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1 MRM4 - Protecdo do motor

1 MRMA4 - Protecao do motor

O MRM4 é um relé de protecao que utiliza a mais recente tecnologia de processador Dual-
Core para fornecer funcoes de protecao precisas e confidveis e é muito facil de operar. O
MRM4 fornece todas as funcdes necessdarias para proteger os motores de baixa e média
tensdo em todos os niveis de poténcia. As funcdes de protecdo sdo baseadas na medicao
de corrente. Elas supervisionam a sequéncia de arranque do motor (arranque do motor),
detectam uma condicdo de rotor atrasado ou blogueado e monitoram a condicdo térmica
do motor.

A protecao contra sobretensao e sobretensao de aterramento, bem como a protecao de
desequilibrio de carga, estdo incluidas no pacote de protecdo. O status e o funcionamento
do motor também serdao monitorados por meio do gravador de estatisticas e tendéncias.
Todos os eventos e valores de medicao importantes serao registrados por meio do
gravador de arranques, eventos, falhas e interferéncias.

O conceito operacional intuitivo, com verificacdes de plausibilidade e amplas funcdes de
preparacao, como o simulador de falhas embutido permite manutencao e preparacao
otimizadas pelo tempo. O software de ajuste e avaliacao de parametros Smart view pode
ser utilizado de forma consistente em toda a série de dispositivos.

Visao geral funcional

MRM4

A

Estatistic,
Demand)

X l MET (Medic&o,

Corrente e Tenséao:
desbalanceamento,
%THD e THD,
Fundamental
| RMS,
| Max./Min./Média,

_ T _ fasores e angulos
OX -2 -

Fundamental
Potencia:

RMS,
P,Q, S, PF

Registradores:

SER (Evento)
DDR (Interferéncia)

DFR (Falha)

Control
LGC (Ldgica Programavel)

CLK (IRIG-B00X) Estatisticas do Motor
4 L SNTP 4-20 mA Saida

Tipo de dispositivo:
MRM4-2Bxxx

‘— RTD (ANSI 26/38/49): requer caixa URTD (hardware separado)

Estatistica

Tend

Padrao

MRM4_Z01

Fig. 1: Visao geral funcional do MRM4.
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1 MRM4 - Protecao do motor
1.1 Comentérios sobre o Manual

1.1

10

Comentarios sobre o Manual

Esse manual explica em geral as tarefas de planejamento do dispositivo, configuracao de
parametros, instalacdo, comissionamento, operacao e manutencao dos dispositivos
HighPROTEC.

O manual serve como uma base de trabalho para:
¢ Engenheiros do campo de protecao,
¢ engenheiros de comissionamento,

¢ pessoas que lidam com a configuracao, teste e manutencao dos dispositivos de
controle e protecao,

¢ assim como todo o pessoal treinado para instalacdes elétricas e estacdes de
energia.

Todas as funcdes relacionadas ao cédigo de tipo serdo definidas. Caso haja descricdo de
guaisquer funcdes, parametros ou entradas/saidas que ndo se aplicam ao dispositivo em
uso, por favor ignore.

Todos os detalhes e referéncias sao explicados de acordo com o melhor de nosso
conhecimento e baseado em nossa experiéncia e observacdes.

Este manual descreve as versdes com todas as funcdes (algumas opcionais) dos
dispositivos.

Todas as informacdes técnicas e dados incluidos neste manual refletem seu estado no
momento em que este documento foi emitido. Reservamos o direito de executar
modificacdes técnicas em alinhamento com novos desenvolvimentos sem mudar este
manual e sem noticia prévia. Portanto, ndo pode haver queixa baseada nas informacoes e
descricbes que este manual inclui.

Texto, grafico e férmulas nem sempre se aplicam ao escopo real de entrega. Os desenhos
e graficos nao respeitam uma escala. Ndo aceitamos nenhuma responsabilidade por
danos e falhas operacionais causadas por erros de operacao ou pelo desrespeito as
instrucdes deste manual.

Nenhuma parte deste manual pode ser reproduzida ou transmitida a terceiros por
qualquer forma, a menos que o Woodward tenha sido aprovado por escrito.

Este manual do usuario é parte do escopo de entrega ao comprar o dispositivo. Caso o
dispositivo seja vendido a uma terceira parte, o manual deve ser entregue juntamente.

Qualquer trabalho de reparo realizado no dispositivo requer pessoal capaz e competente,
que necessita estar ciente especialmente sobre as regulacdes sobre local seguro e
possuir a experiéncia necessdria para trabalhar em dispositivos de protecao eletrénica e
instalacdes de energia (fornecida por evidéncia).

Informacoes Sobre Responsabilidade e Garantia

O Woodward nao assume nenhuma responsabilidade por danos resultantes de
conversdes ou alteracdes realizadas no dispositivo ou no trabalho de planejamento
(projecao), configuracao de parametros ou alteracoes de ajustes feitos pelo cliente.

A garantia expira depois que um dispositivo foi aberto por outros, ndao especialistas em
Woodward

MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



1 MRM4 - Protecdo do motor

1.1 Comentarios sobre o Manual

As condicbes de garantia e responsabilidade estabelecidas nos Termos e Condicbes
Gerais do Woodward nao sao complementadas pelas explicacdes acima mencionadas.

Estrutura do Manual

MRM4-3.6-PT-MAN

Seguranga em primeiro lugar! Familiarize-se com as mensagens de seguranga mais
importantes utilizadas ao longo deste manual: 5> “Definicdes importantes”. Além
disso, ha informacdes gerais sobre o escopo de entrega (l=> “Informacdes sobre o
dispositivo”), sobre este manual e as convengdes e simbolos utilizados aqui (l=>
“Simbolos e definicoes”).

Uma visao geral sobre as funcdes de protecdo disponiveis com o MRM4 pode ser
encontrado como um diagrama de funcdo: > “1 Visdo geral funcional”. Observe
que a disponibilidade de algumas funcdes depende do tipo de dispositivo solicitado.
Consulte 5> “Formulério de pedido do dispositivo” para obter as variantes
disponiveis.

O MRM4 usa um conceito modular especial para suas configuracdes, valores de
medicao e sinais. Embora esse conceito de médulos e parametros seja simples e
direto, é altamente recomendavel, especialmente para iniciantes, familiarizar-se
com o seguinte: > “Médulos, Configuracdes, Sinais e Valores”

Smart view é o programa que pode ser instalado em um PC com Windows. Ele pode
ligar o MRM4 e pode ser usado para fazer o trabalho de configuracao e recuperacao
de dados (valores de medicao e estatisticas, registros de falhas, etc.) a partir do
MRM4. Algumas palavras introdutérias estdo aqui: l=> “Smart view”No entanto,
para uma descricao detalhada, vocé pode consultar o manual completo do Smart
viewcomo um documento separado.

Os aspectos de hardware (por ex.: diagramas de dimensao e de conexao) podem ser
encontrados aqui: > “Hardware”

Vérias configuracdes de seguranca talvez tenham que ser feitas, pois o MRM4 é
fornecido sem restricbes de acesso e uma senha padrao muito simples que nao
oferece qualquer seguranca. A menos gque vocé tenha certeza de que nao sdo
necessdarias restricdes de acesso para sua aplicacao, é estritamente recomendado
verificar o capitulo "Seguranca": <> “Seguranca”

Algumas definicdes estio relacionados ao préprio MRM4: =~ “Paradmetros do
dispositivo”

O MRM4 disponibiliza muitos valores de medicdo e mantém estatisticas de mais
alguns valores: 5> “Valores de Medicdo” e > “Estatisticas” descreve quais
conceitos e definicdes estao associados a este.

Os varios protocolos de comunicacdo que o MRM4 disponibiliza para comunicacao
com a subestacdo sdo descritos em l=> “Protocolos de Comunicac&o”.

O MRM4 pode controlar um dispositivo de comutacao. Em geral, ele provavelmente
serd utilizado para controlar um disjuntor, que é disparado pelas funcdes de
protecdo em caso de falha. .= “Gerenciador de Controle /Comutac&o” descreve os
varios aspectos da funcionalidade de controle.

A multiplicidade de funcdes de protecao é descrita em subcapitulos dentro do
capitulo "Funcdes de protecdo": l=> “Elementos de Protecdo”. Tenha em mente que
h& um médulo de "protecdo mestra" que controla todas as funcdes de protecéo: L=~
“Médulo: Protecao Geral”. E, além disso, é importante nao sé saber como ativar um
médulo de protecdo, mas, também é essencial saber sobre o bloqueio de um
médulo: => “Bloqueios”

MRM4 11
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Varios tipos de eventos (disturbios detectados, avarias, etc.) sdo registrados pelo
MRM4, de modo que vocé precisa saber como acessar esses registros:
“Gravadores”

O MRM4 oferece equacoes légicas programdveis para programacao de entradas,
saidas, bloqueio de funcdes de protecao e funcdes ldgicas personalizadas do relé:
“Légica Programavel”

Além das varias funcdes de protecdo, o MRM4 também possui varias funcdes de
supervisao. A principal diferenca é que - ao contrario de uma funcao de protecao -
uma funcao de supervisdao ndao emite qualquer sinal de disparo, mas gera um sinal
de alarme em circunstancias especiais. Este sinal de alarme pode ser usado para
bloquear as funcbes de protecdo ou pode ser atribuido a qualquer um dos LEDs ou a
alguma saida: => “Supervisdo”

Aspectos de comissionamento para o MRM4: L=~ “Comissionamento”. Mas observe
gue as descricdes do comissionamento especifico da protecdo sao subcapitulos
dentro dos respectivos capitulos das funcdes de protecao.

Dados técnicos, tolerancias e normas aplicaveis: => “Dados Técnicos”
O ultimo capitulo deste documento é o indice. H4 uma especialidade nele: No inicial

“#", lista os sinais numerados "gerados" nos diagramas de légica (consulte l=>
“Simbolos e definicdes”).

Documentos relacionados

MRM4 Manual de Referéncia (MRM4-3.6-PT-REF): Todas as definicdes, sinais e
valores disponiveis com o MRM4 estdo listados aqui com seus respectivos caminhos
de menu, valores padrao e faixas de valor.

Smart view Manual (SMARTV-x.xx-PT-MAN): O Manual Técnico do software de
operagao Smart view.

Guia de Solucao de Problemas da HighPROTEC (HPT-3.6-PT-TSG): Uma descricao de
todas as mensagens (erro ou aviso) internas do dispositivo que o0 MRM4 pode emitir.
(Consulte também l=> “Mensagens de autossupervis&o”.)

Este documento também deve ser consultado sempre que o LED de "Sistema OK"
("operacional") ndo estiver em verde constante, apés a fase de inicializacdo (l=>
“12 Fase de reinicializacao”).
Diagramas de fiacdo (HPT-3.6-EN-WDG) - [somente em inglés]: Para cada variante
de dispositivo disponivel (ordenadas em cédigo por tipo), este documento tem um
diagrama relacionado que mostra (esquematicamente) a vista traseira do MRM4,
com todos os médulos de hardware e conexdes de terminais instalados.
Documentos de referéncia de SCADA

o Lista de Ponto de Dados IEC 60870-5-103

o Lista de ponto de dados de Modbus

o Lista de ponto de dados de Profibus

o |EC 61850 Declaracao de Conformidade da Implementacdao do modelo (MICS) -
[somente em inglés]

o |[EC 61850 Declaracao de Conformidade da Implementacao do protocolo (PICS) -
[somente em inglés]

MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN
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o |EC 61850 Informacdes Extras do Teste de Implementacao do Protocolo PIXIT) -
[somente em inglés]

o |[EC 61850 Declaracao de Conformidade da Implementacao do Revestimento
(TICS) - [somente em inglés]
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1.1.1 Definicoes importantes

Os tipos de mensagens mostrados abaixo atentam para a seguranca da vida e da
integridade fisica, bem como para a durabilidade operacional adequada do dispositivo.

PERIGO indica uma situacao de risco imediato que resultard em morte ou lesdes graves,
se nao for evitada.

AVISO indica uma situacao de risco imediato que pode resultar em morte ou lesdes
graves, se nao for evitada.

CUIDADO!
CUIDADO indica uma situacao potencialmente perigosa que pode resultar em ferimentos
leves ou moderados se nao for evitada.
o
AVISO!
' OBSERVACAO é usada para tratar de praticas ndo relacionadas com lesdes corporais.
o
Q Este simbolo mostra dicas e recomendacdes Uteis, além de informacdes para uma
1 operacao eficiente e sem problemas.

Mensagens de seguranca impressas no gabinete do MRM4

Essas mensagens de seguranca sao impressas no gabinete do MRM4 como parte do
diagrama de conexao:

Only for use with PERIGO!

external galvanic
decoupled CT's.
See chapter

Curent Tasformers As entradas de medicao de corrente podem ser conectadas
exclusivamente aos transformadores de medicao de corrente (com
separacao galvanica).

Consulte > “TI - Cartdo de Entrada de Medicdo de Corrente de Fase
Padrao e de Aterramento” para obter detalhes e instrucdes de seguranca
mais importantes.

Ao AVISO!

Current Inputs

14 MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN
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Esta variante do MRM4 possui entradas sensiveis para medir a corrente
de solo (aterramento). (Elas sao marcadas por um asterisco “*".)

Os dados técnicos da entrada de medicéo do solo sensivel (aterramento)
sao diferentes dos dados técnicos das entradas de medicao da corrente
de fase. Se a valoracdo dos transformadores de corrente nao esta correta
(sobrestimada), as condicdes normais de operacao podem nao ser
reconhecidas.

Consulte o capitulo Dados Técnicos (l=> “Dados Técnicos”) e até 5> “TI -
Cartdo de Entrada de Medicdo de Corrente de Fase Padrdo e de
Aterramento” para obter mais detalhes e mais instrucdes importantes de
seguranca.

Uso adequado do dispositivo e deste manual

CUIDADO!

Ndo coloque o MRM4 em funcionamento até que ele tenha sido configurado e instalado.

Leia o manual do usuario.

Para configurar as funcdes de protecdo necessérias, leia => “Mddulo: Protecdo Geral” e
os capitulos relacionados em l=> “Elementos de Protec&o”.

Para a instalacao, leia => “Comissionamento” e as secdes de “Instalacdo” dentro dos
capitulos relacionados as funcbes de protecao necessdrias.

SIGA AS INSTRUCOES

Leia este manual na integra e todas as outras publicacOes relativas ao trabalho a ser
realizado, antes de instalar, operar ou fazer a manutencao deste equipamento. Pratique
todas as instrucoes e precaucdes de seguranca e de fabrica. O descumprimento das
instrucdes pode causar lesdes corporais e/ou danos materiais.

MRM4-3.6-PT-MAN

MRM4 15




1 MRM4 - Protecao do motor
1.1 Comentérios sobre o Manual

USO ADEQUADO

Qualquer modificacao nao autorizada ou o uso deste equipamento fora de seus limites
mecanicos, elétricos ou outros limites operacionais especificados pode causar lesdes
corporais e/ou danos materiais, incluindo danos ao equipamento. Qualquer modificacao
nao autorizada: (1) constitui “uso indevido” e/ou “negligéncia” dentro do objetivo da
garantia do produto, assim excluindo a cobertura da garantia por quaisquer danos
resultantes e (2) invalida certificacdes ou listagens de produtos.

Os dispositivos programaveis sujeitos a este manual sdo projetados para protecao e,
também, controle de instalacdes de energia e dispositivos operacionais que sdao
alimentados por fontes de tensdao com uma frequéncia fixa, ou seja, fixada em 50 ou

60 Hertz. Eles ndo sdo projetados para uso com drives de frequéncia varidvel. Os
dispositivos sao projetados para instalacdo em compartimentos de baixa tensao (LV) de
painéis de comutacdo de média tensdo (MV) ou em painéis de protecdao descentralizados.
A programacao e a parametrizacao devem cumprir todos os requisitos do conceito de
protecdo (do equipamento a ser protegido). Vocé deve garantir que o dispositivo ird
reconhecer e gerenciar adequadamente (por exemplo, desligar o disjuntor) com base em
Sua programacao e parametrizacao de todas as condicdes operacionais (falhas). O uso
apropriado requer uma protecao de cépia de seguranca por um dispositivo de protecdo
adicional. Antes de iniciar qualguer operacao e apés qualquer modificacdo do teste de
programacao (parametrizacao), faca uma prova documental de que sua programacao e
parametrizacao atendem aos requisitos do seu conceito de protecao.

O contato de autossupervisao (Vida util-Contato) deve ser conectado ao sistema de
automacao da subestacao a fim de supervisionar e monitorar a integridade do dispositivo
de protecdo programavel. E muito importante que um anuncio de alarme seja acionado a
partir do contato de autossupervisdao do dispositivo de protecao programavel (Vida util-
Contato), que requer atencao imediata quando ativado. O alarme indica que o dispositivo
de protecdo nao esta mais protegendo o circuito e o sistema deve passar por
manutencao.

As aplicacoes tipicas desta familia de produtos/linha de dispositivos sao:

* Protecao do alimentador

e Protecao da rede

* Protecao da maquina

» Protecao do transformador

* Protecao do gerador
Qualquer uso além dessas aplicacbes para as quais os dispositivos ndo foram projetados.
Isso aplica-se também ao uso como uma quase-maquina. O fabricante nao pode ser
considerado responsavel por nenhum dano resultante; apenas o usudrio é responsavel

pelo risco envolvido. Quanto ao uso apropriado do dispositivo: Os dados técnicos e
tolerancias especificadas pela Woodward devem ser atendidos.

16
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O Documentacao desatualizada?

1 Esta publicacdo pode ter sido revisada ou atualizada desde que esta cdpia foi produzida.
Para verificar se vocé possui a revisao mais recente, visite a secao de downloads de
nosso site.

Verifigue o site da Woodward para ver a Ultima revisao deste manual técnico e se hd uma
ficha de erratas com informacdes atualizadas.

* Visite o site da empresa (=> www.woodward.com) e pesquise os documentos nos
quais vocé estd interessado. (O ID de cada documento é impresso na primeira
pagina.)

* Como alternativa, todo dispositivo da HighPROTEC possui um cédigo QR impresso.
Procure este cédigo e vocé serd levado a um diretério online que contém todos os
documentos relevantes na versao mais recente.

Informacées importantes

De acordo com os requisitos do cliente, os dispositivos sao combinados de maneira
modular (conforme o cédigo do pedido). A designacdo de terminais do dispositivo pode
ser encontrada na parte superior do dispositivo (diagrama de fiacao).

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 17
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CUIDADO!

Conscientizacao sobre descarga eletrostatica

Todo equipamento eletrénico é sensivel a eletrostatica, alguns componentes mais do que
outros. Para proteger esses componentes de danos eletrostaticos, vocé deve tomar
precaucdes especiais para minimizar ou eliminar descargas eletrostaticas. Siga estas
precaucodes ao trabalhar com o controle ou préximo a dele.

1. Antes de realizar qualquer manutencao no controle eletrénico, descarregue a
eletricidade estatica de seu corpo para a terra, tocando ou segurando um objeto metdélico
aterrado (tubulacdes, gabinetes, equipamentos, etc.)

2. Evite o acimulo de eletricidade estatica em seu corpo, ndao usando roupas feitas de
materiais sintéticos. Use, o quanto for possivel, materiais de algodao ou com mistura de
algodao, pois eles ndo armazenam cargas elétricas estaticas tanto quanto os materiais
sintéticos.

3. Mantenha materiais de plastico, vinil e isopor (tais como copos de plastico ou isopor,
porta-copos, embalagens de cigarro, embalagens de celofane, livros ou pastas de vinil,
garrafas e cinzeiros de plastico) o mais longe possivel do controle, dos médulos e da area
de trabalho.

4. Nao remova nenhuma placa de circuito impresso (PCB) do gabinete de controle, a
menos que seja absolutamente necessario. Se for necesséario remover a PCB do gabinete
de controle, siga estas precaucdes:

» Verifique o isolamento seguro da alimentacao. Todos os conectores devem estar
desligados.

* Nao toque em nenhuma parte da PCB, além das bordas.

» N&o togue nos condutores elétricos, conectores ou componentes com dispositivos
condutores nem com as maos.

e Ao substituir uma PCB, guarde a nova placa na embalagem plastica de protecao
antiestatica até que vocé esteja pronto para instald-la. Imediatamente apés a
remocao da PCB antiga do gabinete do controle, cologue-a na embalagem protetora
antiestatica.

Para evitar danos a componentes eletrénicos causados por manuseio inadequado, leia e
observe as precaucdes do manual 82715 da Woodward, Guide for Handling and
Protection of Electronic Controls, Printed Circuit Boards, and Modules (Guia para manuseio
e protecao de controles eletrénicos, quadros de circuito impresso e mdédulos”.

A Woodward reserva-se o direito de atualizar qualquer parte desta publicacao a qualquer
momento. As informacdes fornecidas pela Woodward sao consideradas corretas e
confidveis. Entretanto, a Woodward nao assume nenhuma responsabilidade, a menos que
expressamente prevista.

© 2019 Woodward. Todos os direitos reservados.
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Simbolos e definicoes
Diagrama de conexao que é impresso no gabinete

Ha um diagrama de conexao (fiacdo) fixado no gabinete do MRM4. Esse diagrama mostra
todos os terminais para essa variante especifica do dispositivo.

Uma tabela dos simbolos que podem aparecer neste diagrama pode ser encontrada aqui:
> “Legenda para Diagrama de Fiac&o”

Sistema de Setas de Referéncia de Carga

« E pratica comum utilizar o “Sistema de Flecha de Referéncia de Carga” para cargas
(energia consumida) ou o “Sistema de Referéncia de Gerador” para geradores
(energia gerada).

» Todos os dispositivos de protecao HighPROTEC (exceto os dispositivos de protegao
do gerador) utilizam exclusivamente o “Sistema de flecha de referéncia de
carga”. Os dispositivos de protecdo do gerador estao funcionando com base no
"Sistema de referéncia do gerador".

* Isso se aplica a direcdes e angulos de fase. O angulo de fase é definido como o
angulo entre o fasor de corrente e o fasor de tensdo.

¢ As setas de corrente e tensao devem ser contadas como positivas na direcao da
seta.

Convencoes tipograficas
e »Pardmetros sao indicados por setas duplas para dir e esq e escritos em italico.«
* »SINAIS sdo indicados setas duplas para dir e esq e letra mindscula.«
e [Caminhos indic por parénteses.]
* Nomes de Softwares/Dispos escritos em italico.

* Nomes Médulo/Instédncia (Elemento) escritos em itdlico e sublinhados.

* »Botdes, Modos e Entradas de Menu indicados por setas duplas a direita e a
esquerda.«

e ®@® Refer Imagem

Sinais numerados em diagramas de funcoes

Os sinais rotulados por nimeros circulados significam conexdes entre diferentes
diagramas. Assim, se vocé encontrar um numero circulado dessa forma em algum lugar
“do lado esquerdo” de um diagrama, talvez queira pesquisar em qual outro diagrama foi
gerado esse sinal especifico.

Portanto, todos os nimeros circulados que aparecem “no lado direito” (ou seja, como um
sinal de saida) de um diagrama sao listados como parte do capitulo do Indice.
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1.1.2.1 Simbolos em diagramas de funcao

Prot .
Blo CmdDesa

nome .
Blo CmdDesa

Paréd Camp
delta phi - Mode

HPT_YO05

nome . Alarm delta fi

HPT_Y06

Prot. ativo nome . ativo
1 2

20 MRM4

Definindo valores

A caixa de texto na parte superior do diagrama a
esquerda é o habitual simbolo de um valor em
um diagrama de funcdao. O nome da
configuracdo é definido pelo respectivo nome do
maédulo e do parametro, separados um do outro

“ n

por um ponto “.”.

Segundo exemplo: Gragas ao elevado grau de
modularizacao em dispositivos de protecao
HighPROTEC, a légica retratada em alguns
diagramas de fungcdo é muitas vezes valida para
diversos mdédulos. Nesses casos, apenas um
nome de mdédulo simbélico, por exemplo:
“nome”, é atribuido. Na parte de cima do
diagrama, o significado de “nome” é
especificado como uma lista de médulos aos
quais se aplica o diagrama.

Raramente, é necessario especificar também o
caminho do menu (ou, pelo menos, o item de
menu de nivel superior), pois seria muito
inconveniente especificar essa configuracao
especifica apenas com base nos nomes do
madulo e do parametro. No terceiro exemplo, a
configuracao »delta phi - Mode« é marcada
como um parametro de campo (ou seja, para ser
encontrada no campo de menu [Para Camp]).

Outra observacao: Todos os diagramas neste
documento mostram um pequeno rétulo; neste
caso: “HPT _Y05"”. Este é o nome do diagrama,
ou seja, um identificador exclusivo para o
diagrama. Evidentemente, este ndo é um nome
de configuracdao nem qualquer outra parte da
l6gica retratada. Todos os diagramas de funcao
possuem um identificador com os caracteres

“ )

Sinais de entrada e saida

Um sinal binario (saida) é mostrado na parte
superior.

Abaixo da linha tracejada indica um valor
medido (ou seja, um sinal analégico).

Linha inferior, a esquerda: Sinal de entrada
numerado; a direita: sinal de saida numerado:
Do ponto de vista técnico, ndo ha diferenca com
sinais “normais” (nao numerados). Mas esses
sinais aparecem em varios diagramas diferentes
e a numeracao ajuda a identifica-los e localiza-
los ao longo do Manual Técnico.

Portanto, todos os nimeros circulados que
aparecem “no lado direito” (ou seja, como um

MRM4-3.6-PT-MAN



nome .
Fonte VX

medido

N |-

calculado

nome .
ExBlol

sem atribuicdo

1.

.n, Lista Atribuig

%(V2/V1)

%(V2/V1) > 40%

t-Atras On

t-Atras Off

ton

R

toff
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HPT_Y08

HPT_Y09

HPT_YOA
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sinal de saida) de um diagrama sao listados
como parte do capitulo do indice, para que vocé
possa procurar onde um determinado sinal foi
“gerado”.

Se o valor de configuracao do

parametro »nome . Fonte VX« é definido como
“medido”, a saida 1 estd ativa e a saida 2 estd
inativa.

Se o valor de configuracao do

parametro »nome . Fonte VX« é definido como
“calculado”, a saida 1 estd inativa e a saida 2
estd ativa.

O valor de configuracdo do parametro »nome .
ExBlol« nao é a escolha a partir de uma lista de
selecdo simples e fixa, mas é outro parametro
(normalmente, um sinal de saida binaria) que é
atribuido a partir de uma lista de parametros.

Isso significa que o parametro de configuracao
assume o valor do parametro atribuido. No caso
de um sinal de saida bindria, por exemplo, isso
significa que o parametro »nome . ExBlo1« fica
ativo sempre que o sinal de saida atribuido esta
ativo.

Se nenhum sinal foi atribuido, a saida ficara
sempre inativa (e somente a caixa “sem
atribuicao”, que nao estad conectada neste
exemplo, devera estar ativa).

Dois tipos de comparador (“acionadores
Schmitt”):

Linha superior: Se o valor da entrada analdgica
(aqui: a relagao de tensao %(V2/V1)) for maior
que o limite especificado (aqui: 0,4) a saida
torna-se ativa (=ldgica "1").

Linha inferior: Este tipo tem a funcionalidade
oposta: Se o valor analdgico IL1 estiver abaixo
do limite (aqui: o valor de configuracao do
parametro /<«) a saida torna-se ativa.

Estagio do temporizador: Se a entrada fica ativa,
a saida torna-se ativa depois de decorrido o
tempo »t« (atraso de ligacao). Nesse caso, o
tempo de atraso é configuravel pelo valor do
parametro »LOP . t-Alarm«.

Se a entrada ficar inativa novamente, o sinal de
saida ficara inativo depois de decorrida a outra
duracao especificada (atraso de desligamento).
Nesse caso, o tempo de atraso é

simplesmente »0«, significando que a saida é
definida como inativa imediatamente.
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OST .

Tempo de duragao do disp

JLt

B i

SR

Inalterado
01

0
1

HORrO|T

a
0
0
1
1

1
0

HPT_YXO

HPT_YX1

HPT_YX2

HPT_YX3

HPT_YX4

Tempo de espera: Esse € um impulso que é
acionado pela entrada (e, nesse caso, a duragao
do impulso é configuravel via parametro).

O conjunto normal de operadores légicos: E, OU,
OU eXclusivo (da esquerda para a direita). A
segunda entrada do operador X-OU é negada.

Flip-flop RS.

Contador acionado na borda.

Filtro passa-faixa (a esquerda: IH1, a direita:
IH2).
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1.2 Informagoes sobre o dispositivo

Informacoes sobre o dispositivo

Escopo da Entrega

O escopo da entrega inclui:
A caixa de transporte
O dispositivo de protecao
As porcas de montagem
O relatdrio de testes
O DVD do produto que inclui os manuais e a documentacao relacionada, bem
como a parametrizacao e o software de avaliacao Smart view.
Consulte a consignacao para checar a completude da entrega (nota de entrega).

Assegure-se de que a placa de tipo, diagrama de conexao, cédigo de tipo e descricao do
dispositivo estao corretos.

Se vocé possui quaisquer duvidas, entre em contato com nosso Departamento de Servico
(endereco de contato encontra-se no verso deste manual).

Armazenamento

Os dispositivos nao devem ser armazenados ao ar livre. As instalacbes de
armazenamento devem ser suficientemente ventiladas e secas (consulte Dados Técnicos:
> “Dados Técnicos”).

Bateria

A finalidade da bateria é preservar o relégio de tempo real em caso de interrupcao da
fonte de alimentacao do dispositivo de protecao.

Uma vez que ele nao é utilizado para a operacao normal do MRM4, ndo se espera que,
em condicdes normais, seja necessaria uma substituicdo durante a vida util do MRM4. Se,
no entanto, acontecer que a bateria precise ser substituida, o MRM4 tem que ser enviado
ao fabricante como solicitacdao de servico.
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Remocao da bateria depois da vida util do MRM4
A bateria tem de ser soldada ou, opcionalmente, os contatos precisam ser apertados.

Consulte a folha de dados de seguranca do produto do fabricante da bateria para obter
mais informacodes (Panasonic, bateria tipo BR2032 - => http://panasonic.net/ec/). Veja
também l=> “1.2 Eliminacdo de residuos” abaixo.

Eliminacao de residuos

Este dispositivo de protecao contém uma bateria
e, portanto, € marcado com o seguinte simbolo,
de acordo com a Diretiva Europeia

EU Directive 2006/66/EC:

As baterias podem ser prejudiciais para o ambiente. Baterias danificadas ou inutilizadas
devem ser descartadas em um recipiente que seja especialmente reservado para essa
finalidade.

Em geral, as diretrizes e os regulamentos locais apropriados devem ser seguidos quando
da eliminacdo de dispositivos elétricos e baterias.

24
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1.2 Informagoes sobre o dispositivo

1.2.1 Formulario de pedido do dispositivo

Protecao do Motor

MRM4 2 # O O# O # #
Entradas Relés de Entradas //Interf. Invélucro Tela
Digitais saida saidas para Cx.

binarios analdgicas RTD ext.

8 6 0/0 — Bl LCD, 128 x A
64 pixels

4 4 0/1 v Bl LCD, 128 x B
64 pixels

Variante de hardware 2

Corrente da fase 5 A/1 A, Corrente do aterramento 5 A/1 A (V)
Corrente da fase 5 A/1 A, Corrente do aterramento sensivel 5 A/1 A 1
Compartimento e montagem

Montagem em porta A
Montagem em porta de 19” (suporte embutido) B
Protocolo de comunicacao

Sem protocolo

Modbus RTU, IEC60870-5-103, DNP3.0 RTU | RS485/terminais

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP | Ethernet 100 MB/RJ45*

Profibus-DP | fibra dptica /conector ST*

Profibus-DP | RS485 //D-SUB*

Modbus RTU, IEC60870-5-103, DNP3.0 RTU | fibra dptica /conector ST*

Modbus RTU, IEC60870-5-103, DNP3.0 RTU | RS485 /D-SUB*

I 060 mMm m g O ™ >

IEC61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP | Ethernet 100MB /R/45*
IEC60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU | RS485 / terminais

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP | Ethernet 100 MB/RJ45*

IEC61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP | conector duplex Ethernet dptico de 100MB //LC* K
Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP | Ethernet éptico 100MB/conector duplex LC*
IEC60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU | RS485 / terminais T

IEC61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP | Ethernet 100 MB /R/45*

Opcao de ambientes rudes
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Protecao do Motor

MRM4 2 # # # # #
Nenhum A
Revestimento isolante B

Idiomas disponiveis no menu

Inglés (EUA) / Alemao / Espanhol / Russo / Polonés / Portugués (BR) / Francés / Romeno

AVISO!

' (*) Em cada opgao de comunicacao, apenas um protocolo de comunicacao é utilizado.

O Smart view pode ser utilizado paralelamente, através da interface de Ethernet (RJ45).

O software Smart view de parametrizacdo e analise de interferéncia esta incluido no
fornecimento dos dispositivos HighPROTEC.

Todos os dispositivos estao equipados com a interface IRIG-B para sincronizagao de
tempo.

Com funcdes de controle de até 6 quadros de distribuicao e uma légica de até 80
equacoes.
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1 MRM4 - Protecdo do motor

1.2 Informagdes sobre o dispositivo

Navegacao - Operacao

A seguinte ilustracao se aplica a dispositivos de protecdo com gabinete “B1” e uma tela
pequena, especialmente, o MRM4:

WOODWARD

SYSTEM &/

]

HPT _Z0D
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1.2.2.1

28

Pecas do Painel Frontal

(1) LEDs programaveis

Mensagens informam vocé sobre condicées operacionais, dados de sistema ou outras
particularidades do dispositivo. Além disso, eles oferecem a vocé informacdo sobre falhas
e funcionamento do dispositivo, bem como sobre outros estados do dispositivo e do
equipamento.

Sinais de alarme podem ser livremente alocados aos LEDs a partir da »lista de
atribuicdo«. (Os sinais disponiveis podem ser encontrados no Manual de Referéncia.)

(2) LED »Sistema OK« (“Operacional”)
O LED »Sistema OK« (“Operacional") fica constantemente verde quando -apés a fase de

arranque, 5> “12 Fase de reinicializacdo” - as funcdes de protecdo do MRM4 estdo
funcionando. Em qualquer outro caso, consulte o Guia de solucao de problemas.

(3) Tela

Por meio da tela, vocé pode verificar dados operacionais e editar parametros.

(5) Teclas de funcao

As funcdes das »TECLAS DE FUNCAO« sdo contextuais. Na linha inferior da tela, as
funcdes atuais sdo exibidas através de simbolos. Consulte > “Simbolos das teclas de
funcao”

(6) Tecla »INFO« (Sinais/Mensagens)

A presente atribuicdo de LED é exibida. A tecla de selecdo direta pode ser ativada a
qualquer momento.

Para sair do menu (ou submenu) de LED, pressione a tecla de funcao “«” (esquerda) uma
(ou duas) vezes.

Mais informacdes: > “LEDs”

(7) Tecla »C«

Para cancelar mudancas de parametros e validar sinais (incluindo o teste de LEDSs).
Durante a reinicializacéo a frio: Redefina a senha e/ou os parametros.

Mais informacdes sobre como cancelar as alteracdes durante o trabalho normal de
configuracdo: <> “Configuracées de parametros”

Mais informacdes sobre como validar sinais: => “Reconhecimento”

Em particular, a validagdo manual, incluindo o teste de LEDs: 5> “1.5 Reconhecimento
manual (pressionando a tecla C no painel)”

Redefina a caixa de didlogo durante uma reinicializacéo a frio: > “Redefinir para os
padrdes de fabrica, redefinir todas as senhas”

(8) Interface USB (Smart view Conexao)

A conexao com o software de PC Smart view pode ser feita através dessa interface USB.
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1.2 Informagoes sobre o dispositivo

(9) Tecla »OK«

Ao usar a tecla »OK,« as mudangas de parametros sao armazenadas temporariamente.
Se a tecla »OK« for pressionada novamente, estas mudangas serao armazenadas
definitivamente.

(10) Tecla »CTRL«

Acesso direto ao Menu de Controle
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diE DD O BEEENERE!
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Simbolos das teclas de funcao
Os seguintes simbolos sao usados para identificar o papel de uma tecla de funcao:
Significado

Através da tecla de funcao »up« vocé pode deslizar para cima. Vocé vai até o ponto de
menu anterior/lum parametro acima, deslizando para cima.

Através da tecla de funcéo »down« vocé pode deslizar para baixo. Vocé vai até o préximo
ponto de menu/um parametro abaixo, deslizando para baixo.

Através da tecla de funcao »left« vocé retrocederad uma etapa. Vocé pode sair do
submenu. Vocé volta a pagina anterior da arvore de menus.

Através da tecla de funcao »right« vocé pode entrar no submenu selecionado.
Através da tecla de funcao »Top of list« vocé pula diretamente para o topo da lista.
Através da tecla de funcao »Bottom of list« vocé pula diretamente para o fim da lista.

Através da tecla de funcado »+« o digito atualmente selecionado é incrementado.
(Pressao continua: repeticao rapida).

Através da tecla de funcao »—« o digito atualmente selecionado é diminuido. (Pressao
continua: repeticao rapida).

Através da tecla de funcao »left« vocé seleciona o digito a esquerda do que foi
selecionado anteriormente.

Através da tecla de funcao »right« vocé seleciona o digito a direita do que foi
selecionado anteriormente.

Através do simbolo »Wrench« vocé pode alterar o parametro selecionado (ou seja, entrar
no modo de configuracao de parametros).

Através do simbolo »Key« é solicitada uma autorizacao de senha; em seguida, vocé pode
alterar o parametro selecionado.

Através da tecla de funcao »delete« os dados selecionados sao excluidos.
E possivel o avanco rapido de rolagem através da tecla de funcéo »Fast forward«.

E possivel o recuo rapido de rolagem através da tecla de funcdo »Fast backward«.
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1.3 Mddulos, Configuracoes, Sinais e Valores

O MRM4 é um dispositivo de protecdo digital que armazena diversos dados na meméria
interna. Alguns dados devem ser alterados pelo usuario para adaptar a funcionalidade a
respectiva aplicacao; outros tipos de dados sao definidos pelo dispositivo durante o
tempo de execucdo e, portanto, sao dados sé de leitura a partir da perspectiva do
usuario.

Todas as configuracodes, o planejamento do dispositivo e a verificacao do estado dos
sinais durante o tempo de execugao podem ser feitos:

¢ Diretamente no dispositivo ou

¢ Por meio do aplicativo de software Smart view.

Moédulos

O firmware do MRM4 pode ser considerado sub-dividido em varios blocos de funcao
independentes. Em toda a nossa documentacdo técnica, estamos falando de "médulos"
(ou, as vezes, de "funcdes"). Toda funcao de protecao, por exemplo, € um médulo dessa
fungdo. Para dispositivos HighPROTEC este é um conceito fundamental: Por exemplo, a
funcionalidade de cédlculo de dados estatisticos € um mdédulo (denominado »Estatistic«),
todo protocolo de comunicacdao é um médulo, a funcionalidade geral de controle de
dispositivos de comutacao é outro médulo (denominado »Control«); existe até um mddulo
de protecdo geral (denominado »Prot«), que interage com todos os médulos de protecdo
especificos.

() E importante saber que cada parametro e cada sinal e valor sempre faz parte
exatamente de um médulo (mesmo que o nome do médulo talvez ndo seja exibido no
painel por motivos de simplificacao).

Os mddulos podem interagir uns com os outros, ou porgue essa é uma parte fixa aplicada
ao firmware ou se o usudrio tiver atribuido algum sinal de médulo a um parametro (que
se torna uma entrada de médulo, dessa forma). Um exemplo de interacdo implementada
é que o sinal de disparo de qualquer mdédulo de protecao sempre aciona o sinal de
disparo do médulo »Prot« geral, e vice-versa, se o disparo »Prot« é bloqueado, o disparo
de todas as funcdes de protecao fica bloqueado.

Existem alguns mdédulos em varias instancias (idénticas) que pode ser ativados e
configurados de forma independente. Esses podem ser usados para ter varias etapas de
protecdo. Porém, hd uma diferenca fundamental para o MRM4: A funcionalidade de todas
as instancias (de um determinado mdédulo) é sempre idéntica (exceto para as diferencas
que sao devidas a diferentes valores de configuracao).

Existe a seguinte convencdo de nomenclatura: Se houver varias instancias de um

modulo »Module«, elas serdo chamadas de "Module[1]", "Module[2]", ... (ou, como forma
sintetizada de descricdes: »Module[x]«).

Tipos de Configuracoées, Sinais e Valores
Definicdes (também chamadas de parametros)

e Parametros sao dados que podem ser modificados pelo usudrio, para adaptar a
funcionalidade da respectiva aplicagao.

Os usuarios do Smart view podem salvar todas as configuracbées em um arquivo.

Este é um arquivo com um nome de arquivo do formato *.ErPara. Ele pode ser
(re)carregado em qualquer momento posterior e os valores de configuracao ali
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contidos podem ser transferidos para algum (outro) dispositivo de protecao MRM4.
(Para obter detalhes, consulte o manual do Smart view.)

(Observacao: Ha algumas excecoOes, onde uma determinada configuracao é sempre
armazenada dentro do dispositivo e nunca salva em um arquivo *.ErPara file. Este
€ 0 caso, se nao for desejavel transferir diretamente o valor de configuracao de um
dispositivo para outro; as configuracdes de TCP/IP sao um exemplo disso).

Existem varios tipos de parametros, dependendo do tipo de dados que eles podem
conter. Para o usuario, ndo é necessario saber os detalhes, mas pode ser bom saber
gue existem parametros numéricos (por ex., limites de sobretensao) e parametros
que possuem uma opcao retirada de uma lista de selecao. Essas opcdes podem ser
valores fixos (por ex.,. a escolha do protocolo de comunicacao) ou podem ser um
sinal (de modo que, durante o tempo de execucdo, o valor do parametro real é igual
ao estado do sinal atribuido). Nesse caso, a atribuicdo de um sinal é o que foi
mencionado acima como "mddulo"”.

Algumas propriedades de parametros dependem do valor especifico de outros
parametros. Por exemplo, os parametros de "planejamento do dispositivo” (no menu
[Planej disposit]) nao apenas ativam ou desativam as funcdes de protecao, mas
também controlam a visibilidade de seus parametros relacionados.

Alguns parametros dependem de outros, nao apenas no que diz respeito a
visibilidade, mas também a valores padrao e/ou intervalos de valores disponiveis.
(Por exemplo, a faixa de protecao de alguns parametros depende da proporcao de
CT.)

Ha parametros que existem apenas uma vez, chamados "Parametros globais".
Esses estdo geralmente dentro do menu [Para Prot Global].

A configuracao de parametros de grupo pode ser encontrada nos campos de menu
[Def 1] ... [Def 4]: Esses sao os parametros de protecao que tém uma existéncia
"quadrupla": O usuario pode definir quatro valores, e cada um deles € membro de
um “conjunto de parametros” especifico (Def 1 a Def 4). A qualguer momento,
apenas um desses quatro conjuntos de parametros esta ativo, que tem o efeito de
ativar o respectivo valor do conjunto. (Isso é sempre independente da funcdo de
protecao: Ele sempre afeta todas as fungdes de protecao ao mesmo tempo, se for
alternado para outro parametro definido.)

Por meio dos Conjuntos de Parametros de Adaptacao, vocé pode modificar
dinamicamente parametros Unicos durante o tempo de execucdo. Os valores sdo
definidos como dependentes do valor “Verd/Falso” de um determinado sinal
booleano. E possivel definir até quatro sinais booleanos para a comutacdo de
valores, significando que - juntamente com o valor base - esse tipo de parametro de
adaptacao pode ter até cinco valores alternativos (por conjunto de parametros, o
gue perfaz um total de até 20 valores). O que sera utilizado ativamente em um
determinado momento do tempo dependerd do valor do tempo de execucdo de (até
guatro) parametros booleanos relacionados.

Em contraste com a definicdo de parametros de grupo, os conjuntos de parametros
adaptaveis sao “locais”, ouseja, fazem efeito somente dentro da funcao de protecao
onde foram ativados.

Observe, entretanto, que nem todas as funcdes de protecao suportam conjuntos de
parametros adaptativos.

Como alguns usuérios talvez ndo estejam muito familiarizados com o conceito de

conjuntos de parametros adaptativos, hd um capitulo exclusivo com uma descricdo
mais detalhada. Consulte > “Conjunto de Pardmetros de Adaptac&o”.
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Comandos Diretos

¢ Os comandos diretos fazem parte da “arvore de menus”, exatamente como um
parametro de configuracdo, mas eles devem ser executados imediatamente.
Portanto, os comandos diretos NAO fazem parte de um arquivo de parametros
*.HtpPara.

Exemplos tipicos sdao os comandos diretos para redefinir contadores.

No painel (e em uma janela de listagem do Smart view), os comandos diretos sao
marcados por um simbolo especial “interruptor de botdo” “©”, para que o usuario
possa reconhecé-los imediatamente.

Sinais

¢ Sinais sao estados do tempo de execucao, ou seja, dependem do resultado de uma
funcdo de protecao ou do estado de uma entrada digital.

Sinais fazem parte da “arvore de menus”. Podem ser encontrados no caminho de
menu [Operacao / Exibicdao de Status].

* Alguns sinais representam o estado da instalagcao/equipamento (por ex., indicadores
de posicao do disjuntor).

¢ Alguns sinais sao avaliacdes do estado da rede e do equipamento (por ex.: Sistema
OK, deteccao de falha do transformador).

¢ Alguns sinais representam decisdes tomadas pelo dispositivo (por ex.: Comando de
disparo) baseado nas configuracdes de parametros.

* Muitos sinais podem ser atribuidos a determinados parametros. Isso significa que a
funcao desse parametro depende do estado do tempo de execucao do sinal. Por
exemplo, todas as funcbes de protecao apresentam varios parametros de bloqueio.
(Consulte também > “Bloqueios”.) Se um sinal foi atribuido a um parametro de
bloqueio, entao, a respectiva funcao de protecao serd bloqueada assim que o estado
do tempo de execucao do sinal atribuido se tornar “Verd"”.

* Da mesma forma, os sinais também podem ser atribuidos aos LEDs do MRM4, de
modo que um LED fique aceso assim que o sinal atribuido se tornar “Verd”.
(Consulte também => “LEDs".)

Estados de entrada (para uma entrada de médulo)

* Os estados de entrada sao sinais especiais e fazem parte da “drvore de menus”.
Para cada parametro ao qual pode ser atribuido um sinal, ha um estado de entrada
relacionado. Em tempo de execucao, o estado de entrada reflete o estado atual do
sinal atribuido. Dessa forma, podem ser rastreadas as dependéncias no
comportamento de uma fungao de protecao.

Existe a seguinte convencdo de nomenclatura: Se um parametro, ao qual pode ser
atribuido um sinal, for denominado »Nome«, o estado de entrada relacionado terd o
nome »Nome-l«.

Contadores, Valores

* Valores sao dados mais ou menos volateis que sdao constantemente atualizados
durante o tempo de execucgao.

* O tipo mais comum (e mais importante) de valores é o conjunto de valores medidos

(por ex., os valores de corrente e/ou tensdao medidos no CT/VT, valores da
frequéncia); vamos usar o termo valores medidos também para valores que sdo
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derivados de valores medidos por célculo, por ex., o valor de poténcia calculado a
partir da corrente e da tensao). Obviamente, o conjunto dos valores
medidosdisponiveis depende dos recursos do dispositivo de protecdo especifico.

Consulte <> “Valores de Medic&0” para obter informacdes sobre valores de
medicao.

Um valor estatistico é um tipo especial de “valores de medicao calculados” e pode

ser um valor maximo, minimo ou médio; isso ajuda a analisar o desenvolvimento de
um valor de medicdo ao longo do tempo. Para a maioria dos valores estatisticos, ha
um comando direto relacionado que pode ser utilizado para redefinir as estatisticas.

Consulte > “Estatisticas” para obter informacdes sobre estatisticas.

Outro tipo importante sao os contadores. Considerando que os valores medidos sao
geralmente numeros de ponto flutuante (principalmente com uma unidade de
medida relacionada), os contadores mantém um numero inteiro digital. Para a
maioria dos contadores, hd um comando direto relacionado que pode ser utilizado
para redefinir o valor do contador como 0.
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Configuracoes de parametros

Configuracao de Parametros no HMI

Cada parametro pertence a uma area de acesso. Editar e modificar um parametro requer
autorizacdo de acesso suficiente. Consulte l=> “Senhas de nivel de acesso” para obter
uma descricdo detalhada das areas de acesso.

O usuario pode obter as autorizacdes de acesso necessérias desblogueando as areas de

acesso antes de uma mudanca de parametro ou dependendo do contexto. Nas seguintes
secOes, ambas as opcdes serao explicadas.

Opcédo 1: Autorizacdo Direta para uma Area de Acesso
Abra o menu [Para Dispos / Seguranca / Nivel de acesso].
Selecione o nivel de acesso requerido, navegue respectivamente para a autorizagao de
acesso requerida (nivel). Insira a senha requerida. Se a senha correta foi inserida, a
autorizacao de acesso requerida sera obtida. A fim de realizar as mudancas de
parametro, por favor, proceda da seguinte maneira:

« Mova para o parametro que vocé deseja modificar usando as Softkeys. Se o

parametro for selecionado, o canto inferior direito da tela deve exibir um simbolo
de »Chavex.

Este simbolo indica que o parametro estd desbloqueado e que ele pode ser editado,
porque a autorizacdo de acesso requerida estd disponivel. Confirme a tecla de
fungdo »Chavex, a fim de editar o parametro. Modifique o parametro.

Agora vocé pode:

« salvar a mudanca que vocé fez e adotd-la no sistema ou:

* alterar parametros adicionais e salvar finalmente todos os parametros alterados,
fazendo com que sejam adotados pelo sistema.

Para salvar as mudancas de pardmetros imediatamente,
* pressione a tecla »OK« para salvar os parametros modificados diretamente e para
gue eles sejam adotados pelo dispositivo. Confirme as mudancas de parametros,
pressionando a tecla de funcao »Sim« ou descarte, pressionando »Nao«.

Para alterar outros pardmetros e salvar posteriormente,

* va para outros parametros e modifique-os
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AVISO!

Um simbolo de estrela na frente dos parametros modificados indica que as modificacdes
s6 foram salvas temporariamente e ainda nao estao definitivamente armazenadas nem
® foram adotadas pelo dispositivo.
Para tornar as coisas mais faceis de serem acompanhadas, especificamente onde estao
envolvidas mudancas de parametros complexas em cada nivel de menu de classificacao
superior/mais alto, a mudanca pretendida do parametro é indicada pelo simbolo de
estrela (“rastro de estrela”). Isto faz com que seja possivel controlar ou acompanhar, a
partir do nivel do menu principal, a qualguer momento, onde as mudancas de parametro
foram feitas e ainda nao foram salvas.

Além do rastro de estrela nas mudancas de parametros salvas temporariamente, um
simbolo geral de mudanca de parametros aparece escurecido no canto esquerdo da tela
e, assim, é possivel ver, de cada ponto da arvore de menus, que hd mudancas de
parametros ainda ndo adotadas pelo dispositivo.

Observe que, ao utilizar o Smart view para alterar parametros, o simbolo de uma estrela
vermelha na drvore de menus indica que parametros ainda nao foram salvos em um
arquivo de parametros.

Pressione »OK« para iniciar o armazenamento final de todas as mudancas de parametro.
Confirme as mudancas de parametro pressionando a tecla de funcao »Sim« ou descarte
as mudancas, pressionando a tecla »Nao«.

AVISO!

Se a tela mostra um simbolo de Chave m ao invés de um simbolo de Ferramenta,
isso indica que a autorizacdo de acesso necessdaria nao estd disponivel.

Para editar esse parametro, uma senha é necessaria, fornecendo a autorizacao
necessaria.
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AVISO!

Checagem de plausibilidade: Para prevenir configuracdes obviamente erradas o

dispositivo monitora constantemente todas as mudancas temporarias de parametros

salvas. Se o dispositivo detecta uma implausibilidade, isso é indicado por um ponto de
o interrogacao a frente do respectivo parametro.

Para facilitar o acompanhamento, especialmente quando estao envolvidas mudancas de
parametro complexas, em cada nivel superior/mais alto de menu, acima dos parametros
salvos temporariamente, uma invalidez é marcada por um ponto de interrogacao (traco
de implausibilidade). Isso faz com que seja possivel controlar ou acompanhar do nivel do
menu principal a qualquer momento quando implausibilidades devem ser salvas.

Além do ponto de interrogacdo que marca mudancas de parametros temporariamente
salvas, um simbolo geral/ponto de interrogacao é mostrado fracamente no canto
esquerdo da tela, entao é possivel vé-lo a cada ponto do menu, mostrando que ha
implausibilidades detectadas pelo dispositivo.

Uma estrela/indicacao de mudanca de parametro é sempre sobrescrita pelo simbolo de
implausibilidade/ponto de interrogacao.

Se um dispositivo detecta uma implausibilidade, rejeita o salvamento e adocao dos
parametros.

Opcao 2: Autorizacao de Acesso Dependente de Contexto

Navegue até o parametro que necessita de mudancas. Se o parametro é selecionado, o
canto inferior direito da tela mostra um simbolo de »Chavex.

Esse simbolo indica que o dispositivo ainda estad no nivel »Read Only-Lv0« (<> “Senhas
de nivel de acesso”) ou que o nivel atual nao fornece direitos de acesso suficientes para
permitir a edicdo desse parametro.
Pressione essa tecla e digite a senha que fornece acesso a esse parametro. (Essa péagina
também fornece informacdes sobre qual senha/autorizacdo de acesso é necesséaria para
mudar esse parametro.
Modifigue as configuracdes de parametro.
Agora vocé pode:

» salvar a mudanca que vocé fez e adotéd-la no sistema ou:

* alterar parametros adicionais e salvar finalmente todos os parametros alterados,
fazendo com que sejam adotados pelo sistema.

Para salvar as mudancas de parametros imediatamente,
» pressione a tecla »OK« para salvar os parametros modificados diretamente e para
gue eles sejam adotados pelo dispositivo. Confirme as mudancas de parametros,
pressionando a tecla de funcao »Sim« ou descarte, pressionando »Nao«.

Para alterar outros pardmetros e salvar posteriormente,

* va para outros parametros e modifique-os
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AVISO!

Um simbolo de estrela na frente dos parametros modificados indica que as modificacdes
s6 foram salvas temporariamente e ainda nao estao definitivamente armazenadas nem
® foram adotadas pelo dispositivo.
Para tornar as coisas mais faceis de acompanhar, especificamente onde estdo envolvidas
mudancas de parametros complexas em cada nivel de menu de classificacdo superior/
mais alta, a mudanca pretendida do parametro é indicada pelo simbolo de estrela (rastro
de estrela). Isto faz com que seja possivel controlar ou acompanhar, a partir do nivel do
menu principal, a qualguer momento, onde as mudancas de parametro foram feitas e
ainda nao foram salvas.

Além do rastro de estrela nas mudancas de parametros salvas temporariamente, um
simbolo geral de mudanca de parametros aparece escurecido no canto esquerdo da tela
e, assim, é possivel ver, de cada ponto da arvore de menus, que hd mudancas de
parametros ainda ndo adotadas pelo dispositivo.

Observe que, ao utilizar o Smart view para alterar parametros, o simbolo de uma estrela
vermelha na drvore de menus indica que parametros ainda nao foram salvos em um
arquivo de parametros.

Pressione »OK« para iniciar o armazenamento final de todas as mudancas de parametro.
Confirme as mudancas de parametros, pressionando a tecla de funcao »Sim« ou descarte
as mudancas, pressionando a tecla »Nao«.

AVISO!

Checagem de plausibilidade: Para prevenir configuracées obviamente erradas o

dispositivo monitora constantemente todas as mudancas temporarias de parametros

salvas. Se o dispositivo detecta uma implausibilidade, isso é indicado por um ponto de
[ interrogacao a frente do respectivo parametro.

Para facilitar o acompanhamento, especialmente quando estao envolvidas mudancas de
parametro complexas, a cada nivel de menu superior/de classificacdo mais alta acima
dos parametros salvos temporariamente, uma invalidez é indicada por um ponto de
interrogacdo (traco de implausibilidade). Isso faz com que seja possivel controlar ou
acompanhar do nivel do menu principal a qualguer momento quando implausibilidades
devem ser salvas.

Além do ponto de interrogacdo que marca mudancas de parametros temporariamente
salvas, um simbolo geral/ponto de interrogacao é mostrado fracamente no canto
esquerdo da tela, entao é possivel vé-lo a cada ponto do menu, mostrando que ha
implausibilidades detectadas pelo dispositivo.

Uma estrela/indicacao de mudanca de parametro é sempre sobrescrita pelo simbolo de
implausibilidade/ponto de interrogacao.

Se um dispositivo detecta uma implausibilidade, rejeita o salvamento e adocao dos
parametros.

Definindo Grupos

A definicao do parametro [Param Protecao / Comut PSet] »Comut PSet« permite as
seguintes atividades:

¢ Ative explicitamente um dos quatro grupos de configuracdes (“PS1” ... “PS4").
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e Atribua um sinal para cada grupo de configuracao que define este grupo como ativo
(valor de “PSS via f¢ Entr” e, adicionalmente, atribua os respectivos sinais para a
transicao:

Se, por exemplo, um determinado sinal deve mudar para o grupo de configuracao
PS2, este sinal deve ser atribuido ao parametro de configuracao [Param Protecao /
Comut PSet] »PS2: ativado por«.

¢ Ative o sistema SCADA para mudar os grupos de configuracao (valor de configuracao
“PSS via Scada”.

Opcao Definindo Interruptor de Grupo

Selecdo Manual Troque, se outro grupo de configuracao for escolhido manualmente
através do parametro »Comut PSet«.

Por meio da funcao de Troque, se exatamente um dos quatro sinais atribuidos ficar ativo.

entrada (por exemplo, Observe que o grupo de parametro nao é alterado se houver mais

entrada digital) de um sinal de ativagao estiver presente ao mesmo tempo.
Exemplo:

O sinal DI3 é atribuido ao parametro »PS3: ativado por«. DI3 estd
ativo “1”.

O DI4 é atribuido ao »PS4: ativado por«. DI4 esta inativo “0".

Se for necesséario mudar do conjunto 3 de parametros para o
conjunto 4 de parametros, deve-se garantir que o DI3 fique inativo
primeiro. Em seguida, o DI4 deve ficar ativo.

Mesmo que o DI4 fique inativo depois, o conjunto 4 de parametros

permanece ativo, até que haja um novo pedido distinto (por ex., o
DI3 fica ativo e todas as outras atribuicdes ficam inativas)

Via SCADA Mude a posicao se houver uma solicitacdao de SCADA processada.

AVISO!

Definicao de mudanca de grupo: Sempre que outro grupo de configuracao é ativado,
todos os valores relacionados a memdéria (por ex, temporizadores) sao redefinidos para
® todas as funcdes de protecao.

Mudanca de configuracao: Sempre que forem feitas alteracdes nas definicdes de
parametros de dispositivos de protecao (planejamento do dispositivo, parametros globais
ou configuracao de parametros de grupo para mais de um grupo de configuracoes) toda a
funcionalidade de protecao é totalmente desativada por um curto periodo de tempo. Isso
significa que todos os mdédulos de protecao ficam inativos por algum tempo, para que
eles possam ser reiniciados com as novas configuracdes. Dessa forma, garante-se que
todos os comportamentos de protecao sao coerentes com respeito as novas
configuracdes.

Uma excec¢ao disso é uma alteracao de configuracao que é restrita as definicdes de
apenas um grupo de configuracdes. Nesse caso, todas as funcdes de protecao sao
apenas redefinidas (exatamente como para uma mudanca de grupo de configuracoes;
veja acima).
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Configuracao de bloqueio
Por meio da Configuracao de blogueio, as configuracdes de parametros podem ser
blogueadas contra quaisquer alteracdes, enquanto o sinal atribuido for verdadeiro (ativo).

O bloqueio de configuracao pode ser ativado através de [Para Camp / Configuracdes
gerais] »Definicdo do bloqueio«.

Ignorando a Configuracao de Bloqueio

A configuracao pode ser temporariamente cancelada, caso nao seja possivel (ou
desejavel) alterar o estado do sinal que ativa o bloqueio de configuracéao.

O blogueio de configuracao pode ser contornado por meio do controle direto do seguinte
parametro: [Pard Camp / Configuracdes gerais] »Desvio de bloq. de defin.«

O dispositivo de protecao retrocedera para a Configuracao de bloqueio, conforme abaixo:
* Logo apds o salvamento de uma mudanca de parametro ou

¢ 10 minutos depois da ativacao.
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1.3.2 Conjunto de Parametros de Adaptacao

Por meio de Conjuntos Adaptdveis de Parametros vocé pode modificar dinamicamente os
valores de configuracdo dentro de um mddulo de protecao.

AVISO!

Os Conjuntos de Parametros Adaptativos estao disponiveis apenas para alguns médulos
de protecdo (essencialmente apenas os mddulos de protecao de sobrecorrente).
o

Do ponto de vista pratico, hd uma diferenca essencial para os conjuntos de parametros
comuns: A mudancga para outro conjunto de parametros afeta todas as funcdes de
protecdo de uma sé vez. Isso pode aumentar consideravelmente seus esforcos de
comissionamento e testes se vocé “somente” quiser modificar o comportamento de uma
funcao de protecao particular.

Em contraste com isso, 0s conjuntos de parametros adaptaveis sao “locais”, ou seja,
fazem efeito somente dentro da funcao de protecao onde foram ativados. (Veja abaixo
como fazer isso.)

Vocé pode atribuir um sinal digital a qualquer um dos parametros [Param Protecdo / Para
Prot Global / I-Prot / “mdédulo”] »AdaptSet 1«, ..., »AdaptSet 4«. (“Modulo” significa o
nome de um mddulo de protecao que possui Conjuntos Adaptaveis de Parametros, por
exemplo: [I[1]]).

Esses quatro parametros de atribuicdo sao sempre “parametros globais” (ou seja, dentro
do campo do menu [Param Protecao / Para Prot Global]). Por exemplo, deixe-nos fazer as
sequintes atribuicbes: »AdaptSet 1« = “V[1] . Alarm”, veja a janela da caixa de didlogo
superior @ no diagrama abaixo.

Com esta atribuicao, a janela da caixa de didlogo Smart view dos “parametros da
configuracdo em grupo”, por exemplo, o campo do menu [Param Protecao / Def 1 / I-Prot /
I[1]1] estd sendo aprimorado por uma coluna adicional @, conforme mostrado na janela da
caixa de didlogo inferior no diagrama abaixo.
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Fig. 2: Uma atribuicdo a um conjunto de pardmetros adaptativos adiciona valores alternativos aos
parametros de configuracdo de grupo.

Por meio dessa atribuicdo de Conjunto Adaptavel, a maioria dos Parametros do Grupo de
Configuracao recebe um valor alternativo adicional. No inicio, esse novo valor é idéntico
ao valor de DefPadrao, mas, da mesma forma, pode ser editado. (Clique duas vezes e
modifique-o de acordo com suas necessidades.)

A ideia é simples Os parametros de protecao utilizam o valor
alternativo »AdaptSet 1«»1« assim que o sinal atribuido V[1]. Alarm” tornar-se

verdadeiro.

Como hé& quatro grupos de configuracdes normais e cada um deles pode ter até quatro
conjuntos adaptaveis mais o DefPadrao, isso significa que os parametros que suportam
conjuntos adaptaveis podem ter até 20 valores de configuracao diferentes.

AVISO!

' Os Parametros de Adaptacao retrocedem automaticamente assim que o sinal atribuido,
o

que os ativou, tiver retrocedido.

Caso varios sinais atribuidos estejam ativos em um determinado momento no tempo,
prevalece o seguinte:

O conjunto adaptativo 1 é dominante em relacao ao conjunto adaptativo 2. O conjunto de
adaptacao 2 é dominante em relacao ao conjunto de adaptacao 3. O conjunto de

7

adaptacao 3 é dominante em relagao ao conjunto de adaptacao 4.

Exemplos de aplicacdo para conjuntos de parametros adaptativos
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RA: religamento automatico com 2 disparos

o 1° caracteristica DEFT de disparo, estagio de disparo normal

o 2% caracteristica INV de disparo, estagio de disparo sensivel
CLPU: coleta de carga a frio

o Partida do motor, de-sensibilizar a protecao atual
SOTF: interruptor ligado para falhas

o De-sensibilizar a protecao atual
ANSI 51C: sobrecorrente controlada pela tensao

o Gerador, motor, de-sensibilizar a protecao atual
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1.3.3 Exibicao de Status

Na tela de status do menu »Operacao«, pode ser visto o estado atual de todos os sinais.
Isto significa que o Usuario estd apto a ver se 0s sinais individuais estao ativos ou
inativos no momento. O Usuario pode ver todos os sinais organizados por elementos/
médulos de protecao.

O estado de entrada/sinal do mdédulo é... O estado é mostrado no painel como ...
“inativo” / Falso / »0« O
“ativo” / Verd / »1«
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1.3.4 Estrutura do menu

A estrutura do menu oferece as seguintes entradas de menu da parte superior. Vocé
entra em um campo do menu com a tecla de funcao p. As teclas de funcao A e v
permitem navegar até o menu anterior ou o préximo.

2 Operacao
i\ hﬂl_ Aqui vocé pode encontrar os dados do tempo de execucao.
Operacao
n?gl—»  Valores medidos
= « Estatistic
) » Exibicao de Status
* Contador e RevData
* Registro de Faltas, Registro de Eventos, Oscilografia
* Autossupervisao
* Confirmar, reinicializar
: & Planej disposit
/J E| Essa normalmente sera sua primeira etapa durante o
c Planej disposit comissionamento:
1 A na—
= Ative os elementos de que vocé precisa, desative os
= elementos que nao sdo necessarios.
Selecione o protocolo da comunicacao (SCADA) com a
subestacao.
: 2 Parametros do Dispositivo
Este campo de menu apresenta todas as configuracdes
c Para Dispos diretamente relacionadas ao dispositivo, por exemplo:
: Kmwvw .
= » Entradas e saidas digitais
= « LEDs
» Configuracdes dos gravadores
* Configuracdes de comunicacao
: 8 Definicées de campo
ngo Geralmente, a segunda etapa de comissionamento:
c Para Camp Configure as propriedades do campo, por exemplo:
: KEww .
: * Frequéncia nominal, tensao, corrente

HPT ZAS

+ indices CT e VT
» Tipo de conexao VT (Fase-Terra, Fase-Fase)
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2 Parametros de protecéao

ague® Todas as configuracdes de protecao, gue sao relacionadas
c Param Protecéo a uma funcao especifica de protecdo, podem ser

: n“?m encontradas aqui.

HPT ZAP

Para cada funcao de protecao, as configuracdes sao
agrupadas nos seguintes tipos de configuracao:

e Parametro de Protecao Global

e Defl...Def4

e Comut PSet (Comutacdo do Conjunto de Parametros)

@ Controle

@" Configuracodes para dispositivos de comutacao.

a Controle

(] A a— + Os dispositivos HighPROTEC denominados “MR...”

= podem controlar 1 dispositivo de comutacao.

= « Os dispositivos HighPROTEC denominados “MC..."
podem controlar até 6 dispositivos de comutagao.

2 Légica Programavel

: ,

: | &] » Até 80 equacoes ldgicas

g Légica . o .

. EEw . 4 portdes selecionaveis

e » 4 entradas, 4 saidas por equacao

= » fungbes de temporizador e meméria

: 2 Servico

1 ——— ’ ’

-_— Este campo de menu é necessario principalmente para fins
. Servico de teste. Por exemplo:
L » Saidas de forca/desarme

» Entradas e saidas analégicas de forca/desarme
» Use o gerador interno de sinal/falha
* Reinicie o dispositivo de protecao
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1.3.5 Planejamento do dispositivo

Planejamento de um dispositivo significa reduzir o alcance funcional para um grau que
corresponda a tarefa de protecdo a ser cumprida, . ou seja, o dispositivo mostra apenas
as funcoes realmente necessarias.

Se vocé, por exemplo, desativar a funcado de protecao de voltagem, nenhuma das
ramificacdes de parametros relacionados aquela funcao aparecera na arvore de
parametros.

Todos os eventos correspondentes, sinais etc. serdo desativados também. Deste modo, a
arvore de parametros se torna muito transparente. O planejamento também envolve
ajuste de todos os dados de sistema bésicos (frequéncia etc.).

Mas deve-se levar em consideracao que, desativando, por exemplo, as funcoes de
protecdo, vocé pode também modificar a funcionalidade do dispositivo. Se vocé cancelar
a funcao direcional de protecao contra sobrecorrente, entao o dispositivo ndo mais sera
disparado de um momdo direcional, mas apenas de maneira nao direcional.

O fabricante nao aceita responsabilidade por quaisquer danos pessoais ou materiais
resultantes de mau planejamento.

Um servico de planejamento também é oferecido pela Woodward.

Atente para qualquer inadvertida desativacao de fungoes/mddulos de protecao.

