ATV310 - Lista de parametros completa

Menu de
referéncia

| Parametro de monitoramento |

Status do inversor

Menu de Manuteng&o

Modo de referéncia
402 Valor de referéncia externo
403 Entrada anal6gica virtual
801  Referéncia de velocidade
59.11 Referéncia interna de PID
806  Valor de referéncia de PID
Modo de monitoramento
402 Valor de referéncia externo
403 Entrada analdgica virtual
801  Referéncia de velocidade
802  Frequéncia de saida
803  Corrente do motor
804  ErodePID
805  Feedback de PID
806  Referéncia de PID
807  Tens&o principal
808  Estado térmico do inversor
809  Estado térmico do inversor
810  Poténcia de saida
811  Status do produto
[00]  Inversor pronto
[01]  Inversor em funcionamento
[02]  Aceleracdo
[03]  Desaceleracdo

[04]  Frenagem de injecdo de DC em andamento

[05]  Estado de limitagéo de corrente

[06]  Controle de parada por inércia ou estado de inércia

[07]  Desaceleragdo auto-adaptada

[08]  Parada controlada na perda de fase da rede

[09]  Auto-ajuste em andamento
[10]  Estado de parada répida
[11]  Estado de poténcia sem linha
[12]  Inversor em estado de volta
[13]  Modo de controle remoto
[14]  Modo de controle local
900-  MENU DE MANUTENGAO
901  Estado de entradas légicas LI1 a L4
902  Estado da Saida Légica LO1 e Relé R1
903  Exibicdo do valor de alta velocidade
904  Classificagéo de Poténcia do Inversor

075
u1s
u22
u30
u40
Uss
u7s
D11

905  Classificagdo de tenséo do inversor
N4

906  Numero de Produto Especifico

907  Versdo do Software Cartdo 1

908  Versdo do Software Cartdo 2

909  Exihicdo de tempo decorrido de funcionamento
910  Exibicdo de Tempo Ligado

911  Exibicao de tempo da ventoinha

912 Tempo decorrido de processo

913  Status de comunicacéo de Modbus

914 Ultima falha 1

915  Estado do inversor na falha 1

916  Ultima falha 2

917  Estado do inversor na falha 2

918  Ultima falha 3 B

919  Estado do inversor na falha 3 920 Ultima falha 4
921 Estado do inversor na falha 4

999  Senha HMI

Menu de falhas

Pré-carga

Classificagéo do inversor desconhecida

Placa de energia desconhecida ou incompativel
Link serial interno

Zona de industrializacéo invélida

212 Duracdo de falha de subcarga

Cadigos de falha detectada

Menu curto

Menu de entrada/saida | Macro |

Circuito de medicao de corrente
Falha do sensor térmico interno
CPU Interna

Sobrefrenagem

Sobrecorrente
Sobreaquecimento do inversor
Sobrecarga de processo

Motor overload

Perda de 1 fase de saida
Perda de 3 fases de saidas
Sobretenséo principal

Perda de fase de entrada
Curto-circuito do motor
Curto-circuito de aterramento
Curto-circuito de IGBT
Curto-circuito de carga
Interrupcéo de Modbus
Comunicag&o HMI

Excesso de velocidade

Falha de feedback de PI
Sobreaquecimento de IGBT
Falha de auto-ajuste

Process underload

Subtensado

Configuracéo incorreta
Configuracao invalida

Perda de corrente All
Download configuracéo invalida

Modo de Configuragédo

301

401

501.1

501.2

512.0

512.2

302

305

204.0

101

102

Frequéncia de motor padrdo

[00]  50Hz IEC

[01]  60Hz NEMA

Canal de referéncia 1

[01]  Terminal

[163]  Exibicdo remota

[164]  Modbus

[183]  Display integrado com Jog dial
Aceleracéo

0,05a999,9s (3,0s%

Desaceleragéo

0,0 52999,9s (3,0 %)

Velocidade baixa

0,0 Hz a Alta velocidade (OHz*)

Alta Velocidade

Baixa velocidade a max. frequéncia (frequéncia
do mot.*)

