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0s Conversores de Frequéncia, para além da capacidade inerente para simplificar processos produtivos, permitem optimizar o desempenho
dos motores eléctricos. A titulo pratico, apresenta-se um exemplo de aplicacdo de uma mdquina a operar em unidade industrial.

1. INTROGUCAG

0s motores eléctricos séo maquinas destinadas a transformar energia eléc-
trica em energia mecanica. Os motores de inducdo assincronos trifdsicos
530 0s tipos de motores mais usados pois, tém baixo custo, facilidade de
transporte, limpeza e facilidade de comando, construcdo simples, versati-
lidade de adaptacao as cargas e bons niveis de rendimento. Os motores de
inducdo sdo caracterizados pela existéncia de um elemento mével - rotor
-, girando normalmente em torng de um elemento coaxial - estator -, e
separados entre si por um espaco de ar ~ entreferro.

Desde meados dos anos 80 que o desenvolvimento dos microprocessadores
e dos transistores de poténcia tém incrementado significativamente a
aplicacdo de Conversores de Frequéncia, designados por CF neste artigo.
Actualmente, as caracteristicas do motor trifdsico controlado por CFigualam,
ou até superam, a performance de um motor CC convencional.

Os CF oferecem outras vantagens técnicas, como por exemplo, arranques e
paragens suaves, implementacao rapida de elevados niveis de proteccdo,
optimizacao do factor de poténcia, poupanca de enerfgia, etc.

0s CF podem ser controlados e monitorizados através de entradas e
safdas “fisicas” ou via bus de campo. Estes sdo de facil utilizacdo e

Figura 1 * Moto-redutores SEW com motor da Série OR.

possuem sistemas intuitivos de programacdo e parametrizacao, podendo
ser executados através de consolas ou, frequentemente, por PC.
Adicionalmente, é usual a disponibilizacao de ferramentas de diagndstico,
nomeadamente, osciloscépic.

Obviamente, que as vantagens dos CF apenas podemn ser exploradas sem
restricdes se forem respeitadas todas as regras do projecto, designada-
mente a seleccdo, a instalacdo e a colocacdo em funcionamento.

tempo de vida lango e reduzida manutengdo. As principais caracteristicas
de operacao, dependendo da poténcia nominal P e do nimero de pélos,
$30 a corrente de arranque [, (3.5 ... 7 x |)), 0 bindrio de arranque M, (2 ...
3 x M), avelocidade dependente da carga (valores de escorregamento: 2
.. 8% ou 30 .. 120 rpm de perda de velocidade ao bindrio maximo, referidas
a 1500 rpm) e capacidade de sobrecarga permissivel 1.6 .. 1.8 x M.

3. FAOTORES DF INDUCAD TRIFASICOS (ONTROLADOS POR OF
A utilizacdo de CF permite explorar ao méximo as caracterfsticas dos motores
de inducdo. Estas caracteristicas variam em funcao do método de controlo e
da atribuicdo motor/CF. Uma caracteristica de particular relevo é a frequéncia
base (f,,..). De uma maneira simplista, pode-se dizer que esta frequéncia
indica a partir de que valor existe enfraquecimento do campo.

3.1 Comportamento com f = 50Hz

Quando f,,., = 50 Hz, tal significa que o motor opera com binario con-
stante até 50 Hz (1500 rpm para um motor de 4 pélos) e que acima dessa
frequéncia perde bindrio. A tensao aplicada ao motor cresce (tal como a
frequéncia) atingindo o seu valor nominal quando a f,, for alcancada. A
partir desse ponto, mantém-se constante. No que diz respeito 3 poténcia
do motor, & crescente até ao seu valor nominal (sitlacdo que ocorre a 50
Hz). Mantendo-se constante apés a verificacdo desta condicao. 0s graficos
da figura 2 demonstram o que foi anteriormente mencionado.

3.2, Comportamento com = 87Hz - Extensdo da gama de
bindric constante

Em muitas aplicacdes, é necessario alongar a gama de bindrio constante
até rotagbes mais elevadas. Nestes casos, o que se faz é passar a f_,
para 87Hz (= 50 Hz x ¥3). Neste método, 0 motor de 230V / 400 V é
ligade em tridngulo. Normalmente, os motores com poténcia superior a 4
kw possuem tensdes nominais de 400/690 V, ndo podenda este método
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ser aplicado. A solucdo passa pela utilizacdo de motores com “tensdo
especial” 230 V / 400 V.
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U, = Tensdo nominal do motor = Tens&o de alimentacao

f, = frequéncia base (= frequéncia nominal do motor)

Figura 2 - Curva caracteristica V/f com frequéncia base de 50Hz.

Como se pode ver na figura seguinte, a tensdo aplicada ao motor cresce
até aos 87 Hz e mantém-se constante acima desta frequéncia. No que diz
respeito ao bindrio, ele ¢ constante aos 87 Hz e decresce a partir desse
ponto. Relativamente & poténcia, ela também cresce até f, . Neste ponto,
o motor debita uma poténcia V3 superior ao seu valor nominal. Como é
16gico, o CF tem que ser dimensionado para esta poténcia.
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Figura 3 - Curva caracteristica M/MN (para vérias frequéncias) para um motor de inducdo contro-

lado por CF.

]
0s CF estao f
presentes sempre que séo exigidas determinadas premissas, tais como:
variacao de velocidade, controlo remoto da velocidade e sentido de rotagdo
(ex. utilizando accionamentos mestres ou PLC's), precisao de posiciona-
mento, adaptacao do accionamento a carga, suavizagao de paragens e
arranques, optimizacao dos ciclos de funcionamento as necessidades de

producdo, etc.