Se vocé esta desativando mddulos no planejamento de dispositivo, todos os parametros
daqueles mdédulos serdo definidos como padrao. Se vocé estd desativando um desses
madulos, outra vez todos os parametros daqueles mddulos reativados serdo definidos
como padrao.
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1.3.6 Parametros de campo
Dentro dos parametros de campo, vocé pode definir todos os parametros relevantes para
o lado primario e o método operacional da rede, como a frequéncia e os valores primario
e secundario.

Todos os parametros de campo sao acessiveis através do campo de menu [Para Camp].

Consulte o Manual de Referéncia para ver tabelas detalhadas de todas as configuracoes
disponiveis para o MRM4,
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Parametros do dispositivo

Data e Hora

No menu [Paréa Dispos / Hora] »Data e Hora« vocé pode definir a data e a hora (incluindo
um sub-menu para configuracdes de fuso horario e horario de verdo).

Versao

No menu [Para Dispos / Versao], vocé pode obter informacao sobre as versbes de
software e hardware.

Exibicao de codigos de ANSI

A exibicdo de cédigos ANSI no painel do dispositivo (IHM) pode ser ativada através do
[Para Dispos / HMI] »Exibir n? de disposit. ANSI.«.

O Smart view, no entanto, tem seu préprio item de menu para controlar a exibicao dos
cdédigos ANSI, que é independente do painel do dispositivo. (Leia o Manual do Usuario do
Smart view.)
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1.3.8 Redefinir contadores, valores e registros
Reinicializacoes Manuais
No menu [Operacao / Redef] vocé pode:
* redefinir contadores,
« excluir registros (por ex., registros de distdrbios) e

* redefinir objetos especiais (como estatisticas, réplicas termais...)

AVISO!

' As descricdes dos comandos de redefinicdo disponiveis podem ser encontradas em um

documento separado, intitulado " Manual de Referéncia do MRM4".
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Seguranca

Geral

CUIDADO!

Todas as configuracdes de seguranca devem que ser feitas pelo usuario do MRM4! E
estritamente recomendado que vocé adapte as configuracdes de seguranca de acordo
com os regulamentos locais e requisitos no final do procedimento de comissionamento.

O MRM4 é entregue com o0 maximo de configuracdes "abertas", ou seja, todas as
restricdes de acesso sao desativadas. Dessa forma, o comissionamento ndo é complicado
desnecessariamente. Mas, posteriormente, quando o MRM4 estiver em execucao, é
provavelmente necessario restringir o acesso até certo ponto. Ha, em especial, os
seguintes aspectos a considerar:

Por padrao, o acesso do Smart view ao MRM4através da interface USB é permitido (sem
gualquer protecao por senha), mas o acesso TCP/IP pela rede esta desativado (consulte
5> “Senhas de conexdo, Smart view Acesse”). No entanto, é recomendado, por razdes
de seguranca, reajustar essas configuracdes no maximo, apds o comissionamento.

CUIDADO!

Por razdes de seguranca, recomenda-se modificar as senhas padrdo (<> “1.4.2 Senhas
padrao”) de acordo com o nivel de seguranca que é exigido por sua aplicacao (consulte
> “1.4.4 Alterando Senhas”), por exemplo, definindo senhas diferentes e especificas de
cada nivel para as diversas areas/niveis de acesso. Dessa forma, é possivel garantir que
diferentes grupos de usuarios obtenham suas permissoes de acesso.

Visao geral dos parametros relacionados a seguranca

O campo de menu [Operacao / Seguranca] coleta informacdes sobre varias definicoes
relacionadas a seguranca, em especial:

* Para as senhas de conexdo (consulte .=> “1.4.3 Senhas de conex&o para acesso ao
Smart view”), vocé pode ver se elas foram definidas como valores especificos do
usuario ou se ainda estao no padrao de fabrica.

* Vocé pode ver se 0 acesso ao Smart view é permitido (consulte 5> “1.4.3 Acesso
via Smart view”).

 Vocé pode ver que a autoridade de comutacéo foi definida (consulte l=> “5.2
Autoridade Comut”).

* Vocé pode ver até que ponto uma redefinicdo de fabrica foi ativada (consulte =>
“Redefinir para os padrdes de fabrica, redefinir todas as senhas”).

(Para ver uma lista completa de entradas que sao mostradas nesta pagina, verifique o
capitulo "Seguranca" no " Manual de Referéncia” MRM4).

Se a seguranca for uma preocupacao para sua aplicacao, recomenda-se verificar todas
essas entradas durante o comissionamento, mas, evidentemente, sem confiar
totalmente: Se, por exemplo, alguém tiver definido a senha de conexao USB
simplesmente como “1” e, em seguida, a pagina de seguranca mostra a entrada »Senha
para conex. USB« = “Def. pelo usuério”; mas o nivel de sequranca dessa senha é
obviamente bastante questionavel.
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1.4.1
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Mensagens relacionadas a seguranca

H& um gravador de autossupervisao especial, chamado Mensagens de autossupervisao.
Ele coleta mensagens internas de varios tipos, incluindo eventos relacionados a
seguranca (por ex., se foi digitada uma senha errada). Recomenda-se verificar essas
entradas de vez em quando.

Um sub-conjunto dessas mensagens, limitado apenas as mensagens relacionadas com a
seguranca, (também) pode ser acessado no campo do menu [Operacao / Seguranca /
Registrador de segurancal.

Seguranca de rede

Comunicacao SCADA

Deve-se observar que hd sempre alguns riscos de seguranca relacionados a utilizacao de
protocolos SCADA. Informacdes detalhadas podem ser encontradas na literatura técnica.

Seguranca de Intranet

Se a interface de Ethernet do MRM4 estd conectada a uma rede, é de responsabilidade do
usuario manter todos 0s meios necessarios para a seguranca da rede da empresa. Em
especial, deve-se garantir que o acesso externo (ou seja, fora da Internet) foi
impossibilitado para o MRM4. Mantenha-se informado sobre a tecnologia mais recente
(firewalls, VPN, etc.)!
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1.4.2 Senhas

Tipos de senha
Existem dois tipos diferentes de senhas:

e Senhas de conexao permitir que o usuario estabeleca uma conexao com o software
operacional Smart view. (Consulte <> “Senhas de conexdo, Smart view Acesse”.)

e Senhas de nivel de acesso sao necessarios para quaisquer alteracdes nas
configura¢des do dispositivo. (Consulte > “Senhas de nivel de acesso”.)

Observacao: Senhas de conexao foram introduzidas com a HighPROTEC versao 3.6. A
principal razao é que, apés a versao 3.6, todas as conexdes entre MRM4 e Smart view sao
totalmente criptografadas, utilizando o avancados algoritmos criptograficos. (Consulte
também > “1.4.3 Conexdes Smart view”.)

AVISO!

As senhas definidas sao armazenadas em uma parte permanente da meméria do MRM4
para que elas "sobrevivam" a uma atualizacao do firmware. (Isso é verdadeiro sobre os
dois tipos de senha).

Senhas padrao

O padrao de fabrica é, para todas (comunicacdo e nivel de acesso) senhas, um valor
padrao que nao oferece nenhuma seguranca contra o acesso nao autorizado:

¢ As senhas de conexao trazem um texto vazio como padrao (ou seja, ndao sao
solicitadas).

¢ Todas as senhas de acesso possuem o valor padrdao »1234«.

Penalidade de tempo por digitacao de senha errada

A digitacao de senhas erradas (independentemente de ser uma senha de conexao ou de
nivel de acesso e independentemente se é digitada IHM ou Smart view) desencadeia uma
fase de "penalidade de tempo": O MRM4 bloqueia qualguer outra digitacao de senha por
um periodo crescente de tempo, até que seja digitada uma senha correta. Uma
mensagem dedicada informa ao usudrio sobre esse bloqueio. Este temporizador afeta

apenas a digitacao da senha (ou seja, a tecla de funcao m na HMI), para que nao
impeca o usuario de realizar outras atividades “sem senha” durante esse tempo de
bloqueio.

Esqueci a senha

Ao pressionar a tecla »C« durante uma reinicializagdo a frio, abre-se uma caixa de dialogo
(a menos que ela tenha sido explicitamente desabilitada). Isso permite redefinir todas as
senhas para o respectivo padrdo (consulte > “1.4.2 Senhas padr&o”).

Consulte 5> “Redefinir para os padrdes de fabrica, redefinir todas as senhas” para obter
mais detalhes sobre essa caixa de didlogo de Redefinicdo geral.
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1.4.3 Senhas de conexao, Smart view Acesse
Conexoes Smart view

Um dos requisitos fundamentais da »Seguranca de Tl« é garantir que nenhuma pessoa
nao autorizada possa espionar informacdes que sao trocadas entre o operador e o MRM4.,

Portanto, todas as conexdes entre MRM4 e Smart view sao totalmente criptografadas,
utilizando avancados algoritmos criptogréficos.

O Woodward fornece a cada instalacao do Smart view (versao 4.70 ou mais recente) e a
cada dispositivo HighPROTEC individual (versao 3.6 ou mais recente) certificados de
criptografia, que sao automaticamente trocados quando a conexdo esta sendo
estabelecida. Os certificados sao verificados por ambos os parceiros de comunicagao
(MRM4 e Smart view) para garantir que nenhuma outra parte nao autorizada aproveitou-
se da conexao.

A seguranca adicional que vem com essas técnicas de criptografia estd disponivel por
padrao, ndo ha nada que o usuario precise configurar ou se providenciar.

Acesso via Smart view

Outro requisito fundamental de »Seguranca de Tl« é evitar que pessoas ndo autorizadas
acessem 0s proprios sistemas, incluindo o dispositivo de protecdo MRM4. O MRM4 oferece
acesso através de seu painel frontal e através do software de operacao Smart view.

Como o0 acesso através do painel frontal sé é possivel para alguém que esteja localizado
diretamente na frente do dispositivo, o risco normalmente deve ser bastante reduzido,
em comparacao com o risco do acesso nao autorizado através do Smart view,
especialmente se o MRM4 faz parte de uma rede Ethernet/TCP/IP.

* Por razdes de seguranca, existe a opcao de desativar o acesso ao Smart view
através da interface USB; isso pode ser feito com a configuracdo do parametro [Para
Dispos / Seguranca / Comunicacdo] »Smart view através de USB«. O padrao de
fabrica, porém, é que esse tipo de acesso seja permitido.

* Da mesma forma, hd também a opcao de desativar o acesso ao Smart view via
Ethernet; isso pode ser feito com a configuracdo do parametro [Para Dispos /
Seguranca / Comunicacao] »Smart view através de Eth«. O padrdo de fabrica,
porém, é que esse tipo de acesso seja permitido.

AVISO!

Se Smart view é usado para desativar o acesso ao Smart view, a sessao é
automaticamente encerrada.

Senhas de conexao para acesso ao Smart view

H& duas senhas de conexao. No inicio de uma nova sessao, o Smart view solicita ao
usuario uma senha e a conexao é estabelecida somente depois que a senha foi digitada
corretamente. (Esta senha é omitida apenas se um valor vazio foi definido para a
respectiva senha.)

« Conexao USB — A "senha de conexao local" tem que ser digitada para a criacao de

um acesso ao Smart view através da interface USB. (O padréo, no entanto, é um
valor vazio.)
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« Conexao de rede remota — A "senha de conexao de rede remota" tem de ser

digitada para a criacao de um acesso ao Smart view via Ethernet. (O padrao,
contudo, é um valor vazio, mas observe que esse tipo de acesso é desativado por
padréo; consulte 5> “1.4.3 Acesso via Smart view”.)

As senhas de conexao podem ser alteradas utilizando o Smart view acessando o campo
de menu [Para Dispos / Seguranca / Senha] e dando um duplo clique na senha a ser
alterada.

Observe gue as duas senhas de conexao sao diferentes das senhas de acesso (descritas
em <> “1.4.4 Insercdo de Senha no Painel”) no que diz respeito ao seguinte:

* As senhas de conexao s6 podem ser digitadas e alteradas no Smart view (ndo

através da IHM do MRM4).

(Nao obstante, as senhas sao armazenadas permanentemente pelo MRM4, nao pelo
Smart view. Dessa forma, cada relé do HighPROTEC pode ter alguma senha de
conexao individual, se é que isso é necessario).

Ao contrario das senhas de nivel de acesso (<> “1.4.4 Alterando Senhas”), as

senhas de conexdo nao sdo restritas aos digitos 1, 2, 3, 4 e nao estao restritas a um
comprimento maximo de 8 digitos. (O comprimento pode ser de 64 caracteres e
mais.) Na verdade, uma senha de conexao pode ser qualquer sequéncia de
caracteres Unicode para impressao, incluindo espacos em branco.

O padréo de fabrica para todas as senhas (consulte > “1.4.2 Senhas padrdo”) néo
oferece nenhuma seguranca.

Por razdes de seguranca, é estritamente recomendado adaptar as senhas padrao para
algumas senhas individuais que atendam as diretrizes de seguranca local.

Dependendo da politica de seguranca de sua localidade, também é possivel definir um
valor em branco para cada senha. Isso tem o efeito de que ndo hd mais solicitacdo de
senha, ou seja, a restricdo de acesso é ressaltada. Entretanto, declaramos que, de nosso
ponto de vista, isso é fortemente desencorajado - pelo menos, para a “senha de rede”.
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1.4.4 Senhas de nivel de acesso

As senhas de acesso sdo necessarias para quaisquer alteracdes nas configuracdes do
dispositivo, independente do fato de a mudanca ser feita através do Smart view ou
diretamente na IHM (painel).

Ha um nivel de seguranca - o chamado nivel de (ou drea de acesso) - associado a cada
parametro de configuracdo. Consulte > “Niveis de acesso” para obter uma descricdo
dos atuais niveis de acesso.

Sempre que quiser alterar uma configuracao, vocé tem que digitar a senha do nivel de
acesso associada. (Posteriormente, esse nivel de acesso permanece desbloqueado por
algum tempo, de modo que novas mudancas dentro desse nivel podem ser feitas sem
redigitar a senha).

Insercao de Senha no Painel

Se o MRM4 for operado diretamente na IHM, é possivel usar as teclas de funcdo para
digitar uma senha de acesso.

HPT Z91

1 2 3 4

Exemplo: Para senha (3244), pressione, sucessivamente:
e Softkey 3
» Softkey 2
* Softkey 4
e Softkey 4

Com uma conexao Smart view ativa, as senhas sao solicitadas pelo Smart view, de modo
gue eles sejam digitadas através do teclado do computador, mediante solicitacao.

Alterando Senhas

As senhas de acesso podem ser alteradas no menu [Para Dispos / Seguranca / Senhal.

AVISO!

Uma senha de acesso deve ter um comprimento maximo de 8 digitos e deve ser uma
combinacédo definida pelo usuario dos valores numéricos 1, 2, 3 e 4. Todos os outros
caracteres e teclas nao serao aceitos.

Validar sem digitar uma senha

Para informacdes gerais sobre validacdes, consulte <> “Reconhecimento”. Informacdes
(— sobre &reas /niveis de acesso podem ser encontradas em L=> “Niveis de acesso”.

/L
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A partir da versao 3.6 do HighPROTEC, os LEDs podem ser confirmados pressionando a
tecla »C« por, aprox., 1 segundo. Consulte > “1.5 Reconhecimento manual
(pressionando a tecla C no painel)” para ver os detalhes.

Desativando Senhas durante a Compra

E possivel, opcionalmente, desativar senhas durante o comissionamento. Ndo é permitido
usar esta ferramenta para outros propdsitos que ndo o de compra. Para desativar a
protecdo de senha, substitua a senha existente por uma vazia, para as areas de acesso
correspondentes. Todas as autorizacdes de acesso (areas de acesso) que sdo protegidas
por senha vazia estdo permanentemente desbloqueadas. Isso significa que todos os
parametros e configuracdes dentro dessas areas podem ser modificados a qualquer
momento.

CUIDADO!

Vocé tem de ter certeza de que todas as senhas estdo novamente ativas apds a compra.
Isso significa que todas as dreas de acesso precisam ser suficientemente protegidas por
senhas seguras.

O Woodward nao assumira nenhuma responsabilidade por quaisquer lesdes corporais ou
danos que sejam causados pela desativacao da protecao de senhas.

Consideracoes gerais

Vocé precisa garantir que as autorizacdes de acesso estejam protegidas por senhas
seguras. Estas senhas tém de ser mantidas em segredo e ser conhecidas apenas pelas
pessoas autorizadas. As senhas padrdao nao oferecem qualquer seguranca contra acesso
nao autorizado.

Um simbolo de cadeado no canto superior direito da tela indica se ha alguma autorizacao
ativa no momento. Isto significa que, no médulo “Read Only-Lv0", um simbolo de
cadeado (fechado) sera exibido no canto superior direito da tela. Assim que houver mais
autorizacOes de acesso ativas (acima do nivel “Read Only-Lv0"), o canto superior direito
da tela mostrard um simbolo de cadeado destrancado (aberto).

Durante a configuracao de parametros, a tecla »C« pode ser usada para cancelar as
mudancas de parametros. Por causa disso, nao é possivel reconhecer (LEDs, relés de
saida...) enquanto houver parametros nao salvos (somente em cache).

O menu de confirmacdo ndo pode ser acessado enquanto as modificacdes de parametros
nao forem aceitas pelo dispositivo (indicadas por um simbolo no canto superior
esquerdo).

As senhas existentes sao persistentes (atribuidas a um dispositivo). Se um arquivo de
parametros criado offline é transmitido a um dispositivo ou se um arquivo de parametros
é transmitido de um dispositivo para outro, isso ndo terd qualquer impacto sobre as
senhas existentes no dispositivo.
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1.4.5

Niveis de acesso
Os niveis de acesso sao projetados na forma de dois segmentos hierarquicos.
A senha do supervisor (administrador) oferece acesso a todos os parametros e
configuracdes.
Supervisor-Lv3
Configuracao do dispositivo ®
%
<
4 %
(o
& Prot-Lv2 '%A
Y ®
) o
é Configuragoes de protegao %
o .
[ .
9.
A Prot-Lv1 Control-Lv1 oW
4 R

J" Reinicializar/confirmar Control L

'y ®
& S

J RO 2,
Q A
$ Read Only-LvO %

HPT 793

Somente leitura

Fig. 3: Niveis/autorizacbes de acesso disponiveis

A tabela a seguir mostra as dreas de acesso. Observe que cada area de acesso requer
sua prépria senha de autorizacdo para acessa-la. (Entretanto, para um MRM4 que é
redefinido para as configuracdes de fabrica, todas essas senhas correspondem a mesma
senha padrdo; consulte l=> “1.4.6 Redefinir todas as senhas”.)

Simbolo da Area de acesso

Area

&

kL
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Nome do nivel de
acesso (painel / Smart
view):

Read Only-LvO

Nome de nivel de
acesso no Manual de
Referéncia:

u ROH

Consulta de senha no
painel / Smart view:

Prot-Lvl

Acesso para:

O Nivel 0 permite apenas acesso de Somente Leitura a
todas as configuracdes e parametros do dispositivo. O
dispositivo retrocederd para esse nivel automaticamente,
apés um periodo configuravel ou inatividade.

A senha oferece acesso as opcdes de redefinicao e
reconhecimento. Adicionalmente a isto, ela permite a
execucao dos sinais de acionamento manuais.
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Area de acesso

Nome de nivel de
acesso no Manual de
Referéncia:

u P- 1"

Consulta de senha no
painel / Smart view:

Prot-Lv2

Nome de nivel de
acesso no Manual de
Referéncia:

“ P.2"

Consulta de senha no
painel / Smart view:

Control-Lv1

Nome de nivel de
acesso no Manual de
Referéncia:

uc-ln

Consulta de senha no
painel / Smart view:

Control-Lv2

Nome de nivel de
acesso no Manual de
Referéncia:

“C.2"

Consulta de senha no
painel / Smart view:

Supervisor-Lv3
Nome de nivel de
acesso no Manual de

Referéncia:

Ms.3ll
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Acesso para:

A senha oferece acesso as opcdes de redefinicao e
reconhecimento. Além disso, ela permite a mudanca das
configuracdes de protecdo e a configuracao do gestor de
disparo.

A senha dé permissao para as operacoes de alteracao
(alteracao dos aparelhos de distribuicao)

A senha dé permissdo para as operacoes de alteracao
(alteracao dos aparelhos de distribuicdo) Além disso, ela
dd acesso as configuracdes dos aparelhos de distribuicao
(autoridade de alternacao, intertravamentos,
configuracdes gerais do aparelho de distribuicao, gasto no
disjuntor...).

A senha oferece acesso nao-restrito a todos os parametros
e configuracodes do dispositivo (configuracdao do
dispositivo). Isto include também o planejamento dos
dispositivos, dos parametros do dispositivo (e.g. Data e
Hora), dos Parametros de Campo, dos Parametros de
Servico e dos Parametros Ldgicos.
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AVISO!

Se o dispositivo ndo esteve ativo no modo de configuracao de parametros por algum
tempo (pode ser definido entre 20 - 3600 segundos), ele é alterado para o modo »Read
Only-LvO« automaticamente. Todas as mudangas de parametros nao salvas serao

o canceladas.

Verifique a presenca de areas de acesso desbloqueadas:

O menu [Para Dispos / Nivel de acesso] oferece as informacdes sobre as areas
(autorizacdes) de acesso desbloqueadas no momento. Dentro deste menu, também é
possivel entrar (desbloguear) em uma determinada area.

Contudo, a maneira comum durante o uso cotidiano do MRM4 nao é utilizar este menu do
[Nivel de acesso], mas simplesmente para entrar no caminho de menu de um parametro
a ser alterado e, em seguida, comecar a editar o parametro; no final, imediatamente
antes da aceitacdo da mudanca, é solicitada a senha correta do usuario que, entdo,
desblogueia a respectiva drea de acesso.

Assim que houver uma area (autorizacdo) de acesso desbloqueada acima do »Read Only-
LvO«, isso serd indicado por um simbolo de cadeado desbloqueado no canto superior
direito da tela do dispositivo.

Se quiser redefinir (ou seja, desbloquear) explicitamente a area de acesso no final (em
vez de esperar o tempo limite do »Editar/acessar t-max«), vocé tem que entrar no
modo »Read Only-LvO«.

Desbloqueie uma area de acesso no painel:

Através do menu [Para Dispos / Nivel de acesso] é possivel desbloquear ou bloquear as
areas (autorizacdes) de acesso. Depois que uma zona de acesso foi desbloqueada, todas
as mudancas de parametros ou atividades que sdo atribuidas a este nivel (ou um nivel
menor) podem ser realizadas sem digitar a senha mais uma vez. Entretanto, a permissao
de acesso é vélida apenas para o painel; qualquer acesso via Smart view tem que ser
desbloqueado separadamente.

Quando nao for pressionada nenhuma tecla que possa ser especificada através da
configuracao do [Para Dispos / HMI / Seguranca] »Editar/acessar t-max«, a drea de acesso
é reiniciada automaticamente para »Read Only-LvO« e todas as mudancas de parametros
sao canceladas.

CUIDADO!

Nao deixe o MRM4 sem vigilancia enquanto ainda houver areas (niveis) de acesso
desbloqueados (simbolo de cadeado desbloqueado na tela). Se o acesso nao for mais
necessario, é aconselhavel redefinir as permissdes de volta para »Read Only-LvO«.

Desbloquear uma drea de acesso através do Smart view:

Depois de desbloqueada uma area de acesso (autorizacao), digitando a senha, todas as
mudancas de parametros ou atividades que sao atribuidas a este nivel (ou a um nivel
menor) podem ser realizadas sem digitar a senha mais uma vez. Porém, a permissado de
acesso é valida somente para esta instancia do Smart view; qualquer acesso via painel
ou outras instancias do Smart view tem que ser desbloqueado separadamente.

Quando nao for pressionada nenhuma tecla durante algum tempo (interno do Smart
view), a drea de acesso é automaticamente zerada.
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CUIDADO!

Nao deixe o MRM4 sem vigilancia enquanto o Smart view ainda mantém alguma area de
acesso blogueada. Bloqueie o PC durante sua auséncia ou, pelo menos, redefina as
permissoes de acesso. Isso pode ser feito através de um duplo clique no simbolo de
cadeado na linha de status da margem inferior da janela do Smart view (ou,
opcionalmente, através do menu [Dispositivo / Redefinir para Status "Somente leitura" de
Parametro] .
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1.4.6 Redefinir para os padroes de fabrica, redefinir todas as senhas

H& uma caixa de didlogo Redefinir dedicada que permite selecionar uma das seguintes
opcoes:

* Redefinir para padroes fabrica ou
* redefinir todas as senhas.

Esta caixa de didlogo Redefinir esta disponivel apenas na IHM (ou seja, nao através do
Smart view).

Pressione a tecla »C« durante a partida a frio até que a caixa de didlogo apareca.

AVISO!

Por razdes técnicas, esta caixa de didlogo de reinicializacdo esta disponivel apenas no
idioma inglés (independente do idioma regional a ser usado posteriormente, depois que
o dispositivo for iniciado).

Observe, também, que a caixa de didlogo pode nao aparecer porque foi desativada
intencionalmente (veja abaixo) ou porque a opcao de redefinir todas as senhas foi
desativada.

Redefinir para Padrées de Fabrica

Todas as configuracoes de parametros serdo redefinidas. Todos os registros serao
excluidos e os valores e contadores estaticos serdao redefinidos.

Excecdo: O contador de horas de funcionamento é preservado.

1. Na caixa de didlogo Redefinir, selecione »Redefinir para padroes fabrica«.

= Ha uma caixa de didlogo de confirmacao que pergunta: "Redefinir dispositivo para
os padrdes de fabrica e reinicializar?”

2. Confirme com »Sim«.

= A redefinicao para os padrdes de fabrica é realizada e o dispositivo é
reinicializado.

Redefinir todas as senhas

E possivel remover essa opcéo na caixa de didlogo Redefinir, por motivos de seguranca
(veja abaixo).

1. Na caixa de didlogo Redefinir, selecione »Redefinir todas as senhas«.
= Existe um didlogo de confirmacdao, perguntando »Redefinir todas as senhas?«
2. Confirme com »Sim«.

= O dispositivo comeca a utilizar as senhas padrdo (consulte > “1.4.2 Senhas
padrao”).
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As senhas padrédo (consulte <> “1.4.2 Senhas padrdo”) ndo fornecem nenhuma
seguranga.

Por razdes de seguranca, € estritamente recomendado adaptar as senhas padrao para
algumas senhas individuais que atendam as diretrizes de seguranca local.

Configuracées de seguranca

Por razbes de seguranca, a caixa de didlogo pode ser restrita ou removida
completamente. O parametro de configuracao [Para Dispos / Seguranca /

Diversos] »Config. reinic. dispositivo« permite especificar quais opcoes de redefinicao
devem estar disponiveis:

» "Fact.def.", "PW rst": Ambas as opcdes -»Redefinir para o padrao de
fabrica« e »Redefinir todas as senhas« - devem estar disponiveis.

e Somente “Fact.defaults””: Apenas a opcao «Redefinir para o padrao de
fabrica« deve estar disponivel.

* Reinicializacdo desativ.: A caixa de didlogo Redefinir deve estar desativada.

CUIDADO!

Se a senha for perdida e a opcao "Redefinir todas as senhas" ficou indisponivel, a Unica
chance de recuperar o controle é redefinir o MRM4 para o padrao de fabrica. Se essa
opcdo for desativada, também, o MRM4 precisa ser enviado ao Woodward como
solicitacdo de servico.
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1.5 Reconhecimento
O termo "validacao", significa redefinir o travamento de um estado.
O travamento pode ser configurado para os seguintes tipos de objetos ou estados:
* LEDs
* Relés de saida binarios
* Sinais de SCADA
* Um comando de disparo pendente
E possivel reconhecer um objeto ou sinal individual (através de um sinal externo). Mas
também é possivel reconhecer estados travados coletivamente, ou seja, todos os LEDs de
uma vez.
Estao disponiveis os seguintes tipos de reconhecimento:
* Reconhecimento Individual significa atribuir um sinal externo a um parametro
gue é especifico para um estado de travamento (ex. nUmero 3 do LED que fica a

esquerda da tela).

Se o sinal atribuido ficar ativo, o travamento é reconhecido. (Veja abaixo, l=> “1.5
Reconhecimento individual de um estado bloqueado”).

 Reconhecimento externo significa atribuir um sinal externo a um parametro que é
relacionado a diversos estados (ex.: todos os LEDs).

Se o sinal atribuido ficar ativo, o conjunto de estados relacionados é reconhecido.
(Veja abaixo, 5> “1.5 Reconhecimento Externo*:”).

 Reconhecimento Automatico significa que todos os LEDs travados sao
reconhecidos automaticamente com um novo alarme de qualquer funcao de
protecdo ou com um alarme geral , »Prot . Alarm«. (Esta funcionalidade é restrita
aos LEDs; nao ha nenhum reconhecimento automaético para as saidas binarias, sinais
de SCADA ou comandos de disparo).

(Veja abaixo, > “1.5 Reconhecimento automatico”).

* Reconhecimento coletivo significa reconhecer manualmente o bloqueio de varios
estados, de uma s6 vez.

Existem diversos comandos diretos disponiveis, cada um dos quais esta relacionado
a um conjunto especifico de estados a serem reconhecidos (veja abaixo: > “1.5
Reconhecimento coletivo (via Smart view ou no painel)”).

« Reconhecimento manual é uma maneira especial de executar um reconhecimento
coletivo, simplesmente pressionando a tecla »C« no painel.

Os bloqueios de varios estados sao todos reconhecidos de uma sé vez, dessa forma.
(Veja abaixo, L=> “1.5 Reconhecimento manual (pressionando a tecla C no painel)”).
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AVISO!

' Observe que qualquer estado travado sé pode ser reconhecido se o sinal que iniciou a

definicao nao estiver mais ativo. Esta € uma regra geral que se aplica a todos os tipos de
reconhecimento.

Outra regra geral é que, com a definicdo de [Para Dispos / Confirmar] »Reinicializacdo
Remota« = “inativo”, apenas os reconhecimentos manuais (<> “1.5 Reconhecimento
manual (pressionando a tecla C no painel)”) diretamente no painel sao funcionais. Todos
0s outros tipos de reconhecimento, incluindo os coletivos que utilizam Smart view (l=>
“1.5 Reconhecimento coletivo (via Smart view ou no painel)”), sao ignorados
silenciosamente.

E, em qualquer caso, o travamento de saidas bindrias é sempre redefinido apenas depois
de decorrido o temporizador »t-Atras Off«.

Reconhecimento individual de um estado bloqueado

[Para Dispos / LEDs / LEDs grupo AILED 1...7 / [] Sinal conf

v Sinal atribuido
reconhece um LED
individual

[Para Dispos / Saidas Bin / BO Slot X x / BO y] »Confirmacao«

v O sinal atribuido
reconhece a saida
binaria "y” no slot “x”".

[Controle / Distribui / Distribui [x] / Gerenc Desa] »Con CmdDesa«

v O sinal atribuido
reconhece o comando
de disparo do
comutador

“Distribui [x]".

Observacao: O campo de menu nao mostra o nome do médulo abstrato »Distribui [x]«. O
gue se vé, em vez disso, é a designhacao do comutador que foi atribuido através da
pagina de controle (diagrama de linha Unica), ou seja, algo como »QAl«. (Consulte l=>
“5 Diagramas de linha Unica”.)

Reconhecimento Externo*:

O reconhecimento externo é desativado se o parametro [Para Dispos /
Confirmar] »Reinicializacdo Remota« for definido como “inativo”. Isso também bloqueia o
reconhecimento via comunicacao SCADA (por ex. Modbus).

[Para Dispos / Confirmar] »Con LED«

v Sinal atribuido
reconhece todos os
LEDs
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[Para Dispos / Confirmar] »Con BO«

v O sinal atribuido
reconhece todos os
relés de saida binaria.

[Para Dispos / Confirmar] »Con Scada«

v Sinal atribuido
reconhece sinais
SCADA travados

Reconhecimento automatico

Com um sistema automatico de reconhecimento, todos os LEDs para os quais isso é
ativado sdo reconhecidos com um alarme de protecao ou com um Alarme Geral, »Prot .
Alarmx.

Isso significa que o reconhecimento automatico deve ser ajustado individualmente para
cada LED que serd reconhecido automaticamente dessa maneira.

[Para Dispos / LEDs / LEDs grupo A/ LED 1...7] »Engatad« = “ativo, rec. por alarme”

v Um alarme de
protecao reconhece
cada LED com esse
valor de configuracao.
Reconhecimento coletivo (via Smart view ou no painel)

Observacao: Como ja mencionado acima, o reconhecimento através do Smart view
requer a definicdo [Para Dispos / Confirmar] »Reinicializacdo Remota« = “ativo”.

Os seguintes comandos diretos estdo disponiveis para reconhecimento:
[Operacdo / Confirmar] »SSV . LED do sistema Ack«

v Reconhecer um
estado de aviso
sinalizado pelo LED do
sistema.

Observacao: O Guia de Solucdo de Problemas lista todos os sinais de LED que talvez
possam ocorrer.

[Operacao / Confirmar] »Sis . Con LED«

v Todos os LEDs

[Operacao / Confirmar] »Sis . Con BO«

v Todos os relés de
saida binaria
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[Operacao / Confirmar] »Sis . Con Scada«

v Todos os sinais
SCADA

[Operacao / Confirmar] »Distribui [x] . Con CmdDesa«

v Reconhecer o
comando de disparo do
comutador

“Distribui [x]”.

Observacao: O campo de menu ndo mostra o nome do mdédulo abstrato »Distribui [x]«. O
gue se vé, em vez disso, é a desighacao do comutador que foi atribuido através da
pagina de controle (diagrama de linha Unica), ou seja, algo como »QAl«. (Consulte L=>
“5 Diagramas de linha Unica”.)

[Operacao / Confirmar] »Sis . Con BO LED Scd TCmd«
v Reconhecer todos os v e todos os relés de v e todos os sinais v e todos os comandos

LEDs saida bindria, SCADA de disparo

No painel, o menu [Operacao / Confirmar] pode ser acessado diretamente através da
tecla »C«; veja abaixo (> “1.5 Reconhecimento manual (pressionando a tecla C no
painel)”).

Reconhecimento manual (pressionando a tecla »C« no painel)

AVISO!

' Enquanto estiver no modo de configuracao de parametros, vocé nao pode reconhecer

manualmente através da tecla »C« (pois, no modo de configuracdo de parametros, esta
tecla tem uma funcionalidade diferente).

Mas ainda é possivel acessar o menu [Operacao / Confirmar].

E possivel reconhecer o LED do sistema, os LEDs atribuidos, SCADA, relés de saida binaria
e /ou um comando de disparo pendente, pressionando a tecla »C« no painel.

Existem dois métodos de reconhecimento disponiveis, pressionando a tecla »C«:

* Pressionamento curto: Com a etapa de selecado intermedidria: Pressionando a
tecla »C« (por um curto periodo de tempo). vocé entra no menu [Operacéo /
Confirmar]. L vocé seleciona os itens a serem reconhecidos através das teclas de
funcao (LEDs, SCADA, relés de saida binaria, comando de disparo ou todos eles;
consulte 5> “1.5 Reconhecimento coletivo (via Smart view ou no painel)”). Depois
disso, pressione a tecla de funcdo com o »Simbolo-chavex.

¢ Pressionamento longo: Reconhecimento imediato: Os itens sao reconhecidos
simplesmente pressionando a tecla »C« (durante cerca de 1 segundo).

Além disso, vocé pode configurar quais os itens que devem ser reconhecidos por
este recurso de “pressionamento longo” (veja abaixo).

A definicdo do parametro [Para Dispos / Confirmar] »Rec através da tecla »C«« decide
sobre quais as categorias que devem ser reconhecidas com um "pressionamento longo"
da tecla »C«:

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 67




1 MRM4 - Protecao do motor
1.5 Reconhecimento

* “Nada” - Apenas o “pressionamento curto" esta funcionando, ou seja, vocé sempre
selecione explicitamente os itens a serem reconhecidos.

* “LEDs reconheciveis c/s senha" - O “pressionamento longo” reconhece todos os
LEDs, sem qualquer entrada de senha. (Esta opcao é a configuracao padrao de
fabrica).

e “Rec. LEDs” - O “pressionamento longo” reconhece todos os LEDs (apenas a senha
serd solicitada; veja abaixo).

* “Reconh. de LEDs e relés” - O “pressionamento longo” reconhece todos os LEDs e
todos os relés de saida binaria (apenas a senha sera solicitada; ver abaixo).

e “Rec tudo” - O “pressionamento longo” reconhece todos os itens travados (apenas
a senha sera solicitada; ver abaixo).

o Todos os LEDs e
o todas as saidas de relés e
o todos os sinais SCADA travados

o 0 comando de disparo

Q Sempre que os LEDs sao reconhecidos, um teste de LED também é executado: Todos os
1 LEDs piscam na cor vermelha por um segundo, depois piscam na cor verde por um
segundo.

AVISO!

Para todos os tipos (manuais e coletivos) de reconhecimento (exceto “Nada” e “LEDs
reconheciveis c/s senha”), observe que pode ser solicitada a digitacdo da senha de nivel
de acesso apropriada.

Se houver a necessidade de poder reconhecer os relés de saida binaria, sinais SCADA e
comando de disparo sem digitar qualquer senha, isso é possivel através de uma senha
vazia para o nivel »Prot-Lv1«. Naturalmente, isto pode ser um risco de seguranca em
potencial, por isso, trate esta opcao com cuidado! Para obter informacdes gerais sobre
senhas e consideracdes relacionadas a seguranca, consulte > “Seguranca”.

68 MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



1.6

1 MRM4 - Protecéo do motor
1.6 Valores de Medicao

Valores de Medicao
Leia os Valores de Medicao
No menu [Operacao / Valores medidos] tanto os valores medidos quanto os calculados

podem ser visualizados. Os valores medidos estao ordenados por »valores padrao”
e »valores especiais« (dependendo do tipo de dispositivo).

Opcoes de exibicao

O menu [Para Dispos / Tela de Exibicao] oferece opcdes para alterar a exibicao dos
valores de medicao.

Escala dos valores medidos

Por meio do parametro [Para Dispos / Tela de Exibicao / Configuracdes gerais] »Escala« o
usuario pode determinar como os valores medidos devem ser exibidos na IHM e no Smart
view:

e Valor por unid
* Valor primari

* Valores secundar

Unidade de temperatura (aplicavel apenas aos dispositivos com medicéao de
temperatura)

Por meio do parametro [Para Dispos / Tela de Exibicao / Configuracdes gerais] »Unidade
de temperatura« o usudario pode determinar como as temperaturas (de valores medidos e
configuracdes) sao exibidos na IHM e no Smart view:

e ° Celsius

¢ ° Fahrenheit

Nivel de corte

A fim de suprimir o barulho nos valores medidos préximos de zero, o usudrio tem a opcao
de definir os niveis de corte. Por meio dos niveis de corte, quantidades de medicdo que
estao préximas de zero serao exibidas como zero. Estes parametros ndo apresentam
qualquer impacto sobre os valores registrados.

Angulos de fase

Os angulos de fase de corrente e os vetores de fase de tensdo sao determinados a partir
do componente fundamental e sempre se referem a um vetor de fase de referéncia
especifico.

O vetor de fase de referéncia geralmente é o primeiro canal de tensao, ou seja, VL1 ou
VL12 (dependendo de qual é medido diretamente - veja também a definicdo do
parametro [Pard Camp / VT] »Con VT«.)

Se, no entanto, acontecer que a amplitude do vetor de fase de referéncia fique
demasiado pequeno, o préximo canal de medicdo possivel é usado como vetor de fase de
referéncia, ou seja, VL2 ou VL23), etc.

Se todas as trés tensdes de fase forem muito pequenas ou se o dispositivo de protecao
nao possuir sistema de medicao de tensao, a primeira entrada de medicao de corrente
IL1 (da primeira placa de medigdo de corrente, ou seja, slotX3) é utilizada como vetor de
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fase de referéncia. Se este, também, nao estiver saudavel, o MRM4prossegue com o IL2,
depois, IL3 e com a primeira entrada de medicao de corrente da segunda placa de
medicao de corrente, se houver, e assim por diante.

Por definicao, o vetor de fase de referéncia tem um angulo de fase 0°.
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Estatisticas

No menu [Operacao / Estatistic], os valores min., médx. e médio das quantidades medidas
e calculadas podem ser encontrados.

Configuracao dos valores minimo e maximo

O célculo dos valores minimo e méximo é (re-)iniciado com qualquer um dos seguintes
eventos:

* Quando um sinal de redefinicao é ativado (Min/Méx),
* Quando o dispositivo é reiniciado

¢ depois de uma mudanca de configuracao.

Redefinir os valores minimo e maximo (valores/indicadores de pico)
Menu [Para Dispos / Estatistic / Min / Max]

»RedF¢ Min« - redefinir todos os valores minimos

»RedF¢ Max« -redefinir todos os valores maximos

Um sinal redefinido (por ex. uma entrada digital) pode ser atribuido a cada um desses
dois parametros.

Os valores minimo e maximo serao redefinidos com a extremidade ascendente do sinal
de redefinicao correspondente.

Visualizar valores minimos

Dentro do menu [Operacéo / Estatistic / Min]

Visualizar valores maximos

Dentro do menu [Operacao / Estatistic / Méx]

Configuracao do cdlculo do valor médio

Configuracao do calculo do valor médio* com base em corrente

*=A disponibilidade depende do cédigo do dispositivo solicitado.

Configurar o periodo de tempo para o calculo dos valores médios e de pico
[Para Dispos / Estatistic / Demand / Demand Corrent] »/Janela Demanda I« =
» “desliz"”: cdlculo da média com base no periodo de oscilacao.

« “fixa”: o cdlculo da média é redefinido no final do periodo, ou seja, com o préximo
periodo inicial.

Iniciar opcoes de valores médios e valores de pico com base no valor de
corrente

[Para Dispos / Estatistic / Demand / Demand Corrent] »/nici Demanda | via:« =
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* “Duracdo”: periodo fixo ou oscilante. A duracdo do tempo é configuravel
via »Duracao Demanda I«.

e “Fc¢lnici”: Os valores médios sao calculados com base no periodo de tempo entre

duas extremidades ascendentes de um sinal que foi atribuido ao parametro »F¢ Inici
Demanda I«.

Redefinir os valores médios e valores de pico com base no valor de corrente
Redefinicdo imediata via controle direto:
[Operacao / Redefinir/Confirm / Redef] »RedF¢ | Demand« - redefinir todos os valores

Também é possivel atribuir um sinal de redefinicao (ex. uma entrada digital) para o
parametro [Para Dispos / Estatistic / Demand / Demand Corrent] »RedF¢ | Demand«

Nesse caso, os valores serao redefinidos com a extremidade ascendente do sinal de
redefinicao.

Visualizar valores médios e valores de pico com base no valor de corrente

No menu [Operacao / Estatistic / Demand]

Opcao de disparo (comando) para limitar a demanda média de corrente

Consulte > “Alarm Sistema”.
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1.8 Smart view

O Smart view é um software de configuracdo e avaliacdo de parametros. Ele tem um
Manual Técnico préprio.

» Configuracao de parametros controlada por menu, incluindo verificacdes de validade
* Configuracgao offline de todos os tipos de relé

 Leitura e avaliacdo de dados estatisticos e de valores de medicdo

Ativacao da assisténcia operacional
« Exibicdo do status do dispositivo

* Andlise de falhas por meio do gravador de eventos, falhas e ondas

Para uma configuracao completa do MRM4, recomenda-se utilizar a definicdo Smart view
e o software de avaliacdo, pois ele é bastante pesado para fazer uma grande quantidade
de configuracdes usando o painel do dispositivo.

Para Smart view, é necessario um PC com sistema operacional Windows (7, 8.x ou 10).

Além disso, um cabo é necessario para uma conexao direta do MRM4 com o PC. Este
cabo requer um conector USB do tipo "Mini-B" na extremidade MRM4 (veja também

“PC Interface - X120"). Como alternativa, é possivel estabelecer uma conexao via
Ethernet (TCP/IP), se as permissdes de rede possibilitarem isso e se 0 MRM4 foi
encomendado com uma interface Ethernet (> “Cédigos do Protocolo de Comunicac&o”,
<> “Formulério de pedido do dispositivo”) e se as configuracdes necessarias de TCP/IP
(endereco IP, mascara de sub-rede, gateway) ja foram feitas através do painel de
controle.

Comunicacao protegida
Por razbes de seguranca, é possivel restringir ou desabilitar a conexdo entre o Smart view
e o MRM4. Além disso, uma conexao é estabelecida somente apés a digitacdo de uma

senha de conex&o. Consulte o capitulo Seguranca, 5> “Senhas de conex&o, Smart view
Acesse”, para ver os detalhes.

1.9 DataVisualizer
DataVisualizer é um software de visualizacao de forma de onda e de eventos. Ele é
instalado automaticamente com o Smart view. Ele também pode ser usado como um
visualizador de arquivos padrao COMTRADE.

e Abrir e examinar formas de ondas baixadas

¢ Personalizar o layout do canal de forma de ondas, incluindo a sobreposicao de canais
e 0 zoom

« Analise os pontos de dados amostra por amostra e alinhe a forma de onda analégica
junto com a légica do relé interno gravado.

* Salve as configuracdes (instantaneos) da janela e imprima os relatérios

e Abra os arquivos COMTRADE padrao da industria a partir de outros dispositivos
eletronicos inteligentes
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* Converta arquivos de onda baixado para o formato de arquivo COMTRADE utilizando
o recurso "Exportacao".
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2 Hardware

2.1 Desenhos dimensionais

Visédo de trés lados - 19”

AVISO!

' Dependendo do método de conexao do sistema SCADA utilizado, o espaco necessario

(profundidade) difere. Se, por exemplo, um Plugue D-Sub é usado, deve ser adicionado a
dimensao da profundidade.

AVISO!

' A vista de trés lados mostrada nesta secao é valida exclusivamente para dispositivos de
19”.
o
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Fig. 4: Vista de 3 Lados Caixa B1 (Dispositivos 19'"') (Todas as dimensées em mm, exceto as
dimensées entre colchetes [polegada].)

Visédo de trés lados - Versao com 8 botoes

AVISO!

Dependendo do método de conexao do sistema SCADA, o0 espaco necessario
(profundidade) difere. Se, por exemplo, um Plugue D-Sub é usado, deve ser adicionado a

dimensao da profundidade.
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AVISO!
O diagrama de instalacao mostrado nesta sessao é valido exclusivamente para

dispositivos com 8 botdes no lado frontal do HMI. (Botao INFO-, C-, OK e 4 Teclas (Botdes

de Pressao)).

183
[7.20 ]
161
[6,34 ]
156
[6,14 |

141,50 182 9,64
[557 ] (7,17 ] (038 |
max. 206,50
[3?872 ] 813 ]

[N

HPT_ZOF

=
Fig. 5: Vista de 3 Lados Caixa B1 (Dispositivos com 8 Teclas) (Todas as dimensbées em mm, exceto as

dimensées entre colchetes [polegada].)
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Diagrama de Instalacao - Versao com 8 Botoes

Mesmo quando a voltagem auxiliar esta desligada, voltagens inseguras podem
permanecer nas conexdes do dispositivo.

AVISO!
O diagrama de instalacdo mostrado nesta sessao é valido exclusivamente para
dispositivos com 8 botdes no lado frontal do HMI. (Botdo INFO-, C-, OK e 4 Teclas (Botdes

de Pressao)).

I E— Milimeters - Milimetry
[ 5,57 J [Inches - Cale}
125,50

4x 4,60
[ 18]
4 160 183
488 | [6,30 | [7,20 |
Frontplatte
Frontplate |
Panel przedni

HPT Z0G

Fig. 6: Visao de Corte da Porta da Caixa B1 (Versdo 8 Botées) (Todas as dimensées em mm, exceto
as dimensées entre colchetes [polegada].)
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CUIDADO!
' Seja cuidadoso. Nao aperte demais as porcas de montagem do relé (M4 métrico 4 mm).

Verifique o torque por meio de uma chave de torque (1.7 Nm [15 In-Ib]). O aperto
excessivo das porcas de montagem pode resultar em lesdes corporais ou danos ao relé.
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2.2

2.2.1

MRM4 - Instalacao e fiacao

Aterramento

A caixa deve estar cuidadosamente aterrada. Conecte um cabo de terra (aterramento de
protecao,4 a 6 mm2 [AWG 11-9],/ torque de aperto 1,7 Nm [15 Ibe«in]) ao gabinete,
usando o parafuso que € marcado com o simbolo de aterramento (na parte traseira do
dispositivo).

Além disso, a placa de alimentagao necessita de uma conexdo de aterramento separada
(aterramento funcional, min. 2,5 mm2 [<] 13 AWG, torque de aperto de 0,56 - 0,79 Nm
[5-7 Ib in-]). Consulte a "Marcacdo de Terminal" no capitulo "DI-4 X - Fonte de alimentacao
e entradas digitais" para verificar o terminal correto.

Todas as conexdes de aterramento (ou seja, aterramento funcional e de protecao) devem
ser de baixa indutancia, ou seja, o mais curto possivel, e devem ser seguidos os padroes
nacionais - se for o caso .

80

CUIDADO!

Os dispositivos sao muito sensiveis a descargas eletromagnéticas.
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2.2.2 Visao geral de Slots - Grupos de montagem

De acordo com os requisitos do cliente, os dispositivos sao combinados de maneira
modular (conforme o cédigo do pedido). Em cada fenda um grupo de montagem pode ser
integrado. A seguir, a designacao de terminal de grupos individuais de montagem é
mostrada. O local exato de instalacdo dos médulos individuais pode ser conhecido por
meio do diagrama de conexao fixado no topo do seu dispositivo.

Lado Frontal

O lado da frente do MRM4 equipado com uma interface USB, que pode ser usado para
estabelecer uma conexao com o software de configuragcao Smart view.

e slot X120

Lado traseiro

slotl slot2 slot3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

1] [ ]

§%3

E_F89

Fig. 7: Gabinete B1 - diagrama esquemaético.

slot X1 slot X2 slot X3
slot X100 slot X101
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2.2.3 Codigos do Protocolo de Comunicacao

A tabela a sequir lista as letras de "Op¢des de comunicacdo" do cédigo do pedido (veja
L=~ “Formul&rio de pedido do dispositivo”), juntamente com as respectivas interfaces e
os protocolos de comunicacao que estao disponiveis com esta opcao de pedido.

# Interface

B RS485 / Terminais

L5~ “Modbus® RTU/IEC 60870-5-103 via

RS485”

o[ 000 0]

123456

C Ethernet 100 MB / RJ45

s> “Ethernet - RJ45"

L]

D fibra dptica / conector ST

s> “Profibus DP/ Modbus® RTU /
IEC 60870-5-103 via fibra éptica”

RxD TxD

E RS485/D-SUB

.5~ “Profibus DP via D-SUB"

o0

F fibra dptica / conector ST

5> “Profibus DP/ Modbus® RTU /
IEC 60870-5-103 via fibra éptica”

RxD TxD

G RS485/D-SUB

5> “Modbus® RTU/IEC 60870-5-103 via

D-SuB”

0(=2)o)

82

Protocolos de Comunicacao Disponiveis

Sem protocolo

Modbus RTU, IEC 60870-5-103, DNP3.0 RTU

s> “Modbus®”
> “IEC60870-5-103"
> “DNP3"

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC 60870-5-104

s> “Modbus®”
> “DNP3”
=~ “|EC 60870-5-104"

Profibus DP

s> “Profibus”

Profibus DP

s~ “Profibus”

Modbus RTU, IEC 60870-5-103, DNP3.0 RTU

5> “Modbus®”
5> “IEC60870-5-103"
> “DNP3”

Modbus RTU, IEC 60870-5-103, DNP3.0 RTU

<> “Modbus®"
> “|IEC60870-5-103"
> “DNP3"

MRM4
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Interface
Ethernet 100MB / R/45

s> “Ethernet - RJ]45"

L]

RS485 / Terminais

5> “Modbus® RTU/IEC 60870-5-103 via

RS485”

[o|J U]
123456

Ethernet 100 MB / RJ45

> “Ethernet - RJ45”

L]

Ethernet dptica 100 MB / conector LC
duplex

5> “Ethernet /TCP/IP via fibra éptica”

RxD TxD

Ethernet dptica 100 MB / conector LC
duplex

5> “Ethernet /TCP/IP via fibra éptica”

RxD TxD

RS485 / Terminais

5> “Modbus® RTU/IEC 60870-5-103 via

RS485”

lo|lJ 0[]
123456

MRM4-3.6-PT-MAN
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2.2 MRM4 - Instalacao e fiacao

Protocolos de Comunicacao Disponiveis

IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP,
IEC 60870-5-104

5> “IEC 61850”

> “Modbus®”

> “DNP3”

5> “IEC 60870-5-104"

IEC 60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU
Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC 60870-5-104
s> “IEC60870-5-103"

s> “Modbus®"”

> “DNP3”

s> “IEC 60870-5-104"

IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP,
IEC 60870-5-104

5> “IEC 61850”

> “Modbus®”

> “DNP3”

5> “IEC 60870-5-104"

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC 60870-5-104
> “Modbus®”

> “DNP3”

5> “IEC 60870-5-104"

IEC 60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU

IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP,
IEC 60870-5-104

<> “IEC60870-5-103"
<> “Modbus®”
> “DNP3"
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# Interface Protocolos de Comunica¢ao Disponiveis
Ethernet 100 MB / RJ45 = “|IEC 60870-5-104"
> “Ethernet - RJ45" =~ “|IEC 61850

L]
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2 Hardware
2.2 MRM4 - Instalacao e fiacao

2.2.4 Legenda para Diagrama de Fiacao

Nesta legenda, designacdes de varios tipos de dispositivo estao listadas, porex.: protecdo
de transformadores, protecao de motor, protecao do gerador, etc. Portanto, pode
acontecer que nem todas as designacdes aparecam no diagrama de fiacao de seu
dispositivo.

MRM4-3.6-PT-MAN

FE — Conex&o do aterramento funcional (consulte => “Aterramento”)

Fonte Alim — Conexao para fornecimento de energia auxiliar

IL1 — Entrada de corrente de fase L1 (em alguns paises, designada como “IA")
IL2 — Entrada de corrente de fase L2 (em alguns paises, designada como “IB")
IL3 — Entrada de corrente de fase L3 (em alguns paises, designada como “IC")
IG — Entrada de corrente de aterramento

IL1 W1 ... IL3 W1 — Entrada de corrente de fase L1...L3, lado do enrolamento 1
IL1 W2 ... IL3 W2 — Entrada de corrente de fase L1...L3, lado do enrolamento 2
IG W1, IG W2 — Entrada de corrente de aterramento, lado do enrolamento 1/2
VL1 — Tensao de fase-neutro L1 (em alguns paises, designada como “VA”)

VL2 — Tensdo de fase-neutro L (em alguns paises, designada como “VB")

VL3 — Tensdo de fase-neutro L3 (em alguns paises, designada como “VC")
VL12 — Tensdo de fase-neutro V 12 (em alguns paises, designada como “VAB”)
VL23 — Tensao de fase-neutro V23 (em alguns paises, designada como “VBC")
VL31 — Tensao de fase-neutro V31 em alguns paises, designada como “VCA”)

VX — Entrada de medicao de tensao para medir tensao residual ou para verificacao
de sincronizacao

BO — Relés de saida binarios

NO / NC — Saida de contato, normalmente aberta /fechada

DI — Entrada digital

COM — Conexao comum das entradas digitais

Out+, Said Analé — Saida analégica + (0/4...20 mA ou 0...10 V)
In—, Ent Analég — entrada/analdgica (0/4...20 mA or 0...10 V)
n.c. — Nao conectada

NAO USE — N&o use

SC — Contato de autossupervisao

GND — Aterramento

Blind HF — Blindagem do cabo de conexao
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2.2 MRM4 - Instalacao e fiacao

* Fibra Optic — Conexao de fibra éptica

Only for use with
external galvanic
decoupled CT’s.

See chapter

Current Transformers
of the manual!

. — Apenas para uso externo com CTs galvanicos separados. Consulte o
capitulo do manual: Transformadores de Corrente. Consulte L=> “TI - Cart&o de
Entrada de Medicao de Corrente de Fase Padrao e de Aterramento”.

* Caution

A Sensitive

. curentinputs | — Entradas de corrente sensiveis de precaucdo Consulte > “TIs X -
Cartao de Medicdo de Corrente Sensivel de Aterramento e Fase”.
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2.3 Slot X1:

2.3 Slot X1:

¢ Cartao de Abastecimento de Energia com Entradas Digitais

slotl slot2 slot3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

]
%)

E_F90

Fig. 8: Lado traseiro do dispositivo (Slots)

O tipo de cartdo de abastecimento de energia e o nUmero de entradas digitais utilizado
neste slot depende do tipo de dispositivo solicitado. tipo de dispositivo solicitado. As
diferentes variantes tém um escopo de funcdes diferente.

Grupos de montagem disponiveis neste slot:

e DI-8 X1: Este grupo de montagem compreende umaampla unidade de
abastecimento de energia; e duas entradas digitais nao-agrupadas e seis (6)
entradas digitais (agrupadas).

¢ DI-4 X1: Este grupo de montagem compreende uma ampla unidade de fornecimento
de energia; e duas entradas digitais (agrupadas).

AVISO!

' As combinacdes disponiveis podem ser reunidas a partir do cédigo do pedido.
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2.3 Slot X1:

2.3.1 DI8-X Fornecimento de energia e entradas digitais

Além do aterramento do gabinete (aterramento de protecéo, consulte >
“Aterramento”), deve haver um cabo de aterramento adicional conectado a placa de

alimentacao (aterramento funcional, min. 2,5 mm?2 [= AWG 13], torque de aperto 0,56 —
0,79 Nm [5-7 Ibepol.]).

Conecte este cabo de aterramento ao terminal n? 1; consulte “l=> Fig. 9” abaixo.
Todas as conexodes de aterramento (ou seja, aterramento funcional e de protecao) devem

ser de baixa indutancia, ou seja, o0 mais curto possivel, e devem ser seguidos os padroes
nacionais - se for o caso .

Garanta os torques de aperto corretos (veja o diagrama).

Secao transversal de conexao: min. 0,25 mm?2 (AWG 23) ... max. 2,5 mm2 (AWG 14) com
ou sem ferrolho de arame final.

0,3Nm
2.65Ib'In
_0,56-0,79 Nm
5-7 lb-in

HPT 213
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Fig. 9: Terminais

Fig. 10: Atribuicdo eletromecénica

2
1 [+
Terra funcional

2 [ L+ Fonte Alim
3 [ L-
4 [ n.c.
5 [ com
6 [ npn ﬁ
7 [ com2
8 [ DR ﬁ
9 [ cowms
10 [ com
11 | b3
12 D14
13 [ DI5
14 [ DI6
15 [ D17
16 [ DI8
17 [
18

DI-8P X

L+

1817161514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1

SO00000000000000000|s]

Esse grupo de montagem compode-se de:

* uma unidade de fornecimento de energia de intervalo amplo

* 6 entradas digitais, agrupadas

MRM4-3.6-PT-MAN

MRM4

Terra funcional

Fonte Alim

2 Hardware
2.3 Slot X1:

HPT 14

HPT_Z15
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90

¢ 2 entradas digitais, nao-agrupadas

* Conector para o aterramento funcional (que deve estar conectado; veja a
mensagem “Aviso” acima)

Alimentacao de tensao auxiliar
¢ As entradas de voltagem aux. (unidade de fornecimento de energia de intervalo
amplo) nao sao polarizadas. O dispositivo pode ser fornecido com voltagem AC ou
DC.
e Volt. Auxiliar: 24 ... 270 VCC /48 ... 230 VCA (—20/+10%)

* Fusivel (integrado na fonte de alimentacao de intervalo amplo): 6.3 A atraso de
tempo.

(Este fusivel ndo deve ser substituido pelo usudario, mas é necessario para a
operacao segura.)

O fornecimento de voltagem deve ser protegido por um fusivel de:

2.5 Uma miniatura de fusivel para atraso de tempo de 5 x 20 mm (aprox. 1/5" x
0.8"), de acordo com o IEC 60127

* 3.5 Uma miniatura de fusivel para atraso de tempo de 6,3 x 32 mm (aprox. 1/4 x 1
Ya pol.) de acordo com UL 248-14

Entradas Digitais
O médulo é fornecido com 8 entradas digitais agrupadas.

A atribuicdo das entradas digitais estd descrita em l=> “Configuracdo das Entradas
Digitais”.

Verifigue o “MRM4 Manual de Referéncial” (MRM4-3.6-PT-REF, documento separado) para
ver as atribuicoes de sinal disponiveis.

CUIDADO!

Ao usar o fornecimento DC, o potencial negativo deve ser conectado ao terminal comum
(COM1, COM2, COM3 - consulte a marcacao do terminal).

CUIDADO!

Para cada grupo de entrada digital o intervalo de entrada de voltagem relacionado deve
ser parametrizado. Limites erréneos de mudanca podem resultar em mau funcionamento/
tempos de transferéncia incorretos.

As entradas digitais sdo fornecidas com diferentes limites de comutacao (configuraveis
através do parametro [Para Dispos / Entr Digitais / DI Slot Xx / Grupo y] »Voltag Nom«).
Para cada grupo os seguintes limites de mudanca podem ser definidos:

. “24 VCC”
. “48 VCC”
« “60 VCC”

MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN
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2.3 Slot X1:

“110 vcc”

“230 vCC”

“110 VCA”

“230 VCA”

Se uma voltagem de >80% do limite definido de mudanca é aplicada na entrada digital, a
mudanca de estado é reconhecida (fisicamente "1"). Se a voltagem esta abaixo de 40%
do limite de mudanca definido, o dispositivo detecta fisicamente "0".

MRM4-3.6-PT-MAN
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2.3.2 DI-4 X1 - Fonte de Alimentacao e Entradas Digitais

Além do aterramento do gabinete (aterramento de protecdo, consulte >
“Aterramento”), deve haver um cabo de aterramento adicional conectado a placa de

alimentacao (aterramento funcional, min. 2,5 mm?2 [= AWG 13], torque de aperto 0,56 —
0,79 Nm [5-7 Ibepol.]).

Conecte este cabo de aterramento ao terminal n? 1; consulte o “Marcacao de Terminal”
abaixo.

Todas as conexodes de aterramento (ou seja, aterramento funcional e de protecao) devem

ser de baixa indutancia, ou seja, o0 mais curto possivel, e devem ser seguidos os padroes
nacionais - se for o caso .

Garanta os torques de aperto corretos (veja o diagrama).

Secao transversal de conexao: min. 0,25 mm?2 (AWG 23) ... max. 2,5 mm2 (AWG 14) com
ou sem ferrolho de arame final.

0,3Nm
2.65Ib'In
_ 0,56-0,79 Nm
5-7 lb-in

HPT 213
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Fig. 11: DI-4 X1 - Marcac¢&do de terminal

Fig. 12: DI-4 X1 - Atribuicdo de pino

1 |® Terra funcional
2 — L+ Fonte Alim
3 —L
4 +—n.c.
5 F—n.c
6 [—n.c
7 F—nc
8 [—n.c
9 —coMm1
10 — CoM2
11 —n.c
12 —n.c.
13 — DI1
14 |— DI2
15 — DI3
16 — DI4
17 —
18 |—-
DI-4P X

1817161514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1

SJ00000000000000000[s]

Esse grupo de montagem compde-se de:

¢ Uma unidade de fonte de alimentacao de intervalo amplo; e

e 4 (quatro) entradas digitais, agrupadas.

MRM4-3.6-PT-MAN
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Terra funcional

Fonte Alim
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E_F06

E_FO5
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* Conector para o aterramento funcional (que deve estar conectado; veja a
mensagem “Aviso” acima)

Alimentacao de tensao auxiliar
* As entradas de voltagem aux. (unidade de fornecimento de energia de intervalo
amplo) nao sao polarizadas. O dispositivo pode ser fornecido com voltagem AC ou
DC.
* Volt. Auxiliar: 24 ... 270 VCC / 48 ... 230 VCA (—20/+10%)

 Fusivel (integrado na fonte de alimentacdo de intervalo amplo): 6.3 A atraso de
tempo.

(Este fusivel ndo deve ser substituido pelo usuario, mas é necessario para a
operagao segura.)

O fornecimento de voltagem deve ser protegido por um fusivel de:

2.5 Uma miniatura de fusivel para atraso de tempo de 5 x 20 mm (aprox. 1/5" x
0.8"), de acordo com o IEC 60127

¢ 3.5 Uma miniatura de fusivel para atraso de tempo de 6,3 x 32 mm (aprox. 1/4 x 1
Y4 pol.) de acordo com UL 248-14

Entradas Digitais
O mddulo é fornecido com 4 entradas digitais agrupadas.

A atribuicdo das entradas digitais estd descrita em l=> “Configuracdo das Entradas
Digitais”.

Verifigue o “Manual de Referéncia” MRM4 (documento separado) para ver as atribuicdes
de sinais disponiveis.

CUIDADO!

Ao usar o fornecimento DC, o potencial negativo deve ser conectado ao terminal comum
(COM1, COM2, COM3 - consulte a marcacao do terminal).

CUIDADO!

Para cada grupo de entrada digital o intervalo de entrada de voltagem relacionado deve
ser parametrizado. Limites errébneos de mudanca podem resultar em mau funcionamento/
tempos de transferéncia incorretos.

As entradas digitais sao fornecidas com diferentes limites de comutacao (configurdveis
através do parametro [Para Dispos / Entr Digitais / DI Slot Xx / Grupo y] »Voltag Nom«).
Para cada grupo os seguintes limites de mudanca podem ser definidos:

e “24 VCC”
* “48 VCC”
* “60 VCC”
* “110 VCC”
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2.3 Slot X1:
* “230 VCC”
e “110 VCA"
* “230 VCA'

Se uma voltagem de >80% do limite definido de mudanca é aplicada na entrada digital, a
mudanca de estado é reconhecida (fisicamente "1"). Se a voltagem esta abaixo de 40%
do limite de mudanca definido, o dispositivo detecta fisicamente "0".
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2.4 Slot X2:

2.4 Slot X2:
* Cartdo de Saida de Relé

¢ SCContato de supervisao

slotl slot2 slot3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

L[] ]
&

E_F91

Fig. 13: Lado traseiro do dispositivo (Slots)

O tipo de placa neste slot depende do tipo de dispositivo solicitado. As diferentes
variantes tém um escopo de func¢des diferente.

Grupos de montagem disponiveis neste slot:

e OR3-AnO-Ir: Grupo de Montagem com 2 Normalmente Abertos (Formulario A), 1
Alteracdo (Form C), SC, Saida Analdgica IRIG-B

e OR5: Grupo de montagem com 5 relés de saida + 1 contato de supervisao.

Todos os relés de saida sao contatos de comutacao (Formuldrio A).

AVISO!

' As combinacdes disponiveis podem ser reunidas a partir do cédigo do pedido.
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2.4 Slot X2:

2.4.1 OR-5 X - Grupo de montagem com 5 relés de saida binaria + 1
contato do sistema

Garanta os torques de aperto corretos (veja o diagrama).

Secao transversal de conexao: min. 0,25 mm?2 (AWG 23) ... max. 2,5 mm?2 (AWG 14) com
ou sem ferrolho de arame final.

0,3 Nm

2.65IbIn" |
_0,56-0,79 Nm
* 5-7 Ibin
X?.
1 —7‘
2 BO1
3
4
5 : BO2
6 —
7 —7‘
8 BO3
9 |—!
10 ——/|
11 BO4
12
13 —7‘
14 BO5
15 |
16 —7‘
17 SC
18 —I g

Fig. 14: RO-5 - Marcacao de terminal
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o
P
(3]
X

181716 151413121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1

SO00000000000000000]s]

E F11

Fig. 15: RO-5 - Atribui¢cao de pino

98

Relés de Saida Binaria

Os relés de saida bindria sdo contatos livre de potencial. A atribuicdo dos relés de saida
binéria estd descrita em > “Configuracdes dos Relés e Saida”. Verifique o “Manual de
Referéncia” MRM4 (documento separado) para ver uma lista de sinais que podem ser
atribuidos.

CUIDADO!

Considere com cautela a capacidade de transmissao de corrente dos relés de saida.
Consulte os dados técnicos (l=> “Dados Técnicos").

Contato de Autossupervisao

O contato de autossupervisao (“SC”) nao pode ser configurado. Trata-se de um contato
de comutacao que inicia funcionamento quando o dispositivo estd livre de falhas internas.
Enquanto o dispositivo estad sendo inicializado, o relé “SC” permanece desativado
(desenergizado). Assim que o sistema for inicializado adequadamente (e a protecao
estiver ativa), o ele dara partida e o LED atribuido sera ativado corretamente (consulte o
capitulo Autossupervisdo: > “Autossupervisdo”).
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2.4.2 OR3-AnO-Ir - Grupo de montagem com 3 relés de saida, contato
de supervisao, saida analdgica, IRIG-B

Garanta os torques de aperto corretos (veja o diagrama).

Secao transversal de conexao: min. 0,25 mm?2 (AWG 23) ... max. 2,5 mm2 (AWG 14) com
ou sem ferrolho de arame final.