Poténcia do motor classificada

NCV -5 a NCV +2 (de acordo com a classificacéo do
inversor*)

Corrente classificada do motor

(0.,25-1,5 In) (In*)

Tipo All

[5U]* 0-5v

[10U] 0-10V

[OA] x-y mA

[LIU] Entradas l6gicas

Armazenar configuraces de parametros de
cliente

[00]*  Desabilitado

[01]  Armazena configuracéo atual

Féabrica / recall configuragdes de parametros
do cliente

[00]*  Desabilitado

[02]  Configuragéo do cliente

[64]  Configuragdo de fabrica

MENU COMPLETO

100

200-
201

2

S
N

Configuragédo macro

[00]  Inicio/parada

[04]  Regulagéo de PID

[09]  Velocidade

MENU de ENTRADA/SAIDA

Tipo de controle

[00]*  Controle de 2 fios

[01]  controle de 3 fios
Controle de 2 fios

[00]  nivel

[01]*  transicdo

[02]  Prioridade para frente

Menu de entrada/saida (cont.)

203

204-
204.1

204.2

2043

205

206-
206.0

206.1

207
208
209
210

211

213
214
215
216.0

216.1

B21

Tipo de entradas l6gicas

[00]*  positivo

[01]  negativo .

MENU DE CONFIGURAGAO All

Tipo de All

Tenséo de [5U]*: 0-5Vdc

[10U] Tens&o: 0-10Vdc

[LIU] Entradas légicas

Parametro de dimensionamento de corrente All de 0%
0-20mA (4mA*)

Parametro de dimensionamento de corrente All de
100%

0-20mA (20mA*)

Designacéo de R1

[00]  Né&o designado

[01]*  Nenhum erro detectado

[02]  Execugéo do inversor

[04]  Frequéncia limite alcangada

[05]  HSP alcancado

[06]  Ilimite alcangado

[07]  Referéncia de frequéncia alcancada
[08]  Térmica do motor alcangada

[21]  Alarme de subcarga

[22]  Alarme de sobrecarga

[123] Perda de sinal de 4-20mA

MENU DE CONFIGURAGAO LO1
Designacéo de LO1

[00]*  Né&o designado

[01]  Nenhum erro detectado

[02]  Execugéo do inversor

[04]  Frequéncia limite alcangada

[05]  HSP alcancado

[06]  Ilimite alcangado

[07]  Referéncia de frequéncia alcancada
[08]  Térmica do motor alcancada

[21]  Alarme de subcarga

[22]  Alarme de sobrecarga

[123]  Alarme All 4-20mA

[126] Bomba auxiliar ativa

Status LO1 (nivel ativo de saida)

[00]* Positivo : nivel de acionamento alto

[01] Negativo : nivel de acionamento baixo
Atraso de tempo de sobrecarga de aplicacéo
0a100s(0s%)

Limite de Sobrecarga de Aplicacédo

70 a 150% de corrente nominal do motor (90%*)
Duragéo de falha de sobrecarga

0a 6 min (0 min*)

Atraso de tempo de subcarga de aplicagdo
0a100s(0s%)

Limite de Subcarga de Aplicagéo

20 a 100% de corrente nominal do motor (60%*)

0a 6 min (0 min*)
Limite de frequéncia do motor
0 a 400 Hz (50Hz* a 60Hz)
Limite de corrente do motor
0al5In(In%)
Limite do estado térmico do motor
0 118% (100%*)
Designacéo de AOI
¥ Néo designado
129]  Corrente do motor
130] Frequéncia de saida
131] Saida de rampa
135] Referéncia de PID
Feedback de PID
137] Errode PID
139] Poténcia de saida
140]  Estado térmico do inversor
141]  Estado térmico do inversor
Tipo de AOI
Tens&o de [10U]: 0-10 Vdc
[0A]*  Corrente: 0-20 mA
[4A]  Corrente: 4-20 mA

Tens&o max. de poténcia constante
360 a 460V (380V*)

