
6 = All + Al2 (Soma Als)
7=EP

8 = Multispeed

9 = Serial/USB

10 = Sem Funcao

11 = CO/DN/PB/Eth

12 = SoftPLC

13 = Sem Funcéao

14=A1>0

15=A2>0

16 =AI3>0

17 =FI>0

Propriedades: cfg

Grupos de I/0
Acesso via HMI:
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Descricao:

Definem a fonte de origem para a referéncia de velocidade na situacéo Local e na situagdo Remoto.
Algumas observacdes sobre as opgdes desses parametros:

= Alx: refere-se ao sinal da entrada analdgica conforme Secéo 12.1 ENTRADAS ANALOGICAS na pagina 12-1.
= HMI: o valor da referéncia ajustado pelas teclas am e w» esta contido no parametro PO121.

m E.P.: potencidbmetro eletrbnico, consulte Secao 12.5 ENTRADAS DIGITAIS na pagina 12-13.

=  Multispeed: consulte a Secao 12.5 ENTRADAS DIGITAIS na pagina 12-13.

= Quando P0203 = 1, o valor programado em P0221 e P0222 passa a ser setpoint do PID e ndo mais a referéncia
de velocidade. O Setpoint do PID € mostrado em P0040 e salvo em P0525 quando a fonte s&o as teclas da HMI.

= Alx > 0: os valores negativos da referéncia Alx sao zerados.

= CO/DN/PB/Eth: interface CANopen, DeviceNet, Profibus DP ou Ethernet.

P0223 - Selecao do Sentido do Giro - Situacao LOCAL

P0226 - Selecao do Sentido do Giro - Situacao REMOTO

Faixa de 0 = Horario Padrao: P0223 =2
Valores: 1 = Anti-horario P0226 =4
2 = Tecla HMI (H)
3 = Teclas HMI (AH)
4 = DIx

5 = Serial/USB (H)

6 = Serial/USB (AH)

7 = Sem Funcao

8 = Sem Funcao

9 = CO/DN/PB/Eth (H)
10 = CO/DN/PB/Eth (AH)
11 = Sem Funcéao

12 = SoftPLC
Propriedades: cfg
Grupos de I/0 ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Definem a fonte de origem para o comando “Sentido de Giro” na situagéo Local e Remoto, onde:

= H: significa default horario na energizacao do inversor.
= AH: significa default anti-horario na energizacao do inversor.
m DIx: consulte a Secao 12.5 ENTRADAS DIGITAIS na pagina 12-13.

= Aopgao polaridade Al3 (11) define o sentido de giro anti-horario se a referida entrada analdgica operacionalizada
pelo ganho e offset resultar em sinal negativo conforme Secao 12.1 ENTRADAS ANALOGICAS na pagina 12-1.

= CO/DN/PB/Eth: interface CANopen, DeviceNet, Profibus DP ou Ethernet.
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P0224 - Selecao do Gira/Para - Situagao LOCAL

P0227 - Selecao do Gira/Para - Situacao REMOTO

Faixa de 0 = Teclas HMI Padrao: P0224 =0
Valores: 1 =DlIx P0227 =1
2 = Serial/USB

3 = Sem Funcao

4 = CO/DN/PB/Eth

5 = SoftPLC
Propriedades: cfg

Grupos de I/0O
Acesso via HMI:

Descricao:

Definem a fonte de origem para o comando Gira/Para na situacao Local e Remoto. Este comando corresponde
as funcdes implementadas em qualquer uma das fontes de comando capaz de habilitar o movimento do
motor, ou seja, Habilita Geral, Habilita Rampa, Avanco, Retorno, Liga, Desliga, JOG, etc.

P0225 - Selecao de JOG - Situacao LOCAL

P0228 - Selecao de JOG - Situacao REMOTO

Faixa de 0 = Inativo Padrao: P0225 =1
Valores: 1 = Teclas HMI P0228 = 2
2 = DIx
3 = Serial/USB

4 = Sem Funcao

5 = CO/DN/PB/Eth

6 = SoftPLC
Propriedades: cfg

Grupos de ‘ I/0O
Acesso via HMI:

Descricao:
Definem a fonte de origem para a funcao JOG na situacao Local e Remoto. A funcao JOG significa um

comando de Gira/Para adicionado a referéncia definida por P0122 veja ltem 7.2.3 Parametros para Referéncia
de Velocidade na pagina 7-9.

7.2 REFERENCIA DE VELOCIDADE

A referéncia de velocidade é o valor aplicado na entrada do médulo de rampa de aceleragéo (PO001) para controle
da frequéncia aplicada na saida do inversor (PO002) e por consequéncia da velocidade no eixo do motor.

Internamente a CPU do inversor utiliza variaveis de 16 bits com sinal para tratamento das referéncias de velocidade.
Além disso, o fundo de escala da referéncia, frequéncia de saida e variaveis relacionadas sao definidas em 500.0 Hz.
Por outro lado, dependendo da fonte, esta escala é alterada convenientemente em funcéo da interface com o usuario
por padronizacdo ou requisitos de aplicacao.

De uma forma geral, as referéncias digitais sao definidas por parametros como: teclas da HMI (PO121), Multispeed
(P0124 a P0131), E.P. e JOG, tém uma escala de 0.0 a 500.0 Hz com resolugao de 0.1 Hz. Por outro lado, a
referéncia via entrada analdgica utiliza a escala interna de 16 bits com sinal, com um fundo de escala em 500.0 Hz.

A referéncia de velocidade via HMI pode ser a tecla JOG ou potencidmetro eletrnico das teclas "an" e """
sobre o parametro P0121.
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Janas entradas digitais (DIx) a referéncia € definida de acordo com as funcoes pré-definidas para P0263 até P0270.

A referéncia de velocidade via entradas analdgicas e entrada em frequéncia esta de acordo com os parametros
de sinal, ganho e offset P0230 a P0250. O fundo de escala da referéncia é definido sempre por P0134, ou seja,
valor maximo na Alx equivale a referéncia de velocidade igual a P0134.

As referéncias digitais Serial/USB, CANopen, DeviceNet e SoftPLC atuam sobre uma escala padronizada chamada
“Velocidade 13 bits”, onde o valor 8192 (2'%) equivale a velocidade nominal do motor por P0403. Estas referéncias
sao acessadas através dos parametros PO683, PO685 e do marcador de sistema da SoftPLC, respectivamente.

Embora as referéncias digitais tenham uma escala diferenciada e os parametros de referéncia de velocidade
com sua faixa de 0,0 a 500,0 Hz, conforme descricdes anteriores. O valor da frequéncia na entrada da rampa
(PO001) é sempre limitado por P0133 e P0134. Por exemplo, a referéncia JOG é dada por P0122, este pardmetro
pode ser ajustado em até 500,0 Hz, porém o valor aplicado a entrada da rampa como referéncia sera limitado
por PO134 quando a fungéo é executada.

Tabela 7.1: Resumo de escalas e resolucdo das referéncias de velocidade

Referéncia Fundo de Escala Resolucao

Entradas analdgicas (Alx).

- P0134 a P0134

10 bits ou (P0134/1024).

Redes de comunicacao e SoftPLC.

-500,0 Hz a 500,0 Hz

Velocidade 13 Bits (P0403/8192).

Parametros da HMI.

-500,0 Hz a 500,0 Hz

0,1 Hz

7.2.1 Limites para a Referéncia de Velocidade

Embora os parametros para ajuste da referéncia tenham uma faixa ampla de valores (0 a 500,0 Hz), o valor
aplicado a rampa € limitado por PO133 e PO134. Portanto, os valores em maddulo fora desta faixa nao terao efeito
sobre a referéncia.

P0133 - Referéncia de Velocidade Minima

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz

Valores:

P0134 - Referéncia de Velocidade Maxima

Padrao: 3,0Hz

Faixa de 0,0 2a500,0 Hz Padrao: 66,0 (55,0) Hz
Valores:

Propriedades:

Grupos de BASIC

Acesso via HMI:

Descricao:

Limites para a referéncia de velocidade do inversor. Estes limites s&o aplicados a qualquer fonte de referéncia,
mesmo no caso da referéncia de velocidade 13 bits.

7.2.2 Backup da Referéncia de Velocidade

P0120 - Backup da Referéncia de Velocidade

0 = Inativo Padrao: 1
1 = Ativo

2 = Backup por PO121

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:
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Descricao:

Esse parémetro define a operacao da funcao de backup da referéncia de velocidade entre as opgdes ativo
(PO120 = 1), inativo (P0O120 = 0) e por PO121 (P0120 = 2). Esta fung¢do determina a forma do backup das
referéncias digitais e das fontes: HMI (P0121), E.P., Serial/USB (P0683), CANopen/DeviceNet (P0685), SoftPLC
(P0687) e Setpoint do PID (P0525) conforme Tabela 7.2 na pagina 7-9.

Tabela 7.2: Opcbes do parametro PO120

P0120 Valor Inicial da Referéncia na Habilitacao ou Energizacao
0 Valor de PO133.
1 Ultimo valor ajustado.
2 Valor de PO121.

Se P0120 = Inativa, o inversor nao salvara o valor da referéncia de velocidade quando for desabilitado. Assim,
quando o inversor for novamente habilitado, o valor da referéncia de velocidade assumira o valor do limite
minimo de velocidade (PO133).

SeP0120 = Ativa, o valor ajustado nareferéncia ndo é perdido quando o inversor é desabilitado ou desenergizado.

Se P0120 = Backup por PO121, o valor inicial da referéncia é fixo por PO121 na habilitagcdo ou energizacéo do
inversor.

7.2.3 Parametros para Referéncia de Velocidade

P0121 - Referéncia de Velocidade via HMI

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao: 3,0Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:
O parametro P0121 armazena a referéncia de velocidade via HMI (P0221 = 0 ou P0222 = 0). Quando as teclas "

o' e "w" estiverem ativas e a HMI no modo de monitoragéo, o valor de PO121 € incrementado e mostrado no
display principal da HMI. Além disso, o PO121 ¢ utilizado como entrada para a funcéo de backup da referéncia.

NOTA!
O valor maximo de ajuste do parametro PO121 via HMI é limitado por PO134.

P0122 - Referéncia de Velocidade para JOG

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 5,0Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Durante o comando de JOG, o motor acelera até o valor definido em P0122, seguindo a rampa de
aceleracdo ajustada de acordo com P0105. Este comando pode ser ativo por qualquer das fontes
conforme Secgao 7.1 SELECAO PARA COMANDO LOGICO E REFERENCIA DE VELOCIDADE na pagina
7-1. Os valores negativos determinam um sentido de giro contrario ao definido pela palavra de comando do
inversor.
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P0124 - Referéncia 1 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 3,0Hz
Valores:

P0125 - Referéncia 2 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 10,0 (5,0) Hz
Valores:

P0126 - Referéncia 3 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 20,0 (10,0) Hz
Valores:

P0127 - Referéncia 4 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 30,0 (20,0) Hz
Valores:

P0128 - Referéncia 5 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 40,0 (30,0) Hz
Valores:

P0129 - Referéncia 6 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 50,0 (40,0) Hz
Valores:

P0130 - Referéncia 7 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 60,0 (50,0) Hz
Valores:

P0131 — Referéncia 8 Multispeed

Faixa de -500,0 a 500,0 Hz Padrao: 66,0 (65,0) Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Através da combinagéo de até trés entradas digitais € selecionado 1 entre 8 niveis que compdem a referéncia
Multispeed. Consulte a descricao das entradas digitais na Secao 12.5 ENTRADAS DIGITAIS na pagina 12-13,
bem como a selecdo da referéncia na Secao 7.1 SELECAO PARA COMANDO LOGICO E REFERENCIA DE
VELOCIDADE na pagina 7-1. Os valores negativos determinam um sentido de giro contrario ao definido pela
palavra de comando do inversor (Bit 2 de PO682 e P0684).
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AFigura 7.4 na pagina 7-11 e a Tabela 7.3 na pagina 7-11 ilustram o funcionamento do Multispeed, considerando
entradas digitais programadas para NPN em P0271. Embora a entrada digital mais significativa possa ser
programada na DI1, DI2, DI5 ou DI6, somente uma destas opgdes é permitida, caso contrario o estado config
(CONF), conforme Secao 5.6 SITUACOES PARA O ESTADO CONFIG na pégina 5-6 é ativado para indicar
incompatibilidade da parametrizacao.

A

. P0131
Frequéncia de
saida PO130
Rampa de
aceleragao
PO124 ;
i Tempo
Ativa
DI1 ou DI2 Inativa
DI5 ou DI6 L Atva
DI3 ou DI7 P e
Ativa
DI4 ou DI8 " Inativa

Figura 7.4: Gréafico de funcionamento da fun¢do Multispeed

Tabela 7.3: elocidades Multispeed

8 Velocidades
4 Velocidades
2 Velocidades
DI1 ou DI2 ou DI5 ou DI6 DI3 ou DI7 DIi4 ou DI8 Referéncia de Velocidade
Aberta Aberta Aberta PO124
Aberta Aberta oV P0O125
Aberta oV Aberta P0126
Aberta oV oV P0O127
oV Aberta Aberta P0O128
oV Aberta oV P0129
oV oV Aberta P0130
oV oV oV P0131

7.2.4 Referéncia via Potenciometro Eletronico

A funcao Potencidmetro Eletronico (E.P.) permite que a referéncia de velocidade seja ajustada por meio de 2
entradas digitais (uma para incrementa-la e a outra para decrementa-la).

Para habilitar essa funcao, deve-se primeiramente configurar a referéncia de velocidade via E.P,, fazendo P0221 = 7
e/ou P0222 = 7. Apods habilitada esta funcao, basta programar duas das entradas digitais (P0263 a P0270) em 11 ou
33 (Acelera E.P) e 12 ou 34 (Desacelera E.P).

A Figura 7.5 na pagina 7-12 ilustra o funcionamento da funcao E.P., usando a DI3 como Acelera E.P. (P0265 = 11),
a DI4 como Desacelera E.P. (P0266 = 12) e a DI1 como Gira/Para (P0263 = 1). Neste exemplo, o reset da referéncia
¢ feito com o inversor desabilitado e acionando ambas as entradas Acelera e Desacelera E.P. Além disso, pode-se
observar a agao das entradas individualmente, bem como a acéo do backup da referéncia (PO120 = 1) quando o
comando Gira/Para é aberto e fechado novamente.
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DIx - Acel
o x - Acelera
RAMPA — Referéncia
Dix - Desacelera
] 2 Reset
Habilitacdo (RUN) —
P0O133
Frequéncia de Saida l AN
Ativa i Tempo
Dix - Acelera Inativa . -
Reset < I Ativa Tempo
Dix - Desacelera Inativa.
Ativa | Tempo
Gira/Para Inativa
Tempo

Figura 7.5: Grafico de funcionamento da funcéo E.P.
7.2.5 Entrada Analdgica Alx e Entrada em Frequéncia FI

Os comportamentos das entradas analdgica e em frequéncia sao descritos em detalhe na Secao 12.1 ENTRADAS
ANALOGICAS na pagina 12-1. Assim, apds o devido tratamento do sinal, este é aplicado & entrada da rampa de
acordo com a selecdo da referéncia descrita na Secao 7.1 SELECAO PARA COMANDO LOGICO E REFERENCIA
DE VELOCIDADE na pagina 7-1.

7.2.6 Referéncia de Velocidade 13 bits

A referéncia de velocidade 13 bits € uma escala baseada na velocidade nominal do motor (P0402) ou na
frequéncia nominal do motor (P0403). No CFW500, o parametro P0403 é tomado como base para a determinacéao
da referéncia de velocidade. Assim, o valor de velocidade 13 bits tem uma faixa de 16 bits com sinal, ou seja,
-32768 a 32767, porém a frequéncia nominal em P0403 equivale ao valor 8192. Portanto, o valor maximo da
faixa 32767 equivale a 4 vezes P0403.

A referéncia de velocidade 13 bits é usada nos parametros PO681, P0683, PO685 e nos marcadores de sistema
para a SoftPLC, os quais estao relacionados as interfaces com redes de comunicacéao e fungao SoftPLC do produto.

7.3 PALAVRA DE CONTROLE E ESTADO DO INVERSOR

A palavra de controle do inversor € o agrupamento de um conjunto de bits para determinar os comandos recebidos
pelo inversor de uma fonte externa. Por outro lado, a palavra de estado € outro conjunto de bits que definem os
estados do inversor. Desta forma, as palavras de controle e estado estabelecem uma interface para troca de
informagdes entre o inversor e um maodulo externo, tal como uma rede de comunicagao ou um controlador qualquer.
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P0680 - Estado Légico

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, NET

Acesso via HMI:

Descricao:

A palavra de estado do inversor € Unica para todas as fontes e somente pode ser acessada para leitura.
Ela indica todos os estados e modos relevantes de operacao do inversor. A funcéo de cada bit de PO680 é
descrita na Tabela 7.4 na pagina 7-13.

Tabela 7.4: Palavra de estado

Bit Funcao Descricao
0 Reservado.
1 Comando Gira. 0: Nao houve comangio Gira.
1: Houve comando Gira.
2e3 Reservado.
L 0: Parada Rapida inativa.
X Farada Rapida. 4. by o 4o Rapica ativa,
5 22 Rampa 0: 1% Rampa de aceleragao e desaceleracao por PO100 e PO101.
pa. 1: 22 Rampa de aceleracao e desaceleracao por PO102 e PO103.
0: Inversor operando normalmente.
6 Estado Config. 1: Inversor em estado de configuracao. Indica uma condi¢ao especial na qual o inversor nao pode
ser habilitado, pois possui incompatibilidade de parametrizacao.
0: Inversor nao esta no estado de Alarme.
7 Alarme. .
1: Inversor esta no estado de Alarme.
) 0: Motor esta parado.
8 Girando. . -
1: Inversor esta girando conforme referéncia e comando.
9 Habilitado. 0: Inversor estz,a desz?pllltado geral. '
1: Inversor esta Habilitado geral e pronto para girar motor.
10 Hordrio 0: Motor girando no sentido anti-horario.
' 1: Motor girando no sentido horario.
0: Funcéo JOG inativa.
T JOG. 1: Funcao JOG ativa.
0: Inversor em modo Local.
12 Remoto.
1: Inversor em modo Remoto.
~ 0: Sem Subtensao.
13 Subtensao. 1: Com Subtensao.
” 0: Em modo Manual (funcao PID).
L& RUteITETEe. 1: Em modo Automético (funcao PID).
0: Inversor ndo esta no estado de Falha.
15 Falha. : :
1: Alguma falha registrada pelo inversor.

P0690 - Estado Ldégico 2

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, NET

Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro PO690 apresenta outros bits de sinalizagéo para fungdes exclusivamente implementadas no
CFW500. A funcao de cada bit de PO690 € descrita na Tabela 7.5 na pagina 7-14.
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Tabela 7.5: Palavra de estado

Bit Funcao Descricao
0a3 Reservado.
~ : Redugao da frequéncia de saida inativa.
. HEENEED 8. : Redugéo da frequéncia de saida ativa.
) : Estado Dormir inativo.
5 Estado Dormir : Estado Dormir ativo.
6 Rampa : Sem desaceleracgao.
Desaceleracao. : Inversor desacelerando.

7 Rampa Aceleragao. + Sem aceleraggo.

: Inversor acelerando.

: Rampa em operagao normal.
g Rampa Congelada. : A trajetdria da rampa esta congelada por alguma fonte de comando ou funcéo interna.
9 Setpoint Ok. : Frequéncia de saida ainda nao alcangou a referéncia.

: Frequéncia de saida alcancou a referéncia.

Regulacéao do : Regulagéo do Barramento CC ou Limitagéo de Corrente inativa.

10

- O = O = O =00 O -0 -0 -0 =0 =0 =0 =0

Barram. CC. : Regulagao do Barramento CC ou Limitagao de Corrente ativa (P0150).
11 Configuragédo em : Padrao de fabrica carregado em 60 Hz (P0204 = 5).
50 Hz. : Padréo de fabrica carregado em 50 Hz (P0204 = 6).
: : Sem execucgao Ride-Through.
12 ARl : Executando Ride-Through.
. : Sem execugéo Flying Start.
18 Flying Start. : Executando Flying Start.
: Frenagem CC inativa.
14 FARIEER O, : Frenagem CC ativa.
15 Pulsos PWM. : Pulsos de tensao PWM na saida desabilitados.

: Pulsos de tensao PWM na saida habilitados.

P0682 - Controle Serial

P0684 - Controle CANopen/DeviceNet/Profibus DP/Ethernet

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, NET

Acesso via HMI:

Descricao:

A palavra de controle do inversor para uma determinada fonte é acessivel para leitura e escrita, porém para as
demais fontes somente é permitido o acesso para leitura. O inversor tem uma palavra comum para interface,
a qual é definida pela funcionalidade de seus bits separadamente conforme a Tabela 7.6 na pagina 7-15.
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Tabela 7.6: Palavra de controle

Bit Funcao Descricao
0 Habilita Rampa 0: Para motor por rampa de desaceleracao.
pa. 1: Gira motor de acordo com a rampa de aceleracéo até atingir o valor da referéncia de velocidade.
. 0: Desabilita geral o inversor, interrompendo a alimentagao para o motor.

1 Habilita Geral. " . -, ~

1: Habilita Geral o inversor, permitindo a operacao do motor.

. L 0: Girar motor no sentido oposto ao sinal da referéncia (Anti-horario).

2 Girar Horario. ) o . NI -

1: Girar motor no sentido indicado pelo sinal da referéncia (Horario).

. 0: Desabilita a funcao JOG.

J Helalliz O, 1: Habilita a fungéo JOG.

0: Inversor vai para o modo Local.
4 Remoto. .

1: Inversor vai para 0 modo Remoto.
5 22 Rampa 0: Rampa de aceleracao e desaceleracao por PO100 e PO101.

pa. 1: Rampa de aceleracao e desaceleracao por PO102 e PO103.
- 0: Desabilita Parada Rapida.

6 Parada Rapida. 1: Habilita Parada Rapida.

0: Sem funcéao.
! e 1: Se estiver em estado de falha, executa o reset da falha.

8a1i15 Reservado.

P0229 - Modo de Parada

Faixa de
Valores:

0 = Parada por Rampa Padrao: O
1 = Parada por Inércia
2 = Parada Réapida

Propriedades: cfg

Grupos de I/0
Acesso via HMI:

Descricao:

Define 0 modo de parada do motor quando o inversor recebe o comando “Para”. A Tabela 7.7 na pagina 7-15
descreve as opcoes desse parametro.

Tabela 7.7: Selecdo do modo de parada

P0229 Descricao
0 O inversor aplicara a rampa de parada programada em P0101 e/ou P0103.
1 O motor ira girar livre até parar.
2 O inversor aplicara a rampa de parada programada em PO106.

NOTA!

Quando programado o modo de Parada por Inércia e a fungéo Flying Start estiver desabilitada,
somente acione 0 motor se 0 mesmo estiver parado.

NOTA!

Este parametro se aplica a todas as fontes de comando do inversor, porém foi criado com o
objetivo de permitir que o comando via HMI fosse capaz de desabilitar o motor por inércia ao invés
de rampa de desaceleracéo. Desta maneira, quando P0229 = 1, o Bit O da palavra de controle
(Habilita Rampa) tem funcao anéloga ao bit 1 (Habilita Geral). Da mesma forma, as funcoes das
entradas digitais como: Gira/Para, Avango/Retorno e Comando a Trés Fios desligam o motor por
inércia nesta condicao de P0229.

7.3.1 Controle via Entradas HMI

Ao contrério das interfaces de redes e SoftPLC, os comandos da HMI nao acessam diretamente a palavra de
controle do inversor, devido as limitagdes de fun¢des das teclas e comportamento da HMI. O comportamento
da HMI é descrito no Capitulo 4 HMI E PROGRAMACAQO BASICA na pagina 4-1.
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7.3.2 Controle via Entradas Digitais

Ao contrério das interfaces de redes e SoftPLC, as entradas digitais nao acessam diretamente a palavra de controle
do inversor, pois existem diversas fun¢des para as DIx sdo definidas de acordo com as aplicagoes.

Tais funcdes das entradas digitais sdo detalhadas no Capitulo 12 ENTRADAS E SAIDAS DIGITAIS E ANALOGICAS
na pagina 12-1.
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8 TIPOS DE CONTROLE DO MOTOR DISPONIVEIS

O inversor alimenta o motor com tensao, corrente e frequéncia variaveis, através das quais, consegue-se controlar
a velocidade do motor. Os valores aplicados ao motor seguem uma estratégia de controle, a qual depende do
tipo de controle do motor selecionado e dos ajustes dos paradmetros do inversor.

A escolha do tipo de controle adequado a aplicacao depende das exigéncias estaticas e dinamicas de torque
e velocidade da carga acionada, ou seja, o tipo do controle esta ligado diretamente a performance requerida.
Além disso, o ajuste dos parametros envolvidos € de fundamental importancia para alcancar tal performance.

O CFW500 é equipado com dois modos de controle para o motor de indugao trifasico, ou seja:
m Controle Escalar V/{: para aplicagdes basicas, sem regulacao da velocidade de saida.
m Controle Vetorial Sensorless VVW: para aplicacées de alta performance na regulacao da velocidade de saida.

No Capitulo 9 CONTROLE ESCALAR V/f na pagina 9-1 e Capitulo 10 CONTROLE VETORIAL VVW na pagina
10-1, estao descritos em detalhes, cada um destes tipos de controle, os parametros relacionados e orientacoes
referentes a utilizagcdo de cada um destes modos.

P0202 - Tipo de Controle

Faixa de 0= V/ Padrao: O
Valores: 1 = Sem Funcéo

2 = Sem Funcao

3 = Sem Funcao

4 = Sem Funcao

5=\VVW
Propriedades: cfg
Grupos de STARTUP

Acesso via HMI:

Descricao:
Seleciona o tipo de controle do motor de indugéo trifasico utilizado.