0,3 Nm
2.651b:In
0,56 — 0,79 Nm
5-7 lb‘in

HPT 713

X
~

— IRIG-B+
IRIG-B-

N OLGEETH

BO3
10
11 SC
12
13 —— PE
14 — * Saida Analdgica
15 — -
16 — n.c.
17 —— n.c. -
18 — nc ;

Fig. 16: Marcacdo de Terminal.
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IRIG-B+

Saida Analdgica

181716151413 121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1
™
2
=2
o

SO00000000000000000|s]

HPT_zC1

Fig. 17: Atribuicao de Pino.

Para detalhes sobre a Saida Analégica, consulte os Dados Técnicos.

Relés de Saida Binaria

Os Relés de Saida sao contatos livre de potencial. A atribuicdo dos relés de saida esta
descrita em => “Configuracées dos Relés e Saida”. Verifique o “MRM4 Manual de
Referéncia” (MRM4-3.6-PT-REF, documento separado) para ver uma lista de sinais que
podem ser atribuidos.

CUIDADO!

Considere cuidadosamente a capacidade de suporte a corrente dos Relés de Saida.
Consulte os dados técnicos (l=> “Dados Técnicos”).

Contato de Autossupervisao

O contato de autossupervisao (“SC”) nao pode ser configurado. Trata-se de um contato
de comutacdo que inicia funcionamento quando o dispositivo estd livre de falhas internas.
Enquanto o dispositivo estd sendo inicializado, o relé “SC” permanece desativado
(desenergizado). Assim que o sistema for inicializado adequadamente (e a protecao
estiver ativa), o ele dard partida e o LED atribuido sera ativado corretamente (consulte o
capitulo Autossupervisdo: > “Autossupervisdo”).
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2.5 Slot X3:

2.5 Slot X3:

¢ CT - Entradas de Medicao do Transformador de Corrente

slotl slot2 slot3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

]
%)

E_F92

Fig. 18: Lado traseiro do dispositivo (Slots)

Grupos de montagem disponiveis neste slot:
¢ Tl: Placa de Entrada de Medicao de Corrente de Fase, sensibilidade padrao.
¢ Tls: Placa de entrada de medicao da corrente de aterramento com entradas de
corrente de aterramento sensivel. Os dados técnicos da entrada de medicdo de

aterramento sensivel sao diferentes dos dados técnicos das entradas de medicao da
corrente de fase. Consulte o capitulo Dados Técnicos (<> “Dados Técnicos”).
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N

.5.1 TI - Cartao de Entrada de Medicao de Corrente de Fase Padrao e
de Aterramento

Esta placa de medicdo é fornecida com 4 entradas de medicao de corrente: trés para
medir as correntes de fase e uma para medir a corrente de aterramento. Cada uma das
entradas de medicao de corrente possui uma entrada paral Ae 5 A.

A entrada para medicao de corrente de aterramento pode ser conectada a um
transformador cabeado ou, alternativamente, é possivel conectar o caminha de corrente
do transformador de corrente de fase a essa entrada (conexao Holmgreen).

f Transformadores de corrente devem ser aterrados em seus lados secundarios.

Interromper os circuitos secundarios do transformadores de corrente pode causar
voltagens perigosas.

O lado secundario dos transformadores de corrente deve ser curto-circuitado antes que o
circuito para o dispositivo seja aberto.

As entradas de medicao de corrente podem ser conectadas exclusivamente aos
transformadores de medicdo de corrente (com separacao galvanica).

* Nao troque as entradas (1 A/5 A)
» Certifique-se que as proporcoes de transformacao e a energia dos transformadores

de corrente estao classificadas corretamente. Se a valoracao dos transformadores
de corrente nao esta correta (sobrestimada), as condicdes normais de operacao
podem nado ser reconhecidas. O valor de arranque da unidade de medicdo é aprox.
3% da corrente nominal do dispositivo. Além disso, os transformadores de corrente
necessitam de mais de 3% da corrente nominal para garantir a precisao suficiente.
Exemplo: Para um transformador de 600 A (corrente primaria) qualquer corrente
abaixo de 18 A nao poderd mais ser detectada.

* Sobrecarga pode resultar em destruicao das entradas de medicao ou em sinais
falhos. Sobrecarga significa que em caso de curto-circuito a capacidade de suporte a
corrente das entradas de medicao pode ser excedida.
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Garanta os torques de aperto corretos (veja o diagrama).
Secodes transversais das conexdes:

e 1xou2x2,5mm?(2xAWG 14) com ferrolho de arame de extremidade ou:
e 1xo0u2x40mm?2(2xAWG 12) com luva de cabo de anel ou luva de cabo; ou:
e 1 xo0u2x6mm?2(2xAWG 10) com luva de cabo de anel ou luva de cabo.

1,35 Nm
11,9 Ib'in

0,3 Nm
2,65 lb-in
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Fig. 19: Tl - Marcacao de terminal
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Fig. 20: Tl - Atribui¢cdo eletromecéanica
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N

.5.2 TIs X - Cartao de Medicao de Corrente Sensivel de Aterramento e
Fase

A placa de medicao da corrente de aterramento sensivel “TIs” é fornecida com 4 entradas
de medicao de corrente: trés para medir as correntes de fase e uma para medir a
corrente de aterramento.

Os dados técnicos da entrada de medicdo de aterramento sensivel sao diferentes dos
dados técnicos das entradas de medicdo da corrente de fase. Consulte o capitulo Dados
Técnicos (l=> “Dados Técnicos").

A entrada para medicao de corrente de aterramento pode ser conectada a um
transformador cabeado ou, alternativamente, é possivel conectar o caminha de corrente
do transformador de corrente de fase a essa entrada (conexao Holmgreen).

f Transformadores de corrente devem ser aterrados em seus lados secundarios.

Interromper os circuitos secundarios do transformadores de corrente pode causar
voltagens perigosas.

O lado secundario dos transformadores de corrente deve ser curto-circuitado antes que o
circuito para o dispositivo seja aberto.

As entradas de medicao de corrente podem ser conectadas exclusivamente aos
transformadores de medicdo de corrente (com separacdo galvanica).

* Nao trogue as entradas (1 A/5 A)
» Certifique-se que as proporcdes de transformacao e a energia dos transformadores

de corrente estao classificadas corretamente. Se a valoracao dos transformadores
de corrente ndo esta correta (sobrestimada), as condicdes normais de operagao
podem nao ser reconhecidas. O valor de arranque da unidade de medicdo é aprox.
3% da corrente nominal do dispositivo. Além disso, os transformadores de corrente
necessitam de mais de 3% da corrente nominal para garantir a precisao suficiente.
Exemplo: Para um transformador de 600 A (corrente primaria) qualquer corrente
abaixo de 18 A nao poderd mais ser detectada.

* Sobrecarga pode resultar em destruicao das entradas de medicao ou em sinais
falhos. Sobrecarga significa que em caso de curto-circuito a capacidade de suporte a
corrente das entradas de medicao pode ser excedida.

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 105



2 Hardware
2.5 Slot X3:

Garanta os torques de aperto corretos (veja o diagrama).
Secodes transversais das conexdes:

e 1xou2x2,5mm?(2xAWG 14) com ferrolho de arame de extremidade ou:
e 1xo0u2x40mm?2(2xAWG 12) com luva de cabo de anel ou luva de cabo; ou:
e 1 xo0u2x6mm?2(2xAWG 10) com luva de cabo de anel ou luva de cabo.

1,35 Nm
11,9 Ib'in

0,3 Nm
2,65 lb-in
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Fig. 21: Tls - Terminais
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Fig. 22: Tls - Atribui¢cdo eletromecanica
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2.5.3 Transformadores de Corrente (TC)

Confira a direcao de instalacao.

E imperativo que os lados secundarios dos transformadores de voltagem estejam
ffi aterrados.

As entradas de medicao de corrente podem ser conectadas exclusivamente aos
transformadores de medicdo de corrente (com separacao galvanica).

Os circuitos TC secundarios devem sempre estar sempre com uma carga baixa ou em
curto circuito durante a operacao.

AVISO!

de voltagem e de corrente apropriadosd evem ser utilizados, com base nos valores de
medicao de entrada requeridos. Estes dispositivos oferecem a funcionaldiade de
o isolamento necessaria.

' Para funcao de deteccao de voltagem e corrente, cabeamento externo e transformadores

Todas as entradas de medicao de corrente podem receber nominais 1 A ou 5 A. Garanta
gue o cabeamento esta correto.

2.5.3.1 Gerenciamento Sensivel de Corrente de Terra

O uso adequado das entradas sensiveis de medicdo da corrente é a medicdo de
peqguenas correntes, conforme elas podem ocorrer em redes terrestres isoladas e de alta
resisténcia.

Por conta da sensibilidade dessas entradas de medicao, nao as utilize para a medicao de
correntes de curto circuito, como elas ocorrem em redes solidamente aterradas.

Se uma entrada de medicdo sensivel for usada para a medicdo de correntes de curto
circuito de terra, deve-se garantir que a corrente de medicao seja transformada por um
transformador correspondente, de acordo com os dados técnicos do dispositivo de
protecao.
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2.5.3.2 Exemplos de Conexao de Transformador de Corrente
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Fig. 23: Medicdo de corrente de trifasica; In secundario =5 A
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Fig. 24: Medicao de corrente de trifasica; In secundario = 1 A. Medigcao corrente terra via transform
corrente tipo cabo; IGnom secundério = 1 A.

Blindagem na extremidade desmontada da linha deve ser colocada pelo transform de
corrente tipo cabo e deve ser aterrada no lado do cabo.
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Fig. 25: Medicdo de corrente de trifdsica; In secundario = 5 A. Medicdo corrente terra via conexéo
Holmgreen; IGnom secunddério = 5 A.
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Fig. 26: Medicao de corrente de trifdsica; In secundario = 1 A. Medicdo corrente terra via conexéo
Holmgreen; IGnom secunddério = 1 A.
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med IG = IG

HPT Z30

Fig. 27: Medicdo de corrente bifasica (Delta Aberto); In secundario = 5 A. Medicdo corrente terra via
transform corrente tipo cabo; IGnom secundario = 5 A.

» Nao utilize Calc IG! Use o med IG em vez disso.
» A corrente medida IL2 ndo é valida para condicdes assimétricas.

Blindagem na extremidade desmontada da linha deve ser colocada pelo transform de
corrente tipo cabo e deve ser aterrada no lado do cabo.

As funcbes de protecao, portanto, que utilizam o IL2 (ou valores derivadas do IL2,
por ex. |1, I12) podem nao funcionar corretamente.
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Fig. 28: Medicao de corrente de trifdsica; In secundario = 1 A. Medicdo corrente terra via conexéo

Holmgreen; IGnom secunddrio = 1 A.
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2.5.3.3 Conexao das entradas de corrente

A placa de entrada de medicao da corrente de aterramento e de fase suporta tanto as
conexdes de terminais com pinos quanto as conexdes de terminais com anéis.

CUIDADO!

Vocé tem que seguir normas e diretivas nacionais. Pode ser que nem todos os tipos de
conexao sejam permitidos em seu pais.

Para qualquer tipo de conexdo, o primeiro passo € retirar os
X terminais do dispositivo, abrindo os parafusos.

Observacao: Esta peca removivel € um bloqueio de curtos.

Para o tipo de conexao de terminais com pinos, insira os cabos
e prenda-os pelos parafusos localizados na lateral da placa de

entrada.

Deve-se tomar cuidado com o torque de aperto, > Fig. .

Para o tipo de conexdo de terminais com anéis, ha uma etapa
intermediaria a para ser realizada.
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Mova o controle deslizante para o lado, de modo que os
parafusos e o contato metalico fiqguem totalmente acessiveis.

Cada terminal é composto de um parafuso com um contato
metdlico que ndo se desprende. O parafuso (contato positivo)
pode ser retirado completamente.

Depois de retirar o parafuso e o contato, vocé pode inserir o
anel. Depois, reinsira o parafuso e o contato para que o
parafuso passe através do anel. Aperte o parafuso.

Deve-se tomar cuidado com o torque de aperto, > Fig. .

Finalmente, mova o controle deslizante de volta para a posicao
"fechado".

Observacao: Enquanto as secdes transversais do cabo
estiverem dentro dos limites indicados no capitulo Dados
Técnicos (l=> “Dados Técnicos”, > Quad. ), também é
possivel inserir dois anéis em um terminal, como mostrado
aqui. Isso é Gtil para configurar a conexao de ponto neutro.
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2.5.3.4 CT Requirements

In addition to the considerations in this chapter and the requirements mentioned, all
applicable national and international standards and regulations have to be followed.
Simbolos
The following table gives an overview of the symbols that are used in the CT requirement
section.

Ksse Rated symmetrical short-circuit current factor

Ktd Transient dimensioning factor considering DC component of fault current

K Total dimensioning factor

lpsc,max ~ Primary maximum symmetrical short circuit current

lor Primary rated current of the CT

lsr Secondary rated current of the CT

Ret Secondary internal wiring resistance of the CT

Rp Rated resistive burden

R'b Connected resistive burden of the CT

Snom,ct Nominal apparent power of the CT

ALF Accuracy limit factor

ALF Effective Accuracy limit factor considering connected burden

Ex Rated knee point e.m.f.

V¢ Secondary terminal voltage

Vstmax Maximum secondary terminal voltage

116

When dimensioning current transformers, transient effects like the DC-component of
short circuit currents have to be considered. For this purpose the CT requirements are
split into a symmetrical short-circuit current and a transient DC current part.

The calculation is started with K¢ for the maximum symmetrical short-circuit current at
the primary side of the current transformer.

I
_ 1pscmax
Ksse = )

Ipr

The value Ipsc,max as well as the transient dimensioning factor Ktq depend on the main
active protection function. These can be determined according to the following data:
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Overcurrent Protection

Recommended class according to 10P, 5P
IEC 61869-100 (2017-01)

Ktd
KSSC

lpsc,max

CT class

P, PR

PX, PXR

1
According to the equation above, and =20
Maximum threshold setting of |-
For most CT classes it is necessary to make sure that the requirements in the following
table are fulfilled. For this the total dimensioning factor is needed:
K = Kssc'Ktd
Requirement

K = ALF’, with:

R4+ R,

Ey= 1I’<2 'Isr'(Rct-}'R,b)

IEEE/ANSIC-class vV =K I -(Ry+R;)

TPX, TPY,

Order CTs with the next higher voltage rating than V.

TPZ Order CTs with the determined minimum of Kssc and Kig.

Remanence is not considered at this time. Nevertheless it can lead to problems,
especially for external faults when using differential protection. To consider remanence
the dimensioning factor has to be chosen higher and/or anti remanence class CTs like PR,
TPY and PXR can be used.

The requirements for distance protection apply to the fault cases 3 and 4 in
IEC 60255-121 (2014). Nevertheless only fault case 3 has to be considered by the user for
the calculation of the CT requirements according to this guide.

If the fault current rises over time the CT may be under-dimensioned for the
corresponding protection functions. When planning a new installation it makes sense to
use CTs with a higher total dimensioning factor than necessary to add some backup
reserves for the future.

Exemplo: Overcurrent Protection

Current Transformer: Ipr = 500 A
Isr = 1 A
Rete=1,5Q
Overcurrent setting: Is =25In = 25-500 A =12500 A
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Rated resistive burden: Rp = Snomct/lsP =5VA/ (1A =5Q
Connected burden: Rp=2,5Q

Start by calculating Kssc with the setting threshold for the maximum symmetrical short-
circuit current:

I :
K. = lpsemex _ 25 -500A _ 55

Tor 500 A

This fulfills the additional condition for overcurrent protection Kssc = 20, and Kig = 1 (see
requirements table above, l=> Quad. ).

The total dimensioning factor is calculated from this:
K = Ksge'Kig = 25-1 = 25
These data are already sufficient to select a TPX class CT.

For a P class CT, however, additional calculations are necessary. We are going to check for
a 5P20 5 VA whether it fits the protection application:

ALF = 20
R,=50Q

o aiw. BRatRy _ o0 15Q0+45Q _ _
ALF = ALF - peopP =20 - 7 20520 = 3252 K = 25

The selected CT is sufficient for the given application.

118 MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



2 Hardware
2.6 Slot X100: Interface Ethernet

2.6 Slot X100: Interface Ethernet

slotl slot2 slot3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

E_F93

Fig. 29: Lado traseiro do dispositivo (Slots)

Uma interface Ethernet pode estar disponivel dependendo do tipo de dispositivo

solicitado.
AVISO!
' As combinacdes disponiveis podem ser reunidas a partir do cédigo do pedido.
o
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2.6.1 Ethernet - R)45
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2.7 Slot X101:

¢ |IRIG-BO0OX
« URTD
slotl slot2 slot3
X1 X2 X3
—
S
X100 X X103
éD [ ]

Fig. 30: Lado traseiro do dispositivo (Slots)

Dependendo do tipo de dispositivo solicitadoeste slot pode ser equipado com uma
interface IRIG-B.

Dependendo do tipo de dispositivo solicitadoeste slot pode ser equipado com uma
interface URTD.

AVISO!

' As combinacdes disponiveis podem ser reunidas a partir do cédigo do pedido.
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2.7.1 IRIG-BOOX

Assegure-se de que o torque de aperto seja 0,56-0.79 Nm.

X101
1 |~ riGB+
2 [~ IRIG-B-
Fig. 31: IRIG-BO0OX - Marcacao de terminal.
[2]
RIGB+ [ || S
RIG-B- | | | &2
2]

Fig. 32: IRIG-BO0OX - Atribuicao de pino.
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2.7.2 Interface for the URTD Module

O mdédulo Detector Universal de Temperatura de Resisténcia (URTD) deve estar conectado
ao dispositivo de protecdo na interface especial de fibra éptica (escravo éptico 1).

| :] < <
Fig. 33: Médulo da Interface do URTD Externo - Marcacado do Terminal

ORX

Fig. 34: Mddulo da Interface do URTD Externo - Marcacédo do Terminal

E_F45

E_F46
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2.8 Slot X103: Comunicacao de Dados

slotl slot2 slot3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

L]
%]

E_F87

Fig. 35: Lado traseiro do dispositivo (Slots)

A interface de comunicacdo de dados no slot X103 é dependente do tipo de dispositivo
solicitado. O escopo de funcoes é dependente do tipo de interface de comunicacao de
dados.

Grupos de montagem disponiveis neste slot:

¢ RS485 / Terminais para Modbus, DNP e IEC

Interface de fibra éptica para Profibus, Modbus, DNP e IEC

Interface de D-SUB para Modbus, DNP e IEC
* Interface de D-SUB para Profibus

* Interface de fibra éptica para Ethernet

AVISO!

' As combinacdes disponiveis podem ser reunidas a partir do cédigo do pedido.
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2.8.1 Modbus® RTU/IEC 60870-5-103 via RS485

Assegure os torques de aperto corretos.

0,3 Nm
2,65 lb-in
D o e e e g n
0,23 Nm
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Relé Protecao
+5V GND
Sl| 1200 [|§
O O = o
n n T
I :
=
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L 1 T °
Y 3
Gl |n|m|<|in|o N
e -
Fig. 36: Terminais
Relé Protecao
+5V GND

Blind HF

R1 = 560Q R1 -
R2 = 1200 LR1R2 I
=
6

—° 0
2

el
ET
HPT Z56

Fig. 37: Atribuicdo eletromecéanica

AVISO!

O cabo de conexao Modbus®/IEC 60870-5-103 deve estar blindado. A blindagem deve
ser fixada no parafuso que fica embaixo da interface, no lado traseiro do dispositivo.

o A comunicacao é Halfduplex.
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Relé Protecao
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Fig. 38: Exemplo de fiacdo: Dispositivo no meio do barramento
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Fig. 39: Exemplo de fiacdo: Dispositivo no meijo do barramento (configuracdo de jumpers para ativar

a resisténcia terminal integrada).
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Blindag lado nr_\estrg barram Blindag lado do disposit. Blindag Iadone.stre barram Blindag no lado disposit de
conectado resistores term barram conectado a resist de conectado a resistores term barram conectado a resist
terra usada term terra usada de terra ndo usada term terra ndo usada

Fig. 40: Opc¢des de blindagem (2 fios + blindagem)
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Blindag lado mestre barram Blindag lado do disposit Blindag lado mestre barram Blindag no lado disposit de
conectado resistores term barram conectado a resist de conectado a resistores term barram conectado a resist
terra usada term terra usada de terra ndo usada term terra ndo usada

Fig. 41: Opc¢des de blindagem (3 fios + blindagem)
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2 Hardware
2.8 Slot X103: Comunicacao de Dados

2.8.2 Profibus DP/ Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 via fibra dptica

RxD TxD

HPT_Z61

Fig. 42: Fibra dptica - Conector FO, ST

Ndo olhe diretamente para o feixe de luz que é emitido do conector de fibra éptica!

Ao ignorar este aviso, pode haver lesdes graves nos olhos.
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2 Hardware
2.8 Slot X103: Comunicacao de Dados

2.8.3 Profibus DP via D-SUB

OO0 O0Oo
OO0O0O0O0
1 5

HPT_Z62

Atribuic D-SUB - isolador
e 1: Aterram/blindagem

* 3: RxD TxD - P: Nivel Alto

4: Sinal RTS
* 5: DGND: Terra, Pot negativo de fonte voltagem auxiliar

* 6: VP: Potenc posic de fonte voltagem auxiliar

8: RxD TxD - N: Niv Baixo

AVISO!

O cabo de conexao deve ser isolado. O isolamento deve ser fixado no parafuso marcado
com o simbolo de aterramento no lado traseiro do dispositivo.
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2 Hardware
2.8 Slot X103: Comunicacao de Dados

2.8.4 Modbus® RTU/IEC 60870-5-103 via D-SUB

%0 0 0 &°

OO0O0O0O0
1 5

HPT_Z62

Atribuic D-SUB - isolador
e 1: Aterram/blindagem

* 3: RxD TxD - P: Nivel Alto

4: Sinal RTS

5: DGND: Terra, Pot negativo de fonte voltagem auxiliar

6: VP: Potenc posic de fonte voltagem auxiliar

8: RxD TxD - N: Niv Baixo

AVISO!

' O cabo de conexdo deve ser isolado.
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2 Hardware
2.8 Slot X103: Comunicacao de Dados

2.8.5 Ethernet /TCP/IP via fibra dptica

RxD TxD

llo]

HPT_Z63

Fig. 43: Fibra éptica - Conector duplex FO, LC

CUIDADO!
' Depois de encaixar o conector LC, prenda a tampa de protecdo metdlica.

O torque de aperto do parafuso é de 0,3 Nm [2,65 |b-pol.].

Ndo olhe diretamente para o feixe de luz que é emitido do conector de fibra éptica!

Ao ignorar este aviso, pode haver lesdes graves nos olhos.
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2 Hardware
2.9 PC Interface - X120

2.9 PC Interface - X120

Caixa B1, B2 e B3

HPT z88

Interface USB para o software X120 de configuracao e avaliacdo de parametros

Fig. 44: USB (Mini-B)
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2 Hardware

2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

2.10 Configuracoes de Entrada, Saida e LED

2.10.1 LEDs

Os LEDs podem ser configurados no menu: [Para Dispos / LEDs / LEDs grupo A]

CUIDADO!

dupla ou multipla de cores de LED e a cédigos intermitentes.

' Deve-se tomar cuidado para que ndo haja sobreposicao de funcdes devido a atribuicao
o

Além do LED de Sistema OK (que tem uma funcao fixa), cada LED pode ser configurado
através dos seguintes parametros:

»Sinais atribuidos«: Os parametros [Para Dispos / LEDs /
LED x] »Atribuicdo 1« a »Atribuicdo 5« podem ser usados para atribuir até 5 sinais
de disparo ao “LED nUmero x".

»Inversao«: Os parametros »Inversdo 1« a »Inversdo 5«, se forem definidos como
“ativo”, podem ser utilizados para inverter o respectivo sinal.

Observe que, para um sinal de disparo nao atribuido (ou seja, »Inversao n« = “-")
a inversdo é ineficaz, de modo que o sinal é sempre tratado como simplesmente um
binario "0” (Falso/inativo).

»Funcao de Travamento/auto-retencao«: Com a definicao de »Engatad« = “ativo”, o
estado que é definido pelos sinais de disparo é armazenado permanentemente.
Consulte a secdo "Travamento" abaixo: > “2.10.1 Travamento”.)

Se »Engatad« = “inativo”, o LED adota sempre o estado dos sinais atribuidos.

»Sinal conf«: Esta configuracao sé esta disponivel se »Engatad« = “ativo”. Ela
atribui um sinal que redefinird o travamento do contato do LED. (Isso, no entanto, sé
é eficaz se todos os sinais de disparo atribuidos foram paralisados.)

»Cor ativa do LED«: O LED acende nesta cor se, pelo menos, uma das fungdes de
disparo atribuidas estiver ativa. Os valores de configuracdo disponiveis sdo: “-” (Sem
atribuicao), “verde”, “ver”, “luz verm”, “luz verde”.

»Cor inativa do LED«: O LED acende nesta cor quando nenhuma das fungdes
alocadas estd ativa. (As configuragdes disponiveis sdo as mesmas para a cor ativada
acima.)

Botao »INFO«

Através do botdo "INFO", sempre é possivel exibir o status atual dos sinais de disparo
atribuidos.

Visao geral do LED principal:

Se a tecla "INFO" for pressionada uma vez, a "visao geral principal dos LEDs da esquerda"
sao exibidos.

Se a tecla "INFO" for pressionada uma segunda vez, a "visao geral principal dos LEDs da
direita" sao exibidos.
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2 Hardware
2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

Pressionando a tecla de funcdo "esquerda" (ou a tecla "INFO" pela terceira vez), vocé
sairda do menu do LED principal.

As visao geral principal mostra as primeiras atribuicdes dos LEDs. Periodicamente, serao
mostradas as teclas programaveis disponiveis.

Pagina de multiplas atribuicoes de LED:
Na pagina da visao geral principal, use as teclas "up" e "down" para selecionar um LED.«

Dali, vocé pode entrar na "Pagina de multiplas atribuicdes de LED", pressionando a tecla
de funcao "direita".

Esta pagina fornece informacdes detalhadas de todos os estados atribuidos para este
LED. Um simbolo de flecha aponta para o LED cujas atribuicdes estdo sendo exibidas.

Por meio das teclas de funcdo »para cima« e »para baixo«, vocé pode abrir o préximo
LED ou o anterior.

Pressionando a tecla de funcdo "esquerda", vocé retornara a visao geral principal de
LEDs.

Travamento

Se um LED é configurado como »Engatad« = “ativo”, ele mantera seu estado - ndo
importa o que quer que possa acontecer - até que seja reconhecido (consulte a secao
"Opcdes de confirmacao", abaixo).

Um LED travado é redefinido somente em qualquer dos seguintes casos e sé depois de
paralisados todos os sinais de disparo atribuidos:

* E reconhecida (pelo usuério na IHM ou via SCADA); veja abaixo.
» Ela é redefinida (validada) pelo sinal que foi atribuido ao parametro »Sinal conf«.
« E reconfigurada como »Engatad« = “inativo”.

¢ Se nao houver nenhum sinal de disparo atribuido, ou seja, todos
os »Atribuicao n« foram definidos como “-".

Observe gque um LED travado nao é redefinido em caso de reinicializacdo do MRM4:

Depois de uma reinicializacao (a quente ou a frio), cada LED travado retornaré ao seu
estado individual (suposto anteriormente).

Opcoes de reconhecimento

A redefinicdo de uma saida de LED travada sempre exigird uma validacao. (Para ver uma
descricdo detalhada, consulte > “Reconhecimento”.)

LEDs podem ser reconhecidos por:
» Através do botdo »C« do painel operacional.

* O contato de saida do LED pode ser validado pelo sinal que foi atribuido ao
parametro »Sinal conf«.

» Todos os LEDs travados podem ser reconhecidos imediatamente pelo sinal que foi
atribuido ao parametro [Para Dispos / Confirmar] »Con LED«.

» Todos os LEDs podem ser validados de uma sé vez via comunicacao (SCADA).
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2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

* Todos os LEDs podem ser reconhecidos de uma sé vez automaticamente em caso de
alarme, a partir de uma funcao de protecao.

Observacao: As duas opcoes, que permitem redefinir todos os LEDs de uma sé vez,

estarao disponiveis somente se [Para Dispos / Confirmar] »Reinicializacdo Remota« =
“ativo”.

A Ultima opcado, que permite redefinir todos os LEDs de uma sé vez, em caso de alarme

de protecdo, deve ser ativada pela configuracao: [Para Dispos / LEDs / LEDs grupo A / LED
1...n] »Engatad« = “ativo, rec. por alarme”.

Consulte, também, => “Reconhecimento” para obter mais informacdes.

AVISO!

O CD do produto gue é entregue junto com o dispositivo contém um modelo em PDF para
criar e imprimir etiquetas autoadesivas para textos de atribuicao de LEDs (folha frontal)
utilizando uma impressora a laser. Recomendacao: (AVERY Zweckform Art. Nr. 3482)

Funcionalidade
LEDs LED_Y02
LED = LEDs grupo A, ...
LED .
Atribuigdo 1
sem atribuicdo
1..n, Lista Atribuig =1

LED . Inverséo 1

LED . Cor ativa do LED

LED) LED . Cor inativa do LED
Atribuicdo 5 >0

sem atribuigao
1..n, Lista Atribuig =1

[ &

LED . Inversao 5

LED . &
Engatad -

inativo &
ativo =1 S1 11—
ativo, rec. por alarme ’ R

Prot . Alarm
®

Confirmar (-HMI)

Confirmar (1..n, Lista Atribuig)

Reconhecer TripCmd (Scada)

OLED de »Sistema OK«

Esse LED pisca em verde enquanto o sistema do dispositivo esta sendo reinicializado.
Apés a conclusao da reinicializagao, o LED de Sistema OK acende em verde, dessa forma,
sinalizando que a (funcdo) protecao foi »ativada«. Consulte l=> “Autossupervisdo” e o
documento externo Guia de solucdo de problemas para descobrir mais informacdes sobre
cbdigos intermitentes do LED de Sistema OK
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2.10.2

Inversao —

2 Hardware
2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

O LED de »System OK« ndo pode possuir parametros.

Configuracao das Entradas Digitais

O estado das entradas digitais pode ser verificado no menu: [Operacao / Exibicao de
Status / nome do grupo de montagem (porex., “DI-8 X")]

As saidas digitais podem ser configuradas no menu: [Para Dispos / Entr Digitais / nome do
grupo de montagem (porex., “DI-8 X") / Grupo X]

Defina os seguintes parametros para cada uma das entradas digitais:
* »Voltagem nominal«

* »Tempo de Debouncing«: Uma mudanca de estado sé serd adotada pela entrada
digital apds a expiracao do tempo de debouncing.

* »Inversao« (onde necessario)

Inversao

inativo

ativo =1

DI Slot X.DI x

Estado entrada digital

Voltag Nom Tempo neutraliz

Sinal Entrad t 0
il

——

HPT_Y01

CUIDADO!

O tempo de debouncing sera iniciado a cada vez que o estado do sinal de entrada for
alterado.

CUIDADO!

Além do tempo de debouncing, que pode ser definido via software, ha sempre um tempo
de debouncing em hardware (aproximadamente 12 ms) que nao pode ser desligado.

Existem duas opc¢bes disponiveis para determinar onde deve ser atribuida uma entrada
digital.
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2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

Atribuicao de entradas digitais

Opcao Opgcao
@ 2

Entra

Para Dispos/entr digital

Entra

E_F84

Opcao 1: Atribuindo uma entrada digital em um ou varios médulos.
Adicionando uma atribuicao:

No menu [Para Dispos / Entr Digitais], as entradas digitais podem ser atribuidas a um ou
varios destinos.

Abra a entrada digital (Seta direita da DI). Clique na tecla de funcao »Configuracao de
parametros/Chave« . Clique em »Adicionar« e atribua um alvo. Atribua onde serdo
necessarios alvos adicionais.

Exclusao de uma atribuicao:

Selecione, conforme descrito acima, uma entrada digital que precise ser editada na IHM.
Abra as atribuicbes da entrada digital (Seta direita na DI) e selecione a atribuicao que
deve ser removida/excluida (observe que isso precisa ser marcado com o cursor). A
atribuicdo ja pode ser excluida na IHM, por meio da tecla de funcao »Configuracdo de

parametros« e ao selecionar »Remover«. Confirme a atualizacdo da configuracao de
parametros.
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2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

Opcao 2: Conectando uma entrada de mdédulo com uma entrada digital

Abra um mddulo. Dentro deste mddulo, atribua uma entrada digital a um médulo de
entrada.

Exemplo: Um médulo de protecdo deve ser blogueado dependendo do estado de uma

entrada digital. Para isso, atribua a entrada de blogueio, dentro dos parametros globais, a
entrada digital (porex., »ExBlo1«).

Verificacao das atribuicoes de uma entrada digital

A fim de verificar os alvos aos quais uma entrada digital é atribuida, adote os
procedimentos a seguir:

Abra o menu [Para Dispos / Entr Digitais].

Navegue até a entrada digital que deve ser verificada.

Na IHM:

Uma atribuicdao multipla significa que, se uma entrada digital for utilizada mais de uma
vez (se ela for atribuido a diversos alvos), isso serd indicado por um "..." atrds de uma

entrada digital. Abra essa entrada digital através da tecla de funcao »Seta direitax para
ver a lista de alvos dessa entrada digital.
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2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

2.10.3

Configuracoes dos Relés e Saida

O estado das saidas de relé pode ser verificado no menu: [Operacado / Exibicao de Status /
Nome do grupo de montagem (por ex., OR-3 X)]

As saidas de relés podem ser configuradas no menu: [Para Dispos / Saidas Bin / Nome do
grupo de montagem (porex., OR-3 X)]

As condicbes de saida do mdédulo e os sinais/funcdes de protecdo (como os
intertravamentos reversos) podem ser definidos por meio dos relés de alarme. Os relés
de alarme sao contatos de potencial Ivire (que podem ser usados como contatos de
abertura ou de fechamento). A cada relé de alarme podem ser atribuidas até 7 fungdes
da »lista de atribuicao«.

Defina os parametros seguintes para cada um dos relés de saida binarios:

»Sinais atribuidos«: Os parametros »Atribuicdo 1« a »Atribuicdo 7« podem ser
usados para atribuir até 7 sinais de disparo (conectados por OR).

»Inversao«: Os parametros »Inversdo 1« a »Inversdo 7«, se forem definidos como
“ativo”, podem ser utilizados para inverter o respectivo sinal.

Observe gque, para um sinal de disparo nao atribuido (ou seja, »Atribuicdo n« = “-")
a inversdo é ineficaz, de modo que o sinal é sempre tratado como simplesmente um
binario "0” (Falso/inativo).

Com a configuracado »/nversdo« = “ativo”, estado (coletivo) do relé de saida binario
pode ser invertido (principio de corrente de circuito aberto ou fechado).

Observe que, se nenhum sinal foi atribuido (ou seja, todos »Atribuicdo n« = “-")
essa inversao é ineficaz, de modo que o estado (coletivo) é sempre tratado
simplesmente como um binério "0"” (Falso/inativo).

Por meio do »Modo operacional«, pode-se determinar se a saida de relé funciona na
corrente de funcionamento ou no principio de circuito fechado.

Com a definicdo »Engatad« = “inativo”, o contato do relé adota continuamente o
estado dos sinais atribuidos.

Com a definicdo »Engatad« = “ativo”, o estado do contato do relé é armazenado
permanentemente. (Veja também a secdo "Travamento”, abaixo: => “2.10.3
Travamento”.)

»Confirmacdo«: Esta configuracdo sé esta disponivel se »Engatad« = “ativo”. Ela
atribui um sinal que redefinird o travamento do contato do relé. (Isso, no entanto, sé
é eficaz se todos os sinais de disparo atribuidos foram paralisados.)

O contato do relé sé pode ser reconhecido depois que todos os sinais que haviam iniciado
a configuracdo do relé tiverem paralisado e depois de decorrido o tempo de
armazenamento minimo »t-Atras Off«.

»t-espe«: Durante mudancas de sinal, o tempo minimo de travamento garante que o
relé serd mantido acionado ou liberado por pelo menos este periodo.

AVISO!

' O relé de alarme Sistema OK (SC) (observacdo) nao pode ser configurado.
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2.10 Configuracdes de Entrada, Saida e LED

Travamento

Se uma saida bindria é configurada como »Engatad« = “ativo”, ela mantera seu estado -
nao importa o que quer que possa acontecer - até que seja reconhecida (consulte a secao
"Opcdes de confirmacao", abaixo).

Uma saida binéria travada é redefinida somente em qualquer dos seguintes casos e sé
depois de paralisados todos os sinais de disparo atribuidos:

* E reconhecida (pelo usuério na IHM ou via SCADA); veja abaixo.

Ela é redefinida (validada) pelo sinal que foi atribuido ao parametro »Confirmacao«.
* E reconfigurada como »Engatad« = “inativo”.

* Se nao houver nenhum sinal de disparo atribuido, ou seja, todos
os »Atribuicdo n« foram definidos como “-".

Observe gue a saida binaria travada nao é redefinida em caso de reinicializacao do

MRM4: Depois de uma reinicializagdo (a quente ou a frio), cada saida travada retornara
ao seu estado individual (suposto anteriormente).

Opcoes de reconhecimento

A redefinicdo de uma saida bindria em uma posicdo travada sempre exigird uma
validacdo. (Para ver uma descricdo detalhada, consulte > “Reconhecimento”.)

Relés de saida bindrios podem ser reconhecidos:
e Através do botao »C« do painel operacional.

* O contato de saida do relé pode ser validado pelo sinal que foi atribuido ao
parametro »Confirmacdao«.

» Todos os relés de saida bindrios podem ser reconhecidos imediatamente pelo sinal
gue foi atribuido ao parametro [Para Dispos / Confirmar] »Con BO«.

* Todos os relés de saida podem ser reconhecidos de uma “so vez via SCADA.

Observacao: As duas ultimas opcdes, que permitem redefinir todas as saidas de uma vez,
s6 estdo disponiveis se [Para Dispos / Confirmar] »Reinicializacdo Remota« = "“ativo”.

Os contatos de saida do relé podem ser definidos a forca ou desarmados (para suporte e
comissionamento. Consulte os capitulos abaixo: > “Desarmando os Contatos de Saida
de Relé”, l=> “Forcando os Contatos de Saida do Relé”).
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Funcionalidade

Saidas Bin OR Y02

[ 2]

Inversdo

Atribuicdo 1

sem atribuicdo
1..n, Lista Atribuig

Inversao 1 4
. =1

Atribuigdo 7
sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig =1
Inversao 7
<
— -
temp espe
=1
— 1
L | & =1
t-espe
Engatad =1
- . ——S1 1
inativo — R o Estado relé de saida binéria
ativo
— Atraso Desativ
=1
0 t-Atras Off
Confirmar - HMI
Confirmar - 1..n, Lista Atribuig
Confirmar - Scada

Modo operacional

Normalmente aberto (NO)
Normalmente fechado (NC

Contato do Sistema

O relé de alarme Sistema OK (SC) é o »contato vital« do dispositivo. Seu local de
instalacao depende do tipo de caixa. Por favor, consulte o diagrama de cabeamento do
dispositivo (contato-WDC).

O relé Sistema OK (SC) nao pode ser parametrizado. O contato do sistema é um contato
de corrente em operacao que dispara quando o dispositivo esta livre de erros internos.
Enquanto o dispositivo estiver sendo inicializado, o relé Sistema OK (SC) permanece
desativado. Assim que o sistema tiver sido devidamente inicializado, o relé dispara e o
LED designado é ativado (consulte o capitulo > “Autossupervisdo”.
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2.10.4 Configuracao das Saidas Analdgicas

As saidas analdgicas podem ser programadas para fluirem por trés intervalos
diferentes: »0-20 mA«, »4-20 mA« ou »0-10 Volts«.

Estas saidas podem ser configuradas pelo usudrio para representar o status dos
parametros programados pelo usudrio disponiveis a partir do relé. As configuracdes deste
recursos podem ser encontradas no campo do menu [Para Dispos / Saidas Analdgicas].

A definicdo de »Atribuicdo« atribui um parametro ao qual a saida sera correlacionada.

Uma vez que a atribuicdo tenha sido feita, o parametro »Faixa « seleciona o tipo/intervalo
de saida necessario do parametro que serd correlacionado a saida analdgica.

O usuario define um »Inter min« e um »Inter max«. O »Inter min« determina o valor no
qual a transmissao se inicia. Da mesma forma, o valor e»Inter max« determina o valor
gue resulta do valor final da transmissao.

100% T

Faixa

0%

Inter min Inter max

Intervalo de valor atribuido

HPT 785

Exemplo de configuracao: Saida analégica com energia ativa P*
*= disponivel apenas em dispositivos que oferecem protecdo de energia

Todas as configuracdes/limites dentro do médulo de energia devem ser definidos
conforme os limites da unidade. Por definicao, Sn deve ser usado como base da escala.

Sn = V3 - (Transformador de voltagemyine-to-Line_Rated Voltage) * (Transformador de
tenséoRated_Current)

Se os limites devem basear-se em valores do lado primario:

Sn = V3 - (Transformador de voltagempri Line-to-Line_Rated Voltage) * (Transformador de
tenséoPri_Rated_Current)

Se os limites devem basear-se em valores do lado secundario:

Sn = V3 - (Transformador de voltageémsgec Line-to-Line_Rated Voltage) * (Transformador de
tenséoSec_Rated_Current)
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Exemplo - Dados de campo
¢ Transformador de tensao: CT pri = 200 A; CTsec=5A
e Transformador de voltagem: VT pri = 10 kV; VT sec = 100 V

« A faixa de energia ativa 1 MW a 4 MW é mapeada para uma saida analégica de 0% a
100%.

Calculo da configuracao do intervalo min. e do intervalo max., com base nos valores do
lado primario:

O intervalo de energia ativa é de 1 MW para 4 MW.

O primeiro S, deve ser calculado:

Snh = V3 - (Transformador de voltagempri Line-to-Line_Rated_Voltage) * (Transformador de
tenséoPri_Rated_Current)

Sh=1.73-10000V - 200 A = 3.464 MVA

Calculo das configuracdes de intervalo com base em Sp:
Intervalo min’ (0%) = 1 — (3.464) = 0.29

Intervalo msx(100%) = 4 MW / 3.464 MVA = 1.15 S,

Calcule o percentual de saida analdgica para o valor especifico:

Saida analdgica (Valor de entrada) = 100% / (Intervalo max, - Intervalo min.) ) * (Valor de
entrada - Intervalo min.)

Por exemplo, para o valor de entrada 1 Sp:
Saida analdgica(l S,) = 100%/0.86 Sn - (1 S, — 0.29 S,,) = 82.5%

A saida de corrente para o tipo “4...20mA” serd, entdo, 17.7 mA = 4 mA + 82.5% *
(20 mA — 4 mA)

100% —_ —_——— e e e e —— ——— — —
82.5%
©
X
©
L
[Sn]
%S — ——t T TTTTTTTTT=== i
1
Inter min0.29 Sn Inter max1.15 Sn

HPT_Z86

Valor de entrada = EnergyCr .P RMS

Exemplo de configuracao: Saida analégica com fator de energia PF*

*= disponivel apenas em dispositivos que oferecem protecdo de energia
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Como o sinal do fator de energia PF segue o sinal de energia ativa P, nao se pode
concluir, a partir do sinal, se essa energia é capacitiva ou indutiva. Portanto, para
atribuicdo de saida analdgica, a configuracao do intervalo da saida do PF utiliza um fator
de energia com uma “convencao de sinal":

um PF de sinal positivo (+), caso a energia ativa e a reativa tenham o mesmo sinal

um PF de sinal negativo (-), caso a energia ativa e a reativa tenham sinais diferentes
Se, por exemplo, a energia ativa flui para a carga e a corrente atrasa a tensao de uma
carga indutiva, o PF com convencao de sinal utiliza um sinal positivo. Isso é importante
para definir as configuracdes de intervalo corretas para a saida analdgica.

Queremos utilizar um instrumento analdgico 4...20 mA de escala linear, onde a escala
esteja na faixa de 0,8 capacitivo até 0,3 indutivo. As configuracdes a seguir devem ser
utilizadas:

Intervalo min (0%) = —0.8

Intervalo max (100%) = +0.3

Calcule o percentual de saida analdgica do valor especifico, por exemplo: |PF|=1 at ¢ =
0°:

Primeiro, o PF assinado precisa ser convertido em um intervalo linear:
Intervalo min' (0%) = -1 — (-0.8) = —-0.2

Intervalomzx.' (100%) = +1 — (+0,3) = +0,7

Valor de entrada = +1 — (+1) = 0.0

Saida analégica (Valor de entrada) = 100% (Intervalo max.' - Intervalo min.). (Valor de
entrada - Intervalo min.)

Saida analégica (0 ) = 100%/0,9:0,2 = 22,2%

A saida de corrente para o tipo “4...20mA” serd, entdo, 7.5 mA = 4 mA + 22.2% * (20 mA
— 4 mA)
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100%

Faixa
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Valor de entrada = EnergyCr . cos fi (%)

-09 1 +0.9
-0.8Inter min +0.3Inter max

HPT 287
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3 Protocolos de Comunicacao

3.1 Configuracao geral (comunicacao) de SCADA

O conjunto de protocolos SCADA disponiveis depende da variante de hardware solicitada
(consulte > “Formulério de pedido do dispositivo”, > “Cédigos do Protocolo de
Comunicacgao”).

Vocé deve definir qual dos protocolos SCADA disponiveis o dispositivo MRM4 deve usar.
Isso é feito configurando o [Planej disposit] »Protocol« no protocolo de comunicacao
necessario.

Depois disso, vocé precisa fazer mais algumas configuracdes relacionadas ao protocolo
selecionado.
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3.2 Configuracoes de TCP/IP

AVISO!

' Estabelecer uma conexao via TCP/IP com o dispositivo sé é possivel se o seu dispositivo

estiver equipado com a Interface Ethernet (R)45).

Contate seu administrador de Tl a fim de estabelecer a conexao de rede.

Dentro do menu [Para Dispos / TCP/IP / Config. de TCP/IP] as configuracdes de TCP/IP
devem ser definidas.

Devem ser feitas as seguintes configuracoes:

e »TCP/IP« - Isto pode ser definido como “ativo”. (O padrdo é “inativo” para que o
protocolo nao seja utilizado).

AVISO!

' As outras configuracées de TCP/IP - veja abaixo - s6 podem ser definidas depois que
®

0 »TCP/IP« foi definido como “ativo”.

e »Enderec¢ IP« - 0 endereco IPv4 do MRM4,

* »Md&sc Sub-red« - a mascara de sub-rede que define a faixa de enderecos IP da sua
rede local.

« »Gateway Padrdo« - o gateway padrao: Esse endereco é utilizado para todas as
conexdes com enderecos IP fora da sua rede local (ou seja, com enderecos IP que
nao correspondam a faixa da mascara de sub-rede).

A primeira configuracao dos parametros de TCP/IP pode ser feita no painel (HMI) ou via
conexao USB.

Além disso, existem algumas configuracdes especiais no campo de menu [Para Dispos /
TCP/IP / Configuracbes avancadas]; consulte o Manual de Referéncia. Somente em
situacdes muito raras, serd necessario modificar os valores padrao.
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3 Protocolos de Comunicacgao
3.3 Profibus

Profibus

Configuracao dos Dispositivos

Depois de selecionar o protocolo SCADA (através da configuracao de [Planej

disposit] »Protocol« = “Profibus”), entre no campo de menu [Para Dispos / Profibus]; 13
vocé precisa configurar o seguinte parametro de comunicacao:

* »ID Escra«, para permitir a identificagdo clara do dispositivo. Este € um numero de 2
a 125, que deve ser Unico entre todos os dispositivos Profibus da rede.

Além disso, o Mestre deve ser fornecido com o arquivo-GSD. O arquivo-GSD pode ser
obtido do CD do Produto.

Mais alguns parametros (relativos a Profibus) que possam ser interessantes estdo listados
no Manual de Referéncia.

Conexao de Hardware

* A conexao de hardware com o sistema de controle depende da variante do hardware
solicitado (consulte 5> “Formulério de pedido do dispositivo”, > “Cédigos do
Protocolo de Comunicacao”): Na parte de tras do MRM4, ha uma interface R5485 (D-
SUB) ou uma interface (conector ST) de fibra éptica disponivel para a conexao
Profibus.

* Conecte o barramento e MRM4,

e Até 123 escravos podem ser conectados.

* Em caso de interface D-SUB, termine o barramento por meio de um Resistor de
Terminacao.

Tratamento de erros
Informacoes sobre erros de comunicacao fisica (por ex.. a taxa de bauds detectada )

podem ser obtidas no Gravador de eventos (consulte > “Gravador de Evento”) ou na
tela de status (campo de menu [Operacao / Exibicao de Status]).

Tratamento de erros - Status de LED do D-SUB

A interface Profibus D-SUB no lado traseiro do dispositivo estd equipada com um LED de
status.

¢ Pesquisa de Baud — pisca em vermelho
e Baud localizado — pisca em verde
e Troca de dados — verde

* Protocolo Profibus nao selecionado em [Planej disposit] »SCADA . Protocol« —
vermelho

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 149



3 Protocolos de Comunicacao
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3.4

IEC 61850

Introducao

Para entender o funcionamento e 0 modo de operacao de uma subestacao em um
ambiente de automacao IEC 61850, é Gtil comparar as etapas de comissionamento com
as da subestacao convencional em um ambiente TCP de Modbus.

Em uma subestacao convencional, os IEDs (Dispositivos Eletronicos Inteligentes)
individuais comunicam-se na direcdo vertical com o centro de controle de nivel mais alto
via SCADA. A comunicacao horizontal é realizada exclusivamente por meio da conexao
dos relés de saida (OR) e das entradas digitais (DI) entre si.

Em um ambiente IEC 61850, a comunicacao entre os IEDs acontece digitalmente (por
meio de Ethernet), através de um servico chamado GOOSE (Evento de Subestacdo
Orientado por Objeto Genérico). Por meio deste servico, informacao sobre eventos é
transmitida entre cada IED. Portanto, cada IED tem de saber sobre a capacidade funcional
de todos os outros IEDs conectados.

Cada dispositivo capaz IEC 61850 inclui uma descricao de sua prépria funcionalidade e
das habilidades de comunicacao (Descricao de Capacidade IED, *.ICD).

Por meio de uma Ferramenta de Configuracao de Subestacdo para descrever a estrutura
da subestacao, a atribuicao dos dispositivos para a técnica primaria, etc. um cabeamento
virtual dos IEDs entre si e de outras engrenagens de alternacao da subestacao pode ser
criada. Uma descricao de configuracao da subestacao sera gerada na forma de um
arquivo *.SCD. Por fim, este arquivo tem de ser enviado a cada dispositivo. Agora os IEDs
estao aptos a se comunicar fechadamente entre si, reagir as travas e a operar a
engrenagem de alternacao.
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Etapas de comissionamento para uma subestacao convencional com o ambiente TCP de
Modbus:

» Definicdo de parametros para os IEDs;
¢ Instalacao de Ethernet;
¢ Configuracdes de TCP/IP para os IEDs;
¢ Cabeamento de acordo com o esquema de fiagao.
Etapas de comissionamento para uma subestacao com o ambiente IEC 61850:

« Definicdo de parametros para os IEDs
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¢ Instalacao do Ethernet
* Configuracdes para os IEDs do TCP/IP
Configuracao IEC 61850 (cablagem de software):
e Exportando um arquivo ICD a partir de cada dispositivo
* Configuracao da subestacao (gerando um arquivo SCD)

e Transmita o arquivo SCD para cada dispositivo.

Geracao /Exportacao de um dispositivo especifico de arquivo ICD

Consulte o capitulo "IEC 61850“ do Manual Smart view.

Geracao /exportacao de um arquivo SCD

Consulte o capitulo "IEC 61850“ do Manual Smart view.

Configuracao da subestacao, Geracao do arquivo .SCD (Descricao de
Configuracao de Estacao)

A configuracdo de subestacao, i.e. conexdo de todos os nédulos ldgicos de protecao e de
dispositivos de controle, bem como comutadores, é normalmente feita com uma
"Ferramenta de Configuracao de Subestacao". Portanto, os arquivos ICD de todos os IEDs
conectados no ambiente IEC 61850 precisam estar disponiveis. O resultado do
"cabeamento de software" de toda a estacao pode ser exportado na forma de um arquivo
SCD (Descricao de Configuracao de Estacao).

As Ferramentas de Configuracdo de Subestacdo (SCT) adequadas estao disponiveis nas
seguintes empresas:

¢ H&S, Hard- & Software Technologie GmbH & Co. KG, Dortmund (Alemanha) (=>
www.hstech.de).

* Applied Systems Engineering Inc. (=> www.ase-systems.com)

¢ Kalki Communication Technologies Limited (=> www.kalkitech.com)

Importacao do arquivo .SCD para o dispositivo

Consulte o capitulo "IEC 61850“ do Manual Smart view.

Saidas Virtuais do IEC 61850

Além das informacdes de status do né Iégico padronizado, podem ser atribuidos até 64
valores de status configuraveis livres para 64 saidas virtuais. Tlsso pode ser feito no
menu [Para Dispos / IEC 61850 / Said. virtual 1...4].

IEC 61850 - Saidas Virtuais

Se houver uma ENTRADA definida no arquivo SCD, o status da entrada pode ser
verificado em [Operacao / Exibicao de Status / IEC 61850 / Entr. virtual 1...

4] »GOSINGGIO[1...4].Ind1...32.stVal«. Para cada bit de status, hd um bit de qualidade
correspondente em [Operacao / Exibicao de Status / IEC 61850 / Entr. virtual 1...

4] »GOSINGGIO[1...4].Ind1...32.9«.
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Status de GOOSE

O status da conexao GOOSE pode ser verificado em [Operacao / Exibicao de Status / IEC
61850 / Estad] »Todos os assin. GOOSE ativ.«. Este sinal resume a qualidade de todas as
Entradas Virtuais (veja acima).
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3.5 DNP3

DNP (Protocolo de rede distribuida) é a troca de informacdes e dados entre SCADA
(Mestre) e IEDs (Dispositivos eletrénicos inteligentes). O protocolo DNP foi desenvolvido
nas primeiras versdes da comunicacao serial. Devido ao maior desenvolvimento do
protocolo DNP, ele agora oferece também opcdes de comunicacdo TCP e UDP via
Ethernet.

Planejamento de dispositivo DNP

Dependendo do hardware do dispositivo de protecdo, estdo disponiveis até trés opcoes
de comunicacao DNP dentro do Planejamento do dispositivos.

Entre no menu [Planej disposit] no menu de planejamento do dispositivo e selecione o
protocolo SCADA, dependendo do cédigo do dispositivo.

¢ DNP3 RTU (via porta serial)
e DNP3 TCP (via Ethernet)

e DNP3 UDP (via Ethernet)

Configuracoes gerais do protocolo DNP

AVISO!

Observe que os relatérios nao solicitados nao estdo disponiveis para a comunicacao
serial, se mais de um escravo estiver conectado a comunicacao serial (colisdes). Nesses
casos, ndo use relatérios ndo solicitados para a RTU de DNP.

Os relatérios nao solicitados estdao disponiveis também para comunicacao serial, se cada
escravo estiver conectado através de uma conexdo separada do sistema mestre. Isso
significa que o mestre estd equipado com uma interface serial separada para cada
escravo (diversas placas seriais).

Entre no menu [Para Dispos / DNP3 / Comunicacaol.

As definicOes (configuracdes gerais) de comunicacado precisam ser definidas de acordo
com as necessidades do sistema SCADA (Mestre).

O autoenderecamento esta disponivel para DNP-TCP. Isso significa que o ID de mestre e
escravo sao detectados automaticamente.

AVISO!

Alguns sinais (ativos apenas por um curto periodo de tempo) tem de ser reconhecidos
separadamente (e.g. sinais de disparo) pelo Sistema de Comunicacao.
o
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Mapeamento de pontos

Entradas binarias

Entradas de bits duplos

Sinal de impulso

DNP Master

Contadores
> gL

Entradas Analégicas
_

Saidas Bin

Relé Protecao

E_F63

Fig. 45: Mapeamento de pontos

AVISO!

' Considere que as designacdes de entradas e saidas sdao definidas a partir da perspectiva
o

dos mestres. Esta forma de escolher as designacdes é por conta de uma definicdo no
padrao DNP. Isso significa, por exemplo, que as entradas binarias que podem ser
definidas dentro dos parametros de dispositivos do protocolo DNP sdo as "entradas

binarias" do Mestre.

Entre no menu [Para Dispos / DNP3 / Mapa de pontos]. Uma vez efetuadas as
configuracdes gerais do protocolo DNP, o passo seguinte deve ser o mapeamento de

pontos.
* Entradas digitais (estados a serem enviados ao mestre)

Atribua o sinal de status necessario (porex. »Prot . Desa« para um parametro
disponivel [Para Dispos / DNP3 / Mapa de pontos / Entradas bindrias] »Entrada

binaria 0...63«.

¢ Entradas de bits duplos (estados do disjuntor a serem enviados ao mestre)
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Atribua o sinal de status necessario (porex., a posicao do disjuntor »Distribui[1] .
Pés« para um parametro disponivel [Para Dispos / DNP3 / Mapa de pontos / Entradas
de bits duplos] »Entrada de bits duplos 0...5«.

* Contadores (os contadores que devem ser enviados ao mestre)

Atribua o contador necessario (por ex., nimero de horas de funcionamento »Sis . Cr
horas operacion« para um parametro disponivel [Para Dispos / DNP3 / Mapa de
pontos / Contador binério] »Entrada de bits duplos 0...7«.

« Entradas analdgicas (por ex. : valores medidos a serem enviados ao mestre).
Considere que os valores flutuantes precisam ser transmitidos como nimeros
inteiros. Isso significa que eles terao de ser escalados (multiplicados) com um fator
de escala, a fim de transforma-los no formato de numero inteiro.

Atribua o contador necessario (por ex., a corrente de fase »CT . IL1« para um
parametro disponivel [Para Dispos / DNP3 / Mapa de pontos / Entrada
Analdgica] »Valor analdgico 0...31«.

Em seguida, defina a escala para este parametro em [Para Dispos / DNP3 / Mapa de
pontos / Entrada Analdgical »Fator de escala 0...31«.

Finalmente, defina o valor da zona morta deste parametro em [Para Dispos / DNP3 /
Mapa de pontos / Entrada Analdgical »Banda morta 0...31«. Isso define a alteracao
de valor para esse objeto de dados (em percentagem do valor maximo) que fara
com que o dispositivo de protecao reenvie o valor alterado e sempre corresponde a
uma percentagem do valor méximo. Veja também os exemplos dados em =>
“Configuracdes de zona morta em DNP3".

Utilize saidas digitais para controlar, por exemplo, LEDs ou relés dentro do dispositivo de
protecao (via Logic).

Tente evitar lacunas que reduzirao o desempenho da comunicacao de DNP. Isso significa

nao deixar as entradas/saidas ndo utilizadas entre as entradas/saidas utilizadas (por
exemplo, ndo utilizar as saidas binarias 1 e 3, quando a 2 nao for utilizada).

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 155



3 Protocolos de Comunicacao
3.5 DNP3

3.5.1 Exemplo de Aplicacao Definicao de um relé

L(')gica Atribuir funcdes légicas as entradas de relés

Sinal de impulso

JL

Relé de definicdo de sinal BO
¢ -

—q =1

Relé de reinicializacdo de sinal

Sinal de impulso

JL

Os sinais de saida binaria de DNP ndo podem ser usados diretamente para trocar relés,
pois as saidas digitais de DNP sdo sinais de impulso (por definicdo DNP, estado nao
constante). Estados constantes podem ser criados por meio de funcdes ldgicas. As
funcoes légicas podem ser atribuidas as entradas do relé.

HPT Y10

Observe: Vocé pode usar um elemento de Definicdo/Redefinicad (Flip-flop) da légica.

3.5.2 Configuracoes de zona morta em DNP3
A configuracdo de zona morta [Para Dispos / DNP3 / Mapa de pontos / Entrada
Analégical »Banda morta 0...31« especifica um valor medido (ou estatistico) para o qual

o valor atualizado é transmitido novamente. A zona morta deve sempre ser especificada
em percentagem do valor méximo.

Exemplos de configuracoes de zona morta
A definicao de zona morta deve ser detalhada por alguns exemplos.
Tensao (via placa "TU" de medicao de tensao)
¢ A placa do transformador de tensao "TU" abrange a faixa de tensao 0 - 800 V.
(Consulte o capitulo “Dados Técnicos” do Manual Técnico.) Em outras palavras, o
valor maximo é 800 V.

* O valor nominal (secundario) é 100 V.

* Portanto, o fator de conversao da porcentagem da tensao nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=100Vv/800V = 0,125

* Por exemplo, é necessario um valor de 10% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da tensdo nominal.
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Entdo, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:

10% - q = 0,0125 = 1,25%

Correntes (1 A CT)

Os transformadores de corrente 1 A cobrem a faixa de 0 - 40 A.
A corrente nominal (secundaria) é 1 A.

Portanto, o fator de conversao da porcentagem da corrente nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=1A/40A = 0,025

Por exemplo, é necessario um valor de 10% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da corrente nominal.

Entdo, o valor de definicdo da zona morta deve ser conforme abaixo:

10% - q = 0,0025 = 0,25%

Correntes (5 A CT)

Os transformadores de corrente 5 A cobrem a faixa de 0 - 200 A.
A corrente nominal (secundaria) é 5 A.

Portanto, o fator de conversao da porcentagem da corrente nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=5A/200A=0,025

Por exemplo, é necessario um valor de 10% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da corrente nominal.

Entao, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:

10% - g = 0,0025 = 0,25%

Corrente de aterramento (solo) (1 A CT)

A placa do transformador de corrente padrao “TI” cobre a faixa de 0 - 25 A.
A corrente nominal (secundaria) é 1 A.

Portanto, o fator de conversao da porcentagem da corrente nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=1A/25A=0,04

Por exemplo, é necessario um valor de 10% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da corrente nominal.

Entdo, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:

10% - q = 0,004 = 0,4%

Corrente de aterramento sensivel (solo) (1 A CT)

* A placa do transformador de corrente sensivel “TIs” cobre a faixa de 0 - 2,5 A.
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* A corrente nominal (secundéria) é 1 A.

* Portanto, o fator de conversao da porcentagem da corrente nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=1A/25A=0,4

* Por exemplo, é necessario um valor de 1% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da corrente nominal.

¢ Entao, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:
1% - q = 0,004 = 0,4%
Poténcia (1 A CT placa "TU" de medicao de tensao)
» A faixa de valor é de 0 - 32000 VA.

* A poténcia nominal (secundaria) é baseada na tensao nominal e na corrente
nominal (secundaria): 100V - 1 A - v3 =173,21 VA.

« Portanto, o fator de conversao da porcentagem da poténcia nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=173,21 VA /32000 VA = 0,00541

» Por exemplo, é necessario um valor de 10% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da poténcia nominal.

¢ Entdo, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:
10% - q = 0,000541 = 0,0541%
Poténcia (5 A CT placa "TU" de medicao de tenséo)
» A faixa de valor é de 0 - 160000 VA.

* A poténcia nominal (secundaria) € baseada na tensdo nominal e na corrente
nominal (secundaria): 100V - 5A - V3 = 866,05 VA.

» Portanto, o fator de conversao da porcentagem da poténcia nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q = 866,05 VA /160000 VA = 0,00541

e Por exemplo, é necessario um valor de 10% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da poténcia nominal.

¢ Entao, o valor de definicdo da zona morta deve ser conforme abaixo:
10% - q = 0,000541 = 0,0541%
Frequéncia (rede 50 Hz)
» A faixa de valor é de 40 - 70 Hz.
* A frequéncia nominal é: 50 Hz.

* Portanto, o fator de conversao da porcentagem da frequéncia nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=50Hz/70Hz=0,714
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e Por exemplo, é necessario um valor de 0,1% da zona morta 10%, dado como uma

percentagem da frequéncia nominal.

¢ Entao, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:

0,1% - g = 0,000714 = 0,0714%

Frequéncia (rede 60 Hz)

A faixa de valor é de 40 - 70 Hz (ou seja, a mesma em relacao a 50 Hz).
A frequéncia nominal é: 60 Hz.

Portanto, o fator de conversao da porcentagem da frequéncia nominal para a
configuracdo da zona morta é:

q=60Hz/70 Hz = 0,857

Por exemplo, é necessario um valor de 0,1% da zona morta 10%, dado como uma
percentagem da frequéncia nominal.

Entdo, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:

0,1% - g = 0,000857 = 0,0857%

cos(gp)

Este valor é especial porque ndo ha nenhum valor nominal.

MRM4-3.6-PT-MAN

O valor méaximo é de 1,0.

Por exemplo, é necessario um valor de 0,01 zona morta. (Ndo faz muito sentido falar
de percentagens aqui).

Entdo, o valor de definicao da zona morta deve ser conforme abaixo:

0,01/1,0 = 1%.

Todos os valores do angulo sao dados em graus, ou seja, o valor maximo é de 360°.

Por exemplo, é necessario um valor de 1° de zona morta. (Nao faz nenhum sentido
falar de percentagens aqui).

Entdo, o valor de definicdo da zona morta deve ser conforme abaixo:

1°/360° = 0,278%
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3.6 IEC60870-5-103

A fim de utilizar o protocolo IEC60870-5-103 , deve-se atribui-lo a Interface X103 no
Planejamento do Dispositivo. O dispositivo serd reinicializado apds a definicao deste
parametro.

Além disso, o protocolo EC103 precisa ser ativado, definindo [Para Dispos /
IEC103] »Funcdo« como “ativo”.

AVISO!

O parametro X103 s¢ esta disponivel se o dispositivo estiver equipado, em sua parte
traseira, com uma interface com RS485 ou Fibra Otica.
[

AVISO!

Se o dispositivo estiver equipado com uma interface de Fibra Otica, a Posicéo de
Redefinicao Otica precisa ser definida nos Parametros do Dispositivo.
[

O protocolo controlado por tempo IEC60870-5-103 tem como base o principio de
funcionamento Mestre-Secundario. Isso significa que o controle da subestacdo e o
sistema de protecao enviam uma solicitagdao ou instrucao para certo dispositivo
(endereco do secundario) que ird entdo ser respondida e realizada de acordo.

O dispositivo atende ao modo de compatibilidade 2. O modo de compatibilidade 3 nao é
aceito.

As seguintes funcdes IEC60870-5-103 serao aceitas:

¢ Inicializacao (Redefinicao)

¢ Sincronizacao de Hora

 Leitura da hora exibida, sinais instantaneos

* Ddvidas Gerais

* Sinais Ciclicos

* Comandos Gerais

¢ Transmissao de Dados de Perturbacao
Inicializacdo
A comunicacao tem de ser redefinida por um Comando de Redefinicao a cada vez que o
dispositivo for ligado ou que os parametros de comunicacao tenham sido alterados. O
Comando "Redefinir CU" redefine. O relé age sobre ambos os Comandos de Redefinicao
(Redefinir CU ou Redefinir FCB).
O relé age sobre o comando de redefinicdo por meio de um sinal de identificacdo ASDU 5
(Unidade de Dados de Servico de Aplicativo), como motivo (Causa de Transmissao, COT)
para a transmissao da resposta, tanto "Redefinir CU" quanto "Redefinir FCB" irao ser

enviados, dependendo do tipo de comando de redefinicao. Esta informacao pode ser
parte da secao de dados do sinal-ASDU.
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Nome do fabricante

A secao para a identificacdao de software contém trés digitos do cédigo de dispositivo
para a identificacao do tipo de dispositivo. Além do nimero de identificacdo mencionado
acima, o dispositivo gera um evento de inicio de comunicacao.

Sincronizacdo de Tempo

A data e a hora do relé podem ser definidas por meio de uma funcao de sincronizacao de
hora do protocolo IEC60870-5-103. Se o sinal de sincronizagao de tempo for enviado com
um pedido de confirmacao, o dispositivo responderd com um sinal de confirmacao.

Eventos Espontaneos

Os eventos gerados pelo dispositivo serdo enviados ao mestre com ndmeros para os tipos
de funcao padrao/informacao padrdo. A lista de pontos de dados contém todos os
eventos que podem ser gerados pelo dispositivo.

Medicéo Ciclica

O dispositivo a gera sobre valores medidos ciclicamente por meio do ASDU 9. Eles podem
ser lidos por meio de uma solicitacao de classe 2. Por favor, leve em consideragao que os
valores medidos serao enviados como multiplos (1.2 ou 2.4 vezes o valor avaliado). A
forma de definir 1.2 ou 2.4 como multiplicadores para um valor pode ser aprendida a
partir da lista de pontos de dados.