Menu
| de E/S

Menu de Controle do Motor

Menu de Controle

217

300-
301

302

303

304

305

306

307

308

309

310

311
312
313
314
315
317

318

319

320

321

322

400-
401

402
403
404

405

406

Modelo de Velocidade

[00]*  Padréo

[02]  Banda morta

MENU DE CONTROLE DO MOTOR

Frequéncia de motor padrdo

[00]*  50Hz

[01]  60Hz

Rated motor power

Poténcia do inversor (-5 a +2) dependendo da
classificacéo do inversor

Cos phi classificado do motor

0,5a 1 (dependendo da classificacéo do inversor)
Tenséo de motor classificada

360 a 460V (380V*)

Corrente classificada do motor

0,25 a 1,5 In (dependendo da classificacéo do inversor)
Frequéncia do motor classificada

10 a 400Hz (50Hz*)

Velocidade de motor classificada

0 a 24000rpM (dependendo da classificacdo do inversor)
Frequéncia maxima

10 a 400Hz (60Hz*)

Tipo de controle do motor

[00]  Desempenho: Controle de vetores
[03]*  Padréo: U/F 2 pontos

[06]  Bomba: UJF

Compensagéo de IR

25 a 200% (100%)

Compensagéo de derrapagem

0 150% (100%*)

Estabilidade de ciclo de frequéncia

04 100% (20%*)

Ganho de ciclo de frequéncia

04 100% (20%*)

Perfil de Fluxo

04 100% (20%*)

Frequéncia de chaveamento

2 a 12 kHz (4kHz*)

Redugéo de ruido do motor

[00}* Néo

[01] Sim

Auto-ajuste

[00]*  N&o: Quando os parametros de fabrica de
motores padréo

[01]  Sim: Lanca o Auto-ajuste

[02]  Feito: Se 0 auto-ajuste ja foi realizado

Escolha de parametro do motor

[00]* Poténcia nominal do motor

[01]  Cos phi nominal do motor

Controle de vetores 2 pontos

[00]* Néo

[01] Sim

Tensdo max da constante de poténcia

[oof*

Frequéncia méx. de poténcia constante
50 a 400Hz (50Hz*)

MENU DE CONTROLE

Canal de referéncia 1

[01] Terminal

[163] Exibic&o remota

[164] Modbus

[183] Display integrado com Jog dial
Valor de referéncia externo
-400 a 400 Hz

Entrada anal6gica virtual
0a100%

Inibic&o reversa

[00]* Nao

[01] Sim

Prioridade da tecla de parada
[00] Nao: Parada inativa
[01]* Sim: Parada ativa
Configuragéo de canal

[01]* Modo n&o separado

[02] Modo separado

Menu de controle (cont.)

Menu de funcéo / Rampa

Menu de configuragéo de Fungéo / Parada

éul

Func&o Direc:
reversa

407

408

409

500-
501-
501.0
501.1

501.2

501.3

501.4

5015

501.6

502
502.0

502.1

502.2

502.3

503

Canal de comando 1
[01]*  Terminais

[02]  Locais
[03]  Exibic&o remota
[10]  Modbus

Designagéo de local forgado
[00]*  N&o: Fungéo inativa
[L1H] LI1 ativa alta

[L2H] LI2 ativa alta

[L3H] LI3 ativa alta

[L4H] LI4 ativa alta

[LUH] LIU ativa alta
Referéncia de local forgado
[00]*  Néo designado

[01]  Terminal

[163] Terminal de exibicéo remota
[183]  Jog dial Integrado
MENU DE FUNCAO

MENU RAMPA

Aceleracéo

0,05a999,9s (3,0s*
Desaceleracio

0,0 5a999,9s (3,0s%
Designacéo de formato de rampa
[00]*  Linear

[01]  Formatode S

[02]  Formato de U

Comutagao de chaveamento de rampa

[00]*  Né&o designado
[L1H] LI1 ativa alta
[L2H] LI2 ativa alta
[L3H] LI3 ativa alta
[LAH] LI4 ativa alta
[LUH] LIU ativa alta
[LIL]  LI1 ativa baixa
[L2L] Li2 ativa baixa
[L3L] LI3 ativa baixa
[LAL]  Li4 ativa baixa
[LUL] LIV ativa baixa
Aceleragéo 2
0,052999,9s (5,05
Desaceleragéo 2
0,05a999,9s (5,0

Designagéo de Adaptacdo de Rampa de Desac.