NOTA!

@ Quando o modo VVW ¢ programado via HMI (P0202 = 5), o menu STARTUP é ativado
automaticamente, forgando um Start-up orientado para ajuste do modo vetorial. Veja Secao 10.2
COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO NO MODO VVW na pagina 10-8.

P0139 - Filtro da Corrente de Saida

Faixa de 0 a 9999 ms Padrao: 50 ms
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Constante de tempo do filtro para a corrente total e ativa de saida. Deve-se considerar um tempo de resposta
do filtro igual a trés vezes a constante de tempo ajustada em P0139 (50 ms).
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P0140 - Filtro da Compensacao de Escorregamento

Faixa de 0 a 9999 ms Padrao: 500 ms
Valores:

Propriedades: VVW

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

Constante de tempo do filtro para a compensacao de escorregamento na frequéncia de saida. Deve-se
considerar um tempo de resposta do filtro igual a trés vezes a constante de tempo ajustada em P0140 (500 ms).

P0397 - Configuracao do Controle

Faixa de Bit 0 = Comp. Regen. Padrao: 000Bh
Valores: Bit 1 = Comp. Tempo Morto

Bit 2 = Estabilizacao de Is

Bit 3 = Red. P0297 no A0050

Propriedades: cfg

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Este par@metro de configuracéo é a entrada no formato hexadecimal, onde cada bit tem um significado de
acordo com a descrigéo abaixo.

= Compensacao do Escorregamento durante a Regeneracao (Bit 0)

A regeneracao € um modo de operacao do inversor que ocorre quando o fluxo de poténcia parte do motor
para o inversor. O Bit 0 de P0397 (ajustado em 0) permite que a compensacao de escorregamento seja
desligada nesta situacao. Esta opcao é particularmente Util quando a compensacao durante a desaceleracao
do motor € necessaria.

= Compensacao do Tempo Morto (Bit 1)

O tempo morto € um intervalo de tempo introduzido no PWM necessario a comutacéo da ponte inversora de
poténcia. Por outro lado, o tempo morto gera distorcdes na tensao aplicada ao motor, as quais podem causar
reducdo do torque em baixas velocidades e oscilagdes de corrente em motores acima de 5 HP operando
a vazio. Desta forma, a compensacéo do tempo morto mede a largura dos pulsos de tensao na saida e
compensa esta distor¢ao introduzida pelo tempo morto.

O Bit 1 de P0397 (ajustado em 0) permite que esta compensacao seja desativada. Este recurso € util quando
ha algum problema relacionado ao circuito interno do inversor para realimentacao de pulsos ocasionando
falha FO182. Entéao, a compensacéo e a falha podem ser desabilitadas enquanto a causa do problema nao ser
solucionada.

= Estabilizacao da Corrente de Saida (Bit 2)

Motores de alto rendimento com poténcia acima de 5 HP operam no limite da estabilidade, podendo ficar
instaveis quando acionados por inversores de frequéncia e operando a vazio. Portanto, nesta situacao pode
ocorrer uma ressonancia na corrente de saida que pode chegar ao nivel de sobrecorrente FOO70. O Bit 2 de
P0397 (ajustado em 1) ativa um algoritmo de regulacao da corrente de saida em malha fechada, que tenta
compensar as oscilagdes de corrente ressonante, elevando o desempenho em situacdes de carga baixa/sem
carga.

= Reducao de P0297 em Alarme A0050 (Bit 3)

O Bit 3 do P0397 controla a acéo da protecéo de sobretemperatura, consulte a Secao 15.4 PROTECAO DE
SOBRETEMPERATURA DOS IGBTs (FO051 e AO050) na pagina 15-5.
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ATENCAO!

& O ajuste padrao de P0397 atende a grande maioria das necessidades das aplicacbes do inversor.
Evite modificar o seu conteldo sem conhecimento das consequéncias associadas. Em caso de
duvida consulte a assisténcia técnica WEG antes de alterar o PO397.
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9 CONTROLE ESCALAR V/f

Trata-se do controle classico para motor de inducao trifasico, baseado em uma curva que relaciona a frequéncia
e a tenséo de saida. O inversor funciona como uma fonte de tensao e frequéncia variavel gerando valores de
frequéncia e tenséo de acordo com esta curva. E possivel o ajuste desta curva, para motores padrao 50 Hz,
60 Hz ou especiais.

Conforme o blocodiagrama da Figura 9.1 na péagina 9-2, a referéncia de velocidade f* € limitada por PO133 e
P0134 e aplicada a entrada do bloco “CURVA V/f”, onde sé&o obtidas a amplitude e frequéncia da tenséo de saida
imposta ao motor. Para mais detalhes sobre a referéncia de velocidade veja o Capitulo 7 COMANDO LOGICO E
REFERENCIA DE VELOCIDADE na péagina 7-1.

Através do monitoramento da corrente de saida total e ativa, e da tensao do barramento CC sao implementados
compensadores e reguladores que auxiliam na protegédo e desempenho do controle V/f. O funcionamento e
parametrizacao destes blocos sao detalhados na Secao 11.2 LIMITACAO DA TENSAO DO BARRAMENTO CC
E DA CORRENTE DE SAIDA na pagina 11-3.

A vantagem do controle V/f € a sua simplicidade e a necessidade de poucos ajustes. A colocagéo em funcionamento
é rapida e simples, em geral, necessita de pouca ou nenhuma modificacao. Além disso, nos casos em que a
aplicacao permite o ajuste da curva V/f, resulta em economia de energia.

O controle V/f ou escalar é recomendado para 0s seguintes casos:

m Acionamento de varios motores com 0 mesmo inversor (acionamento multimotor).

m Economia de energia no acionamento de cargas com relacao quadratica de torque/velocidade.

m  Corrente nominal do motor € menor que 1/3 da corrente nominal do inversor.

m Para proposito de testes, o inversor € ligado sem motor ou com um motor pequeno sem carga.

= Aplicacdes onde a carga conectada ao inversor ndo € um motor de inducao trifasico.

CFW500 | 9-1




°l'op ojnoeD

h 4

Controle Escalar (V/f)

My €000d ‘|
epjes ap 9juallod
ﬁ ep ogdeywr]
100d | L4
8€10d °,_Selod
¢g _ Myl ep onoen
[N i +
|
° A
! ,—O A nv_ oexes W oie7
S ‘ojnbuy s
m sy S
_ it
m " NMd “ — ®ﬂ| 9e10d[* T ¢ [
100/ 80eds + v¥L0d v€L0d
g €710d #0+0d-00}+0
lhmv‘_\a OBSEINPON - 14 /0004 W "N @A| ...... gviod n_: d
| .— YNBMND A o oloH
{ “ q ..........................................................
| 1)
I
! oub op ol 00 | TeT0d o 1G10d
' opnues ! P n
" : I n l—
! " G10d 1G10d
m ' Ny
' . 'y 4
P
m , € =05+0d "o | = 0SL0od 2=050dno0=05t0d | N
Il ! 1 edwel eJg|eoy edwel op ploH
M [l
|| T $000d "N H P
I 0D OusWelieg op oedeinboy
Al
I
m (/A ®101U0D) O = 2020d
I
I
I
I

spey

Figura 9.1: Blocodiagrama do Controle Escalar V/f
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9.1 PARAMETRIZAGAO DO CONTROLE ESCALAR V/f

O controle escalar € o modo de controle padrao de fabrica do inversor devido sua popularidade e por atender
a grande maioria das aplicagdes no mercado. Porém, o parametro PO202 permite a selegao de outras opgoes
para 0 modo de controle, conforme Capitulo 8 TIPOS DE CONTROLE DO MOTOR DISPONIVEIS na pagina 8-1.

A curva V/f é totalmente ajustavel em 5 pontos distintos conforme mostra a Figura 9.2 na pagina 9-3, embora
0 padrao de fabrica defina uma curva pré-ajustada para motores 50 Hz ou 60 Hz, conforme opcdes de P0204.
Neste formato, o ponto P, define a amplitude aplicada em 0 Hz, ja P, define a amplitude e a frequéncia nominais e
o inicio do enfraquecimento de campo. Ja os pontos intermediarios P, e P, permitem o ajuste da curva para uma
relacéo nao linear do torque com a velocidade, por exemplo, em ventiladores onde o torque de carga é quadratico
em relacao a velocidade. A regiéo de enfraquecimento de campo € determinada entre P, e P,, onde a amplitude
€ mantida em 100 %.

Tensdo de T
saida (%)
POT42 b e e e e
2
PO143 | oo : i
| P2 l '
PO144 fr--mnm----- ; ! :
iHP, : i '
P0O136 P, E E i i
PO147 PO146 P0O145 P0134 Frequén'cia
de saida (Hz)

Figura 9.2: Curva V/f

O ajuste padrao de fabrica do CFW500 define uma relacéo linear do torque com a velocidade, sobrepondo os
pontos P1, P2 e P3 em 50 Hz ou 60 Hz, consulte descricao de P0204. Desta forma, a curva V/f € uma reta definida
por apenas dois pontos, o PO136 que é o termo constante ou tensdo em 0 Hz e 0 ponto de operagdo nominal
de frequéncia e tensao (50 Hz ou 60 Hz e 100 % da tensao maxima de saida).

Os pontos P[P0136, 0 Hz], P,[P0144, P0147], P,[P0143, PO146], P,[P0142, PO145] e P,[100 %, PO134] podem
ser ajustados de forma que a relacao de tensao e frequéncia imposta na saida se aproxime da curva ideal para
a carga. Portanto, para cargas em que o comportamento do torque é quadratico em relagao a velocidade como
bombas centrifugas e ventiladores, podem-se ajustar os pontos da curva com o objetivo de economia de energia.

NOTA!
@ Uma curva V/f quadratica pode ser aproximada fazendo: P0136 = 0; P0144 = 11,1 % e P0143 = 44,4 %.

NOTA!
@ Se P0147 = PO146 ou PO146 = P0O145 ou a curva V/f resulta em um segmento com inclinagéo (taxa)
acima de 10 % / Hz o estado CONFIG (CONF) ¢ ativado.

NOTA!
@ Em frequéncias abaixo de 0,1 Hz os pulsos PWM de saida s&o cortados, exceto quando o inversor
estd em modo de Frenagem CC.
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P0136 — Boost de Torque Manual

Faixa de 0,0 a 30,0 % Padrao: Conforme
Valores: modelo do
inversor

Propriedades: V/f

Grupos de BASIC, MOTOR
Acesso via HMI:

Descricao:

Atua em baixas velocidades, ou seja, na faixa de 0 Hz a P0O147, aumentando a tensédo de saida do inversor
para compensar a queda de tenséo na resisténcia estatdrica do motor, a fim de manter o torque constante.

O ajuste étimo € o menor valor de PO136 que permite a partida satisfatdria do motor. Um valor maior que o
necessario ira incrementar demasiadamente a corrente do motor em baixas velocidades, podendo levar o
inversor a uma condicao de falha (FO048, FOO51 ou FOO70) ou alarme (A0O046, A0047 ou A0050), bem como
0 aquecimento do motor. A Figura 9.3 na pagina 9-4 mostra a regido de atuagao do Boost de Torque entre
os pontos P, e P..

Tenséo de T
saida (%)
PO142 |- et
2
PO143 faammmoem e aeamea i i
(P2 i i
PO144 |--mmmmmm - ; ! :
i1P : i i
PO136 £ i ] i |
PO147 PO146 PO145  P0134 Frequéncia
de saida (Hz)

Figura 9.3: Regido do boost de torque

P0142 - Tensao de Saida Maxima

P0143 - Tensao de Saida Intermediaria

P0144 - Tensao de Saida Minima

Faixa de 0,0 a 100,0 % Padrao: P0142 = 100,0 %
Valores: P0143 = 66,7 %
P0144 = 33,3 %

Propriedades: cfg, V/f

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Estes parametros permitem a adequacao da curva V/f do inversor em conjunto com seus pares ordenados
P0145, P0O146 e P0O147.
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NOTA!

@ No modo escalar V/f, o par@metro PO178 permite a regulagéo da tenséo de saida do inversor apos
a definicdo da curva V/f. Isto pode ser util em aplicacdes que requerem compensacao da tensao
de saida ou enfraquecimento de campo. Ja no modo de controle VVW o comportamento de
P0178 muda e define o fluxo nominal apenas, o qual esté ligado a intensidade do fluxo magnético
aplicado ao motor.

P0145 - Frequéncia de Inicio de Enfraquecimento de Campo

P0146 - Frequéncia de Saida Intermediaria

P0147 - Frequéncia de Saida Baixa

Faixa de 0,0 a500,0 Hz Padrao: P0145 = 60,0 (50,0) Hz
Valores: P0146 = 40,0 (33,3) Hz
P0147 = 20,0 (16,7) Hz

Propriedades: cfg, V/f

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Estes par@metros permitem a adequacao da curva V/f do inversor em conjunto com seus pares ordenados
P0142, PO143 e P0144.

A curva V/f pode ser ajustada nas aplicagdes em que a tensdo nominal do motor € menor que a tensao de
alimentacéao, por exemplo, uma rede de alimentacéao de 440 V com motor de 380 V.

O ajuste da curva V/f torna-se necessario quando o motor tem uma frequéncia diferente de 50 Hz ou 60 Hz, a
ou quando se deseja uma aproximacao quadratica para economia de energia em bombas centrifugas e
ventiladores, ou ainda em aplicagdes especiais: quando um transformador € usado entre o inversor e 0 motor

ou o inversor é usado como uma fonte de alimentacao.

P0137 - Boost de Torque Automatico

Faixa de 0,0 a 30,0 % Padrao: 0,0 %
Valores:

Propriedades: V/f

Grupos de MOTOR

Acesso via HMI:

Descricao:

O boost de torque automatico compensa a queda de tenséo na resisténcia estatdrica em fungéo da corrente
ativa. Veja a Figura 9.1 na pagina 9-2, onde a variavel m__ corresponde a agéo do boost de torque automatico
sobre o indice de modulacao definido pela curva V/A.

O P0137 atua similarmente ao P0136, porém o valor ajustado € aplicado proporcionalmente a corrente ativa
de saida com relacdo a corrente maxima (2xP0295).

Os critérios de ajuste de P0137 sdo os mesmos de PO136, ou seja, ajuste o valor minimo possivel para a partida
e operacao do motor em baixas frequéncias, pois valores acima deste aumentam as perdas, o aquecimento
e a sobrecarga do motor e do inversor.

O blocodiagrama da Figura 9.4 na pagina 9-6 mostra a acao da compensacao IxR automatica responsavel
pelo incremento da tensédo na saida da rampa de acordo com o aumento da corrente ativa.
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PO007

xR . Tenséo
Referéncia de velocidade X > aplicada ao
P0O136 motor
+

Corrente IxR
ativade ——p —_— Automatico
saida P0O137

PO139

Figura 9.4: Blocodiagrama do boost de torque automatico

P0138 - Compensacao de Escorregamento

Faixa de -10,0 a 10,0 % Padrao: 0,0 %
Valores:
Propriedades: V/f

Grupos de MOTOR
Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro P0138 ¢é utilizado na funcéo de compensacao de escorregamento do motor, quando ajustado
para valores positivos. Neste caso, compensa a queda na rotagéo devido a aplicagado da carga no eixo e,
por consequéncia, o escorregamento. Desta maneira, incrementa a frequéncia de saida (Af) em funcéo do
aumento da corrente ativa do motor conforme mostra a Figura 9.5 na pagina 9-6. Na Figura 9.1 na pagina
9-2 esta compensagao € representada na variavel fg, o
O ajuste em P0138 permite regular com boa precisao a compensagcao de escorregamento através do
deslocamento do ponto de operacao sobre a curva V/f conforme mostra a Figura 9.5 na pagina 9-6. Uma
vez ajustado PO138 o inversor é capaz de manter a velocidade constante mesmo com variagées de carga.

Valores negativos sao utilizados em aplicacdes especiais onde se deseja reduzir a velocidade de saida em
funcao do aumento da corrente do motor.

Ex.: distribuicdo de carga em motores acionados em paralelo.

Tensao de 4

saida (%)
P0O142
P0143
PO144

P0O136 Af

!

P0145 P0134  Frequéncia de
P0O146 saida (Hz)
PO147

Figura 9.5: Compensacéao de escorregamento em um ponto de operagdo da curva V/f padrdo
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9.2 COLOCAGCAO EM FUNCIONAMENTO NO MODO V/f

NOTA!
Leia o Capitulo 3 Instalagdo e Conexao do manual do usuario antes de instalar, energizar ou operar
O inversor.

Sequéncia para instalagéo, verificacao, energizacao e colocagao em funcionamento:

1.

Instale o inversor: de acordo com o Capitulo 3 Instalacdo e Conexao do manual do usuario, ligando todas as
conexdes de poténcia e controle.

Prepare o acionamento e energize o inversor: de acordo com Secéo 3.2 Instalagdo Elétrica do manual do
usuario do CFW500.

Carregue o padréao de fabrica com P0204 = 5 (60 Hz) ou P0204 = 6 (50 Hz), de acordo com a frequéncia
nominal de entrada (rede de alimentagéo) do inversor utilizado.

Para o ajuste de uma curva V/f diferente do padrao, ajustar a curva V/f através dos paradmetros de P0136 a
P0147.

Ajuste de parametros e fungdes especificas para a aplicagdo: programe as entradas e saidas digitais e
analdgicas, teclas da HMI, etc., de acordo com as necessidades da aplicagao.

Para aplicacoes:

Simples que podem usar a programacéo padrao de fabrica das entradas e saidas digitais e analdgicas, utilize
o menu “BASIC” da HMI.

Que necessitem somente das entradas e saidas digitais e analdgicas com programacao diferente do padrao
de fabrica, utilize 0 menu “I/O” da HMI.

Que necessitem de fungbes como Flying Start, Ride-Through, Frenagem CC, Frenagem Reostatica, etc.,
acesse e modifique os parametros destas funcoes através do menu “PARAM” da HMI.
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10 CONTROLE VETORIAL VVW

O modo de controle vetorial VVW (Voltage Vector WEG) utiliza um método de controle com performance muito
superior ao controle V/f devido a estimacéo do torque de carga e ao controle do fluxo magnético no entreferro,
conforme o esquema da Figura 10.1 na pagina 10-2. Nesta estratégia de controle sao consideradas as perdas, o
rendimento, o escorregamento nominal e o fator de poténcia do motor para incrementar a performance do controle.

A principal vantagem em relacao ao controle V/f € a melhor regulacao de velocidade com maior capacidade de
torque em baixas rotacdes (frequéncias inferiores a 5 Hz), permitindo uma sensivel melhora no desempenho do
acionamento em regime permanente. Além disso, o controle VVW tem um ajuste simples, rapido e se adéqua a
maioria das aplicagdes de média performance no controle do motor de inducéo trifasico.

Medindo apenas a corrente de saida, o controle VVW obtém instantaneamente o torque e 0 escorregamento
no motor. Com isto, o VVW atua na compensacao da tensao de saida e na compensacao do escorregamento.
Portanto, a acao do controlador VVW substitui as funcdes do V/f classico em P0137 e P0138, porém com um
modelo de calculo muito mais sofisticado e preciso, atendendo as diversas condicbes de carga ou pontos de
operacao da aplicacao.

Para se alcancar uma boa regulacéo de velocidade em regime permanente, o ajuste dos pardmetros na faixa
de P0399 a P0407, bem como a resisténcia estatdrica em P0409 sao de fundamental importancia para o bom
funcionamento do controle VVW. Estes parametros podem ser faciimente obtidos através dos dados de placa
do motor e da rotina de autoajuste ativa por P0408.
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Figura 10.1: Esquema de controle VVW
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10.1 PARAMETRIZAGAO DO CONTROLE VETORIAL VVW

O modo de controle VVW é selecionado através do parametro P0202, selecao do modo de controle, conforme
descrito no Capitulo 8 TIPOS DE CONTROLE DO MOTOR DISPONIVEIS na pagina 8-1.

Ao contrario do controle escalar V/f, o controle VVW necessita de uma série de dados de placa do motor e um
autoajuste para seu funcionamento adequado. Além disso, é recomendado que o motor acionado seja casado
ao inversor, ou seja, as poténcias do motor e inversor sejam as mais proximas possiveis.

O processo de ajuste do controle VVW é facilitado pelo menu “STARTUP” da HMI, onde séo selecionados os
parametros de interesse na configuracao do VVW para a navegacao da HMI.

A seguir sao descritos os parametros de configuragdo e ajuste do controle vetorial VVW. Estes sao dados
facilmente obtidos na placa de motores padrao WEG, porém em motores antigos ou de outros fabricantes esta
informacgéo pode nao estar disponivel. Nestes casos, recomenda-se primeiramente entrar em contato com o
fabricante do motor, medir ou calcular o parametro desejado, ou ainda fazer uma relacao com a Tabela 10.1 na
pagina 10-4 e usar o parametro do motor padrao WEG equivalente ou aproximado.

NOTA!
O ajuste correto dos parametros contribui diretamente com a performance do controle VVW.
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Tabela 10.1: Caracteristicas dos motores WEG standard 1V pdlos

Poténcia [P0404] Tensdo | Corrente Frequéncia| Velocidade | Rendimento Fator de Resisténcia do
Carcaca @ [P0400] @ [P0401] | [P0403] [P0402] [P0399] ~ . | Estator [P0409]
) | kw) v) (a) (H2) (rpm) () | Fotencia @
0,16 0,12 63 0,85 1720 56,0 0,66 21,77
0,25 0,18 63 1,12 1720 64,0 0,66 14,87
0,33 0,25 63 1,42 1720 67,0 0,69 10,63
0,50 0,37 71 2,07 1720 68,0 0,69 7,37
0,75 0,55 71 2,90 1720 71,0 0,70 3,97
1,00 0,75 80 3,08 1730 78,0 0,82 4,13
1,50 1,10 80 4,78 1700 72,7 0,83 2,78
2,00 1,50 90S 220 6,47 60 1720 80,0 0,76 1,55
3,00 2,20 90L 8,67 1710 79,3 0,85 0,99
4,00 3,00 100L 11,6 1730 82,7 0,82 0,65
5,00 3,70 100L 13,8 1730 84,6 0,83 0,49
6,00 4,50 112M 16,3 1730 84,2 0,86 0,38
7,50 5,60 112M 20,0 1740 88,5 0,82 0,27
10,0 7,50 1328 26,6 1760 89,0 0,84 0,23
12,5 9,20 132M 33,0 1755 87,7 0,86 0,16
0,16 0,12 63 0,49 1720 56,0 0,66 65,30
0,25 0,18 63 0,65 1720 64,0 0,66 44,60
0,33 0,25 63 0,82 1720 67,0 0,69 31,90
0,50 0,37 71 1,20 1720 68,0 0,69 22,10
0,75 0,55 71 1,67 1720 71,0 0,70 11,90
1,00 0,75 80 1,78 1730 78,0 0,82 12,40
1,50 1,10 80 2,76 1700 72,7 0,83 8,35
2,00 1,50 90S 3,74 1720 80,0 0,76 4,65
3,00 2,20 90L 380 4,95 60 1710 79,3 0,85 2,97
4,00 3,00 100L 6,70 1730 82,7 0,82 1,96
5,00 3,70 100L 7,97 1730 84,6 0,83 1,47
6,00 4,50 112M 9,41 1730 84,2 0,86 1,15
7,50 5,50 112M 11,49 1740 88,5 0,82 0,82
10,0 7,50 132S 15,18 1760 89,0 0,84 0,68
12,5 9,20 132M 18,48 1755 87,7 0,86 0,47
15,0 11,0 132M 22,7 1755 88,5 0,83 0,43
20,0 15,0 160M 30,0 1760 90,2 0,83 0,23
0,16 0,12 63 0,73 1375 57,0 0,72 30,62
0,25 0,18 63 1,05 1360 58,0 0,74 20,31
0,33 0,25 71 1,4 1310 59,0 0,76 14,32
0,50 0,37 71 1,97 1320 62,0 0,76 7,27
0,75 0,55 80 2,48 1410 68,0 0,82 5,78
1,00 0,75 80 3,23 1395 72,0 0,81 4,28
1,50 1,10 90S 230 4,54 50 1420 77,0 0,79 2,58
2,00 1,50 90L 5,81 1410 79,0 0,82 1,69
3,00 2,20 100L 8,26 1410 81,5 0,82 0,98
4,00 3,00 100L 11,3 1400 82,6 0,81 0,58
5,00 3,70 112M 14,2 1440 85,0 0,83 0,43
7,50 5,50 132S 191 1450 86,0 0,84 0,25
10,0 7,50 132M 25,7 1455 87,0 0,84 0,20
0,16 0,12 63 0,42 1375 57,0 0,72 91,85
0,25 0,18 63 0,60 1360 58,0 0,74 60,94
0,33 0,25 71 0,80 1310 59,0 0,76 42,96
0,50 0,37 71 1,13 1320 62,0 0,76 21,81
0,75 0,55 80 1,42 1410 68,0 0,82 17,33
1,00 0,75 80 1,86 1395 72,0 0,81 12,85
1,50 1,10 90S 2,61 1420 77,0 0,79 7,73
2,00 1,50 90L 400 3,34 50 1410 79,0 0,82 5,06
3,00 2,20 100L 4,75 1410 81,5 0,82 2,95
4,00 3,00 100L 6,47 1400 82,6 0,81 1,75
5,00 3,70 112M 8,18 1440 85,0 0,83 1,29
7,50 5,50 132S 11,0 1450 86,0 0,84 0,76
10,0 7,50 132M 14,8 1455 87,0 0,84 0,61
15,0 11,0 160M 22,1 1455 88,5 0,81 0,35
20,0 15,0 160L 29,1 1460 89,7 0,83 0,24
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P0178 - Fluxo Nominal

Faixa de 0,0 a 150,0 % Padrao: 100,0 %
Valores:

Propriedades:

Grupos de MOTOR

Acesso via HMI:

Descricao:

Define o fluxo desejado no entreferro do motor em percentual (%) do fluxo nominal. Em geral nao € necessario
modificar o valor de P0178 do valor padrao de 100 %. No entanto, em algumas situacoes especificas, podem-
se usar valores ligeiramente acima, para aumentar o torque, ou abaixo, para reduzir o consumo de energia.