O parametro "Transm priv meas val" define se valores de medicdo adicionais devem ser
transmitidos na parte privada. Valores medidos publica e privadamente sdo transmitidos
pello ASDU9. Isso significa que ou um ASDU9 "privado", ou "publico", sera transmitido. Se
este parametro é definido, o ASDU9 conterd valores de medicdo adicionais que séo
incrementacodes do padrao. O ASDU9 "privado" é enviado com um tipo de funcéo fixa e
um numero de informacdo que nao depende do tipo de dispositivo. Por favor, consulte a

lista de pontos de dados.
Comandos
A lista de pontos de dados contém uma lista dos comandos aceitos. Qualquer comando
serd respondido pelo dispositivo com uma confirmacao positiva ou negativa. Se o
comando for executavel, a execucao com a razao correspondente para a transmissao
(COT) sera liberada, primeiramente, e subseqguentemente, a execucao sera confirmada
com COT1 em um ASDU9.
Registro de Disttrbios
As perturbacdes registradas pelo dispositivo podem ser lidas por meio descritos no
padrdo IEC 60870-5-103. O dispositivo estd em concordancia com o Sistema de Controle-
VDEW, por meio da transmissao de ASDU 23, sem registros de perturbacao no comeco do
ciclo GlI.
Um registro de perturbacao contém as seguintes informacdes:

* Valores Medidos Analégicos, IL1, IL2, IL3, IN, Voltagens VL1, VL2, VL3 e VEN;

« Estados Bindrios, transmitidos como marcos; e.g. Alarmes e Disparos

* A razao de transmissao nao serd aceita. A razao de transmissao esta incluida no
"Multiplicador".

Bloqueio da Direcdo de Transmissao

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 161



3 Protocolos de Comunicacao
3.6 IEC60870-5-103

O relé suporta a funcao de bloguear a transmissao na direcdo do monitor. Existem duas
maneiras de ativar o bloqueio:

¢ Ativacdao manual através do parametro de controle direto »Ativar MD de bloqueio«

» Ativacdo externa, atribuindo um sinal ao parametro de configuracédo »Ex ativar
bloqueio MD«

Modo de teste

O relé suporta o modo de teste (causa de transmissao 7). Existem duas maneiras de
ativar o modo de teste:

e Ativacdo manual através do parametro de controle direto »Ativar modo de teste«

e Ativacdo externa, atribuindo um sinal ao parametro de configuracdo »Ex ativar modo
de teste«
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Protocolos de comunicacao configuraveis(*)

Alguns dos protocolos SCADA suportados pelo MRM4 tém a opcdo de adaptar o
mapeamento de objetos de dados para os enderecos internos do protocolo, conforme as
préprias necessidades. Isso pode ser feito utilizando uma ferramenta de software para
PC, 0 SCADAPTER.

Os protocolos que apoiam esse remapeamento atualmente sao os seguintes:

+ IEC 60870-5-104 5> “IEC 60870-5-104"

+ Modbus 5> “Modbus®”
Para obter informacdes detalhadas, consulte a documentacao do SCADAPTER e os
respectivos capitulos especificos do protocolo. A transferéncia de um novo mapeamento

para 0 MRM4 também é descrita em L=> “Utilizando o0 mapeamento de ponto de dados
SCADAPTER”.

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 163



3 Protocolos de Comunicacao
3.7 Protocolos de comunicacdo configuraveis(*)

3.7.1 IEC 60870-5-104

O protocolo da IEC 60870-5-104 é um tipo de protocolo de comunicacao padronizado. Ele
estd disponivel com dispositivos HighPROTEC equipados com uma interface de Ethernet.

Embora nao haja um padrao de mapeamento de pontos de dados que venha com o
MRM4, espera-se que a maioria dos usuarios deseje adaptar o mapeamento as suas
préprias necessidades. Isso pode ser feito utilizando uma ferramenta de software para
PC, o SCADAPTER.

AVISO!

O protocolo IEC104 sé estd disponivel se o dispositivo for equipado com uma interface de
Ethernet (RJ45 ou de fibra éptica com conector LC duplex) no lado traseiro.
o

AVISO!

Consulte 5> “Interoperabilidade IEC 60870-104" para ver o capitulo sobre
compatibilidade e implementacao do padrao.
o

Configuracao

A principio, o protocolo IEC104 precisa ser selecionado como o protocolo SCADA a ser
utilizado:

Defina [Planej disposit] »Protocol« como “IEC104”

Defina o endereco comum do ASDU, de modo que o dispositivo possa ser identificado
exclusivamente: [Para Dispos / IEC104 / Configuracbes gerais] »Endereco comum«.

(Esta definicdo é um comando direto e, assim, nunca é salvo como parte de um
parametro (*.HptPara) e, portanto, deve ser explicitamente especificado!)

Dessa forma, o protocolo IEC104 precisa ser ativado, definindo [Para Dispos / IEC104 /
Configuracodes gerais] »Fun¢cao« como “ativo”.

Observe que algumas definicdes no campo de menu [Para Dispos / IEC104 / Avancado]
sdo intencionalmente implementadas como parametros "somente leitura", de forma que
o administrador da rede possa verificar os valores, mas nao é possivel uma modificacdo.

A configuracdo [Para Dispos / IEC104 / Avancado] »Tempo de atualizacdo«, contudo, pode
ser definida como algum periodo na faixa del s ... 60 s: No caso de transmissao ciclica
dos valores de medicao, esta configuracao define a duracdo do ciclo ou seja, o periodo
apés a transmissdo dos os valores atualizados).

Se o valor medido faz parte de uma transmissao ciclica ou ndo é uma propriedade
individual do ponto de dados. Para o mapeamento de pontos dados definidos pelo
usuario, esta propriedade é ajustdvel. (Consulte a documentacdo do SCADAPTER para
obter mais detalhes.)

Endereco do objeto de informacoes
A ferramenta de configuracao do SCADAPTERpermite a criacao e edicao de uma tabela

de mapeamento que atribui objetos de dados ao respectivo endereco do objeto de
informacdes ("IOA").
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O I0A consiste de trés bytes, de acordo com a norma complementar IEC104. O
SCADAPTER permite ajustar cada byte separadamente, de modo que o usudrio possa
atribuir cada objeto de dados a um IOA, de acordo com as necessidades especificas da
aplicacao.
Mapeamento de pontos de dados dos valores de medicao
Na ferramenta de configuracao SCADAPTER, hd uma configuracdo »Banda morta« para
cada valor medido (ou estatistico). Isso define a mudanca de valor que fard com que o
valor atualizado seja transmitido novamente.

A transmissao ciclica é definida para um valor medido, definindo como zero a
porcentagem de Banda morta deste valor medido.

Uma percentagem diferente de zero do Banda morta sempre se refere ao valor maximo
do respectivo valor medido; veja os exemplos na documentacao SCADAPTER.

Para cada valor de medicao, um entre trés diferentes modos de apresentagao pode ser
selecionado, de acordo com a norma complementar IEC104:

» »Flutuacdo curta« — O valor é um nimero de ponto flutuante.

* »Dimensionado« — O valor tem um nimero fixo de digitos decimais; a escala é
ajustdvel.

* »Normalizado« — O valor é relativo ao valor nominal.

Contadores de energia

Todos os valores de energia sao sempre tratados como objetos de dados do tipo »Total
integrado«.

Contadores de falhas

Todos os contadores de falhas sao tratadas como objetos de dados do tipo »Cadeia de
bits«.

Estados binarios

Para todos os estados de saida, um entre dois diferentes modos de apresentacao pode
ser selecionado, de acordo com a norma complementar IEC104:

* Ponto Unico — Informagdes do ponto Unico (M SP TB 1),
¢ Ponto duplo — Informacgdes do ponto duplo (M DP TB 1),

* Cadeia de bits — Cadeia de 32 bits (M BO_TB_1).

Comandos IEC

O protocolo IEC104 apresenta 16 comandos que sao livremente configuraveis. Os
comandos podem ser usados para diversos fins, por ex., para validar LEDs, relés de saida
e comandos de disparo travado ou para a operacao de um comutador.

O uso de um comando IEC104 envolve essencialmente uma configuracao de 2 etapas:

Uma etapa envolve definir as propriedades relacionadas ao protocolo do respectivo
comando usando a ferramenta de configuracao SCADAPTER.
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A outra etapa envolve uma configuracdo no MRM4: Os comandos estao disponiveis como
valores (!) de configuracdo que podem ser atribuidos ao parametro adequado.

Se, por exemplo, o comando 2 IEC104 deve validar (redefinir o travamento do) LED 1 do
MRM4, vocé tem que fazer a seguinte configuracao:

[Para Dispos / LEDs / LEDs grupo A / LED 1] »Atribuicdo 1« = “IEC104 . Cmd Scada 2”
Se, por exemplo, o comando deve operar o relé de saida nimero 1 no slot X2:
[Para Dispos / Saidas Bin / BO Slot X2 / BO 1] »Atribuicdo 1« = “IEC104 . Cmd Scada 2"

Se, por exemplo, o comando deve validar (redefinir o travamento do) o relé de saida
namero 1 no slot X2:

[Para Dispos / Saidas Bin / BO Slot X2 / BO 1] »Confirmacdo« = “IEC104 . Cmd Scada 2"
Se, por exemplo, o comando deve operar (desligar) a comutacao Distribui[1]:

[Controle / Distribui / Distribui[1] / Cmd Ex ON/OFF] »SCmd OFF« = “|I[EC104 . Cmd
Scada 2"

Para o controle de comutacao, existem varias outras configuracdes para serem
verificadas, obviamente. Em particular, é necessario que o [Controle / Configuracdes
gerais] »Autoridade Comut« seja definido como “Remoto” ou como “Local e Remoto”.
Consulte 5> “Gerenciador de Controle /Comutac&o” para ver os detalhes.

Anwendungsbeispiel - Setzen eines Ausgangsrelais

O conceito de usar a légica programavel para configurar um estado constante é idéntico
a descricdo do protocolo DNP3: = “Exemplo de Aplicacio Definicdo de um relé”

Ativar um mapeamento de pontos de dados definido pelo usuario

Para obter informacdes sobre como criar um arquivo de mapeamento e fazer download
ou upload dele para o MRM4, consulte a documentacdo SCADAPTER e l=> “Utilizando o
mapeamento de ponto de dados SCADAPTER”. (Como 0 mapeamento de pontos de dados
€ um recurso geral que é utilizavel para varios protocolos de comunicacao da mesma
forma, ele é descrito separadamente.)
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3.7.2 Modbus®

Configuracao do Protocolo do Modbus®

O protocolo de comunicacdo Modbus® esté disponivel com dispositivos HighPROTEC que
sao equipados com interface serial ("Modbus RTU") ou interface Ethernet Modbus TCP
(IIII).

A definicao do protocolo padrao (mapeamento de pontos de dados) que vem com o
MRM4 ¢ suficiente para a maioria das aplicacdes, de modo que apenas algumas
configuracdes devem ser feitas (veja abaixo).

Sé no caso especial de que o mapeamento dos pontos de dados precise ser adaptado a
uma comunicacao da subestacdo existente, vocé pode definir um mapeamento individual
usando uma ferramenta separada de software para PC SCADAPTER.

Um protocolo Modbus® controlado por tempo estd baseado em um principio de trabalho
primario-secundario. Isso significa que o controle da subestacado e o sistema de protecao
enviam uma solicitacao ou instrucao para certo dispositivo (endereco do secundario) que
ird entao ser respondida e realizada de acordo. Se a solicitacao/instrucao ndo puder ser
respondida/realizada (por ex.: por causa de um endereco escravo invalido), uma
mensagem de erro sera enviada ao mestre.

AVISO!

' Alguns sinais (ativos apenas por um curto periodo de tempo) tem de ser reconhecidos
®

separadamente (e.g. sinais de disparo) pelo Sistema de Comunicacao.

O mestre (controle de subestacao e sistema de protecao) pode consultar informacdes do
dispositivo, como:

« Tipo de versao de unidade
* Valores de medicdo/Valores de medicao estatisticos
e Alternar posicao de operacao
e Estado do dispositivo
* Data e hora
» Estado da entrada digital do dispositivo
¢ Alarmes de Protecao/Estado
O mestre (sistema de controle) pode dar comandos/instrucdes ao dispositivo, tais como:

¢ Controle da comutacao (quando for o caso, ou seja, cada um de acordo com a
versao do dispositivo aplicada)

* Mudanca do conjunto de parametros
¢ Redefinicdo e reconhecimento de alarmes/sinais
¢ Ajuste da data e da hora

e Controle dos atrasos de alarme

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 167




3 Protocolos de Comunicacao
3.7 Protocolos de comunicacdo configuraveis(*)

Para ver informacdes detalhadas sobre listas de pontos de dados e tratamento de erros,
consulte a documentacao do Modbus®.

Para permitir a configuracdo dos dispositivos para a conexdo Modbus®, alguns valores
padrdo do sistema de controle devem estar disponiveis.

Configuracao

A principio, o protocolo Modbus precisa ser selecionado como o protocolo SCADA a ser
utilizado:

Defina [Planej disposit] »Protocol«

“ModbusRTU” — use o protocolo Modbus® através de uma conexao serial

“ModbusTCP” — use o protocolo Modbus® através de Ethernet (TCP/IP)

= “ModbusTCP/RTU"” — use a Ethernet (TCP/IP) e as interfaces seriais para
mensagens Modbus

Em seguida, continue com as configuracdes descritas abaixo para Modbus RTU ou
Modbus TCP, dependendo do seu tipo de uso.

Modbus RTU
Parte 1:Configuracdo dos Dispositivos

Entre no menu [Para Dispos / Modbus / Comunicacao / RTU] e defina os seguintes
parametros de comunicacao:

* »ID Escra« — o endereco-escravo, necessario para permitir a identificacdo clara do
dispositivo.

* »Taxa Baud« — a taxa de Baud que a interface serial deve utilizar.

Também, selecione abaixo os parametros relacionados a interface RS485 indicados a
partir de 14, como:

* NUumero de bits de dados

* Uma das seguintes variacdes de comunicacdo aceitas: NUmero de bits de dados,
par, impar, com paridade ou sem paridade, nimero de bits de parada.

» »t-interva«: erros de comunicacao sdo identificados apenas apds a expiracdo do
tempo de supervisao »t-tempo esgotado«.

e Tempo de resposta (definindo o periodo em que uma solicitacao do primério tem de
ser respondida).

Parte 2:Conexéao de Hardware

» Para conectar o hardware ao sistema de controle, hd uma interface RS485 na parte
traseira do dispositivo (RS485, fibra 6tica ou terminais).

¢ Conexao do barramento e do dispositivo (cabeamento).
Gestdo de erros - Erros de hardware
Informacao sobre erros fisicos de comunicacao, tais como:

e Erro de taxa Baud
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* Erro de paridade ...
podem ser obtidas pelo gravador de evento.
Gestdo de erros - Erros no nivel de protocolo

Se, por exemplo, um endereco de memdria invélido for solicitado, cédigos de erro que
precisam ser interpretados serao devolvidos pelo dispositivo;

Modbus TCP
AVISO!
Estabelecer uma conexao via TCP/IP com o dispositivo sé é possivel se o seu dispositivo
estiver equipado com a Interface Ethernet (RJ45).

o Contate seu administrador de Tl a fim de estabelecer a conexao de rede.

Parte 1:Definicao dos Parédmetros de TCP/IP

Abra o [Para Dispos / TCP/IP / Config. de TCP/IP] na IHM (painel) e defina os seguintes
parametros:

¢ Endereco TCP/IP
* Mascara de sub-rede
* Gateway
Parte 2:Configuracdo dos Dispositivos

Abra o »Parametro do dispositivo/Modbus« e defina os seguintes parametros de
comunicacao:

» Definir um Identificador de Unidade é necessario apenas se uma rede TCP deve ser
acoplada a uma rede RTU.

¢ Se uma porta diferente da porta padrao 502 deve ser usada, por favor, proceda da
seguinte maneira:

o Escolha "Privado" na Configuracao de Porta TCP.
o Defina o nUmero de porta.

» Defina o tempo méaximo aceito de "ndo comunicacao". Se esse tempo tiver expirado
- sem qualquer comunicacao, o dispositivo conclui uma falha no sistema de
comunicacao mestre.

* Permita ou restrinja o bloqueio dos comandos SCADA.
Parte 3:Conexao de Hardware

* H4 uma interface R)45 no lado traseiro do dispositivo, para a conexao de hardware
com o sistema de controle.

¢ Estabeleca a conexao ao dispositivo por meio de um cabo Ethernet adequado.
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SCADAPTER

O SCADAPTER é uma ferramenta de PC por si sé, pois os detalhes de sua utilizacao estao
descritos no manual SCADAPTER.

Se quiser baixar um mapeamento definido pelo usudrio anterior a partir do MRM4 para
gue vocé possa utilizd-lo como modelo para outras adaptacoes, isso é possivel usando o
Smart view. Esse também é o caso da transferéncia dos mapeamentos editados para o
MRM4. Consulte > “Utilizando o mapeamento de ponto de dados SCADAPTER”.
Depois, inicie 0o SCADAPTER. Apds selecionar [Arquivo / Novo] ou [Arquivo / Abrir], vocé
tem que selecionar um modelo de dispositivo e o protocolo de comunicacao (que é o
"Modbus", neste caso). Apds isso, vocé pode ver seis abas: “FC1” ... “FC6”. Cada uma
dessas abas representa uma tabela que contém os objetos de dados mapeados.

FC

e O numero do "cdédigo de funcdo" decide sobre o tipo de objetos de dados que ele
pode conter:

o FC1, FC2 contém estados (mas sem valores de medicdo).
o FC3, FC4 podem conter todos os tipos, exceto comandos.
o FC5, FC6 sao usados para comandos.

o FC16 é usado para mensagens especiais com varias palavras (essencialmente
para sincronizacao de tempo).

Consulte a especificacao Modbus para maiores detalhes!
Endereco, Posicao do bit
» Este é o0 endereco Modbus para o qual os objetos de dados devem ser mapeados.

* A posicao de bits aparece apenas quando faz sentido seleciona-la (especialmente
com estados binarios de 1 bit de comprimento).

Objeto de informacodes, Descricdo, Comentario
¢ Os objetos de dados que devem ser mapeados e algum texto de descricao. O tipo de
informacao que os objetos de dados representa deve ser suportada pelo MRM4 g,
portanto, a lista de selecdo |é as entidades suportadas do modelo de dispositivo.
¢ O comentario é algum texto definido pelo usuario sem qualquer funcionalidade
técnica. Ele pode ser usado para arquivar algumas informacoes bdsicas do
mapeamento.
Formato, Tamanho do bit, Travado
* Selecione o formato do objeto de dados:
o “Intl6” — NUmero inteiro com 16 bits de comprimento

o “Int32” — NUmero inteiro com 32 bits de comprimento

o “Uint32” — NUmero inteiro ndo sinalizado (ou seja, ndo negativo) com de 32
bits de comprimento

o “Flutuacao” — NUmero na representacao de pontos flutuantes (de acordo com
IEEE 754)
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e O tamanho do bit é definido automaticamente de acordo com o formato do objeto de
dados.

* A caixa de selecao do “Travado” decide se as informacdes do Modbus devem ser
travadas (até que haja uma confirmacao explicita).

Fator, Dimensionamento

» Especifique o fator e o dimensionamento dos dados (se esses campos de entrada
forem visiveis). O dimensionamento pode ser o seguinte:

o “Primdrios” — Dimensionamento do objeto de informacdes para um valor
primario

o “Secundarios” — Dimensionamento do objeto de informacdes para um valor
secundario

o “Relativos” — Dimensionamento do objeto de informacdes em relacao ao valor
nominal

Para obter informacdes sobre como carregar o mapeamento editado para o MRM4,
consulte a documentacao SCADAPTER e \i{> “Utilizando o mapeamento de ponto de
dados SCADAPTER”. (Como o0 mapeamento de pontos de dados é um recurso geral que é
utilizavel para varios protocolos de comunicacao da mesma forma, ele é descrito
separadamente.)
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3.7.3 Utilizando o mapeamento de ponto de dados SCADAPTER

Ferramentas de software

O procedimento de configuracao de mapeamento de ponto de dados definidos pelo
usudrio sempre funciona da mesma forma para todos os protocolos SCADA que suportam
os mapeamentos definidos pelo usudrio. Um mapeamento de objetos de dados é sempre
baseado em um arquivo separado por tipo de arquivo (extensao) *.HptSMap. Este arquivo
é editado com uma ferramenta de PC, SCADAPTER, e o Smart view é usado para fazer o
download do mapeamento do usudrio ativo no momento a partir do dispositivo de
protecao (para edicao posterior) ou para carregar e ativar o novo arquivo de
mapeamento *.HptSMap editado.

AVISO!

' O mapeamento padrdo de fabrica nao pode ser transferido para posterior edicao.

Especificar o mapeamento de ponto de dados

O parametro de configuracdo com [Para Dispos / nome de protocolo / Config. Data
Obj.] »Tipo de mapeamento SCADA« pode ser definido como “Padrao” ou como “Definido
pelo usudrio”.

« “Padrao” significa que o dispositivo de protecao utiliza o padrao de fabrica como
mapeamento de ponto de dados (mesmo que ja tenha sido carregado um
mapeamento definido pelo usuario para o MRM4).

» “Definido pelo usuério” significa que o dispositivo de protecdo utiliza o mapeamento
de ponto de dados definidos pelo usuario. (Se nenhum arquivo tiver sido carregado,
o dispositivo relata isso definindo o valor de saida com [Para Dispos / nome de
protocolo / Avancado] »Tempo de atualizacao« = “Erro 1/2".)

Transferir o mapeamento de ponto de dados

Se j& existe um mapeamento de ponto de dados no dispositivo de protecdo, é possivel
baixa-lo e usa-lo para edicdo. (O padrao de fabrica ndo pode ser baixado.)

Dependendo do valor de »Tipo de mapeamento SCADA«, o0 mapeamento ativo é o padrao
de fabrica ou um arquivo de mapeamento valido carregado anteriormente.

Tanto o download de um arquivo de mapeamento ou o upload (posterior) de um arquivo
de mapeamento editado tem que ser feito através do Smart view ao qual foi conectado o
dispositivo de protecao.

Depois de estabelecida a conexao do Smart view e todos os dados do dispositivo tiverem
sido recuperados, clique no item de menu [Para Dispos / com nome de protocolo / Config.
Data Obj.].

Uma janela de didlogo é aberta e contém um botéo de »transferéncia de configuracao de
SCADA«. (Consulte (1) na figura do exemplo abaixo.)

Um clique neste botdo abre outra caixa de didlogo: »Configuracdo de mapeamento de
pontos do SCADA.«. Ali existem dois botdes: (2) e (@) na figura abaixo.

O botao (a) executa o download: O dispositivo de protecao envia seu mapeamento de

protocolo SCADA para a »Configuracao de mapeamento de pontos SCADA « e, em
seguida, aparece uma caixa de didlogo de arquivo »Salvar como« que permite ao usuario
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criar um novo arquivo *.HptSMap a partir dessas definicbes de protocolo. (Este download
nao é possivel para o mapeamento padrao (padrdo de fabrica)).

1] Pard Dispos/lEC@mfig. DataObj. _ o s

g = ﬂi Smart view [
I 3
Configuracdo de mapeamento do ponto de dados SCADA Lé]

Enviar a configuracgdo
SCADA para o dispositivo?

[
g
[ | Arquivo usado recentemente:
il
|

MylEC104_Mapping.HptSMap

] Selecione um arquivo de mapeamento
| SCADA no disco
I—{q e envie-o para o
; | - @positivo conectado
F ~
I . Smart vi |ﬂ:-|
n_ Receba o arquivo de mapeamento SCADA mart view @ -
do
r"] dispositivo conectado e salve-o no disco .
Hh"u'z‘ ,0‘, A configuragdo SCADA foi transferida com m
W' sucesso para o dispositivo. N
@ :g
[ Fechar ] l Ajuda I 2
g
L

Fig. 46: Exemplo de utilizacdo do Smart view para transferir o arquivo *.HptSMap para o dispositivo
de protecéo.

Botao (2), »Selecione um arquivo de mapeamento do sistema SCADA a partir do disco e
envie-o para o dispositivo conectado. «, comeca a fazer o upload de um arquivo de
mapeamento editado. Depois de clicar neste botdo, é aberta uma caixa de didlogo de
selegcao de arquivo.

Em seguida, navegue até o arquivo *.HptSMap que mantém as definicbes necessarias de
SCADA e clique em »Abrir«.

Smart view abre e verifica o arquivo *.HptSMap. Se ele for compativel com o dispositivo
de protecdo conectado, uma caixa de didlogo pergunta ao usuario se as definicdes de
protocolo serao transferidas para o dispositivo de protecao (3) no diagramal.

Depois de clicar em »sim« (e digitar a senha de nivel de acesso »Supervisor-Lv3«) os
dados sdo transferidos e o usuario é informado sobre o sucesso da operacao (4).

O usuario ja pode clicar em »Fechar« (5)na caixa de didlogo de »Configuracao de
mapeamento de pontos SCADA« para retornar a Smart view janela principal.

Finalmente, o mapeamento especifico do usuério deve ser ativado pela configuracdo
[Para Dispos / protocolo-nome / Config. Data Obj.] »Tipo de mapeamento SCADA« =
“Definido pelo usuario”.

Nao se esqueca de transferir todas as configuracdes (ou todas as alteradas) (de Smart
view) para o dispositivo de protecao. Além disso, recomenda-se que a "Atualizagdo
Automatica" esteja ativa dentro do Smart view, de modo que todas as entradas dentro da
caixa de didlogo [Config. Data Obj.] sejam atualizadas corretamente.
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3.8 Sincronizacao de Hora

O dispositivo da ao usuario a capacidade de sincroniza-lo com um gerador de tempo
central. Isso oferece as seguintes vantagens:

e A hora nao desvia da hora de referéncia. Um desvio de acimulo continuo da hora de
referéncia sera, portanto, balanceado. Consulte, também, a secdo Especificacdes
(Reldgio de Hora Real de Tolerancias).

* Todos os dispositivos sincronizados de tempo operam com a mesma hora. Assim,
eventos registrados dos dispositivos individuais podem ser comparados exatamente
e avaliados (eventos Unicos do gravador de eventos, registros de formas de onda).

A hora do dispositivo pode ser sincronizada por meio dos seguintes protocolos:

* IRIG-B

« SNTP

Protocolo de Comunicacdao Modbus (RTU ou TCP)

Protocolo de comunicacao IEC 60870-5-103

¢ Protocolo de comunicacao IEC 60870-5-104

¢ Protocolo de comunicacao DNP3

Esses protocolos usam interfaces de hardware diferentes e sao diferentes em precisao.
Para obter mais informacdes, consulte > “Especificacdes/Tolerancias”.

Sem sincronizacao de tempo

Isso é possivel, mas nao recomendado para aplicacdes de padrao industrial.

IRIG-B

Interface de hardware

Terminal IRIG-B

SNTP

Interface de hardware

RJ45 (Ethernet)

Modbus RTU

Interface de hardware

RS485, D-SUB ou Fibra Optica
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Aplicativo recomendado

Recomende, se a interface estiver disponivel.

Aplicativo recomendado

Rcomende a aternativa ao IRIG-B, especialmente ao
utilizar o IEC 61850 ou o Modbus TCP.

Aplicativo recomendado

Recomenda-se ao utilizar o protocolo de comunicacao
Modbus RTU e quando ndo estiver disponivel nenhum
relégio de tempo real do IRIG-B.
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Modbus TCP

Interface de hardware

RJ45 (Ethernet)

IEC 60870-5-103

Interface de hardware

RS485, D-SUB ou Fibra Optica

IEC 60870-5-104

Interface de hardware

RJ45 (Ethernet)

DNP3

Interface de hardware

RS485 ou RJ45 (Ethernet)

3 Protocolos de Comunicacao

3.8 Sincronizacao de Hora

Aplicativo recomendado

Recomendacao limitada quando o protocolo de
comunicacao Modbus TCP é usado e quando nao houver
nenhum reldgio de tempo real do IRIG-B ou nenhum
servidor SNTP disponivel.

Aplicativo recomendado

Recomenda-se ao utilizar o protocolo de comunicacao
IEC 60870-5-103 e nao ha nenhum relégio de tempo real
do IRIG B disponivel.

Aplicativo recomendado

Recomenda-se ao utilizar o protocolo de comunicacao
IEC 608705104 e quando nao estiver disponivel nenhum
relégio de tempo real do IRIG-B.

Aplicativo recomendado

Recomendacao limitada ao utilizar o protocolo de
comunicagao DNP3 e quando nao houver nenhum reldgio
de tempo real do IRIG-B ou nenhum servidor SNTP
disponivel.

Precisao da sincronizacao de tempo

A precisao da hora do sistema sincronizada do dispositivo depende de varios fatores.

¢ Pecisao do gerador de hora conectado.

¢ Protocolo de sincronizacao utilizado; e

e Se for utilizado Modbus TCP, SNTP, IEC 60870-5-104 ou DNP3 TCP/UDP: Tempos de
transmissao de pacote de dados e de carregamento de rede

AVISO!

tempo causam os mesmos desvios no tempo do sistema do dispositivo.

' Por favor, considere a precisao do gerador de tempo utilizado. Desvios do gerador de
o
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Selecao do Fuso Horario e do Protocolo de Sincronizacao
Os primarios do relé de protecao, tanto UTC quanto hora local. Isso significa que o

dispositivo pode ser sincronizado com o horario do UTC ao utilizar a hora local para
exibicdo do usuario.

Sincronizacao de hora com o tempo do UTC (recomendado).

A sincronizacao de hora normalmente é feita utilizando-se a hora do UTC. Isto significa,
por exemplo, que o gerador de hora IRIG-B estad enviando informacdes de hora do UTC
para o relé de protecdo. Isso é o caso de uso recomendado, j& que uma sincronizacao de
hora continua pode ser garantida. Nao ha "saltos no tempo" durante a mudanca do
horario de verao.

Para conseguir que o dispositivo mostre a hora local corretamente, podem ser
configurados o fuso hordrio e a mudanca do horario de verao (ou seja, a alteracdo entre o
horério de verao e o de inverno).

Realize as seguintes etapas de configuracao no campo de menu [Para Dispos / Hora /
Fuso hor]:

» Defina o parametro »Fusos Hord« para o fuso horario local.
* Em sequida, configure a mudanca para o horario de verao.
Entao, no campo de menu [Para Dispos / Hora / TimeSinc / TimeSinc]:

» Defina o parametro »TimeSinc« para o protocolo de sincronizacdo de tempo utilizado
(por ex., “IRIG-B").

» Defina os parametros do protocolo de sincronizacao (consulte o capitulo sobre o
tema).

Sincronizacao de hora com horario local:

Se a sincronizacao de hora, no entanto, for feita utilizando o horario, deixe o fuso horario
como »UTC+0 Londres« e ndo use alteracdes do hordrio de verao.

AVISO!

A sincronizacao de tempo do sistema do relé é feita exclusivamente pelo protocolo de
sincronizacdo selecionado no menu [Para Dispos / Hora / TimeSinc / TimeSinc].

Sem sincronizacao de tempo:

Para conseguir que o dispositivo mostre a hora local atual, o fuso horario e a alteracéo
para o horério de verdo podem ser configurados.

Realize as seguintes etapas de configuracao:

* No campo de menu [Para Dispos / Hora / TimeSinc / TimeSinc], ajuste o
parametro »TimeSinc« como “-".

* Em seguida, no campo de menu [Para Dispos / Hora / Fuso hor], ajuste o
parametro »Fusos Hord« para o fuso horério local.

« Em sequida, configure a mudanca para o horario de verao.
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» Defina data e hora em [Para Dispos / Hora] »Data e Hora«.
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3.8.1

SNTP

AVISO!

Importante pré-requisito: O dispositivo precisa ter acesso a um servidor SNTP por meio da
rede conectada. Esse servidor deve estar preferencialmente instalado localmente.

178

Principio - Uso Geral

SNTP é um protocolo padrao para sincronizacao de tempo por meio de uma rede. Para
isso, ao menos um servidor SNTP deve estar disponivel na rede. O dispositivo pode ser
configurado para um ou dois servidores SNTP.

O tempo do sistema do relé de protecdo serd sincronizado com o servidor SNTP
conectado 1-4 vezes por minuto. Do outro lado, o servidor SNTP sincroniza ser tempo via

NTP a outros servidores NTP. Este é o caso normal. Alternativamente, pode sincronizar
seu tempo via GPS, relégio controlado por radio ou similares.

Sinal Satélite GPS (opcional)y
; % Conexado GPS (opcional)

Relé Protecdo
Servidor-NTP TCP/IP
. Servidor-SNTP
(Opcional) Protocolo-NTP TCP/IP

Protocolo-SNTP :

\_'/
[oeo] ¢ ] oc Jorm ] S
High PROTEC EEE ’\QII

Precisao

A precisao do servidor SNTP usado e a exceléncia de seu reldgio de referéncia influencia
na precisao do relégio do relé de protecdo. Mais informacdes sobre precisio: >
“Especificagbes/Tolerancias”

Para mais informacoes sobre precisdo, consulte o capitulo Especificacdes.

Com cada informacao de tempo transmitida, o servidor SNTP também envia informacdes
sobre sua precisao.

e Stratum: O stratum indica a quantos Servidores NTP em interacao o servidor SNTP
esta conectado com reldégio atdmico ou controlado por radio.

¢ Precisao: Isso indica a precisao do tempo do sistema fornecida pelo servidor SNTP.

Adicionalmente, a performance da rede conectada (tempos de transmissao de dados e
pacotes e trafico) possui influéncia na precisao da sincronizacao de tempo.
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Um servidor SNTP localmente instalado é recomendado com uma precisdao de =200 psec.
Se isso ndo puder ser realizado, a exceléncia do servidor conectado pode ser verificada
no menu: [Operacao / Exibicao de Status / TimeSinc / SNTP]:

* A qualidade do servidor da informacgdes sobre a precisao so servidor usado. A
qualidade deve ser BOA ou SUFICIENTE. Um servidor com MA qualidade nao deve
ser usado, porque isso poderia causar flutuagdes na sincronizacao de tempo.

* A qualidade da rede da informagdes sobre a carga da rede e tempo de transmissao
de dados e pacotes. A qualidade deve ser BOA ou SUFICIENTE. Uma rede com MA

qualidade nao deve ser usado, porque isso poderia causar flutuacdes na
sincronizacao de tempo.

Usando dois Servidores SNTP

Ao configurar dois servidores SNTP, o dispositivo sempre é sincronizado com o servidor 1
por padrao.

Se houver falha no servidor 1, o dispositivo alternara automaticamente para o servidor 2.

Quando (depois de uma falha) o servidor 1 se recupera, o dispositivo retorna ao
servidor 1.

Comissionamento SNTP

Ative a sincronizacao de tempo SNTP por meio do menu [Para Dispos / Hora / TimeSinc]:
* Defina o parametro »TimeSinc« como “SNTP”.
¢ Configure o endereco IP do primeiro servidor no menu SNTP.
» Configure o endereco IP de um segundo servidor, se disponivel.

¢ Configure todos os servidores como "ativo".
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3.8.2 IRIG-BOOX

AVISO!

' Requerimentos: Um gerador de cédigo de tempo IRIG-BO0X é necessario. O IRIG-B004 e
o

superior manterao/transmitirao a “informacao de ano”.

Se vocé estiver usando um cédigo de tempo IRIG que ndo aceite a “informacao de ano”
(IRIG-B000, IRIG-B001, IRIG-B002 e IRIG-B003), vocé tem de definir o “ano” manualmente
no dispositivo. Nesses casos, a informacdo de ano correta é pré-condicao para um IRIG-B
em pleno funcionamento.

Principio - Uso Geral

O padrao IRIG-B é o mais usado para sincronizar o tempo dos dispositivos de protecdo em
aplicativos de média voltagem.

O dispositivo de protec&o aceita o IRIG-B de acordo com o PADRAO IRIG 200-04.

Isto significa que todos os formatos de sincronizagao IRIG-BOOX (IRIG-B000/B001/B002/
B003/B004/B004/B006/B007) sao aceitos. E recomendavel que vocé utilize o IRIG-B004
ou superior, que também transmite a “informacao de ano”.

A hora do sistema do dispositivo de protecao estd sendo sincronizada com o gerador de

cédigo IRIG-B uma vez por segundo. A precisdo do gerador de cédigo IRIG-B utilizado
pode ser aumentada conectando-se um receptor GPS.

Sinal Satélite GPS (opcional)
; % Conexao GPS (opcional)

Servidor-SNTP

Relé Protecao

High PROTEC EEE

Cabo Par Trancad

:

Outros Disposit

IrigB_zZ47

A localizacao da interface IRIG-B depende do tipo de dispositivo. Por favor, consulte o
diagrama de cabeamento oferecido com o dispositivo de protecao.
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Comissionamento IRIG-B
Ative a sincronizacao IRIG-B no menu [Para Dispos / Hora / TimeSinc]:
¢ Selecione »IRIG-B« no menu de sincronizacao de tempo.
¢ Defina a sincronizacao de tempo no menu [IRIG-B] como “ativo”.

* Selecione o tipo de IRIG-B (escolha entre BO0OO e B007).

Analise de Falha

Se o dispositivo ndo receber nenhum cédigo de tempo IRIG-B por mais de 60 s, o status
do IRIG-B muda de “ativo” para “inativo” e uma entrada é criada no Gravador de Eventos.

Verifique a funcionalidade IRIG-B através do menu [Operacao / Exibicdo de Status /
TimeSinc / IRIG-B]:

Se o status do IRIG-B nao deve ser registrado como “ativo”, proceda da seguinte maneira:
¢ Em primeiro lugar, verifique o cabeamento do IRIG-B.

* Confira se foi configurado o tipo correto de IRIG-BO0X.

Comandos de Controle IRIG-B

Além disso, o cédigo IRIG-B oferece uma opcdo para transmitir até 18 comandos de
controle que podem ser processados pelo dispositivo de protecao. Eles precisam ser
definidos e emitidos pelo gerador de cédigo do IRIG-B.

O dispositivo de protecao oferece até 18 opcdes de atribuicdo do IRIG-B para os
comandos de controle, a fim de levar a cabo a acdo determinada. Se hd um comando de
controle atribuido a uma acdo, a acdo é ativada assim que o comando de controle é
transmitido como verdadeiro. Como exemplo, pode-se acionar o inicio das estatisticas ou
a iluminacdo de rua pode ser alternada por meio de um relé.

AVISO!

' Os comandos IRIG-B nao sdo registrados pelos gravadores de eventos e disturbios.

Se for necessario manter um sinal de controle registrado, a melhor maneira é usar uma
equacao légica (porta 1), pois a légica programavel sempre é gravada.
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4 Elementos de Protecao
4.1 Modulo: Protecao Geral
O médulo »Protecao Geral de Mddulo« (»Prot«) serve como uma moldura externa para
todos os outros médulos de protecdo, ou seja, todos eles estdo contidos nesse médulo.
Se, no médulo »Prot«, o parametro [Param Protecdo / Para Prot Global / Prot] »Funcdo« for
definido em “inativo” ou caso o médulo seja bloqueado, nenhuma funcao de protecao do
MRM4 sera eficaz.
Bloqueio de todos os elementos de protecao permanentemente
Para desativar permanentemente toda a protecao, navegue até o menu [Param Protecao /
Para Prot Global / Prot]:
* Defina o parametro »Fun¢do« = “inativo”.
Bloqueio temporario de todos os elementos de protecao
A fim de permitir o bloqueio temporario de toda a protecao, navegue até o menu [Param
Protecao / Para Prot Global / Prot]:
« Defina o parametro »ExBlo Fc« = “ativo”.
e Atribua um sinal de bloqueio ao »ExBlo1«.
* Se desejar, faga atribuir um sinal de bloqueio para »ExBlo2«.
Se qualquer um dos sinais se tornar verdadeiro, a protecdo total serd bloqueada
(contanto que um desses sinais seja verdadeiro).
Bloqueio de todos os comandos de disparo permanentemente
Para bloquear permanentemente todos os comandos de disparo, navegue até o menu
[Param Protecao / Para Prot Global / Prot]:
* Defina o parametro »Blo CmdDesa« = “ativo”.
Bloqueio temporario de todos os comandos de disparo
A fim de permitir o blogueio temporario de todos os comandos de disparo, navegue até o
menu [Param Protecdo / Para Prot Global / Prot]:
* Defina o parametro »Fc CmdDes ExBlo« = “ativo”.
e Atribua um sinal de bloqueio ao »ExBlo CmdDesa«.
Se o sinal atribuido se tornar verdadeiro, todos os comandos serao bloqueados (contanto
que este sinal seja verdadeiro).
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Disponibilidade da funcao de protecao

Prot - ativo

4 Elementos de Protecado
4.1 Médulo: Protecdo Geral

GeneralProt_YO01

No momento, nenhum paréam alterado (exceto parametros conjunto parametros)

Valores medidos: OK

Prot . disponiv

Prot .
Fungao

inativo

ativo

Prot .
ExBlo Fc

inativo

ativo

Prot . ativo
1

Prot . ExBlo

Prot .
ExBlol

sem atribuicdo
1..n, Lista Atribuig

[ =]

Prot . ExBlo1-I

Prot .
ExBlo2

sem atribuicao
1..n, Lista Atribuic

L
—

Prot . ExBlo2-I

Fig. 47: Disponibilidade do mddulo de protecao geral.
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4.1 Médulo: Protecao Geral

4.1.1

Alarmes Gerais e Disparos Gerais

Cada elemento de protecado gera seus préprios sinais de alarme e disparo. Em geral,
todos os alarmes e decisbes de disparo sao transmitidos ao médulo mestre »Prot« com
uma importante excecao:

i

Se um elemento de protecao apresenta uma configuracao »Superv. apenas« (no campo
de menu [Planej disposit]) os alarmes e as decisdes de disparo desse elemento de
protecao sao transmitidos para »Prot« apenas com a configuragao »Superv. apenas« =

u ”

no-.

Se »Superv. apenas« = “sim” o mdédulo funciona como um elemento de supervisao:
Alarmes e decisdes de disparo sao mantidas como estados especificos do elemento

(ou seja, esses estados podem ser verificados no campo de menu [Operacao / Exibicdo de
Status] e podem ser atribuidos como opc¢des de selecdo), mas o médulo ndo tem um
comando de disparo e as decisdes de alarme/disparo ndo resultam em um alarme geral
ou disparo de alarme geral.
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4 Elementos de Protecado
4.1 M6édulo: Protecdo Geral

GeneralProt_Y09

nome = Cada desarme médulo protegdo autorizado desarme ativo gera desarme geral.

Consulte o Diagrama: Bloqueios

@ (Estégio nao desativado e sem sinais de bloqueio ativos) &
Configuragdes de protecdo
_!I:l_ ________ nome . Alarm 54
VL2 | [0)
VL3 |
IL1 |
M2
IL3 |
< E| Alarm
| 9
nome .
t
t 0 nome . Desa
55
Se disponiv: ]
nome . |
Superv. apenas ]
no | I
im | | ey & Desa
com ey ()
] 15
. Ty !
outr: i i LI
e |
Verd
&
) nome . CmdDesa [*]
Consulte o Diagrama: 15a
O Blog desarme o
Comando de desarme desativado ou bloquea. [*] L

Alarm

Prot . Alarm

@ a partir de outros médulos

Desa

50

—

@ a partir de outros mddulos

Prot . Desa
®

—

A

Prot . NFalha’

Prot . @ L>+

Rest FaultNo a GridFaultNo I >R

Prot . N2 de falhas de rede

Fig. 48: Esboco rapido da funcionalidade de qualquer HighPROTEC elemento de protecao.

[*] O disparo de comando e seus blogueios sé existem se nao houver nenhuma
configuragcao »Superv. apenas« = “sim”

Este diagrama mostra a ideia basica por trds de um elemento de protecado. (No entanto,
tenha em mente que sao possiveis os desvios especificos da protecdo ou do dispositivo:
Alguns dispositivos nao possuem medicao de tensao, outros nao apresentam a medicao
de corrente; para alguns elementos de protecdo, sdo necessarios outros temporizadores
e/ou algoritmos especificos da fase, etc. Assim, para ver a funcionalidade exata de um
médulo de protecdo, consulte o respectivo capitulo).

Alarme
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4 Elementos de Protecao

4.1 Médulo: Protecao Geral

186

¢ Se um mdédulo de protecao, denominado »nomex, detecta uma falha, ele emite um

sinal de alarme: »nome . Alarm« - “(54)” no diagrama.

o A menos que haja uma configuragao »nome . Superv. apenas« = “sim” o sinal
de alarme é transmitido - "(14)" no diagrama - para o médulo
principal »Prot« e aciona um Alarme geral: »Prot . Alarm« - “(50)” no diagrama.

o Como também outros elementos de protecao podem acionar um Alarme geral,
pode-se dizer que o Alarme geral é um sinal coletivo OU de todos os alarmes
especificos de protecao.

Disparo

* Se o critério de falha ainda for detectado apds uma fase do temporizador especifica

da protecao »nome . t« decorreu; em seguida, o médulo emite um sinal de
disparo: »nome . Desa« - “(55)” no diagrama.

o A menos gue haja uma configuracao »nome . Superv. apenas« = “sim"” o
disparo é transmitido - “(15)” no diagrama - para o mdédulo
mestre »Prot« aciona um Disparo geral: »Prot . Desa« - “(51)” no diagrama.

o Como também outros elementos de protecdo podem acionar um Disparo geral,
pode-se dizer que o Disparo geral é um sinal coletivo OU de todos os disparos

especificos de protecao.

O disparo de comando (e seus bloqueios sé existem se nao houver nenhuma
configuragcao »Superv. apenas« = “sim”)

e Se houver um Disparo geral, o médulo de protecao emite um comando de
disparo: »nome . CmdDesa« - “(15a)” no diagrama, se o comando de disparo do
maédulo n&o estiver bloqueado (consulte => “Bloqueios”).

Como também outros elementos de protecdo podem acionar um comando de
disparo, o MRM4 oferece um determinado Gerenciador de disparo para cada

disjuntor, que permite atribuir comandos de disparo (consulte <> “5.2 Gerenciador

de Disparo - Designacao de comandos”).

Sinais de selecao de fase

Além dos sinais de Alarme geral e General Disparo geral, o médulo »Prot« também possui
os respectivos sinais especificos da fase. Esses sinais também podem ser disparados por
gualquer médulo de protecao »nomex« se ele for capaz de detectar falhas 1p, a menos

que haja uma configuracao »nome . Superv. apenas« = “sim”.

Exemplos: »Prot . Alarm L1« « é um sinal coletivo (conectado por OR) para todos os
alarmes emitidos por qualquer um dos elementos de protecao referentes a fase L1.

»Prot . Desa L1« é um sinal coletivo (conectado por OR) para todos os alarmes emitidos

por qualquer um dos elementos de protecdo referentes a fase L1.
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Prot . Alarm

4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

GeneralProt_Y18

nome = Cada alarme de mddulo (exceto dos mddulos supervisdo, mas incluindo CBF) ird gerar alarme geral (alarme coletivo).

nome . Alarm
14

nome[2] . Alarm
14

nome[n] . Alarm
14

Prot .
Rest FaultNo a GridFaultNo

Prot . Alarm
50

Prot . N2Falha

Prot . Desa

Prot . N2 de falhas de rede

GeneralProt_Y17

nome = Cada desarme mdédulo protecdo autorizado desarme ativo gera desarme geral.

nome . Desa
15

nome[2] . Desa
15

nome[n] . Desa
15

Prot.Alarm

Prot . Desa
51

GeneralProt_Y20

Cada alarme seletivo fase médulo (I, IG, V, VX dependendo do tipo de dispositivo) ird gerar um alarme geral seletivo de fase (alarme coletivo).

@ I[1]...[n]. Alarm L1

Prot . Alarm L1

@ V[1]...[n]. Alarm L1

5 I[1]...[n] . Alarm L2

®

29 V[1]...[n]. Alarm L2

Prot . Alarm L2

®

26 I[1]...[n]. Alarm L3

®

20 V[1]...[n]. Alarm L3

Prot . Alarm L3

®

57 IG[1]...[n]. Alarm

®

31 VX[1]...[n] . Alarm

Prot . Alarm G

®
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4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

Prot.Desa GeneralProt Y19

Cada desarme seletivo fase de médulo autorizado (I, IG, V, VX dependendo do tipo dispositivo) gera um desarme geral seletivo de fase.

@ I[1]...[n] . Desa L1 [>1]
Prot . Desa L1
V[1]...[n] . Desa L1
@ [1]...[n]
@ I[1]...[n] . Desa L2 [>1]
Prot . Desa L2
V[1]...[n] . Desa L2
@ [1]...[n]
I[1]...[n]. D L3 [=1]
@ [1]...[n] . Desa >1
Prot . Desa L3
V[1]...[n] . Desa L3
@ [1]...[n]
IG[1]... . D [=1]
@ [1]...[n] . Desa >1
Prot . Desa G
VX[1]...[n] . CmdDesa
@ [1]...[n]
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4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

4.1.2 Bloqueios

O dispositivo fornece uma funcdo para o bloqueio temporario e permanente da funcao de
protecdo completa ou de estdgios de protecdo Unicos.

Tenha absoluta certeza de que nenhum bloqueio ilégico ou mesmo que represente
ameaca a vida seja alocado.

Tenha certeza de que vocé nao ird desativar descuidadamente funcdes de protecao que
estao disponiveis de acordo com o conceito de protecao.

Bloqueio Permanente
Colocando em ON e OFF a funcao de protecao completa
No médulo »Protecdo«Prot a protecdo total do dispositivo pode ser ligada ou desligada.

Defina o parametro [Param Protecao / Para Prot Global / Prot] »Funcdo« como “ativo” ou
“inativo” no mdédulo »Prot.

Somente se, no mddulo »Prot«, o parametro »Funcdo« = “ativo”, a protecdo é ativada; ou
seja, com »Funcdo« = “inativo”, a funcao de protecao nao estd em funcionamento. Entao
o dispositivo nao podera proteger nenhum componente.

Alterando mdédulos ON ou OFF

Cada um dos médulos pode ser alterado para on ou off (permanentemente). Isso é
atingido quando o parametro »Funcdo« é definido como “ativo” ou “inativo” no respectivo
médulo.

Ativacdo ou desativacdo do comando de disparo de um estdgio de protecado
permanentemente:

Em cada um dos estdgios de protecdo, o comando de disparo para o CB pode ser
permanentemente bloqueado. Para esta finalidade, o parametro »Blo CmdDesa« deve ser
definido como “ativo”.

Bloqueio Temporario
Para blogquear temporariamente a protecao completa do dispositivo por um sinal

No médulo »Prot«Prot a protecao completa do dispositivo pode ser bloqueada
temporariamente por um sinal. Sob a condicdo de que o bloqueio do médulo externo é
permitido, »ExBlo Fc« = “ativo”. Além disso, um sinal de bloqueio correlato vindo

da »lista de atribuicao« deve ter sido atribuido. Pelo tempo em que o sinal de bloqueio
alocado estiver ativo, o médulo estara bloqueado.

Se 0 mdédulo »Prot«Prot estd bloqueado, a funcdo de protecdo completa ndo funciona.
Enguanto o sinal de blogueio estd ativo, o dispositivo ndo pode proteger qualquer
componente.

Bloquear um mddulo de protecao completo temporariamente por uma atribuicdo ativa
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4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

* A fim de estabelecer o bloqueio temporario de um médulo de protecao, o
parametro »ExBlo Fc« do mddulo deve estar definido como “ativo”. Isso da
permissao para que: »Este médulo ndo pode ser bloqueado«.

* Dentro dos parametros de protecdo geral, um sinal tem de ser atribuido
a0 »ExBlol« ou ao »ExBlo2«. O bloqueio sé se torna ativo quando o sinal designado
estiver ativo.

Bloquear temporariamente o comando de disparo de um estdgio de protecdo por uma
atribuicdo ativa.

O comando de disparo de qualquer um dos médulos de protecao pode ser bloqueado
externamente. Nesse caso, externo nao significa apenas a partir do lado de fora do
dispositivo, mas também a partir do lado de fora do médulo. Ndo apenas se permite que
sinais externos reais sejam usados como sinais de bloqueio, como, por exemplo, o estado
de uma entrada digital, como vocé pode também escolher qualquer sinal da »lista de
atribuicao«.

* A fim de estabelecer o bloqueio temporario de um estagio de protecao, o
parametro »Fc CmdDes ExBlo« do mddulo deve estar definido como “ativo”. Isso da
permissao para que: »O comando de disparo deste estagio pode ser bloqueado«.

» Dentro dos parédmetros gerais de protecao, um sinal tem de ser escolhido
adicionalmente e atribuido ao parémetro »ExBlo«ExBlo CmdDesa, da »lista de
atribuicdes«. Se o sinal selecionado for ativo, o blogueio temporario se torna
efetivo..
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4.1.2.1 Bloquear o Comando de Disparo

Bloq desarme

4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecdo Geral

GeneralProt_Y02

nome = todos mddulos bloquedveis

Prot .
Blo CmdDesa

inativo

ativo

Prot . Blo CmdDesa

[ 2]

nome .
Blo CmdDesa

inativo

ativo

Prot .

Prot . ExBlo CmdDesa
32

Prot . ExBlo CmdDesa-|

ExBlo CmdDesa
sem atribuigcdo
1..n, Lista Atribuig &

Prot .
Fc CmdDes ExBlo >1

inativo

ativo

nome .
Fc CmdDes ExBlo

inativo

ativo '?I

nome.Blo CmdDesa @

nome.ExBlo CmdDesa

nome .
ExBlo CmdDesa

sem atribuigdo

nome.ExBlo CmdDesa-|

1..n, Lista Atribuig

Fig. 49: Para ativar ou desativar o Comando de Disparo do Médulo de Protecéo.
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4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

4.1.2.2 Ativar, desativar ou bloquear temporariamente a funcao de protecao

O diagrama a sequir aplica-se a todos os elementos de protecao, exceto aqueles para os
guais um diagrama especifico do médulo segue abaixo:

Bloqueios GeneralProt_Y05
nome = todos mddulos bloquedveis

A frequéncia estd dentro da faixa de frequéncia nominal.(*)(**) =

Consulte o Diagrama: Prot
Prot. ativo
@ (O médulo Protecao Geral nao estéd desativado ou bloqueado)

nome . ativo
2
nome .

Funcao

inativo

ativo

nome . —
ExBlo Fc

inativo

7]

ativo nome . ExBlo

nome .
ExBlol

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig

nome . ExBlol1-I

nome .
ExBlo2

sem atribuicao i
1..n, Lista Atribuig nome . ExBlo2-

v
=

nome .
ExBlo dur. Mot.Strt

sem atribuigdo o ]
. ExB’ . Mot.Strt-1
1..n, Lista Atribuig nome . ExBlo dur. Mot.Str

(***)

(*) Todos os elementos de protecao gue estiverem usando os valores medidos fundamentais
ou de harmoénicas serao blogueados, caso a frequéncia saia da faixa de frequéncia
nominal. Os elementos de protecao que estiverem usando os valores RMS permaneceram
ativos. Consulte o capitulo Faixa ampla de frequéncia.

(**) Isso se aplica apenas aos dispositivos que oferecem medida da faixa ampla de
frequéncia.

(F+*) Aplica-se apenas a elementos de protecao que sao bloqueados durante a partida do
motor.
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4 Elementos de Protecao
4.1 Mddulo: Protecdo Geral

4.1.2.3 Ativar, desativar ou bloquear os modulos de corrente de fase

As funcdes de protecao de corrente nao podem ser bloqueadas permanentemente
(»Funcao« = “inativo”) ou temporariamente por nenhum sinal de blogueio da »lista de
atribuicao«, mas também por »intertravamento reverso«.
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4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

Bloqueios (**)

Pdoc_Y03

I'=1[1]..[n]

A frequéncia estéd dentro da faixa de frequéncia nominal.(*)(**)

Consulte o Diagrama: Prot
Prot. ativo
@ (O mddulo Protegdo Geral ndo estd desativado ou bloqueado)

VRest.rigéo &
inativo

=

@ ativo = J

I.
Superv Circuit Med

inativo

ativo

l.
Funcéo

inativo

ativo

I.
ExBlo Fc

inativo

2]

ativo

| . ativo O
4

| . ExBlo

I.
ExBlol

sem atribuigdo

| . ExBlol1-l

1..n, Lista Atribuig

I.
ExBlo2

sem atribuigao

v
-

| . ExBlo2-1

1..n, Lista Atribuic

l.
ExBlo dur. Mot.Strt

sem atribuicdo
1..n, Lista Atribuig

| . ExBlo dur. Mot.Strt-I|

I.
Fc trav ext rev

inativo

ativo ’?I

| . Trav rev ext

l.
Trav rev ext

sem atribuigao

| . Trav rev ext-I

1..n, Lista Atribuic

(*) Todos os elementos de protecao que estiverem usando os valores medidos fundamentais
ou de harmoénicas serao blogueados, caso a frequéncia saia da faixa de frequéncia
nominal. Os elementos de protecao que estiverem usando os valores RMS permaneceram

ativos. Consulte o capitulo Faixa ampla de frequéncia.

(**) Isso se aplica apenas aos dispositivos que oferecem medida da faixa ampla de

frequéncia.
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4 Elementos de Protecao
4.1 Mddulo: Protecdo Geral

4.1.2.4 Ativar, desativar ou bloquear os modulos de (aterramento) no solo

As funcdes de protecao de corrente nao podem ser bloqueadas permanentemente
(»Funcao« = “inativo”) ou temporariamente por nenhum sinal de blogueio da »lista de
atribuicao«, mas também por »intertravamento reverso«.
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4 Elementos de Protecao
4.1 Médulo: Protecao Geral

Bloqueios (**)

Edoc_Y03

IG = IG[1]...[n]

A frequéncia esta dentro

da faixa de frequéncia nominal.(*)(**)

Consulte o Diagrama: Prot

Prot. ativo

@ (O médulo Protegdo Geral ndo esté desativado ou bloqueado)

IG .
VX Blo

inativo

ativo

T

IG .
Fonte VX

|

medido

calculado

1G .
Superv Circuit Med

inativo

ativo

IG .
Fungao

inativo

ativo

IG .
ExBlo Fc

inativo

ativo

IG .
ExBlol

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuic

IG . ativo
4G

IG . ExBlo

IG . ExBlol1-I

IG .
ExBlo2

sem atribuicdo
1..n, Lista Atribuic

v
=

IG . ExBlo2-I

l.
ExBlo dur. Mot.Strt

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig

| . ExBlo dur. Mot.Strt-I

IG .
Fc trav ext rev

inativo

ativo

IG .
Trav rev ext

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuic

IG . Trav rev ext

IG . Trav rev ext-|

(*) Todos os elementos de protecao que estiverem usando os valores medidos fundamentais
ou de harmoénicas serao blogueados, caso a frequéncia saia da faixa de frequéncia
nominal. Os elementos de protecao que estiverem usando os valores RMS permaneceram

ativos. Consulte o capitulo Faixa ampla de frequéncia.

(**) Isso se aplica apenas aos dispositivos que oferecem medida da faixa ampla de
frequéncia.
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4 Elementos de Protecao
4.2 Mdédulo de Controle e Partida do Motor [48, 66]

4.2 Mddulo de Controle e Partida do Motor [48, 66]
Geral - Uso de Principio

A légica de controle da partida do motor é o principal controle e funcao de protecao para
um dispositivo de protecao do motor. A légica compreende:

» Estados de Operacao do Motor,
* Controle de Partida do Motor
* Bloqueios de Partida do Motor
* Partida do Motor/Disparo de Transicao
¢ Deteccao de calor no motor frio
e Superacao de Emergéncia.
Estados de Operacao do Motor,

*

TRN Critério

Transicéo apenas no tempp

=

pnsicdo apenas na corrente

T

=

ahsicdo na corrente OU tempo

De outros médulos de desarme

Transicao na corrente E tempo

Iniciar

| > 0,3 - FLA (FLA)

Bloquear

Critérios [de TRN *

| < STPC

Executar

Desligar

MotorStart_Z01

Os estados de operacdo béasicos do motor podem ser classificados em quatro estados,
que incluem:

e Ciclo de partida;
¢ Ciclo de rodagem;
¢ Ciclo de interrupcao; e

* Estado de disparo.
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4 Elementos de Protecao
4.2 Médulo de Controle e Partida do Motor [48, 66]

Sob condi¢des normais, as operacdes do motor devem passar pelos
ciclos: »paradax, »partida«, »execucdo« e »parada«, mencionados como uma sequéncia
de operacao completa; enquanto, sob determinadas condi¢cdes anormais, o motor possa ir

A

da »partida« a »parada« ou da »partida« ao »disparo«;, ou da »execucao« ao »disparo«.
Se houver outros disparos de protecao ou no ciclo »partida« ou no ciclo »execugao«, o

motor serd forcado a ir para o modo »disparo«. Apés o término das correntes do motor, o
motor ira para o ciclo »paradax.

Controle de Partida

Os parametros para o controle de partida tém que ser definidos no menu [Param
Protecao / Para Prot Global / MStart / Controle Inic].

TRN Critério

1

ransicéo apenas no tempp

=

Bnsicdo apenas na corren

T

=

a

nsicao na corrente OU tenk

T

nsicdo na corrente E tempo

Corrent A

Para

Inici

TRN |

Inici

Exe

| > 0.3-FLA (FLA)

\

t1 t2 | t3 t4] t5 t6 t
T3
Ko e >
T1 T2 = Transjca nas no tem
PRSI S sle.....T2.= Transjcdo apenas no tempo

T1: ciclo de parada !
t4-t3: iniciar ciclo se TRNC estiver selecionado
t6-t3: iniciar ciclo se TRNT estiver selecionado

MotorStart_F02

O desenho do Médulo de Controle de Partida mostra um exemplo de como dispositivos de
protecao reagem a um perfil de corrente do ciclo de operacao normal. Inicialmente, o
motor estd parado e a corrente é zero. Enquanto o dispositivo de protecao ndo estiver em
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4 Elementos de Protecao
4.2 Mdédulo de Controle e Partida do Motor [48, 66]

um estado de »disparo«, ele permite a energizacao do contator, fechando seu contato de
disparo em série com o contator. O contator é energizado pelo operador ou pelo sistema
de controle de processo por meio de um esquema de controle do motor normal de duas
ou trés ligacdes, externos ao dispositivo de protecdo. O dispositivo de protecdo declara
uma partida do motor quando detecta uma corrente do motor que exceda 30% da
definicao »lb« (FLA). Enquanto isso, o temporizador de transmissao »TRNT« comeca a
funcionar. O dispositivo de protecao também monitora a corrente de partida ampla,
observando quando a corrente fica abaixo do nivel de transicao »TRNC«.

A transicao de Partida para Execucao tem como base a definicdao dos »Critérios de TRN«,
gue tém quatro comportamentos de transmissao para a selecao de usuario:

« TRN T-Transicdo para EXECUCAO sé depois da definicdo de tempo TRNT. Corrente
ignorada.

¢ TRN C-Transicao apenas quando a corrente de partida fica abaixo da definicao. Se a
hora definida em TRNT expirar antes da transicao de corrente, o motor dispara.

* TRN T ou C-Transicao de tempo ou de corrente, o que vier primeiro.

« TRN T e C-Transicao de tempo e de corrente. Ambos devem ocorrer e a corrente
deve cair para um nivel menor que o definido antes da expiracéo do atraso de
tempo. Se o temporizador expirar antes de que a corrente figue abaixo do nivel de
transicao definido, o motor dispara.

Se ndo houver disparo de transicao, o relé do dispositivo de protecao declara uma
transicdo bem-sucedida para o ciclo de »EXECUCAO« e estdo definidos os sinais de
transicao correspondentes (corrente ou tempo ou ambos, dependendo das definicdes e
da corrente do motor). O(s) sinal(is) de transicao sao parte de uma lista de saida global,
gue pode ser definida em qualquer entrada de mdédulo ou saida de relé. Se for definido
para uma saida de relé, ele pode controlar um acionador de partida de voltagem
reduzida, alternando para voltagem plena.

Mesmo que a saida do controle de transicao nao seja utilizada, a funcao de transicao
pode oferecer indicacbes claras do estado atual do motor

(»PARTIDA« versus »EXECUCAO«) no painel de exibicdo dianteiro e por meio de
comunicacoes de dados. Um bom modo de fazer isso é utilizar as definicées dos critérios
TRN = TRN T ou C e TRNC = 130% de »lb« (FLA). Modifique o ultimo, se necessario, para
fazer com que o valor de transicao esteja entre a corrente de partida e a corrente de
carga maxima pés-partida. Defina o temporizador da transicao para menos do que o
tempo de partida normal, a fim de evitar uma partida de transigao.

Atrasos de Partida

Os parametros para os atrasos de partida de precisam ser definidos no menu .[Param
Protecao / Para Prot Global / MStart / Temp Atraso Inic]

Quando o dispositivo de protecao declara uma »PARTIDA«, todos os temporizadores de
partida das funcdes habilitadas comecarao a cronometrar. Cada um desses
temporizadores bloqueia a funcao respectiva até que o atraso definido expire. Estes
temporizadores de partida sao afetados por transicdes - eles funcionam pelo tempo
definido, que pode ser inferior ou maior ao tempo de transicdo. Estes temporizadores de
atraso de partida incluem:

IOC (Atraso de partida de sobrecorrente instantaneo);

GOC (Atraso de partida de falha de aterramento);

UnderLoad (Atraso de partida de alarme e disparo de subcarga);

¢ |Unbalance (Atraso de partida de alarme e partida de desequilibrio de corrente);
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* JAM (Atraso de partida de alarme e de partida de jam); e
* Genericl a Generic5 (atraso de partida genérica).

Observe gue os atrasos de partida genérica nao estdo ligados a nada e podem ser usados
para bloguear qualquer coisa, a escolha do usuério.

Partida do motor bloqueada

Uma Partida do Motor pode ser bloqueada por certos eventos, se alguma das seguintes
condicdes for notada - limite de partidas do motor, frequéncia de partidas, restricées
térmicas e mecanicas. O Usudrio pode escolher usar estes estados para bloquear a
partida do motor ou usa-los como um alarme ou indicacao.

Partida do motor bloqueada MotorStart_Y01
MStart .
SPH F¢
inativo pE [1.]
- —InicPorHpra = 0 :
ativo &
. AT
MStart . SeqlnicFrio DO 1 |
L? [2.]
MStart .
TBS Fg
inativo T
ativo
MStart . Para MStart .
TBS Fc.t
t 0
MStart . —
ABK F¢
inativo 3.1
ativo ,E| _§| MStart . Blo
MStart . Para MStart .
ABK Temp.t
t 0
A
MStart .
ThermBlo Fc
inativo
ativo ?| 4.1
ThR . Alarm Operag ,—J
MStart .
StartBlo Fc
inativo
ativo ?| (5]
MStart . RemStartBlock ,—J
[1.] Motivo para bloqueio da partida: Muitas partidas por hora.
[2.] Motivo para bloqueio da partida: Tempo de espera entre partidas nao foi concluido.
[3.] Motivo para bloqueio da partida: Reversao nao permitida.
[4.] Motivo para bloqueio da partida: Bloqueio térmico.
[5.] Motivo para blogueio da partida: Blogueio Externo da partida.
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Condicoes para Bloqueio
As razdes para um Bloqueio de Partida do Motor sao as seguintes:
A Partida do Motor sera bloqueada porque:
¢ H4 muitas partidas por hora (se configurado).
* O tempo de espera entre as partidas nao é transcorrido (se configurado).

¢ Se a protecao Anti-Giro Inverso detectar uma reversao do motor (reversao nao
permitida, se configurado).

* O modelo térmico bloqueia o motor (se configurado).
* O Bloqueio Externo se torna ativo (se configurado).

Quando qualguer bloqueio Anti-Giro Inverso, Térmico ou Externo estiver ligado, o

sinal »MStart.Blo« serd definido. A »TBS« e a »SPH« podem ligar o

sinal »MStart.Blo« apenas se o motor ndo estiver em uma sequéncia de partidas a frio; o
bloqueio »NOCS« nao pode fazer com que o sinal »MStart.Blo« seja definido.

Limites de Partidas

Ja& que a partida do motor consome uma quantidade considerdvel de energia térmica,
comparada as suas condicdes de carga normais, o nimero de partidas em um dado
periodo de tempo deve ser monitorado e controlado. O dispositivo de protecdo tem trés
funcdes que contribuem para a monitoracao de limites de partida. Eles sao:

e TBS (Tempo entre Partidas);
e SPH (Partidas por Hora); e
¢ NOCS (NUmero de Partidas Frias).

Os motores precisam tolerar um namero de partidas frias consecutivas antes de que o
tempo entre partidas seja imposto. O dispositivo de protecao trata uma partida como a
primeira de uma sequéncia de partidas a frio se o motor tiver sido interrompido por um
periodo de tempo maior, durante, pelo menos, »uma hora« e »TBS«. Partidas
subsequentes sao tratadas como partidas frias adicionais na mesma sequéncia apenas se
elas duram ndao mais do que 10 minutos, até que o numero definido de partidas frias seja
atingido. Uma vez que o motor esteja na sequéncia de partidas a frio, ele ira ignorar os
limites de »TBS« e »SPH«. A sequéncia de partidas a frio sera terminada se o motor
funcionar por mais de dez minutos para uma partida a frio, antes de exaurir o »NOCS«;
em seguida, as partidas posteriores ficam sujeitas a limites de tempo e contagem
impostos por »TBS« e »SPH«. Se o motor atingir o limite »NOCS« em uma sequéncia de
partidas a frio, o sinal de bloqueio »NOCS« sera definido e a »TBS« comecara a ser
contada. Quando a »TBS« atingir seu limite enquanto o sinal de bloqueio »NOCS« ainda
estiver definido, a sequéncia de partida a frio sera finalizada e o bloqueio »NOCS« sera
liberado. Enquanto isso, a »SPH« comecard a contar a partir da Ultima partida na lista
completa de sequéncia de partidas a frio.