[00]  Funcdo desativada
[01]*  Func&o ativada
[02]  Freio do motor

MENU DE CONFIGURAGAO DE PARADA

Tipo de parada

[00]*  Parada de rampa

[01]  Parada rapida

[02]  Parada por inércia
Designagéo de parada por inércia
[00]*  Né&o designado

L1L] LI1 ativa baixa para parada
L2L] LI2 ativa baixa para parada
LI3 ativa baixa para parada
L4L]  LI4 ativa baixa para parada
[LUL] LIV ativa baixa para parada
Designagéo de parada rapida
[00]*  Néo designado

[L1L] LI1 ativa baixa para parada
[L2L] LI2 ativa baixa para parada
[L3L] LI3 ativa baixa para parada
[LAL]  LI4 ativa baixa para parada
[LUL] LIV ativa baixa para parada
Divisor de rampa

1a10 (4%

Direcéo reversa

[00]*  Néo designado

L1H] LI1 ativa alta

L2H] LI2 ativa alta

LI3 ativa alta

L4H] LI4 ativa alta

LIU ativa alta

O (*) indica uma configuragéo de fabrica de parametro
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ATV310 - Lista de parametros completa

504-  MENU DE AUTO INJEGAO DE DC 59.25 St)léeefvﬁéo 39 feed(l;ack de PID 2 | 5124 4 Designagéo de alta velocidade g 610 Designagéio de inibigao de falha detectada
| 5040 Injegéo de DC automatica 59- MENU PID [0 Nao designado B [00F  Nao designado £ [0 Fungao inativa
L:la) [00]  Fung&o inativa, sem corrente injetada de DC. 591 Deslgnagwao de feedback de PID [041‘] welrcwg ] [LIH] LIL ativa alta = [L1H] LIl ativa alta
08 [01]*  Injecao de DC de tempo limitado [00]*  Néo designado [04]  Velocidade de recuo £ [L2H] LR2atvaata ] [L2H] LI2 ativa alta
S8 02]  Injeco continua de DC 01 Terminal 5926 Velocidade de recuo H IL3H L3aivaala H [L3H] Li3atvaalta
555041 Corrente de injegéio DC automatica 592 Ganho proporcional de PID 0. Alta velocidade (0Hz*) B i £ [L4H] L4 ativa alta
.2 - J€C: . * — 510- SUB-MENU DE BOMBA ° [LAH] LI4 ativa alta £ N
£ 0 a 120% de corrente nominal do motor (70%*) 0,01a100 (1*) 07 a 4 e sob ° [LUH] LU ativa alta = [LUH] LIU ativa alta
5042 Tempo de injegio DC automatica 593 Ganho integral de PID traso de tempo de sobrecarga g i 8 gl 611 Gerenciamento de falha detectada de Modbus
0,130 (0,55%) 0,01a100 (1*) 0a100s (05" g | 5125 Alavelocidade2 anci g% [00]*  Falha detectada ignorada
1 ot A 594 Ganho derivativo de PID 208 Limite de sobrecarga E Baixa velocidade a max. frequéncia (50 ou 60Hz*) 58 tada ig
505  Designagdo de Jog £ [01]  Parada por inércia
19} [00F*  Nao designado 0,00a100,0 (0 70 a 150% de corrente nominal do motor (90%*) g | 5126 Al_ta Velocidade 3 ! — 612 0 %0 d |p 30 de linha degradad
9o esig 505 Fator de escala de feedback d 209 Duracio de falha de sobrecarga g Baixa velocidade a max. frequéncia (50 ou 60Hz*) 3. peragdo de alimentacdo de linha degradada
- [LIH] LI ativa alta . ator de escala de feedback de PID G A 9 5 | 5127 Alta Velocidade 4 =8 [00]*  Néo
% [L2H] LIz aiva atta paalonp e 210 OAta : m\g ((: e de sub - ‘ Bai:a vee\%?\d:d: amax. frequéncia (50 ou 60Hz*) 57 [01]  Sim