NOTA!

@ Exclusivamente no modo de controle escalar, o parametro PO178 permite o ajuste da tensdo de
saida apds a definicao da curva V/A. Isto pode ser Util para compensacao da tenséo de saida ou
enfraguecimento de campo.

P0399 - Rendimento Nominal do Motor

Faixa de 50,02 99,9 % Padrao: 75,0 %
Valores:

Propriedades: cfg, VVW

Grupos de MOTOR, STARTUP

Acesso via HMI:

Descricao:

Esse parédmetro é importante para o funcionamento preciso do controle VVW. O ajuste impreciso implica
no calculo incorreto da compensagao do escorregamento e, consequentemente, imprecisao no controle de
velocidade.

P0400 - Tensao Nominal do Motor

Faixa de 200 a 600 V Padrao: Conforme
Valores: Tabela 10.2 na
pagina 10-6.

Propriedades: cfg, VVW

Grupos de MOTOR, STARTUP
Acesso via HMI:

Descricao:

Ajustar de acordo os dados de placa do motor e a conexao dos fios na caixa de liga¢gdo do mesmo. Este valor
nao pode ser superior ao valor de tensao nominal ajustado em P0296 (tensdo nominal da rede).

NOTA!
Para validar um novo ajuste de P0400 fora do menu “STARTUP” da HMI é necessario desenergizar/
energizar o inversor.
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Para mais informacoes sobre a identificacao dos modelos, consulte a Tabela 6.2 na pagina 6-2.

10-6 | CFW500

Tabela 10.2: Ajuste padrdo de PO400 conforme modelo do inversor identificado

P0296 P0145 (Hz) P0400 (V)
0 50,0 230
60,0 220
1 50,0 400
60,0 380
) 50,0 525
60,0 575
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P0401 - Corrente Nominal do Motor

Faixa de 0,0a200,0 A Padrao: 1,0x]|
Valores:

m

P0402 - Velocidade Nominal do Motor

Faixa de 0 a 30000 rpm Padrao: 1710 rpm
Valores: (1425 rpm)

P0403 - Frequéncia Nominal do Motor

Faixa de 0 a 500 Hz Padrao: 60 Hz
Valores: (60 Hz)
Propriedades: cfg

Grupos de ' MOTOR, STARTUP |

Acesso via HMI:

P0404 - Poténcia Nominal do Motor

Faixa de 0 = 0,16 HP (0,12 kW) Padrao: Conforme
Valores: 1=0,25HP (0,19 kW) modelo do
2 =0,33 HP (0,25 kW inversor
3=0,50 HP (0,37 kW
4 = 0,75 HP (0,55 kW
5=1,00 HP (0,75 kW
6 = 1,50 HP (1,10 kW)
7 = 2,00 HP (1,50 kW)
8 = 3,00 HP (2,20 kW)
9 = 4,00 HP (3,00 kW)
10 = 5,00 HP (3,70 kW)
11 = 5,50 HP (4,00 kW)
12 = 6,00 HP (4,50 kW)
13 = 7,50 HP (5,50 kW)
14 = 10,00 HP (7,50 kW)
15 = 12,50 HP (9,00 kW)
16 = 15,00 HP (11,00 kW)
17 = 20,00 HP (15,00 kW)
18 = 25,00 HP (18,50 kW)
19 = 30,00 HP (22,00 kW)

—— = =

P0407 - Fator de Poténcia Nominal do Motor

Faixa de 0,50 a 0,99 Padrao: 0,380
Valores:

Propriedades: cfg, VVW

Grupos de MOTOR, STARTUP

Acesso via HMI:

Descricao:

O ajuste dos parametros P0401, P0402, P0403, P0404 e P0407 deve ser de acordo com os dados de placa
do motor utilizado, levando-se em conta a tenséo do motor.
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P0408 - Autoajuste

Faixa de 0=Nao Padrao: O
Valores: 1=Sim

Propriedades: cfg, VVW

Grupos de STARTUP

Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro P0408 em 1, ativa o autoajuste do modo VVW, onde é realizada a medicao da resisténcia
estatérica do motor. O Autoajuste somente pode ser ativado via HMI, e pode ser interrompido a qualquer
momento através da tecla @

Durante o autoajuste a barra grafica mostra o progresso da operagao € 0 motor permanece sem girar, pois é
injetado um sinal em corrente continua para a medicao da resisténcia estatdrica.

Se o valor estimado da resisténcia estatdrica do motor for muito grande para o inversor em uso (exemplos:
motor ndo conectado ou motor muito pequeno para o inversor) o inversor indica a falha FO033.

Ao final do processo de autoajuste o valor medido da resisténcia estatérica do motor € salvo em P0409.

P0409 - Resisténcia do Estator

Faixa de 0,01 2 99,99 Q Padrao: Conforme
Valores: modelo do
inversor

Propriedades: cfg, VVW

Grupos de MOTOR, STARTUP |
Acesso via HMI:

Descricao:
Valor da resisténcia estatdrica de fase do motor em ohms (Q), supondo a conexao do motor em estrela ().

Se o valor ajustado em P0409 for muito grande ou muito pequeno para o inversor em uso o inversor indica a
falha FOO33. Para sair desta condicao basta resetar através da tecla Q neste caso o P0409 seréd carregado
com o valor padrao de fabrica que equivale a resisténcia estatérica do motor padrao WEG de IV pdlos com
poténcia casada ao inversor, conforme Tabela 10.1 na pagina 10-4.

10.2 COLOCAGAO EM FUNCIONAMENTO NO MODO VVW

NOTA!
Leia o Capitulo 3 Instalacdo e Conexao do manual do usuario antes de instalar, energizar ou operar
O inversor.

Sequéncia para instalacéo, verificacao, energizacao e colocacao em funcionamento:

1. Instale o inversor: de acordo com o Capitulo 3 Instalacao e Conexao do manual do usuario, ligando todas as
conexodes de poténcia e controle.

2. Prepare o acionamento e energize o inversor de acordo com Secéo 3.2 Instalacao Elétrica do manual do usuéario.

3. Carregue o padrao de fabrica em P0204: de acordo com a frequéncia nominal do motor, ou seja, P0204 = 5
para 60 Hz ou P0204 = 6 para 50 Hz.

4. Ajuste de pardmetros e funcdes especificas para a aplicagdo: programe as entradas e saidas digitais e
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analdgicas, teclas da HMI, etc., de acordo com as necessidades da aplicagao.

Ativacao do controle VVW: ajuste P0202 = 5, assim o menu “STARTUP” navega sobre os parametros de
interesse para ajuste do VVW.,

Parametrizacao do controle VVW: navegando no menu “STARTUP” ajustar os parametros P0399, P0400,
P0401, P0402, P0403, P0404 e P0407 de acordo com os dados de placa do motor. Se algum destes dados
nao estiver disponivel colocar o valor aproximado por célculos ou por similaridade com o motor padrao WEG,
veja a Tabela 10.1 na pagina 10-4.

Autoajuste do controle VVW: o autoajuste é ativado colocando PO408 = 1. Neste processo o inversor aplica
corrente continua no motor para a medicao da resisténcia do estator, mostrando na barra gréfica da HMI o
progress& do autoajuste. O processo de autoajuste pode ser interrompido a qualquer momento ao pressionar
a tecla “@@)”.

Final do autoajuste: ao final do autoajuste a HMI retorna ao menu de navegacéo e a barra volta a indicar o
parametro programado por P0207, o valor medido da resisténcia estatérica é armazenado em P0409. Por
outro lado, se o autoajuste foi mal sucedido o inversor indicara uma falha. A falha mais comum neste caso é a
FO033 que indica erro no valor estimado da resisténcia estatérica. Consulte o Capitulo 15 FALHAS E ALARMES
na pagina 15-1.

Para aplicacoes:

Que podem usar a programacao padrao de fabrica das entradas e saidas digitais e analdgicas, utilize o menu
“BASIC” da HMI.

Que necessitem somente das entradas e saidas digitais e analdgicas com programacao diferente do padrao
de fabrica, utilize 0 menu “I/0” da HMI.

Que necessitem de fungdes como Flying Start, Ride-Through, Frenagem CC, Frenagem Reostatica, etc.,
acesse e modifique os parametros destas fungdes através do menu “PARAM” da HMI. Para mais informagoes
sobre os menus da HMI consulte o Capitulo 5 INSTRUCOES BASICAS PARA PROGRAMACAO E AJUSTES
na pagina 5-1.

Para melhor visualizar a colocacao em funcionamento no modo VVW consulte a Figura 10.2 na pagina 10-10 a

seguir:
Seq Acao/Indicacao no Display Seq Acao/Indicacao no Display
Loc 3“ PARAM LOC
~ 1A ~
e
Uy

] 50 100 ] 50 100

B Modo monitoragéo.
m Pressione a tecla ENTER/MENU para entrar no 1° nivel
do modo programagao.

m O grupo PARAM esta selecionado, pressione as teclas
A% ou WP até selecionar o grupo STARTUP.

Loc Loc

n
~ ~ [N
PO20C
4 uLu
STARTUP o o 100 STARTUP o » 10
B Quando selecionado o grupo STARTUP pressione a m Pressione ENTER/MENU e com as teclas @ ¢ @&
tecla ENTER/MENU. ajuste o valor 5, que ativa o modo de controle VVW.
Loc n n Loc
~ u3u3 ~ S
5 Pi20¢
6 uLu
STARTUP 5 A o0, STARTUP n 50 100
m Pressione ENTER/MENU para salvar a alteracéo de m Pressione a tecla @ para prosseguir com o Startup do
P0202. VVW.
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Seq Acao/Indicacao no Display Seq Acao/Indicacao no Display
Loc Loc
acn
- 150 ~ 2l
P0399 pG400-
. U . uluu
STI\RTUI’u 50 100 STARTUPn ® o
Se necessario alt%re © contgudo de "PO399 - Rendmgnto Se necessario altere o contetido de “P0400 — Tens&o Nominal
Nominal do Motor”, ou pressione a tecla 43 para o proximo N ; - N
N do Motor”, ou pressione a tecla M para o proximo parametro.
parametro.
= 43 roe 171N
~ ] ~ NN
n L‘ ni ] L’ n El
. POMO 1. 0 uiuc .
STARTUPD % - STI\RTUI’u 5 100
Se necessario altere o conteddo de “P0401 — Corrente Se necessario altere o contelido de “P0402 — Rotagao
Nominal do Motor”, ou pressione a tecla @ para o préximo Nominal do Motor”, ou pressione a tecla 3 para o préximo
parametro. parametro.
Loc Loc
n
- 60 ~ 5
] L’ n 3 ' P n L‘ n L,
11 uiu 12 uiv
STI\RTUI’u 5 100 STARTUP,‘ " 100
Se necessario altere o conteldo de P0403 — Frequéncia Se necessario altere o conteudo de “P0404 — Poténcia
Nominal do Motor, ou pressione a tecla @ para o proximo Nominal do Motor”, ou pressione a tecla 3 para o proximo
parametro. parémetro.
Loc Loc
nan n
~ U.BU ~ (1]
P n L’ na P n L‘ ] 8
13 viu 14 vy
ST‘RTUPD 50 100 STARTUPD 5 100
Se necessario altere o conteudo de “P0407 — Fator de Neste ponto, a HMI apresenta a opgao de fazer o
Poténcia Nominal do Motor”, ou pressione a tecla M3 para Autoajuste. Sempre que possivel fazer o Autoajuste.
0 proximo parametro. Para ativar o Autoajuste, altere o valor de PO408 para “1”.
LOC CONF
n n Loc
™ RUN PUL‘UB ~ 8
| P n L‘ n 8
| uiu
15 STARTUPD—---m . 16 STARTUP | m 100
Durante o Autoajuste a HMI indicara simultaneamente os Ao flngl do AUtoaJLiS,t,e o valor de PO4O8;,VOH?
“ w o u » o automaticamente para “0”, bem como os estados “RUN
estados “RUN” e “CONF”". E a barra indica o progresso B X
= e “CONF” sao apagados.
da operacao. ; o N
Pressione a tecla @ para o proximo parametro.
~ 338
PU40S
Uiy
17 STARTUP, 5 100 18 STARTUP, 0 100
O resultado do Autoajuste € o valor em ohms da resisténcia
estatérica mostrada em P0409. Este € o Ultimo parametro . )
do Autoajuste do modo de controle VVW, pressionando a Para sair do menu STARTUP basta pressionar BACK/ESC.
tecla M retorna ao parametro inicial P0202.
Loc 3‘..
~ 1R)
INE
. uu

Através das teclas @ e W selecione 0 menu desejado
ou pressione a tecla BACK/ESC novamente para retornar
diretamente ao modo de monitoracao da HMI.

Figura 10.2: Start-up do modo VVW
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11 FUNCOES COMUNS A TODOS OS MODOS DE CONTROLE

Este capitulo descreve as funcdes comuns aos modos de controle V/fe VVW do inversor, mas que tém interferéncia
na performance do acionamento.

11.1 RAMPAS

As funcdes de rampas do inversor permitem que o motor acelere ou desacelere de forma mais rapida ou mais
lenta. Elas sé&o ajustadas através de pardmetros que definem o tempo de aceleracéo linear entre zero e a velocidade
maxima (P0134) e o tempo para uma desaceleracao linear da velocidade maxima até zero.

No CFW500 séo implementadas trés rampas com funcdes distintas:

1% Rampa — padrao para a grande maioria das fungoes.

22 Rampa — pode ser ativada pelo usuario, de acordo com a necessidade do acionamento, através da palavra
de comando do inversor ou por uma entrada digital.

32 Rampa - é usada para funcdes de protecao do inversor, tais como: Limitagao de Corrente, Regulacao do
Barramento CC, Parada Rapida, etc. A 32 Rampa tem prioridade sobre as demais rampas.

NOTA!
O ajuste com tempos de rampa muito curtos pode causar sobrecorrente na saida (FO070), subtenséo
(FO021) ou sobretensao (F0022) do barramento CC.

P0100 - Tempo de Aceleracao

Faixa de 0,1a999,0s Padrao: 10,0s
Valores:

Propriedades:

Grupos de BASIC ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Tempo de aceleracao de zero a velocidade maxima (P0134).

P0101 - Tempo de Desaceleracao

Faixa de 0,1a999,0 s Padrao: 10,0s
Valores:

Propriedades:

Grupos de BASIC ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Tempo de desaceleracao da velocidade maxima (P0134) a zero.
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P0102 - Tempo de Aceleracao 2 Rampa

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

0,1a999,0s

Padrao: 10,0s

Tempo de aceleracao de zero a velocidade maxima (P0134) quando a 22 Rampa esta ativa.

P0103 - Tempo de Desaceleracao 2 Rampa

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

0,1a999,0s

Padrao: 10,0s

Tempo de desaceleracao da velocidade maxima (P0134) a zero quando a 22 Rampa esta ativa.

P0104 - Rampa S

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

0 = Inativa
1 = Ativa
cfg

Padrao: O

Esse parametro permite que as rampas de aceleracao e desaceleracéo do inversor tenham um perfil ndo-linear,
similar a um “S”, com o objetivo de reduzir os choques mecéanicos na carga, como mostra a Figura 11.1 na pagina

1-2.
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Frequéncia
de saida
Rampa
linear

Rampa S

> —

Tempo de aceleracao Tempo de desaceleragéo
(PO100/P0102) (PO101/P0103)

Figura 11.1: Rampa S ou Linear
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P0105 - Selecao 1%/22 Rampa

Faixa de 0 = 1 Rampa Padrao: 2
Valores: 1 =22 Rampa

2 = DIx

3 = Serial/USB

4 = Reservado

5 = CO/DN/DP

6 = SoftPLC

Propriedades:

Grupos de I/0
Acesso via HMI:

Descricao:
Define a fonte de origem do comando para ativar a 2% Rampa.

Observacgao: O parametro PO680 (Estado Ldgico) indica se a 22 Rampa esta ativa ou ndo. Para mais informacoes
sobre esse parametro consulte a Segao 7.3 PALAVRA DE CONTROLE E ESTADO DO INVERSOR na pagina
7-12.

NOTA!
O estado inativo de quaisquer das fontes ativa a 12 Rampa. O mesmo ocorre na opgéo 2 (DIx) e
nao ha entrada digital para 22 Rampa.

P0106 — Tempo da 32 Rampa

Faixa de 0,1 a999,0 s Padrao: 50s
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Tempo de aceleragao de zero a velocidade maxima (P0134) ou desaceleracéo da velocidade maxima (P0134)
a zero quando a 3% Rampa esta ativa.

11.2 LIMITAGAO DA TENSAO DO BARRAMENTO CC E DA CORRENTE DE SAIDA

A limitacao da tensao do barramento CC e da corrente de saida s&o fungdes de protecdo do inversor que atuam
sobre o0 controle da rampa conforme as opgdes de P0O150, com o objetivo de conter o aumento da tenséo no
barramento CC e da corrente de saida. Desta maneira, o seguimento da referéncia pela rampa é bloqueado € a
velocidade de saida segue em 3% Rampa para PO133 ou P0134.

Quando a tenséo do barramento CC esta muito alta o inversor pode congelar a rampa de desaceleragéo ou
aumentar a velocidade de saida para conter esta tensao. Por outro lado, quando a corrente de saida esta muito
elevada o inversor pode desacelerar ou congelar a rampa de aceleragéo para reduzir esta corrente. Estas acdes
previnem a ocorréncia das falhas F0022 e FO070, respectivamente.

Ambas as prote¢des normalmente ocorrem em momentos distintos de operacdo do inversor, mas em caso de
concorréncia, por definicéo, a limitacao do barramento CC tem maior prioridade que a limitagcdo da corrente de saida.

Existem dois modos para limitar a tenséo do barramento CC durante a frenagem do motor: “Holding de Rampa”
(PO150 = 0 ou 2) e “Acelera Rampa” (P0150 = 1 ou 3). Ambos atuam limitando o torque e a poténcia de frenagem,
de forma a evitar o desligamento do inversor por sobretenséo (F0022). Esta situacao ocorre comumente quando
é desacelerada uma carga com alto momento de inércia ou quando programado tempo de desaceleragao curto.

CFW500 | 11-3



Funcoes Comuns a Todos os Modos de Controle JI'I—'IE

NOTA!
As fungdes de protegao do inversor utilizam a 3% Rampa definida por PO106, tanto na aceleragao
quanto desaceleracao.

11.2.1 Limitacéo da Tensao no Barramento CC por “Hold de Rampa” P0150 = 0 ou 2
= Tem efeito somente durante a desaceleragéo.

m  Atuacéo: quando a tensao do barramento CC atinge o nivel ajustado em P0151 € enviado comando ao bloco
“rampa”, que inibe a variacao de velocidade do motor de acordo com a Figura 9.1 na pagina 9-2 e Figura
10.1 na pagina 10-2.

=  Uso recomendado no acionamento de cargas com alto momento de inércia referenciado ao eixo do motor
Ou cargas que exigem rampas de desaceleracao curtas.

11.2.2 Limitagao da Tensao no Barramento CC por “Acelera de Rampa” P0150 = 1 ou 3

= Tem efeito em qualquer situacéo, independente da condicao de velocidade do motor, se esta acelerando,
desacelerando ou com velocidade constante.

m  Atuacéo: a tenséo do barramento CC é medida (PO004) e comparada com o valor ajustado em PO151, a
diferenca entre estes sinais (erro) € multiplicado pelo ganho proporcional (P0152), o resultado é entao somado
a saida da rampa, conforme Figura 11.4 na pagina 11-6 e Figura 11.5 na pagina 11-6.

= Uso recomendado no acionamento de cargas que exigem torques de frenagens na situagéo de velocidade
constante na saida do inversor. Por exemplo, acionamento de cargas com eixo excéntrico como existentes
em bombas tipo cavalo de pau, outra aplicagao € a movimentacao de cargas com balango como ocorre na
translagéo em pontes rolantes.

NOTA!
Quando utilizar Frenagem Reostatica, a funcao “Hold de Rampa” ou “Acelera Rampa” deve ser
desabilitada. Consulte a descricao de PO151.

P0150 - Tipo Regulador do Barramento CC V/f

Faixa de 0 = hold_Ud e desac_LC Padrao: O
Valores: 1 =acel_Ud e desac_LC

2 = hold_Ud e hold_LC

3 =acel_Ud e hold_LC

Propriedades: cfg

Grupos de MOTOR
Acesso via HMI:

Descricao:

O P0150 configura o comportamento da rampa para as fungoes de Limitagao da Tensao do Link CC e Limitagao
de Corrente. Nestes casos, a rampa ignora a referéncia e toma uma agao de acelerar (acel), desacelerar
(desac) ou congelar (hold) a trajetéria normal da rampa. Isto ocorre em fungao do limite pré-definido em PO151
e P0135 para a Limitacao do Link CC (Ud) e para a Limitagao de Corrente (LC), respectivamente.
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P0151 - Nivel de Regulacao do Barramento CC

Faixa de 339 a 1200 V Padrao: 400V (P0296 = 0)
Valores: 800 V (P0296 = 1)

1000 V (P0296 = 2)
Propriedades:

Grupos de ‘ MOTOR
Acesso via HMI:

Descricao:
Nivel de tensao para ativar a regulacdo da tenséo do barramento CC.

P0152 - Ganho Proporcional do Regulador da Tensao do Barramento CC

Faixa de 0,00 a 9,99 Padrao: 1,50
Valores:

Propriedades:

Grupos de MOTOR

Acesso via HMI:

Descricao:
Ganho proporcional do regulador da tensao do barramento CC.

Quando a opg¢ao de PO150 € 1 ou 3, o valor de P0152 é multiplicado pelo “erro” da tensao do barramento CC,
ou seja, erro = tenséo do barramento CC atual — P0O151. O resultado € adicionado diretamente na frequéncia de
saida do inversor em Hz. Este recurso é normalmente utilizado para prevenir sobretensédo em aplicacées com
cargas excéntricas.

A Figura 11.2 na pagina 11-5 até a Figura 11.5 na pagina 11-6 mostram os bloco diagramas e graficos exemplo.

Rampa
P0O100-P0O104

Frequéncia de saida
» P0002 I

Referéncia
PO0O1 I

.

Figura 11.2: Blocodiagrama da limitagcdo da tensdo do barramento CC — Hold de Rampa

CFW500 | 11-5



Funcées Comuns a Todos os Modos de Controle

U, 4 Tensao do barramento CC (PO004)

FO022-
<«+— Sobretenséo

P0151
Uy nominal

<4—Regulacao do
Barramento CC

Frequéncia
de saida

A

» Tempo

» Tempo

Figura 11.3: Grafico exemplo da limitagdo da tensdo do barramento CC — Hold de Rampa

Rampa

Referéncia
P0O001

PO100-P0O104

Frequéncia de saida
» P0002 |

P0152 x erro

Figura 11.4: Blocodiagrama da limitagcdo da tensdo do barramento CC — Acelera Rampa

U, 4 Tensao do barramento CC (P0004)

FO022-
<«— Sobretensao

PO151
Uy nominal

<4—Regulacao do
Barramento CC

A
Frequéncia
de saida

» Tempo

» Tempo

Figura 11.5: Grafico exemplo da limitacao da tenséo do barramento CC — Acelera Rampa

Assim como na regulagéo da tensao do barramento CC, a regulagéo da corrente de saida também possui dois
modos de operacao: “Holding de Rampa” (PO150 = 2 ou 3) e “Desacelera Rampa” (P0150 = 0 ou 1). Ambos
atuam limitando o torque e a poténcia entregue ao motor, de forma a evitar o desligamento do inversor por
sobrecorrente (FO070). Esta situacao ocorre comumente quando € acelerada uma carga com alto momento
de inércia ou quando programado tempo de aceleracao curto.
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11.2.3 Limitacao da Corrente de Saida por “Hold de Rampa” P0150 = 2 ou 3

= Evita o tombamento do motor durante sobrecarga de torque na aceleracao ou desaceleracao.

m Atuacao: se a corrente do motor ultrapassar o valor ajustado em P0O135 durante a aceleragdo ou desaceleracao,
a velocidade nao sera incrementada (aceleracao) ou decrementada (desaceleracéo). Quando a corrente do
motor atingir um valor abaixo de P0O135 o motor volta a acelerar ou desacelerar. Consulte a Figura 11.6 na
pagina 11-8.

=  Possui acdo mais rapida que o modo “Desacelera Rampa”.

m  Atua nos modos de motorizacao e regeneracao.

11.2.4 Limitacao de Corrente Tipo “Desacelera de Rampa” P0150 = 0 ou 1

= Evita o tombamento do motor durante sobrecarga de torque na aceleracao ou em velocidade constante.

m Atuacéo: se a corrente do motor ultrapassar o valor ajustado em P0135 forgca-se um valor nulo para a entrada

da rampa de velocidade forcando a desaceleragao do motor. Quando a corrente do motor atingir um valor
abaixo de P0135 o motor volta a acelerar. Consulte a Figura 11.6 na pagina 11-8.

P0135 - Corrente Maxima de Saida

Faixa de 0,0a200,0 A Padrao: 15x|.,,
Valores:
Propriedades:

Grupos de BASIC, MOTOR
Acesso via HMI:

Descricao:

Nivel de corrente para ativar a limitagdo de corrente para os modos Hold de Rampa e Desacelera Rampa,
conforme Figura 11.6 na pagina 11-8, respectivamente.