Ciclo de Parada

O ciclo de rodagem continua até que o nivel de corrente do motor caia para baixo do
Limite de Corrente de Interrupcéo definindo as correntes nas trés fases. Em seguida, uma
parada é declarada. Os limites de partida (também chamados de limites de partida de
Corrida) e o atraso de tempo anti-giro inverso (ABS) sao checados. Se condicdes de
bloqueio existem, o dispositivo de protecao pode ser configurado para bloquear um motor
a partir de sua partida. Tempos de bloqueio de corrida restantes sao exibidos e contados,
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indicando quanto tempo esperar. Se nao ha condicdes de bloqueio de partida em efeito, o
dispositivo de protecao esta pronto para uma nova partida.

Tempo de Atraso Anti-Giro Inverso (ABS)

»ABS« define o tempo em segundos antes de que seja possivel uma reinicializacao do
motor apés um disparo ou condicao de parada. Esta funcao pode ser definida
como »inativa«.

Esta funcao é usada com um motor que dirige uma bomba funcionando em uma cabeca,
ou qualquer outra carga que tenda a girar em direcao reversa (giro inverso) quando o
motor é desenergizado. Ela bloqueia a partida durante o tempo no qual o motor deve
estar rodando reversamente, em seguida a um disparo. Além disso, a funcao pode ser
usada para simplesmente definir o tempo ocioso (tempo entre a parada e a inicializacao),
antes de que uma reinicializacao seja permitida.

Bloqueio de Partida Externa

Um motor pode ser bloqueado por meio de uma entrada digital. Se esta configuracao for
habilitada, o Usudario deve ter certeza de que tanto a Partida do Motor, quanto os médulos
de Entrada Digital estao configurados adequadamente.

Bloqueio Térmico

Além dos meios de monitoramento e controle de partida jad mencionados, o motor pode
ser bloqueado se a capacidade térmica usada excede o nivel de alarme. E escolha do
usuario ligar ou desligar esta fungao e definir um nivel de alarme apropriado no médulo
de modelo térmico.

Partida Forcada

E recomendado que o usudrio ligue a saida »MStart.Blo« ao circuito de disparo do motor
para prevenir que o motor dé partida sob essas condicdes bloqueadas. Se o Usuario
escolher ndo fazer isso para seus aplicativos, um sinal de Partida Forcada serd definido
guando o motor for iniciado com as condicdes bloqueadas. Este sinal s6 pode ser
redefinido manualmente por meio da Smart view ou a partir do painel dianteiro (consulte
a secao Superacdo de Emergéncias).

Partida com reversao ou sem reversao

O MRM4 utiliza as correntes de fase para calcular os componentes simétricos (positivo e
negativo). Com base nisso, o MRM4 determina a rotacao de fase do sistema aplicado. Se
as medidas se aplicam a definicao de [Para Camp] »Sequéncia Fase«, o sinal »MStart .
Rotacdo progres« é definido; caso contrario, o sinal »MStart . Rotacao Reversa« é
definido.

A definicdo de [Para Camp] »Revertend« especifica se o arranque deste motor é
projetado para inverter a sequéncia de fases e fazer o motor funcionar em qualquer
direcao.

O valor de configuracao »Revertend« = “ativo” especifica se a partida do motor com
sequéncia de fase inversa é uma condicao operacional aceitavel. Nesse caso, o MRM4
aceita qualquer sequéncia no momento de uma partida. Os componentes simétricos
(positivos e negativos) calculados sao trocados automaticamente se a situacdo inversa é
reconhecida e todas as funcdes de protecao que se baseiam nessas medicdes continuam
sem acionar o alarme.

O valor de configuracao »Revertend« = “inativo” especifica se a partida do motor com
sequéncia de fase inversa nao é uma condicdo operacional aceitdvel. Neste caso, o
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médulo »MStart« dispara e define os seguintes sinais, aproximadamente, 100 ms apés a
partida do motor:

L]

»MStart . DesaFaseReversa«
»MStart . Desa«

»MStart . CmdDesa«

Partida do Motor/Disparo de Transicao

O Motor sera disparado durante a fase de inicializagao caso:

MRM4-3.6-PT-MAN

O controle de partida detecte uma partida mal-sucedida (consulte > “4.2 Controle
de Partida”).

Haja uma Sequéncia de Partida Incompleta O dispositivo detecte, por meio de uma
entrada digital, que o processo externo nao foi iniciado adequadamente.

Uma direcdo reversa for detectada, mas a reversdo ndo for possivel. (Consulte =>
“4.2 Partida com reversao ou sem reversao”.)

Caso haja uma disparo de Comutacao a velocidade zero.
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Desarme durante partida do motor

MotorStart_Y02

[1.] ]
MStart . SeqlnicFrio MStart .
TRNT
MStart . t ol
TRNC
IL1 FLA
——————————————— il
_IL‘Z_F_L_A _________ "D_ ?l MStart . DesaTransicao
IL3 FLA J
__________ ] o —>+ MStart . nTRNDesa
MStart . >R
TRN Critério
TRN | [=1]
TRNTel J
TRN TIME .
TRNTou [
i
2.7
ST [&] MStart . INSQSt2FalhExe
INSQRelatD |—,
nativo [&] Mstart . INSQSP2STFalh
InSq StartzRun o) | |—,
InSq Stop2Start
MStart . Inici
+ MStart . nISQT
MStart . Exe R
MStart . Para
MStart . INSQ-I
[3.]
MStart .
LRTC/2
1
n g
t MStart . ZSSDesa
MStart . ZSS-| J >+ MStart . nZSWDesa
Do I >R
[4.]
MStart . >+ MStart . nDesaRev
Revertend >R
ativo & 100 0
atve ] ms MStart . DesaFaseReversa
MStart . Rotacdo Reversa {1
MStart . Desa
) ®
Sis . @ _
=1
Sis . I
Red Td —
MStart . CmdDesa
@ Consulte o Diagrama: Blog desarme @
[1.] Desarme durante partida do motor. Motivo: Fase de supervisao da partida do motor.
[2.] Desarme durante partida do motor. Motivo: Falha no processo externo.
[3.] Disparo durante a partida do motor. Motivo: disparo do interruptor na velocidade zero
[4.] Desarme durante partida do motor. Motivo: Reversao nao permitida.
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Tempo de Volta de Relato de Sequéncia Incompleta (INSQ)

A funcao de sequéncia incompleta requer uma entrada a partir do contato de retorno do
processo que o motor estd executando. Logo depois da partida do motor, o contato de
retorno fornece uma indicagao de que o processo comecou a funcionar como esperado.
Se o processo nao for iniciado corretamente, o contato nao é fechado dentro do tempo
esperado. Se um problema se desenvolve mais tarde, o contato de volta de relatério é
aberto. Em ambos os casos, o estado do contato aberto indica que a partida deve ser
dada no motor.

Para usar esta funcao, defina um limite de tempo para a volta do relatério e defina o
inicio do tempo de volta do relatério. Reconecte o contato a uma das entradas digitais do
dispositivo de protecao. Se a entrada nao for energizada antes que o tempo definido
expire, o relé seréd disparado por uma sequéncia incompleta.

Observe que a entrada deve ser energizada continuamente depois que o atraso de tempo
tenha expirado para conter o disparo. Caso contrario, se o contato do relatério de volta
incompleto muda de estado por um periodo maior do que 0,5 segundo, o relé disparara
em uma sequéncia incompleta. Este atraso permite que qualquer comutacao transitéria
momentanea que possa ocorrer no contato do relatério de volta, tal como a que pode
ocorrer em uma partida de tensao de transicao aberta.

MStart . Exe

\J

MStart . Inici

\

MStart .

—_——Te— ]
QJ
=
[

o

MStart . INSQ-I

50 ms >500 ms
/%

Sem Des
(<500 ms)

\fem Des \

Desa Desa
(>500 ms)

or
MotorStart_F03

Interruptor de Velocidade Zero (ZSS ON ou OFF)

ZSS permite que a funcao que verifica se 0 motor comecou a girar fisicamente apés um
disparo. Ela requer uma alternacao a velocidade zero (alternagao digital) no motor, que é
fechada quando o motor estd ocioso e aberta quando ele atinge (5%-10%) sua velocidade
normal. Conecte o contato do interruptor de velocidade zero a um dos dispositivos de
protecao das Entradas Digitais. Se houver falha na abertura do contato em »LRT/
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2« (metade do tempo do rotor bloqueado) apés uma partida, o relé dispara com uma
mensagem de disparo do interruptor de velocidade zero.

Esta protecao é sempre (til, mas é essencial se a definicao da funcao Tempo de
Aceleracao Longo (LAT) for usada.

Com 0 ZSS sendo ativado e mapeado para uma das entradas digitais, o dispositivo de
protecao confere o status da entrada do ZSS no momento em que ele localiza uma
partida - ele quer sentir o interruptor de velocidade zero inicialmente fechado, que abre
rapidamente apds o giro do motor. Se ele falha em encontrar o contato fechado, ele gira
imediatamente. Confira o cabeamento e o contato para problemas.

Ligar

N LAT Temp/2
|je—»!

03-FLA — -} - ——

\

I
I
I
I
I
I
I
[
|
I
I
I
Caso 1 - sempre baixo 1 Desarme
I
I
I
I
Caso 2 - sempre alto @ Desarme
I
I
I
I
Caso 3 - ZSS muito cedo
I
| Desarme
I
I
Caso 4 - ZSS muito tarde 07
I Desarme
I <
! 2
| t,l
Caso 5 - ZSS correto ——— | &
I 1 } oK S
I s

Tempo de Aceleracao Longa (LAT)

Quando a fungao LAT é ativada, o temporizador »LAT« é usado para definir um intervalo
de tempo durante o qual é permitido ao motor acelerar uma carga de alta inércia, mais
longo do que o tempo do rotor blogueado. Esta funcao pode ser (e normalmente deve
ser) definida como »inativa«. Se o tanque do acumulador do modelo térmico se enche até
100% durante o longo periodo de aceleracao, ele é limitado ao valor e o disparo térmico é
contido até que o temporizador LAT expire. Até |4, o nivel do tanque térmico deve
decrescer (modelo térmico resfriado) até menos do que 100%, ou o motor dispara.

A funcao LAT deve ser usada, mas nao limitada apenas aos motores com um interruptor
de velocidade zero (um contato normalmente fechado que abre quando o motor comeca
efetivamente a girar). Conecte o contato do interruptor de velocidade zero a um dos
dispositivos de protecao das Entradas Digitais. O Interruptor de Velocidade Zero deve ser
habilitado (ZSS ON). O dispositivo de protecdo requer que um interruptor de velocidade
zero se abre no LRT/2 (metade do tempo do rotor bloqueado) apés uma partida, ou o
motor é disparado pela funcao ZSS. Isso protege um motor completamente parado de ser
danificado quando o temporizador do LAT bloqueia o disparo térmico do rotor bloqueado.
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CUIDADO!

A funcao do tempo de aceleracao longa (LAT) pode bloquear a protecao térmica do rotor
critico LRC-LRT durante uma partida e destruir o motor. Desligue o LAT a menos que
absolutamente necessario e a adequacao do motor para esta funcao e partida tera sido
confirmada. Utilize apenas com a funcao do interruptor de velocidade zero ZSS ligada e
com a entrada do interruptor conectada ao motor parado protegido.

O Usuario pode temporariamente anular o limite da protecdo térmica 12t apés uma
partida, definindo o atraso do Tempo de Aceleracao Longa. Esta pode ser uma
configuracao perigosa que bloqueia o disparo térmico e segura o tanque a um nivel de
100% se a carga leva um tempo longo para atingir a velocidade de funcionamento. Um
exemplo é um motor rodando em uma centrifuga grande. Utilizando LAT, o Usuario pode
obter vantagem do resfriamento parcial, a partir do fluxo de ar produzido pelo giro do
motor a uma velocidade inferior a normal, em comparagdo com o agquecimento sem
ventilacao de um rotor bloqueado. O motor deve ser avaliado de acordo com esta grave
funcao de partida. Além disso, o Usudrio deve garantir que o motor tenha efetivamnete
comecando a rodar bem antes de que o tempo do rotor bloqueado tenha expirado. Isto é
obtido conectando um interruptor de velocidade zero a uma Entrada Digital e ligando a
funcao ZSS. O interruptor de velocidade zero é um contato fechado quando o motor estd
em repouso, ele se abre apenas quando o motor comeca a girar, normalmente a uma
velocidade de giro de 5-10%. Se 0 ZSS esta definido como LIGADO e o relé do dispositivo
de protecao nao sente o contato aberto em metade da configuragcao de tempo do rotor
bloqueado, ele dispara o motor.

Desligue o LAT a menos que o aplicativo exija especificamente o contrério. Utilize o
interruptor de velocidade zero com LAT. Utilizando uma configuracao LAT maior do que o
tempo do rotor bloqueado, sem um interruptor de velocidade zero, anula
temporariamente a protecdo térmica e danifica o motor, se o rotor estiver realmente
bloqueado.

Se »LAT« for usado, confira as configuracées do tempo de transicao »TRNT« e do atraso
de partida para ter certeza de que estao coordenadas com o ciclo de inicializacao
prolongado.

Deteccao de calor no motor frio

O motor sera considerado igualmente frio (»Cold sequ = verdadeira«) depois de estar no
modo »parado« por mais de uma hora, se o tempo entre o temporizador de partidas for
definido como um valor inferior a 1 hora.

Do contrario, o motor retrocedera ao estado »frio« se for transcorrido o tempo entre o

temporizador de partidas. Por meio da funcao de Superacao de Emergéncia, o motor
pode ser forcado a alternar para o estado frio.
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Detecgao de calor no motor frio MotorStart_Y03
MStart . Inici >_1| 10 min 0
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Fig. 50: Motor esta quente

Deteccao de calor no motor frio MotorStart_Y04

MStart . Inici 1h 0
art . Inici
MStart .
TBS Temp
t 0
—
§| Cold Start Sequ = False
SubEmg J

Fig. 51: Motor esta frio
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Superacao de Emergéncia.

A funcao de superacao de emergéncia pode ser ativada ou desativada com a definicao
[Param Protecdo / Para Prot Global / MStart / Controle Inic] »SubEmg«. O valor de
configuracdo também determina se esta funcdo pode ser executada por uma DI (“DI”) ou
por uma tecla de funcao na IHM (“HMI"”) ou ambas (“DI ou HMI").

Se habilitada, pode ser executada uma superacao de emergéncia, pressionando a tecla
de funcao »Superacdao de Emergéncia« no painel dianteiro. Em todo caso, uma superacao
de emergéncia pode ser realizada por um contato remoto conectado a qualquer uma das
entradas digitais, programadas como »EMG OVR« ou por meio do painel em [Operacao /
Redef / SUbEmg] »SubsEmerg2UI«. A configuragao original esta desabilitada.

A superacao de emergéncia permite uma reinicializacado de um motor disparado sem a
desabilitacdo completa da protecdo. Quando uma solicitacdo de superacdo é recebida, o
tangue do acumulador de modelo térmico é drenado para seu nivel inicial de 40°C
(104°F). Partidas frias sdao completamente restauradas.

A protecao do motor estd agora no estado em que estaria se o motor tivesse em espera
por um longo periodo de tempo antes do momento da superacao. Isto permite a
reinicializacdo imediata do motor. A superacao pode também atrasar um disparo térmico
iminente de um motor em funcionamento. A acao de superacao de emergéncia é contada
no registro de histdrico e registrada com sua etiqueta de hora no livro de registros.
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CUIDADO!

A funcao de superacao de emergéncia limpa e reinicializa todas as funcdes de protecao
do dispositivo de protecao. Utilizar esta funcao pode danificar o motor. Utilize-a apenas
para emergéncias reais, quando se sabe o que causou o disparo. A superacao permite o

risco de danos ao motor a fim de evitar situacdes de processo muito mais perigosas,
causadas pelo disparo do motor.
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4.3
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ThM - Modelo Térmico [49M, 49R]

Protecao Térmica e Alarme
Este dispositivo de protecao oferece um modelo térmico. O modelo térmico pode
funcionar com ou sem a URTD. A temperatura direta com base em RTD dispara e os
alarmes sao independentes do modelo térmico. Sem o URTD, o que significa que o URTD
nao esta conectado ao dispositivo de protecao ou estd conectado mas ndo configurado
para disparos de protecao térmica, a protecdo de modleo térmico sé estara baseada nas
seguintes configuracoes.

¢ |Ib Ampere de Carga Plena (FLA);

* Corrente do Rotor Fechada (LRC);

* Tempo de Estagnagcao Maximo Permitido (Tc);

* Fator-k;

e Limite de Disparo do Modelo Térmico, se habilitada;

* Atraso do disparo;

¢ Limite de Alarme do Modelo Térmico, se habilitado; e

* Atraso do Alarme.
As primeiras quatro configuragdes (1-4) ditam a curva de limite térmico permitida
maxima do equipamento protegido, e as quatro Ultimas configuracdes (5-8) definem o
disparo térmico e as curvas de alarme reativas a curva de limite térmico.

Matematicamente, a curva de limite térmico pode ser expressa da seguinte maneira:

2
I LR Tir
2
ef

DisparoHora =

quando
Ief > kFator'CTpn'

se as medicdes da temperatura direta do estator estao disponiveis, o modelo de réplica
térmica serd modificado para incluir a perda de calor entre o estator e o rotor. Como
resultado, o motor estard apto a funcionar por masi tempo sob condicées de sobrecarga.
A perda de calor serve como um resfriamento. Até certo ponto, o efeito de resfriamento
cancelard o incremento de calor, de modo que a capacidade térmica usada atinja um
estado estdvel que possa ser inferior ao limite de disparo ou alarme. Isso aumenta
equivalentemente o »k-factor« e muda para a direita a curva de disparo.

Se a capacidade térmica usada é mantida a um nivel inferior ao limite de disparo, o
modelo térmico ndo ird disparar. Para prevenir que o equipamento se sobreaqueca, a
funcao de disparo da temperatura direta deve estar habilitada. Tenha em mente que,
para que a ordem para a temperatura do estator deve ser efetiva no modelo de réplica
térmica, as seguintes condi¢cdes devem ser cumpridas:

¢ Alguns canais RTD devem ser configurados para medir as temperaturas em
alteracao; e

¢ Estes canais RTD devem estar habilitados para o disparo.

Adicionalmente, pelo menos uma dessas temperaturas em alteracao deve ser valida.
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4 Elementos de Protecao
4.3 ThM - Modelo Térmico [49M, 49R]

Conhecendo a temperatura maxima do estator estético 5 (°C), a capacidade térmica
utilizada pode ser estimada pela seguinte férmula.

2
c) I5¢-50
TC ysago % = (515 + )
sado 240 I%R'TLR
quando
I >1Ith-FLA

O Efeito da Temperatura do Estator na Curva de Limite da Corrente

Tome, como exemplo, I g = 6-FLA, T r = 15 s e o disparo térmico de nivel 100%. A

relacao entre o limite de corrente efetivo e a temperatura do estator pode ser observada
em Efeito da Temperatura do Estator, na Curva de Limite de Corrente.

O diagrama mostra a seqguinte relacao: Quanto menor a temperatura do estator, maior a
eficacia do limite de corrente.

3.5

3.0

2.5

2.0

1.5

1.0

0.5

Limite de corrente em multiplos de Ib (FL/

0 50 100 150 200 250

Temperatura do estator [°C]

o
ThermalModel_FO1

Fig. 52: Limite de corrente real vs. Temperatura méxima do estator.

Sem a temperatura do estator, dado o limite de corrente de 1,0 - Ib (FLA) e 2,0 - Ib (FLA)
da corrente de fase do estator, o0 modelo térmico utilizard a capacidade térmica total em
139,54 segundos. No entanto, se a temperatura do estator € 100°C (212°F), o limite de
corrente de disparo final efetivo aumenta para 2,55 * Ib (FLA) e a capacidade térmica
utilizada atingird o estado estavel de 77,5%. Como resultado, o modelo térmico nunca
disparard, a menos sob a seguinte condicdo: A partir deste exemplo, pode-se ver que 0
estator RTD pode ajudar o motor a rodar sob condicao de sobrecarga. Neste caso, a
funcao apropriada de disparo da temperatura do estator direto deve ser habilitada.
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4 Elementos de Protecao
4.3 ThM - Modelo Térmico [49M, 49R]

Curvas de disparo do modelo de réplica térmica
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Fig. 53: Limite do modelo de réplica térmica e curvas de disparo sem DTR.
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Fig. 54: Modelo de limite de réplica térmica e curvas de disparo com RTD = 100°C

Nas Curvas de Disparo de Modelo de Réplica Térmica com ou sem RTD, linhas
desmarcadas sao as curvas de limite térmico e as linhas marcadas sdo as curvas de
disparo. A partir da curva sme RTD, pode-se observar que é possivel alterar o limite da
corrente térmica para alterar a porcao superior da curva de disparo, a fim de permitir que
o motor funcinoe em condicbes de sobrecarga maiores do que as especificadas pelo fator
de servico. A partir da curva com RTD, pode-se observar que o estator RTD leva o limite
da corrente térmica efetiva a 2,55 - Ib (FLA) na curva de limite térmico (linha
desmarcada). A linha desmarcada é a curva de disparo com 80% do limite de disparo da
capacidade térmica, de modo que o limite da corrente térmica efetiva para a curva de
disparo é de cerca de 2,05 - Ib (FLA). Embora, nesse caso, o limite da corrente térmica
esteja definido como 1,50 - Ib (FLA), ele é eficazmente aumentado para um nivel maior
com o estator RTD. Mantenha em mente que o limite térmico e as curvas de disparo
exibidos sao baseados no exemplo acima. Eles variarao com outros conjuntos de
configurcacoes.
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4 Elementos de Protecao
4.3 ThM - Modelo Térmico [49M, 49R]

AVISO!

Se [Param Protecao / Def 1...4 / Prot Temp / RTD / Windg Grupo] »Windg Funcdo Desa« =
“ativo”, o modelo térmico dos dispositivos de protecao do motor utiliza o valor de RTD
"WD" de enrolamento mais quente.
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4 Elementos de Protecao
4.3 ThM - Modelo Térmico [49M, 49R]

4.3.1

214

LRC - Rotor Travado durante Arranque

Descricao Funcional

A funcao de protecao de rotor travado é uma parte integral do modelo termal e é usada
para proteger o motor caso o motor ndo se inicie ou acelere apés ser energizado. O
aguecimento no motor durante este periodo de tempo pode ser significativamente maior
que o aquecimento na corrente nominal, variando de 10 a 50 vezes o0 aguecimento
nominal normal. O tempo durante o qual um motor pode permanecer paralisado depois
de energizado varia com a tensao aplicada e tem um limite de I2T.

Ao determinar o calor no motor durante esse periodo de tempo, ambas as correntes de
sequéncia negativa e positiva sdo usadas na equacao que aproxima o calor gerado em
condicao de rotor travado. O calor pode ser aproximado pela equacao:

IH? = 112 + K:15?

onde:

1 =a corrente de sequéncia positiva do estator por unidade;

K=fator de pesagem para o valor de |, que resulta do calor desproporcional causado pelo

componente de corrente de sequéncia negativa devido ao efeito de contato na barra do
rotor, e

I = corrente de sequéncia negativa do estator por unidade.

As configuracdes para Corrente de Rotor Travado podem ser encontradas no campo de
menu [Para Camp]. O valor LRC é um multiplicador de I, (FLA).
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4 Elementos de Protecao
4.4 UTC - Corrente de Disparo Final

UTC - Corrente de Disparo Final
Descricao Funcional

A Corrente de Disparo Final (UTC) define o nivel da corrente no qual um disparo
eventualmente ocorrera e é definivel para um valor como multiplo de »lb« (Ampeéres de
Carga Plena (FLA)). Este valor representa a linha vertical na porcao superior do nao-RTD,
como exibido na curva de disparo de protecao intitulada “Curva de Protecao do Motor
Exemplo 2 (sem RTD)". A definicdo de corrente de disparo final neste exemplo é de 1 vez
a de »lb« (FLA).

O usuario tem de definir o Fator-K que pode ser calculado pela seguinte férmula:

. _ UTC _ Sobrecarga saor Iy
Fator CTPRI CTPRI

Observe gque as configuracdes para o Fator-K e |b tem de ser definidas no menu
Parametros de Campo.

O »Fator de sobrecarga«é encontrado na placa do motor ou nos dados do fabricante.
Observe gue o relé ndo dispara no momento em qu a corrente sobe para além

de »UTC« durante a partida do motor. Em vez disso, ele modela o aguecimento gradual
do estator para correntes superiores a »UTC« e dispara apenas apds algum tempo
transcorrido. O tempo de disparo depende de uma variedade de fatores de configuracao
e operacao, incluindo dados da placa do motor contidos em outros valores de
configuracao.

Utilize um valor de conesrvacado. Nesse caso, um valor de »UTC« inferior aquele ditado
pelo »Fator-K«, se as temperaturas ambientes do motor subirem além de 40°C (104°F) e o
Mdédulo URTD opcional nao for utilizado; do contrario, pode haver danos de isolamento no
estator ou perda de vida Util do motor. Além disso, considere abaixar o valor de »UTC« se
o0 motor estiver corretamente avaliado, embora uma maior seguranca é essencial para a
aplicacao.

CUIDADO!

Se o UTC estiver definido para além de 100% o fator de servico, pode-se ter como
resultado dano no motor.

Em sistemas nos quais um RTD é usado, o ponto de coleta do »UTC« é afetado pela
temperatura medida. Isto é exibido na curva de disparo de exemplo, intitulada “Exemplo
de Curva de Protecao do Motor 3" (com RTD) onde vocé vera uma mudanca no valor

da »UTC« para 2 vezes o de »lb« (FLA)

Se as medicbes da temperatura do estator estdo disponiveis, o algoritmo pode nao
disparar, mesmo que a corrente efetiva esteja acima da configuracao de corrente de
disparo final, dependendo dos relatérios de temperatura no estator. Ainda é importante
definir uma corrente de disparo final correta, a fim de que o motor esteja bem protegido.
Se os RTDs, o mdédulo ou sua comunicacao com o relé falharem, o algoritmo retrocede
para utilizar o »UTC«. Além disso, observe que, se todos os canais de RTD estiverem
definidos como »DESLIGADO«, o algoritmo serd revertido para o calculo de ndo-RTD, que
é baseado unicamente em »UTC« .
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4 Elementos de Protecao
4.4 UTC - Corrente de Disparo Final

4.4.1 Curvas de Protecao do Motor
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Fig. 55: Curva de Protecdo do Motor (Exemplo 1).
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4 Elementos de Protecao
4.4 UTC - Corrente de Disparo Final

multiplos de Ib —»

Fig. 56: Curva de Protecdo do Motor (Exemplo 2 - sem RTDs)
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4.4 UTC - Corrente de Disparo Final
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Fig. 57: Curva de Protecao do Motor (Exemplo 3 - com RTDs)
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4 Elementos de Protecao

4.5 MLS - Eliminacao de Carga Mecanica

MLS - Eliminacao de Carga Mecanica
Descricao Funcional

Em algumas aplicacdes, o dispositivo de protecao pode evitar um alarme ou disparo JAM,
ou um disparo térmico, enviando um sinal para que o processo reduza a carga. A funcao
de eliminacdo de carga, se ativada, fecha ou abre um contacto de relé para eliminar a
carga do processo quando a corrente de carga do motor ultrapassa o limite ajustavel em
[Param Protecdo / Def 1...4 / MLS] »Limite Operacdo«, durante um periodo de tempo
superior ao atraso [Param Protecdo / Def 1...4 / MLS] »t-Atraso Operx«.

O atraso de arranque »Limite Rejeicdo« pode ser usado para interromper ou reduzir o
fluxo de material no processo em curso até que a corrente de carga fique abaixo do
limite.

O »t-Atras Rej« é o tempo que precisa decorre antes gue o fluxo normal de material seja
alimentado novamente no processo.

Configure o Limite Operacao da corrente de eliminagao de carga confortavelmente abaixo

do nivel de disparo JAM. Pode ser Util até mesmo configura-lo abaixo da Corrente Maxima
de Disparo, particularmente se nao for utilizada a Deteccao Remota de Temperatura.

A funcdo de eliminacdo de carga fica ativa apenas durante o estado »EXECUCAO« do
motor (veja também > “Médulo de Controle e Partida do Motor [48, 66]").

Nota: A funcao Rejeicao de Carga apenas sera ativada quando o motor estiver no modo EXECUTAR.

Correntes trifasicas

A

Limite Operacéo

Limite Rejeigdo

/

tls]

Limite Operagao

t-Atras Rej

T

—

Desa

t-Atraso Oper

LoadShedding_Z01
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4 Elementos de Protecao

4.5 MLS - Eliminacdo de Carga Mecanica

4.5.1

220

Comissionamento: Rejeicao de Carga Mecanica
Objeto a ser testado

» Teste dos limites de arranque e paralisacao

e Teste dos tempos de atraso
Meios necessarios

» Fonte de corrente trifasica

e Amperimetro

¢ Times para medicao de tempos de disparo
Procedimento
Teste dos valores de limite (trifdsicos)
Este teste somente é possivel se o motor estd em funcionamento.
Teste do limite de arranque
O tempo de atraso para paralisacao deve ser "0s" para este teste.
Alimentar uma corrente de teste significativamente mais baixa que o limite da eliminacao
de carga mecanica. A corrente de teste deve ser aumentada até que o relé seja
energizado. Ao comparar os valores medidos com aqueles do amperimetro, o desvio deve
estar dentro das tolerancias aceitdveis.
Teste do limite de paralisacao
Para testar o limite de paralisacao a corrente de teste deve ser significativamente maior
gue o valor de limite de arranque. A corrente de teste deve ser diminuida até que o relé
seja desenergizado. Ao comparar os valores medidos com aqueles do amperimetro, o
desvio deve estar dentro das tolerancias aceitdveis.
Teste dos tempos de atraso
Este teste somente é possivel se 0 motor estd em funcionamento.
Teste do atraso de disparo
Para testar o atraso de arranque, um temporizador deve ser conectado ao contato do relé
de disparo associado. Alimentar uma corrente de teste significativamente mais baixa que
o valor de arranque, a corrente de teste deve ser aumentada repentinamente acima do
limite. O temporizador é iniciado quando o valor de limite da corrente de disparo exceda
o limite, sendo paralisado quando o relé dispara e o tempo de operacado se esgota.
Teste do atraso de paralisacdo
Para testar o limite de paralisacao a corrente de teste deve ser significativamente maior
que o valor de limite de arranque. Um temporizador deve ser conectado ao contato do
relé de disparo associado. A corrente de teste deve ser diminuida repentinamente abaixo
do limite de paralisacao. O temporizador deve ser iniciado quando o valor limite da
corrente de disparo cai para baixo do limite e deve ser parado quando o relé é

desenergizado.

Resultado do teste bem-sucedido
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4 Elementos de Protecao
4.5 MLS - Eliminacao de Carga Mecanica

Os atrasos de disparo medidos e valores limites estdao de acordo com os valores

especificados na lista de ajustes. Desvios/tolerancias aceitaveis podem ser encontrados
em Dados técnicos (l=> “Dados Técnicos”).
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4 Elementos de Protecao
4.6 Jam - Protecao de rotor bloqueado [51LR]

4.6 Jam - Protecao de rotor bloqueado [51LR]
Descricao
Quando o motor estiver funcionando, um aumento de corrente acima da carga normal
pode ser indicador de um mau funcionamento na carga. A protecao JAM reconhece os
problemas mecanicos, como engrenagens quebradas. Consulte o limite de protecao JAM
(a linha vertical a direita no exemplo de curva “Subcarga e Funcdo de Disparo JAM”).
Neste exemplo de curva, o disparo JAM esta definido como 150% de Ib (FLA).
Underload trip 1000 = -
level (in % | |
full-load i i Jam trip level
amperes). . function (in %
#(t K) [s] - full-load
/ | | / amperes).
i i
| ety Delay time
1 1 determined by
Delay time 100 i . underload run
determined by delay function.
underload run 1 1
delay function. | |
| |
sl |

N . ,
Underload trip / Jam trip function

function not active
during underload

start delay
function.

10

not active

during jam

start delay
function.

0.1 1 10 100

JAM_FO1

multiples of full-load amperes

Fig. 58: Subcarga e Funcao de Disparo JAM.
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O MRM4 emite um alarme quando o arranque [Param Protecdo / Def 1...4 / JAM-Prot /
Jam[x]] »Operac« foi excedido. Se o temporizador [Planej disposit] Jam[x] . »Modo« =
“ativo” e [Param Protecao / Def 1...4 / JAM-Prot / Jam[x]] »t« tiver decorrido, um sinal de
disparo serd emitido.

Na curva de “Subcarga e Funcao de Disparo JAM”, as configuracdes de »Disparo« sao
representadas por linhas verticais, bem acima da corrente de carga normal. Esta curva
também se aplica as configuracdes JAM definidas como elemento de alarme (comando de
disparo bloqueado). Os disparos sao impedidos pelo temporizador de atraso »t«.

Utilize o atraso de inicio para bloquear o disparo e o alarme até que a corrente do motor

caia para niveis continuos de carga. Utilize os atrasos de execucdo para evitar falsos
alarmes ou disparos para transientes de carga.
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4 Elementos de Protecao
4.6 Jam - Protecao de rotor bloqueado [51LR]

Funcionalidade

JAM_YO1

Jam = Jam[1]...[n]

Consulte o Diagrama: Bloqueios

@ (Estégio ndo desativado e sem sinais de blogueio ativos)
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Jam .

Consulte o Diagrama: Bloq desarme & Jam . CmdDesa
@ (Comando de desarme desativado ou bloquea. ) 15a

4.6.1

Comissionamento: JAM [51LR]
Objeto a ser testado

¢ Testando o valor de pick-up para protecao JAM

* Teste de atraso de disparo

* Testando a proporcao de retracao
Meios necessarios:

* Fonte de corrente trifasica

e Amperimetro

¢ Temporizador para medicao de tempos de disparo
Procedimento:
Testando os valores de limite (fase tnica)
Insira uma corrente de teste significativamente menor do que o valor de pick-up.
Para testar os valores de limite e os valores de retirada, a corrente de teste tem de ser
aumentada até que o relé seja energizado. Quando comparados os valores exibidos com
aqueles do amperimetro, a diferenca deve estar dentro da tolerancia permitida.
Testando o atraso de disparo
Para testar o atraso de disparo, um temporizador deve ser conectado ao contato do relé
de disparo associado. Insira uma corrente de teste significativamente menor do que o
valor de pick-up, a corrente de teste tem de ser aumentada para além do valor de limite.
O temporizador é iniciado quando o valor de limite da corrente de disparo excede o limite
e o tempo de operacao é transcorrido e paralisado quando o relé dispara.

Testando a proporc¢ao de retracao

Aumente a quantidade de medicdo para menos de 97% do valor de disparo. O relé deve
se retrair apenas em 98% do valor de disparo o mais cedo o possivel.
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4 Elementos de Protecao
4.6 Jam - Protecao de rotor bloqueado [51LR]

Resultado do teste bem-sucedido
Os atrasos de disparo medidos, valores de limite e razao de retirada cumprem com

aqueles valores especificados na lista de ajustes. Desvios/tolerancias aceitdveis podem
ser encontrados em Dados técnicos (l=> “Dados Técnicos”).
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4.7 1< - Subcorrente [37]

4.7 I< - Subcorrente [37]

Descricao Funcional

Quando o motor estd rodando, uma reducdo de corrente pode indicar um mal-
funcionamento da carga. A protecdo de subcarga reconhece problemas mecanicos, como
fluxo bloqueado ou perda de pressao traseira em uma bomba, uma correia de
transmissao ou um eixo acionado quebrado.

Consulte o limite de protecao de subcarga - a linha vertical a esquerda no “Exemplo de
Subcarga e Funcao de Disparo Jam”. No exemplo, o disparo de subcarga é definido como
60% de Ib (FLA). O dispositivo de protecao pode ser configurado para um alarme de
subcarga (se o comando de disparo estiver bloqueado) e para um disparo de subcarga.
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4 Elementos de Protecao
4.7 |< - Subcorrente [37]

Pickup de Subcarga com base em um multiplicador de FLA
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Funcdo JAM, ndo
ativa durante a
fungao de iniciar atraso. 1

0,5| 1 2 4 6 810 20 100
| multiplos de lb —p»

I
I JAM com base em um multiplicador de FLA
I
I
I
I

Funcdo de desarme de
subcarga, ndo ativa

durante a fungao de <_|_>
iniciar atraso.

Pickup de Subcarga com base em um multiplicador de FLA

Fig. 59: Subcarga e Funcdo de Disparo JAM.

Estes sdo representados por duas linhas verticais, ambas abaixo da corrente de carga
normal. Tenha certeza de ter definido o nivel do alarme acima do nivel de disparo. Cada
elemento tem seu préprio temporizador de atraso. Utilize o atraso de partida para
bloguear o disparo até que a carga se estabilize apds uma partida. Utilize os atrasos de
execucao para evitar falsos alarmes ou disparos para transientes de carga.
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Scarg

4 Elementos de Protecao
4.7 1< - Subcorrente [37]

UnderLoad_YO01

Scarg = Scarg[1]...[n]

Consulte o Diagrama: Bloqueios

@ (Estégio ndo desativado e sem sinais de blogueio ativos)

7] |

2] |

Scarg .
Modo alarm
qquer
tds
Scarg .
Subcarga
IL1 RMS (FLA)
Hip
IL2 RMS (FLA)
I
IL3 RMS (FLA)
Hip

Consulte o Diagrama: Bloq desarme

A

Scarg . Alarm
14

Scarg .
t

Scarg . Desa
15

@ (Comando de desarme desativado ou bloquea. )

4.7.1 Comissionamento: Subcorrente [ANSI 37]

Objeto a ser testado

» Testando o valor de partida para a protecao de Subcorrente.

* Teste de atraso de disparo

¢ Testando a proporcao de retracao

Meios necessarios:

* Fonte de corrente trifasica

* Amperimetro

e Temporizador para medicao de tempos de disparo

Procedimento

Testando os valores de disparo (de fase Unica, trifasico)

Scarg . CmdDesa
15a

Insira uma corrente de teste significativamente maior do que o valor de disparo.

Para testar o valor limite e o valor de retracdo, a corrente de teste tem de ser diminuida
até que o relé seja energizado. Quando comparados os valores exibidos com aqueles do

amperimetro, a diferenca deve estar dentro da tolerancia permitida.

Teste do atraso de disparo

Para testar o atraso de disparo, um temporizador deve ser conectado ao contato do relé
de disparo associado. Insira uma corrente de teste significativamente maior do que o
valor de partida, a corrente de teste tem de ser diminuida subitamente para baixo do
valor de limite. O temporizador é iniciado quando o valor de limite da corrente de disparo
cai para baixo do limite e o tempo de opracao trasncorre e é parado quando o relé

dispara.
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4 Elementos de Protecao
4.7 |< - Subcorrente [37]

Testando a proporc¢ao de retracdao

Aumente a quantidade de medicao para mais de 103% do valor de disparo. O relé deve
se retrair apenas em 103% do valor de disparo o mais cedo o possivel.

Resultado do teste bem-sucedido
Os atrasos de disparo medidos, valores de limite e razdes de retracao cumprem com

aquilo especificado na lista de ajustes. Desvios permitidos/tolerancias podem ser obtidas
a partir dos Dados Técnicos.
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

4.8 | - Protecao de sobretensao

O mddulo de sobretensdo de fase »l« abrange as seguintes funcoes de protecao ANSI:

« ANSI 50
¢ ANSI 51
* ANSI 51Q
AVISO!
' Todos os elementos de protecao de sobrecorrente sao estruturados identicamente.

o
AVISO!

' Este mddulo oferece Padrdes de Parametro de Adaptacao.
o

Os parametros podem ser modificados dentro das definicoes de parametro,

dinamicamente, por meio dos Conjuntos de Parametros de Adaptacdo. Consulte =>
“Conjunto de Parametros de Adaptacdo”.

ANSI 50, 51 - Protecao contra sobretensao/curto-circuito,nao direcional
Esta opcdo de aplicacéo é definida através do menu [Planej disposit] :
* [Planej disposit] »Modo« = “nao direcional”

Nenhuma informacéao direcional serd levada em consideracdo se o elemento de protecdo
da corrente for planejado como “nao direcional”.

Opcoes:
e [Param Protecdo / Def 1...4 / I-Prot / I[x]] »Método medicdo« =
o Fundamental
o RMS Verda

° |2
ANSI 51Q - Protecao contra sobretensao de sequéncia de fase
Esta opcdo de aplicacdo é ativada conforme abaixo:
Método de medicéo:

Para cada elemento de protecao, pode-se definir, através da configuracao »Método
medicdo«, se a medicdo é feita com base no “Fundamental” ou se é utilizada a medicao
“RMS Verda”.

Opcionalmente, o »Método medicdo« pode ser o como “I2"”. Neste caso, a corrente de
sequéncia de fase negativa serd medida. Isso é para detectar falhas desequilibradas.
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretensao

4.8.1 Caracteristicas
Para cada elemento, as seguintes caracteristicas estao disponiveis:
* DEFT - Sobretensédo de tempo definido
* Inverso Normal (IEC) - IEC Normal Inversa
e Muito Inverso [VINV] (IEC) - IEC Muito Inversa
* Inverso de Longo Prazo - Caracteristica [LINV] (IEC) - IEC Inversa de Longa Duracdo
* Extremamente Inverso - Caracteristica (IEC) - IEC Extremamente Inversa

* Moderadamente Inverso [MINV] - Caracteristica (ANSI) - ANSI Moderadamente
Inversa

* Muito Inverso [VINV] (ANSI) - ANSI Muito Inversa
* Extremamente Inverso - Caracteristica (ANSI) - ANSI Extremamente Inversa
* RINV - R Inversa
 Superficie Térmica [TF] - Caracteristica - Superficie Térmica
 IT - Caracteristica
* 12T - Caracteristica
¢ 14T - Caracteristica
Explicacao
* t = Retardo de desarme
 tcara = Fator de caracteristica do multiplicador de tempo/desarme
* | = Corrente com falha

* |I> = Se o valor captado for excedido, 0 médulo/elemento comeca o intervalo para
desarme.
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

DEFT - Sobretensao de tempo definido

DEFT
100 E
" 1/ 1> ]
* 10/ 0.01 40 .
t[s]| i
1= E
L 3(DS |
01 I

- 00s ]

0.01 | L1 1 ‘ | | |1 1 ‘

1 10

Pdoc_Z00

IEC Inverso Normal

»Cara« = |[EC NINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para | > 20-/>, a curva para de diminuir, os valores de t sao mantidos
constantes no valor de | = 20-/>.
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
t= LLLZ - tcara t= 0'0%42 - tcara
1-(:£) (£) -1
1 1
Se:I><1 Se:1<I>£20
100
- K
10
\—
\—
1
\_
\—
\_
0,1 J
0,01
0,01 0,1 1 10

| / I> (multiplos selecao)

IEC Muito Inverso [VINV]

»Cara« = |[EC VINV

tcara=
1,5

0,5

0,2
0,1
0,05

Pdoc_Z01

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

AVISO!

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos

constantes no valor de | = 20:/>.

Redef Desa
t=L52~tcara t=@-tcara
I =-1
1-(#) =
1 1
e I><1 Se1<I>520
232 MRM4
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
100
t [s]
10 J
tcara=
1 = 1,5
1
- 0,5
1 117] 0,2
0,1
0,1
- 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (multiplos selecao)

Pdoc_702

IEC Extremamente Inverso - Caracteristica

»Cara« = |IEC EINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de | = 20-/>.

Redef Desa

t= 80 5 tcara t= 8(2) - tcara
1-(+) (&) -1
1 1

= I><1 Se:1<1>520
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef

1000

t [s]

100

10

0,1

0,01

0,01

IEC Inverso de Longo Prazo - Caracteristica [LINV]

»Cara« = |EC LINV

Desa

.

|

1 10

| / I> (multiplos selecao)

100

tcara=

1,5

0,5

0,2
0,1
0,05

Pdoc_z04

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos

constantes no valor de | = 20:/>.

Redef

t=L02-tcara
1-(:£)

234

Desa

t= }A - tcara

> -
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
1000
t [s]
100 J
tcara=
10 1,5
1
BEEEEl 0,5
1 I 0,2
0,1
BEEEET 0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (multiplos selecao)

Pdoc_Z03

ANSI Moderadamente Inverso [MINV] - Caracteristica

»Cara« = IEC MINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de | = 20-/>.

Redef Desa
_ 485
t= —1 5 tcara B 0,0515
1_(_) t=|—""%9,— 10,1140 |- tcara
- (&) -1
I>
1 1
Se:1><1 Se:1<I>S20
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
1000
t [s]
100 J
—— tcara=
T 15
10 10
\— 2
1
==t 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (multiplos selecao)

ANSI Muito Inverso [VINV]

»Cara« = ANSI VINV

Pdoc_z05

AVISO!
' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos

constantes no valorde | = 20:/>.

Redef Desa
21,6
FCLp t=|—196L 40491 |- tcara
-(I_>) ( L) 2_1 ’
I>
T T
- I><1 Se1<I>520
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
1000 J
t [s]
100
tcara=
10
15
P=———1 10
IR 5
1 0 2
&_ 1
IR 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (mdultiplos selecao)

Pdoc_z06

ANSI Extremamente Inverso - Caracteristica

»Cara« = ANSI EINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de | = 20-/>.

Redef Desa
t= le - tcara 3 28,2
1_(L) t=|——"5—+0,1217 (- tcara
I> I
[ £) -1
1 1
= I><1 Se1<I>520
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa

1000 ‘J
t [s]

100 ‘J
10
tcara=
EEE 15
R 10
1 5
EREEAN 2
0,1 0,5
0,01 0,1 1 10 100

| /1> (multiplos selecao)

R Inverso [RINV] - Caracteristica

»Cara« = RINV

Pdoc_z07

AVISO!
' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para /| > 20:/>, a curva péara de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de | = 20:/>.

Redef Desa
1,0 1,0
t = ———— - tcara t = ———== " tcara
1. (L )2 0,339 - 0,2136
I> (?)
1 1
Se:1><1 Se:1<1>520
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
100
t[s]
10 tcara=
1,5
1
0,5
1
\ 0,2
\ 0,1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

Pdoc_Z12

| /1> (multiplos selecao)

Superficie Térmica [TF] - Caracteristica

»Cara« = Sup Térmi

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estdo disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Redef Desa

t=(5-32)-tcara t=(5-30)-tcara
1 - 1 1< L

Se: In Se: In
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretenséao

Redef Desa
1000
t [s]
100 tcara=
10
5
10
0,5
1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100
I / In (multiplos da corrente nominal) §
IT - Caracteristica
»Cara« = IT
' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:
Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Redef Desa
— YRR al
t= ( 5-3 ) tcara =2 31 B -
()
L <1 1< L
Se: In Se: In
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

Redef Desa
1000
t [s]
100
10 tcara=
10
5
1
0,5
0,1
0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

Pdoc_Z09

| / In (multiplos da corrente nominal)

I2T - Caracteristica

»Cara« = 12T

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Redef Desa
—_— . 2 . . 2
t= ( 5-3 ) tcara f=2 32 . tcara
I
()
1 - 1 1< L
Se: In Se: In
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretenséao

Redef Desa
1000
t [s]
100
10
1
tcara=
10
5
0,1
0,5
0,01
0,01 0,1 1 10 100

Pdoc_Z10

| / In (multiplos da corrente nominal)

14T - Caracteristica

»Cara« = 14T

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Redef Desa
2 4
t=(5~3 )-tcara t=5'34-tcara
I
()
1 - 1 1< L
Se: In Se: In
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensdo

Redef Desa
1000 8}
\\\\\
£ [s] o
0
100 \\‘\\“\\\\\
\\\\\ \\\
R
AV
I
10 “\ \\\\\\\
\\ \\\\\\
.
R
AL
\ tcara=
1 E=EEIEAT
\\ \\ \ 10
\\ VYA
\ 5
AT 2
0,1 SERTRER
\\ ! \\\\\\ 1
\ \\\\\\
L 0,5
\\ 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10

MRM4-3.6-PT-MAN

MRM4

| / In (multiplos da corrente nominal)

Pdoc_z11
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretensao

4.8.2 Funcionalidade
I[1] ... [n] Pdoc_Y19
I =1[1]...[n]
Consulte o Diagrama: Bloqueios
IH2 . ativo &
4 |.1H2 Blo
l.
IH2 Blo
inativo <]
- . Alarm L1
ativo o O 24b
Consulte o Diagrama: ¢H2 & ] —
IH2 . Blo L1 & I Alarm L2
5 0 25b
Consulte o Diagrama: ¢H2 [&] —
IH2 . Blo L2 & I. Alarm L3
6 26b
Consulte o Diagrama: 1H2 [&]
IH2 . Blo L3 =1 Al
® i = @)
L] ,_J
l. =1
Método medigdo |. Desa L1
G [&] 16b
Fundamental I —l
RMS Verda = [&] |.Desal2 (T~
L1 ° T — |
""""" | . Desa L3
IL2 T __E 18b
IL3 _D_
)
l.
Cara
l.
tcara
l.
atraso de reinicializagao-t
l.
Modo Redef
l.
| t
1
1 i q)
" DEFT / INV
1
i t 0
B
I . Desa
— 15
- 0]
_____ Imax
) Imax &
Consulte o Diagrama:

Q Blog desarme
Comando de desarme desativado ou bloquea.
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4.8.3

4 Elementos de Protecado

4.8 | - Protecao de sobretensao

12> - Sobretensao de Sequéncia Negativa [51Q]

Para ativar esta funcao, o parametro [Param Protecao / Def n / I-Prot / I[x]] »Método
medicdo« precisa ser definido como “I2"” no conjunto de parametros do elemento de
sobrecorrente correspondente I[x].

A funcao de protecao contra sobretensao de sequéncia negativa (I12>) deve ser vista
como equivalente a protecdo de sobretensao de fase, com excecdo de que ela utiliza a
corrente de sequéncia negativa (I12>) como quantidades medidas, em vez das correntes
trifasicas utilizadas pela funcao de protecdo contra sobretensao de fase. A corrente de
sequéncia negativa usada por 12> é derivada da seguinte transformacao do componente
simétrico conhecido:

O valor de arranque definido de uma funcao de protecao 12> deve ser configurado de
acordo com a ocorréncia de corrente de sequéncia negativa no objeto projetado.

Além disso, a funcao de protecao da sobretensdo de sequéncia negativa (12>) utiliza os
mesmos parametros de definicdo da funcdo de protecao da sobretensao de fase, como
caracteristicas de disparo e de redefinicao a partir dos dois padroes IEC/ANSI,
multiplicadores de tempo, etc.

A funcao de protecao de sobretensao de sequéncia negativa (I12>) pode ser usada para
linha, gerador, transformador e protecao do motor, a fim de proteger o sistema de falhas
de desequilibrio. Como a funcao de protecdo 12> opera sobre o componente de corrente
de sequéncia negativa, que normalmente estd ausente durante o carregamento, a 12>
pode, portanto, ser definida como mais sensivel do que as funcdes de protecao de
sobretensao de fase. Por outro lado, a coordenacao da funcao de protecao da
sobretensao de sequéncia negativa em um sistema radial ndo significa automaticamente
um tempo muito longo de resolucao de falhas para os dispositivos de protecao upstream
mais distantes, pois o tempo de disparo da funcao de protecao de sobretensao de
sequéncia negativa s6 precisa ser coordenado com o préximo dispositivo downstream
com a funcao de protecao de sobretensdao de sequéncia negativa. Isso faz com que 12>,
em muitos casos, seja um conceito de protecao vantajoso sobre a funcao de protecao da
sobretensao de fase.

Se vocé estiver utilizando bloqueios de partida, o atraso de disparo das funcdes de
protecao de corrente deve ser inferior a 30 ms ou maior, a fim de prevenir falhas de
disparo.

AVISO!

No momento do fechamento do disjuntor, a corrente de sequéncia negativa pode ser
resultado dos transientes.
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4 Elementos de Protecao
4.8 | - Protecao de sobretenséao

I[1]...[n]: Método medicao = (12>) Pdoc Y10
I =1[1]...[n]
Consulte o Diagrama: Bloqueios**
@ (Estagio nao desativado e sem sinais de bloqueio ativos) &
|.IH2 Blo
I i _J

IH2 Blo

inativo

ativo &

Consulte o Diagrama: IH2

@ IH2 . IH2 Blo =1

OO,

1.
Cara

l.
tcara

l.
atraso de reinicializagao-t

I. Alarm
14

Modo kedef
t 0
B
0]
l.
Método medigdo & DEFT /INV
Fundamental Baseado nos param
e acima, tempos
RMS Verda desarme e modos
2 redef seréo
1. calculados pelo dispos.
(0] 1G>
& : 1T
Consulte o Diagrama: Bloq desarme
@ (Comando de desarme desativado ou bloquea. )
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4 Elementos de Protecao

4.8 | - Protecao de sobretensao

4.8.4 I>> - Funcao 10C

A funcao de sobrecorrente instantanea (IOC) ou 50P intenciona proteger na eventualidade
de uma falha de alta-corrente. A I0C exemplo utilizada na Curva de Protecao do Motor
(veja os Exemplos de Curva de Protecao do Motor na Secdo de Corrente de Disparo) é 12
vezes (1,200%) da FLA. Em geral, a I0C instantanea deve ser de pelo menos 1.5 vezes a
LRC (Corrente do Rotor Travado), bem acima da corrente do rotor travado que é
normalmente vista no momento da partida.

A 10C deve disparar rapidamente e, portanto, nenhum atraso de pickup ou rodagem é
oferecido. Um atraso de partida é definido em um minimo de 0.03segundos ou mais, se
necessario bloquear o disparo do IOC ou magnetizar a corrente de partida quando o
motor for energizado. Um atraso de disparo de IOC adicional é definido em um padrado de
0 segundos.

Nivel de Disparo de 10C

A I0C define o limite de disparo da sobretensao instantdanea em uma porcentagem

de »lb« (FLA) acima da qual o relé dispara. O tipo do disparo pode ser definido para
inativo para desativar este elemento de dispositivo de protecao. Para correntes
claramente acima do definido, a funcdo IOC atinge 1.5 ciclos energéticos ou menos (a
50Hz).

Atraso de Partida do 10C - »t-Blo-10C«

A configuracao [Param Protecdo / Para Prot Global / MStart / Temp Atraso Inic] »t-Blo-
I0C« define o tempo (em segundos) apds o reconhecimento de uma partida até que o
disparo I0C e as funcdes de alarme estejam ativados. Utilize este atraso para inibir o
disparo do IOC em um pico de corrente causado por partida magnética quando o motor
for energizado (normalmente dois ou trés ciclos).

4.8.5 Comissionamento: Protecao contra Sobrecorrente, nao-direcional
[50, 51]

Objeto a ser testado
¢ Sinais a serem medidos para cada elemento de protecao de corrente, valores de

limite, tempo de disparo total (recomendado) ou, alternativamente, atrasos de
disparo e razado de retracdo; a cada vez 3 x de fase Unica e 1 x trifasico.

AVISO!

Especialmente em conexdes Holmgreen, erros de cabeamento podem acontecer

facilmente, e eles sdao entao detectados em seguranca. A medicao do tempo total de

disparo pode garantir que o cabeamento secundario estd OK. (a partir do terminal, até a
[ bobina de disparo do CB).
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AVISO!

E recomendado medir o tempo total de disparo em vez do tempo do atraso de disparo. O
atraso de disparo deve ser especificado pelo cliente. O tempo total de disparo é medido
® na posicao que assinala o contato com o CB (nao na saida de relé!).

Tempo de disparo = atraso de disparo (consulte as tolerancias dos estagios de protecao)
+ tempo de operacdo do CB (cerca de 50 ms)

Por favor, tome o tempo de operacdo do CB a partir dos dados técnicos especificados na
documentacao relevante oferecida pelo fabricante.

Meios necessarios
¢ Fonte da corrente
* Pode ser: amperimetros
e Temporizador
Procedimento
Testando valores de limite (3 x fase uUnica e 1 x trifasico)

A cada vez alimenta uma corrente de cerca de 3-5% acima do valor de limite para a
ativacao/disparo. Em seguida, cheque os valores de limite.

Testando o atraso total de disparo (recomendacéao)

Meca o tempo total de disparo nos contatos auxiliares do CB (disparo do CB).

Testando o atraso do disparo (medindo na saida do relé)

Meca os tempos de disparo na saida do relé.

Testando a proporc¢ao de retracdo

Reduza a corrente para 97% abaixo do valor de disparo e confira a razao de retracao.
Resultado do teste bem-sucedido

Os atrasos totais de disparo medidos ou atrasos individuais de disparo, valores de limite e

proporcdes de retracao correspondem aos valores especificador na lista de ajustes.
Desvios/tolerancias aceitdveis podem ser encontrados em Dados Técnicos.

4.8.6 Comissionamento: Sobrecorrente de Sequéncia Negativa
Objeto a ser testado
Sinais a serem medidos para cada funcao de protecdo da corrente de aterramento: os

valores de limite, o tempo total de disparo (recomendado) ou, opcionalmente, atrasos de
disparo e proporcoes de retracao.
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4.8 | - Protecao de sobretensao

AVISO!

E recomendado medir o tempo total de disparo em vez do tempo do atraso de disparo. O
atraso de disparo deve ser especificado pelo cliente. O tempo total de disparo é medido
® na posicao que sinaliza os contatos dos CBs (nao na saida de relé!).

Tempo de disparo total: = atraso de disparo (consulte as tolerancias dos estagios de
protecao) + tempo de operacao do CB (cerca de 50 ms)

Por favor, tome o tempo de operacdo do CB a partir dos dados técnicos especificados na
documentacao relevante oferecida pelo fabricante.

Meios necessarios:
¢ Fonte da corrente
* Medidores de corrente
e Temporizador
Procedimento:
Testes dos valores de limite
A fim de obter uma corrente de sequéncia negativa, mude a sequéncia de fase nos
terminais da fonte de corrente (em caso de sequéncia ABC, para ACB - em caso de

sequéncia ACB, para ABC).

Para cada teste realizado, alimente uma corrente de cerca de 3-5% acima do valor de
limite para ativacao/disparo. Em seguida, cheque os valores de limite.

Testando o atraso total de disparo (recomendacéao)

Meca o tempo total de disparo nos contatos auxiliares dos disjuntores (disparo de
disjuntor).

Testando o atraso do disparo (medindo no contato de saida do relé)

Meca os tempos de disparo no contato da saida do relé.

Testando a proporcao de retracdo

Reduza a corrente para 97% abaixo do valor de disparo e confira a proporcao de retracao.
Resultado do teste bem-sucedido

Os atrasos de disparo totais medidos ou atrasos de disparo individuais, valores de limite e

proporcdes de retracao correspondem aos valores especificados na lista de ajustes.
Desvios/tolerancias aceitdveis podem ser encontrados em Dados Técnicos.
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4.9 IG - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo
[50N/G, 51N/G, 67N/G]

O mddulo de falhas de aterramento (sobrecorrente de aterramento) »IG« abrange as
seguintes funcdes de protecdao ANSI:

¢ ANSI 50N/G
¢ ANSI 51N/G
AVISO!
' Todos os elementos de corrente de aterramento sao estruturados identicamente.

L
AVISO!

' Este médulo oferece Padroes de Parametro de Adaptacao.
®

Os parametros podem ser modificados dentro das definicbes de parametro,
dinamicamente, por meio dos Conjuntos de Parametros de Adaptacdo. Verifique l=>
“Conjunto de Parametros de Adaptacao” acima.

ANSI 50N/G - Protecao de sobretensao (terra) de aterramento, nao direcional
Esta opgao de aplicacao é definida através do menu [Planej disposit] :
* [Planej disposit] »Modo« = “nao direcional”

Nenhuma informacé&o direcional serd levada em consideracdo se o elemento de protecdo
da corrente for planejado como “nao direcional”.

Opcoes:
» [Param Protecao / Def 1...4 / |-Prot / IG[x]] »Método medicdo« =
o Fundamental

o RMS Verda

ANSI 51N/G - Protecao contra curto-circuito (aterramento) no solo, nao
direcional

Esta opcao de aplicacao é definida através do menu [Planej disposit] :
¢ [Planej disposit] »Modo« = “nao direcional”

Nenhuma informacao direcional serd levada em consideracao se o elemento de protecao
da corrente for planejado como “nao direcional”.

Opcoes:
e [Param Protecdo / Def 1...4 / I-Prot / IG[x]] »Método medicdo« =

o Fundamental
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4 Elementos de Protecao
4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

o RMS Verda

Método de medicéao:

Para cada elemento de protecao, pode-se definir, através da configuracao »Método
medicdo«, se a medicao é feita com base no “Fundamental” ou se é utilizada a medicao
“RMS Verda”.

Fonte IG/Fonte VG

Os parametros »/G Fonte« e »Fonte VX« determinam se a corrente de aterramento e a
tensao residual sao “medido” ou “calculado”.

4.9.1 Caracteristicas

Para cada elemento, as seguintes caracteristicas estdo disponiveis:

L]

DEFT - Sobretensado de tempo definido

Inverso Normal (IEC) - IEC Normal Inversa

Muito Inverso [VINV] (IEC) - IEC Muito Inversa

Inverso de Longo Prazo - Caracteristica [LINV] (IEC) - IEC Inversa de Longa Duracao
Extremamente Inverso - Caracteristica (IEC) - IEC Extremamente Inversa

Moderadamente Inverso [MINV] - Caracteristica (ANSI) - ANSI Moderadamente
Inversa

Muito Inverso [VINV] (ANSI) - ANSI Muito Inversa

Extremamente Inverso - Caracteristica (ANSI) - ANSI Extremamente Inversa
RINV - R Inversa

RXIDG

Superficie Térmica [TF] - Caracteristica - Superficie Térmica

IT - Caracteristica

I2T - Caracteristica

4T - Caracteristica

Explicacao

L]

MRM4-3.6-PT-MAN

t = Retardo de desarme
tcara = Fator de caracteristica do multiplicador de tempo/desarme
IG = Corrente com falha

IG> = Se o valor captado for excedido, o médulo/estagio sera iniciado.
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DEFT - Sobretensao de tempo definido

DEFT
100 E
B IG/IG> 1
0.01 =——F+——= 20
t[s]| 1
1= E
L 300s i
1l L l
E 0.0s E
0.01 | L1 1 ‘ | | |1 1 ‘
1 10
1 /1G> —= |

Edoc _Z00

IEC Inverso Normal

»Cara« = |[EC NINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20-/IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:IG>.
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4 Elementos de Protecao

Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef Desa
t= L‘H - tcara t= 0’332 - tcara
1-(6x) (=) -1
1G 1G
Se: 1G> <! Ser 1G>
100
t [s]
10
tcara=
\—
1
1 0,5
S 0,2
T~ 0,1
0,1 J 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

IG / IG> (multiplos selecao)

IEC Muito Inverso [VINV]

»Cara« = |[EC VINV

Edoc_Z01

Redefinicdo via caracteristica,

AVISO!

Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20:IG>,

a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos

constantes no valor de IG = 20:1G>.

Redef
1G
1-(6x)

IG
Se: 1G>

MRM4-3.6-PT-MAN

Desa

13,5

1IG__
1G> 1

t= - tcara

1<
Se:
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef

100

t [s]

10

0,1

0,01

0,01

Desa

L

0,1

1 10

IG / 1G> (multiplos selecao)

IEC Extremamente Inverso - Caracteristica

»Cara« = |IEC EINV

tcara=
1,5

0,5

0,2
0,1
0,05

Edoc_z02

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Observacao: Para IG > 20-IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:I1G>.

254

Desa
t= 802 - tcara
IG
(=] -1
IG
Se 1< G =20
MRM4
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Redef

1000

t [s]

100

10

0,1

0,01

0,01

IEC Inverso de Longo Prazo - Caracteristica [LINV]

»Cara« = |EC LINV

4 Elementos de Protecao

4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Desa

.

|

0,1

IG / IG> (multiplos selecao)

1

100

tcara=

1,5

0,5

0,2
0,1
0,05

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20-/IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:IG>.

MRM4-3.6-PT-MAN
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef Desa
1000
t [s]
100 J
tcara=
10 1,5
1
BEEEEl 0,5
1 I 0,2
0,1
BEEEET 0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

IG /1G> (multiplos selecao)

Edoc_Z03

ANSI Moderadamente Inverso [MINV] - Caracteristica

»Cara« = ANSI MINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20-/IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:I1G>.

Redef Desa
_ 485
t= c 2 tcara _ 0,0515
1(_) t=|—""557—+0,1140 |- tcara
1G> b
(&) -1
1G 1G
o IG><1 Se 1<IG><20
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef Desa
1000
t [s]
100 J
—— tcara=
T 15
10 10
\— 2
1
==t 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

IG / IG> (multiplos selecao)

ANSI Muito Inverso [VINV]

»Cara« = ANSI VINV

Edoc_Z05

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20-/IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:I1G>.

Redef Desa
t=L62'tcaI‘a 19 61
1(&) t=|———=—+0,491 |- tcara
1G> IG
| sl -1
1G 1G
e IG><1 Se: 1<IG>520
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Redef Desa
1000 J
t [s]
100
tcara=
10
15
P=———1 10
IR 5
1 0 2
&_ 1
IR 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

IG / IG> (multiplos selecao)

Edoc_Z06

ANSI Extremamente Inverso - Caracteristica

»Cara« = ANSI EINV

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20-IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:I1G>.

Redef Desa
t=L12-tcara 28 2
1-(&) t=| ———+0,1217 |- tcara
1G> IG
| sl -1
1G 1G
Se: 1G> <1 Se: l<1G==20
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Redef Desa

1000 ‘J
t [s]

100 ‘J
10
tcara=
EEE 15
R 10
1 5
EREEAN 2
0,1 0,5
0,01 0,1 1 10 100

IG / IG> (multiplos selecao)

R Inverso [RINV] - Caracteristica

»Cara« = RINV

Edoc_z07

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para IG > 20-/IG>, a curva para de diminuir, os valores de t sdo mantidos
constantes no valor de IG = 20:I1G>.

Redef Desa
1,0 _ 1,0
t=T-tcara t—w-tcara
1= () ’ =
G G
co: To5 <1 o 1 <TGE =20
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Redef Desa
100
t[s]
10 tcara=
1,5
1
0,5
1
\ 0,2
\ 0,1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

Edoc_Z12

IG / IG> (multiplos selecao)

RXIDG

»Cara« = RXIDG

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Observacao: Para t = 0,02 s, a curva para de diminuir, i.#xA0;e.#xA0;t é constante para
valores maiores de IG.

Desa

B nf o IG
t=5.8-1.35 ln( IG> - tcara )

1<-S ANDt=0,02s

Se IG>
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Desa
10 tcara=
1,0
t[s !
0,8
1 0,7
0,6
0,5
0,4
0,3
0,1 !
0,2
0,1
0,05
0,01
1 10 m
IG / IG> (multiplos selecao) é
Superficie Térmica [TF] - Caracteristica
»Cara« = Sup Térmi
AVISO!
' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:
Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.
Redef Desa

t=(5-12)-tcara

IG
Se: IGnom ks

MRM4-3.6-PT-MAN

t=(5-10)-tcara

1<

Se:
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef Desa

1000

t [s]

100

10

0,1
0,01 0,1 1 10

IG / IGnom (multiplos da corrente nominal)

IT - Caracteristica

»Cara« = IT

tcara=
10

0,05

Edoc_Z08

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

AVISO!

Redef Desa
2 1
t=(5-1 )-tcara ¢ 5-1 - - tcara
(o )
IGnom
IG IG
Se: IGnom =1 Se: L= IGnom
262 MRM4

MRM4-3.6-PT-MAN
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef Desa
1000
t [s]
100
10 tcara=
10
5
1
0,5
0,1
0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

Edoc_Z09

IG / IGnom (multiplos da corrente nominal)

I2T - Caracteristica

»Cara« = 12T

AVISO!

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

Redef Desa
_— . 2 . . 2
t—(5 1 ) tcara t=-0-1 ~ - tcara
(Tomm )
IGnom
IG IG
Se: IGnom =1 Se: s IGnom
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Redef Desa

1000

t [s]

100

10

0,1

0,01

0,01 0,1 1 10

100

IG / IGnom (multiplos da corrente nominal)

I4T - Caracteristica

»Cara« = 14T

tcara=

10

Edoc_Z10

' Diversos modos de redefinicdo estao disponiveis:

Redefinicdo via caracteristica, atrasada e instantanea.

AVISO!