e i 59.6 Referéncia de PID interna de ativagdo raso de tempo de subcarga B AR i, M 5 -
& {S:} t:i :::zg :}:: [00]  Nao a 0a100s(0s%) El 513 [(())g]ntrul\ele d? ve;m;mhg de refngderat;_ao . s 613 [%g]s*elarN Z):)ecucao de poténcia
\ ) £ (211 Limite de subcarga T entoinha funciona quando o inversor funciona H )
[LUH] LIV ativa alta o1 S|m~ . N S . 0/ % s [01]*  Controle térmico g [03]  Resetar tempo de funcionamento do inversor
1 506 : ; i 50.7 2 designacgo de PID pré-configurada = 20 & 120% de corrente nominal do motor (60%") X 0 igaca
iy Blu Bisoocumomnaman P B LI = )
. o 0 y [LIH] Ll ativaalta S 04a6 min (0 min¥) 3 601 De&gnagao de_ reiniciacdo de falha detectada ) [07]  Resetar tempo de operagao da ventoinha
[0 Nao designado " < i 4 g [00]*  N&o designado g |614 Resetar todas as falhas anteriores detectadas
[L1H] Lilatvaala [L2H] LI2 ativa alta 3 510.1  Selecionar o modo de operagéo o 3 I g trass o focla 2o de HMI
[L2H] L2 atva alta [L3H] L3 ativaalta o [00]  Modo de converséo de frequéncia nica g [L1H] LIl ativa alta g atraves de tecla Execucao de
3 va al [LaH] L4 ativa alta € [01]  Conversio de frequéncia tinica combinada £ [L2H]  LI2 ativa alta & (00 Desativada
[L3H] LI3 ativa alta \ < bomba auxili g [L3H] LI3 ativa alta [01]  Ativa
[LUH] LIU ativa alta % com bomba auxiliar B g .
[L4H]  Li4 ativa alta 507 4 designagio de PID pré-configurada g 510.2 Frequéncia de inicio da bomba auxiliar é [L4H] Li4 ativa alta 700- MENU DE COMUNICACAO
[LUH] LU ativa alta [00]*  Nao designado [ 02 60Hz (S0Hz") ) N [LUH] LIU ativa alta 701 Endereco de Modbus )
5061 Comando de redugao de velocidade [LIH] LI ativa alta g 5103 Aurasode E”};’O antes de ligar a bomba auxiliar 602~ MENU DE REINICIAGAO AUTOMATICA s DESHGADO para 247 (desigado’)
[00)* Néo designado [L2H] LI2 ativa alta £ 899998 (5 - 602.1 Reiniciagdo Automatica
[L1H] Li1 ativa alta L3H] L3 ativa alta g |04 Alcance da rampa da bomba auxiliar e [0 No (24 48Kops
° [L2H] LI2 ativa alta [L4H] Li4 ativa alta 510 0299998 (25*) da da bomba auxil £ 01  Sim (28 9.kops
H [L3H] LI3 ativa alta [LUH] LIV ativa alta = | 5105 gr:ggagc('oaH;)Pa’a a da bomba auxiliar £8| 602.2 Reiniciagdo automética méx. gg 1398317(1;98
g i g P N s 00]* 5 min 7 Kops
S [L4H] L4 ativa alta 59.8 2 refereancm gie* PID pré-configurada 5106  Atraso de tempo de parada da bomba auliar ;E [01] B r|n Y 103 Fomato de Modbus
[LUH] LIV ativa alta 0a 100% (25%*) 2 [01]
& | 5062 Armazenar 59.9 3 referéncia de PID pré-configurada 5107 %:nzggvgse (pz::; da da bomba auxiliar gé [02] 30 min {gg* ggll
g * 3 [=] 0 a 100% (50%* . @
< [00]  Nao g a 100% (50%*) - 02999,9s (25 03] 1 hora 04] 8n1
s [01] RAM o |59.10 4 referéncia de PID pré-configurada 5108 Periodo de deteccao de fluxo zero [04]  2horas { %
. 05 8n2
5 [02] ROM ° 0.2 100% (75%*) ) [05]  3horas
2 | 5063 Limparafungio B (5911 Referénciainterna de PID 0220 min (0 mirr) . 06]  Infinito 704 Tempo esgotado de Modbus