A F y
Corrente Corrente

do motor do motor
P0135 /\\/\ X PO135 /\vr\\

o e
r 3
Frequé,ncia'l Desaceleragéo |,
de saida por rampa
Aceleracao _ly (PO101)
por rampa
(PO100) o -
Aceleragao  t(s) Desaceleragdo t(9)

(a) "Hold Rampa"
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A
Corrente
domotor| 7N

P0135

A

Frequéncia i :
de saida | Desaceleragdo ™~

por rampa
(P0101) :

t(s)
(b) "Desaceleracdo Rampa"

Figura 11.6: (a) e (b) Modos de atuacéo da Limitagcdo de Corrente via PO135

11.3 ESTADO DORMIR (SLEEP)

O estado Dormir permite que o inversor desligue o0 motor quando a referéncia de velocidade esta abaixo do valor
programado em P0217 durante um periodo de tempo definido por P0218. Desta forma, a propria referéncia de
velocidade é capaz de desligar o motor fazendo com que o consumo de energia seja reduzido. Além disso, nao
ha necessidade de um comando digital para o acionamento do motor, ou seja, a referéncia atua também como
um comando légico.

Quando o regulador PID esta ativo, a condigao para o estado Dormir é incrementada por P0535 além dos
parametros P0217 e P0218. Esta condicao adiciona um critério de desvio minimo da variavel de processo em
relacdo ao setpoint (erro), garantindo assim que o PID mantenha o controle da variavel de processo sobre o
estado Dormir. Para mais detalhes veja a Secao 13.3 ESTADO DORMIR COM O PID (SLEEP) na pagina 13-6.

O estado Dormir € sinalizado em PO006 igual a 7.

PERIGO!
Quando estiver no modo Dormir, 0 motor pode girar a qualquer momento em funcao das condicoes

do processo. Se desejar manusear o motor ou efetuar qualquer tipo de manutencao, desenergize
0 inversor.

P0217 - Frequéncia para Dormir

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao: 0,0 Hz
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro P0217 define um valor para a referéncia de frequéncia, sendo que abaixo desse valor o inversor
pode entrar no estado Dormir dependendo ainda de P0218 e P0535.

O estado Dormir desabilita o inversor nos momentos em que a referéncia de frequéncia esta abaixo de P0217.
Isso acontecera apds o intervalo de tempo programado em P0218.

Se areferéncia de frequéncia voltar a subir acima de P0217, o inversor saira do estado Dormir automaticamente.

Porém, se o inversor estiver no modo PID em automatico, além da condigao anterior, se o erro no PID for maior
que o valor programado em P0535 o inversor também saira do modo Dormir.
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P0218 — Tempo para Dormir

Faixa de 0a999s Padrao: Os
Valores:
Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro P0218 estabelece o intervalo de tempo no qual as condigdes do estado Dormir por P0217 e
P0535 devem permanecer estaveis. Isto evita que disturbios e oscilagdes momentaneas ativem indevidamente
o estado Dormir.

11.4 FLYING START / RIDE-THROUGH

A fungéo Flying Start permite acionar um motor que esta em giro livre, acelerando-o a partir da rotacdo em que
ele se encontra. Ja a fungéo Ride-Through possibilita a recuperagéo do inversor, sem blogueio por subtenso,
quando ocorrer uma queda instantanea na rede de alimentacao.

Ambas as fungbes tem como premissa o caso especial em que o motor esta girando no mesmo sentido e em uma
rotacéo proxima da referéncia de velocidade, assim aplicando na saida imediatamente a referéncia de velocidade
e aumentando a tenséo de saida em rampa, o escorregamento e o torque de partida sdo minimizados.

P0320 - Flying Start (FS) / Ride-Through (RT)

Faixa de 0 = Inativas Padréao: O
Valores: 1 = Flying Start

2 = Flying Start / Ride-Through

3 = Ride-Through

Propriedades: cfg

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro P0320 seleciona a utilizagéo das fungdes Flying Start e Ride-Through. Mais detalhes nas secoes
subsequentes.

P0331 - Rampa de Tensao para FS e RT

Faixa de 0,2a60,0s Padrao: 20s
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:
Determina o tempo de subida da tenséo de saida durante a execucéo das funcdes Flying Start e Ride-Through.

11.4.1 Funcao Flying Start

Para ativar esta funcéo basta programar PO320 em 1 ou 2, assim o inversor vai impor uma frequéncia fixa na
partida, definida pela referéncia de velocidade, e aplicar a rampa de tenséo definida no pardmetro PO331. Desta
maneira, a corrente de partida é reduzida. Por outro lado, se 0 motor esta em repouso, a referéncia de velocidade
e a velocidade real do motor sdo muito diferentes ou o sentido de giro esta invertido, nestes casos o resultado
pode ser pior que a partida convencional sem Flying Start.
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A funcao Flying Start é aplicada em cargas com alta inércia ou sistemas que necessitam da partida com motor
girando. Além disso, a funcao pode ser desativada dinamicamente por uma entrada digital P0263 a P0270
programada para “24 = Desabilita Flying Start”. Com isto, o usuario pode ativar a funcéo de forma conveniente
conforme a aplicacao.

11.4.2 Funcao Ride-Through

A funcao Ride-Through ira desabilitar os pulsos de saida (IGBT) do inversor assim que a tensao de alimentacéao
atingir um valor abaixo do valor de subtenséo. Nao ocorre falha devido a subtensao (FO021) e a tensao no barramento
CC caira lentamente até que a tensao da rede retorne. Caso a tenséo da rede demore muito a retornar (mais de
2 segundos), o inversor pode indicar FO021 (subtensao no barramento CC). Se a tensao da rede retornar antes,
o inversor voltara a habilitar os pulsos, impondo a referéncia de velocidade instantaneamente (como na funcao
Flying Start) e fazendo uma rampa de tensao com tempo definido pelo parametro PO331. Consulte a Figura 11.7
na pagina 11-10.

Tenséo no

Rede retorna
barramento CC

--------- ceeeeeeeeeeee oo Nivel da FOO21

! Habilitado

t t

{ e, 2 morto Pulsos de saida
1P0331
E<—>:

Tensao de saida

Desabilitado N oV

Frequéncia de
saida (P0002)

Figura 11.7: Atuacdo da funcdo Ride-Through

A funcéo Ride-Through permite a recuperacao do inversor sem bloqueio por subtensao FOO21 para quedas
momentaneas da rede de alimentacao. O intervalo de tempo admitido durante uma falta € de no maximo 2
segundos.

11.5 FRENAGEM CC

A Frenagem CC permite a parada do motor através da aplicagéo de corrente continua no mesmo. A corrente
aplicada na Frenagem CC, que é proporcional ao torque de frenagem, e pode ser ajustada em P0302. E ajustada
em percentual (%) da corrente nominal do inversor considerando o motor de poténcia compativel com o inversor.

P0299 - Tempo de Frenagem CC na Partida

Faixa de 0,0a150s Padrao: 0,0s
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:
Intervalo de duracao da Frenagem CC na partida.
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Injecao de corrente
continua na partida

Frequéncia de saida

P0299

Frenagem CC

Gira

Para

Figura 11.8: Atuacdo da Frenagem CC na partida

P0300 - Tempo de Frenagem CC na Parada

Faixa de 0,0a150s Padrao: 0,0s
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Intervalo de duracao da Frenagem CC na parada. A Figura 11.9 na pagina 11-11 mostra o comportamento da
frenagem na parada, onde se pode verificar 0 tempo morto para desmagnetizacdo do motor. Este tempo é
proporcional a velocidade no momento da injecao de corrente continua.

Injecao de
/ corrente CC
Frequéncia !
de saida ! |E@9‘J
: !
! ! .
X Tempo
|
I
i
I
Ativa !

DIx - Gira/Para

Inativa

Figura 11.9: Atuacdo da Frenagem CC

Durante o processo de frenagem, se o inversor € habilitado, a frenagem & interrompida e o inversor passara a
operar normalmente.

ATENCAO!
A Frenagem CC pode continuar atuando mesmo que o motor ja tenha parado. Cuidado com o
dimensionamento térmico do motor para frenagens ciclicas de curto periodo.
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P0301 - Frequéncia para Inicio da Frenagem CC na Parada

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao: 3,0 Hz
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Este par@metro estabelece o ponto inicial para aplicagéo da Frenagem CC na parada, quando o inversor é
desabilitado por rampa, conforme Figura 11.9 na pagina 11-11.

P0302 - Tensao Aplicada na Frenagem CC

Faixa de 0,0 a 100,0 % Padrao: 20,0 %
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro ajusta a tensdo CC (torque de Frenagem CC) aplicada ao motor durante a frenagem.

O ajuste deve ser feito aumentando gradativamente o valor de P0O302, que varia de 0.0 a 100.0 % da tensao
nominal de frenagem, até se conseguir a frenagem desejada.

A tenséo 100 % de frenagem € o valor de tenséo CC, que resulta em duas vezes a corrente nominal para o
motor com poténcia casada ao inversor. Portanto, se o inversor tem poténcia muito superior ao motor o torque
de frenagem sera muito baixo, porém se ocorrer o inverso pode haver sobrecorrente durante a frenagem, bem
como o sobreaquecimento do motor.

11.6 FREQUENCIA EVITADA

Esta funcdo do inversor evita que o motor opere permanentemente em valores de frequéncia nos quais, por
exemplo, o sistema mecéanico entra em ressonancia (causando vibragao ou ruidos exagerados).

P0303 - Frequéncia Evitada 1

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao: 20,0 Hz
Valores:

P0304 - Frequéncia Evitada 2

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao: 30,0 Hz
Valores:

P0306 - Faixa Evitada

Faixa de 0,0a25,0Hz Padrao: 0,0 Hz
Valores:

Propriedades:
Grupos de
Acesso via HMI:
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Descricao:
A atuacao desses parametros é feita conforme apresentado na Figura 11.10 na pagina 11-13 a seguir.

A passagem pela faixa de frequéncia evitada (2xP0O306) é feita através de rampa de aceleragao/desaceleracao.

A
Frequéncia
de saida
2xP0306
POBO4 [---smmsrsbesaiiosimanes /44 2 x P0306
PO303 |-eeeennens »
Q g Referéncia
(48] D
o o
o o

Figura 11.10: Atuacéo da frequéncia evitada
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12 ENTRADAS E SAIDAS DIGITAIS E ANALOGICAS

Esta secao apresenta os parametros para configuragéo das entradas e saidas do CFW500. Esta configuragéo é
dependente do modulo plug-in conectado ao produto, conforme a Tabela 12.1 na pagina 12-1.

Tabela 12.1: Configuracées de I/O do CFW500

Funcoes

Ft Ft Modulo
DI Al AO | DOR  DOT USB  CAN | RS-232 RS-485|Profibus| Ethernet 10(\3’ 24‘:1 Plug-in
- - - - 1 1 CFW500-I0S
o = - - CFW500-I0D
- - - - CFW500-10AD
- - CFW500-I0R

CFW500-CUSB

CFW500-CCAN

[ Y Y PR Y P

CFW500-CRS232

CFW500-CRS485

NIAININA~OO |00~
Y G Y G I G POV Y Y
alalalalalaip|=l—=

G} ) QY PG BRI N Q'Y J'Y Y
alalalalalalwln =
—

v
alplalalalalalala
'

'
alalalalala|al=

CFW500-CPDP

CFW500-CETH-IP
CFW500-CEMB-TCP
CFW500-CEPN-IO

N
—
—_
—_
—
'
'
—
'
—
i
-

DI - Entrada Digital DOR - Saida Digital a Relé Al — Entrada Analdgica AO - Saida Analdgica DOT - Saida Digital a Transistor

NOTA!
A HMI do CFW500 mostra apenas os parametros relacionados aos recursos disponiveis no modulo
plug-in conectado ao produto.

12.1 ENTRADAS ANALOGICAS

Com as entradas analdgicas € possivel, por exemplo, 0 uso de uma referéncia externa de velocidade ou a conexao
de um sensor para medicao de temperatura (PTC). Os detalhes para essas configuracdes estao descritos nos
parémetros a seguir.

P0018 - Valor da Entrada Analégica Al1

P0019 - Valor da Entrada Analégica Al2

P0020 - Valor da Entrada Analégica Al3

Faixa de -100,0 a 100,0 % Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, 1/0

Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros, somente leitura, indicam o valor das entradas analdgicas Al1, Al2 e Al3, em percentual do
fundo de escala. Os valores indicados sao os valores obtidos apds a agao do offset e da multiplicacao pelo
ganho. Veja a descricao dos parametros P0230 a P0245.

P0230 - Zona Morta das Entradas Analdgicas

Faixa de 0 = Inativa Padrao: O
Valores: 1 = Ativa
Propriedades: cfg

Grupos de 1/0
Acesso via HMI:
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Descricao:

Este parametro atua somente para as entradas analdgicas (Alx) programadas como referéncia de frequéncia,
e define se a zona morta nessas entradas esta Ativa (1) ou Inativa (0).

Se o parametro for configurado como Inativa (P0230 = 0), o sinal nas entradas analégicas atuara na referéncia
de frequéncia a partir do ponto minimo (O0V /0 mA /4 mA ou 10V /20 mA), e estara diretamente relacionado
a velocidade minima programada em P0133. Consulte a Figura 12.1 na pagina 12-2.

Se o par@metro for configurado como Ativa (P0230 = 1), o sinal nas entradas analdgicas tera uma zona morta,
onde a referéncia de frequéncia permanece no valor da Velocidade Minima (P0133), mesmo com a variagéo
do sinal de entrada. Consulte a Figura 12.1 na pagina 12-2.

A Referéncia A Referéncia

P0134 P0134

PO133 P0133

» Sinal Alx 00— 3 Sinal Alx

(a) Zona Morta Inativa (b) Zona Morta Ativa

Figura 12.1: Atuacdo das entradas analdgicas com zona morta inativa e zona morta ativa

No caso das entradas analdgicas Al3 programada para -10 V a +10 V (P0243 = 4), teremos curvas idénticas as
da Figura 12.1 na pagina 12-2; somente quando Al3 for negativa, o sentido de giro sera invertido.
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P0231 - Funcao do Sinal Al1
P0236 - Funcao do Sinal Al2

P0241 - Funcao do Sinal AlI3

Faixa de 0 = Referéncia de Velocidade Padrao: O
Valores: 1 = Sem Funcéo
2 = Sem Funcao
3 = Sem Funcao
4 =PTC
5 = Sem Funcao
6 = Sem Funcao
7 = Uso SoftPLC
8 = Funcao 1 de Aplicacao
9 = Funcao 2 de Aplicacao
10 = Funcao 3 de Aplicacao
11 = Funcéo 4 de Aplicacao
12 = Funcao 5 de Aplicacao
13 = Funcao 6 de Aplicacao
14 = Funcéao 7 de Aplicacao
15 = Funcao 8 de Aplicacao
Propriedades: cfg

Grupos de 1/0
Acesso via HMI:

Descricao:
Nesses parametros sdo definidas as fungdes das entradas analdgicas.

Quando ¢ selecionada a opcado 0 (Referéncia de Velocidade), as entradas analdgicas podem fornecer a
referéncia para o motor, sujeita aos limites especificados (PO133 e P0134) e a acdo das rampas (PO100 a
P0103). Mas para isso é necessario configurar também os parametros P0221 e/ou P0222, selecionando o
uso da entrada analdgica desejada. Para mais detalhes consulte a descricao desses pardmetros no Capitulo
7 COMANDO LOGICO E REFERENCIA DE VELOCIDADE na pégina 7-1.

A opcao 4 (PTC) configura a entrada para a monitoracao da temperatura do motor, através da leitura de um
sensor do tipo PTC, quando este estiver presente no motor. Mais detalhes dessa fungao sao descritos na
Secéo 15.3 PROTECAO DE SOBRETEMPERATURA DO MOTOR (FO078) na pagina 15-4.

A opcao 7 (SoftPLC) configura a entrada para ser utilizada pela programacao feita na area dememoria
reservada a fungao SotPLC. Para mais detalhes conslte 0 manual do usuério da SoftPLC.
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P0232 - Ganho da Entrada Al

P0237 - Ganho da Entrada Al2

P0242 - Ganho da Entrada AlI3

Faixa de 0,000 a 9,999 Padrao: 1,000

Valores:

P0234 - Offset da Entrada Al1

P0239 - Offset da Entrada Al2

P0244 - Offset da Entrada Al3

Faixa de -100,0 a 100,0 % Padrao: 0,0 %

Valores:

P0235 - Filtro da Entrada A1

P0240 - Filtro da Entrada Al2

P0245 - Filtro da Entrada AI3

Faixa de 0,00 a 16,00 s Padrao: 0,00 s
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/0O

Acesso via HMI:

Descricao:

Cada entrada analdgica do inversor € definida pelas etapas de célculo sinal, OFFSET, ganho, filtro, fungéo e
valor Alx, conforme mostra a Figura 12.2 na pagina 12-4:
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(*) Bornes de controle disponiveis no médulo Plug-in.

Entrada
ATI() Al — P0O18
A2() A2 - POO19
AIS(*) AI3 — PO020
L4 Ganh Filtro
Sinal A 820332 Funcao
Al — P0233 o Pooa | A1 - P0231
A2 — P0238 N oo * Al2 - P0236
AI3 - P0243 - AI3 - PO241
ye— Al1 - P0235
AI2 - P0240 y
2\:; - Egggg Al3 - P0245 Valor Alx
- (interno)
AI3 - P0244

Figura 12.2: Diagrama de blocos das entradas analdgicas - Alx
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P0233 - Sinal da Entrada A1

P0238 - Sinal da Entrada Al2

Faixa de
Valores:

0=0a10V/20 mA

1=4a20 mA
2=10V/20mA a0
3=20a4 mA

Padrao: O

P0243 - Sinal da Entrada Al3

Faixa de
Valores:

Proprieda

des:

0=0a10V/20 mA

1=4a20mA
2=10V/20mA a0
3=20a4 mA
4=-10a+10V

Padrao: O

Grupos de

Acesso vi

a HM:

Descricao:

Esses parametros configuram o tipo do sinal (se corrente ou tensao) que sera lido em cada entrada analdgica,
bem como a sua faixa de variagao. Note que apenas a Al3 tem a opcéo 4 (-10 V a +10 V). Nas opcdes 2 € 3
dos parametros a referéncia € inversa, isto €, tem-se a velocidade maxima com sinal minimo na Alx.

No mddulo plug-in CFW500 a chave “DIP Switch” S1:1 em ON configura a entrada Al para sinal em corrente.
Nos demais casos, consulte o guia de instalagdo, configuracdo e operacao do maodulo plug-in utilizado. A
Tabela 12.2 na pagina 12-5 a seguir resume a configuracéo e equacionamento das entradas analdgicas.

Tabela 12.2: Configuracdo e equacionamento das Alx

: P0233, DIP i
Sinal P0238 P0243 Switch Equacao Alx(%)
A - [ AXV) .
0ai0V 0 0 OFF x=( 4200 x (100 9% + OFFSET) x GANHO
0a20mA 0 0 ON | Ax= (m X (100 %) + OFFSET) % GANHO
4220 mA 1 1 ON | Ax= (((A'X(mA)—“mA)) x (100 %) + OFFSET) x GANHO
B6mA b
10a0V 5 5 OFF | Alx=100% —(’?g‘(\\//) x (100 %) + OFFSET) x GANHO
2020 mA o 5 ON | Alx=1009% —(’;'g(mﬁ) x (100 %) + OFFSET) x GANHO
m
_ 1
S0l A - 5 ON | Alx=1009%- (w) x (100 %) + OFFSET ) x GANHO
16 mA b
AlX(V)
408410V . 4 OFF AIx:( X x (100 % +OFFSET) x GANHO

Por exemplo: Alx =5V, OFFSET = -70.0 %, Ganho = 1.000, com sinal de 0 a 10V, ou seja, Alx;; = 0 € Alxge = 10.

Alx(%) = (

10

5 % (100 %) + (70 %)) x 1 =-20.0 %

Outro exemplo: Alx = 12 mA, OFFSET = -80.0 %, Ganho = 1.000, com sinal de 4 a 20 mA, ou seja, Alx;;, = 4 €

AIXFE = 16

CFWS500 | 12-5
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Alx(%) =(12‘4

16

x (100 %) + (80 %)) % 1=-30.0 %

Alx'=-30.0 % significa que o motor ird girar no sentido anti-horario com uma referéncia em maodulo igual a 30.0 %
de P0134, se a funcao do sinal Alx for "Referéncia de Velocidade".

No caso dos parametros de filtro (P0235, P0240 e P0245), o valor ajustado corresponde a constante de tempo
utilizada para a filtragem do sinal lido na entrada. Portanto, o tempo de resposta do filtro estd em torno de trés
vezes o valor desta constante de tempo.

12.2 SAIDAS ANALOGICAS

As saidas analégicas (AOx) sao configuradas através de trés tipos de pardmetros: fun¢ao, ganho e sinal, conforme
o diagrama de blocos da Figura 12.3 na pagina 12-6.

O mddulo plug-in padréo CFW500-I0S possui apenas a saida analdgica AO1, porém com o plug-in CFW500-I0AD
disponibiliza mais uma saida analdgica AO2.

Funcao
AOT1 - P0251
AO2 - P0254

PO0OT
PO002
PO003
P0O040

POO11
PO041
PO009
SoftPLC
PO037
PO696
PO697
PO698

h 4

Ganho
AO1 - P0252
AO2 - P0255

(*) Bornes de controle disponiveis no médulo Plug-in.

AO1 - P0014
AO2 - P0015

) 4

Sinal
AO1 - P0253
AO2 - P0256

Valor AOx
AO1(*)
AO2(*)

Figura 12.3: Diagrama de blocos das saidas analdgicas — AOx

P0014 - Valor da Saida Analégica AO1

P0015 - Valor da Saida Analégica AO2

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

0,02 100,0 %

ro

READ, I/0

Padrao:

Esses parametros, somente de leitura, indicam o valor das saidas analdgicas AO1 e AO2, em percentual
do fundo de escala. Os valores indicados sdo os valores obtidos apds a multiplicagéo pelo ganho. Veja a
descricao dos parametros P0251 a P0256.

12-6 | CFW500
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P0251 - Funcao da Saida AO1

P0254 - Funcao da Saida AO2

Faixa de 0 = Referéncia de Velocidade Padrao: P0251 =2
Valores: 1 = Sem Fungéao P0254 = 5
2 = Velocidade Real
3 = Sem Funcao
4 = Sem Funcao
5 = Corrente de Saida
6 = Variavel de Processo
7 = Corrente Ativa
8 = Sem Funcao
9 = Setpoint PID
10 = Sem Funcao
11 = Torque Motor
12 = SoftPLC
13 = Sem Funcgao
14 = Sem Fungao
15 = Sem Fungéao
16 = Ixt Motor
17 = Sem Funcéo
18 = Conteudo do P0696
19 = Conteudo do P0697
20 = Conteudo do P0698
21 = Funcéo 1 de Aplicagcao
22 = Funcao 2 de Aplicacao
23 = Funcao 3 de Aplicagao
24 = Funcao 4 de Aplicacao
25 = Fungao 5 de Aplicacao
26 = Fungao 6 de Aplicagao
27 = Fungéo 7 de Aplicacao
28 = Fungao 8 de Aplicagao
Propriedades:

Grupos de I/O
Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros ajustam as fungdes das saidas analdgicas, conforme funcéo e escala apresentada na
Tabela 12.3 na pagina 12-7.

Tabela 12.3: Fundo de escala das saidas analdgicas

Funcao Descricao Fundo de Escala
0 Referéncia de velocidade na entrada da rampa PO0O1. P0134
2 Velocidade real na saida do inversor (PO005). P0134
5 Corrente de saida total em RMS. 2xP0295
6 Variavel de processo PID. P0528
7 Corrente ativa. 2xP0295
9 Setpoint PID. P0528
11 Torque no motor em relacdo ao torque nominal. 200.0 %
12 Escala da SoftPLC para a saida analdgica. 32767
16 Sobrecarga Ixt do motor (PO037). 100 %
18 Valor de PO696 para saida analdgica AOX. 32767
19 Valor de PO697 para saida analdgica AOx. 32767
20 Valor de PO698 para saida analdgica AOX. 32767

21a28 Valor definido pelo aplicativo softPLC no WLP. 32767
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P0252 - Ganho da Saida AO1

P0255 - Ganho da Saida AO2

Faixa de 0,000 a 9,999 Padrao: 1,000
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/0

Acesso via HMI:

Descricao:
Determina o ganho da saida analdgica de acordo com equagéo da Tabela 12.3 na pagina 12-7.

P0253 - Sinal da Saida AO1

P0256 - Sinal da Saida AO2

Faixa de 0=0a10V Padrao: O
Valores: 1=0a20 mA
2=4a20mA
3=10a0V
4=20a0mA
5=20a4 mA
Propriedades:
Grupos de I/O

Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros configuram se o sinal das saidas analdgicas sera em corrente ou tensdo, com referéncia
direta ou inversa. Além de ajustar estes parametros, € necessario também posicionar chaves “DIP switch”. No
maodulo “Plug-in” padrao CSP500, a chave “DIP switch” S1:2 em ON configura a saida analdgica em tenséo.
Nos demais casos, consulte o guia de instalacéo, configuracéo e operacao do maédulo plug-in utilizado.

A Tabela 12.4 na pagina 12-8 a seguir resume a configuracao e equacionamento das saidas analdgicas, onde
arelacao entre a fungéo da saida analdgica e o fundo de escala é definida por P0251, conforme a Tabela 12.3
na pagina 12-7.