Redef Desa
— 2 14
t—(5'1 )-tcara t=-0-1 . - tcara
(Tomm )
IGnom
IG IG
Se: IGnom =1 Se: s IGnom
264 MRM4
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Redef
1000
t [s]

100

10

0,1

0,01

0,01

MRM4-3.6-PT-MAN

4 Elementos de Protecao

4.9 G - Protecdo contra sobretensao (aterramento) no solo [SON/G, 51N/G, 67N/G]

Desa

/

—
[ —T ] | 1

| {1

LT L+

0,1 1

MRM4

IG / IGnom (multiplos da corrente nominal)

tcara=

10

0,5
0,05

Edoc_Z11
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

4.9.2 Sobrecorrente de solo (aterramento) - Funcionalidade

IG[1] ... IG[n] - Supervisao Edoc Y07
IG = IG[1] ... IG[n]

Consulte o Diagrama: Bloqueios**

@ (Estégio ndo desativado e sem sinais de bloqueio ativos) & ]
IG . IGH2 Blo
IG .
IH2 Blo
inativo
ativo & _—
. [&]
Consulte o Diagrama: IH2
O IH2..Blo IG J
8
Q
IG . Alarm
54
IG . IG .
IG Fonte Método medigdo
medido Fundamental L |
calculado RMS Verda G
(0] (0] 1G>
e ] L L iy ||
¢
IG .
Cara
IG .
tcara
IG .
atraso de reinicializagao-t
IG .
t
t 0
B
0}
Boad0'Nds
param acima, IG . Desa
tempos desarme e 55
modos redef
serdo calculados
pelo dispos.

Fig. 60: Protecdo de sobrecorrente de solo (aterramento), parte 1 (funcao de supervisdo, decisdo de
disparo).
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Prot - Falha terra - Alarm, Desa Edoc_Y16

IG .
Superv. apenas

no

sim

Alarm 57
IG . Alarm
54

) Desa 15
IG . Desa
55

IG . CmdDesa [*]
Consulte o Diagrama: Blog desarme 19
@ Comando de desarme desativado ou bloquea. [*]

Fig. 61: Protecédo de sobrecorrente de solo (aterramento), parte 2 (comando de disparo do alarme
geral e disparo geral).

[*] O comando de disparo e o bloqueio existem somente para a definicao de »Superv.
apenas« = “no”
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4.9 |G - Protecao contra sobretensao (aterramento) no solo [50N/G, 51N/G, 67N/G]

4.9.3

4.9.4

268

Notas Especiais sobre os Transformadores de Corrente Falha de
Aterramento

Elementos:
Protecao contra Falha de Aterramento
Descricao Funcional

A medicdo da corrente de aterramento normalmente é feita com um transformador de
soma de corrente (transformador core-balance). Este TC tem uma ampla janela primaria
por meio da qual todos os condutores trifasicos podem passar.

Observe gue as configuracoes de corrente de falha de aterramento estao baseadas na
corrente primaria (In), do TC de aterramento do TC, ndo na FLA ou na razdo de fase de
TC. Por exemplo, uma configuracao de pickup de 0.10 fornece um disparo ou alarme de
um vazamento de corrente de aterramento de 5A, no lado primério do sensor com 50:5
TC.

Esta funcao sé é util para um sistema de energia aterrada. O retorno do aterramento
normalmente é feito a partir do neutro do enrolamento de fio secundério do
transformador de energia de abastecimento. O aterramento de resisténcia é aceitavel
enquanto a corrente de falha resultante esteja a um nivel no qual o dispositivo de
protecao possa ser definido para a deteccao.

O TC de aterramento, que oferece protecao sensivel para falhas de aterramento de alta
resisténcia, pode se saturar por uma falha de aterramneto de corrente pesada em um
sistema solidamente aterrado. Minimize o problema de saturacao, minimizando a carga.
Utilize os menores e mais pesados leads possiveis entre o TC de aterramento e o relé. O
relé propriamente dito tem uma carga muito baixa, normalmente mais abaixa do que a
fiacao conectora.

Uma conexao residual - a soma da fiacdo dos circuitos de TC de fase através da entrada
de TC de aterramento - requer uma configuracao de tempo de falha de aterramento
muito mais alta, a fim de evitar um disparo falso. Deste modo, a sensibilidade é muito
inferior a obtida com TC de cancelamento de fluxo separado.

Se o relé estd instalado onde uma conexado residual é utilizada, o XCT deve ser definido
para o mesmo valor que o TC Pri. O Usudrio deve entdo definir o nivel de disparo de falha
de aterramento a um alto valor, a fim de evitar disparos inadequados por conta de erros
de razao do TC, terceiros harmonicos e certos harmdnicos altos ou outros erros de
medida que produzem correntes residuais falsas. Monitore a corrente de aterramento
medida durante varias condicdes de carregamento para garantir uma ampla margem
entre estas correntes de erro e a configuracao de corrente de disparo de falha de
aterramento 50R [x]. Também tome cuidado com TCs de fase que saturam durante a
partida do motor. A saturacao produz uma grande corrente residual e um disparo de falha
de aterramento.

Comissionamento: Protecao contra Falha de Aterramento - nao-
direcional [50N/G, 51N/G]

Por favor, teste o analégico de sobrecorrente de aterramento ndo-direcional em relacao a
protecdo contra sobrecorrente de fase ndo-direcional; consulte > “Comissionamento:
Protecdo contra Sobrecorrente, ndo-direcional [50, 51]".
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4.10 12> e %I12/11> - Carga desequilibrada [46]

O mddulo de desequilibrio de corrente »12>« funciona da mesma forma no médulo de
desequilibrio de tensdo »V 012«. As correntes de sequéncia positiva e negativa sao
calculadas a partir das correntes trifdsicas. A configuracao de limite (»/12>« ou »I2/FLA«)
define uma magnitude minima de operacdo de corrente de 12 para a funcao ANSI 46 a ser
operada, o que garante que o relé tenha uma base sélida para iniciar um disparo por
desequilibrio de corrente. A configuracao (opcional) do »%(12/11)« é a configuracao de
partida de disparo por desequilibrio. Ela é definida pela relacdo de corrente de sequéncia
negativa com a corrente de sequéncia positiva »%(12//1)«.

(Observacao: “FLA” = FLA: Amperes da carga total.)

AVISO!

' Todos 0os mdédulos »12>« de desequilibrio de corrente estdo estruturados de forma

idéntica.

A condicao para um disparo deste médulo é que a corrente de sequéncia negativa 12
esteja acima do limite definido e - se configurado - se a percentagem de desequilibrio de
corrente estiver acima do parametro »%(/2//11)«. O médulo inicia um disparo, se essa
condicao for satisfeita por um determinado tempo de atraso de disparo.

A corrente de carga desequilibrada continua permitida é [Param Protecdo / Def 1...4 / |-
Prot / 12>[x]] »I2>« e é especificada em unidades de In.

Para o tempo de atraso de disparo, ha duas caracteristicas disponiveis como opcoes de
configuracao:

* Se »Cara« = “DEFT": O atraso de disparo é um valor de configuracao, que esta
disponivel como o parametrox»t«.

* Se »Cara« = “INV": O atraso de disparo e calculado pelo MRM4.

O principio da caracteristica de tempo definido (DEFT) é o seguinte: O médulo dispara se,
durante o tempo de atraso de disparo »t«, a corrente de sequéncia negativa 12 estiver
acima do limite definido e (se configurado) a percentagem de desequilibrio de corrente
estiver acima do parametro »%(12/11)«.

O principio da caracteristica de tempo inverso (INV) é o seguinte: O dispositivo de
protecdo calcula permanentemente o calor (energia térmica) 6 do objeto a ser protegido.
Isso acontece o tempo todo, independente de qualquer decisao de alarme ou disparo. O
modulo dispara se, durante o tempo de atraso de tgisparo - que depende de 6 - forem
atendidas todas as condicOes abaixo:

* A corrente de sequéncia negativa /2 estd acima do limite definido (»/12>«) e

» a percentagem de desequilibrio de corrente estiver acima da configuracao »%(12//1)
« (se configurado) e

* A energia térmica calculada excede um valor maximo 6max, que é calculado com
base na configuracdo »K« para a capacidade de carga térmica.
Para 6 = 0, o tempo de atraso de disparo é calculado como segue:
K-I2
2 _ 12
I =15,

tDesa =
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tDesa

o(t)

eo,frio

o(t)

eo,calor

Tfrio

270

onde:

atraso de disparo em segundos.

= capacidade de carga térmica do objeto durante a execucao com 100% de corrente
de carga desequilibrada. Esta é uma propriedade intrinseca do objeto que deve ser
protegido e, por isso, deve ser especificado como um valor de configuracao (Definicao
de parametros de grupo »K«).

Deve ser possivel obter esse valor na folha de dados do gerador.

corrente nominal, no caso de »CorrenteBase« = “Avaliacao do dispositivo”

= corrente de carga desequilibrada /2 (calculada a partir dos valores da corrente
medida)

= Definicao de valor »/[2>«

Em caso de calor residual ainda presente, 6 > 0, o atraso de disparo tip € reduzido
proporcionalmente, de modo a ocorrer um disparo anterior.

Enquanto a corrente de carga desequilibrada /I, estiver maior que o
limite »/2>« presume-se que o objeto estd aquecendo. Durante essa fase, o calor
(energia térmica) é calculado através de uma integracao do valor de corrente /5:

@(t)=@0,frio+f'[ | I, % dt

valor real da energia térmica.

= valor inicial no comeco da fase de aquecimento, ou seja, a energia térmica no final
da dltima fase de arrefecimento (ou = 0, se a Ultima fase de arrefecimento terminou,
verifique abaixo ou, caso nao tenha havido ainda nenhuma fase de arrefecimento).

= fator de escala.

Enquanto a corrente de carga desequilibrada 12 estiver menor que o limite (»/2>«),
presume-se que o objeto estd arrefecendo.

Durante essa fase, o calor (energia térmica) é calculado com base em uma constante de
arrefecimento. Esta constante é outra propriedade intrinseca do objeto que deve ser
protegido e, por isso, deve ser especificado como um valor de configuracao (Definicao de
parametros de grupo »T-resf«).

t
T frio

o) = 90,calor'i

= valor real da energia térmica,

= valor inicial no comeco da fase de arrefecimento,ou seja, a energia térmica no final
da ultima fase de aguecimento

= objeto imével, valor de configuracao »t-resf«.

A fase de arrefecimento sempre continua enquanto |2 estiver abaixo do limite, ou seja,
0(t) é calculado de forma continua. (S6 depois que 6(t) tiver ficado abaixo de 0.01-6max O
calculo termina e 6 é redefinido como 0, ou seja, tera inicio uma fase subsequente de
aquecimento com valor inicial de 8¢,cool = 0.)
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AVISO!

O calor (energia térmica) é um valor que é calculado e mantido internamente, ou seja,
nem pode ser exibido na IHM nem recuperado através de qualquer protocolo de
comunicacgao.

46[1] ... 46[n] NPSI_Y01
46 = 46[1] ... 46[n]

Consulte o Diagrama: Bloqueios —
@ (Estagio ndo desativado e sem sinais de bloqueio ativos)

o 46 . Alarm@
L1 46 .
____________ PPS 12>
IL2 | NPS 2 il
L3 filtro
___________ 46 .
- %(12/11) o
A(12/11 I
-«
46 .
Cara
46 .
tcara
46 .
t
46 .
K
46 .
T-resf
t 0
. 46 . DesaQ
15
(0]

&
46 . CmdDesaO
. 15a
YK

T-resf

Consulte o Diagrama: Bloq desarme
@ (Comando de desarme desativado ou bloquea. )

4.10.1 Comissionamento: Mdédulo de desequilibrio de corrente
Objeto a ser testado:
Teste da funcao de protecao de carga desequilibrada.
Meios necessarios:

» Fonte de corrente trifdsica com desequilibrio de corrente ajustavel; e
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e Temporizador.
Procedimento:
Verifique a sequéncia de fase:
» Confira se a sequéncia de fase é a mesma definida nos parametros de campo.
* Insira uma corrente nominal trifasica.
¢ Mude para o menu »Valores de Medicao«.

¢ Verifique o valor de medicao para a corrente desequilibrada »12«. O valor de
medicao exibido para »I12« deve ser zero (dentro da precisdao de medicdo fisica).

AVISO!

Se a magnitude exibida para 12 for a mesma das correntes nominais simétricas
alimentadas no relé, isso implica na inversdo da sequéncia de fase das correntes vistas
pelo relé.

e Agora, desligue a fase L1.

¢ Confira outra vez o valor de medicao de corrente desequilibrada »12« no
menu »Valores de medicdo«. O valor de medicdo da corrente assimétrica »|2« agora
deve ser 33%.

e Ligue a fase L1, mas desligue a fase L2.

¢ Confira novamente o valor de medicdo da corrente assimétrica no menu »Valores de
medicao«. O valor de medicao da corrente assimétrica »12« deve ser novamente
33%.

e Ligue a fase L2, mas desligue a fase L3.

» Confira outra vez o valor de medicao da corrente desequilibrada »12« no
menu »Valores de medicdo«. O valor de medicdo da corrente assimétrica »12« ainda
deve ser 33%.

Teste do atraso de disparo:
* Apligue um sistema de corrente trifdsico simétrico (correntes nominais).
e Desligue o IL1 (o valor de limite »Threshold« para »12« deve estar abaixo de 33%).

¢ Medir o tempo de disparo.

O desequilibrio de corrente atual »12« corresponde a 1/3 da corrente de fase existente
exibida.

Testes dos valores de limite

* Ajuste uma configuracao minima »%I2/11« (2%) e um valor de limite
arbitrario »Threshold« (12).

¢ Para testar o valor de limite, uma corrente precisa ser alimentada na fase A, sendo
trés vezes inferior ao valor de limite ajustado »Threshold« (12).

* Alimentando apenas os resultados de »%Il2/I1 = 100%«, de forma que a primeira
condicao “%l2/11 >= 2%" seja sempre satisfeita.
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« Agora aumente a corrente de fase L1 até que o relé seja ativado.
Testar a proporcao de retracdo dos valores de limites

Tendo disparado o relé no teste anterior, agora diminua a corrente de fase A. A razao de
retracao nao deve ser maior do que 0,97 vezes o valor de limite.

Testar %12/11

» Configure o valor de limite minimo »Threshold« (12) (0,01 x In) e configure »%(12/11)
« maior ou igual a 10%.

* Apligue um sistema de corrente trifdsico simétrico (correntes nominais). O valor de
medicao de »%l2/I1« deve ser 0%.

* Agora, aumente a corrente de fase L1. Com esta configuracao, o valor de
limite »Threshold« (12) deve ser obtido antes que o valor »%l2/I1« alcance o limite
de proporcao de »%(12/11)« definido.

» Continue aumentando a corrente de fase L1 até que o relé seja ativado.

Testando a razédo de retracdo de %12/11

Tendo disparado o relé no teste anterior, agora diminua a corrente de fase L1. A retracao
de »%I2/11« deve estar 1% abaixo da configuracao »%(12/11)«.

Resultado do teste bem-sucedido:

Os atrasos de disparo medidos, valores de limite e razdes de retracao estdo dentro das
variacdes/tolerancias permitidas, especificadas sob Dados Técnicos.
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4.11 Protecao Externa

AVISO!

' Todos os 4 estdgios da protecdo externa ExP[1]...[4] sdo estruturados identicamente.

Utilizando o médulo Protecao externa, os seguintes recursos podem ser incorporados a
funcao do dispositivo: comandos de disparo, alarmes e blogueios de instalacbes de
protecao externa. Dispositivos desprovidos de uma interface de comunicacao podem ser
conectados ao sistema de controle também.

ExP[1]...[n] ExtTrip_YO1
ExP = ExP[1]...[n]

Consulte o Diagrama: Bloqueios
@ (Estagio ndo desativado e sem sinais de bloqueio ativos)

ExP . Desa-I

ExP . Alarm-|

&
ExP .
Alarm o

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig

ExP . Alarm
14

(A

ExP .

Desa
sem atribuicdo

ExP . Desa
15
1..n, Lista Atribuig

Consulte o Diagrama: Bloq desarme &
@ (Comando de desarme desativado ou bloguea. ) ExP . CmdDesa @
Fig. 62: funcionalidade do ExP.

* *=Se nenhum sinal for atribuido a entrada de alarme.

4.11.1 Comissionamento: Protecao Externa
Objeto a ser testado:
Teste do mdédulo de Protecdo Externa.
Meios necessarios:
Dependentes da aplicacao.
Procedimento:

Simule a funcionalidade da protecao externa (arranque, disparo e bloqueios...),
(des)energizando as entradas digitais:

Apods a ativagao do médulo via [Planej disposit] »Modo« = “uso”, atribua uma entrada
digital disponivel para os parametros globais do coletor e do disparo; por exemplo:

e [Param Protecao / Para Prot Global / ExP / ExXP[n]] »Alarm« = “DI Slot X1 . DI 1”
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* [Param Protecdo / Paréa Prot Global / ExP / ExP[n]] »Desa« = “DI Slot X1 . DI 2"
O mesmo vale para os parametros de bloqueio, por exemplo:
e [Param Protecao / Para Prot Global / ExP / ExP[n]] »ExBlol« = “DIl Slot X1 . DI 3”
Resultado do teste bem-sucedido:
Todas as retiradas externas, disparos externos e bloqueios externos foram devidamente

reconhecidos e processados pelo dispositivo. Verifigue também as respectivas entradas
no Registro de Eventos.
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4.12 Modulo de Protecao RTD [26/38/49]

Geral - Uso de Principio

AVISO!

O Médulo de Protecao do Detector de Temperatura com base em Resisténcia (RTD) utiliza
dados de temperatura que sao oferecidos por um Detector de Temperatura Universal com
base em Resisténcia (consulte > “Interface de Médulo URTDII*").

AVISO!

Se o disparo de votacao for necessario, por favor, mapeie a saida usada para propdsitos
de disparo: »RTD . Desa Grupo 1« ou »RTD . Desa Grupo 2«.
o

O dispositivo de protecao oferece funcdes de disparo e alarme com base nas leituras de
medicoes diretas de temperatura do dispositivo URTD, que conta com 11 canais de
sensores de temperatura. Cada canal terd uma funcdo de disparo sem atraso intencional
e uma funcao de alarme com atraso.

¢ A funcao "disparo" conta com apenas uma configuracao de limite.

» Cada »Funcao de Alarme« terd uma amplitude de configuracao de limite definida e
podera ser habilitada ou desabilitada individualmente. J4 que a temperatura ndo
pode ser alterada instantaneamente (o que é um dos modos pelos quais a
temperatura difere da corrente), o "atraso" é essencialmente embutido a funcao
gracas ao fato de que a temperatura levard algum tempo para aumentar, da
temperatura ambiente para o nivel de "limite de disparo".

e Arazdo de retirada para tanto o alarme quanto o disparo é 0.99.
* O aumento de temperatura é limitado pelo driver RTD.

¢ A funcdo inteira pode ser desligada ou ligada, ou canais individuais podem ser
ligados ou desligados.

Os canais RTD sao agrupados:

¢ Todos os Windg fazem parte de um grupo; todos os MancMot pertencem a outro e
todos os MancCarg, a um terceiro e todos os Aux, a outro.

Dentro de cada grupo, sempre é utilizado o RTD mais avancado.
Votacao

Além disso, os esquemas de votacao de RTD estao disponiveis e sao programaveis pelo
usudrio. O recurso do voto deve ser ativado e configurado no seguinte menu [Param
Protecao / Def n / Prot Temp / RTD / Votacao x]. Aqui, a configuracao de »Funcao« deve
ser definida como “ativo”.

Uma vez ativado, é selecionado o nimero de canais que serao utilizados pelo recurso de
votacdo. Isso é ajustado por meio do parametro »Votacdo x«. Esse parametro define
guantos dos canais selecionados devem estar acima de seu nivel limite para conseguir
ativar a votacao. Cada canal individual deve ser selecionado ou desmarcado, ajustando
como “sim” ou “no”. Ao selecionar “sim”, o canal sera utilizado no processo de votacao.
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Observe que, para ser selecionado, cada canal deve também estar ativo e o préprio
mdédulo de RTD também precisa estar ativo.

Se, por exemplo, »Votacdo x« for definido como »3«, todos os canais forem definidos
como “sim” e se for o caso de trés dos canais selecionados excederem as configuracoes
de limites individuais, ocorrerd um disparo de votacao.

Observe gue o disparo de votacao serd emitido apenas como um disparo de RTD, se o
parametro »Selecdo de TripCmd« for definido como “Disparo de votacao” dentro dos
Parametros de protecao global do médulo de RTD. O disparo deve ser, entdo, atribuido
dentro do gerenciador de disparos para o disjuntor.

Alarme, Tempo limite de alarme e Principio de disparo de cada sensor de RTD

O diagrama a sequir mostra o principio geral de funcionamento (alarme atrasado, disparo
sem atraso) de cada um dos sensores de RTD.

RTD_YO1

Para cada canal [*1]

Temperatura RTD [*2] e

RTD .
Alarm

AT &
RTD . RTD . Alarm
Fungao Alarme
inativo RTD .
ativo t-atras
[ t 0 RTD . Alarme Interv
. . P
Consulte o Diagrama: Blogueios
@ (Estégio ndo desativado g sem sinais de bloqueio ativos) ™
RTD . RTD . Desa
Fungao Desa
inativo
ativo
1
1
! L
RTD .
Desa

& —O=1
RTD . Invalid

URTD . Superv [*3] J

Fig. 63: O principio geral de funcionamento (alarme atrasado, disparo sem atraso).

[*1]
[*2]

[*3]

Canais DTR ou os seguintes grupos: Windgl...6, MancMotl...2, MancCargl...2, Aux1...2
Dentro de um grupo, sempre é utilizada a temperatura medida mais quente.

A supervisao verifica todos os DTRs que pertencem a um grupo.

Alarme coletivo, Tempo limite de alarme e Sinais de disparo

Os sensores de RTD sao divididos em quatro grupos (dependendo do dispositivo
solicitado). Estes quatro grupos tém conexao OR com o "AnyGroup". O AnyGroup gera um
alarme, um tempo limite de alarme e um sinal de disparo, se qualguer um dos sensores
ali instalados emitir o sinal correspondente.
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RTD . Qualquer grupo RTD Y02
Todos os alarmes, alarmes de tempo limite e disparos dos grupos sao conectados por uma porta OR, a fim de gerar um alarme de grupo, um alarme de tempo limite

RTD . Alarm td Conex =

RTD . Alarm td Manc Motor

RTD . Alarm Qua Grupo

RTD . Alarm td Man Carga

RTD . Grupo de alarme auxiliar

RTD . Alarme Interv td Conex =1

RTD . Alarm Interv td Manc Motor

RTD . AlmintervQuaGrp

RTD . Alarm Interv td Manc Carga

RTD . TimeoutAImAuxGrp

RTD . Desa td Conex [>1]

RTD . Desa td Ma Motor

RTD . Des Qua Grupo

RTD . Desa td Manc Carga

RTD . Grupo de desarme auxiliar

Disparos dos Grupos de Votacao

Para utilizar os grupos de votacao, o usudrio precisa determinar os sensores que devem
pertencer a um grupo de votacao e quantos deles tém que ser acionados para que seja
gerado um disparo de votacao do grupo correspondente.

RTD . Votacao RTD_YO03
Todos os 12 sinais de RTD podem ser usados para a votagao.

RTD . Windg 1 Desa

(0]
RTD . Desa Grupo 1
RTD . Aux2 Invalid
RTD . Windg x Desa
(0]
RTD . Desa Grupo 2
RTD . Aux2 Invélid

Sinal de Tempo Limite de Alarme Coletivo
Todos alarmes com sensor de tempo limite de RTD e todos os tempos limite de grupos
conectados por OR.

RTD . Alarme Interv RTD Y04
Todos os alarmes de tempo limite sdo OR conectados a um alarme coletivo.

RTD . Windg 1 Alarme Interv

RTD . Aux2 Alarme Interv
RTD . Alarme Interv td Conex

RTD . Alarm

RTD . TimeoutAImAuxGrp
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Por meio da selecao do comando de disparo »TripCmdSelection,« o usudrio determina se
o elemento de RTD deve utilizar, para o sinal de disparo final, os disparos com padrao
RTD conectados por OR ou se o elemento de RTD deve utilizar os disparos de votacao

conectados por OR.

Desa/CmdDesa

RTD_Y05

Todos os disparos sdo OR conectados a um sinal de disparo coletivo.

| Desa/CmdDesa
I
I
| RTD.Windg 1 Desa
! =1
! - RTD .
I RTD. Aux2 Desa Selegao de TripCmd
! RTD . Desa
i RTD . Desa td Conex Desarmar
| o o o Disparo de votagao
| RTD. Grupo de desarme auxiliar
i
Votagdo

RTD . Windg 1 Desa
| rupo 1
1

RTD . Aux2 Invélid

RTD . Windg x Desa

RTD . Desa Grupo 2
RTD . Aux2 Invélid !
1
J

Consulte o Diagrama: Bloq desarme
(Comando de desarme desativado ou bloquea. )

RTD . Desa
14

O,

CUIDADO!

& RTD . CmdDesa
15a

Cuidado: Um Coman Bloqu Desarm bloqueia desarm todos RTDs.
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4.13

Estilo

URTDII-01

URTDII-02

280

Interface de Médulo URTDII*

Principio - Uso Geral

O mddulo opcional Detector de Temperatura baseado em Resisténcia Universal (URTDII)
fornece ao dispositivo de protecao dados de temperatura de até 12 RTDs no motor,
gerador, transformador ou no cabo conector e equipamento acionado. Os dados de
temperatura serédo mostrados como valores medidos e estatisticas no menu de Dados
Operacionais. Além disso, cada canal serd monitorado. Os dados medidos fornecidos pelo
Médulo URTDII também podem ser usados para protecdo de temperatura (consulte a
secao Protecao de Temperatura).

O URTDII envia dados de temperatura de volta para o relé por meio de fibra ética. O
URTDII pode ser montado remotamente a partir do dispositivo de protecao. O conector de
fibra dptica esta localizado no terminal X102 do dispositivo de protecao.

Considere o beneficio da montagem do URTDII distante do dispositivo de protecdo e o
mais préximo possivel do equipamento protegido. O feixe de fios RTD conectados ao
equipamento protegido torna-se muito mais curto. O URTDII deve ser colocado a 121,9
metros (400 pés) do dispositivo protegido com a conexao de fibra éptica. Observe que o
URTDII precisaré de conexao com uma fonte de alimentacdo em seu local remoto.

Conecte uma fonte adequada aos terminas J10A-1 e J10A-2 no mddulo URTDII. Conecte os
terminais de protecao a um aterramento de seguranca nao condutor de corrente. E
recomendavel ter uma conexdo de aterramento em ambos os lados da unidade.

Fonte de alimentacao

48 — 240 VCA
48 — 250 VCC
24 - 48 VCC

Conexéao de Fibra Otica do Médulo URTDII ao Dispositivo de Protecdo

O O
URTD

Relé Protecdo (@]

— @

S e

WOODWARD 2 2
W SYSTEM s

s 2

. | . s °
N

: : s @

s 2
s

Conecte ao Terminal X102 g @

cm—, |3 ’

s 2
N

LS | 1@
i @) O
High PROTEC BN | %
H CK Fibra Otica para Comunicacdes URTD par
MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



4 Elementos de Protecao
4.13 Interface de Médulo URTDII*

A figura acima mostra as conexdes de fibra 6tica entre o Médulo URTDII e o dispositivo de
protecdo. O dispositivo de protecao suporta a conexao de fibra éptica.

A pré-montagem das fibras éticas plasticas com os conectores pode ser encomendada de
qgualquer distribuidor de produtos de fibra 6tica. Além disso, esses mesmos distribuidores
oferecem longos rolos de cabos com conectores que podem ser instalados no local.
Alguns distribuidores fabricam comprimentos personalizados sob encomenda.

AVISO!

Comprimento adicional de uma fibra pré-cortada nao causa problemas. Basta enrolar e
prender o excesso de fibra em um ponto conveniente. Evite pressao em excesso. O raio
de dobramento da fibra deve maior que 2 pol. (50,8 mm).

A terminacao de fibra no URTDII simplesmente acaba dentro ou fora do conector. Para
conectar a terminacao de fibra ao dispositivo de protecao, empurre o plugue da fibra
Optica na interface do dispositivo, girando até perceber que encaixou.

CUIDADO!
O dispositivo de protecao, assim como o URTDII, possui varias opcdes de fornecimento de
energia. Assegure-se de que a fonte de alimentacdo é aceitavel para ambas as unidades,

antes de conectar a mesma fonte de energia aos dois dispositivos.

AVISO!

' Consulte o Folheto de Instrucées do Médulo URTDII para instrucdes completas.

Trés terminais URTD sao fornecidos para cada entrada RTD.

Os trés terminais para qualquer canal de entrada RTD sem uso devem ser ligados
juntamente. Por exemplo se MW5 e MW6 estiverem sem uso, os terminais de MW5 J2-15,
J2-16 e J2-17 devem ser interligados e os terminais de MW6 J2-19, J2-20 e J2-21 devem
ser presos em separados.
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Universal
RTD Module Il
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Shle\;\.lji/rzram 41s Group IV s | a4 Shle‘,\(,ii/rI:ram
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61+19 SERIG
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81-13 ] «[C|8
91+19 SERE
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Sh'e\;\ﬂ/rzra'" S § Group lIl  Group | |2 S Shle‘,\;li/r[;ram
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C |® el —
Shield/Drai Shield/Dral
IeWireram S Group Il S leWireram
— C
-
+ 3 o4
N =
c |Y ) | e —
Terminals Terminals

DO NOT CONNECT CABLE'S SHIELD WIRE AT THIS END!
USE TAPE TO INSULATE

UrtdProxy_Z02

Ver as figuras acima para a fiacdo dos RTDs as entradas URTD. Use um cabo triplo
condutor isolado. Observe as regras de conexao na figura. Ao fazer conexdes com um
RTD duplo, conecte dois dos condutores de cabo a uma das saidas RTD como mostrado.
Faca essa conexao o mais préximo possivel do objeto protegido. Conecte o terceiro
condutor de cabos a saida RTD restante.

Conecte o fio de isolamento/drenagem ao terminal de isolamento, como mostra a figura.
O cabo de isolamento RTD deve ser conectado apenas na extremidade do URTD e isolado
na extremidade do RTD. Os RTDs nao devem ser aterrados ao objeto a ser protegido.

Lembre-se de configurar as alavancas DIP do mddulo URTDII de acordo com os tipos de
RTD em cada um dos canais.
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Supervisao

CBF- Falha do Disjuntor [50BF*/62BF]

* = Apenas disponivel em relés de protecado que oferecem medicdo de corrente.

Principio - Uso Geral

O mdédulo »CBF« é usado para fornecer protecdao de backup no caso de um disjuntor ndo
funcionar corretamente durante a eliminacao das falhas. O sinal deve ser usado para
disparar o disjuntor acima do conjunto (ex. alimentacdao de um busbar) seja por meio de
um relé de saida ou por meio de Comunicacao (SCADA).

Dependendo do dispositivo encomendado e do tipo, hd multiplos/diferentes esquemas
disponiveis para detectar uma falha de disjuntor.

Esquemas de Supervisao

A definicdo de [Param Protecao / Para Prot Global / Supervisao / CBF] »Esquema« permite
selecionar um método de supervisao que deve ser utilizado para detectar uma falha de
disjuntor. Estdo disponiveis as seguintes opcdes:

e “50BF” — Um temporizador de supervisao serd iniciado assim que o
médulo »CBF« for acionado por um sinal de disparo. Uma falha no disjuntor serd
detectada e um sinal serd emitido, se a corrente medida nao ficar abaixo de um
limite estabelecido dentro do tempo definido.

Este limite pode ser definido em [Param Protecao / Def 1...4 / Supervisao / CBF] »l-
CBF >«.

e “CB Pés” — Um temporizador de supervisdo serd iniciado assim que o
médulo »CBF« for acionado por um sinal de disparo. Uma falha no disjuntor serd
detectada e um sinal seré emitido, se a avaliacdo dos indicadores de da posicao do
disjuntor de circuito nao indicar que o disjuntor foi aberto com sucesso dentro do
tempo definido.

Esse esquema é recomendado se as falhas do disjuntor precisarem ser detectadas
enguanto nao houver nenhum ou pouco fluxo de carga (correntes pequenas). Este
pode ser o caso se for detectada sobretensao ou sobrefrequéncia para uma
aplicacao do gerador em modo de espera.

* “50BF e Pos QD" — Um temporizador de supervisao serd iniciado assim que o
médulo »CBF« for acionado por um sinal de disparo. Uma falha do disjuntor sera
detectada e um sinal serd emitido, se a corrente medida nao ficar abaixo de um
limite estabelecido e se, simultaneamente, a avaliacao dos indicadores de posicao
do disjuntor nao indicar que o disjuntor foi aberto com sucesso dentro do tempo
definido.

Esse esquema é recomendado se as falhas do disjuntor precisarem ser verificadas
mais de uma vez. Esse esquema emitird um comando de disparo para o disjuntor
acima do conjunto mesmo gue os indicadores de posicdo indiquem
equivocadamente que o disjuntor foi aberto ou se a medicao de corrente indicar
equivocadamente que o disjuntor estd agora em posicao aberta.

Inicio do Temporizador CBF

A configuracao [Param Protecdo / Def 1...4 / Supervisao / CBF] »t-CBF« define um tempo
de supervisdo: O temporizador é iniciado assim que o médulo da CBF é disparado. Mesmo
gue o sinal de acionamento caia novamente, esse temporizador continuara. Se o
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temporizador expirar (antes de ser interrompido pela abertura normal do disjuntor), o
médulo »CBF« emite um disparo. Este sinal de disparo deve ser usado para disparar o
disjuntor acima do conjunto (backup).

AVISO!

A fim de evitar uma ativacao com falha do médulo »CBF«, o tempo de disparo »t-
CBF« deve ser maior que a soma de:
o » Tempo de operacao do relé de protecdo

* +0 tempo de fechamento-abertura do disjuntor (consulte os dados técnicos do
fabricante do disjuntor);

* +Tempo de queda (indicadores de corrente ou de posicao)
* +Margem de seguranca.

Parar o temporizador da CBF

O temporizador »t-CBF« serd interrompido se for detectada a abertura do disjuntor.
Dependendo do esquema de supervisdo (> “4.14.1.1 Esquemas de Supervisdo”), o
temporizador é interrompido se a corrente ficar abaixo do limite de corrente ou se a
posicao do sinal indicar a posicao aberta do disjuntor ou uma combinacdao de ambos. O
médulo »CBF« permanecera dentro do estado rejeitado até cair (retroceder) o sinal de
disparo.

Estados

O mdédulo CBF mudara para o estado rejeitado se a falha do disjuntor ainda estiver ativa
enquanto a posicao aberta do disjuntor foi detectada com éxito.

O médulo »CBF« retornara ao modo de Espera se os sinais de disparo forem desativados.

Travamento (Bloqueio)

Um sinal de travamento serd emitido simultaneamente com o sinal (disparo) de CBF. O
sinal de travamento é permanente. Deve-se sinalizar a recepcao do sinal no HMI.

Esse sinal pode ser usado para bloguear o disjuntor contra uma tentativa de mudanca.

disparador

A definicao [Param Protecao / Para Prot Global / Supervisdo / CBF] »Dispara« permite
selecionar um modo de disparo. Além disso, ha trés entradas de acionamento atribuiveis
disponiveis que podem acionar o médulo CBF, mesmo que ndo sejam atribuidas no
gerenciador do disjuntor para o disjuntor que deve ser monitorado.

Essas entradas podem ser configuradas em [Param Protecdo / Para Prot Global /
Supervisao / CBF] »Disparal« ... »Dispara3«.

Estao disponiveis as seguintes opcdes para »Dispara«:

e “Td Desar” — Todos os sinais de disparo que sao atribuidos a este disjuntor (no
gerenciador de disparo: > “5.2 Gerenciador de Disparo - Designacdo de
comandos”) iniciarao o médulo »CBF«.

» “Desa Externos” — Todos os disparos externos que sao atribuidos a este disjuntor

(no gerenciador de disparo: l=> “5.2 Gerenciador de Disparo - Designacéo de
comandos”) iniciardo o moédulo »CBF«.
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Vocé pode encontrar todos os disparos externos no (MRM4-3.6-PT-REF),, Capitulo
“Listas de Selecdo”, como uma tabela intitulada “Desa Externos”.

“Desa Corrent” — Todos os disparos de corrente que sao atribuidos a este disjuntor
(no gerenciador de disparo: l=> “5.2 Gerenciador de Disparo - Designacéo de
comandos”) iniciarao o médulo »CBF«.

Vocé pode encontrar todas as viagens no (MRM4-3.6-PT-REF), Capitulo Listas de
Selecao”, como uma tabela intitulada “Desa Corrent”.

u

-.-" — Se nao houver atribuicdes, o usuario pretende usar uma das trés entradas
adicionais de disparo atribuiveis).

MRM4 285



4 Elementos de Protecao
4.14 Supervisao

4.14.1.2 Funcionalidade

Protecao de falha do disjuntor para dispositivos que oferecem medicao de

corrente

CBF

CBF Y01

* A falha do disjuntor serd accionada apenas pelos sinais de ativagado que est&o atribuidos ao disjuntor no Gestor de Disparo.

Consulte o Diagrama: Bloqueios
@ (Estagio ndo desativado e sem sinais de bloqueio ativos)

CB
CBF .
Dispara* CBF
ODistribui[x] . CmdDesa* Td Desar Esquema
11
CBF .
Corrent . CmdDesa* Desa Corrent I-CBF >
15 CBF .
@DesExt[x] . CmdDesa* Desa Externos e
L ()
—=1
CBF .
Disparal

sem atribuicdo
1..n, Lista Atribuig

CBF .
Dispara2

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig

CBF .
Dispara3

sem atribuigao
1..n, Lista Atribuic
IL1
L2
IL3

CBF . A aguardar um Acionador

Redef @

CBF . execug
CBF . Alarm
14
CBF . Bloquei
S
R1
Redef Bloq

Redef Blog

CBF . Disparal-I

CBF . Dispara2-I

CBF . Dispara3-|

4.14.1.3 Exemplo de Comissionamento: Esquema de Supervisao 50BF

Objeto a ser testado:

Teste da protecao contra falha do disjuntor (Esquema de Supervisao 50BF).

Meios necessarios:
¢ Fonte de corrente;
* Amperimetro; e

* Temporizador.
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AVISO!

Ao testar, a corrente de teste aplicada deve ser sempre maior do que o limite de
disparo »|-CBF«. Se a corrente de teste fica abaixo do limite, enquanto o disjuntor esta na
posicao "Desligado", nenhuma partida serd gerada.

Procedimento (monofasico):

Para testar o tempo de disparo da protecao do CBF, uma corrente de teste deve ser mais
alta do que o valor limite de um dos médulos de protecao de corrente que sao atribuidos
para disparar a protecao do CBF. O atraso de disparo do CBF pode ser medido a partir do
tempo em que uma das entradas acionados se torna ativa até o momento em que o
disparo da protecao do CBF é declarado.

Para evitar erros de fiacdo, verificados para garantir que o disjuntor no sistema a
montante seja desligado.

O tempo, medido pelo temporizador, deve estar alinhado com as tolerancias
especificadas.

Resultado bem-sucedido do teste:

Os tempos reais medidos estao em conformidade com os tempos nominais. O disjuntor
na secao de nivel superior desliga.

Reconecte o cabo de controle ao disjuntor!
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4.14.2 TCS - Supervisao de Circuito de Disparo [74TC]

O monitoramento de circuito de disparo é usado para monitorar se o circuito de disparo
estd pronto para a operacdo. O monitoramento pode ser realizado de duas maneiras. A
primeira pressupde que apenas “Aux On (52a)” é utilizado no circuito de disparo. A
segunda pressupde que, além do “Aux On (52a), “Aux Off(52b)” também é utilizado para
o0 monitoramento de circuitos.

Com »Aux On (52a), apenas no circuito de disparo, o monitoramento sé é eficaz quando o
disjuntor esta fechado, embora, se forem utilizados »Aux On (52a) e »Aux Off(52b)«, o
circuito de disparo serd monitorado o tempo todo, enquanto a energia de controle estiver
ligada.

Observe gue as entradas digitais usadas para este propdsito devem estar configuradas
adequadamente, com base na voltagem do controle de circuito de disparo. Se o circuito
de disparo for detectado como quebrado, um alarme serd emitido com um atraso
especifico, que deve ser maior do que a hora de quando um contato de disparo esta
fechado para a hora em gue o status do disjuntor é claramente reconhecido pelo relé.

AVISO!

Nas entradas digitais 1 e 2, cada uma com sua raiz separada (separacao de contato) para
a supervisao do circuito de disparo.
o

AVISO!

Este aviso aplica-se aos dispositivos de protecao que oferecem apenas a funcionalidade
de controle! Este elemento de protecao requer que um aparelho de distribuicao (disjuntor
de circuito) esteja atribuido a ele.

Neste caso, a voltagem fornecida pelo circuito também serve como uma voltagem de
suprimento para as entradas digitais e, desta forma, a falha da voltagem de suprimento
de um circuito de disparo pode ser detectada diretamente.

A fim de identificar uma falha do condutor no circuito de disparo, na linha de
fornecimento ou na bobina de disparo, a bobina desligada tem de ser inserida no circuito
de supervisao.

O atraso na hora pode ser definido de uma forma que as acdes de alternacdao nao possam
causar falsos disparos neste médulo.
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Fig. 64: Exemplo de conexdo: Supervisdo do circuito de disparo com dois contatos CB
auxiliares »Aux ON« (52a) e »Aux OFF« (52b).
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Fig. 65: Exemplo de conexdo: Supervisao do circuito de disparo com apenas um contato CB
auxiliar »Aux ON« (52a).

4.14.2.1 Comissionamento: Supervisao do Circuito de Disparo [74TC]

AVISO!

Para CBs que disparam por meio de pouca energia (por exemplo, por meio de um
acoplador éptico), é preciso ter certeza de que a corrente aplicada pelas entradas digitais
nao causara falsos disparos do CB.

Objeto a ser testado

Teste da supervisao do circuito de disparo.
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Procedimento, parte 1
Simule a falha da voltagem de controle nos circuitos de energia
Resultado do teste bem-sucedido, parte 1

Apéds a expiracao do »t-TCS«, a supervisdo do circuito de disparo TCS do dispositivo deve
sinalizar um alarme.

Procedimento, parte 2
Simule um cabo rompido no circuito de controle CB
Resultado do teste bem-sucedido, parte 2

Apds a expiracao do »t-TCS«, a supervisao do circuito de disparo TCS do dispositivo deve
sinalizar um alarme.
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STC - Supervisao do Transformador de Corrente [60L]

Fiacao interrompida e falhas nos circuitos de medicao causam falhas no transformador de
corrente.

O médulo »STC« pode detectar uma falha do TC se a corrente de aterramento calculada
ndo corresponder a que foi medida. Se um valor de limite ajustavel (diferenca entre
corrente de aterramento medida e calculada) foi excedido, uma falha de TC pode ser
presumida. Isso é assinalado por meio de uma mensagem/alarme.

A precondicao é que as correntes do condutor sdo medidas pelo dispositivo e pale
corrente de aterramento, por exemplo, por um transformador de corrente de tipo

Os principios de medicdo da supervisao do circuito estdao baseados na comparacao das
correntes residuais medidas e calculadas.

Em um caso ideal, elas sao:

(IL1 + 102 +1L3) + KI  IG =3 % [, + KI % IG = 0

Kl representa um fator de correcao que considera razoes de transformacao da fase
diferentes - bem como transformadores de corrente de aterramento, em consideracao. O
dispositivo calcula automaticamente o fator a partir dos parametros de campo avaliados,
i.e. da relacao entre os valores de corrente avaliados primario e secundério da fase - além
de transformadores de corrente de aterramento.

Para compensar o erro de razao proporcional dos circuitos de medicao, o fator de
correcao dinamica Kd pode ser usado. Como uma fung¢ao da corrente maxima medida,
esta fator é considerado o erro de medicao linear crescente.

O valor de limitacdo da supervisdo da TC é calculado da seguinte forma:

DI = variacao | (valor nominal)

Kd = fator de correcao

Imax = maximo da corrente

Valor de limitacao = DI + Kd x Imax

Precondicao para a identificagcao de um erro

- —
3% I, +KI * IG = Deltal + Kd * Imax

O método de avaliacdo da supervisdo do circuito utilizando o fator Kd pode ser
graficamente representado da seguinte forma:
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valor limit A

Kd - Imax

Al

\

E_F69

Imax

CUIDADO!

Se a corrente é medida em duas fases apenas (por exemplo, apenas IL1/IL3) ou se nao ha
medicao de corrente de aterramento separada (e.g. normalmente por meio de TC de tipo
de cabo), a funcao de supervisao deverd ser desativada.

CTS MCSI_Y01
] CTS .
_:'E """" g [ + -
I
__________ calculado | Kd
IG i CTs .
R 5
. . CTS . Alarm
Consulte o Diagrama: Bloqueios & At 0 forrente do terra ou da fase
@ (Estégio ndo desativado e sem sinais de blogueio ativos) @

4.14.3.1 Comissionamento: Supervisao de Falha do Transformador de Corrente

AVISO!

Pré-condicdo:
» Medicao de todos as correntes trifasicas (aplicadas as entradas de medicao do
) dispositivo);. e:

» A corrente de aterramento é detectada por meio de um transformador do tipo de
cabo (ndo uma conexao Holmgreen).

Objeto a ser testado

Confira a supervisao de TC (comparando a calculada com as correntes de aterramento
medidas).

Meios necessarios

* Fonte de corrente trifasica
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Procedimento, parte 1
* Defina o valor de limite do STC para »delta I=0.1*In«.

* Insira um sistema de voltagem simétrico e trifdsico (aprox. corrente nominal) ao lado
secunddrio.

¢ Desconecte a tensao de fase de uma das entradas de medicao (a alimentacao
simétrica no lado secundario deve ser mantida).

» Confira se o sinal »CTS.Alarm« foi gerado agora.
Resultado do teste bem-sucedido, parte 1

* O sinal »CTS.Alarm« foi gerado.
Procedimento, parte 2

* Insira um sistema de voltagem simétrico e trifdsico (aprox. corrente nominal) ao lado
secunddrio.

¢ Insira uma corrente que seja mais alta do que o valor de limite para a supervisao do
circuito de medicao, para a entrada de medicao de corrente.

* Confirme se o sinal »CTS.Alarm« foi gerado agora.
Resultado do teste bem-sucedido, parte 2

O sinal »CTS.Alarm« foi gerado.
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4.14.4

Supervisao da Sequéncia de Fase

O MRM4 calcula a sequéncia de fase em cada entrada de medicao (com base em
componentes de sequéncia positiva e negativa). A sequéncia de fase calculada (ou seja,
ACB" ou ,ABC") é permanentemente comparada com a configuracdo que foi feita no
[Para Camp / Configuracdes gerais] »Sequéncia Fase«.

O menu [Operacao / Exibicdo de Status / Supervisdo / Sequéncia Fase] contém um sinal
(aviso) especifico para cada de CT e VT. Se a verificacdo de um CT / VT achar que a
sequéncia real de fases é diferente da definicdo de [Pard Camp] o respectivo sinal torna-
se verdadeiro (ativo).

Mas observe que, para aplicacbes de protecdo do motor, hd a definicdo [Pard Camp /
Valores Nomin Motor] »Revertend« que permite (se definido como “ativo”) ou interdita
(se definido como “inativo”) a sequéncia de fase invertida para um arranque do motor.
Isso significa: Com o valor “ativo”, ambas as sequéncias de fase sdo admissiveis, de
modo que o sinal »Seq. de fase errada« nunca é emitido. Em outras palavras, a
supervisao de sequéncia de fase sé é Util para a definicdo de »Revertend« = “inativo”.

Em geral, a supervisao de sequéncia de fase é (til durante o comissionamento do MRM4,
pois ajuda a garantir que a configuracao do »Sequéncia Fase« em [Para Camp] esteja
correta.

A supervisao requer valores minimos para a corrente (no caso de uma CT) ou para a
tensao (no caso de uma VT, respectivamente); caso contrario, a sequéncia de fase nao
pode ser determinada de forma confiavel.

* Para uma VT: A tensao minima é 0.1-Vn.

e Para uma CT: A corrente minima é 0.1:In.
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5 Gerenciador de Controle /Comutacao

A configuracao indevida da comutacao pode resultar em morte ou lesdes graves. Esse
exemplo é o caso quando abrir um desconector carregado ou quando mudar um conector
de aterramento a partes vivas do sistema.

Além de funcbes de protecdo, os relés de protecdo cada vez mais tomarao conta do
controle do aparelho de distribuicao, como disjuntores, disjuntores de interrupcao de
carga e conectores de aterramento.

Uma configuracdo correta de todo aparelho de distribuicao é indispensavel para o
funcionamento adequado do dispositivo de protecdo. Esse também é o caso quando o
aparelho de distribuicdo ndo é controlado, mas supervisionado apenas.

Diagramas de linha unica

O diagrama de linha Unica inclui a descricao grafica do aparelho de distribuicdo e sua
atribuicao (nomes), assim como suas fungdes (prova a curto-circuito ou nao...). Para
exibicao no software do dispositivo, as designacdes do comutador (ex. QAl, QA2, ao
invés de algum nome de moédulo »Distribui[x]«) serdo tiradas do diagrama de linha Unica
(arquivo de configuracao).

Além das propriedades de distribuicdo, um arquivo de configuracdao também inclui um
diagrama de linha Unica. Propriedades de distribuicdo e diagrama de linha Unica séo
acoplados por meio do arquivo de configuracao. Como o diagrama de linha Unica é
independente do tipo de dispositivo, um novo/outro diagrama de linha Unica pode ser
importado para o arguivo dde configuracao.

AVISO!

' Sempre gue um arquivo de configuracao é carregado em dispositivo de protecao, um
o

novo diagrama de linha Unica serd sempre carregado ao mesmo tempo.

Isso significa que, sempre que um arquivo de configuracao é transferido de um a outro
dispositivo, um diagrama de linha Unico adequado deve ser carregado por meio do menu
Planejamento do Dispositivo.

O usuario pode criar e modificar linhas (paginas) Unicas por meio do Editor de paginas. As
linhas Unicas (paginas de controle) precisam ser carregadas no dispositivo de protecao
por meio do Smart view. Para ver detalhes sobre a criagcao, modificacao e o upload de
linhas Unicas (paginas de controle), consulte o manual do Editor de paginas.(ou entre em
contato com o suporte técnico). O manual do Editor de paginas pode ser acessado
simplesmente através do menu Page Editor's help menu.
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5.1 Controle de Quadro de Distribuicao

Representacao de uma comutacao no Editor de paginas

Instances

{ll:":'al_r.er-.":l.l.e} = Circuit Breaker 1

4o Il GRS
A1 = ! IL2 BA D

] MPIM

5 ILE E FI Feeder (small) 1

-.l.- 1
12

Fig. 66: Exemplo de pdgina de controle, com o "Disjuntor" sendo real¢ado.

Embora uma comutacao sempre apareca com uma representacao fixa no Editor de
pdginas, e um ponto de exclamacao "!" que aparece ao lado, este simbolo traz varias
representacdes: uma para a comutacao fechada, uma para a comutacao aberta, uma
para as posicdes intermediarias e defeituosas.

Uma vez que a linha Unica foi transferida para o dispositivo de protecdo, a comutacao é
mostrada usando a representacao de acordo com a indicacao da posicao configurada.

Local

0.000 A
0.000 A
0.000 A

Local

IL1 0.000 A
QA1 ? L2 0.000 A
l IL3 0.000 A

[ {_peerrdechan{

Fig. 68: Exemplo de pagina de controle, com o "Disjuntor" na posicdo de falha (ou implausivel).
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Local

IL1 0.000 A

QA1 L2 0.000 A
IL3 0.000 A

[ ] Jecha{

Fig. 69: Exemplo de pégina de controle, com o "Disjuntor" na posicdo aberta.

Comutacao com a propriedade "Capacidade de interrupcao”

Para cada comutacao, vocé pode definir no Editor de pdginas a propriedade
“Capacidade de interrupcao”. Se isso for definido, vocé declara que a comutacdo é um
disjuntor, que é capaz de desligar as correntes de fase no caso de um disparo de
protecao.

Portanto, o MRM4 torna o Gerenciador de Disparo disponivel somente para comutacoes
com “capacidade de interrupcao”. (Para obter mais detalhes sobre o Gerenciador de
Disparo, consulte l=> “5.2 Gerenciador de Disparo - Designacdo de comandos”.)

AVISO!

Os dispositivos HighPROTEC exigem que o primeiro dispositivo de

comutacao, »Distribui[1]«, deve ter a propriedade “capacidade de interrupcao"

definida, pois esta é a comutacado para a qual é direcionado, por padrao, um comando de
o disparo de protecao.

Uma pagina de controle sem “capacidade de interrupcdo" para »Distribui[1] ndo passara
na verificacdo de compatibilidade do editor de paginas.

Comutacéao “controlada”

Para cada comutacao, vocé pode definir no Editor de pdginas a propriedade
“Controlado”. Se isso for definido, deve ser possivel que o dispositivo de protecao
execute comandos de comutacao manual para o comutador.

Se a propriedade nao for definida, mas a “capacidade de interrupcao" for definida, a
comutacao pode ser usada para comandos de disparo de protecao No entanto, ela nao
estara disponivel para as operacdes de comutagao manual.

Se nem a “capacidade de interrupcao" nem "Controlada" for definida, a comutacao é

apenas monitorada, ou seja, o status /posicao estd disponivel, mas nao deve ser
ativamente utilizado pelo dispositivo de protecao.

Alterando a ordem da comutacao no Editor de paginas

Este capitulo sé é relevante para equipamentos com mais de um dispositivo de
comutacao.

Em geral, os dispositivos de comutacao configurados sao apresentados por seus nomes

definidos pelo usudrio. Isso também se aplica a sua representacdo na IHM do dispositivo
de protecdo e as caixas de didlogo compreendidas no Smart view.
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Uma excecao a esta representacao sao os nomes dos dispositivos de comutacao dos
protocolos de SCADA. Os protocolos de SCADA nao conhecem os nomes definidos pelo
usudrio para os dispositivos de comutacao; eles sdo identificados através do nimero do
painel de distribuicao.

Portanto, o Editor de paginas permite alterar a atribuicdo para um determinado ndmero
de comutacao: Selecione o item de menu [Configuracao / Ordem do dispositivo de
comutacao...] (atalho de teclado: »F6«). Isso abre uma caixa de didlogo onde sao listados
todos os dispositivos de comutacao configurados, junto com seus respectivos nimeros.
Depois de selecionar qualquer um desses, os botdes »Para cima« e »Para baixo« podem
ser usados para alterar a ordem.

AVISO!

Devido aos requisitos de aplicacao, o dispositivo de comutacao n? 1 deveria ter habilitado
as capacidades de interrupcao. Outros dispositivos de comutacao, se disponiveis, podem
ser do tipo arbitrario.

A atribuicdo de um nimero de dispositivo de comutacao a um tipo é verificada pelo
Smart view: Um aviso é exibido se a troca da Pagina de controle definida pelo usuario
altera o tipo de dispositivo de comutacao de qualquer nimero de dispositivo de
comutacao. Este aviso pode ser confirmado se a modificacao do tipo de dispositivo de
comutacao foi feita intencionalmente.
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Configuracoes dentro do dispositivo de protecao
Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Configuracoes no menu do dispositivo [Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad
POSI:

e »Aux ON« — O CB estara na posicao de ligado se o estado do sinal atribuido for
verdadeiro (52a).

Excecdo: Para a Peca de comutacao de aterramento do "Interruptor de Trés
Posicbes”, isso é chamado: »Aux GROUND« — O quadro de distribuicdo estard na
posicao de aterramento caso o estado do sinal atribuido seja verdadeiro.

* »Aux OFF« — O CB estard na posicao de desligado se o estado do sinal atribuido for
verdadeiro (52b).

Excecdo: Para a “Combinacdo de desconector-aterramento”, isso é chamado: »Aux
GROUND« — O guadro de distribuicdo estard na posicdo de aterramento caso o
estado do sinal atribuido seja verdadeiro.

e »Pront« — O disjuntor esta pronto para a operacao se o estado do sinal atribuido for
verdadeiro. Essa entrada digital pode ser usada por alguns elementos de protecao
(se estiverem disponiveis dentro do dispositivo) como Religacdao Automatica (AR),
por exemplo, como um sinal de disparo.

* »Removid« — O disjuntor removivel estd Removido

Configuracao dos temporizadores de supervisao

Configuracdes no menu do dispositivo [Controle / Distribui / Distribui[x] / Configuracdes
geraisl:

e »t-Move ON« — Tempo para mover para a Posicao de Ligado

* »t-Move OFF« — Tempo para mover para a Posicao de Desligado

Atribuicao de comandos para relés de saida

Apenas disponiveis se a comutacao tiver sido definida como “controlada” no Editor de
paginas (consulte 5> “5.1 Comutacdo “controlada””).

Configuracdées no menu do dispositivo [Para Dispos / Saidas Bin / BO Slot Xx / BO y]:

e »Atribuicdo 1« ... »Atribuicdo 7« — por exemplo, para a comutacdao numero 1
configuravel como “Distribui[1] . Cmd ON" / “Distribui[1] . Cmd OFF”

Para obter detalhes, consulte 5> “Gerenciador de Controle /Comutac&o”.

Opcional: Comando externo ABRIR/FECHAR

Apenas disponiveis se a comutacao tiver sido definida como “controlada” no Editor de
paginas (consulte 5> “5.1 Comutacdo “controlada””).

Configuracdes no menu do dispositivo [Controle / Distribui / Distribui[x] / Cmd Ex ON/
OFF]:

* »SCmd ON« — Comutando o Comando de Ligar, por exemplo, o estado da Légica ou
o estado da entrada digital
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* »SCmd OFF« — Comutando o Comando de Desligar, por exemplo, o estado da Ldgica
ou o estado da entrada digital

Para obter detalhes, consulte > “5.2 FECHAMENTO /ABERTURA ext.”.

Travamentos

Apenas disponiveis se a comutacao tiver sido definida como “controlada” no Editor de
paginas (consulte 5> “5.1 Comutacdo “controlada””).

Configuracdes no menu do dispositivo [Controle / Distribui / Distribui[x] / Travamentos]:

e »Travam ON1« ... »Travam ON3« — Travamento do comando de Ligar (ou seja, 0s
comandos de fechamento serao rejeitados se o sinal atribuido for verdadeiro).

e »Travam OFF1« ... »Travam OFF3« — Travamento do comando de Desligar (ou seja,
os comandos de abertura serdo rejeitados se o sinal atribuido for verdadeiro).

Para obter detalhes, consulte > “5.2 Travamentos”.

Gerenciador de disparo (Atribuicao de comandos de disparo)

Disponivel apenas se a propriedade "Capacidade de interrupcao” tiver sido definida
para comutacgao no Editor de paginas.

Configuracdes no menu do dispositivo [Controle / Distribui / Distribui[x] / Gerenc Desal:

e »Cmd Offl« ... — Comando de Desligar para o Disjuntor se o estado do sinal
atribuido se tornar verdadeiro.

e »t-CmdDes« — Tempo de espera minimo do comando Desativar (disjuntor,
comutador interruptor de carga)

» »Engatad« — Define se o comando de disparo estéa travado.
e »Con CmdDesa« — Reconhecimento do comando de disparo

Para obter detalhes, consulte 5> “5.1 Comutac&o com a propriedade "Capacidade de
interrupcdo”” e 5> “5.2 Gerenciador de Disparo - Designacdo de comandos”.

Opcional: Desgaste do quadro de distribuicao

Consulte 5> “Desgaste do quadro de distribuic&o”.
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5.1.2 Interruptor
Dispositivo de comutagao genérico.
[Operacao / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

| | |
] 0
i |

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.3

Interruptor invisivel

Dispositivo de comutacdo que nao fica visivel no diagrama de linha Unica, porém,
disponivel no dispositivo de protecao.

(Como ele ndo existe na linha Unica, ndo pode ser selecionado através de (painel) IHM e,
portanto, nao pode ser operado manualmente.)

[Operacao / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«

= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

(Invisivel)

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]

»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v

302
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5.1.4 Disjuntor do circuito

Dispositivo de comutacao, capaz de criar, transportar e interromper correntes em
condicdes normais e, também, criar e transportar por um periodo de tempo especificado
e interromper correntes em condicdes anormais especificadas (por exemplo, curto-
circuito).

[Operacdo / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

K * ¥
._ ;

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.5 Disjuntor 1

Dispositivo de comutacao, capaz de criar, transportar e interromper correntes em
condicdes normais e, também, criar e transportar por um periodo de tempo especificado
e interromper correntes em condi¢cdes anormais especificadas (por exemplo, curto-
circuito).

[Operacdo / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«

= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.6 Desconector (isolador)

Dispositivo de comutacdo que fornece, na posicdo aberta, de uma distancia de
isolamento.

[Operacao / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)
1 1 1

i |

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v — —
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5.1.7 Combinacao de desconector-aterramento

Um interruptor que combina um desconector e um interruptor de aterramento. Este
interruptor tem duas posicoes (conectado - aterrado).

[Operacdo / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«

= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

L Lf L I
| i

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux GROUND« »Pront« »Removid«

v v — —
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5.1.8 Interruptor de aterramento

Interruptor de aterramento com capacidade de provocar curto-circuito.
[Operacdo / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«

= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

L

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

'||—"----.-'r
= -2

Consulte > “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicao (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v — —
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5.1.9 Interruptor de carga de fusiveis

Dispositivo de comutacao capaz de criar, transportar e interromper correntes normais,
nas quais uma ligacao de fusiveis forma o contato mével.

[Operacdo / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«

= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

. & &
5, “\‘3&3 ?
£ |

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.10 Interruptor de carga de fusiveis - desconector
Dispositivo de comutacao capaz de criar, transportar e interromper correntes normais.

Ele satisfaz, na posicao aberta, os requisitos de isolamento de um desconector, nos quais
uma ligacdo de fusiveis forma o contato mével.

[Operacdo / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

] # &
o, %13 ;
| |

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.11 Desconector com fusivel (isolador)

Dispositivo de comutacdo que fornece, na posicdo aberta, de uma distancia de
isolamento na qual uma ligacao de fusiveis forma o contato mével.

[Operacdo / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)
1 1 1

5 3 T

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF« »Pront« »Removid«

v v — —
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5.1.12 Interruptor de carga

Dispositivo de comutacao capaz de criar, transportar e interromper correntes normais.
[Operacdo / Exibicdo de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)
b 4 &
i |

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.13 Interruptor de carga - desconector
Dispositivo de comutacao capaz de criar, transportar e interromper correntes normais.
Na posicao aberta, satisfaz os requisitos de isolamento de um desconector.
[Operacdo / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »Pés«
= 0 (Pos Indeterm) = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos Disturb)

& & &
:

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte > “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicao (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

[Controle / Distribui / Distribui[x] / Fiacao Indicad POS]
»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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5.1.14 Interruptor de trés posicoes

Um interruptor que combina um desconector e um interruptor de aterramento. Este
interruptor tem trés posicdes (ligado -desconectado -aterrado) e é intrinsecamente
seguro contra operagao inadequada.

[Operacao / Exibicao de Status / Controle / ...]

[.../ [.../ [.../ [.../ [.../
Distribui[1]] »Pos« Bi6t(iPog 1HddteésmPi2t(iPog ON)Pos« Dilt{iPod OFFPos« Dilt({iPog OFFPOs« = 3 (Pc

[Distribui[2]] »Pés« [Biet(iPos AHddresniPilt(iPog DFFPos « [BiltiPo§ DFFPos« [Bi2t(iPog GRERESD )= 3 (P

L ! I ‘ N
’ x

O “interruptor de trés posicées” é composto por dois comutadores. Uma comutacao
corresponde ao desconector do “Interruptor de trés posicdes” e a segunda comutacao
corresponde ao interruptor de aterramento.

A separacao em dois comutadores disponibiliza a comutacao da posicao »Pos
ON« através da posicao «Pos OFF» para a posicdo até a posicdo disponivel do »Pos
GROUND«.

Quanto aos aspectos de seguranca, ha sempre duas posicoes

claras: »lsolamento« e »Aterramento«. Gragas a essa separagao, supervisao individual e
temporizadores de mudanca para a parte de aterramento e isolamento podem ser
configurados. Além disso, travamento individual e nomes do dispositivo (designacodes)
podem ser estabelecidos para a parte de aterramento e isolamento.

AVISO!

' A Supervisdo de Execucao de Comando emitird a seguinte mensagem no caso de uma

tentativa de mudanca da posicao de aterramento (diretamente) para a posicao de
isolamento e vice-versa:

* [Operacao / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »CES DirDistrib«

A posicao “Pos GROUND"” do “interruptor de trés posicdes” é mostrada como “CB POS
OFF” na documentacao SCADA (mapas de registro)

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

Desconector, por ex. »Distribui[1]«:

[Controle / Distribui / Distribui[1] / Fiacdo Indicad POS]

»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v v v
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Interruptor de aterramento, por ex. »Distribui[2]«:

[Controle / Distribui / Distribui[2] / Fiacdo Indicad POS]

»Aux GROUND« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v — —
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5.1.15 Disjuntor destacavel
Disjuntor ("Draw-Out") do caminhao montado.
[Operacao / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]]
»POs« (*) »Removid«

(*) o mesmo valor para ambos os comutadores - veja também a
observacao abaixo.

= 0 (Pos = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos =1
Indeterm) Disturb)
H o~ . o
1 1
b o [ o

(*) Observacao: A tabela acima nao lista todas as combinacdes de posicdes que sao
tecnicamente possiveis para os dois comutadores, mas apenas algumas “posicdes finais”
tipicas sdo apresentados como exemplos.

O “disjuntor destacavel” é composto por dois comutadores. Um deles corresponde ao
disjuntor e o segundo comutador corresponde ao caminhdo mével.

Ndo ha conexao fixa entre o disjuntor e a estrutura. Um intertravamento deve ser
definido pelo usuério, ja que ndo é permitido remover o disjuntor enquanto ele estiver na
posicao fechada. O disjuntor de corrente pode ser mudado na posicao de retirada e de
nao retirada. Os sinais do plugue do circuito de controle (baixa tensao) devem ser
cabeados e configurados no dispositivo de protegdo. O controle (supervisdo) é
configurado como »Removid« quando o plugue do circuito de controle é removido
(retirado). O disjuntor serd configurado para a posigao »Pos OFF« contanto que o

sinal »Removid« esteja ativo.

AVISO!

' Nao é possivel manipular os sinais de posicao de um disjuntor removido (retirado).

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

Disjuntor, por ex. »Distribui[1]«:

[Controle / Distribui / Distribui[1] / Fiacdo Indicad POS]

»Aux ON« »Aux OFF« »Pront« »Removid«

v v v v
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Caminhao moével, por exemplo »Distribui[2]«:

[Controle / Distribui / Distribui[2] / Fiacdo Indicad POS]

»Aux ON« »Aux OFF« »Pront«

v "4 —
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5.1.16 Interruptor destacavel de carga de fusiveis
Interruptor de carga de fusiveis montado no caminhao.
[Operacao / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]]
»POs« (*) »Removid«

(* o mesmo valor para ambos os comutadores - veja também a
observacao abaixo.)

= 0 (Pos = 1 (Pos OFF) = 2 (Pos ON) = 3 (Pos =1
Indeterm) Disturb)

H o~ o o
3, %& 7

5 N

H N [ e

(*) Observacao: A tabela acima nao lista todas as combinacdes de posicdes que sao
tecnicamente possiveis para os dois comutadores, mas apenas algumas “posicoes finais”
tipicas sdo apresentados como exemplos.

O “interruptor destacavel de carga de fusiveis” é composto por dois comutadores. Um
comutador corresponde ao disjuntor de carga de fusiveis e o segundo corresponde ao
caminhdo mével.

Nao ha nenhuma conexao fixa entre o disjuntor de carga de fusiveis e o caminhdo. Um
intertravamento deve ser definido pelo usuario, jd que nao é permitido remover o
interruptor de carga de fusiveis enquanto ele estiver na posicdo fechada. O disjuntor de
corrente pode ser mudado na posicao de retirada e de nao retirada. Os sinais do plugue
do circuito de controle (baixa tensao) devem ser cabeados e configurados no dispositivo
de protecdo. O controle (supervisao) é configurado como »Removid« quando o plugue do
circuito de controle é removido (retirado). O disjuntor sera configurado para a

posicao »Pos OFF« contanto que o sinal »Removid« esteja ativo.

AVISO!

Nao é possivel manipular os sinais de posicao de um comutador de carga de fusiveis
retirado (removido).

Designacao das indicacoes de posicao (Entradas digitais)

Consulte 5> “5.1.1 Designacao das indicacdes de posicdo (Entradas digitais)”. Essas
configuracdes estdo disponiveis no menu do dispositivo:

Interruptor de carga de fusiveis, por ex. »Distribui[1]«:

[Controle / Distribui / Distribui[1] / Fiacdo Indicad POS]

»Aux ON« »Aux OFF « »Pront« »Removid«

v v 4 v
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Caminhao moével, por exemplo »Distribui[2]«:

[Controle / Distribui / Distribui[2] / Fiacdo Indicad POS]

»Aux ON« »Aux OFF« »Pront« »Removid«

v v — —

5.2 Configuracao de Aparelho de Distribuicao
Fiacao

Em primeiro lugar, os indicadores de posicionamento do aparelho de distribuicao devem
ser conectados as entradas digitais do dispositivo de protecao.