2 p ¢ =4 " 5109  Limite de ativagéo de deteccao de fluxo zero < " . *
2 [00]*  N&o designado g 5012 ga 100“{;) (OD/'} ) . T 0ad00Hz (OHz") 5| 603  “Catch onthe fly” (religamento c/ retomada de velocidade) 012305 (10s*)
° L1H] LI1 ativa alta o - ampa de referencia de = 5 S o 00]* Funcéo inativa 705- MENU DE SCANNER DE ENTRADA
2 {LZH} LI2 ativa alta 3 02a100% (0%") 510.10 ggn;gguiigﬁzge detecgdo de fluxo zero 8= {01} Fungao ativa 7050  Parametro de endereco de leitura de scanner com 1|
g [L3H] LI3 ativa alta 2 [59.13 Referéncia de valor min. de PID 511- MENU DE LIMITAGAO DE CORRENTE 604- MENU DE PROTEGAO TERMICA DO MOTOR 0ce1* .
e [L4H] LI4 ativa alta =3 0 a 100% (0%*) _— a - leuen 604.1 Corrente térmica do motor 705.1  Parametro de enderego de leitura de scanner com 2|
" i . 511.0  22comutacéo de limitacéo de corrente < — .
[LUH] LIV ativa alta T [59.14  Referéncia de valor max. de PID a [00F  Nao ativada g 0,2-1,5 In (de acordo com a classificagéo do inversor*) 219C
[159]  Aceleragao e Desaceleragdo com comando 0 100% (100%*) T [LIH] LI atva alta = | 604.2 Tipo de protecio do motor 705.2  Parametro de endereco de leitura de scanner com 3
ativo alto 59.15 Velocidade preditiva de PID s [L2H L2 aivaalta 13 [01]*  Auto-ventilado 0000
506.4 Reatividade de +- velocidade em torno da ref. 0,12 400Hz (0.0) 5 [L3H L3 atvaalta s [02]  Ventilado a motor 7053  Parametro de enderego de leitura de scanner com 4
— 0a100% (0%) 5014  Aceleragdo 2 = [L4H] Li4 ativa alta 5 | 604.3 Gerenciamento de falha de sobrecarga 0000
507-  MENU DE VELOCIDADES PRE-CONFIGURADAS 0,052999,95 (5,0 57) S ' 5 [00]  Falha detectada ignorada & |706-  MENU DE SCANNER DE SAIDA
; 5 confi 5916  Reversao de correcéo de PID £ [LUH] LIU ativa alta 8 * rc g N -
507.0 2 Velocidades pre-configuradas : s S [ Lt ativa baixa g [01]*  Parada por inércia 2 [ 7060  Parametro de enderego de escrita de scanner com 1
[0 Néo designado [8(1)] g_aﬂ E 2] L2 atva baixa £ | 604.4 Memo do estado térmico do motor g 2135¢
[L1H] LI1 ativa alta 50.17 EJe]signalg]éo auto/manual de PID ] (3] L3 atva baixa [oo* Est?do térmico do motor n&o é armazenado no & [ 7061 Parametro de enderego de escrita de scanner com 2
[L2H] LIz ativa alta ’ 0] Néo designado g L4L]  Li4 ativa baixa 7 esligamento H 219Ar
[L3H] LI3 ativa alta o) o % {LUL]] U atli\\//a bali);a ° [01]  Estado ‘ET'CO ddU ﬂ:O‘Of € = [ 7062  Parametro de enderego de escrita de scanner com 3
3 rhter i 4 armazenado no desligamento 0000
5111  Limitagéo de corrente & .
LAl Lt aival L L | '§ 025 a§1,5 In (L5 In") g [ 605 Perda ds fase de saida 7063 Parametro de enderego de escrita de scanner com 4
[LaH] - Li4 ativa a‘ta (L1 LiT atva alla T [511.2  Limitagdo de corrente 2 g [00] - Desativada ida parada poinérci 707- ENTRADA _