Tabela 12.4: Configuragcdo e equagdes caracteristicas das AOx

Sinal P0253 P0256 SV[\:II::: h Equacao
A 1
O0atoVv 0 0 ON AOX=(FUNQAO XGANHO) x 10V
Escala )
A 1
0a20mA 1 1 OFF AOx = (M X GANHO) x 20 mA
Escala o
A 1
4220 mA 2 2 OFF AOx:(MxGANHO)xm mA + 4 mA
Escala o
A 1
10a0V 3 3 ON AOx:‘IOV—(MxGANHO)me
Escala o
A 1
2080 mA 4 4 OFF | AOx =20 mA - (M xGANHO) X 20 MA
Escala 0
A 1
2024 mA 5 5 OFF | AOx=20mA- (LNQAO X GANHO) x 16 MA
Escala 0
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12.3 ENTRADA EM FREQUENCIA

Uma entrada em frequéncia consiste em uma entrada digital rapida capaz de converter a frequéncia dos pulsos
na entrada em um sinal proporcional com resolucao de 10 bits. Apds convertido este sinal € usado como um
sinal analdgico para referéncia de velocidade, variavel de processo, uso da SoftPLC, etc.

De acordo com o diagrama de blocos da Figura 12.4 na pagina 12-9, o sinal em frequéncia é convertido em uma
quantidade digital em 10 bits através do bloco “calc. Hz/%", onde os parametros P0248 e P0250 definem a faixa de
frequéncias do sinal de entrada, ja o parametro P0O022 mostra a frequéncia dos pulsos em Hz. A partir desta etapa
de conversao o sinal em frequéncia recebe um tratamento similar ao de uma entrada analégica comum, compare
com a Figura 12.2 na pagina 12-4.

NOTA!
@ O sinal da entrada em frequéncia na DI2 deve ser do tipo NPN independente do ajuste em P0271,
e nao deve exceder o limite de 20 KHz.

Sinal FI
(NPN)
DI2(*)

»  FI(Hz) - P0022

Fl(Hz)
A 4
FI(%) — PO021
Calc. Hz / % %)

Filtro
N Funcgéo
Fl — P0247 P0245 FI - P0246
h 4
OFFSET Valor FI
FI — P0249 (interno)

(*) Borne de controle disponivel no médulo Plug-in.

Figura 12.4: Diagrama de blocos da entrada em frequéncia — Fl (DI2)

A entrada digital DI2 é pré-definida para a entrada em frequéncia, com capacidade de operacao em uma faixa
ampla de 10 a 20.000 Hz.

O filtro da entrada em frequéncia € o mesmo usado para a entrada Al3, ou seja, 0 parametro P0245.

P0021 - Valor da Entrada em Frequéncia Fl em %

Faixa de -100,0 a 100,0 % Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, I/0

Acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro, somente leitura, indica o valor da entrada em frequéncia, em percentual do fundo de escala.

Os valores indicados sao os valores obtidos apds a acao do offset e da multiplicacdo pelo ganho. Veja a
descricao dos parametros P0247 a P0250.
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P0022 - Valor da Entrada em Frequéncia Fl em Hz

Faixa de 0 a 20000 Hz Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, I/0

Acesso via HMI:

Descricao:
O valor em hertz da entrada em frequéncia Fl.

NOTA!
O funcionamento dos parametros P0O021 e P0022 bem como da entrada em frequéncia depende
da ativacéo de P0246.

P0246 - Entrada em Frequéncia FI

Faixa de 0 = Inativa Padrao: O
Valores: 1 = Ativa

Propriedades:

Grupos de I/O

Acesso via HMI:

Descricao:

Quando em "1" este paré@metro ativa a entrada em frequéncia, fazendo com que a funcdo da entrada digital
DI2 em P0264 seja ignorada, bem como o valor do Bit "1" de P0O012 é mantido em "0". Por outro lado, quando
em "0" a entrada em frequéncia € inativa mantendo em zero os parametros PO021 e P0022.

P0247 - Ganho da Entrada em Frequéncia FI

Faixa de 0,000 a 9,999 Padrao: 1,000
Valores:

P0248 - Entrada em Frequéncia Fl Minima

Faixa de 10 a 20000 Hz Padrao: 10 Hz
Valores:

P0249 - Offset da Entrada em Frequéncia Fl

Faixa de -100,0 a 100,0 % Padrao: 0,0 %
Valores:

P0250 - Entrada em Frequéncia FI Maxima

Faixa de 10 a 20000 Hz Padrao: 10000 Hz
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/O

Acesso via HMI:
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Descricao:
Estes pardmetros definem o comportamento da entrada em frequéncia de acordo com a equagao:

((Fra-po2isy oo )
F= ((P025o ~boods ), X (100 %) + P0249 ) x P0247

Os parémetros P0248 e P0250 determinam a faixa de operacao da entrada em frequéncia (Fl), ja os parémetros
P0249 e P0247 determinam offset e ganho, respectivamente. Por exemplo, FI = 5000 Hz, P0248 = 10 Hz,
P0250 = 10000 Hz, P0249 = -70,0 % e P0247 = 1,000, logo:

Fl = ((10000—10)0 X (100 %) — 70 % J x 1,000 = 20,05 %

O valor FI = =20,05 % significa que o motor ira girar no sentido contrario com uma referéncia em maodulo igual
20,0 % de P0134.

Quando P0246 = 1, a entrada digital DI2 é pré-definida para a entrada em frequéncia, independentemente do
valor de P0264, com capacidade de operacao na faixa de 10 a 20.000 Hz em 10 Vpp.

A constante de tempo do filtro digital para a entrada em frequéncia ¢ compartilhada com a entrada analdgica
Al3 através do parametro P0245.

12.4 SAIDA EM FREQUENCIA

Assim como a entrada em frequéncia € implementada na entrada digital DI2, a saida em frequéncia é fixa a saida

digital a transistor DO2.

A configuracdo e os recursos disponiveis na saida em frequéncia sdo basicamente os mesmos das saidas

analdgicas, tal como mostra a Figura 12.5 na pagina 12-11.

Funcao
FO - P0257

P0001
P0002
P0003
P0040 Calc. Hz / %
POO11 (%)

P0O041 FO(Hz) Valor FO
P0009 100 p===mmmmg : >
SoftPLC E DOZ(*)
P0037 ; -

P0696 T »
POBST P0259 P0260 (Hz)

P069S t

FO(%)

A 4
FO(HzZ) - POO17

Ganho

O/) —
O Po9ss FO(%) - PO016

(*) Borne de controle disponivel no médulo Plug-in.

Figura 12.5: Diagrama de blocos da saida em frequéncia FO (DO2)
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P0016 - Valor da Saida em Frequéncia FO em %

Faixa de
Valores:

Propriedades:
Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

0,0 a 100,0 % Padrao:

ro

READ, I/0

O valor percentual da frequéncia de saida FO. Este valor € dado em relacao a faixa definida por P0259 e P0260.

P0017 - Valor da Saida em Frequéncia FO em Hz

Faixa de
Valores:

Propriedades:
Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

0 a 20000 Hz Padrao:

ro

READ, I/O

O valor em hertz da frequéncia de saida FO.

P0257 - Funcao da Saida em Frequéncia FO

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

12-12 | CFW500

0 = Referéncia de Velocidade Padrao: 15
1 = Sem Funcéao

2 = Velocidade Real

3 = Sem Funcao

4 = Sem Funcao

5 = Corrente de Saida

6 = Variavel de Processo

7 = Corrente Ativa

8 = Sem Funcao

9 = Setpoint PID

10 = Sem Fungéo

11 = Torque Motor

12 = SoftPLC

13 = Sem Funcéao

14 = Sem Funcao

15 = Desativa F.O.

16 = Ixt Motor

17 = Sem Funcao

18 = Conteudo do P0696
19 = Conteudo do P0697
20 = Conteudo do P0698
21 = Funcéo 1 de Aplicagcéo
22 = Fungao 2 de Aplicagéo
23 = Fungao 3 de Aplicagao
24 = Funcéo 4 de Aplicacao
25 = Fungéo 5 de Aplicagéo
26 = Fungao 6 de Aplicagao
27 = Fungéo 7 de Aplicagéo
28 = Fungéao 8 de Aplicagéo

1/O
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Descricao:

Este pardmetro ajusta a funcao da saida em frequéncia de forma analoga ao ajuste das saidas analdgicas,
conforme fungao e escala apresentada na Tabela 12.5 na pagina 12-13.

A funcao da saida digital a transistor DO2 ¢ definida por P0276 quando a funcao da saida em frequéncia esta
inativa, ou seja, P0257 = 15. Porém, qualquer outra opcao de P0257 a saida digital DO2 passa a ser a saida
em frequéncia ignorando a funcdo da saida digital ajustada em P0276.

Tabela 12.5: Fundo de escala da saida em frequéncia

Funcao Descricao Fundo de Escala
0 Referéncia de velocidade na entrada da rampa (P0001). P0134
2 Velocidade real na saida do inversor (PO002). P0134
5 Corrente de saida total em RMS. 2xP0295
6 Variavel de processo PID. P0528
7 Corrente ativa. 2xP0295
9 Setpoint PID. P0528
11 Torque no motor em relagéo ao torque nominal. 200.0 %
12 Escala da SoftPLC para a saida em frequéncia. 32767
15 Inativa a saida em frequéncia - DO2 ¢é saida digital. -
16 Sobrecarga Ixt do motor (PO037). 100 %
18 Valor de PO696 para saida analdgica AOXx. 32767
19 Valor de PO697 para saida analégica AOX. 32767
20 Valor de PO698 para saida analdgica AOX. 32767
21 a28 Valor definido pelo aplicativo softPLC no WLP. 32767
P0258 - Ganho da Saida em Frequéncia FO
Faixa de 0,000 a 9,999 Padrao: 1,000

Valores:

P0259 - Saida em Frequéncia FO Minima

Faixa de 10 a 20000 Hz Padrao: 10 Hz
Valores:

P0260 - Saida em Frequéncia FO Maxima

Faixa de 10 a 20000 Hz Padrao: 10000 Hz
Valores:

Propriedades:

Grupos de 1/0

Acesso via HMI:

Descricao:
Ganho, valores minimo e maximo para a saida em frequéncia FO.

12.5 ENTRADAS DIGITAIS

Para utilizacao de entradas digitais, o CFW500 disp&e de até 8 portas dependendo do médulo Plug-in conectado
ao produto. Veja Tabela 12.1 na pagina 12-1.

A seguir estao descritos os parametros para as entradas digitais.
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P0271 - Sinal das Entradas Digitais

Faixa de 0 = Todas DIx sao NPN Padrao: O
Valores: 1= (D) - PNP
2 = (DI..DI2) - PNP
3 = (DI1..DI3) - PNP
4 = (DI1..D14) - PNP
5 = (DN..DI5) - PNP
6 = (DI..DI6) - PNP
7 = (DN..DI7) - PNP
8 = Todas DIx sao PNP

Propriedades: cfg

Grupos de ‘ I/0O
Acesso via HMI:

Descricao:

Configura o padrao para o sinal das entradas digitais, ou seja, NPN a entrada digital é ativada com 0V, PNP a
entrada digital € ativada com +24 V.

P0012 - Estado das Entradas Digitais DI8 a DI1

Faixa de Bit 0 = DI Padrao:
Valores: Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
Propriedades: ro
Grupos de READ, 1/0

Acesso via HMI:

Descricao:

Através desse parametro é possivel visualizar o estado das entradas digitais do produto, conforme o médulo
Plug-in conectado. Consulte o parametro PO027 na Secéao 6.1 DADOS DO INVERSOR na pagina 6-1.

O valor de P0012 ¢ indicado em hexadecimal, onde cada bit do nimero indica o estado de uma entrada digital,
isto €&, se o Bit, € “0” a DI1 esta inativa, ou se o Bit, € “1” a DI1 esta ativa, e assim por diante até a DI8. Além
disso, a determinacéao da DIx ativa ou inativa leva em consideracéo o tipo do sinal na DIx definido por PO271.

A ativacdo da DIx depende do sinal na entrada digital e de P0271, conforme Tabela 12.6 na pagina 12-14,
onde séo relacionados os par@metros P0271, a tensao de limiar para ativagéo “Vy,”, a tensao de limiar para
desativagado “V;,” e a indicacdo do estado da DIx no parametro PO012.

Tabela 12.6: Valores de PO0O12 paraxde 1 a 8

Ajuste em P0271 | Tensao de Limiar na DIx P0012
VTL >9V Bitm =0

Dix = NPN Vi< 5V Bite: = 1
Vo< 17V Bit.1 =0

Dlx = PNP Vi > 20V Bit,. = 1

NOTA!
O parametro PO012 necessita que o usuario conhega a conversao entre os sistemas numeérico

binario e hexadecimal.
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P0263 - Funcao da Entrada Digital DI1
P0264 - Funcao da Entrada Digital DI2
P0265 - Funcao da Entrada Digital DI3
P0266 - Funcao da Entrada Digital DI4
P0267 - Funcao da Entrada Digital DI5
P0268 - Funcao da Entrada Digital DI6

P0269 - Funcao da Entrada Digital DI7

P0270 - Funcao da Entrada Digital DI8

Faixa de 0a 46 Padrao: P0263 =1

Valores: P0264 = 8
P0265 = 20
P0266 = 10
P0267 =0
P0268 =0
P0269 =0
P0270 =0

Propriedades: cfg

Grupos de I/O
Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros permitem configurar a funcao das entradas digitais, conforme a faixa de valores relacionada
na Tabela 12.7 na pagina 12-16.
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Tabela 12.7: Funcées das entradas digitais

Valor Descricao Dependéncia
0 Sem Funcgéo. -
1 Comando de Gira/Para. P0224 = 1 ou P0227 =1
2 Comando de Habilita Geral. P0224 =1 ou P0227 =1
8 Comando de Parada Rapida. P0224 = 1 ou P0227 = 1
4 Comando de Avanco. P0224 = 1 ou P0227 = 1
B Comando de Retorno. P0224 = 1 ou P0227 =1
6 Comando Trés Fios Liga. P0224 = 1 ou P0227 = 1
7 Comando Trés Fios Desliga. P0224 = 1 ou P0227 = 1
8 Sentido de Giro Horario. P0223 = 4 ou P0226 = 4
9 Selecéo Local/Remoto. P0220 = 4
10 Comando JOG. P0225 = 2 ou P0228 = 2
11 Potencidmetro Eletronico: Acelera E.P. P0221 =7 ou P0222 = 7
12 Potencidmetro Eletronico: Desacelera E.P. P0221 =7 ou P0222 = 7
13 Referéncia Multispeed. P0221 = 8 ou P0222 = 8
14 Selegao 22 Rampa. P0105 =2
15 Sem Funcao. -
16 Sem Funcao. -
17 Sem Funcéo. -
18 Sem Alarme Externo. -
19 Sem Falha Externa. -
20 Reset de Falha. Falha ativa.
21 Uso da SoftPLC. Prog. usuario SoftPLC.
22 Manual/Automatico PID. P0203 =1 ou 2
23 Sem Funcao. -
24 Desabilita Flying Start. P0320 =1 o0u 3
25 Sem Funcgéo. -
26 Bloqueia Programacéo. -
27 Carrega Usuario 1. Inversor desabilitado.
28 Carrega Usuario 2. Inversor desabilitado.
29 PTC - Sensor Térmico do Motor. -
30 Sem Funcao. -
Gil Sem Funcao. -
32 Referéncia Multispeed com 22 Rampa. P0221 = 8 ou P0222 = 8 e PO105 = 2
33 Potencidbmetro Eletronico: Acelera E.P. com 22 Rampa. P0221 = 7 ou P0222 = 7 e PO105 = 2
34 Potencidmetro Eletronico: Desacelera E.P. com 22 Rampa. | P0221 =7 ou P0222 =7 e PO105 = 2
35 Comando de Avango com 22 Rampa. P0224 =1 ou P0227 = 1 e PO105 = 2
36 Comando de Retorno com 22 Rampa. P0224 =1 ou P0227 =1 e PO105 =2
a7 Acelera E.P./Liga. Bl i) S
38 Desacelera E.P./Desliga. Egg%ﬁf = } o Eg%% = 17
39 Funcao 1 de Aplicacao. -
40 Funcao 2 de Aplicacao. -
41 Funcao 3 de Aplicacao. -
42 Funcao 4 de Aplicacao. -
43 Funcao 5 de Aplicacao. -
44 Funcao 6 de Aplicagao. -
45 Funcao 7 de Aplicacao. -
46 Funcao 8 de Aplicacao. -

a) GIRA/PARA

Habilita ou desabilita o giro do motor através da rampa de aceleracao e desaceleracao.

Rampa aceleracéao Rampa

desaceleragao

Frequéncia
de saida :
¢ T T =
H 1 lempo
Ativa
DiIx Inativa
>
Tempo

Figura 12.6: Exemplo da funcéo Gira/Para
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b) HABILITA GERAL

Habilita o giro do motor através da rampa de aceleracao e desabilita cortando os pulsos imediatamente, o motor
para por inércia.

Rampa aceleracéao

Frequéncia \

de saida

Motor gira livre

«

Frequéncia
de saida

Horario

E ! Tempo o
Ativa
DIx Inativa o
Tempo "
Figura 12.7: Exemplo da funcéo Habilita Geral
c) PARADA RAPIDA
Quando inativa desabilita o inversor pela 32 Rampa por PO106
P0106 - Rampa
Frequéncia i \ desaceleragéo
de saida
: Tempo
Ativa
DIx - Parada Rapida Inativa g
Tempo
Figura 12.8: Exemplo da fungdo Parada Rapida
d) AVANCO/RETORNO
Este comando é a combinacao do Gira/Para com Sentido de Giro.
Ativa
DIx - Avango Inativa .
Tempo
o] Ativa
Dix - Retorno Inativa -
: Temﬁo

) » ) TemEJo
Anti-horario :

Figura 12.9: Exemplo da fungéo Avango/Retorno
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e) START/STOP TRES FIOS

Esta funcao tenta reproduzir o acionamento de uma partida direta a trés fios com contato de retencéo, onde um
pulso na DIx-Start habilita o giro do motor enquanto a DIx-Stop estiver ativa.

Ativa
Dix - Start H Inativa |_| |7 -

Tempz)

+ Ativa H
Dix - Stop | Inativa : .
: : Tempo

Frequéncia :
de saida & b >
Tempo

Figura 12.10: Exemplo da funcéo Start/Stop trés fios

NOTA!
Todas as entradas digitais ajustadas para Habilita Geral, Parada Rapida, Avanco/Retorno e
Start/Stop devem estar no estado “Ativo” para que o inversor possa habilitar o giro do motor.

f) SENTIDO DE GIRO

Se a DIx estiver inativa o Sentido de Giro € horario, caso contrario, sera o Sentido de Giro anti-horario.

Horario

Frequéncia
de saida :
: >
' Tempo
: Anti-horério
Ativa
DIx Inativa
Tempo

Figura 12.11: Exemplo da fungdo Sentido de Giro

g) LOCAL /REMOTO

Se a DIx estiver inativa o comando Local é selecionado, caso contrario, sera o comando Remoto.
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h) JOG

O comando JOG é a associacao do comando Gira/Para com uma referéncia de velocidade via parametro P0122.

Frequéncia
Rampa ¢ JoG (Poi22)
—_ T ; : aceleragao
Frequéncia | : : '\, «—Rampa
de saida : l—» desaceleracao _
: ' : : : Tempo
Ativa
DIx - ! '
Gira/Para i : Inativa
: Tempo
Ativa
DIx -
JOG Inativa >
Tempo
Dix - Ativa
Habilita Geral Inativa
Tempo

Figura 12.12: Exemplo da funcdo JOG
) POTENCIOMETRO ELETRONICO (E.P)

A funcéo E.P. permite o ajuste de velocidade através das entradas digitais programadas para Acelera E.P. e
Desacelera E.P. O principio basico desta funcdo é similar ao controle de volume e intensidade de som em
aparelhos eletrénicos.

O funcionamento da funcao E.P. também é afetado pelo comportamento do parametro P0120, ou seja, se
P0120 = O o valor inicial da referéncia do E.P. sera PO133, se P0120 = 1 o valor inicial sera o ultimo valor da
referéncia antes da desabilitacado do inversor, e se P0120 = 2 o valor inicial sera a referéncia via teclas P0121.

Além disso, pode ser feito o reset da referéncia do E.P. ativando ambas as entradas Acelera E.P. e Desacelera
E.P. quando o inversor esta desabilitado.

DIx - Acelera
O

Rampa —— Referéncia
DIx - Desacelera
] 8 Reset
Habilitagdo (RUN) |
PO133
Frequéncia l
de saida i _ _
Ativa { Tempo
DIx - Acelera Inativa : :
; ) : : : ;. Tempo
< Ativa i ; ;
DIx - Desacelera Inativa ;
Ativa Tempo
DIx - Gira/Para Inativa

Tempo
Figura 12.13: Exemplo da funcdo Potenciémetro Eletrénico (E.P.)
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i) MULTISPEED

A referéncia Multispeed, conforme descrita no Item 7.2.3 Parametros para Referéncia de Velocidade na pagina
7-9, permite através da combinagéo de até trés entradas digitais, selecionar um entre oito niveis de referéncia
predefinidos nos parametros PO124 a PO131. Para mais detalhes consulte o Capitulo 7 COMANDO LOGICO E
REFERENCIA DE VELOCIDADE na pégina 7-1.

k) 2% RAMPA

Se a DIx estiver inativa o inversor usa a rampa padrao por PO100 e P0101, caso contrario, ele usa a 22 Rampa
por P0O102 e PO103.

Ativa
Dix - Gira/Para Inativa
Temp?)
E Ativa
Dix - 22 Rampa ' Inativa
: P Tempo
PO102 _: . | P0103
.y N4
~ PO10Q PO101
Frequéncia A &
de saida N
Tempo

Figura 12.14: Exemplo da funcdo 2% Rampa
) SEM ALARME EXTERNO
Se a DIx estiver inativa o inversor ativara o alarme externo AO090.
m) SEM FALHA EXTERNA

Se a DIx estiver inativa o inversor ativara a falha externa FO091. Neste caso, os pulsos PWM s&o desabilitados
imediatamente.

n) RESET DE FALHA

Uma vez que o inversor esteja no estado de falha e a condigéo de origem da falha ndo esta mais ativa, o reset
do estado de falha ocorrera na transicao da DIx programada para esta funcao.

0) USO SoftPLC

Apenas o estado da entrada digital DIx em PO012 € usado para fun¢des da SoftPLC.

p) MAN/AUTO PID

Permite selecionar a referéncia de velocidade do inversor quando a fungao PID esta ativa (P0203 = 1, 2 ou 3),
entre a referéncia definida por P0221/P0222 (modo Manual-DlIx Inativa) e a referéncia definida pela saida do
regulador PID (modo Automatico - DIx Ativa). Para mais detalhes consulte o Capitulo 13 REGULADOR PID na
pagina 13-1.

q) DESABILITA FLYING START

Permite que a DIx, quando ativa, desabilite a agdo da funcao Flying Start pré programada no parametro

P0320 = 1 ou 2. Quando a DIx estiver inativa a funcao Flying Start volta a operar normalmente, consulte a
Secao 11.4 FLYING START / RIDE-THROUGH na pagina 11-9.
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r BLOQUEIA PROG.

Quando a entrada DIx estiver ativa ndo sera permitida alteragéo de parametros, independente dos valores ajustados
em P0000 e P0O200. Quando a entrada DIx estiver em Inativa, a alteragao de parametros estara condicionada
aos valores ajustados em PO0O00 e P0O200.

s) CARREGA Us. 1

Esta funcao permite a selecao da memoria do usuario 1, processo semelhante a P0204 = 7, com a diferenca de
que o usuario é carregado a partir de uma transicao na DIx programada para essa funcao.

t) CARREGA Us. 2

Esta funcao permite a selecdo da memaria do usuario 2, processo semelhante a P0204 = 8, com a diferenca de
que o usuario é carregado a partir de uma transicao na DIx programada para essa funcao.

Parametros <
do inversor <
-
Ativa
Dix £
» - Inativa
> Usuario 1
P0204 =9 P0263 a PO270 = 27
Ativa
DIx
P0204 = 10 eiron Inativa
sudrio
. P0263 a P0270 = 28

Figura 12.15: Diagrama de blocos das funcbes carrega us. 1 e us. 2

u) PTC

As entradas digitais DIx tém capacidade para ler a resisténcia de um termistor triplo conforme valores de resisténcia
especificados nas normas DIN 44081 e 44082, bem como IEC 34-11-2. Para isso, basta conectar o termistor
triplo entre a entrada DIx e o GND (0 V), além de programar a referida DIx para PTC (29).

O termistor PTC pode ser utilizado em qualquer DIx, exceto na DI2 que possui um circuito de entrada diferenciado
para a entrada em frequéncia. Portanto, se a entrada DI2 for programada para PTC (P0264 = 29) o inversor entra
no estado config (CONF).

NOTA!

@ A entrada PTC via entrada digital DIx no detecta curto-circuito no termistor, porém este recurso esta
disponivel via entrada analdgica. Consulte a Secao 15.3 PROTECAO DE SOBRETEMPERATURA DO
MOTOR (FOO078) na pagina 15-4.

v) MULTISPEED, POTENCIOMETRO ELETRONICO, AVANGCO/RETORNO COM 22 RAMPA

Associa as fungdes primarias Multispeed, E.P. e Avanco/Retorno com 22 Rampa na mesma entrada digital DIx.
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w) ACELERA E.P. - LIGA/DESACELERA E.P. - DESLIGA

Consiste na funcao do Potencidmetro Eletrdnico com capacidade de habilitar o inversor através de um pulso na
partida, e um pulso para a parada quando a velocidade de saida € minima (P0133).

P0134
(Fmax)
P0133 P0O133
|
Frequéncia | | |
de saida ! ! !
— —>
1 1 1 [ empo
| 1 1 [
. 1 | 1 [
Ativa I : : b
Dix - Acelera/ Pulso | : : P
e || L
T T T T T >
! : Lo | b Tempo
1 1 1 I I I I
Ativa
DIx - Desacelera/ Pulso
desliga Inativa desliga R
Tempo

Figura 12.16: Exemplo da funcdo Acelera liga/Desacelera desliga

12.6 SAIDAS DIGITAIS

O CFW500 pode acionar até 5 saidas digitais de acordo com o médulo Plug-in de interface escolhido, veja a
Tabela 12.1 na péagina 12-1.