Um dos contatos dos indicadores de posicao (ou o "Aux FECHADO" ou o "Aux ABERTO")
deve necessariamente estar conectado. Contudo, recomenda-se conectar ambos os
indicadores de posicao.

Apés isso, as saidas de comando (saidas de relé) devem ser conectadas com o aparelho
de distribuicao.

AVISO!

Por favor observe a seguinte opcao: Nas configuracdes gerais de um disjuntor, os
comandos ON/OFF de um elemento de protecao podem ser emitidos para as mesmas
saidas de relé, onde os outros comandos de controle sdo emitidos.

Se os comandos sao emitidos para diferentes saidas de relé, a quantidade de fiacao
aumenta.

Configuracao dos tempos de supervisao/deslocamento

No menu [Controle / Distribui / Distribui[x] / Configuracdes gerais] os tempos de
deslocamento »t-Move ON« e »t-Move OFF« de cada um dos painéis precisam que
definidos.

Dependendo do tipo de comutacdo, pode ser necessario configurar parametros
adicionais, como o tempo de espera »t-Perma«.

AVISO!

Os valores de configuracao dos temporizadores »t-Move ON« e »t-Move OFF« sao tempos
de monitoramento e deslocamento, ou seja, nao sao apenas utilizados para decidir sobre
as posicdes intermediarias ou com defeito. Na verdade, é importante estar ciente
também da duracdo maxima do sinal de comutacdo, que é emitida para o painel de
distribuicao, igual a esses valores.

Isso significa: A duracao do »Cmd ON« é igual a »t-Move ON« ano maximo, sendo
limitada pela indicacao da nova posicao do comutador.

Da mesma forma: A duracao do »Cmd OFF« é igual a »t-Move OFF« ano méaximo, sendo
limitada pela indicacdo da nova posicao do comutador.
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Designacao de Indicacoes de Posicao

A indicacao de posicao é necessaria para que o dispositivo obtenha (avalie) a informacao
sobre o estado atual/posicao do disjuntor. As indicacdes de posicao do aparelho de
distribuicao sao mostradas na tela dos dispositivos. Cada mudanca de posicao de um
aparelho de distribuicao resulta em uma mudanca do simbolo de aparelho de distribuicao

correspondente.
AVISO!
E recomendado, para a deteccdo da posicdo da comutacdo, sempre usar ambos 0s
indicadores de posicionamento! Se for utilizado apenas um contato auxiliar, nenhuma
® posicao intermedidria ou com distlrbio pode ser detectada.

Uma supervisao (reduzida) de transicao (tempo entre a emissao do comando a indicacao
de resposta de posicdo do aparelho de distribuicao) é também possivel por um contato
auxiliar.

No menu [Controle / Distribui / Distribui[x]], devem ser configuradas as atribuicdes para
as indicagoes de posicao.

Deteccdo de uma posicdo de comutacdo com dois contatos auxiliares - FECHAR Aux e
ABRIR Aux (recomendado!)

Para deteccgdo de suas posicdes, o aparelho de distribuicdo € fornecido com contatos
auxiliares (Aux ON e Aux OFF). E recomendado usar ambos os contatos para detectar
posicdes intermedidrias e em disturbio.

O dispositivo de protecao supervisiona continuamente o status das entradas »Aux ON-
l« e »Aux OFF-Il«.

Estes sinais sao validados com base nos temporizadores de supervisao »t-Move ON« e »t-
Move OFF« funcdes de validacao. Como resultado, a posicao do quadro de distribuicao
sera detectada pelos seguintes sinais:

* »Pos ON«

* »Pos OFF«

* »Pos Indeterm«

* »Pos Disturb«

* »Pds« (Sinal: Posicdo do Disjuntor (0 = Indeterminado, 1 = OFF, 2 = ON, 3 = com
Erro))

Supervisdo do comando FECHAR

Quando um comando FECHAR ¢ iniciado »t-Move ON« o temporizador é iniciado.
Enquanto o temporizador estiver funcionando, o estado »Pos Indeterm« sera verdadeiro.
Se o comando é executado e adequadamente realimentado a partir do comutador antes
gue o temporizador pare, »Pos ON« torna-se verdadeiro. Caso contrério, se o
temporizador expirou sem receber a nova indicacdao de posicao esperada, o »Pos
DistUrb« torna-se verdadeiro.

Supervisao do comando ABERTO
Quando um comando FECHAR ¢ iniciado »t-Move OFF« o temporizador é iniciado.

Enquanto o temporizador estiver funcionando, o estado »Pos Indeterm« serd verdadeiro.
Se o comando é executado e adequadamente realimentado a partir do comutador antes
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gue o temporizador pare, »Pos OFF« torna-se verdadeiro. Caso contrério, se o
temporizador expirou sem receber a nova indicacao de posicao esperada, o »Pos
Distlrb« torna-se verdadeiro.

A seguinte tabela mostra como as posicées de comutacao sao validadas:

Estados das Entradas Posicoes Validadas do Disjuntor

Digitais

-1 -1 Pos ON Pos OFF Pos Pos Disturb Pos
Indeterm

0 0 0 0 1 0 0
(enquanto (enquanto Pos
um um Indeterm
temporizador temporizador
em em
movimento  movimento
estiver estiver

funcionando) funcionando)

1 1 0 0 1 0 0
(enquanto (enquanto Pos
um um Indeterm
temporizador temporizador
em em
movimento  movimento
estiver estiver

funcionando) funcionando)

0 1 0 1 0 0 1

Pos OFF
1 0 1 0 0 0 2

Pos ON
0 0 0 0 0 1 3

(Temporizador(TemporizadorPos Distlrb
em em

movimento movimento

esgotado) esgotado)

1 1 0 0 0 1 3
(Temporizador(TemporizadorPos Distlrb
em em

movimento movimento
esgotado) esgotado)

Indicacdo de Posicdo Unica Aux FECHADO ou Aux ABERTO

Se for utilizada a indicacdo de polo Unico, o »SI SingleContactind« sera verdadeiro.
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A supervisao de tempo funciona apenas em uma direcdo. Se o sinal Aux OFF esta
conectado ao dispositivo, apenas o comando OFF pode ser supervisionado e se o sinal
Aux ON estd conectado ao dispositivo, apenas o comando ON pode ser supervisionado.

Indicacéo de Posicdo Unica - Aux FECHADO

Se apenas o sinal FECHAR Aux for usado para a indicacao de status de um “comando
FECHAR”, o comando de comutacdo também iniciard o temporizador de deslocamento, a
indicacao de posicao mostra uma posicao »Pos Indeterm« durante esse intervalo de
tempo. Quando o comutador atinge a posicao final indicada pelos sinais »Pos ON« e »CES
bemsuce« antes que o temporizador tenha se esgotado, o sinal »Pos

Indeterm« desaparece.

Se o tempo de deslocamento se esgotar antes que a comutacao tenha alcancado sua
posicao final, a operacao de comutacao nao foi bem-sucedida e a Indicacao de Posicao
mudara para »Pos DistlUrb« e o sinal »Pos Indeterm« desaparece. Depois que o tempo de
deslocamento se esgotar, o temporizador »t-Perma« sera iniciado (se configurado).
Durante esse intervalo de tempo, a Indicacdo de Posicao também indicard um

estado »Pos Indeterm«. Quando o »t-Perma« tiver decorrido, a indicacao de posicao
muda para »Pos ON«.

A seguinte tabela mostra como as posicdes do disjuntor sao validadas com base em Aux
OFF:

Estados das Entradas Posicoes Validadas do Disjuntor

Digitais

-1 -1 Pos ON Pos OFF Pos Pos Disturb Pos
Indeterm

0 Nao ligado 0 0 1 0 0

(enquanto »t-Mengqu@NltoestiMose ON« estiver
funcionando) funcionando) Indeterm

Nao ligado 0 1 0 0 1

Pos OFF
Nao ligado 1 0 0 0 2

Pos ON

Se ndo houver nenhuma entrada digital atribuida ao contato »Aux ABERTO, a indicacao
de posicdo »Pds« terd o valor 3 (com problemas).

Indicacdo de Posicdo Unica - Aux ABERTO

Se for usado apenas o sinal ABRIR Aux para monitorar o “comando ABRIR"”, o comando de
comutacao iniciard o temporizador de deslocamento. A Indicacdo de Posicao indicara uma
posicao »Pos Indeterm«. Quando o comutador atinge a posicao final antes que o
temporizador tenha se esgotado, serao emitidos os sinais »Pos OFF« e »CES bemsuce«.
Ao mesmo tempo, o sinal »Pos Indeterm« desaparece.

Se o tempo de deslocamento se esgotar antes que a comutacao tenha alcancado sua
posicao final, a operacao de comutacao nao foi bem-sucedida e a Indicacao de Posicao
mudaréa para »Pos Distlurb« e o sinal »Pos Indeterm« desaparece.

Depois que o tempo de deslocamento se esgotar, o temporizador »t-Perma« serd iniciado
(se configurado). Durante esse intervalo de tempo, a Indicacao de Posicao »Pos
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Indeterm« serd mostrada. Quando o tempo de permanéncia »t-Perma« se esgotar, a
posicdo ABERTO do comutador serd indicada pelo sinal »Pos OFF«.

A seguinte tabela mostra como as posicées do disjuntor sao validadas com base em Aux
ABERTO:

Estados das Entradas Posicoes Validadas do Disjuntor

Digitais

-1 -1 Pos ON Pos OFF Pos Pos Disturb Pos
Indeterm

Nao ligado 0 0 0 1 0 0

(enquanto »t-Mengqu@ffte etiMase OFF« estiver
funcionando) funcionando) Indeterm

Nao ligado 1 0 1 0 0 1

Pos OFF
Nao ligado 0 1 0 0 0 2

Pos ON

322

Se ndo houver nenhuma entrada digital atribuida ao contato »Aux ABERTO, a indicacao
de posicdo »Pds« terd o valor 3 (com problemas).

Travamentos

Para evitar operacdes com falhas, travas devem ser fornecidas. Isso pode ser realizado
mecanicamente ou eletricamente.

Para um aparelho de distribuicdo controldvel, até trés travas podem ser designadas em
ambas as direcdes de mudanca (ON/OFF). Essas travas previnem mudanca na direcao
correspondente.

O comando de protecdo ABERTO e o comando de novo fechamento do médulo de
autorreligamento (no mdédulo RA, a disponibilidade depende do tipo de dispositivo) sao
sempre executados sem intertravamentos. Caso nao deva ser emitido um comando de
protecao ABERTO, ele deve ser bloqueado separadamente.

Intertravamentos adicionais podem ser realizados por meio de um mddulo ldgico.
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Switchgear_Y02

A Protecao emite o Comando de Desarme (p.ex.

Médulo sobrecorrente)

Comando de desarme atribuido e
configurado no gerenciador de Desarme

Distribui . CmdDesa

Distribui .

OFF incl DesaCmd

inativo

ativo

Distribui . OFF incl DesaCmd

Distribui .
ON incl Prot

ON

inativo

ativo

Distribui . ON incl Prot ON

Liberar por unidade de sincronizagao

A religacdo automatica emite os
seguintes comandos:

(Comando de comutagao automatico)

O HMI emite os seguintes comandos:

(Comando de comutagao manual)

Cmd ON CB

Cmd OFF CB

(Comando de comutagéo manual)

Cmd ON CB

A comunicagdo emite os seguintes comandos:

Cmd OFF CB

Solicitagdo de comando de comutag&o por
Entrada Digital:

(Comando de comutagdo manual)

Cmd ON CB

Cmd OFF CB

sojuswenel|

&

&
?| Distribui . Prot ON
J 41

—=1 Distribui . Cmd OFF
42

T

Distribui . Cmd ON

Fig. 70: Travamentos (Pecas rotuladas com “*”: a disponibilidade depende do tipo de dispositivo

solicitado.)

Gerenciador de Disparo - Designacao de comandos

Os comandos de disparo dos elementos de protecao devem ser designados para
aparelhos de distribuicao com capacidade executar/interromper (disjuntor). Para cada
aparelho de distribuicao executar/interromper, um Gerenciador de Disparo é fornecido.
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X =
\ =
-
Signal Breaker CLOSE Breaker OPEN Command
e Signal Breaker OPEN Breaker CLOSE Command
1 S
P Signal Breaker Ready g Protection Trip Command
©
—P Trigger [x] g
i Position Indication:
> Trigger [x] OPEN, CLOSE,
, Indeterminated,
> Trigger [x] Disturbed

A L HMI

SCADA

Trip Command 50P[x]

Trip Command 51P[x]

Autoreclosure CLOSE

Trip Command XX[x]

I Protection Module

Trip Command 27[x]

Trip Command 59[x]

Trip Command XX[x]

V Protection Module

E F65

No menu [Controle / Qxx / Gerenc Desa] (onde “Qxx” corresponde a designacao do
comutador, tal como é definida no diagrama de linha Unica), existem parametros de
configuracao »Cmd Off n«, aos quais vocé pode atribuir comandos de disparo de
protecao. Neste chamado Gerenciador de Disparos, todos esses comandos de disparo de
protecdo atribuidos sdo combinados por uma légica "OR", que, em seguida, causam a
emissdao de um comando de disparo de comutacao.

Apenas o comando de disparo de comutacado, que é emitido pelo Gerenciador de
Disparos, é, na verdade, enviado ao comutador. Isso significa que apenas os comandos
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de disparo que sao designados no gerenciador de disparo conduzem a uma operagao do

quadro de distribuicao.

Além disso, o usudrio pode estabelecer o tempo minimo de espera do comando de
disparo neste médulo e definir se o0 comando de disparo é travado ou nao. (Veja, também,
a secdo "Travamento", abaixo: => “5.2 Travamento”.)

Distribui[x] . Desa CB

Switchgear_Y11

nome =Nome médulo comando de desarme atribuido

Distribuil[x] .
Cmd Offl

sem atribuicdo

nome . CmdDesa =1

Distribuil[x] .
Cmd Offn

sem atribuigdo —|
nome . CmdDesa

Distribui[x] .
Engatad

inativo

ativo

Confirmar (-HMI)

Confirmar (1..n, Lista Atribuig)

Reconhecer TripCmd (Scada)

Alarme Operagdes

Distribui[x] .
t-CmdDes
=1 1 I
=
t
Distribui[x] .

NuUmero Operagoes
= Definir valor

Distribui[x] . Desa CB
11

Distribuil[x] .
Alarme Operagdes

-
<

Distribui[x] .
NuUmero Operagoes

=1
Contado
(Comando de comutagao manual)
>+
Distribui . Red Cr CmdDes
R

Fig. 71: Gerenciamento do Disjuntor.

Observe gue, no diagrama acima, “Distribui[x]" representa o “nUmero x de comutacao";
entretanto, a designacao exata é definido no arquivo de linha Unica; consulta também

s> “5 Diagramas de linha Gnica”.

Travamento

Se um comando de disparo for configurado como »Engatad« = “ativo”, ele permanecera
ativo até que seja reconhecido (consulte o capitulo “Reconhecimento: >

“Reconhecimento”).

Um comando de disparo travado é redefinido somente em qualquer dos seguintes casos
e sé depois que os elementos de protecdo tiverem paralisado todos os comandos de

disparo atribuidos:

* E reconhecida (pelo usuério na IHM ou via SCADA); consulte 5> “Reconhecimento”.

» Ela é redefinida (validada) pelo sinal que foi atribuido ao parametro »Con

CmdDesa«.

« E reconfigurada como »Engatad« = “inativo”.
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¢ Se ndo houver nenhum comando de disparo de protecdo atribuido, ou seja, todos
os »Cmd Off n« foram definidos como “-".

FECHAMENTO /ABERTURA ext.

Se for necessario que o comutador seja aberto ou fechado por um sinal externo, o usuario
pode designar um sinal que aciona o comando FECHAR e outro que acionarad o comando
ABRIR (por ex., sinais de entradas ou ou de saidas digitais de Ldgica).

O sinal externo de FECHAMENTO pode ser atribuido ao [Controle / Distribui / Distribui[x] /
Cmd Ex ON/OFF] »SCmd ON«.

O sinal externo de ABERTURA pode ser atribuido ao [Controle / Distribui / Distribui[x] /
Cmd Ex ON/OFF] »SCmd OFF«.

Um comando ABRIR tem prioridade. Os comandos FECHADO sao orientados por saltos; os
comandos ABERTO sao orientados por niveis.

Comutacao via SCADA

O comando de comutacao via SCADA é possivel se [Controle / Configuracoes

gerais] »Autoridade Comut« for definido como “Remoto” ou como “Local e Remoto”.
(Consulte também => “5.2 Autoridade Comut”.)

Para o exemplo da comutac&o através do protocolo IEC 60870-5-104, consultel=> “3.7.1

Comandos IEC”. O principio é basicamente o mesmo para outros protocolos que
suportam comandos SCADA.

Autoridade Comut

A autoridade de comutacao define os tipos de comandos de comutacao que tém
permissao para ser executados. Ela ndo tem nenhuma influéncia nos disparos
desencadeados por funcdes de protecao.

Para a definicdo da autoridade de comutacao [Controle / Configuracdes
gerais] »Autoridade Comut«, as seguintes opcdes sdo possiveis:

¢ “Nenh”: Operacbes de comutacao sao blogueadas. (Observe que os disparos de
protecdo ainda sao possiveis.)

¢ “Local”: Operacdes de comutacao apenas por meio de botdes no painel;
* “Remoto”: Operacoes de comutacao via SCADA, entradas digitais ou sinais internos.

¢ “Local e Remoto”: Operacdes de comutacao por meio de botdes, SCADA, entradas
digitais e sinais internos.

Comutacdo sem intertravamento

Para propésitos de teste, durante comissionamento e operacdes temporarias, travas
podem ser desativadas.

Comutagao sem travas pode levar a ferimentos graves ou morte!
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Para a comutacao sem intertravamentos, a configuracao [Controle / Configuracdes
gerais] »Res NonlL« fornece as seguintes opgoes:

e “Operacao unica”: Comutacao sem intertravamento para um comando Unico
e “permanent”; Permanente
e “Tempo-limite”: Mudanca sem trava por um certo tempo

O tempo definido para a comutacao sem intertravamentos é definido no
parametro »Tempo de inatividade NonlL« e aplica-se também ao modo “Operacao Unica”.

A comutacdo sem intertravamentos também pode ser ativada através da atribuicdo de
um sinal ao »Tempo de inatividade NonlL«.

Manipulacao Manual da Posicao do Aparelho de Distribuicao

No caso de contatos de indicacao de posicao falha (contatos Aux) ou fios rompidos, a
indicacao de posicao resultante dos sinais designados pode ser manipulada
manualmente, para mantes a habilidade de mudanca para o aparelho de distribuicao
afetado.

Este esta disponivel em [Controle / Distribui / Distribui[x] / Configuracbes gerais] »Posicdo
Falsa«.

Uma posicao de comutacao manipulada serd indicada na tela por um ponto de
exclamacdo “!” ao lado do simbolo de comutacao.

Manipulacao da Posicao do Aparelho de Distribuicao pode levar a ferimentos graves ou
morte!

5.3

Travamento Duplo de Operacao
Todos os comandos de controle para qualquer aparelho de distribuicdo em uma baia

devem ser processados sequencialmente. Durante um comando de controle de
funcionamento nenhum outro comando serd processado.

Controle de Mudanca de Direcao
Comandos de mudanca sao validados antes da execucao. Quando o aparelho de
distribuicao ja esta na posicdao desejada, o comando de mudanca nao serd emitido

novamente. Um disjuntor ndo pode ser aberto novamente. Isso também se aplica para
comando de mudanca no HMI ou via SCADA.

Antibombeamento
Ao pressionar a tecla de funcao do comando FECHAR, serd emitido apenas um impulso

FECHAR, nao importa durante quanto tempo a tecla foi pressionada. A comutacao
executa o comando de fechamento apenas uma vez.

Desgaste do quadro de distribuicao
Funcoes de Desgaste do Aparelho de Distribuicao

O MRM4 mantém diferentes valores estatisticos relacionados a cada comutacao.
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¢ O numero de operacdes de comutacdo estd disponivel em [Operacdo / Contado e
RevData / Controle / Distribui[x]] »Cr DesaCmd«.

No [Controle / Distribui[x] / Desgaste do QD] »Alarme Operacbées«, o usuario pode
definir um limite para o nimero maximo de operacdes de comutacado. Se este limite
for excedido, um sinal de alarme é definido em [Operacao / Exibicao de Status /
Controle / Distribui[x]] »Alarme Operacdes«.

* A soma das correntes interrompidas acumuladas estd disponivel em [Operacdo /
Contado e RevData / Controle / Distribui[x]] »Som desa IL1«, ..., »Som desa IL3«.

No [Controle / Distribui[x] / Desgaste do QD] »Alarme Intr Isum«, o usudrio pode
definir um limite para o nimero maximo de correntes de interrupcao. Se esse limite
for excedido, um sinal de alarme é definido em [Operacdo / Exibicdo de Status /
Controle / Distribui[x]] »Desa Intr Isum«, acrescido dos respectivos sinais de selecao
de fase »Desa Intr Isum: Ixx«.

*« O MRM4 mantém continuamente a “capacidade de "abertura" em [Operacao /
Contado e RevData / Controle / Distribui[x]] »Capacidade de CB ABERTO« (como um
valor percentual). Se ele atingir 100%, a manutencao da comutacao sera
obrigatoria.

¢ O sinal [Operacao / Exibicao de Status / Controle / Distribui[x]] »DesgQuad Quad
Lento« informa que o comutador ficou mais lento. (Consulte também L=> “5.3
Alarme de Aparelho de Distribuicao Lento”.) Isso pode indicar mau funcionamento
em uma fase precoce.

e O usuario pode definir uma curva de desgaste especifica da comutacdo; consulte
abaixo (5> “5.3 Curva de Desgaste do Aparelho de Distribuic&o”). A partir dessa
curva, o MRM4 define um sinal de alarme em [Operacao / Exibicao de Status /
Controle / Distribui[x]] »Alarm NivelDesg«.

* O MRM4 mantém a frequéncia dos ciclos de FECHAMENTO/ABERTURA: No [Controle /
Distribui[x] / Desgaste do QD] »Alarm Isom Intr por hora«, o usuario pode definir um
limite para o nUmero maximo de correntes de interrupcao por hora. Se este limite
for excedido, um sinal de alarme é definido em [Operacao / Exibicao de Status /
Controle / Distribui[x]] »Alarm Isom Intr por hora«. Por meio desse alarme, as
operacdes excessivas de comutacao podem ser detectadas em um estagio inicial.

Alarme de Aparelho de Distribuicao Lento
Um aumento do tempo de abertura ou fechamento do quadro de distribuicdo é um
indicativo da necessidade de manutencado. Se a medicao exceder o tempo »t-Move

OFF« ou »t-Move ON«, o sinal [Operacao / Exibicao de Status / Controle /
Distribui[x]] »DesgQuad Quad Lento« é ativado.

Curva de Desgaste do Aparelho de Distribuicao
Para manter o aparelho de distribuicao em boas condi¢cdes de funcionamento, o aparelho
de distribuicdo deve ser monitorado. A integridade do comutacao (vida Gtil de operacdo)
depende, acima de tudo, de:

¢ O numero de ciclos de ABERTURA/FECHAMENTO

¢ As amplitudes das correntes de interrupcao.

* A frequéncia com gque o aparelho de distribuicdo opera (operacdes por hora).
O usuario deve manter o comutacao de acordo com o cronograma de manutencao que

deve ser fornecido pelo fabricante (estatisticas de operacdao do comutacao). Por meio de
até dez pontos que o usuario pode replicar, a curva de desgaste de comutacao no menu
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[Controle / Distribui / Distribui[x] / Desgaste do QD]. Cada ponto possui duas
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configuracgdes: a corrente de interrupgao em quilo-amperes e as contagens de operacoes

permitidas. Nao importa quantos pontos sdo usados, a operacao conta o Ultimo ponto

como zero. O relé de protecao interpolard as operacdes permitidas com base na curva de

desgaste da comutacado. Quando a corrente interrompida é maior do que a corrente de
interrupcao no ultimo ponto, o relé de protecao presume contagem de operacdes zero.
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Fig. 72: Curva Manutencao de Disjuntor para Disjuntor normal 25kV
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5.4 Controle - Exemplo: Alternamento de um Disjuntor de

Circuito

O seguinte exemplo mostra como alternar um disjuntor de circuito por meio do HMI no
dispositivo.

Configuracgoes geraiss
[O]JAutoridade Comut
Local

i Autoridade Comut

330

Ao pressionar a tecla »CTRL«, vocé entra em
uma tela que mostra a linha Unica e tem acesso
direto as funcdes de controle relacionadas.

Observacao: O nome do comutador »QAl« é
apenas um exemplo; o conjunto disponivel de
dispositivos comutadores e suas designacoes
dependem de sua aplicacao particular.

Uma operacao de comutacao pode ser
executada se a autoridade de comutacao
(exibida no canto superior direito) for definida
como “Local” ou “Local e Remoto”.

Observacao: Observe que tanto esta tela de
linha Unica como as duas teclas de funcao
“Configuracdes gerais” e “Distribui” também sao
acessiveis através do menu principal:

* O caminho do menu [Controle / Pag
Controle] da acesso a esta pagina de linha
Unica.

* O caminho do menu [Controle /
Configuracdes gerais] acessa 0 mesmo
campo do menu que a tecla de funcao
“Modo”.

¢ O caminho do menu [Controle / Distribui]
acessa 0 mesmo campo do menu que a
tecla de funcao “Distribui”.

A tecla de funcao “Modo” leva vocé ao campo de
menu [Controle / Configuracdes gerais].

Vocé pode fazer varias configuracoes
relacionadas ao comutador, em particular
(re-)definir a autoridade de comutacao.

Para a configuracao do »Autoridade Comut«, as
seguintes opc¢des estao disponiveis:
* “Nenh”: Sem funcao de controle.

» “Local”: Controle apenas através dos
botdes no painel (IHM).

* “Remoto”: Controle somente via SCADA,
entradas digitais ou sinais internos.

* “Local e Remoto”: Controle via botdes HMI,
SCADA, entradas digitais ou sinais internos.

Como ja foi dito, a definicdo tem de ser “Local”
ou “Local e Remoto” para este exemplo.
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A tecla de funcao “Distribui” leva vocé a uma
tela que lista todos os dispositivos de comutacao
conectados.

(Para dispositivos HighPROTEC do tipo »MC...«,
sao suportados até 6 dispositivos de
comutacao.) Um dispositivo do tipo »MR...« pode
controlar um dispositivo comutador.)

Apés selecionar um dispositivo comutador, a
tecla de funcado “p" (Enter) leva vocé ao menu
dedicado ao dispositivo comutador selecionado.
La vocé pode fazer varias configuracoes, por
exemplo, tempos de controle, indicadores de
posicao, comandos ON/OFF externos,
intertravamentos.

A tecla de funcao “p" (Enter) leva vocé a uma
linha Unica aprimorada (depois de digitar a
senha do nivel de acesso “Control-Lv1”). O
dispositivo de comutacdo é realcado por
pequenos marcadores (e, no caso de varios
dispositivos de comutacao implementados, a
tecla de funcao “Selecionar” fica visivel, o que
permite que vocé selecione outro).

Se a autoridade de comutacao permitir a
comutacao local, existem as teclas de funcao
“ABERTO"” e “FECHADOQO” que permitem a
execucao de uma operacao de comutacgao.
(Observe que, normalmente, ou seja, com a
indicacao correta do status da posicao do
dispositivo comutador, somente uma dessas
duas teclas de funcgéao é visivel: Se, por exemplo,
um determinado dispositivo de comutacao ja

7

estiver aberto, apenas o “FECHADQ” é visivel.)

Depois de pressionar a tecla de funcao
“FECHADO”, vocé terd uma caixa de didlogo de
confirmacdo, que impede operacdes de
comutacao nao intencionais.

Depois de pressionar “sim” a operacao de
comutacao é realmente realizada.

A nova posicao do dispositivo comutador é
mostrada na tela (assim que é alcancada de
acordo com o feedback da indicagao de posicao,
ou apds o tempo de troca configurado ter
passado).

Além disso, a funcionalidade das teclas de
funcdo muda para que as novas operacoes de
troca permitidas estejam disponiveis.
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6 Alarm Sistema

AVISO!

Observe que a protecao de energia e a demanda de energia (ativa/reativa/aparente)
estao disponiveis apenas em dispositivos de protecdao que oferecem medicao de corrente
e tensao.

Depois da ativacao (via [Planej disposit] »Alarme Sistema . Modo« = “uso”) o usuario
pode configurar dentro do menu de Alarmes do Sistema [Alarme Sistemal:

* Configuracdes Gerais (ativar/desativar o Gerenciamento de Demanda, designar um
sinal opcional que blogueard o Gerenciamento de Demanda);

¢ Gerenciamento de demanda (corrente):
¢ Protecao THD.

Observe gue todos os limites devem ser configurados com valores primarios.

Gerenciador de Demanda

Demanda é a média da corrente ou energia do sistema durante um intervalo de tempo
(janela). O gerenciamento de demanda suporta que o usuario mantenha a demanda de
energia abaixo dos valores alvo vinculados por contrato (com um fornecedor de energia).
Se os valores alvo contratuais forem excedidos, cargas extras devem ser pagas ao
fornecedor de energia.

Portanto, gerenciamento de demando ajuda o usudrio a detectar e evitar cargas médias
de pico que sao levada em consideracao na cobranca. Para reduzir a demanda de carga
em relacdo a taxa de demanda, as cargas de pico, se possivel, devem ser diversificadas.
Isso significa, se possivel, evitar grandes cargas ao mesmo tempo. Para ajudar o usuario
a analisar a demanda, o gerenciamento de demanda deve informar o usudrio através de
um alarme. O usudario também utiliza alarmes de demanda e os atribui aos relés para
realizar a eliminacao de carga (quando for o caso).

Gerenciamento de demanda engloba:

* Demanda de Corrente

Configurando a Demanda
Configurar a demanda é um processo de duas etapas. Proceda conforme abaixo.

Passo 1 Defina as configuracdes gerais dentro do menu [Para Dispos / Estatistic /
Demand]:

¢ Defina a fonte do acionador como »Duracgao«.

¢ Selecione uma base de tempo para a »janela«.

* Determine se a janela é »fixa« ou »desliz«.

* Se aplicdvel, designe um sinal de reinicializacao.

O intervalo de tempo (janela) pode ser configurado em fixo ou deslizante.
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Exemplo de uma janela fixa: Se o intervalo é configurado para 15 minutos, o
dispositivo de protecao circula a corrente ou a energia média ao longo dos dltimos 15
minutos e atualiza o valor a cada 15 minutos.

Exemplo de uma janela deslizante: Se a janela deslizante for selecionada e o
intervalo for configurado para 15 minutos, o dispositivo de protecao calcula e atualiza a
corrente ou a energia média continuamente durante os ultimos 15 minutos (o valor da
medicao mais recente substitui o da medicao mais antiga, de forma continua).

Duracgao —
112(3|4|5|6|7|8|9(10|11(12|13|14|15|16| 17|18

| —
I
Calculo Médio | r = t'a;ras Alarm
desliz
—
1 2 3 4 5 6 7 8 9 (1011 12| 13| 14| 15| 16| 17| 18
I —
|
Calculo Médio . t'a:as Alarm
desliz
—
1 2 3 4 5 6 7 8 9 110(11|12|13| 14| 15| 16| 17| 18
I —
|
3 Calculo Médio — | 1 |—{— Alarm
Fig. 73: Configuracdo janela = desliz
Cdlculo Médio Célculo Médio Célculo Médio Célculo Médio

1 Duracao 1 Duracao 1 Duracao 1

112|(3(4)5|6|7|8|9|10|11|12)13|14|15|16| 17| 18

Calculo Médio Calculo Médio Calculo Médio Calculo Médio
| I I I
e e e — — — — ?_ _______________ [
I
I
! t-atras
. Ly . Alarm
n Célculo Médio —| O | 5
|
w

Fig. 74: Configuracao janela = fixa
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Etapa 2:

« Além disso, as configuracoes especificas da demanda precisam ser configuradas no
menu [Alarme Sistema].

¢ Determine se a demanda deve gerar um alarme ou se deve funcionar em modo
silencioso (»Alarm« = "ativo” ou “inativo”).

¢ Defina o limite (»Limite«).

* Quando for o caso, determine um tempo de atraso (»t-atras«) para o alarme.

Valores de Pico

O dispositivo de protecao também salva os valores pico de demanda para corrente e
energia. As quantidades representam o maior valor de demanda desde que os valores de
demanda foram reinicializados pela Ultima vez. As demandas de pico para corrente e
energia do sistema sao marcadas com data e hora.

Dentro do menu [Para Dispos / Estatistic / Demand], podem ser vistos os valores da
demanda de corrente e de pico.

Valores Min. e Max.

No menu [Operacao], podem ser vistos os valores minimo (min.) e maximo (max.).
(Consulte também <> “Estatisticas”.)

Valores minimos desde a ultima reinicializacao: Os valores minimos séo
continuamente comparados com o ultimo valor minimo para aquele valor de medicdo. Se
o novo valor for menor que o Ultimo minimo, o valor sera atualizado. No menu [Para
Dispos / Estatistic] pode ser atribuido um sinal de reinicializacao.

Valores maximos desde a ultima reinicializacao: Os valores maximos sao
continuamente comparados com o Ultimo valor maximo para aquele valor de medicdo. Se

0 novo valor for maior que o ultimo valor maximo, o valor serd atualizado. No menu [Para
Dispos / Estatistic] pode ser atribuido um sinal de reinicializacao.

Protecao THD.

Para supervisionar qualidade de energia, o dispositivo de protecao pode monitorar a
voltagem (fase a fase) e THDs atuais.

No menu [Alarme Sistema / THD]:
¢ Determine se um alarme deve ser emitido ou nao (»Alarm« = “ativo” ou “inativo”);
¢ Defina o limite (»Limite«); e

* Quando for o caso, determine um tempo de atraso para o alarme (»t-atras«).
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7 Gravadores

O MRM4 traz vérios gravadores que coletam as mensagens de log de tipos especiais (em
algumas memérias nao-volateis):

« O Mensagens de autossupervisdo O (l=> “Mensagens de autossupervisio”) coleta

MRM4-3.6-PT-MAN

mensagens internas do dispositivo de varios tipos. Estas podem ser, por exemplo,
eventos relacionados a seguranca (por ex., se uma senha errada foi digitada) ou
mensagens de resolucao de problemas que estao diretamente relacionadas com a
funcionalidade do dispositivo.

As entradas podem ser acessadas no campo de menu [Operacao / Autossupervisao /
Mensagens].

O Gravador de disturbios O (> “Gravador de Perturbac&o”) adiciona uma nova
entrada a cada novo evento de distUrbio (que é configurado como um sinal de
disparo).

As entradas podem ser acessadas no campo de menu [Operacao / Registrad / Reg
Disturb].

Além disso, um duplo clique em qualquer entrada dentro da janela do gravador de
disturbios do Smart view permite que o usuario salve os dados desta entrada em um
arquivo *.HptDr que pode ser aberto no software de PC DataVisualizer para analise
grafica.

O Gravador de Falha O (> “Gravador de Falha”) coleta informacdes sobre falhas
(porex., causas de disparos).

As entradas podem ser acessadas no campo de menu [Operacao / Registrad / Reg
falha].

O Gravador de Evento O (<> “Gravador de Evento”) coleta mudancas de status de
estados binarios e contadores dos varios mdédulos do MRM4, para que o usuario
possa obter uma visao geral do que aconteceu recentemente.

As entradas podem ser acessadas no campo de menu [Operacao / Registrad / Reg
event].

O Gravador de Partida do Motor O (l=> “Gravador de Partida do Motor”) registra
informacdes durante a partida do motor.

As entradas podem ser acessadas no campo de menu [Operacao / Registrad / Inic
reg].

O Gravador de estatisticas do motor O (l=> “Gravador Estatistico”) mostra dados
estatisticos especificos do motor em uma base mensal (ou seja, uma entrada por
més).

As entradas podem ser acessadas no campo de menu [Operacao / Registrad / Reg
Estatis].

Além disso, através de um duplo cligue em uma entrada de algum més no Smart
view ou através da selecdao de uma entrada na IHM utilizando a tecla Enter "p", serd
mostrada uma lista de dados estatisticos detalhados dessa entrada.

O Funcédo Histérico O (> “Func&o Histdrico”) registra valores especiais do contador,
classificados nas categorias “TotalCr”, “OperacdesCr”, “AlarmCr” and “TripCmdCr”.

As entradas podem ser visualizadas no campo de menu [Operacao / Histéril.
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O Registrador de Tendéncias O (> “Registrador de Tendéncias”) registra valores de
medicdo analdgica ao longo do tempo.

Um resumo (carimbo de data e hora, nUmero de entradas) pode ser acessado no
campo de menu [Operacao / Registrad / Gravacdes de Tendencial].

Além disso, um duplo cligue nesse resumo dentro da janela do gravador de
tendéncias do Smart view permite que o usuario salve todos os dados em um
arquivo *.HptTr que pode ser aberto no software de PC DataVisualizer para analise
gréfica.
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7.1 Gravador de Perturbacao

* Os registros de distlrbio podem ser baixados (lidos) por meio do software de
configuracdo e avaliacdo de parametros Smart view.

* Os registros de distlrbio podem ser visualizados e analisados dentro do
DataVisualizer. (Esta é uma ferramenta que é sempre instalada junto com Smart
view).

* Os registros de distlrbio podem ser convertidos no formato de arquivo COMTRADE
por meio do DataVisualizer.

O gravador de perturbacado funciona com 32 amostras por ciclo. O gravador de distUrbios
pode ser desencadeado por qualguer um dos oito sinais de partida configuraveis. O
registro de distlrbios contém os valores de medicao, incluindo o tempo pré-disparo. Por
meio do Smart view | DataVisualizer as curvas oscilograficas dos canais/tracados
analégicos (corrente, tensao) e digitais podem ser mostradas e avaliadas em um formato
gréafico. O gravador de distlrbios tem uma capacidade de armazenamento de 120 s. O
gravador de distUrbios é capaz de gravar até 15 s (ajustavel) por registro. A quantidade
de registros depende do tamanho de cada registro.

Leia os Registros de Perturbacao

No menu [Operacao / Registrad / Reg Distlrb] vocé pode ver os registros de disturbios
acumulados.

AVISO!

No menu [Operacao / Registrad / Disparo Man] vocé pode acionar o gravador de
disturbios manualmente.
o

Exclusao de registros de disturbios no painel
No menu [Operacao / Registrad / Reg Distlrb] vocé pode:
» Exclua os registros de distUrbio.

¢ Escolha, por meio da »tecla de funcao« »ativa« e da »tecla de funcao« »inativa«, o
registro de perturbacdo a ser excluido.

e Abra a visualizacao detalhada do registro de perturbacao por meio da »tecla de
funcdo« »direita«.

¢ Confirme, pressionando a »tecla de funcao« »excluir«
¢ Digite a sua senha e, em seguida, pressione a tecla»OK«

* Escolha se apenas a corrente ou se todos os registros de perturbacao devem ser
excluidos.

¢ Confirme, pressionando »tecla de funcao« »OKx«

Configurando o Gravador de Disturbios

O gravador de disturbios pode ser configurado no menu [Para Dispos / Registrad / Reg
Disturb].
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Determine o tempo méx. de gravacao de um evento de perturbagao. Isso pode ser
definido através do parametro »Tam max arg«, o valor médximo é de 15 s (incluindo pré-
disparo e pés-disparo). Os tempos de pré-disparo e pds-disparo do gravador de distUrbios
sao definidos (via parametros »Tempo pré-dispar« e »Tempo pds-dispar«) na
percentagem do valor de »Tam méx arg«.

Para ativar o gravador de disturbios, até 8 sinais podem ser selecionados. Os eventos de
ativacao sao ligados por OR. Se um registro de disturbio for gravado, um novo registro de
distUrbio nao podera ser ativado até que todos os sinais de ativacao, que foram
acionados no ultimo registro de distlrbio, tenham sido eliminados.

AVISO!

Se tT é a duracao do sinal de disparo e tMax=»Tam méx arg«, tPre=(»Tempo pré-
dispar« - tMax), tPost=(»Tempo pds-dispar« - tMax), os tempos resultantes sdo os
seguintes:

* O temporizador de pré-disparo de corrente é sempre igual a tPre

* O evento de disturbio é registrado durante o tempo tEv, which is: tEv =
min( tT , (tMax —tPre) )

* O temporizador de pdés-disparo de corrente tRest is: tRest = min( tPost , (tMax —tPre
—tEv) )

Obviamente, pode acontecer que - dependendo da duracao real do sinal de disparo e da
definicdo tPre - that tEv < tT, ou seja, se o evento de distlurbio ndo for completamente
gravado. A Unica maneira de atenuar esse risco (além de definir um valor menor para
tPre) é configurar um valor maior para o tMax. Isso, no entanto, tem a consequéncia de
gque um ndmero menor de eventos pode ser mantido na memodria.

Da mesma forma, pode acontecer que nenhum pés-tempo de disparo tenha sobrado (ou
seja, tRest = 0). Observe que a gravacao sempre é parada depois de decorrido o tempo
configurado tMax=»Tamanho max. arquivo«.

Além disso, decida sobre o comportamento do gravador de distUrbio, caso a capacidade
de armazenamento tenha sido utilizada: Vocé deseja sobrescrever automaticamente as
gravacoes mais antigas (»Sobregrav autom« = "ativo”) ou quer interromper quaisquer
outras gravacoes (»Sobregrav autom« = "inativo”) até que a meméria tenha sido
apagada manualmente.
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Fig. 75: Exemplo de Grafico de Prazo do Gravador de Perturbacgao |
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t-rec < Tam max arq

Inici 1 = Prot.Desa
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Fig. 76: Exemplo de Gréfico de Prazo do Gravador de Perturbacéo Il
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7.2 Gravador de Falha
Finalidade do Gravador de Falha

O Gravador de falhas fornece informacdes comprimidas sobre falhas (por exemplo,
causas de disparo). As informacdes comprimidas podem ser lidas também na HMI. Isso
pode ser Util para a andlise rdpida de falhas. Apés uma falha, uma janela pop-up sera
enviada para a tela a fim de chamar a atencdo dos usudrios em relacao a falha. O
Gravador de falhas fornecerd informacdes sobre as causas da falha. A andlise detalhada
de falhas (em forma oscilogréfica) pode ser feita através do Registrador de interferéncia.
A referéncia entre os registros de falhas e os registros de interferéncia correspondentes
sao o »Numero da falha« e o »NUmero de falha da grade«.

Tempos e duracoes

Tempo de Tempo entre o primeiro alarme (»Prot . Alarm«) e a primeira decisdo (»Prot .
desarme: Desa«) de disparo.

Duracgdo da falha: Periodo de tempo na borda ascendente do coletor geral (»Prot . Alarm«) sinal
até a borda descendente do sinal do coletor geral. Observe que a pickup geral
é uma conexao OR (disjuncao) de todos os sinais de Pickup. Desarme GeralProt
O Desa«) é uma conexdo OR de todos os disparos.
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O pop-up aparece no visor.
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FaultRecorder_Z49

Fig. 77: Gravador de falhas: hordrios e duragées.

Comportamento do Gravador de Falhas
Quem dispara o Gravador de falha?

O Gravador de falha sera disparado pela extremidade ascendente do sinal Alarm« Sinal
(arranque geral). Observe que »Prot . Alarm« Sinal (arranque geral) é uma conexao OR de
todos os sinais de arranque. A primeira Pickup acionara o Gravador de falhas.

Em que momento do tempo serao capturadas as medicdes de falhas?

As medicOes de falhas serao capturadas (gravadas) quando for tomada a decisao de
disparo. O momento no tempo em que as medicdes sao capturadas (apds um disparo)
pode ser opcionalmente atrasado pelo parametro [Para Dispos / Registrad / Reg

falha / 1 »Reg falha . t-meas-delay«. Isto pode ser razodvel a fim de alcancar os valores de
medicao mais confidveis (por exemplo, a fim de evitar a medicao de interferéncias
causadas por componentes DC significativos).

Modos
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Se for necessdria a gravacao de uma falha grave, mesmo que um alarme geral ndo tenha
levado a um disparo, o parametro [Para Dispos / Registrad / Reg falha / ] »Reg falha .
Modo de gravacdo« precisa ser definido como “Alarmes e disparos”.

Defina o parametro »Modo de gravacdo« como »Somente disparos«, se um alarme que
nao é seguido por uma decisao de disparo nao levar a um disparo.

Quando é que a sobreposicdo (pop-up) aparece na tela da HMI?

Um pop-up aparece na tela da IHM, quando o arranque geral »Prot . Alarm«) desaparece.

AVISO!

Sem tempo para desarme sera mostrado se o sinal de pickup que aciona o gravador de
falha é emitido por outro médulo de protecao do que o sinal de desarme. Isso pode
acontecer se mais do que um médulo de protecao estiver envolvido em uma falha.

AVISO!

Observe: As configuracdes de parametros (limites, etc.) que sao mostradas em um
registro de falha nao fazem parte do préprio registro de falhas. Elas sao sempre lidas a
partir da configuracao atual do dispositivo. Se for o caso em que as configuracdes do
parametro mostrado em um registro foram atualizadas, elas serao indicadas com um
asterisco no registro de falhas.

Para evitar isso faca o seguinte:

Salve qualquer registro de falhas que deve ser arquivado em sua rede local/disco rigido
antes de fazer qualquer alteracéo de parametro. Depois disso, exclua todos os registros
de falhas em seu gravador de falhas.

Membéria

O ultimo registro de falha foi salvo (protegido contra falhas) dentro do Gravador de falhas
(os outros sao salvos na meméria, que depende da poténcia auxiliar do relé de protecao.
Se nao houver mais memodria livre, o registro mais antigo sera sobrescrito (FIFO). Até 20
escravos podem ser armazenados.

Como fechar a sobreposicao/pop-up?

Utilizando a tecla de funcao »OK«.

Como descobrir rapidamente se uma falha levou ou nao a um desarme?

Dentro do menu Visao geral do gravador de falhas, as falhas que levaram a um disparo
sao indicadas por um icone de flash “5” (no lado direito).

Qual registro de falhas é exibido como pop-up?

A falha mais recente.

Conteudo de um registro de falhas

Um registro de falhas compreende informacdes sobre:

Parte 1: Informacoes comuns (independentes da funcao de protecao)

Data e Hora data e hora da falha
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Parte 1: Informacoes comuns (independentes da funcao de protecao)
NC9Falha Este contador serd incrementado por cada falha (»Prot . Alarm«)

N2 de falhas de rede Este contador sera incrementado por cada (»Prot . (Alarm« com excecao
de AR (isso se aplica apenas a dispositivos que oferecem
autorreligamento)

Cnj Atv O parametro ativo definido

Duragao da falha Periodo de tempo na borda ascendente do coletor geral (»Prot . Alarm«)
sinal até a borda descendente do sinal do coletor geral. Observe que a
pickup geral € uma conexao OR (disjungdo) de todos os sinais de Pickup.
Desarme GeralProt O Desa«) é uma conexdao OR de todos os disparos.

Tempo de desarme O tempo entre a pickup e o desarme. Observe: Sem tempo de desarme
serd mostrado se a primeira pickup e o primeiro desarme forem emitidos
por médulos de protecdo diferentes.

Operag Nome do médulo que arrancou primeiro.
Desa Nome do médulo que disparou primeiro.
AdaptSet Ativo No caso em que sdo utilizados os conjuntos adaptativos, o nimero do

conjunto ativo serda exibido.

Parte 2: Informacao especifica para a funcao de protecao que detectou o problema

por exemplo, Tipo Falha Os bits de informacdes dadas nesta parte dependem do médulo de
protecao.

Por exemplo, no caso de funcdes de protecao seletivas de fase, héa
também dados sobre as fases individuais.

Parte 3: Informacoes dependentes do dispositivo de protecao

Valores medidos Varios valores de medicdo do tempo de desarme (ou adiado dependendo
da configuracao do parametro) serdo exibidos.

O conjunto de dados depende dos valores de medicao que estao
disponiveis com o dispositivo especifico.

Como navegar no Gravador de Falhas

Navegacao no Gravador de falhas Softkey
Voltar para a visao geral. <«

O préximo item (superior) dentro do registro de falhas. A
Registro de falhas anterior. »p|

O préximo item (inferior) dentro do registro de falhas. v

Como ler o Gravador de Falha no Painel

Para ler um registro de falhas, existem duas opcdes disponiveis:
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¢ Opcao 1: Uma falha apareceu na HMI (porque ocorreu um desarme ou pickup).

¢ Opcao 2: Va manualmente até o menu do Gravador de falha.

Opcao 1 (no caso de um registro de falha aparecer no visor (sobreposicao):

¢ Analise o registro de falhas usando as teclas de funcao “A” and “v”".
* Ou feche o pop-up usando a tecla de funcao OK
Opc¢ao 2:
¢ Entre no campo de menu [Operacao / Registrad / Reg falhal].
* selecione um registro de falha,

* Analise o registro de falhas usando as teclas de funcao “A"” and “v”.
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7.3 Gravador de Evento
O gravador de evento pode registrar até 300 eventos e os Ultimos 50 (minimo) eventos
salvos sdo gravados sem falhas. A seguinte informacdo é oferecida para qualquer um dos
eventos.

Os eventos sao carregados da seguinte maneira:
N¢ do registro NUmero Sequencial

N2 da falha Ndmero da falha ocorrente

Este contador sera incrementado a cada arranque geral.
(»Prot . Alarm«).

N2 de falhas de rede Um nUmero de falha de rede tem véarios nUmeros de falha.
Este contador sera incrementado a cada arranque geral.

(Excecao AR: Isso se aplica apenas a dispositivos que
oferecem autorreligamento).

Data do registro Marcador de hora
Nome do médulo O que foi alterado?
Estado Valor Modificado

Ha trés classes diferentes de eventos:
* Alternacao de estados bindrios sao exibidas como:
* 0->1 se o sinal muda fisicamente de »0« para »1«.
¢ 1->0 se o sinal muda fisicamente de »1« para »0«.
e Incrementacées nocontador sao exibidas como:
¢ Estado do Contador Antigo -> Estado do Contador Novo (e.g. 3->4)
» Alternacao de estados miultiplos sdo exibidas como:

e Estado antigo -> Estado novo (e.g. 0->2)

Leia o Gravador de Eventos
¢ Entre no campo de menu [Operacao / Registrad / Reg event].

¢ Selecione um evento.
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7.4 Registrador de Tendéncias
Ler o Gravador de Tendéncias
O gravador de tendéncias salva dados medidos em seu desenvolvimento de tempo.
¢ Entre no campo de menu [Operacao / Registrad / Gravacdes de Tendencial.
* No painel, vocé pode ver um resumo (registro de data e hora, nimero de entradas).

Devido as restricdes técnicas da tela de LCD, nao é possivel ver nenhum detalhe dos
dados gravados.

« Através do Smart view, entretanto, vocé pode clicar duas vezes na entrada com o
resumo. Isso permite que vocé baixe os dados analdgicos a partir do MRM4 e os
salve em um arquivo (com a extensao *.HptTr do nome do arquivo).

Posteriormente, o arquivo *.HptTr pode ser aberto com o DataVisualizer. Consulte o
manual DataVisualizer para ver uma descricao detalhada.

Configurando o Registrador de Tendéncia

O gravador de tendéncias pode ser configurado no menu [Para Dispos / Registrad /
Gravacoes de Tendencial.

O intervalo de tempo define a distancia entre dois pontos de medigao.

Até dez valores podem ser selecionados para gravacao.

Gravagoes de Tendencia TrendRecorder_Y01

Gravagoes de Tendencia .
Resolucao

60 min
30 min

Y

15 min

10 min

5 min

Gravag0es de Tendencia . . .
Tendl Gravagdes de Tendencia

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig

Y

Gravacoes de Tendencia .
Tend10

sem atribuigdo
1..n, Lista Atribuig

Y
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7.5 Gravador de Partida do Motor
Gravador de Partida do Motor
Gerenciar registros de partida do motor
O Gravador de partida do motor registra informacdes durante a partida do motor. Esses
registros sdo armazenados de maneira segura e a capacidade permite a gravacao de até
5 partidas. Apds 5 partidas, todas as partidas seguintes substituem a gravacao da mais
antiga (principio “Primeiro a entrar, primeiro a sair”).
Cada gravacao consiste em um resumo de informacodes e tendéncias analdgicas
gravadas. No entanto, o conjunto exato de dados depende da variante de dispositivo
solicitada. Os dados resumidos podem ser acessados usando Smart view ou através da
interface do painel frontal. Esta funcao oferece informacao gravada no momento de cada
partida do motor, como por exemplo:
e Data do evento de partida do motor
* NUmero de registro

e IL1 max RMS, IL2 max RMS, IL3 médx RMS, IG max RMS - Corrente maxima de fase
RMS da respectiva fase

» Desequil méx - Desequilibrio de corrente maxima durante a partida do motor
* | méd - Corrente média de todas as trés fases no momento da transicdo inicial
* Veloc - A velocidade nominal do motor (1 ou 2)

¢ Valores de tempo (duracao):

o tS-t/ - O tempo que decorre desde o inicio até que o valor atual fique abaixo do
limite de partida definido

o tS-tR - O tempo que decorre desde o inicio até que o motor esteja em
funcionamento, ou - no caso de uma sequéncia de partida incompleta - até o
comando de disparo

* |2T usad - Capacidade térmica utilizada, especificada como porcentagem da
capacidade térmica maxima

* Sucesso de partida - I1sso é ajustado para 1 se a partida do motor for bem sucedida
(e igual a 0, caso contrario).

Smart view permite armazenar as informagdes de resumo como arquivos de texto ou
imprimi-las.

As tendéncias analdgicas podem ser visualizadas usando o software DataVisualizer.
Exemplos de tendéncias analégicas gravadas sao:

* Valores atuais da fase

* Desequilibrio atual

e Capacidade térmica

* Temperaturas (no caso de uma caixa RTD ser instalada)
Leia os registros da partida do motor via Smart view:

Os dados do gravador de partida podem ser baixados por meio do Smart view do
dispositivo.
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* |nicialize o Smart view se isso ainda nao foi feito.

* Se os dados ainda nao tiverem sido baixados do dispositivo, selecione o item de
menu “Receber gravador de partida” no menu “Dispositivo”.

* Na arvore de navegacdo, va para o menu [Operacao / Registrad]. Aqui o usuario
encontrard o item de menu »/nic reg«.

* Quando »/nic reg« é selecionado, é exibida a janela do gravador de partida.

.

Para acessar os dados que foram armazenados no dispositivo usando o Smart view, o usuario
deve selecionar o botao “Receber gravador de partida” no canto superior esquerdo da janela
“Grav de partida”. Quando clicado, o software Smart view recuperaréa o registro destacado a
partir do dispositivo.

] Depois de selecionar uma de, no max., 5 gravacdes, um resumo dos dados do gravador de
partida pode ser recuperado (para a gravacao selecionada) clicando no botao “Receber dados
resumidos” no canto superior esquerdo da janela “Grav de partida”.

[ Uma lista de todos os Registros de Partida é visualizdvel por meio da selecéo do botéo
"Atualizar Gravador de Partida" no gravador de partida.

% E possivel excluir registros individuais que sdo armazenados no dispositivo de protecao.
Primeiro, selecione “Receber gravador de partida” e, em seguida, selecione o registro a ser
excluido clicando no nimero do registro, seqguido da selecao do botao “Excluir registro de
partida” no canto superior esquerdo da janela “Grav de partida”.

A4 Para remover permanentemente todos os registros de partida em um gravador de partida do
dispositivo, selecione o botao "Excluir Todos os Registros de Partida", localizado no canto
superior esquerdo da janela "Iniciar Gravador". Isso remove todos os registros de partida
armazenados anteriormente no dispositivo ao qual o usuério estd atualmente conectado.

Abra um arquivo de Registro de Partida de um dispositivo de armazenamento local. Por favor,
observe que é possivel comprar um Registro de Partida arquivado com configuracdes de
Parametro arquivadas que também sao armazenadas em um dispositivo local. Leia as
informagdes de “Cuidado” abaixo (pagina L=5> K7).

Ao usar o Smart view para visualizar os dados do Gravador de partida, os recursos do
Gravador de partida também podem ser encontrados clicando com o botao direito do
mouse em qualquer lugar dentro da janela “Grav de partida”.

AVISO!

O botdo “Gravar” leva o usuario ao didlogo de gravacao, onde é possivel exportar o
resumo para um arquivo de texto. Isso é feito da seguinte maneira:
[ * Recupere os dados na janela “Grav de partida”, conforme descrito acima.
* Clique no botao "Receber dados resumidos".
* Clique no botao "Gravar".
» Cliqgue no botao “Exportar para arquivo”.
e Digite um nome de arquivo valido.
* Selecione o atalho do arquivo.
* Clique no botao "Salvar".

Exibir registros de partidas:
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Quando um Registro de partida é chamado, aparece uma janela com as seguintes
opcoes.

e

Visualize os dados de partida do motor graficamente no software DataVisualizer. No
software DataVisualizer, o usuario pode visualizar o valor RMS das correntes de
fase, a capacidade térmica usada e as temperaturas medidas pelo médulo URTD, se
um URTD estiver instalado e conectado ao relé.

Visualize os dados de partida do motor sobrepostos as Curvas de Protecdo do Motor
(Roteiro de Perfil de Partida versus limites de Protecdo). O usuério pode visualizar a
corrente média registrada durante a partida do motor em relacdo aos elementos de
protecdo, como 50P, ou 0 modelo térmico. O usuario tem a opcao de alterar os
grupos de definicao exibidos.

Por favor, observe: Elementos de protecao que nao sao projetados no planejamento
do dispositivo ndo sao visiveis.

A plotagem de perfil inicial oferece dois cendrios de usuario:

» Adapte as configuracoes de protecao a curva de inicio gravada: O usuario entdo vé o

impacto das alteracoes de parametro na Plotagem de perfil. Com isso, o usuario
pode decidir se as configuracdes do retransmissor correspondem aos requisitos de
protecao.

¢ Analise um registro de partida: Desde de que um Registro de partida nao inclua as

configuracdes do retransmissor, o usudrio deve garantir que os backups das
configuracdes do retransmissor estejam disponiveis e que sejam validos no
momento da gravacao.

CUIDADO!

Por favor, observe que a Plotagem de perfil inicial mostra a corrente média registrada em
relacdo as configuracdes do retransmissor atual. As configuracées de relé por si mesmas
nao sao parte de um Registro de Partida.

Parametros de adaptacdo e seu impacto estardo visiveis no Perfil de Partida.

Bloqueios ndo estardo visiveis no Perfil de Partida.

Por favor, certifique-se de salvar os arquivos de configuracao junto com este registro para
garantir que o gréfico represente as condicées de quando este evento ocorreu.
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7 Gravadores
7.6 Gravador Estatistico

7.6 Gravador Estatistico

O Gravador Estatistico mostra dados estatisticos especificos do motor mensalmente. O
registrador estatistico pode gravar até 24 relatérios mensais. Os relatérios séo
armazenados a prova de interrupgdo de energia.

A fim de visualizar informacdes do gravador estatistico, o usuario deve selecionar
[Operacdo / Registrad / Reg Estatis] na drvore de menus.

Ao usar o Smart view, um cliqgue duplo na »Data do registro« mostra informacoes
estatisticas detalhadas, como o nUmero de partidas, o nimero de partidas bem-
sucedidas, o tempo médio de inicio, o valor »médio 12T« durante qualquer partida e a
média de todas as correntes maximas vistas durante cada partida.
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7 Gravadores

7.7 Funcao Histérico

7.7 Funcao Histdrico

A funcao Histdrico, acessivel na campo de menu [Operacao / Histéri], pode ser utilizada
como contador ou registro de ocorréncias especificas monitoradas pelo dispositivo. Os
tipos de ocorréncia que podem ser gravadas incluem:

Operacoes[OperacdesCr];

¢ Alarmes [AlarmCr];

Disparos [TripCmdCr]; e

¢ Totais [TotalCr].

Para visualizar o Registro de Histérico no HMI.

Entre no menu [Operacgao].

Navegue pelo item de menu [Histéri] através das teclas de funcao »para
baixo« (“¥"). Acesse este menu por meio da tecla de funcao »a direita« (“p-").

Baixe a tela por meio da tecla de funcao »para baixo«, nesta lista, até o menu que
vocé deseja alterar. Insira este submenu pressionando a tecla de fungao »para
direita«.

Baixe a tela por meio da tecla de fungao »para baixo«, nesta lista, até o contador/
entrada que vocé deseja visualizar. Solicite detalhes deste contador pressionando a
tecla de funcao »para direita«.

Para redefinir o Registro de Historico no HMI

Entre no menu [Operacao].

Navegue pelo item de menu [Redef] através da tecla de funcdo »para baixo. Acesse
este menu por meio da tecla de funcao “p".

Navegue pelo item de menu [Histéri] através das teclas de funcao »para
baixo« (“¥”). Acesse este menu por meio da tecla de funcao »a direita« (“p-").

Navegue para o grupo de contadores/entradas que vocé quer redefinir por meio das
tecla de funcdos »para baixo«. Acesse este menu por meio da tecla de funcao »para
direita«.

A fim de redefinir o grupo de contadores, pressione a tecla de funcao »Configuracao
de Parametros«. Insira sua senha.

Confirme a caixa de didlogo »Excecutar?« por meio da tecla de funcao »Sim«.

Para visualizar os Registros Histéricos com o Smart view

MRM4-3.6-PT-MAN

Caso o Smart view nao esteja funcionando, abra-o.

Se os dados do dispositivo ainda ndao foram carregados - clique em »Receber Dados
do Dispositivo« no menu »Dispositivo«.

Clique duas vezes sobre o icone »Histérico«x no menu »Operacao«.

Cligue duas vezes sobre o menu»Histérico« no grupo de contadores que vocé deseja
visualizar..
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7 Gravadores
7.7 Fungao Histérico

* Na janela, os eventos sao exibidos em forma de tabela.

Para redefinir os Registros Histéricos com o Smart view
¢ Caso o Smart view nao esteja funcionando - abra-o.

¢ Se os dados do dispositivo ainda nao foram carregados - cliqgue em »Receber Dados
do Dispositivo« no menu »Dispositivo«.

e Cligue duas vezes sobre o icone »Redefinir/Reconhecer« no menu »Operacaox.
e Clique duas vezes sobre o icone»Histérico«.

¢ Cligue duas vezes, neste menu, no grupo de contadores a serem redefinidos. Insira,
se necessario, sua senha.
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Logica Programavel

Descricao geral

8 Ldgica Programavel

O Relé de Protecao inclui Equacdes Ldgicas programaveis para programacao dos relés de
saida, bloqueando funcdes de protecao e funcdes légicas personalizadas do relé.

A légica fornece controle dos relés de saida com base no estado das entradas que podem
ser escolhidas na lista de atribuicdo (arranques de funcao de protecao, estados de
funcOes de protecao, estados do disjuntor, alarmes do sistema e entradas do médulo -
consulte => “Médulos, Configuracdes, Sinais e Valores”). O usuério pode usar os sinais
de saida de uma Equacao Légica como entradas em equacdes mais altas (porex., o sinal
de saida da Equacao Ldégica 10 pode ser usado como uma entrada da Equacao

Légica 11).
Tipo porta légica selecion Port Out
Entra 1 — *) — Temp Esg
Entra 2 — *) I AND Temp Atras
OR .
] t ty %) Zef 0 Saida
NAND b
Entra 3 — *) — NOR Redet o A
t] = »t-Atras On« R Saida invertida
ty = »t-Atras Off«
Entra 4 — *) I
Redef Engatad | —| *)
Inversao definivel g
Fig. 78: Visdo Geral de Principios.
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8 Légica Programavel

LE LogicMain_Y02
LE = LE[1]...[n]
LE .
Entral

sem atribuicao

1..n, Lista Atribuig

LE .
Inverséol

ativo

L1

inativo

LE .
Entra2

sem atribuicdo

1..n, Lista Atribuig

LE .
Inversao2

ativo

inativo

LE .
Entra3

sem atribuicao

1..n, Lista Atribuig

Port

AND

OR

NAND

NOR

LE .
Inversdo3

ativo

AND
OR
NAND
NOR

inativo

LE .
Entrad4

sem atribuicao

1..n, Lista Atribuig

LE .
Inversao4

ativo

L1

inativo

LE .
Inverten Def

ativo

LE . Port Out
LE . Temp Esg
Temp Atras
t-Atras On t-Atras Off
P
LE . Sai
S Saida
R1 LE . Saida invertida

inativo

LE .
Redef Engatad

sem atribuicao

1..n, Lista Atribuig

LE .
Inverten Redef

ativo

inativo

Fig. 79: Visdo Geral Detalhada - Diagrama Légico Geral.

Portas Disponiveis (Operadores)

Na Equacao Ldgica, as Portas a seguir podem ser usadas:

&

&

NAND

Fig. 80: Disponivel com os médulos LE[x].
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8 Ldgica Programavel

Sinais de Entrada

O usuario pode designar até 4 sinais de entrada (da lista de designacao) para as entradas
da porta.

Como uma opcao, cada um dos 4 sinais de entrada podem ser invertidos (negados)

Porta Timer (Em Atraso e Fora de Atraso)

A saida da porta pode ser atrasada. O usudario tem a opc¢do de estabelecer Em Atraso e
Fora de Atraso.

Travamento

As equacOes ldgicas enviam dois sinais. Um sinal travado e um destravado. A saida
travada também esta disponivel como saida invertida.

Para reinicializar o sinal travado, o usuério deve designar um sinal de reinicializacao da
lista de designacao. O sinal de reinicializacdo pode ser opcionalmente invertido. A
conexao funciona com base na prioridade de reinicializacao. Isso significa gue a entrada
de reinicializacao é dominante.

Escalando Saidas Légicas

O dispositivo ird avaliar estados de saida das Equacdes Légicas, comecando pela Equacao
l6gica 1 até a Equacao Légica com o maior nimero. Esse ciclo de avaliacdo (dispositivo)
serd continuamente repetido.

Escalando Equacdes Logicas em uma sequéncia ascendente

Escalar em sequéncia ascendente significa que o usudrio utiliza o sinal de saida da
"Equacao Légica n” como entrada da "Equacao Légica n+1”. Se o estado da "Equacao
Légica n” muda, o estada da saida da "Equacao Légica n+1” serd atualizado dentro do
mesmo ciclo.

LogicMain_E04

LEL .

LEL .
LEL .

LEL .

Entral

Entra2
Entra3

Entra4

Atualizar dentro mesmo ciclo avaliagao

/

Saida Equagdo Légica 1
Equacgdo Légical quag 9

LE2 . Entra2
Saida Equacéo Ldgica 2

LE2 . Entra3 Equagéo Légica2

LE2 . Entrad4

Fig. 81: Em cascata crescente
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8 Légica Programavel

LogicMain_E05

Atualizar dentro mesmo ciclo avaliagao

LE1l . Entral /
LE1 . Entra2

Saida Equagao Légica 1

LEL . Entra3 Equacédo Légical

LE1 . Entra4

LE2 . Entra2 Saida Equacao Légica 2

LE2 . Entra3 Equagao Ldgica2

LE2 . Entra4

LE3 . Entra2
Saida Equagéo Ldgica 3

LE3 . Entra3 Equacéo Légica3

LE3 . Entra4

Fig. 82: Em cascata crescente

Escalando Equacdes Logicas em sequéncia descendente

Escalar em sequéncia descendente significa que o usuario utiliza o sinal de saida da
"Equacao Légica n+1” como entrada da "Equacao Légica n”. Se a saida da "Equacdo
Légica n+1” mudar, essa mudanca do sinal de retorno na entrada da "Equacao
Loégica n” serd atrasada em um ciclo.

LogicMain_E06

Atualizar dentro mesmo ciclo avaliagcao

LE2 . Entral l

LE2 . Entra2 Atualizar dentro préx ciclo avaliacdo (1 ciclo atraso)
. Saida Equagao Légica 2

LE2 . Entra3 Equagao Légica2

LE2 . Entra4

LE1 . Entra2
Saida Equacgao Légica 1

LE1 . Entra3 Equagao Légical

LE1 . Entra4

Fig. 83: Em cascata decrescente
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8 Ldgica Programavel

LogicMain_EO07

Atualizar dentro mesmo ciclo avaliagdo

LE3 . Entral l
LE3 . Entra2 Atualizar dentro préx ciclo avaliagdo (1 ciclo atraso)
. Safda Equagdo Légica 3
LE3 . Entra3 Equagéo Ldégica3 quac 9
Atualizar dentro segundo ciclo de avaliagdo (2 ciclos atraso)
LE3 . Entrad

LE2 . Entra2 Saida Equagdo Légica 2

LE2 . Entra3 Equacéo Légica2

LE2 . Entrad4

LE1 . Entra2
Saida Equagao Légica 1

LE1 . Entra3 Equacgédo Ldgical

LE1 . Entrad

Fig. 84: Em cascata decrescente

Légica Programavel no Painel

AVISO: O uso impréprio das Equacoes Ldgicas pode resultar em lesdes corporais ou danos
a0 equipamento elétrico. Nao utilize as Equacoes Ldgicas, caso ndo possa garantir a
funcionalidade segura.