° [LUH] LlUatvaalta [L2H] LI2 ativa alta 025215 In (L5 In® 8 [01]* Desarme, e em seguida parada por inércia 707.1  Valor de endereco de leitura de scanner com 1
'S, | 507.1 4 velocidades pré-configuradas [L3H] LI3 ativa alta 512- MEN?J DE LI&AI’TE D)E VELOCIDADE 606 Perda de fase de entrada 0C81*
5 0 mesmo que 2 velocidades pré-configuradas [LUH] LIU ativa alta 5120  Velocidade Baixa [00]  Falha detectada ignorada D 707.2 Valor de enderego de leitura de scanner com 2
2 | 5072 8 velocidades pre-conflguradas ) 59.18 Referéncia manual de PID - 0 Hz a Alta velocidade (0Hz?) [01]* Falha detectada com parada por inércia 219C*
g 073 %E}Zirﬂgiggepfﬁm?;&e: dgrg-conflguradas [00F No 8 [5121  Tempo de operagdo em baixa velocidade % 607- hgiNEli)Ef (S:f*;ENSAO 707.3  Valor de enderego de leitura de scanner com 3
3 ’ . ’ 2 0,152999,9s (0% © ; . 0000
2 0a400Hz (10Hz*) [01] Sim 5 y f 4 | 607.0 Gerenciamento de falha detectada de subtens&o .
2 | 5074 Velocidade pré-configurada 3 [183] Jog dial Integrado 2 [5122 AIt_a \/elom_dade o E] [00F  Falha detectada e Relé R aberto 707.4  Valor de enderego de leitura de scanner com 4
2 " = s ; > Baixa velocidade a frequéncia méxima (50 ou 60 Hz de s X 0000
= 0 a 400Hz (15Hz*) 5121  Tempo de operagdo em baixa velocidade ® P u a [01]  Falha detectada e Relé R1 fechado -
5075 Velocidade pré-configurada 4 015299995 (05" S acordo com a frequéncia padréo do motor*) 607.1 Prevengao de subtensio 708 MENUDE ACESSO DE SCANNER DE SAIDA
0 a 400Hz (20Hz*) 5919  PID: nivel de despertar «g 5123  2Designacao de alta velocidade [00]  Nenhuma agéo (inércia) 7080  Valor de enderego de escrita de scanner com 1
Wbty
507.6 Velocidade pré-configurada 5 02 100% (0%) £ 100 - No designado . [02]  Parada seguindo uma rampa ajustavel Valor CMD* )
02 400Hz (25Hz") 5020  PID: Limite de despertar E [L1H] LIL ativa alta 5 | 607.2 Tempo de desaceleragio de rampa de subtensio 7081  Valor de enderego de escrita de scanner com 2
507.7 Velocidade pré-configurada 6 0a100% (0%) o N 3 [L2H], Li2 afiva alta 2 0,02 100s (1,0s%) Valor LFRD*
0 400Hz (30Hz*) 5921 Limite de compensacdo de hibernagao o [L3H], LI3 ativa alta | —1 608 Teste de IGBT 7082 Valor de enderego de escrita de scanner com 3
507.8 Velocidade pré-configurada 7 0 Alta velocidade (OHz*) S [L4H], Li4 ativa alta « [00F  Nenhum teste 8000
0 400Hz (35Hz*) 59.22 la'm'i%&/e ?(‘JJUZE)’V iséo de feedback de PID 5 [LUH], LIV ativa alta H [0  Iniciando teste 7083 Valor de enderego de escrita de scanner com 4
507.9 Velocidade pré-configurada 8 a 100% ) 3 - 8000
! 4 " ou 59.23 Atraso de tempo da func&o de superviséo de R ZO,mA Comportamentc_) de perda
0 a 400Hz (40Hz*) feedback de PID s [00*  Falha detectada ignorada
508  Pular Frequéncia 3 [01]  Parada por inércia
» 0a300s (0s¥) 5
0a400Hz (0Hz") 59.24 Histerese de deteccao de frequéncia méxima ¢

O (*) indica uma configuragéo de fabrica de parametro
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