A saida digital DO1 € fixa sempre a relé, ja a DO2 € fixa sempre a transistor, as demais saidas podem ser relé ou
transistor de acordo com o mdédulo Plug-in. Por outro lado, a configuracao dos parametros das saidas digitais
nao faz distingao neste aspecto, conforme descricao detalhada a seguir. Além disso, as saidas digitais a transistor
sao sempre do tipo NPN, ou seja, em coletor (ou dreno) aberto.

P0013 - Estado das Saidas Digitais DO5 a DO1

Faixa de Bit 0 = DO1 Padrao:
Valores: Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
Propriedades: ro
Grupos de READ, 1/0

Acesso via HMI:

Descricao:
Através desse parédmetro é possivel visualizar o estado das saidas digitais do CFW500.

O valor de PO013 ¢ indicado em hexadecimal, onde cada bit do nimero indica o estado de uma saida digital,
isto &, se 0 Bit, € “0” a DO1 esté inativa, se o Bit, € “1” a DO1 esta ativa, e assim por diante até a DO5. Portanto,
DOx ativa (1) significa transistor ou relé fechado, inativa (0) significa transistor ou relé aberto.

NOTA!
O parémetro PO013 necessita que o usuario conhega a conversdo entre os sistemas numeérico
binario e hexadecimal.

12-22 | CFW500



=

Entradas e Saidas Digitais e Analogicas

P0275 - Funcao da Saida DO1

P0276 - Funcao da Saida DO2

P0277 - Funcao da Saida DO3

P0278 - Funcao da Saida DO4

P0279 - Funcao da Saida DO5

Faixa de 0a44
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/O

Padrao: P0275 =13
P0276 = 2
P0277 =0
P0278 = 0
P0279 =0

Acesso via HMI:

Descricao:
Definem a funcéo da saida digital DOx, conforme Tabela 12.8 na pagina 12-23.

Tabela 12.8: Funcdes das saidas digitais

Valor Funcao Descricao
0 Sem Funcao. Inativa a saida digital.
1 F* > Fx. Ativa quando a referéncia de velocidade F* (PO001) € maior que Fx (P0288).
2 F > Fx. Ativa quando a frequéncia de saida F (P0002) & maior que Fx (P0288).
3 F < Fx. Ativa quando frequéncia de saida F (P0O002) € menor que Fx (P0288).
4 F=F* Ativa se a frequéncia de saida F (P0002) for igual a referéncia F* (PO001) (final da rampa).
5 Sem Fungao. Inativa a saida digital.
6 Is > IX. Ativa se a corrente de saida Is (PO003) > Ix (P0290).
7 Is < Ix. Ativa se a corrente de saida Is (PO003) < Ix (P0290).
8 Torque > TX. Ativa se o torque no motor T (PO009) > Tx (P0293).
9 Torque < Tx. Ativa se o torque no motor T (PO009) < Tx (P0293).
10 Remoto. Ativa se 0 comando estiver na situagao Remoto (REM).
11 Run. Ativa se o motor estiver rodando (pulsos PWM de saida ativos) estado RUN.
12 Ready. Ativa se o inversor estiver pronto para habilitacao.
13 Sem Falha. Ativa se o inversor estiver sem falha.
14 Sem F0070. Ativa se o inversor estiver sem falha de sobrecorrente (FO070).
15 Sem Funcao. Inativa a saida digital.
16 Sem F0021/22. Ativa se o inversor estiver sem falha de sobretensao ou subtensao (FO022 ou FO021).
17 Sem Funcao. Inativa a saida digital.
18 Sem FOO072. Ativa se o inversor ndo estiver com falha de sobrecarga no motor (FO072).
19 4-20 mA OK. Ativa se Alx esta programada para 4 a 20 mA (P0233 e/ou P0238 e/ou P0243 igual a 1 ou 3) e Alx < 2 mA.
20 Conteudo P0695. Estado dos bits 0 a 4 de PO695 ativam saidas digitais DO1 a DO5, respectivamente.
21 Sent. Horario. Ativa se Sentido de Giro do inversor estiver horario.
22 V. Proc. > VPX. Ativa se variavel de processo (P0040) > VPx (P0533).
23 V. Proc. < VPx. Ativa se variavel de processo (P0040) < VPx (P0533).
24 Ride-Through. Ativa se o inversor esta executando funcao Ride-Through.
25 Pre-Carga OK. Ativa se o relé de pré-carga dos capacitores do barramento CC ja foi acionado.
26 Com Falha. Ativa se o inversor esta com falha.
27 Sem Fungéo. Inativa a saida digital.
28 SoftPLC. Ativa saida DOx de acordo com a area de memoria do SoftPLC. Veja manual do usudrio da SoftPLC.
29 ... 34| Sem Fungéo. Inativa a saida digital.
35 Sem Alarme. Ativa quando o inversor esta sem alarme.
36 Sem Falha e Alarme. Ativa quando o inversor esta sem alarme e sem falha.
37 Funcéo 1 de Aplicacéo.
38 Funcéo 2 de Aplicacao.
39 Funcéo 3 de Aplicagao.
40 Funcao 4 de Aplicacao.
41 Funcao 5 de Aplicacao.
42 Funcao 6 de Aplicacao.
43 Funcéo 7 de Aplicacéo.
44 Funcéo 8 de Aplicacao.
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P0287 - Histerese Fx

P0288 - Velocidade Fx

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao: P0287 =0,5 Hz
Valores: P0288 = 3,0 Hz
Propriedades:

Grupos de I/0O

Acesso via HMI:

Descricao:

Estes paré@metros ajustam a histerese e o nivel de atuagao sobre o sinal de frequéncia de saida Fx e na entrada
da rampa F* das saidas digitais a relé. Desta forma, os niveis de comutagao do relé séo "P0288 + P0287" e
"P0288 - P0287".

P0290 - Corrente Ix

Faixa de 0,0a200,0 A Padrao: 1,0xl,
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/O

Acesso via HMI:

Descricao:

Nivel de corrente para ativar a saida a relé nas fungoes Is>Ix (6) e Is<Ix (7). A atuacéo ocorre sobre uma
histerese com nivel superior em P0290 e inferior por: P0290 - 0.05xP0295, ou seja, o valor equivalente em
Amperes para 5 % de P0295 abaixo de P0290.

P0293 - Torque Tx

Faixa de 0a 200 % Padrao: 100 %
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/0

Acesso via HMI:

Descricao:

Nivel percentual do torque para ativar a saida a relé nas fungdes Torque > Tx (8) e Torque < Tx (9). A atuacao
ocorre sobre uma histerese com nivel superior em P0293 e inferior por: P0293 - 5 %. Este valor percentual
esta relacionado ao torque nominal do motor casado a poténcia do inversor.
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13 REGULADOR PID
13.1 DESCRICAO E DEFINICOES

O CFW500 dispbe da fungao regulador PID que pode ser usado para fazer o controle de um processo em malha
fechada. Essa funcéo faz o papel de um regulador proporcional, integral e diferencial que se sobrepde ao controle
normal de velocidade do inversor. A Figura 13.1 na pagina 13-2 apresenta uma representacao esquematica do
regulador PID.

O controle do processo é feito através da variagao da velocidade do motor, mantendo o valor da variavel do
processo (aquela que se deseja controlar) no valor desejado, o qual é ajustado na entrada de referéncia (setpoint).

Exemplos de aplicagéo:

= Controle da vazéo ou da pressao em uma tubulagao.

= Temperatura de um forno ou estufa.

m  Dosagem de produtos quimicos em tanques.

O exemplo a seguir define os termos utilizados pelo regulador PID:

Uma motobomba em um sistema de bombeamento de dgua onde se deseja controlar a pressao desta no cano
de saida da bomba. Um transdutor de presséo € instalado no cano e fornece um sinal de realimentacéo analégico
para o CFW500, que é proporcional a pressao de agua. Esse sinal é chamado de variavel de processo, a qual
pode ser visualizada no parametro PO040. Um setpoint é programado no CFW500 via HMI (P0525) ou através

das referéncias de velocidade conforme Secédo 7.2 REFERENCIA DE VELOCIDADE na pégina 7-7. O setpoint
€ o valor desejado da pressao de agua independentemente das variagcdes da demanda na saida do sistema.

NOTA!
Quando o Setpoint é definido por uma referéncia de velocidade a unidade de entrada em Hz é
convertida no valor percentual de PO134 equivalente.

O CFW500 ira comparar o setpoint (SP) com a variavel de processo (VP) e controlar a velocidade do motor para
tentar anular o erro e manter a variavel do processo igual ao setpoint. O ajuste dos ganhos P, | e D determinam
o0 comportamento do inversor para eliminar esse erro.

A escala de operagao das variaveis de entrada do regulador PID: variavel de processo (P0040) e setpoint (PO041)
séo definidas por P0528 e P0529. Por outro lado, o PID trabalha internamente com uma escala em percentual
de 0,0 a 100,0 % conforme P0525 e PO533. Veja a Figura 13.1 na pagina 13-2.

Tanto o valor do setpoint (P0041) quanto a variavel de processo (PO040) podem ser indicados via saida analdgica
AO1 ou AO2, sendo necessario programar P0251 ou P0254 em 9 ou 6, respectivamente. O fundo de escala dado
por P0528 corresponde a 10 V ou 20 mA na respectiva saida AOx.

A realimentagao do PID ou VP pode ter como fonte as entradas analdgicas (P0203 = 1 para Al1 ou P0203 = 2
para Al3) ou a entrada em frequéncia Fl (PO203 = 3). Caso a referéncia para o setpoint selecionada for a mesma
entrada que estiver sendo utilizada como realimentacao do PID, o inversor ativara o Estado Config. Para mais
informacdes consulte a Secéo 5.6 SITUACOES PARA O ESTADO CONFIG na pagina 5-6.

Uma vez que o regulador PID esta ativo (P0203) e em modo Automatico (DIx e Bit14 de PO680) a HMI do CFW500,
no modo de monitoracao, incrementara o valor de P0525 no display principal através das teclas @ e w». Esta
indicacao do P0525 dependera da faixa e formato conforme P0528 e P0529. Por outro lado, se em modo Manual
a HMI incrementara o valor de P0121 em Hz.

O comando Manual/Automatico é feito por uma das entradas digitais DI1 a DI8, devendo ser programado em
um dos respectivos parametros (P0263 a P0270) o valor 22 = Manual/Automatico PID. Caso mais de uma DIx
for programada para esta fungao, o inversor ativard o Estado Config (Seczo 5.6 SITUACOES PARA O ESTADO
CONFIG na pagina 5-6). Caso nao seja programada nenhuma entrada digital, o regulador PID ira funcionar
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se esta estiver inativa o PID operara no modo Manual. Neste ultimo caso, o regulador PID é desconectado e a
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13.2 COLOCAGAO EM FUNCIONAMENTO

Antes de fazer uma descricao detalhada dos parametros relacionados a essa funcao, apresentamos a seguir um
roteiro passo a passo para a colocacé&o do regulador PID em operacao.

NOTA!
@ Para que a fungao PID funcione adequadamente, € fundamental verificar se o inversor esta configurado

corretamente para acionar o motor na velocidade desejada. Para isso, verifique 0s seguintes ajustes:

m Boosts de torque (PO136 e P0137) e compensacao de escorregamento (PO138), se estiver no
modo de controle V/f (P0202 = Q).

= Ter executado o autoajuste se estiver no modo de controle VVW (P0202 = 5).

m Rampas de aceleracéo e desaceleracao (P0O100 a P0103) e limitacéo de corrente (P0135).

= Normalmente, o controle escalar definido no padrao de fabrica (P0204 = 5 ou 6) e com
P0100 = PO101 = 1,0 s atende a maioria das aplicacdes relacionadas ao controlador PID.

Configurando o Regulador PID

1. Habilitar o PID:
Para o funcionamento da aplicagcao regulador PID, é necessario programar o parametro P0203 # O.
2. Definir a realimentacao do PID:

A realimentacéo (medicao da variavel de processo) do PID é feita via entrada analdgica Al1 (P0203 = 1), A2
(P0203 = 2) ou entrada em frequéncia FI (P0203 = 3).

3. Definir os parametros de leitura da tela de monitoracao da HMI:
A tela do modo monitoracéo da HMI do CFW500 pode ser configurada para mostrar as variaveis de controle
do regulador PID na forma numérica. No exemplo abaixo foi escolhido mostrar a realimentacao do PID ou
variavel de processo, o setpoint do PID e a velocidade do motor.
Exemplo:
a) Parametro do display principal para mostrar a variavel do processo:
= Programar P0205 em 40 que corresponde ao parametro PO040 (Variavel de Processo do PID).
m Programar P0O209 em 10 (%).
= Programar P0210 em 1 (wxy.z) — forma de indicacao das variaveis do PID.
b) Parametro do display secundario para mostrar o setpoint do PID:
= Programar P0206 em 41 que corresponde ao parametro P0041 (Valor do Setpoint do PID).
c) Pardmetro para barra para mostrar a velocidade do motor:
m Programar P0207 em 2 que corresponde ao parametro PO002 do inversor CFW500.
m Programar P0213 de acordo com P0134 (se P0134 = 66,0 Hz, logo P0210 = 660).
4. Ajustar referéncia (setpoint):
O setpoint é definido de maneira anéloga a referéncia de velocidade conforme Secéo 7.2 REFERENCIA DE
VELOCIDADE na pagina 7-7, porém ao invés do valor ser aplicado diretamente a entrada da rampa este é

aplicado a entrada do PID de acordo com a Figura 7.1 na pagina 7-2.

A escala interna de operagao do PID € definida em percentual de 0,0 a 100,0 %, assim como a referéncia
CFW500 | 13-3
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PID via teclas em P0525 e via entrada analdgica. As demais fontes cujas referéncias estao em outra escala
como o caso das referéncias de velocidade como o Multispeed e a referéncia 13 bits, s&o convertidas para
esta escala antes do processamento do PID. O mesmo ocorre com os parametros P0040 e P0041 que tém
sua escala definida por P0528 e P0529.

5. Definir entrada digital para o comando Manual/Automatico:

Para efetuar o comando Manual/Automatico no regulador PID, é necessario definir qual a entrada digital ira
efetuar este comando. Para isto, programar um dos parametros P0263 a P0270 em 22.

Sugestéao: programar P0265 em 22 para que a entrada digital DI3 efetue o comando Manual/Automatico.
6. Definir o tipo de acao do regulador PID:

A acéo de controle deve ser direta (P0527 = 0) quando € necessario que a velocidade do motor seja aumentada
para incrementar a variavel de processo. Em caso contrario, selecionar reverso (P0527 = 1).

Exemplos:

a) Direto: bomba acionada por inversor fazendo o enchimento de um reservatdério, com o PID regulando o nivel
do mesmo. Para que o nivel (variavel de processo) aumente, € necessario que a vazao aumente, o que €
conseguido com o0 aumento da velocidade do motor.

b) Reverso: ventilador acionado por inversor fazendo o resfriamento de uma torre de refrigeracao, com o PID
controlando sua temperatura. Quando se deseja aumentar a temperatura (variavel de processo), € necessario
reduzir a ventilagao, através da reducao da velocidade do motor.

7. Acertar a escala da realimentacao do PID:

O transdutor (sensor) a ser utilizado para a realimentacao da variavel de processo deve ter um fundo de escala
de, no minimo, 1,1 vezes o maior valor que se deseja controlar.

Exemplo: se for desejado controlar uma pressao em 20 bar, deve-se escolher um sensor com fundo de escala
de, no minimo, 22 bar (1,1 x 20).

Uma vez definido o sensor, deve-se selecionar o tipo de sinal a ser lido na entrada (se corrente ou tensao) e
ajustar a chave correspondente a selecao feita.

Nesse roteiro, adotaremos que o sinal do sensor varia de 4 a 20 mA (configurar P0233 = 1 e chave S1.1 = ON).

Para que os valores manipulados tenham sentido fisico, a escala definida por P0528 e P0529 deve ser ajustada
de acordo com o valor maximo de leitura do sensor na mesma escala e unidade. Por exemplo, para um sensor
de pressao de 0 a 4 bar, P0528 e P0529 podem ajustar a escala em 4,00 (400 e 2, respectivamente) ou 4.000
(4000 e 3, respectivamente), por exemplo. Desta maneira, as indicacdes de setpoint (P0041) e VP (P0040)
estardo de acordo com a aplicagcéo. Além disso, o ganho e offset da realimentacao também afetam a escala
das variaveis de entrada do PID, quando alterados do padrao, e devem ser computados, mas recomenda-se
utilizar os valores padrdes (ganho unitario e offset nulo).

Embora P0528 e P0529 definam uma escala para indicacéo das variaveis de interesse do regulador PID, os
célculos sao baseados na escala de P0525 (0,0 a 100,0 %). Portanto, os parametros limiar de comparacao
da saida a relé VPx (P0533) e faixa para acordar (P0535) operam em valores percentuais do fundo de escala
do sensor, ou seja, 50,0 % equivalem a 2,00 bar de pressao na saida.

8. Limites de velocidade:
Ajustar P0133 e P0134 dentro da faixa de operagéo desejada para a excurséo de saida do PID entre 0 e 100,0 %.

Assim como nas entradas analdgicas, a faixa do sinal de saida do PID pode ser ajustada a estes limites sem
zona morta através do parametro P0230, consulte a Secao 12.1 ENTRADAS ANALOGICAS na pagina 12-1.
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Colocando em Operacao

O modo monitoracao da HMI facilita a operagcéo do PID quando o setpoint do PID é definido via teclas em P0525,
pois assim como ocorre com P0O121, o P0525 ¢ incrementado enquanto o PO041 é mostrado no display principal
quando as teclas am e W sgo acionadas. Desta forma, no modo monitoragéo pode-se incrementar tanto PO121
quando PID em Manual, quanto P0525 quando PID em Automatico.

1. Operacao Manual (DIx Manual/Automatico inativa):

Mantendo a DlIx inativa (Manual), conferir a indicacao da variavel de processo na HMI (PO040) com base em
uma medicao externa do valor do sinal de realimentacao (transdutor) na All. Em seguida, com a HMI no
modo monitoracao, variar a referéncia de velocidade nas teclas am e @ (P0121) até atingir o valor desejado
da variavel de processo. S6 entao passar para 0 modo Automatico.

NOTA!

@ Se o setpoint estiver definido por P0525, o inversor ird ajustar automaticamente P0525 no valor
instantaneo de P0040 quando o modo for alterado de Manual para Automatico (desde que PO536 = 1).
Nesse caso, a comutacéo de Manual para Automatico € suave (nao ha variagao brusca de velocidade).

2. Operacao Automatica (DIx Manual/Automatico ativa):

Com a DIx ativa (Automatico), fazer o ajuste dindmico do regulador PID, ou seja, dos ganhos proporcional
(P0520), integral (P0521) e diferencial (P0522), verificando se a regulacado esta sendo feita corretamente e a
resposta esta satisfatoria. Para isto, basta comparar o setpoint e a variavel do processo e verificar se os valores
estao préximos. Veja também a resposta dindmica do motor as variagdes da variavel de processo.

E importante ressaltar que o ajuste dos ganhos do PID é um passo que requer alguma tentativa e erro para
atingir o tempo de resposta desejado. Se o sistema responde rapidamente e oscila proximo ao setpoint, entao
0 ganho proporcional esta muito alto. Se o sistema responde lentamente e demora a atingir o setpoint, entao
o ganho proporcional esta muito baixo, e deve ser aumentado. Caso a variavel de processo nao atinja o valor
requerido (setpoint), entdo o ganho integral deve ser ajustado.

Como resumo desse roteiro, apresenta-se a seguir um esquematico das conexdes para a utilizagédo do
regulador PID, e também o ajuste dos par@metros usados nesse exemplo.

4-20 mA
Transdutor

de pressao

DN 0-25 bar
DI3

D14 Setpoint
GND via teclas
24 \V/CC

Al CFW500

. 10 VCC
Setpoint GND

R 9 jwe Pe[R[s[T[u]v]wle

OFF ON DI - Gira/Para

DI3 - Manual/Automatico
31 Dl4 - Habilita Geral

1

AN —

Processo

__________________

__________

Rede Seccionadora  Fusiveis
* Setpoint via Al3 somente disponivel no maédulo plug-in 10S

Figura 13.2: Exemplo de aplicagcao do regulador PID do CFW500
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Tabela 13.1: Ajuste dos pardmetros para o exemplo apresentado

Parametro Descricao
P0203 = 1 Habilita regulador PID via entrada Al1 (realimentacao).
P0205 = 40 Selegao do parametro do display principal (Variavel de Processo).
P0206 = 41 Selecao do parametro do display secundario (Setpoint do PID).
P0207 = 2 Selecao do parametro da barra (Velocidade do Motor).
P0208 = 660 Fator de escala da referéncia.
P0209 =0 Unidade de engenharia da referéncia: nenhum.
P0213 = 660 Fundo de escala da barra.
P0210 = 1 Forma de indicacao da referéncia: wxy.z.
P0220 = 1 Selecao fonte LOC/REM: operacao em situacao Remoto.
P0222 =0 Selegao referéncia REM: HMI.
P0226 =0 Selecao do sentido de giro remoto: horario.
P0228 = 0 Selecao fonte JOG remoto: inativo.
P0232 = 1.000 Ganho da entrada Al1.
P0233 = 1 Sinal da entrada Al1: 4 a 20 mA.

P0234 = 0,00 % Offset da entrada Al1.
P0235 = 0,15 s Filtro da entrada Al1.

P0230 = 1 Zona morta (ativa).
P0536 = 1 Ajuste automatico de P0525: Ativo.
P0227 =1 Selecao Gira/Para remoto (DIx).
P0263 = 1 Funcéo da entrada DI1: Gira/Para.
P0265 = 22 Fungéo da entrada DI3: Manual/Automatico PID.
P0266 = 2 Funcao da entrada DI4: Habilita Geral.
P0527 =0 Acéo do regulador PID: direto.

P0528 = 250 Escala indicacao VP PID.
P0529 = 1 Forma indicagéo VP PID.

P0525 = 20,0 Setpoint PID.
P0536 = 1 Ajuste automatico de P0525: ativo.

P0520 = 1,000 Ganho proporcional PID.
P0521 = 0,430 Ganho integral PID.
P0522 = 0,000 Ganho diferencial PID.

13.3 ESTADO DORMIR COM O PID (SLEEP)

O estado Dormir € um recurso Util para economizar energia quando se utilizar o regulador PID. Em muitas
aplicagdes com regulador PID desperdica-se energia mantendo o motor girando na velocidade minima quando,
por exemplo, continua aumentando a pressao ou o nivel de um tanque.

Para habilitar o estado Dormir basta programar a frequéncia para dormir no pardmetro P0217 da seguinte maneira:
P0133<P0217<P0134. Além disso, o parametro P0218 define o intervalo de tempo em que as condigdes de entrada
no estado Dormir, por P0217 e P0535, devem permanecer estaveis. Veja descricdo detalhada de P0535 a seguir.

PERIGO!
Quando estiver no modo Dormir, 0 motor pode girar a qualguer momento em funcao das condicoes
do processo. Se desejar manusear o motor ou efetuar qualquer tipo de manutencao, desenergize
0 inversor.

Para mais informacdes sobre a configuragao do estado Dormir, consulte a Secéo 11.3 ESTADO DORMIR (SLEEP)
na pagina 11-8.

13.4 TELA DO MODO DE MONITORAGCAO

Quando utilizado o regulador PID, a tela do modo monitoragao pode ser configurada para mostrar as principais
variaveis na forma numérica, podendo ter ou n&o unidades de engenharia.

Um exemplo da HMI com essa configuracdo pode ser observado na Figura 13.3 na pagina 13-7, onde sao
mostrados: a variavel de processo, o setpoint, ambos sem unidade de engenharia (referenciado a 25.0 bar) € a
velocidade do motor na barra de monitoragao de variavel, de acordo com a parametrizagdo mostrada na Tabela
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13.1 na pagina 13-6. Para mais informacoes consulte a Secao 5.3 HMI na pagina 5-2.

Na tela da Figura 13.3 na pagina 13-7 observa-se um setpoint de 20,0 bar no display secundario, a variavel de
processo também em 20.0 bar no display principal e a velocidade de saida em 80 % na barra.

1N
RE:A RUN L"-’

Figura 13.3: Exemplo da HMI no modo monitora¢do para a utilizagdo do regulador PID

13.5 PARAMETROS PID

Descrevem-se agora, de forma detalhada, os parametros relacionados ao regulador PID.

P0040 - Variavel de Processo PID

Faixa de 0,0 a 3000,0 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ ‘

Acesso via HMI:

Descricao:

Parametro apenas de leitura que apresenta em formato (wxy.z), definido por P0529 e sem unidade de engenharia,
o valor da variavel de processo ou realimentacao do regulador PID conforme escala definida em P0528.

P0041 - Valor do Setpoint PID

Faixa de 0,0 a 3000,0 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ ‘

Acesso via HMI:

Descricao:

Parametro apenas de leitura que apresenta em formato (wxy.z), definido por P0529 e sem unidade de
engenharia, o valor do setpoint (referéncia) do regulador PID conforme escala definida em P0528.

P0203 - Selecao Funcao Especial

Faixa de 0 = Nenhuma Padrao: O
Valores: 1 = PID via Al

2 = PID via A3

3 = PID via FI

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:
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Descricao:

Habilita 0 uso da fung¢édo especial regulador PID, quando ajustado P0O203 # 0. Além disso, ao habilitar o
PID pode-se selecionar a entrada de realimentacdo (medicdo da varidvel de processo) do regulador. A
realimentacao do PID pode ser feita via entrada analdégica (P0203 = 1 para Al1 ou P0203 = 2 para Al3) ou
entrada em frequéncia FI (P0203 = 3).

P0520 - Ganho Proporcional PID

P0521 - Ganho Integral PID

P0522 - Ganho Diferencial PID

Faixa de 0,000 a 9,999 Padrao: P0520 = 1,000

Valores: P0521 = 0,430
P0522 = 0,000

Propriedades:

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:
Esses parametros definem os ganhos proporcional, integral e diferencial da fungéo regulador PID, e devem ser
ajustados de acordo com a aplicagao que esta sendo controlada.

Alguns exemplos de ajustes iniciais para algumas aplicacbes sao apresentados na Tabela 13.2 na pagina
13-8.

Tabela 13.2: Sugestbes para ajuste dos ganhos do regulador PID

Ganhos
Grandeza Proporcional Integral Diferencial

P0520 P0521 P0522
Pressao em sistema pneumatico. 1,000 0,430 0,000
Vaz&o em sistema pneumatico. 1,000 0,370 0,000
Pressao em sistema hidraulico. 1,000 0,430 0,000
Vazéo em sistema hidraulico. 1,000 0,370 0,000
Temperatura. 2,000 0,040 0,000
Nivel. 1,000 Consulte a nota a seguir. 0,000

NOTA!
@ No caso do controle de nivel, 0 ajuste do ganho integral vai depender do tempo que leva para o
reservatorio passar do nivel minimo aceitavel para o nivel que se deseja, nas seguintes condicoes:
m Para acgéo direta o tempo devera ser medido com a vazao de entrada maxima e vazao de saida
minima.
m Para acao reversa o tempo devera ser medido com a vazao de entrada minima e vazao de saida
maxima.

Uma férmula para calcular um valor inicial de P0521 em fungao do tempo de resposta do sistema é apresentada
a seqguir;

P0521 =0,5/t,

Onde: t = tempo (em segundos).
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P0525 - Setpoint PID pela HMI

Faixa de 0,0 a 100,0 % Padrao: 0,0 %
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Esse paré@metro permite o ajuste do setpoint do regulador PID através das teclas da HMI, desde que P0221 =0
ou P0222 = 0 e se estiver operando no modo Automatico. O valor de 100,0 % equivale ao fundo de escala da
indicacédo em P0040 e PO041 dado por P0528.

Caso a operacao esteja em modo Manual, a referéncia via HMI é ajustada no parametro P0121.

O valor de P0525 é mantido no ultimo valor ajustado (backup) mesmo desabilitando ou desenergizando o
inversor, quando P0536 = 1 (Ativo).

P0526 - Filtro do Setpoint do PID

Faixa de 0 a 9999 ms Padrao: 50 ms
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

Esse parametro ajusta a constante de tempo do filtro do setpoint do regulador PID. Possui a finalidade de
atenuar alteragdes bruscas do valor do setpoint do PID.

P0527 - Tipo de Acao do PID

Faixa de 0 = Direto Padrao: O
Valores: 1 = Reverso

Propriedades:

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

O tipo de agao do PID deve ser selecionado como “direto” quando é necessario que a velocidade do motor seja
aumentada para fazer com que a variavel do processo seja incrementada. Do contréario, deve-se selecionar
“Reverso”.

Tabela 13.3: Selecdo da agdo do PID

Velocidade do Motor (P0002) | Variavel do Processo (P0040) P0527
A Aumenta 0 (Direto)
umenta Diminui 1 (Reverso)

Essa caracteristica varia conforme o tipo de processo, mas a realimentacao direta € a mais utilizada.

Em processos de controle de temperatura ou nivel, 0 ajuste do tipo de agéo vai depender da configuracao.
Por exemplo: no controle de nivel, se o inversor atua no motor que retira fluido do reservatdrio, a acao sera
reversa, pois quando o nivel aumenta o inversor devera aumentar a rotacao do motor para fazé-lo baixar. Caso
o inversor atue no motor que coloca fluido no reservatério, a acao sera direta.
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P0528 - Fator de Escala da Variavel de Processo

Faixa de 10 a 30000 Padrao: 1000
Valores:

Propriedades:

Grupos de HMI

Acesso via HMI:

Descricao:

Define como sera apresentada a realimentagao ou variavel de processo do PID em P0040, bem como o
Setpoint do PID em P0041. Portanto, o fundo de escala da realimentagéo ou variavel de processo do PID que
corresponde a 100,0 % em P0525, na entrada analdgica (Al1 ou Al3) ou na entrada em frequéncia (Fl) utilizada
como realimentacao do regulador PID € indicado em P0040 e PO041 na escala definida por P0528 e P0529.

Exemplo: o transdutor de presséo opera em 4 a 20 mA para uma faixa de 0 a 25 bar; ajuste o parametro P0528
em 250 e P0529 em 1.

P0529 - Forma de Indicacao da Variavel de Processo

Faixa de 0 = wxyz Padrao: 1
Valores: 1 =wxy.z
2 = Wx.yz
3 = W.xyz
Propriedades:
Grupos de HMI

Acesso via HMI:

Descricao:

Este pardmetro permite ajustar a forma de indicacao da variavel de processo do PID (P0040) e setpoint do
PID (P0O041).

P0533 - Valor da Variavel de Processo X

Faixa de 0,0 a 100,0 % Padrao: 90,0 %
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/O

Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros séo usados nas fungdes das saidas digitais (consulte a Se¢ao 12.6 SAIDAS DIGITAIS na
pagina 12-22), com a finalidade de sinalizacao/alarme. Para isto, deve-se programar a funcao da Saida Digital
(P0O275...P0279) em 22 = Variavel de Processo > VPx, ou em 23 = Variavel de Processo < VPx.

P0535 - Faixa para Acordar

Faixa de 0,0 a 100,0 % Padrao: 0,0 %
Valores:

Propriedades:

Grupos de I/0

Acesso via HMI:
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Descricao:

E o0 erro da varidvel de processo em relagdo ao setpoint do PID para entrar e sair do estado Dormir. O valor de
P0535 é expresso em % do fundo de escala (P0528) assim como € a escala de P0525, ou seja:

_ P0041 - PO040 o
Erro = — posos 100 %

O parametro P0535 garante que além das condigdes definidas por P0217 e P0218 o erro do regulador PID esta
em uma faixa aceitavel em torno do Setpoint para permitir que o inversor entre no estado Dormir (desabilitando
o motor), conforme mostra a Figura 13.4 na pagina 13-11.

A

VP(%)

VP-reverso

Setpoint ]
VP-direto

0 t Tempo
Figura 13.4: Faixa setpoint OK definida por P0535

De acordo com a Figura 13.4 na pagina 13-11 a condicdo imposta por P0535 depende do tipo de acéo do PID,
direta ou reversa. Portanto, se o PID for direto (P0527 = 0) o erro deve ser menor que P0535 para o inversor
entrar no estado Dormir (Setpoint ok). Por outro lado, se o PID for reverso (P0527 = 1) o erro deve ser maior
que -P0535 para o inversor entrar no estado Dormir.

O paréametro P0535 atua em conjunto com os parametros P0217 e P0218, de acordo com a Figura 13.4 na
pagina 13-11 a partir de “t,” o estado Dormir pode ocorrer, caso as demais condicdes sejam satisfeitas. Para
mais informacodes sobre a funcao Dormir consulte a Secao 11.3 ESTADO DORMIR (SLEEP) na pagina 11-8.

P0536 - Ajuste Automatico de P0525

Faixa de 0 = Inativo Padrao: O
Valores: 1 = Ativo

Propriedades: cfg

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

Quando o setpoint do regulador PID for via HMI (P0221/P0222 = 0) e P0536 = 1, ao comutar de Manual para
Automatico o valor da variavel de processo (PO040) sera convertido em % de P0528 e carregado em P0525.
Com isso evitam-se oscilacdes do PID na comutacao de Manual para Automatico.

Tabela 13.4: Configuracdo de P0536

P0536 Funcao
0 Inativo (ndo copia o valor de PO040 em P0525).
1 Ativo (copia o valor de PO040 em P0525).

13.6 PID ACADEMICO

O regulador PID implementado no CFW500 € do tipo académico. A seguir apresentam-se as equacoes que
caracterizam o PID Académico, que é a base do algoritmo dessa fungao.
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A funcao de transferéncia no dominio da frequéncia do regulador PID Académico é:
y(s)=Kpxe@)x[1+1+sTd]sTi

Substituindo-se o integrador por uma somatdria e a derivada pelo quociente incremental, obtém-se uma
aproximacéao para a equacgao de transferéncia discreta (recursiva) apresentada a seguir:

y(k) = y(k-1) + Kp[(1 + Ki.Ta + Kd/Ta).e(k) — (Kd/Ta).e(k-1)]
Sendo:

y(k): saida atual do PID, pode variar de 0,0 a 100,0 %.
y(k-1): saida anterior do PID.

Kp (Ganho proporcional): Kp = P0520.

Ki (Ganho Integral): Ki = P0521 x 100 = [1/Ti x 100Q].

Kd (Ganho Diferencial): Kd = P0522 x 100 = [Td x 100].
Ta = 0,05 seg (periodo de amostragem do regulador PID).
e(k): erro atual [SP*(k) — X(K)].

e(k-1): erro anterior [SP*(k-1) — X(k-1)].

SP*: setpoint (referéncia), pode variar de 0,0 a 100,0 %.
X: variavel de processo (ou realimentacao) lida através de uma das entradas analdgicas, de acordo com selecao
de P0203, e pode variar de 0,0 a 100,0 %.
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14 FRENAGEM REOSTATICA

O conjugado de frenagem que pode ser obtido através da aplicacao de inversores de frequéncia, sem resistores
de frenagem reostatica, varia de 10 % a 35 % do conjugado nominal do motor.

Para se obter conjugados frenantes maiores, utilizam-se resistores para a frenagem reostatica. Neste caso a
energia regenerada € dissipada em um resistor montado externamente ao inversor.

Este tipo de frenagem é utilizado nos casos em que sao desejados tempos de desaceleracéo curtos ou quando
forem acionadas cargas de elevada inércia.

A funcao de Frenagem Reostatica somente pode ser usada se um resistor de frenagem estiver conectado ao
inversor, assim como 0s parametros relacionados a mesma, devem estar ajustados adequadamente.

P0153 - Nivel de Frenagem Reostatica

Faixa de 339 a 1200 V Padrao: 375V (P0296 = 0)

Valores: 750 V (P0296 = 1)
950 V (P0296 = 2)

Propriedades:

Grupos de MOTOR

Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro PO153 define o nivel de tensao para atuacéo do IGBT de frenagem, e deve estar compativel com
a tensao de alimentagéo.

Se P01583 ¢é ajustado num nivel muito proximo do nivel de atuacdo da sobretensao (FO022), a mesma pode
ocorrer antes que o resistor de frenagem possa dissipar a energia regenerada do motor. Por outro lado, se o
nivel € muito abaixo da sobretenséo, a fungéo limita a atuagdo em no maximo 15 % do nivel de sobretensao.

Assim, garante-se que o resistor de frenagem nao atuara na regiao nominal de operagéo do barramento CC,
veja a Tabela 14.1 na pagina 14-1. Portanto, embora a faixa de ajuste de PO153 seja ampla (339 a 1200 V),
somente os valores definidos pela faixa de atuacao na Tabela 14.1 na pagina 14-1 sao efetivos, ou seja, valores
abaixo da faixa de atuacado sao limitados internamente na execucao da funcao e valores acima desativam
naturalmente a fungéo.

Tabela 14.1: Faixa de atuacdo da Frenagem Reostatica

Tensao de Barramento CC Faixa Atuacao P0153 Padrao
Entrada Nominal P0153 Fabrica
200 a 240 Vac 339 Vce 349 a 410 Vcc 375 Vce
380 a 480 Vac 678 Vicc 688 a 810 Vcc 750 Vce
500 a 600 Vac 846 Vcc 850 a 1000 Vce 950 Vce

A Figura 14.1 na pagina 14-2 mostra um exemplo de atuacao tipica da Frenagem Reostatica, onde pode-se
observar as formas de onda hipotéticas da tensao sobre o resistor de frenagem e a tensao do barramento
CC. Desta maneira, quando o IGBT de frenagem conecta o barramento sobre o resistor externo, a tensao do
barramento CC cai abaixo do valor estipulado por PO153, mantendo o nivel abaixo da falha FO022.
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4 Tenséo do barramento CC (U4)(P0004)

, <4+— F0022 - Sobretensao
P0153 <4+— Atuacao
Uy nominal Frenagem Reostatica

» Tempo

Tenséo resistor
frenagem (BR) » Tempo

Figura 14.1: Curva de atuacéo da Frenagem Reostatica
Passos para habilitar a Frenagem Reostatica:

=  Com o inversor desenergizado, conecte o resistor de frenagem (consulte 0 manual do usuario no Iltem 3.2 -
Instalacao Elétrica).

= Ajuste PO151 para o valor maximo: 410 V (P0296 = 0), 810 V (P0296 = 1) ou 1200 V (P0296 = 3), conforme o
caso, para evitar a atuacao da regulacao de tensao do barramento CC antes da Frenagem Reostatica.

PERIGO!
Tenha certeza de que o inversor esta desligado e desenergizado antes de manusear as conexdes

elétricas e leia atentamente as instrugdes de instalacao do manual do usuario.
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15 FALHAS E ALARMES

A estrutura de deteccao de problemas no inversor esta baseada na indicacao de falhas e alarmes.
Na falha ocorrera o blogueio dos IGBTs e parada do motor por inércia.

O alarme funciona como um aviso para o usuario de que condicoes criticas de funcionamento estao ocorrendo
e que podera ocorrer uma falha caso a situacao nao se modifique.

Consulte o Capitulo 6 Diagnostico de Problemas e Manuteng@o do manual do usuario CFW500 e o Capitulo
REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS, ALARMES E FALHAS na pagina 0-1 contidas nesse manual, para
obter mais informagdes referentes as falhas e alarmes.

15.1 PROTEGAO DE SOBRECARGA NO MOTOR (F0072 E A0046)

A protegéo de sobrecarga no motor baseia-se no uso de curvas que simulam o aguecimento e resfriamento
do motor em casos de sobrecarga. Os cddigos de falha e alarme da protecéo de sobrecarga do motor sao
respectivamente, FO072 e A0046.

A sobrecarga do motor é dada em funcéo do valor de referéncia In x FS (corrente nominal do motor multiplicado
pelo fator de servico), que € o valor maximo em que a protecao de sobrecarga nao deve atuar, pois 0 motor
consegue trabalhar indefinidamente com esse valor de corrente sem danos.

Entretanto, para que essa protecao atue de forma adequada, estima-se a imagem térmica, que corresponde ao
tempo de aquecimento e resfriamento do motor.

Esta imagem térmica é aproximada por uma funcéo chamada Ixt, a qual integra o valor da corrente de saida a
partir de um nivel previamente definido por P0156, P0157 e P0O158. Quando o valor acumulado atingir o limite um
alarme e/ou falha serao indicados.

Para garantir maior protecédo em caso de religamento, essa fungdo mantém o valor integrado pela funcao Ixt
na memadria nao-volatil do inversor. Desta forma, apds a energizacao, a funcao utilizara o valor Ixt salvo nessa
memoria para efetuar uma nova avaliagéo de sobrecarga.

P0156 — Corrente de Sobrecarga na Velocidade Nominal

P0157 - Corrente de Sobrecarga 50 % da Velocidade Nominal

P0158 - Corrente de Sobrecarga 5 % da Velocidade Nominal

Faixa de 0,0a200,0 A Padrao: PO156 =11 x|,
Valores: PO157 = 1,0 x |,
P0158 = 0,8 X | o

Propriedades:

Grupos de MOTOR
Acesso via HMI:

Descricao:

Esses parametros definem a corrente de sobrecarga do motor (Ixt - FO072). A corrente de sobrecarga do motor
€ o valor de corrente (P0156, PO157 e P0158) a partir do qual, o inversor entendera que o motor esta operando
em sobrecarga.

Para motores autoventilados, a corrente de sobrecarga depende da velocidade que esta sendo aplicada ao
motor. Portanto, para velocidades abaixo de 5 % da velocidade nominal a corrente de sobrecarga é P0158, ja
para velocidades entre 5 % e 50 % a corrente de sobrecarga é P0157, e acima de 50 % é P0156.

Quanto maior a diferenca entre a corrente do motor e a corrente de sobrecarga (PO156, PO157 ou PO158) mais
répida sera a atuacéo da falha FOO72.
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Recomenda-se que o parametro PO156 (corrente de sobrecarga do motor a velocidade nominal) seja ajustado
em um valor 10 % acima da corrente nominal do motor utilizado (PO401).

Para desativar a funcdo de sobrecarga do motor basta ajustar os parametros P0156 a P0O158 com valores
iguais ou superiores a duas vezes a corrente nominal do inversor PO295.

A Figura 15.1 na pdagina 15-3 mostra o tempo de atuagdo da sobrecarga em funcéo da corrente de saida
normalizada em relagdo a corrente de sobrecarga (P0156, PO157 ou P0158), ou seja, para uma corrente de
saida constante com 150 % de sobrecarga, a falha FO072 ocorre em 60 segundos. Por outro lado, para valores
da corrente de saida abaixo de P0156, PO157 ou P0158, conforme a frequéncia de saida, a falha FOO72 nao
ocorre. Ja para valores acima de 150 % de P0156, P0O157 ou P0O158 o tempo de atuacao da falha € menor que
60 s.

P0349 - Nivel para Alarme Ixt

Faixa de 70 a 100 % Padrao: 85 %
Valores:

Propriedades: cfg

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

Esse parametro define o nivel para atuacao do alarme da protecao de sobrecarga do motor (AO046 quando
P0037 > P0349), o parametro é expresso em percentual do valor limite do integrador de sobrecarga, onde
ocorre a falha FOO72. Portanto, ajustando-se PO349 em 100 % o alarme de sobrecarga é inativo.

P0037 - Sobrecarga do Motor Ixt

Faixa de 0a 100 % Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:

Indica o percentual de sobrecarga atual do motor ou nivel do integrador de sobrecarga. Quando este par@metro
atingir o valor de P0349 o inversor ira indicar o alarme de sobrecarga do motor (A0046). Ou quando este
parémetro atingir 100 % ira ocorrer falha sobrecarga no motor (FO072).
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Corrente de saida / Corrente de sobrecarga

0,5

0 60 120 180 240 300
Tempo(s)

Figura 15.1: Atuacéo da sobrecarga do motor

15.2 PROTEGAO DE SOBRECARGA DOS IGBTS (F0048 E A0047)

A protecao de sobrecarga dos IGBTs do CFW500 utiliza 0 mesmo formato da protecao do motor. Entretanto, o
ponto de projeto foi modificado para que a falha FO048 ocorra em trés segundos para 200 % de sobrecarga em
relacéo a corrente nominal do inversor (P0295), conforme mostra a Figura 15.2 na pagina 15-3. Por outro lado,
a sobrecarga dos IGBTs (FO048) nao tem atuagao para niveis abaixo de 150 % da corrente nominal do inversor
(PO295).

Antes da atuacao da falha FO048 o inversor podera indicar alarme AO047 quando o nivel da sobrecarga dos
IGBTs estiver acima do valor programado em P0349.

A protecao de sobrecarga dos IGBTs pode ser desabilitada através do parametro P0343.

3 -

2,5

1,5

Corrente de saida / Corrente de sobrecarga

0,5

0 5 10 15 20 25 30
Tempo(s)
Figura 15.2: Atuacdo da sobrecarga dos IGBTs
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P0343 - Mascara para Falhas e Alarmes

Faixa de Bit 0 = FOO74 Padrdo: 0007h
Valores: Bit 1 = FO048

Bit 2 = FOO78

Bit 3 = FOO79

Bit 4 = FOO76

Bit 5 = FO179

Bit 6 a 15 = Reservado
Propriedades: cfg

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro P0343 permite desativar algumas falhas e alarmes especificos do inversor, através de uma
mascara de bits, forma-se um numero binario onde o "Bit" equivalente em "0" desativa a respectiva falha ou
alarme. Note que a representacao numérica de P0343 é hexadecimal.

ATENCAO!
Desabilitar as protecdes de falta a terra ou sobrecarga pode danificar o inversor. Somente faga isto
sob orientagao técnica da WEG.

15.3 PROTEQAO DE SOBRETEMPERATURA DO MOTOR (F0078)
Esta funcao faz a protecéo de sobretemperatura do motor através da indicagéo da falha FOO78.

O motor precisa ter um sensor de temperatura do tipo triplo PTC. A leitura do sensor pode ser feita de duas
formas distintas: através da entrada analdgica ou através da entrada digital.

Para a leitura do PTC via entrada analdgica é necessario configura-la para entrada em corrente e selecionar a
opgéo “4 = PTC” em P0231, P0236 ou P0241. Conectar o PTC entre a fonte de +10 Vcc e a entrada analdgica,
bem como fechar a DIP-Switch de configuracao da Alx em "mA".

A entrada analdgica faz a leitura da resisténcia do PTC e compara com os valores limites para a falha. Quando
estes valores sao excedidos ocorre a indicacao da falha FO078. Conforme mostra a Tabela 15.1 na pagina 15-4.

ATENCAO!
O PTC deve ter isolacao elétrica reforcada até 1000 V.

Tabela 15.1: Niveis de atuacdo da falha FO078 PTC via entrada analdgica

Resisténcia PTC Alx Sobretemperatura
Rerc < 50 Q Vin>9,1V FOO78
50Q < RPTC < 3,9 kQ 9,1 V> VIN > 1,3 \Y Normal
Rerc > 3,9 kQ Vin< 1,3V FOO78

NOTA!
Para que essa funcao funcione adequadamente, € importante manter o(s) ganho(s) e offset(s) das
entradas analdgicas nos valores padroes.

Para a entrada PTC via entrada digital € necessario ajustar a opgao 29 (PTC) na programacao da DIx em P0263
a P0270, e conectar o PTC a referida entrada digital e ao GND. Os niveis de resisténcia do triplo PTC sédo os
mesmos que 0s da entrada analdgica na Tabela 15.1 na pagina 15-4, porém o curto-circuito de PTC (Rers < 50 Q)
nao pode ser detectado, assim € visto como operagéo normal. Somente o caso Ry > 3,9 kQ ativa a falha FOO78.
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NOTA!
A DI2 é a unica que nado pode ser utilizada como entrada PTC, pois tem circuito de entrada dedicado

para a entrada em frequéncia (Fl).

A Figura 15.3 na pagina 15-5 mostra a conexao do PTC aos bornes do inversor para ambas as situacdes: via
entrada analdgica (a) e via entrada digital (b).

! AN S 410V
| /3 |
: o ;
PTC! Vo :
'.' \‘ /. o Alx
bommmmemes i . (DIP SWITCH = mA)
pr— I
(a) Conex&o via entrada analdgica ,
I , hal :
7 o o DIx
! fo |
: Lo ;
PTC | L :
S © GND

(b) Conexao via entrada digital

Figura 15.3: Conex4do do PTC ao CFW500

15.4 PROTECAO DE SOBRETEMPERATURA DOS IGBTS (F0051 E A0050)

A temperatura do modulo de poténcia € monitorada e indicada no pardmetro POO30 em graus Celsius. Este valor
& comparado constantemente com o valor de disparo da falha e alarme de sobretemperatura do médulo de
poténcia FO051 e AO050, conforme a Tabela 15.2 na pagina 15-5. Onde o nivel para atuagéo do alarme A0050
é fixo em 5 °C abaixo do nivel de FOO51.

Tabela 15.2: Niveis de atuagdo sobretemperatura do modulo de poténcia FO051

Mecanica Modelo Nivel FO051
1,6 A/200V 80 °C
2,6A/200V 80 °C
43A/200V 80 °C
70A/200V 93 °C
96 A/200V 100 °C

MEC A 1,0A/400V 97 °C
1,6 A/400V 97 °C
2,6 A/400V 97 °C
4,3A/400V 97 °C
61 A/400V 123 °C
73A/200V 85 °C
10A/200V 95 °C
16A/200V 110 °C

MEC B 2,7A/400V 105 °C
43 A/ 400V 105 °C
6,5A/400V 105 °C
10A/400V 110 °C
24 A/ 200V 120 °C

MECC 14 A/ 400V 110 °C
16 A/ 400V 110 °C

Além da indicacao do alarme A0050 a protecao de sobretemperatura reduz automaticamente a frequéncia de
chaveamento (P0297) para o valor de 2500 Hz. Esta caracteristica da protecao de sobretemperatura pode ser
desativada no parédmetro de configuracao do controle PO397.
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ATENCAO!
Uma alteragao inadequada de PO397 pode danificar o inversor. Somente faga isto sob orientagéo
técnica da WEG.

15.5 PROTEGAO DE SOBRECORRENTE (F0070 E F0074)

As protecdes de sobrecorrente de saida e falta a terra atuam de forma muito rapida através do hardware para
cortar instantaneamente os pulsos PWM de saida quando a corrente de saida € elevada.

A falha FOO70 corresponde a uma sobrecorrente entre fases de saida, ja na falha FO074 a sobrecorrente € da
fase para a terra (PE).

O nivel de corrente da protecao depende do mdédulo de poténcia utilizado para que a protecao do mesmo seja
efetiva, porém este valor estd bem acima da corrente nominal de operacao do inversor (P0295).

15.6 SUPERVISAO DA TENSAO DO LINK (F0021 E F0022)

A tensao do link CC é constantemente comparada com os valores maximos e minimos, conforme a tenséo de
alimentag&o do inversor como mostra a Tabela 15.3 na pagina 15-6.

Tabela 15.3: Niveis de atuacdo supervisédo da tenséo do link CC

Rede Nivel FO021 Nivel FO022
200 a 240 Vac 200 Vce 410 Vce
380 a 480 Vac 360 Vce 810 Vcc
500 a 600 Vac 500 Vce 1000 Vce

15.7 FALHA DE COMUNICAGCAO COM MODULO PLUG-IN (F0031)

Ocorre quando o inversor detecta um mddulo Plug-in conectado, porém nao consegue comunicacao com o
mesmo.

15.8 FALHA DE AUTOAJUSTE DO MODO DE CONTROLE VVW (F0033)

Ao final do processo de Autoajuste do modo VVW (P0408 = 1) se o valor estimado da resisténcia estatérica do
motor (P0409) for muito grande para o inversor em uso, o inversor indicara a falha FO033. Além disso, a modificacao
manual de P0409 também pode causar a falha FO033.

15.9 ALARME DE FALTA NA COMUNICAGCAO COM HMI REMOTA (A0750)

Apobs a conexao da HMI remota nos bornes do CFW500 com o parametro P0312 programado para interface HMI
remota, é ativada uma supervisdo da comunicagéo com a HMI, de forma que o alarme A0750 ¢ ativado sempre
que este lago de comunicacao for quebrado.

15.10 FALHA DE FALTA NA COMUNICAGCAO COM HMI REMOTA (F0751)

A condicao para a falha FO751 € a mesma do alarme A0750, porém é necessario que a HMI seja fonte para algum
comando ou referéncia (opgao Teclas HMI) nos pardmetros P0220 a P0228.

15.11 FALHA DE AUTODIAGNOSE (F0084)

Antes de iniciar uma carga do padréo de fabrica (P0204 = 5 ou 6) o inversor faz a identificagéo do hardware de
poténcia para obter informacdes do modelo de tenséo, corrente e disparo do modulo de poténcia, bem como a
verificagcao dos circuitos basicos de controle do inversor.

A falha FO084 indica que algo errado ocorreu durante a identificacao do hardware, seja um modelo inexistente
do inversor, algum cabo de conex&o solto ou circuito interno danificado.
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NOTA!
Quando esta falha ocorrer entre em contato com a WEG.

15.12 FALHA NA CPU (F0080)

A execucao do firmware do inversor é supervisionada em varios niveis da estrutura interna do firmware. Quando
for detectada alguma falha interna na execugao, o inversor indicara FOO80.

NOTA!
Quando esta falha ocorrer entre em contato com a WEG.

15.13 VERSAO DE SOFTWARE PRINCIPAL INCOMPATIVEL (F0151)

Ao energizar o inversor, ocorre a verificacao da verséo de software principal armazenada na area nao volatil
(EEPROM) com a versao armazenada na memoria Flash do microcontrolador secundario (moédulo Plug-in).
Essa verificacao € feita para conferir a integridade e compatibilidade dos dados armazenados. Estes dados sao
armazenados para possibilitar a copia da configuragao de parametros (usuarios padrao, 1 e 2) entre inversores
utilizando o CFW500-MMF e com o inversor desenergizado. Se as versdes nao forem compativeis ocorrera a
falha FO151.

Para mais informacdes sobre as possiveis causas da ocorréncia da falha FO151 consulte o guia do acessorio
CFW500-MMF.

15.14 FALHA NA REALIMENTACAO DE PULSOS (F0182)

Quando a compensagao do tempo morto esta ativa em P0397 (consulte o Capitulo 8 TIPOS DE CONTROLE
DO MOTOR DISPONIVEIS na pagina 8-1) e o circuito de realimentacao de pulsos tem algum defeito ocorrera
a falha FO182.

@ NOTA!
Quando esta falha ocorrer entre em contato com a WEG.

15.15 HISTORICO DE FALHAS

O inversor é capaz de armazenar um conjunto de informacoes sobre as trés ultimas falhas ocorridas, tais como:
numero da falha, corrente (PO003), tenséo no barramento CC (P0004), frequéncia de saida (PO005), temperatura
do mdédulo de poténcia (PO030) e estado ldgico (PO680).

P0048 - Alarme Atual
P0049 - Falha Atual

Faixa de 0a999 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de ‘ READ ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Indicam o numero do alarme (P0O048) ou da falha (PO049) que eventualmente estejam presentes no inversor.
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P0050 - Ultima Falha
P0060 - Segunda Falha

P0070 - Terceira Falha

Faixa de 0a 999 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indicam o numero da falha ocorrida.

P0051 - Corrente de Saida Ultima Falha
P0061 - Corrente de Saida Segunda Falha

P0071 - Corrente de Saida Terceira Falha

Faixa de 0,0 a200,0 A Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indicam a corrente de saida no instante da falha ocorrida.

P0052 - Barramento CC Ultima Falha
P0062 - Barramento CC Segunda Falha

P0072 - Barramento CC Terceira Falha

Faixa de 0a 2000V Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indicam a tens&o do barramento CC no instante da falha ocorrida.
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P0053 - Frequéncia de Saida Ultima Falha
P0063 - Frequéncia de Saida Segunda Falha

P0073 - Frequéncia de Saida Terceira Falha

Faixa de 0,0 a 500,0 Hz Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indicam a frequéncia de saida no instante da falha ocorrida.

P0054 - Temperatura nos IGBTs Ultima Falha
P0064 - Temperatura nos IGBTs Segunda Falha

P0074 - Temperatura nos IGBTs Terceira Falha

Faixa de -20 a 150 °C Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indicam a temperatura nos IGBTs no instante da falha ocorrida.

P0055 - Estado Légico Ultima Falha
P0065 - Estado Légico Segunda Falha

P0075 - Estado Ldgico Terceira Falha

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:

Registra o estado logico do inversor de PO680 no instante da falha ocorrida. Consulte a Secao 7.3 PALAVRA
DE CONTROLE E ESTADO DO INVERSOR na pagina 7-12.
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15.16 AUTO-RESET DE FALHAS

Esta funcao permite que o inversor execute o reset automatico de uma falha através do ajuste de P0340.

NOTA!
A funcéo de auto-reset € bloqueada se uma mesma falha ocorrer por trés vezes consecutivas dentro

do intervalo de 30 s apds o reset.

P0340 - Tempo Auto-Reset

Faixa de 0a255s Padrao: Os
Valores:

Propriedades:

Grupos de
Acesso via HMI:

Descricao:
Define o intervalo apds uma falha para acionar o auto-reset do inversor. Se o valor de PO340 for zero a funcao
auto-reset de falha é desabilitada.
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16 PARAMETROS DE LEITURA

Para facilitar a visualizacao das principais variaveis de leitura do inversor, pode-se acessar diretamente o menu
READ - “Parametros de leitura” da HMI do CFW500.

E importante destacar que todos os parametros desse grupo podem apenas ser visualizados no display da HMI,
e nao permitem alteracoes por parte do usuario.

P0001 - Referéncia de Velocidade

Faixa de 0 a 65535 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:

Esse parametro apresenta independentemente da fonte de origem, o valor da referéncia de velocidade na
unidade e escala definida para a referéncia por P0208, P0209 e P0212. O fundo de escala e unidade da
referéncia no padréao de fabrica sao 66,0 Hz para P0204 = 5 e 55,0 Hz para P0204 = 6.

P0002 - Velocidade de Saida (Motor)

Faixa de 0 a 65535 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:

O parametro PO002 indica a velocidade imposta na saida do inversor na mesma escala definida para o PO001. Neste
parametro, ndo sao mostradas as compensacoes efetuadas na frequéncia de saida, para tanto utilize o PO005.

P0003 - Corrente do Motor

Faixa de 0,0a200,0 A Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Indica a corrente de saida do inversor em Amperes RMS (Arms).

P0004 - Tensao do Barramento CC (Ud)

Faixa de 0a 2000V Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indica a tensao no barramento CC de corrente continua em Volts (V).
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P0005 - Frequéncia de Saida (Motor)

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

0,0 a500,0 Hz

ro

READ

Padrao:

Frequéncia real instantaneamente aplicada no motor em Hertz (Hz).

P0006 - Estado do Inversor

Faixa de
Valores:

Propriedades:

Grupos de

Acesso via HMI:

Descricao:

Conforme Tabela 16.1 na pagina 16-2

ro

READ

Padrao:

Indica um dos 8 possiveis estados do inversor. Na Tabela 16.1 na pagina 16-2 é apresentada a descricao de
cada estado, bem como a indicacao na HMI.

Tabela 16.1: Estados do inversor - POOO6

P0006 Estado HMI Descricao
Loc 3'..
~ 1]
0 Ready. - Indica que o inversor esta pronto para ser habilitado.
oy
Loc
™ RUN 38
1 Run. 38** Indica que o inversor esté habilitado.
Loe suB
~ 38 Indica que o inversor esta com tensao de rede
2 Sub. nnN- insuficiente para operagéo (subtensao), e nao aceita
Uy comando de habilitagéo.
Loc 5".’
~ o
3 Falha. nnJa Indica que o inversor esté no estado de falha.
o
LOC CONF
™ RUN PBL‘BB
. Indica que o inversor esta executando a rotina de
4 Autoajuste. | }
] Autoajuste.
S —) -
Lf,c o 5'8 Indica que o inversor esta com programagéao de
) ~ " parémetros incompativel. Consulte a Se¢éo 5.6
5 Configuragao. 88 SITUACOES PARA O ESTADO CONFIG na pégina
L 50 100 5_6'
L:tc RUN 38
6 Frenagem CC N n'm Indica que o inversor esta aplicando a Frenagem CC
9 ' oy para a parada do motor.
I-’t’)‘cRun 38
! : Indica que o inversor esta no estado Dormir de
! Estado Dormir. 8 8 acordo com P0217, P0213 e PO535.
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P0007 - Tensao de Saida

Faixa de 0a 2000V Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ ‘

Acesso via HMI:

Descricao:
Indica a tensao de linha na saida do inversor, em Volts (V).

P0009 - Torque no Motor

Faixa de -1000,0 % a 1000,0 % Padrao:
Valores:

Propriedades: ro, VVW

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indica o torque desenvolvido pelo motor em relacao ao torque nominal.

P0010 - Poténcia de Saida

Faixa de 0,0 a 6553,5 kW Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indica a poténcia elétrica na saida do inversor. Essa poténcia é determinada através da férmula:

PO010 = 1,732 x POO03 x POOO7 x POO11.

Sendo que: 1,732 = /3.

PO003 ¢é a corrente de saida medida.

P0O007 ¢ a tensao de saida de referéncia (ou estimada).

P0O011 é o valor do cosseno [(@ngulo do vetor da tensdo de saida de referéncia) — (Gngulo do vetor da
corrente de saida medida)].

P0011 - Fator de Poténcia

Faixa de -1,00 a 1,00 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de ‘ READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Indica o fator de poténcia , ou seja, a relacao entre a poténcia ativa e a poténcia total absorvida pelo motor.
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P0012 - Estado das Entradas Digitais

Consulte a Secéao 12.5 ENTRADAS DIGITAIS na pagina 12-13.

P0013 - Estado das Saidas Digitais

Consulte a Secéo 12.6 SAIDAS DIGITAIS na pagina 12-22.

P0014 - Valor da Saida Analégica AO1

P0015 - Valor da Saida Analégica AO2

Consulte a Secéo 12.2 SAIDAS ANALOGICAS na pagina 12-6.

P0016 - Valor da Saida em Frequéncia FO em %

P0017 - Valor da Saida em Frequéncia FO em Hz

Consulte a Secao 12.4 SAIDA EM FREQUENCIA na pagina 12-11.
P0018 - Valor da Entrada Analdgica Al1

P0019 - Valor da Entrada Analdgica Al2

P0020 - Valor da Entrada Analdgica Al3

Consulte a Secéo 12.1 ENTRADAS ANALOGICAS na pégina 12-1.
P0021 - Valor da Entrada em Frequéncia Fl em %

P0022 - Valor da Entrada em Frequéncia Fl em Hz

Consulte a Secao 12.3 ENTRADA EM FREQUENCIA na pagina 12-9.
P0023 - Versao de Software Principal

P0024 - Versao de Software Secundario

P0027 - Configuracao do Mdédulo Plug-in

P0029 - Configuracao do Hardware de Poténcia

Consulte a Secao 6.1 DADOS DO INVERSOR na pagina 6-1.
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P0030 - Temperatura do Moédulo de Poténcia

Faixa de -20 a 150 °C Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:
Valor da temperatura em °C medida no interior do mdédulo de poténcia através do NTC interno.

P0037 - Sobrecarga do Motor Ixt

Consulte a Secdo 15.1 PROTECAO DE SOBRECARGA NO MOTOR (FO072 e A0046) na pagina 15-1.

P0040 - Variavel de Processo PID

P0041 - Valor para Setpoint PID

Consulte a Secéo 13.5 PARAMETROS PID na pégina 13-7.

P0047 - Estado CONFIG

Faixa de 0a999 Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ

Acesso via HMI:

Descricao:

Este parametro mostra a situacdo de origem do modo CONFIG. Consulte a Secéo 5.6 SITUACOES PARA O
ESTADO CONFIG na pagina 5-6.

Os parametros de leitura na faixa de P0048 a PO075 s&o detalhados na Secao 15.15 HISTORICO DE FALHAS
na pagina 15-7

Os parémetros de leitura P0295 e P0296 séo detalhados na Secao 6.1 DADOS DO INVERSOR na pagina
6-1.

Os parémetros de leitura PO680 e PO690 sao detalhados na Secao 7.3 PALAVRA DE CONTROLE E ESTADO
DO INVERSOR na pagina 7-12.
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17 COMUNICACAO

Para a troca de informacdes via rede de comunicacao, o CFW500 dispde de varios protocolos padronizados
de comunicagao, tais como Modbus, CANopen e DeviceNet.

Para mais detalhes referentes a configuracéo do inversor para operar nesses protocolos, consulte o manual
do usuario do CFW500 para comunicacdo com a rede desejada. A seguir estao listados os parametros
relacionados a comunicacgao.

17.1 INTERFACE SERIAL USB, RS-232 E RS-485

Dependendo do mdédulo plug-in instalado, o CFW500 dispde de até duas interfaces seriais simultaneas, porém
somente uma delas pode ser fonte de comandos ou referéncias, a outra é inativa ou HMI remota, conforme a
selecado de P0312.

Uma destas interfaces, identificada como Serial (1), € a interface padrao do CFW500 e esta presente em todos
0s modulos Plug-in através dos bornes da porta RS-485 padrao. Ja a interface Serial (2) esta presente somente
nos modulos Plug-in CFW500-CUSB, CFW500-CRS232 e CFW500-CRS485, conforme as figuras abaixo:

3 5§ 7 9 11 13 156 17 19 29 23

1 3 656 7 9 11 13 15 17 19 21 23 @@@@@

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24

Figura 17.2: Mddulo Plug-in CFW500-CRS232

13 15]17\19\21
1214 16/1812022/24

i 3 5 7 8 19 13 15 17 19 21 23
—

POODOOODODDDED)

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24]

Figura 17.3: Mddulo Plug-in CFW500-CUSB Figura 17.4: Mddulo Plug-in CFW500-CRS485

NOTA!
O mddulo plug-in CFW500-10S possui somente a interface Serial (1) através da porta RS-485 nos
bornes 12(A-) e 14(B+), veja Figura 17.1 na pagina 17-1.
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NOTA!

O mddulo plug-in CFW500-CRS232 tem a interface Serial (1) através da porta RS-485 nos bornes
10(A-) e 12(B+), bem como a interface Serial (2) através da porta RS-232 no conector padrao DB9,
veja Figura 17.2 na pagina 17-1.

NOTA!

@ O mddulo plug-in CFW500-CUSB tem a interface Serial (1) através da porta RS-485 nos bornes
12(A-) e 14(B+), bem como a interface Serial (2) através da porta USB no conector padrdo mini USB
(mini B), veja Figura 17.3 na pagina 17-1.

NOTA!

@ O modulo plug-in CFW500-CRS485 tem a interface Serial (1) através da porta RS-485 nos bornes
12(A-) e 14(B+), bem como a interface Serial (2) também através de outra porta RS-485 nos bornes
20(A2+) e 22(B2+), veja Figura 17.4 na pagina 17-1.

Os parametros de PO308 a P0316 juntamente com P0682 e PO6383 caracterizam a interface serial que esta ativa
para comandos e/ou referéncia.

P0308 - Endereco Serial

Faixa de 1a247 Padrao: 1
Valores:

P0310 - Taxa de Comunicacao Serial

Faixa de 0 = 9600 bits/s Padrao: 1
Valores: 1 = 19200 bits/s
2 = 38400 bits/s

P0311 - Configuracao dos Bytes da Interface Serial

Faixa de 0 = 8 bits, sem, 1 Padrao: 1
Valores: 1 = 8 bits, par, 1

2 = 8 bits, imp, 1

3 = 8 bits, sem, 2

4 = 8 bits, par, 2

5 = 8 bits, imp, 2
Propriedades:

Grupos de NET
Acesso via HMI:

Descricao:

Para descricéo detalhada, consulte o0 manual do usuario Modbus RTU, fornecido em formato eletrénico
no CD-ROM que acompanha o produto.
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P0312 - Protocolo da Interface Serial (1) (2)

Faixa de 0 =HMIR (1) Padrao: 2
Valores: 1 = Reservado

2 = Modbus RTU (1)

3 = Reservado

4 = Reservado

5 = Mestre RTU (1)

6 = HMIR (1) + Modbus RTU (2)

7 = Modbus RTU (2)

8 a 11 = Reservado

12 = HMI (1)/Mestre RTU (2)

13 = Mestre RTU (2)

Propriedades: cfg

Grupos de NET ‘
Acesso via HMI:

Descricao:

O P0312 define o tipo de protocolo para as interfaces Seriais (1) e (2) do inversor de frequéncia veja Capitulo
17 COMUNICACAO na pégina 17-1. Dependendo do mddulo plug-in instalado, o CFW500 poderé dispor
de até duas interfaces seriais, porém somente uma delas estara disponivel para comandos e referéncias. A
outra interface fica inativa ou como interface para CFW500-HMIR, na qual o protocolo é pré-definido sem
parametrizacao e de uso interno exclusivo da HMI remota do inversor.

P0313 - Acao para Erro de Comunicacgao
P0314 - Watchdog Serial
P0316 - Estado da Interface Serial

P0682 - Palavra de Controle via Serial / USB

P0683 - Referéncia de Velocidade via Serial / USB

Descricao:

Parametros para configuracdo e operacao das interfaces seriais RS-232 e RS-485. Para descricao detalhada,
consulte o manual do usuario Modbus RTU, fornecido em formato eletrénico no CD-ROM que acompanha o produto.

17.2 INTERFACE CAN - CANOPEN / DEVICENET
P0684 - Palavra de Controle via CANopen
P0685 - Referéncia de Velocidade via CANopen
P0700 - Protocolo CAN
P0701 - Endereco CAN
P0702 - Taxa de Comunicacao CAN

P0703 - Reset de Bus Off

P0705 - Estado do Controlador CAN
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P0706 — Contador de Telegramas CAN Recebidos
P0707 - Contador de Telegramas CAN Transmitidos
P0708 - Contador de Erros de Bus Off

P0709 - Contador de Mensagens CAN Perdidas
P0710 - Instancias de 1/0 DeviceNet

P0O711 - Leitura #3 DeviceNet

P0712 - Leitura #4 DeviceNet

P0713 - Leitura #5 DeviceNet

P0714 - Leitura #6 DeviceNet

P0715 - Escrita #3 DeviceNet

P0716 - Escrita #4 DeviceNet

P0717 - Escrita #5 DeviceNet

P0718 - Escrita #6 DeviceNet

P0719 - Estado da Rede DeviceNet

P0720 - Estado do Mestre DeviceNet

P0721 - Estado da Comunicacao CANopen

P0722 - Estado do N6 CANopen

Descricao:

Parametros para configuracéo e operacao da interface CAN. Para descricao detalhada, consulte o0 manual da
comunicacao CANopen ou DeviceNet, fornecidos em formato eletrénico no CD-ROM que acompanha o produto.

P0740 - Estado Comunicacao Profibus
P0741 - Perfil Dados Profibus
P0742 - Leitura #3 Profibus

P0743 - Leitura #4 Profibus
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P0744 - Leitura #5 Profibus

P0745 - Leitura #6 Profibus
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P0746 - Leitura #7 Profibus
P0747 - Leitura #8 Profibus
P0750 - Escrita #3 Profibus
P0751 - Escrita #4 Profibus
P0752 - Escrita #5 Profibus
P0753 - Escrita #6 Profibus
P0754 - Escrita #7 Profibus
P0755 - Escrita #8 Profibus
P0918 - Endereco Profibus
P0922 - Sel. Teleg. Profibus
P0963 - Taxa Comunic. Profibus

P0967 - Palavra de Controle 1

P0968 - Palavra de Status 1

Descricao:

Parametros para configuracédo e operacao da interface Profibus DP. Para descricao detalhada, consulte o
manual da comunicacao Profibus, fornecido em formato eletrébnico no CD-ROM que acompanha o produto.
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P0800 - Eth: Identificacao do Médulo
P0801 - Eth: Estado da Comunicacao
P0803 - Eth: Taxa de Comunicacao
P0806 - Eth: Timeout Modbus TCP
P0810 - Eth: Config Endereco IP
P0811 - Eth: Endereco IP 1

P0812 - Eth: Endereco IP 2

P0813 - Eth: Endereco IP 3

P0814 - Eth: Endereco IP 4

P0815 - Eth: CIDR Sub-rede
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P0816 - Eth: Gateway 1
P0817 - Eth: Gateway 2
P0818 - Eth: Gateway 3
P0819 - Eth: Gateway 4
P0820 - Eth: Leitura #3
P0821 - Eth: Leitura #4
P0822 - Eth: Leitura #5
P0823 - Eth: Leitura #6
P0824 - Eth: Leitura #7
P0825 - Eth: Leitura #8
P0826 - Eth: Leitura #9
P0827 - Eth: Leitura #10
P0828 - Eth: Leitura #11
P0829 - Eth: Leitura #12
P0830 - Eth: Leitura #13
P0831 - Eth: Leitura #14
P0835 - Eth: Escrita #3
P0836 - Eth: Escrita #4
P0837 - Eth: Escrita #5
P0838 - Eth: Escrita #6
P0839 - Eth: Escrita #7
P0840 - Eth: Escrita #8
P0841 - Eth: Escrita #9
P0842 - Eth: Escrita #10
P0843 - Eth: Escrita #11

P0844 - Eth: Escrita #12
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P0845 - Eth: Escrita #13

P0846 - Eth: Escrita #14

P0849 - Eth: Atualiza Configuracao

Descricao:

Parametros para configuracao e operacao da interface Ethernet. Para descri¢cdo detalhada, consulte 0 manual
da comunicacao Ethernet, fornecido em formato eletrénico no CD-ROM que acompanha o produto.

17.5 ESTADOS E COMANDOS DA COMUNICACAO
P0721 - Estado da Comunicacao CANopen
P0722 - Estado do N6 CANopen
P0681 - Velocidade em 13 bits
P0695 - Valor para as Saidas Digitais
P0696 - Valor 1 para Saidas Analdgicas

P0697 - Valor 2 para Saidas Analdgicas

P0698 - Valor 3 para Saidas Analdgicas

Descricao:

Parametros utilizados para monitoramento e controle do inversor CFW500 utilizando interfaces de comunicagéo.
Para descricao detalhada, consulte 0 manual de comunicacgéo (Usuario) de acordo com a interface utilizada.
Estes manuais sao fornecidos em formato eletrénico no CD-ROM que acompanha o produto.
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18 SOFTPLC

A funcéo SoftPLC permite que o inversor de frequéncia assuma funcdes de CLP (controlador I6gico programavel).
Para mais detalhes referentes a programacao dessas fungdes no CFW500, consulte o manual SoftPLC do
CFW500. A seguir estao descritos os parametros relacionados a SoftPLC.

P1000 - Estado da SoftPLC

Faixa de 0 = Sem Aplicativo Padrao: O
Valores: 1 = Instal. Aplic.

2 = Aplic. Incomp.

3 = Aplic. Parado

4 = Aplic. Rodando

Propriedades: ro

Grupos de READ, SPLC
Acesso via HMI:

Descricao:

Permite ao usuario visualizar o status em que a SoftPLC se encontra. Se ndo ha aplicativo instalado, os
parametros P1001 a P1059 n&o serao mostrados na HMI.

Se este parametro apresentar a opgéo 2 = Aplic. Incomp., indica que o programa do usuario carregado na
memoria da SoftPLC ndo é compativel com a verséo de firmware do CFW500.

Neste caso, é necessario que o usuario recompile o seu projeto no WLP, considerando a nova versao do

CFW500 e refazer o download. Caso isto nao seja possivel, pode-se fazer o "upload" deste aplicativo com o
WLP, desde que a senha do aplicativo seja conhecida ou a senha n&o esteja habilitada.

P1001 - Comando para SoftPLC

Faixa de 0 = Para Aplicacao Padrao: O
Valores: 1 = Executa Aplicacao

2 = Exclui Aplicacao
Propriedades:

Grupos de SPLC
Acesso via HMI:

Descricao:
Permite parar, rodar ou excluir um aplicativo instalado, mas para isto, 0 motor deve estar desabilitado.

P1002 - Tempo Ciclo de Scan

Faixa de 0 a 65535 ms Padrao:
Valores:

Propriedades: ro

Grupos de READ, SPLC

Acesso via HMI:

Descricao:

Consiste no tempo de varredura do aplicativo. Quanto maior o aplicativo, maior tende a ficar o tempo de
varredura.
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P1010 até P1059 - Parametros SoftPLC

Faixa de -32768 a 32767 Padrao: O
Valores:

Propriedades:

Grupos de SPLC

Acesso via HMI:

Descricao:
Consistem em parametros de uso definido pela fungéo SoftPLC.

NOTA!
@ Os parametros P1010 a P1019 podem ser visualizados no modo de monitoragéo (consulte a Segao
5.5 AJUSTE DAS INDICACOES DO DISPLAY NO MODO MONITORACAO na pagina 5-6).

NOTA!
@ Para mais informacdes sobre a utilizagdo da funcao SoftPLC, consulte o manual da SoftPLC do
CFW500.
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