Como configurar uma Equacédo Légica?
e Abra o menu [Légica / LE x]:
» Configure os Sinais de Entrada (onde necessario, inverta-os).
* Se necessério, configure os temporizadores (»LEx.t-Atras On« e »LEx.t-Atras Off«).

* Se o sinal de saida travado for utilizado, atribua um sinal de reinicializacao a entrada
de reinicializacao.

* Em »exibicdo de status«, o usuario pode verificar o status das entradas e saidas
légicas da Equacao Ldgica.

Caso as Equacodes Ldgicas possam ser escaladas, o usuario deve estar ciente dos atrasos
de tempo (ciclos) no caso de sequéncias descendentes (Consulte a secdo: Escalando
Saidas Ldgicas).

Por meio da Tela de Status [Operacdo / Exibicao de Status], os estados légicos podem ser
verificados.
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9 Autossupervisao

Autossupervisao

Os dispositivos de protecdo aplicam varias rotinas de verificacdo durante a operacao
normal e durante a fase de inicializacdao a fim de realizar uma autossupervisao voltada
para falhas operacionais.

Autossupervisao dentro dos dispositivos

Supervisao de ...

Fase inicial

Supervisao da duracao de um
ciclo de protecao (ciclo do
software)

Monitoramento da comunicacao
entre o processador de sinal
digital (DSP) e o principal.

Conversor analdgico-digital

Supervisao da consisténcia dos
dados apds uma falta de
energia elétrica (por ex.: falta
de energia elétrica durante a
alteracao das configuracdes de
parametros).

Consisténcia dos dados em
geral

Configuracao de parametros
(dispositivo)

360

Supervisionado por ...

A duracao (tempo permitido) da
fase de inicializacdo é
monitorada.

O tempo maximo permitido
para que um ciclo de protecao
seja monitorado por uma
analise de temporizagao.

O processamento do valor
ciclico medido do DSP é
controlado pelo processador
principal.

O DSP faz uma verificacao de
plausibilidade dos dados
digitalizados.

Uma légica interna detecta
dados fragmentarios salvos
apés uma interrupcdo do
fornecimento de energia.

Geracao de somas de
verificacao.

Protecao da configuracao de
parametros através de
verificacdes de plausibilidade.

MRM4

Acao sobre o problema
detectado ...

O dispositivo serd reiniciado.

= O dispositivo serd desativado
apos trés tentativas de
inicializacao malsucedidas.

O contato de autossupervisao
sera desenergizado, se for
excedido o tempo permitido
para um ciclo de protecao
(primeiro limite).

O dispositivo de protecdo sera
reinicializado, se o ciclo de
protecao exceder o segundo
limite.

O dispositivo serd reinicializado,
se for detectada alguma falha.

O contato de autossupervisao
sera desenergizado.

A protecao sera bloqueada, se
for detectada alguma falha, a
fim de evitar disparos com
defeitos.

Se os novos dados estiverem
incompletos ou corrompidos,
serao excluidos durante a fase
de reinicializacao do dispositivo.
O dispositivo continuard a
funcionar com o ultimo conjunto
de dados validos.

O dispositivo ficara desativado
em caso de deteccao de dados
inconsistentes que nao sejam
causados por uma falha no
fornecimento de energia (erro
fatal interno).

As implausibilidades dentro da
configuracdo de parametros
podem ser detectadas por meio
de controles de plausibilidade.
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Autossupervisao dentro dos dispositivos

Supervisao de ...

Qualidade da fonte de
alimentacao

Quedas na tensao de
alimentacao

Dados internos do dispositivo
(carga de memoéria, recursos
internos, ...)

Bateria

MRM4-3.6-PT-MAN

Supervisionado por ...

Um circuito de hardware
assegura que o dispositivo s6
pode ser utilizado se a fonte de
alimentacao estiver na faixa
especificada pelos dados
técnicos.

Sao detectadas quedas de curto
prazo da tensao de alimentacao
e podem ser ligadas em ponte,
na maioria dos casos, por meio
do buffer integrado no
hardware da fonte de
alimentacao.

Este buffer também permite o
encerramento dos
procedimentos de gravacao de
dados em curso.

Um maddulo interno monitora a
utilizacao do sistema.

A bateria é monitorada
continuamente.

Alerta: A bateria serve como
buffer do relégio (relégio de
tempo real). Ndo hd nenhum
impacto na funcionalidade do
dispositivo, se a bateria falhar,
além do armazenamento do
relégio, enquanto o dispositivo
estiver em estado
desenergizado.

MRM4
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Acao sobre o problema
detectado ...

As implausibilidades detectadas
sao realcadas com um ponto de
interrogacao. Consulte o
capitulo Configuracao de
parametros para obter
informacdes detalhadas.

Se a tensdo de alimentacao for
muito baixa, o dispositivo nao
serd inicializado ou sera
desativado, respectivamente.

O mddulo para a supervisao da
utilizacao do sistema detectara
quedas repetitivas da tensao de
alimentagao em curto prazo.

O mddulo para a supervisao da
utilizacdo do sistema é
inicializado em caso de erro
fatal em uma reinicializacao do
dispositivo. Em caso de falhas
menores, o LED do sistema
piscara alternadamente entre
vermelho e verde (consulte o
Guia de Solucao de Problemas).

O problema seré registrado
como uma mensagem do
sistema.

Se a bateria estiver fraca, o LED
do sistema piscara
alternadamente entre vermelho
e verde (consulte o Guia de
Solucao de Problemas).
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9 Autossupervisao

Autossupervisao dentro dos dispositivos

Supervisao de ... Supervisionado por ...
Status do dispositivo de O moédulo SCADA projetado e
comunicacao (SCADA) ativado supervisiona sua

conexao com o sistema de
comunicacao mestre.

362 MRM4

Acao sobre o problema
detectado ...

Vocé pode verificar se ha
comunicacao ativa com o
sistema mestre no menu
[Operacao / Exibicao de Status /
Scadal.

A fim de monitorar esse estado,
vocé pode atribuir esse status a
um LED e/ou a um relé de
saida.

Para obter detalhes sobre o
status da comunicacao GOOSE,
consulte o capitulo =>

“|IEC 61850".
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9 Autossupervisao

9.1 Inicializacao (reinicializacao) do dispositivo

9.1 Inicializacao (reinicializacao) do dispositivo
O dispositivo é reinicializado em qualquer uma das seguintes situacgdes:
* Ele é conectado a tensdo de alimentacao,
e 0 usudrio provoca (intencionalmente) uma reinicializacao do dispositivo,
» o dispositivo é reconfigurado aos padrdes de fabrica,
¢ a autossupervisao interna do dispositivo detecta um erro fatal.

Cada (re-)inicializacao do MRM4 aparece como uma nova entrada nas mensagens de
autossupervisdo, 5> “Mensagens de autossupervisdo”, por exemplo:

Info

2018-07-26 09:44:29
N2Regist 2

SI8 Device Restart
Valor 1

HPT_ZBQ

Fig. 85: Exemplo de mensagem de reinicializacédo.

A razao para a partida/reinicializacao de um dispositivo é mostrada numericamente como

“Valor”. O valor "1" do exemplo acima significa uma partida normal. Consulte a tabela

abaixo para ver uma lista completa.

A razdao também sera registrada dentro do gravador de eventos (Evento: Sys.Restart).
Codigos de inicializacao do dispositivo

1. Inicializacao normal

Inicializacdo apds a desconexdo limpa da tensdo de alimentacao.

2. Reinicializacao pelo operador

Reinicializacao do dispositivo acionada pelo operador via IHM ou Smart view.

3. Reinicializacao por meio de Super Reset

Reinicializacdo automatica ao reconfigurar o dispositivo para os padrdes de fabrica.

4. -- (obsoleto)
5. -- (obsoleto)
6. Fonte do erro desconhecida
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9 Autossupervisao

9.1 Inicializacao (reinicializacao) do dispositivo

Codigos de inicializacao do dispositivo

10.

11.

12.

364

Reinicializacao devido a uma fonte de erro desconhecida.

Reinicializacao forcada (iniciada pelo processador principal)

O processador principal identificou condicoes ou dados invalidos.

Limite de tempo excedido no ciclo de protecao

Interrupcao inesperada do ciclo de protecao.

Reinicializacao forcada (iniciada pelo processador de sinal digital)

O processador de sinal digital identificou condicdes ou dados invalidos.

Limite de tempo excedido no processamento do valor medido

Interrupcao inesperada no processamento do valor ciclico medido.

Quedas na tensao de alimentacao

Reinicializacdo apds uma queda de curto prazo ou interrupcao da tensao de alimentacao.

Acesso a Memdria llegal

Reinicializacdo apds o acesso a memédria ilegal.

MRM4
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9.2

9 Autossupervisao

9.2 Mensagens de autossupervisao

Mensagens de autossupervisao

O menu [Operacdo / Autossupervisao / Mensagens] dé acesso a esta lista de mensagens
de autossupervisao. Especificamente, recomenda-se verificar essas mensagens em caso
de algum problema diretamente relacionado com a funcionalidade do MRM4.

A autossupervisao coleta varias mensagens relacionadas a seguranca (porex., a
digitacao de uma senha falsa) e mensagens de status internas, avisos e mensagens de
erro do MRM4.,

Todas as mensagens que potencialmente venham a aparecer aqui [Mensagens] sao
descritas em detalhes em um documento separado, o “Guia de Solu¢cdo de Problemas da
HighPROTEC” (HPT-3.6-PT-TSG).

Na IHM (painel) do MRM4, existem limitacdes por conta do tipo de tela, de modo que a
lista mostra apenas uma pequena entrada para cada mensagem. Depois de selecionar
uma mensagem especifica (com as teclas de funcado “A”/Para cima e “¥”/Para baixo), a
tecla de funcao “p" /Enter leva o usuario a uma tela com todos os detalhes dessa
mensagem. Ali, também é possivel utilizar a tecla “X"/Excluir para remover essa
mensagem, além de todas as mais antigas.

Mensagens Info
6Info__________________SI4] 2018-07-27 09:26:01

5 Info N2Regist 6
4 Info Si4 Inval Password
3 Alerta Incoming Valor 1
2 Info

1 Info

HPT_ZBS

Fig. 86: Exemplo de exibicao das mensagens de autossupervisao.

Todas as mensagens sao exibidas juntas com um identificador (porex.:“SI18
Reinicializagao de dispositivo” ou “Sl4 Senha invalida"”); esse identificador facilita a
localizacdo de informacodes detalhadas sobre o contelido no Guia de solucao de
problemas. O identificador sempre comeca com um “S”, em seguida, vem um “1” (de
“Informacdes”), um “A” (de “Aviso”) ou um “E” (de “Erro”).

Ideia geral:

« E - Os erros indicam problemas sérios. E aconselhavel procurar a mensagem no Guia
de Solucdo de Problemas..

e A - Os avisos devem ser verificados pelo usudrio. Eles podem indicar um problema
gue precisa ser resolvido. Por outro lado, dependendo da aplicacao, também podem
nao ter nenhum efeito. Veja a mensagem de exemplo “SW4 Tempo de
sincronizacao” mostrada abaixo, que indica uma interrupcao (pelo menos,
temporaria) do sinal externo de sincronizagao de tempo. Para a maioria das
aplicacOes de nivel industrial, é necessario um tempo de sistema adequadamente
sincronizado e, portanto, o usudrio provavelmente desejara verificar a causa dessa
mensagem. Todavia, a mesma mensagem também aparece em uma situacdo na
gual o usuario intencionalmente omitiu uma sincronizagao de relégio externo.
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9 Autossupervisao

9.3 Syslog

« 1 -1- As mensagens informativas podem ser (teis para a analise completa de um
problema; mas, em geral, essas mensagens tém realmente apenas um carater
informativo e nao afetam a operagao do MRM4,

A verificacdo das mensagens de autossupervisao utilizando o Smart view é mais
conveniente (veja o exemplo da figura abaixo) do que o uso da IHM: Todas as mensagens
sao listadas em uma caixa de didlogo. Existem botdes ®|A@ na barra de ferramentas
dessa caixa de didlogo que permitem restringir a lista a tipos de severidade especificos: E
possivel, por exemplo, ocultar todas as mensagens de "Informacdes" e mostrar apenas os
tipos "Aviso" e "Erro".

H4 também um bot&o de excluir ¥ com a mesma funcionalidade que 0“X” da HMI: Ele
permite remover a mensagem atualmente selecionada e todas as mais antigas.

4 N\

7} Mensagens E]
E |0A0]| & |

Type Record No. Date of Record | Message Value

@ Information 4 27.07.2018 1... SI6 Settings Changed 1
A\ Alerta Incoming ... 3 27.07.2018 0... SW4 Time Sync Not OK
@ Information 2 27.07.2018 0... SI8 Device Restart 1
@ Information 1 27.07.2018 0... SI7 Firmware Update 1

HPT_ZBR

Observe que nao é possivel - nem na IHM nem no Smart view - escolher apenas uma
mensagem especifica para exclusao. Uma "exclusao" sempre remove todas as
mensagens com o registro de data e hora até (inclusive) a mensagem atualmente
selecionada.

9.3

366

Syslog

E possivel transferir cada nova mensagem de autossupervisao (l=> “Mensagens de
autossupervisdo”) para algum computador do servidor dedicado. Isso é feito
automaticamente a cada nova mensagem, no momento em que é emitida. Dessa forma,
vocé pode ter um sistema de registro central que receba todas as mensagens do
dispositivo para todos os seus dispositivos HighPROTEC, para gue nao haja necessidade
de estabelecer novas conexdes Smart view para cada dispositivo apenas para essa
finalidade.

A transferéncia utiliza o chamado protocolo de comunicacado Syslog para a transferéncia.
Este é um padrao muito simples baseado em protocolo de rede UDP/IP que transmite
para a porta UDP 514 mensagens de texto de, no max., 1024 bytes de comprimento. (O
nimero da porta, no entanto, é configurdvel no MRM4.)

O computador do servidor deve ter um syslog daemon em execucao que receba as
mensagens. Naturalmente, as ferramentas disponiveis para verificacdo e apresentacao
das mensagens dependem da configuracao deste computador.

O recurso Syslog do MRM4 fica inativo por padrdo. Se quiser utiliza-lo, vocé precisa ativa-
lo primeiro:

* [Planej disposit] »Syslog . Modo« = “ativo”
Em seguida, o protocolo Syslog deve ser ativado pela seguinte configuragao:

» [Para Dispos / Seguranca / Syslog] »Funcdo« = “ativo”.
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9 Autossupervisao
9.3 Syslog

Finalmente, é necessério especificar o endereco IP (v4) e o nimero da porta do
computador do servidor para que o MRM4 saiba para onde enviar as mensagens:

» [Para Dispos / Seguranca / Syslog] »Numero da porta do IP« precisa ser definido com
0 numero correto da porta.

O padrao 514 pode simplesmente ser mantido, caso o computador do servidor
reconheca a porta padrao.

» [Para Dispos / Seqguranca / Syslog] »Endereco IP, parte 1« ... »Endereco

IP, parte 4« — Esses quatro parametros especificam o endereco IP do computador do
servidor, ou seja, cada configuracdao é um numero inteiro de 0 a 255.

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 367



9 Autossupervisao
9.4 Dispositivo desativado ("Dispositivo Interrompido")

9.4 Dispositivo desativado ("Dispositivo Interrompido")

O dispositivo de protecao serd desativado, se houver um estado indefinido que ndo possa
ser resolvido depois de trés reinicializacoes.

Nesse estado, o sistema de LED acenderd em vermelho intermitente ou vermelho. A tela
mostrard a mensagem "Dispositivo interrompido", seguida por um cédigo de erro de 6
digitos, por exemplo: E01487.

Pode haver outras informacdes de erro acessiveis pela equipe de servico. Esses itens
oferecem mais analises de falhas e diagndsticos de oportunidades para a equipe de
manutencao.

AVISO!

' Nesse caso, entre em contato com a equipe de manutencado da Woodward e informe o

cédigo de erro.

Para obter mais informacdes sobre a solucao de problemas, consulte o Guia de Solucao
de Problemas fornecido separadamente.
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[

0 Comissionamento

Antes de comecar a trabalhar em uma mesa telefénica é necessario que a mesa
completa esteja desativada e que 0s 5 regulamentos de seguranca seguintes sejam
cumpridos: ,

Precaucdes de seguranca:

» Desconecte da fonte de energia

* Garanta seguranca contra a reconexao

» Verifique se o equipamento esta inoperante

* Conecte ao solo e curto-circuite todas as fases

* Cubra ou salvaguarde todas as partes adjacentes operantes.

O circuitos secundario de um transformador de corrente nunca deve ser aberto durante a
operacao. As altas voltagens prevalecentes representam perigo para a vida.

Mesmo qundo a voltagem auxiliar estiver desligada, é provavel que ainda haja voltagens
perigosas nas conexdes componentes.

Todas as instalacdes nacionais e internacionais cabiveis e a regulamentacao de
seguranca para o trabalho em instalacdes de forca elétrica devem ser seguidas (e.g. VDE,
EN, DIN, IEC);

Antes da conexao da voltagem inicial, deve-se ter certeza do seguinte:

» Aterramento correto do dispositivo

» Todos os circuitos de sinal devem ser testados

» Todos os circuitos de controle devem ser testados

» A fiacdo do transformador deve ser verificada

* Avaliacao correta dos TCs

» Carga correta dos TCs

* As condicdes operacionais devem estar em conformidade com os dados técnicos
» Classificacao correta e a funcao dos fusiveis de CT;

» Cabeamento correto de todas as entradas digitais

* Polaridade e capacidade da voltagem de abastecimento
» Cabeamento correto das entradas e saidas analdgicas
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10.1 Comissionamento/Teste de protecao

AVISO!

Os desvios permitidos dos valores de medicao e do ajuste do dispositivo dependem de
dados técnicos/tolerancias.

10.1 Comissionamento/Teste de protecao

O teste de operacao/protecao deve ser realizado por pessoal autorizado e qualificado.
Antes de que o dispositivo seja posto em operacao, a documentacao relacionada precisa
ser lida e entendida.

Em qualquer teste das funcdes de protecao, o seguinte precisa ser checado:
» Todos os sinais/mensagnes sao gerados corretamente?
» Todas as funcdes de bloqueio parametrizadas funcionam corretamente?

» Todas as funcdes de bloqueio parametrizadas (via ID) funcionam corretamente?

* Para habilitar a checagem de todos os LEDs e funcdes de relé, eles precisam ser
alimentados com o alarme relevante e as funcoes de disparo das respectivas
funcdes/elementos de protecao. Isso precisa ser testado em operacdo pratica.

Checagem de todos os blogueios tempordarios (via entradas digitais):

A fim de evitar o mau funcionamento, todos os bloqueios relacionados a funcao de
protecao de disparo/nao-disparo precisam ser testadas. O teste pode ser muito complexo
e deve, portanto, ser realizado pelas mesmas pessoas que definem o conceito de
protecao.

CUIDADO!
' Checagem de todos os bloqueios gerais de disparo:

Todos os bloqueios de disparo tém de ser testados.

AVISO!

Antes da operacao inicial do dispositivo de protecao, todos os tempos de disparo e
valores exibidos na lista de ajuste precisam ser confirmados por um teste secundario.
o
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10.2 Resultado da Operacao - Desplugue o Relé

AVISO!

Qualquer descricao de funcdes, parametros, entradas ou saidas que nao se combine ao
dispositivo disponivel podem ser ignorados.

10.2

Resultado da Operacao - Desplugue o Relé

A

Aviso! A desmontagem do relé levara a perda da funcdo de protecdo. Garanta que ha
uma protecado de back-up. Se vocé ndo estd consciente das consequéncias da
desmontagem do dispositivo, pare! Nao inicie.

A

Informe a SCADA antes de comecar.
Desligue o fornecimento de energia.

Tenha certeza de que o armdrio esta inoperante e de que nao ha voltagens que possam
levar ao dano pessoal.

Desplugue os terminais na parte inferior do dispositivo. Nao puxe nenhum cabo - puxe os
plugues! Se eles estiverem presos, use, por exemplo, uma chave de fenda.

Aperte os cabos e terminais no armario por meio dos prendedores dos cabos, para
garantir que nenhuma conexao elétrica acidental seja causada.

Segure o dispositivo na parte dianteira enquanto abre as porcas de montagem.
Remova o dispositivo do armario com cuidado.

Caso nenhum outro dispositivo esteja disponivel para ser montado ou substituido, cubra/
feche o corte na porta dianteira.

Feche o armario.
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10.3 Servico e Apoio de Compra

10.3 Servico e Apoio de Compra

No menu de servico, varias funcdes de manutencao de suporte e compra de dispositivo.

10.3.1 Geral

No menu [Servico / Geral], o usudrio pode realizar uma reinicializacao do dispositivo.

Q O LED »Sistema OK« (“Operacional") fica constantemente verde quando -apés a fase de
arranque, > “12 Fase de reinicializacdo” - as funcdes de protecdo do MRM4 estdo
funcionando. Em qualquer outro caso, consulte o Guia de solu¢cao de problemas.

10.3.2 Sequéncia Fase

No menu [Operacao / Exibicdo de Status / Supervisdo / Sequéncia Fase], ha sinais que
mostram se a sequéncia de fases calculada pelo dispositivo é diferente da configuracao
em [Pard Camp / Configuracdes gerais] »Sequéncia Fase«. Consulte > “Supervisdo da
Sequéncia de Fase” para ver os detalhes.

10.3.3 Forcando os Contatos de Saida do Relé

AVISO!

contatos de saida do relé. Os parametros, seus padroes e faixas de configuracao devem

' Consulte 5> “Visdo geral de Slots - Grupos de montagem” para obter informacdes sobre
ser obtidos a partir do Manual de Referéncia.

Principio - Uso Geral

O Usudario DEVE GARANTIR que os contato sde saida do relé operam normalmente apés
se completar uma manutengdo. Se os contatos de saida do relé nao funcionarem
normalmente, o dispositivo de protecao NAO oferecerd protecao.

Para propédsitos de compra ou de manutencdo, os contatos de saida do relé podem ser
definidos a forca.

Dentro deste modo [Servico / Modo Teste (Prot proib) / Forca OR / BO Slot Xx], os contatos
de saida do relé podem ser definidos a forca:

* Permanente; ou

* por tempo esgotado.
Se forem definidos com um limite de tempo, eles irao apenas manter sua "Posicao de
Forca" enquanto o temporizador rodar. Se o temporizador expirar, o relé funcionara
normalmente. Se forem definidos como Permanente, eles irdao manter a "Posicdo de

Forca" continuamente.

H& duas opcdes disponiveis:
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10.3 Servico e Apoio de Compra
e Forcando um relé Unico »Forca ORx«; e
¢ Forcando um grupo inteiro de contatos de saida do relé »Forca td Said«.

Forcar um grupo inteiro predomina sobre forcar um Unico contato de saida de relé!

AVISO!

Um contato de saida de relé ndo forcard um comando enquanto estiver desarmado, ao
mesmo tempo.

AVISO!

' Um contato de saida de relé seguird o comando de forca abaixo:
° * Se nao estiver desarmado; e

* Se o Comando Direto for aplicado ao(s) relé(s).

Tenha em mente que forcar todos os contatos de saida de relé (do mesmo grupo de
montagem) tem predominancia sobre forcar o comando de um Unico contato de saida de
relé.

10.3.4 Desarmando os Contatos de Saida de Relé

AVISO!

contatos de saida do relé. Os parametros, seus padroes e faixas de configuracao devem

' Consulte > “Vis&o geral de Slots - Grupos de montagem” para obter informacdes sobre
ser obtidos a partir do Manual de Referéncia.

Principio - Uso Geral

Dentro deste modo [Servico / Modo Teste (Prot proib) / DESARMAD / BO Slot Xx][Servico/
Modo de Teste/DESARMADO], podem ser desabilitados grupos inteiros de contatos de
saida de relés. Por meio deste modo de teste, acdes de alternacao de saidas de contato
dos contatos de saida de relé sdo prevenidas. Se os contatos de saida de relé sdo
desarmados, acdes de manutencao podem ser realizadas sem o risco de tomar processos
inteiros off-line.

O Usudrio DEVE GARANTIR que os contatos de saida de relé estdo ARMADOS NOVAMENTE
apos a manutengdo ser completa. Se nao estiverem armados, o dispositivo de protecao
NAO IRA oferecer protecao.

AVISO!

desarmados.

' A Saida de Intertrancamento de Zona e o Contato de Supervisdao nao podem ser
o
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Dentro deste modo [Servi¢co / Modo Teste (Prot proib) / DESARMAD] podem ser
desarmados grupos inteiros de contatos de saida de relés:

* Permanente; ou

* por tempo esgotado.
Se forem definidos com um tempo limite, eles irao apenas manter sua "Posicao
Desarmada" enquanto o temporizador rodar. Se o temporizador expirar, os contatos de

saida do relé funcionarao normalmente. Se estiverem definidos como Permanente, eles
manterao o "Estado Desarmado" continuamente.

AVISO!

' Um contato de saida de relé NAO serd desarmado enquanto:
®  Esta travado (e ainda nao foi reiniciado).

* Enquanto um temporizador de t-OFF-atraso ainda nao tiver expirado (tempo de
espera de um contato de saida de relé).

* O Controle de Desarmamento nao estiver definido como ativo.
* O Comando Direto nao for aplicado.

AVISO!

* Nao héa temporizador t-OFF-atraso em funcionamento (tempo de espera de um
contato de saida de relé) e

* O controle DESARMAR esté definido como ativo e
* O Desarmamento de Comando Direto é aplicado.

' Um contato de saida de relé serd desarmado se nao estiver travado e

10.3.5 Forcando RTDs*

* = A disponibilidade depende do dispositivo solicitado.

AVISO!

Os parametros, seus padrdes e amplitudes de configuracdo devem ser obtidos a partir da
secao RTD/UTRD.
o

Principio - Uso Geral

O Usuéario DEVE GARANTIR que os RTDs operam normalmente antes de que a
manutencao seja completa. Se os RTDs nao operam normalmente, o dispositivo de
protecdo NAO oferecerd protecao.

Para propésitos de compra ou de manutencao, as temperaturas RTD podem ser definidas
a forca.

w
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10.3 Servico e Apoio de Compra

Dentro deste modo [Servico / Modo Teste (Prot proib) / URTD], as temperaturas RTD
podem ser definidas a forca:

* Permanente; ou
e por tempo esgotado.

Se forem definidos com um limite de tempo, eles manterao sua "Temperatura Forcada"
apenas pelo periodo de tempo em que o temporizador funcionar. Se o temporizador
expirar, o RTD funcionara normalmente. Se forem definidos como »Permanentes«, eles
manterao a "Temperatura Forcada" continuamente. Este menu exibird os valores medidos
dos RTDs até que o usuario ative o modo de forca, abrindo a »Fungao«. Assim que o
modo de forca for ativado, os valores exibidos serao congelados por quanto tempo o
modo estiver ativo. Agora o Usudrio pode forcar valores RTD. Assim que o modo de forca
for desativado, os valores emdidos serao exibidos novamente.

Forcando Saidas Analogas*

* = A disponibilidade depende do dispositivo solicitado.

AVISO!

Os parametros, seus padroes e amplitudes de configuracao devem ser obtidos a partir de
secao de Saida Analdgica.

Principio - Uso Geral

O Usudrio DEVE GARANTIR que as Saidas Analogas operam normalmente apés a
manutencao estar completada. Nao utilize este modo se as Saidas Analogas causam
problemas em processos externos.

Para propésitos de compra ou manutencao, as Saidas Analogas podem ser definidas a
forca.

Dentro deste modo [Servico / Modo Teste (Prot proib) / Saidas Analdgicas], as saidas
analdgicas podem ser definidas a forca:

¢ Permanente; ou
¢ por tempo esgotado.

Se forem definidos com um tempo limite, eles irao apenas manter seu "Valor Forcado"
enquanto o temporizador rodar. Se o temporizador expirar, a Saida Analdgica funcionara
normalmente. Se estiverem definidos como »Permanentes«, eles manterao o "Valor
Forcado" continuamente. Este menu exibird o valor de corrente atribuido a Saida
Analdgica até que o usuario ative o modo de forca, abrindo a »Funcdo«. Assim que o
modo de forca for ativado, os valores exibidos serao congelados por quanto tempo o
modo estiver ativo. Agora o Usudrio pode forcar os valores de Saida Analdgica. Assim que
o modo de forca for desativado, os valores emdidos serdo exibidos novamente.
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10.3 Servico e Apoio de Compra

10.3.7 Simulador de falhas (sequenciador)*
* = A disponibilidade depende do dispositivo solicitado.
Para apoio de compras e a fim de analisar as falhas, o dispositivo de protecao oferece a
opcao de simular quantidades de medicao.
[Apds a definicao de Planej disposit] »Modo« = “uso”, o menu de simulacdo pode ser
encontrado dentro do campo de menu[Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Senol.
O ciclo de simulacado consiste de trés estados.
* Pré-falha;
* Falha;
» Estado Pos-falha (Fase).
Além desses trés estados, hd um curto “estagio de redefinicdo" de cerca de 100 ms,
imediatamente antes do estado de pré-falha, e outro apés o estado de pds-falha, onde
todas as funcdes de protecao sdo desativadas. Isso é necessario para reinicializar todos
os médulos e filtros de protecdo e configura-los para um novo estado saudavel.
gen onda Seno
pre Simulacao de Falha pods
AR
AAAAAAANA LAAAALALN
VUVVTVUVY VUV
AAARRARAA Y H
~100 ms PréFalha SimulacaoFalha PésFalha ~100 ms ;%f
Os estados sdo registrados pelo evento e registradores de distlrbios do seguinte modo:
¢ 0 - Operacao normal (ou seja, sem simulacao de falha)
* 1 - Pré-falha
* 2 - Falha
* 3 - Pés-falha
¢ 4 - Fase de inicializacao/Redefinicao
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10.3 Servico e Apoio de Compra

No campo de menu [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno / Configuracao /
Temps], a duracao de cada fase pode ser definida. Além disso, as quantidades de
medicao a serem simuladas podem ser determinadas (por ex.: tensdes, correntes e
respectivos angulos) para cada fase (e aterramento). A simulacao serd terminada, se uma
corrente de fase exceder 0.1 - In. Uma simulacao pode ser reiniciada cinco segundos
depois que a corrente tiver ficado de 0,1 - In.

Além disso, no campo de menu [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno /
Process] ha dois parametros de bloqueio »ExBlol«, »ExBlo2«. Sinais que sao atribuidos a
qualquer dessas opcodes blogueiam o simulador de falhas. Por exemplo, isso pode ser
recomendado para consideracdes de segurancga, para que o simulador de falhas seja
bloqueado, se o disjuntor estiver na posicao fechada.

Além disso, h& a possibilidade de atribuir um sinal para o parametro »Ex ForcaPost«. Este
sinal, entdo, interrompe o estado real da falha (Pré-falha ou falha) e conduz a uma pds-
transicao imediata para o estado de falha. A aplicacao tipica para isso é um teste para
ver se o dispositivo de protecao gera corretamente uma decisao de disparo, de modo que
ndo seja necessario sempre esperar até o fim regular do estado de falha. E possivel
atribuir o sinal de disparo »Ex ForcaPost« para que o estado de falha seja encerrado
imediatamente apds a geracdo do sinal de disparo correto.

Definir o dispositivo em modo de simulacao significa tirar de operacao o dispositivo de
protecao durante a simulacao. Nao utilize essa funcao durante a operacao do dispositivo
se o Usuario nao garantir gue hd uma protecdo de backup rodando e em funcionamento

adequado.
AVISO!
Os contadores de energia sao interrompidos enquanto o simulador de falha esta
funcionando.
o
AVISO!
As tensdes de simulacao sao sempre tensdes de fase a neutro, independentemente do
método de conexao dos transformadores de tensdo da fiagdo (Fase a fase/Wey/Abrir
Delta).
AVISO!
Por conta de dependéncias internas, a frequéncia do médulo de simulacdo é 0,16% maior
do que a avaliada.
®

Simulacao de frio
Simulacao sem acionamento do disjuntor:
O comando de disparo (»CmdDesa«) de todas as funcbes de protecao é bloqueado. A

funcao de protecao possivelmente vai disparar, mas nao vai gerar um comando de
disparo.
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» Defina [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno / Process] »Modo
DesaCmd« = “Sem DesCmd”

Simulacao quente
A simulacao tem autorizacao para disparar o disjuntor:

» Defina [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno / Process] »Modo
DesaCmd« = “Com DesCmd”

Opcoes de partida/parada
Partida manual, sem parada:
Execucao completa: Pré-falha, Falha, Pés-falha.

» Defina [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno / Process] »Ex
ForcaPost« = “Sem atribuicdo”

* Pressione/abra o controle direto [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno /
Process] »Inici Simulacdo«.

Inicio manual, parada por sinal externo:

Forcar Postagem: Assim que o sinal se tornar verdadeiro, a Simulacdo de Falha sera
forcada a alternar para o modo Pés-falha.

* Defina [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno / Process] »Ex
ForcaPost« como sinal necessario.

* Pressione/abra o controle direto [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno /
Process] »Inici Simula¢ao«.

Partida manual, parada manual:

Assim que o comando de parada for verdadeiro, a simulacao de falhas serd finalizada e o
dispositivo MRM4 retornard a operacao normal.

¢ Partida: como descrita acima.

e Parada: Pressione/abra o controle direto [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda
Seno / Process] »Parar Simulagao«.

Partida por sinal externo:
A partida do simulador de falhas é desencadeada pelo sinal externo atribuido (a menos
que uma corrente de fase exceda 0.1 - In ou o simulador de falhas esteja bloqueado; veja

também a descricao acima).

» Defina [Servico / Modo Teste (Prot proib) / gen onda Seno / Process] »Ex. Iniciar
simulacdo« como sinal necessario.
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11 Assisténcia e Manutencao

Assisténcia e Manutencao

No ambito da assisténcia e manutencdo, precisam ser realizados os seguintes controles
de hardware MRM4:

Relés de saida
A cada 1-4 anos, dependendo das condi¢cdes ambientais:
* Verifique os relés de saida através dos campos de menu de teste [Servico / Modo

Teste (Prot proib) / Forca OR] / [Servico / Modo Teste (Prot proib) / DESARMAD],
consulte => “Servico e Apoio de Compra”)

Entradas Digitais
A cada 1-4 anos, dependendo das condicdes ambientais:

¢ Forneca uma tensao nas entradas digitais e verifique se aparece o sinal de status
adequado.

Plugues e medicées de corrente
A cada 1-4 anos, dependendo das condi¢cdes ambientais:

¢ Forneca uma corrente de teste nas entradas de medicao de corrente e verifique os
valores de medicdo exibidos a partir do MRM4.,

Saidas Analégicas
A cada 1-4 anos, dependendo das condicdes ambientais:
» Verifique as saidas analégicas através dos campos de menu de teste [Servico / Modo

Teste (Prot proib) / Forca OR] / [Servico / Modo Teste (Prot proib) / DESARMAD],
consulte > “Servico e Apoio de Compra”)

Bateria
Em geral, a bateria dura mais de 10 anos. Troca por Woodward.
Alerta: A bateria serve como buffer do relégio (relégio de tempo real). Ndo ha nenhum
impacto na funcionalidade do dispositivo, se a bateria falhar, além do armazenamento do
relégio, enquanto o dispositivo estiver em estado desenergizado.
¢ O dispositivo verifica a bateria como parte de sua autossupervisao; portanto,
nenhuma atividade de teste dedicado sera necessaria. Se a bateria estiver fraca, o

LED do sistema pisca em vermelho/verde e um cédigo de erro é gerado (consulte o
Guia de Solucao de Problemas).

Contato de autossupervisao
A cada 1-4 anos, dependendo das condicdes ambientais:

¢ Desligue a alimentacao auxiliar do dispositivo. Em seguida, o Contato de
autossupervisdo deve ser retraido. Volte a ligar o interruptor de alimentacdo auxiliar.

Montagem mecanica da unidade da porta do gabinete

A cada manutencao ou anualmente:
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11 Assisténcia e Manutencao

* Verifique o torque (1.7 Nm [15 in:Ib]) relacionado com as especificacbes do capitulo
Instalacdo: > “Desenhos dimensionais”.

Torque de todas as conexoées de cabos
A cada manutencao ou anualmente:

« Verifique o torque relacionado as especificacdes do capitulo (l=> “MRM4 -
Instalacdo e fiacao”), que descreve os médulos de hardware.

Recomendamos realizar um teste de protecdo apds cada periodo de 4 anos. Esse periodo
pode ser estendido para 6 anos, se um teste de funcao é realizado, pelo menos, uma vez
a cada 3 anos.
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12 Dados Técnicos

AVISO!

' Use apenas condutores de cobre, a 75°C.

Tamanho do condutor AWG 14 [2,5 mm?Z].

Dados climaticos e ambientais

Temperatura de Armazenamento:
Temperatura de Operacao:
Umidade Aceitavel em Ann. Média:

Altitude de Instalacao Permissivel:

—30°C a +70°C (—22°F a 158°F)

-20°C a +60°C (-4°F a 140°F)

<75% rel. (em 56 dias até 95% rel.)

<2000 m (6561.67 pés) acima do nivel do mar

Se for aplicavel 4000 m (13 23,35 pés) de
altitude, pode ser necessaria uma classificacao
modificada das tensdes de operacao e de teste.

Grau de poluicao e classe do equipamento

Grau de poluicao:

Classe do equipamento:

Grau de Protecao EN 60529

painel frontal HMI com selo
painel frontal HMI sem selo
Terminais traseiros

Teste de Rotina

Teste de isolamento de acordo com IEC60255-5:

Fornecimento de tensao aux., entradas digitais,
entradas de medicdo de corrente, saidas de relé
de sinal:

Entradas de medicao de voltagem

Todas interfaces de comunicacao cabeadas:

Involucro

Gabinete B1 Altura/profundidade:

MRM4-3.6-PT-MAN

MRM4

IP54
IP50
IP20

Todos os testes devem ser realizados com o
aterramento e outros circuitos de entrada e
saida.

2.5 kV (eff) / 50 Hz

3.0 kV (eff) / 50 Hz
1,5 kvCC

183 mm (7,205 pol.)/141,5 mm (5.571 pol.)
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Profundidade do gabinete (incl. terminais):

Material, gabinete:
Material, painel frontal:

Posicao de montagem:

Peso:

208 mm (8,189 pol.)
Secao extraida do aluminio
Aluminio/folha frontal

Horizontal (deve ser permitido £45° ao redor do
eixo X)

aprox. 2.4 kg (5.291 Ib)

Medicao de corrente e de corrente de aterramento

1,35 Nm
11,9 Ib'in = ]

0,3 Nm
2,65 Ib-in

HPT 221

Fig. 87: Conector plug-in com acionador de curto-circuito integrado (entradas de corrente

convencionais)

Intervalo de frequéncia:

Terminais:

Parafusos

Secoes Cruzadas das Conexoes:

382

50 Hz / 60 Hz =£10%

Terminais aparafusados com curto-circuitadores
integrados (contatos)

M4, tipo cativo de acordo com VDEW

1xo0u?2x25mm?2(2xAWG 14) com ferrolho de
arame de extremidade

1xou2x40mm?(2xAWG 12) com luva de
cabo de anel ou luva de cabo

1xou2x6mm?(2xAWG 10) com luva de cabo
de anel ou luva de cabo

Os blocos de terminal da placa de medicao de
corrente podem ser usados com 2 condutores
(duplos) AWG 10, 12, 14, ou apenas com
condutores simples.

MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



Entradas de fase e de corrente de
aterramento

Correntes nominais:

Intervalo maximo de medicao:

Capacidade:

A prova de sobrecorrente:

Consumo de energia:

Entradas sensiveis de corrente de
aterramento

Correntes nominais:
Intervalo maximo de medicao:
Capacidade:

A prova de sobrecorrente:

Consumo de energia:

Medicao de Frequéncia

Frequéncias nominais:

MRM4-3.6-PT-MAN
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1A/5A
Até 40 x In (correntes de fase)

Até 25 x In (padrdo de corrente de aterramento)

4 x In/continuamente
30 xIn/10 s
100 x In/1 s

250 x pol./10 ms (1 meia onda)

Entradas de corrente de fase:
Emin=1A:S=25mVA
EmIn=5A:S =90 mVA

Entrada de corrente de aterramento
Emin=1A:S=25mVA

EmIn=5A:S =90 mVA

1A5A

Até 2,5 x In

2 x In/continuamente
10x1In/10 s
25x1In/1s

100 x pol./10 ms (1 meia onda)
Em 1 A:S =550 mVA
Em 0,1 A:S=7mVA

Em5A:S =870 mVA

Em 0,5A:S =10 mVA

50 Hz / 60 Hz
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Alimentacao de tensao

Volt. Auxiliar: 24 — 270 VCC /48 - 230 VCA (—20/+10%) =
Tempo de reinicio em caso de falha da corrente: = 50 ms na tensdo aux. minima

O dispositivo sera desligado se o tempo de
reinicio tiver expirado.

Observacao: a comunicacao pode ser
interrompida.

Corrente de trabalho max. permitida: 18 Um valor méximo para < 0,25 ms

12 Um valor maximo para <1 ms

Fusivel (integrado na fonte de alimentacao de 6.3 A atraso de tempo

intervalo amplo):
(Este fusivel ndo deve ser substituido pelo
usuario, mas é necessario para a operacao
segura).

O fornecimento de voltagem deve ser protegido por um fusivel de:

2.5 Uma miniatura de fusivel para atraso de tempo de 5 x 20 mm (aprox. 1/5" x
0.8"), de acordo com o IEC 60127

e 3.5 Uma miniatura de fusivel para atraso de tempo de 6,3 x 32 mm (aprox. 1/4 x 1
Ya pol.) de acordo com UL 248-14

Consumo de energia

Faixa de fornecimento de Consumo de energia em Consumo max. de energia
energia modo de espera
24 - 270 VCC: Aprox. 7 W Aprox. 10 W
48 - 230 VCA Aprox. 7 W/13 VA Aprox. 10 W/17 VA
(para as frequéncias de 50-60
Hz):
Tela
Tipo de tela: LCD com iluminacao LED no fundo de tela
Resolucao - tela grafica: 128 x 64 pixel
LEDs
Tipo de LED: Duas cores: vermelho/verde
NUmero de LEDs, gabinete B1: 8
384 MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN
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Interface frontal USB
Tipo: Mini B
Relégio de Tempo Real

Reserva de funcionamento do relégio de tempo 1 ano min.
real:

Saidas Analégicas

As seguintes informacodes técnicas se aplicam apenas para dispositivos equipados com
saidas analégicas. Consulte o cédigo de pedido do seu dispositivo.

O modo de cada saida pode ser individualmente selecionado entre saida de corrente ou
voltagem. Cabos isolados para as saidas analégicas sao recomendados. Os terminais de
isolamento HF devem ser usados, quando a conexao do isolamento a terra em ambos os
lados do cabo nao é possivel. Em um lado do cabo, o isolamento deve ser conectado
diretamente a terra. No caso de uso de cabos pares torcidos sem isolamento, o
comprimenro nao pode exceder 10m. Todas as saidas analdgicas possuem um potencial
comum. Cada saida possui seu préprio terminal comum.

Modo de corrente
Intervalo: 0-20 mA

Resisténcia méxima de carga: 1kQ

Modo de voltagem

Intervalo: 0-10 V corrente maxima de saida 1 mA
Precisao 0.5% do valor nominal 20 mA resp. 10 V
Influéncia da temperatura na precisao <1%

Teste a tensao das saidas (um grupo) em relacao 2,5 kV
a outros grupos elétricos

Teste a voltagem das saidas (um grupo) em 1,0 kv
relacao ao aterramento

Entradas Digitais

Tensdo max. de entrada: 300 VCC/ 259 VCA
Corrente de entrada CC <4 mA

CA <16 mA
Tempo de reacao: <20 ms

Tempo de retracao:
Entradas em curto <30 ms

Entradas abertas <90 ms

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 385



12 Dados Técnicos

Entradas abertas

L+

DI8

COM

onTo] ||

Fig. 88: Estado seguro das entradas digitais

Limites de mudanca:

Un = 24 VCC
Limite de comutacao 1 LIG:

Limite de comutacao 1 DESL:

Un =48V /60VCC
Limite de comutacao 2 LIG:

Limite de comutacao 2 DESL:

Un =110/120VCA/CC
Limite de comutacao 3 LIG:

Limite de comutacao 3 DESL:

Un =230/240 VCA/CC
Limite de comutacao 4 LIG:

Limite de comutacao 4 DESL:

Terminais:

Relés de Saida Binaria

Corrente continua:

Corrente max. quando ligado:

386

Entradas em curto
L+

DI1 | DI2 \\ DI8 |COM

DI_Common_FO1

24 VCC, 48 VCC, 60 VCC, 110 VCC, 110 VCA, 230
VCC, 230 VCA

Min. 19,2 VCC

Max. 9,6 VCC

Min. 42,6 VCC

Max. 21,3 VCC

Min. 88,0 VCC / 88,0 VCA

Méax. 44,0 VCC/ 44,0 VCA

Min. 184 VCC / 184 VCA

Max. 92 VCC /92 VCA

Terminal tipo parafuso

5 A CA/CC
25 ACA/CCporé4s
30 ACA/CCpor0,5s

48W (VA) a L/R = 40 ms
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Corrente méx. de interrupgao:

Voltagem max. de oscilagao:
Capacidade de oscilacao:
Tempo de operacao: (*)
Tempo de reinicializagao: (*)

Tipo de contato:

Terminais:

12 Dados Técnicos

30 A/ 230 VCA de acordo com ANSI IEEE padr.
C37.90-2005

30 A/ 250 VCC de acordo com ANSI IEEE padr.
C37.90-2005

5 A CA até 240 VCA
4ACAa230Vecoso=04
5 A CC até 30 V (resistivo)
0,3 A CC a 250 V (resistivo)

0,1ACCa220Vel/R=40ms

250 VCA / 250 VCC
3000 VA

norm. 7 ms

norm. 3 ms

1 contato de comutacao, normalmente aberto ou
fechado

Terminais tipo parafuso

(*) Os tempos de operacao e de reinicializacao correspondem aos tempos de comutacao
relacionados ao hardware puro (bobina - contato de elaboracao/interrupcao), ou seja, sem
o0 tempo necessério para que o software calcule as decisdes.

Contato de Supervisao (SC)

Corrente continua:
Corrente méx. quando ligado:

Corrente max. de interrupgao:

Voltagem max. de oscilacdo:
Capacidade de oscilacao:
Tipo de contato:

Terminais:

Sincronizacao de tempo IRIG-B0O0X

Voltagem nominal de entrada:

Conexao:

MRM4-3.6-PT-MAN

MRM4

5 A CA/CC

15 ACA/CCporé4s

5 A CA até 250 VCA

5 A CC até 30 V (resistivo)

0,25 A CC a 250 V (resistivo)

250 VCA / 250 VCC
1250 VA
1 contato de transicao

Terminais tipo parafuso

5V

Terminais aparafusados (par torcido)
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RS485*
*disponibilidade depende do dispositivo

Conexao:

Tomada D-Sub de 9 polos (resistores de
terminacdes externas/em D-Sub)

ou 6 terminais de parafusos de travamento RM
3.5 mm (138 MIL) (resistores de terminacdes
internas)

CUIDADO!

blindado.

No caso em que a interface RS485 possui terminais, o cabo de comunicacdo deve ser

Modulo de fibra optica com conector ST*

*disponibilidade depende do dispositivo
Conector:

Fibra compativel:

Comprimento de onda
Poténcia minima da entrada dptica:

Poténcia minima da saida 6ptica:

Maximo comprimento da ligacao:

Porta ST

50/125 um, 62.5/125 um, 100/140 um e 200 pm
HCS

820 nm

—24.0 dBm

-19,8 dBm com fibra de 50/125 pm
-16,0 dBm com fibra de 62,5/125 um
-12,5 dBm com fibra de 100/145 pm

-8,5 dBm com fibra HCS de 50/200 um

aprox. 2,7 km (dependendo da atenuacao da
ligacao)

Observe: A velocidade de transmissao das interfaces 6pticas é limitada a 3 MBaud para

Profibus.

Moddulo optico de Ethernet com conector LC*

*disponibilidade depende do dispositivo
Conector:
Fibra compativel:
Comprimento de onda:
Poténcia minima da entrada dptica:

Poténcia minima da saida éptica:

388 MRM4

Porta LC

50/125 pm e 62,5/125 pm

1300 nm

-30.0 dBm

-22,5 dBm com fibra de 50/125 um

MRM4-3.6-PT-MAN



12 Dados Técnicos

-19,0 dBm com fibra de 62,5/125 um

Méaximo comprimento da ligacao: aprox. 2 km (dependendo da atenuacdao da
ligacao)

Interface URTD*

*disponibilidade depende do dispositivo

Conector: Link Versatil
Fibra compativel: 1 mm
Comprimento de onda: 660 nm
Poténcia minima da entrada dptica: -39.0 dBm

Conexoes Smart view
O MRM4 pode se comunicar com o software operacional Smart view da seguinte forma:
¢ Conexao USB (utilizando a interface USB na parte frontal do MRM4).
* Conexao TCP/IP (utilizando a interface de Ethernet* na parte traseira do MRM4).
(*a disponibilidade depende do dispositivo)

Pode haver, no max., 3 sessdes do Smart view com o mesmo dispositivo MRM4 ao mesmo
tempo.

Mensagens de autossupervisao

A capacidade de armazenamento para mensagens de autossupervisdo (consulte =>
“Mensagens de autossupervisao”) é a seguinte:

* E - Erros - até 500 mensagens. Cada novo erro além deste nimero exclui a
mensagem de erro mais antiga.

e W - Avisos - até 500 mensagens. Cada novo aviso além deste nUmero exclui a
mensagem de aviso mais antiga.

« 1 - Mensagens de informacao - até 500 mensagens. Cada nova mensagem de
informacao além deste nimero exclui a mensagem de informacao mais antiga.

Fase de reinicializacao
Apds a mudaca no fornecimento de energia a protecao estara disponivel em

aproximadamente 6 segundos. Apds, aproximadamente, 37 segundos (dependendo da
configuracdo), a fase de reinicializacao é concluida (IHM e comunicacao inicializadas).
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12.1 Especificacoes/Tolerancias
12.1.1 Especificacoes do Reldgio de Hora Real

Resolucao 1 ms
Tolerancia <1 minuto/més (+20°C [68°F])

<=*+1ms se sincronizado via IRIG-B

Tolerancias de Sincronizacao de Tempo
Os diferentes protocolos para sincronizacao de tempo variam em precisao:

Protocolo Usado Desvio de tempo ao Desvio no gerador de tempo
longo de um més

Sem sincronizacao de tempo <1 min (+20°C) Desvios de tempo

IRIG-B Depende do desvio de <*1ms
tempo do gerador de tempo

SNTP Depende do desvio de <*1 ms, se a conexdo de rede é BOA
tempo do gerador de tempo (veja o status operacional de SNTP)

IEC60870-5-103 Depende do desvio de <*x1ms
tempo do gerador de tempo

Modbus TCP Depende do desvio de Depende da carga da rede
tempo do gerador de tempo

Modbus RTU Depende do desvio de <*x1ms
tempo do gerador de tempo

DNP3 TCP Depende do desvio de Depende da carga da rede
tempo do gerador de tempo

DNP3 UDP Depende do desvio de Depende da carga da rede
tempo do gerador de tempo

DNP3 RTU Depende do desvio de <x1lms
tempo do gerador de tempo

Observe que a disponibilidade dos protocolos depende da variante solicitada do MRM4
(consulte > “Formulério de pedido do dispositivo”).
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12.1 Especificacdes/Tolerancias

12.1.2 Especificacoes de aquisicao dos valores medidos

Medicao de corrente de fase e de aterramento

Faixa de frequéncia:
Precisao:

Erro de Amplitude se | < In:

Erro de Amplitude se | > In:

Erro de Amplitude se | > 2 In:

Harmonico:

Influéncia da Frequéncia:

Influéncia de Temperatura:

50 Hz/60 Hz £10%

Classe 0,5

+0,5% da corrente nominal *3) *3)
+0,5% da corrente medida *3) *3)
+1,0% da corrente medida *3) *3)
Até 20% 32 harmdnico 2%

Até 20% 52 harmonico 2%

<*2% / Hz na amplitude de 5 Hz a frequéncia nominal
configurada

<=*1% na amplitude de 0°C a +60°C (+32°F a +140°F)

*3) Para corrente de aterramento sensivel, a precisdo ndo depende do valor nominal, mas
é relacionada com 100 mA (com In =1 A), respectivamente. 500 mA (com In = 5 A).

MRM4-3.6-PT-MAN
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12.1 Especificagdes/Tolerancias

12.1.3 Precisao dos Elementos de Protecao

AVISO!

O atraso de disparo se relaciona ao tempo entre o alarme e o disparo. A precisao do
tempo de operacao relaciona-se ao tempo entre a entrada da falha e o tempo de coleta
do elemento de protecao.

Condicoes de referéncia para todos os elementos de protecdo: onda senoidal, na
frequéncia nominal, THD < 1%; método de medicdo: Fundamental

12.1.3.1 Protecao contra sobrecorrente de fase

Elementos de Protecao contra Precisao

Sobrecorrente:

1[x]

> +1,5% do valor de configuracdo ou £1% de In.
Proporcao de paralisacao 97% ou 0,5% In

t DEFT

+1% ou £10 ms

Tempo de Operacao <36 ms

Com a corrente de teste = 2 vezes o valor

de coleta
Tempo de desengate <55 ms
tcara +5% (de acordo com a curva selecionada)

atraso de reinicializacdo-t (»Modo Redef«= +1% ou £10 ms
“adiada”)
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12.1 Especificacdes/Tolerancias

Elementos de Protecao contra Precisao
Sobrecorrente:

1[x]

com a definicao »Método medicao«=
lll2!'

(Corrente de fase sequéncia negativa)

B= +2,0% do valor de configuracao ou 1% de In
Proporcao de paralisacao 97% ou 0.5% x In
t DEFT

+1% ou £10 ms

Tempo de Operacao <60ms

Com a corrente de teste = 2 vezes o valor
de coleta

Tempo de desengate <45 ms
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12.1.3.2 Protecao contra sobretensao de terra (aterramento)

Elementos de protecao contra Precisao *3)
sobretensao de terra: IG[x]

1G> +1,5% do valor de configuracao ou 1% de In
Proporcao de paralisacao 97% ou 0,5% In
t DEFT

+1% ou £10 ms

Tempo de Operacao <45 ms

Iniciando no IE mais recente que 1.2 x IE>

Tempo de desengate <55 ms
tcara +5% (de acordo com a curva selecionada)

atraso de reinicializacao-t (»Modo Redef«= +1% ou £10 ms

“adiada”)
VG> +1,5% do valor de configuracao ou £1% de Vn.
Proporcao de paralisacao 97% ou 0,5% Vn

« *3) Para a corrente sensivel de aterramento, a precisdo ndo depende do valor
nominal, mas tem como referéncia 100 mA (com In =1 A) respectivamente, e
500 mA (com In = =5 A).

394 MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



12.1.3.3 Protecao térmica

Protecao RTD:

RTD/URTD

Limite de disparo
Limite do alarme

Alarme de atraso de t

Redefinir histerese

MRM4-3.6-PT-MAN

Precisao

+1°C (1,8°F)

+1°C (1,8°F)

DEFT

+1% ou £10 ms

—2°C (—3,6°F) do limite

+1°C (1,8°F)

MRM4

12 Dados Técnicos

12.1 Especificacdes/Tolerancias
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12.1.3.4 Protecao do Motor

Protecao do Motor:
Declaracao de parada

A corrente do periodo de tempo deve ser
interrompida abaixo do STPC

Temporizador de antigiro inverso

Tempo de blogueio para permitir o giro
inverso

Temporizador de TBS

Tempo entre partidas repetidas.

Redefinir inicios por hora
Redefinir o temporizador de partidas por

hora a partir do evento de partida mais
antigo.

JAM - Protecao Fixa:

Jam[X]

Coleta
Proporcao de paralisacao

t

Tempo de Operacao

Iniciando com | mais alto que 1,1 x I>

Tempo de desengate

396

Precisao

<50 ms

+1,5% do valor de configuracao ou 1% de In

+1 minuto

Precisao

+1,5% do valor de configuracao ou 1% de In

+97% ou 0,5% In
DEFT

+1% ou £10 ms

<35 ms

<45 ms

MRM4
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12.1 Especificacdes/Tolerancias

Rejeicao de carga mecanica: Precisao

MLS

Limite Operacao +1,5% do valor de configuracao ou 1% de In
Atraso de coleta DEFT

+1% ou £10 ms

Limite de paralisacao +1,5% do valor de configuracao ou 1% de In
Atraso de paralisacao DEFT

+1% ou £10 ms

Temporizadores de atraso inicial Precisao
Atraso inicial (temporizadores comuns) +1% ou £10 ms
Tempos de Operacao

para I0C, GOC, <35 ms

for Underload, Generic 1-5 <60 ms
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12.1.3.5 Protecao relacionada a corrente

Desequilibrio de corrente; Precisao *1)

12>[x]

2> +2% do valor de configuracao ou 1% de In
Proporcao de paralisacao 97% ou 0,5% In

%(12/11) +1%

t DEFT

+1% ou £10 ms

Tempo de Operacao <70 ms
Tempo de desengate <50 ms
K *+5% INV
T-resf +5% INV

« *1) A corrente de sequéncia negativa 12 deve ser = 0,01 x In, a corrente de
sequéncia positiva I1 deve ser = 0,1 x In.
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12.1 Especificacdes/Tolerancias

12.1.3.6 Diversos itens de protecao e supervisao

Protecao contra falha do disjuntor:

CBF

t-CBF
I-CBF >
Tempo de Operacao

Iniciando em | mais alto que 1,3 x I-CBF >

Tempo de desengate

Monitoramento do circuito de disparo:

TCS

t-TCS

Supervisao de Transformador de
Corrente

CTS

Al
Proporcao de Retirada

Atras alarm

MRM4-3.6-PT-MAN

Precisao

*+1% ou £10 ms
+1.5% do valor de configuracao ou 1% In

<40 ms

<40 ms

Precisao

+1% ou £10 ms

Precisao

+2% do valor de configuracao ou 1,5% In
94%

+1% ou £10 ms
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13.1.1 Aprovacoes

C€

N2 de arquivo UL: E217753

l('@ll_ certificada em relacdo a UL508 (controles industriais)
N2 de arquivo CSA: 251990

s P® certificada em relacdo a CSA-C22.2 N2 14 (controles
industriais)
EAC

certificada pelo EAC (Conformidade da Eurasia).

iy KESCO

,',
KE/" co YA dAA (Declaragao de Identidade)

¢ Estd em conformidade com a IEEE 15472003
» Alterada pela IEEE 154722014

* Estd em conformidade com a ANSI C37.902005
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13.1.2 Padroes de Design

Padrées Genéricos

Padrao do Produto

MRM4-3.6-PT-MAN
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EN 61000-6-2 , 2005

EN 61000-6-3 , 2006

IEC 60255-1; 2009

IEC 60255-26, 2013

IEC 60255-27, 2013

UL 508 (Equipamento de controle industrial), 2005

CSA C22.2 N2 14-95 (Equipamento de controle
industrial),1995

ANSI C37.90, 2005

MRM4
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13.1.3 Testes elétricos

Testes de alta tenséao

Teste de Interferéncia de Alta Frequéncia
IEC 60255-22-1 Em um circuito
IEC 60255-26

IEEE C37.90.1

IEC 61000-4-18

Circuito com aterramento

classe 3 Circuito para circuito

Teste de tensao de isolamento

IEC 60255-27 Todos os circuitos para outros circuitos
e pecgas condutoras expostas

IEC 60255-5

EN 50178

Exceto interfaces

Entrada de medicao de tensao

Teste de tensao de impulso
IEC 60255-27

IEC 60255-5

Teste de resisténcia de isolamento

IEC 60255-27 Em um circuito

EN 50178

Circuito para circuito

Testes de Imunidade EMC

Teste de imunidade de disturbio (estouro) transitério rapido

IEC 60255-22-4 Suprimento de energia, entradas da
fiacao
IEC 60255-26
Outras entradas e saidas
IEC 61000-4-4
402 MRM4

1kVv/2s

2,5kV/2s
2,5kV/2s

2,5 kV (ef.) / 50Hz, 1 min.

1,5 kV DC, 1 min.
3 kV (ef.)/50 Hz, 1 min.

5 kV/0,5J, 1,2/50 pus

500V CC,5s

500V CC,5s

+4 kV, 2,5 kHz

+2 kV, 5 kHz

MRM4-3.6-PT-MAN
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Teste de imunidade de disturbio (estouro) transitério rapido

classe 4

Teste de imunidade a surtos (Surto)

IEC 60255-22-5 Em um circuito 2 kv

IEC 60255-26 Circuito com aterramento 4 kv

IEC 61000-4-5

classe 4

classe 3 Cabos de comunicacdao com 2 kV
aterramento

Teste de imunidade de carga elétrica (ESD)

IEC 60255-22-2 Descarga de ar 8 kv
IEC 60255-26 Descarga de contato 6 kV
IEC 61000-4-2

classe 3

Teste de imunidade de campo eletromagnético de radio-frequéncia irradiada

IEC 60255-22-3 26 MHz - 80 MHz 10 V/Im
IEC 60255-26 80 MHz - 1 GHz 35V/m
IEC 61000-4-3 1 GHz - 3 GHz 10 V/Im

Imunidade a distiurbios conduzidos induzidos por campos de frequéncia de radio
IEC 61000-4-6 150 kHz - 80 MHz 10V
IEC 60255-26

classe 3

Teste de imunidade de campo magnético da frequéncia de energia

IEC 61000-4-8 continuo 30 A/m
IEC 60255-26 3 segundos 300 A/m
classe 4

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 403
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Testes de Emissao de EMC

Teste de supressao de interferéncia de radio
IEC/CISPR 22 150kHz - 30MHz Valor limite classe B

IEC 60255-26

Teste de radiacao de interferéncia de radio

I[EC/CISPR 11 30MHz - 1GHz Valor limite classe A

IEC 60255-26
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13.1.4 Testes Ambientais

Classificacao

IEC 60068-1 Classificacao climatica

IEC 60721-3-1 Classificacdao de condicdes do
ambiente (Armazenamento)

IEC 60721-3-2 Classificacao de condicdes do
ambiente (Transporte)

IEC 60721-3-3 Classificacdao de condicdes do

ambiente (uso estacionario em locais
protegidos do clima)

Anuncio de Teste: Frio
IEC 60068-2-1 Temperatura
I[EC 60255-27 Duracdo do teste
Teste Bd: Calor seco
IEC 60068-2-2 Temperatura
IEC 60255-27 Umidade relativa

Duracao do teste

Cabine de teste: Calor umido (estado constante)
IEC 60255-27 Temperatura
IEC 60068-2-78 Umidade relativa

Duracao do teste

Teste Db: Calor umido (ciclico)
IEC 60068-2-30 Temperatura
IEC 60255-27 Umidade relativa

Ciclos (12 + 12-horas)

Teste Eb: Mudanca de temperatura
IEC 60068-2-14 Temperatura
ciclo

duracao do teste

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4
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20/060/56

1K5/1B1/1C1L/1S1/1M2 mas,
no min. —30°C (—22°F)

2K2/2B1/2C1/251/2M2 mas,
no min., —30°C (—22°F)

3K6/3B1/3C1/351/3M2 mas,

no min., —20°C (—4°F) / no
max., 60°C (140°F)

-20°C (-4°F)
16 h

60°C (140°F)
<50%
72 h

60°C (140°F)
95%
56 dias

60°C (140°F)
95%
2

60 °C/-20 °C
5
1°C/5 min

405
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Teste BD: Transporte de calor seco e teste de armazenamento

IEC 60255-27

IEC 60068-2-2

Teste AB: Transporte frio e teste de armazenamento

IEC 60255-27

IEC 60068-2-1

406

Temperatura

duracao do teste

Temperatura

duracao do teste

MRM4

70°C
16 h

-30°C
16 h
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13.1.5 Testes Mecanicos

Teste Fc:Teste de resposta de vibracao

IEC 60068-2-6 (10 Hz - 59 Hz)

IEC 60255-27 Deslocamento
IEC 60255-21-1 (59Hz - 150Hz)

classe 1 Aceleracao

Numero de ciclos em cada eixo

Teste Fc:Teste de resisténcia a vibracao
IEC 60068-2-6 (10 Hz - 150 Hz)
IEC 60255-21-1 Aceleracao
classe 1 NUmero de ciclos em cada eixo
Teste Ea: Testes de choque
IEC 60068-2-27 Teste de resposta ao choque
IEC 60255-27

Teste de resisténcia ao choque
IEC 60255-21-2

classe 1

Teste Eb: Teste de resisténcia ao choque
IEC 60068-2-29 Teste de resisténcia ao choque
IEC 60255-21-2

classe 1

Teste Fe: Teste de terremotos

IEC 60068-3-3 Teste de vibracao de terremotos de
eixo unico
IEC 60255-27
IEC 60255-21-3
classe 2
MRM4-3.6-PT-MAN MRM4
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0,035 mm (0,0014 pol.)

0.5gn

1.0 gn

20

5gn, 11 ms, 3 impulsos em
cada direcao

15gn, 11 ms, 3 impulsos em
cada direcao

10 gn, 16 ms, 1000 impulsos
em cada direcao

1 - 9 Hz horizontal: 7,5 mm
(0,295 pol.)

1 - 9 Hz vertical: 3,5 mm
(0,137 pol.)

1 varredura por eixo

9 - 35 Hz horizontal: 2 gn,

9 - 35 Hz vertical : 1 gn,

407



13 Apéndice
13.1 Padroes

Teste Fe: Teste de terremotos

1 varredura por eixo

408 MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



13 Apéndice
13.2 Interoperabilidade IEC 60870-104

13.2 Interoperabilidade IEC 60870-104

Esta norma complementar apresenta conjuntos de parametros e alternativas a partir dos
guais os subconjuntos devem ser selecionados para implementar sistemas especificos de
telecontrole. Determinados valores de parametros, tais como a escolha de campos
"estruturados" ou "nao estruturados" das informacdes do ENDERECO DO OBJETO DE
INFORMACOES de ASDUs, representam alternativas mutuamente exclusivas. Isso significa
gue é admitido apenas um valor dos parametros definidos por sistema. Outros
parametros, tais como o conjunto listado de diferentes informacdes do processo no
comando e na direcao do monitor, permitem a especificacdo do conjunto completo ou de
subconjuntos, conforme apropriado para determinadas aplicacdes. Este artigo resume os
parametros das cldusulas anteriores para facilitar a selecdo adequada de uma aplicacao
especifica. Se um sistema é composto de equipamentos decorrentes de diferentes
fabricantes, é necessario que todos 0s parceiros concordem com os parametros
selecionados.

A interoperabilidade é definida como na norma IEC 60870-5-101 e ampliada com
parametros utilizados nesta norma. As descricdes em texto de parametros que nao se
aplicam a esta norma complementar sao vinculadas e a caixa de selecao
correspondente é marcada em preto.

OBSERVACAO: Além disso, a especificacdo completa de um sistema pode exigir a selecéo
individual de certos parametros para determinadas partes do sistema, tais como a
selecao individual de fatores de dimensionamento para os valores medidos enderecaveis
individualmente.

Os parametros selecionados foram marcados como segue:
O A funcdo ou ASDU nao é utilizada
[X] A funcdo ou ASDU é utilizada como padronizada (padrdo)
[R] A funcdo ou ASDU é utilizada no modo inverso
[B] A funcdo ou ASDU é utilizada no modo padrao e inverso

A selecao possivel (em branco, X, R, ou B) é especificada para cada cldusula ou
parametro especifico.

13.2.1 Sistema ou dispositivo

(parametro especifico do sistema, definicdo de indicacdo de um sistema ou dispositivo,
marcando uma das opcdes com "X")

0 Definicao do sistema
0 Definicao de estacao controladora (Mestre)

[X] Definicao de estacao controlada (Escrava)

13.2.2 Configuracao de rede

(parametro especifico da rede, todas as configuracdes que sao utilizadas deverao ser
marcadas com "X")

B Ponte-a-ponte H Multipontes

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 409
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H Variosponto-a-pontos B  Estrelamultiponteos

13.2.3 Camada fisica

(parametro especifico da rede, todas as interfaces e indices de dados utilizados deverao
ser marcados com "X")

Velocidade de transmissao (direcao de controle)

B 100bit/s B 2400-bit/s B 2400 bit/s
W 200-bit/s B 4800-bit/s B 4300-bit/s
B 300bit/s B 9600-bits B 9600 bit/s
W 600-bit/s B 19200-bit/s
H 1200bit/s H 38400 bit/s
B 64000 bit/s
Velocidade de transmissao (monitor de direcao)
B 100-bit/s W 2400-bit/s B 2400 bit/s
B 200-bit/s B 4800-bit/s B 4800-bit/s
B 300bit/s B 9600-bit/s B 9600 bit/s
B 600bit/s B 19200 bit/s
B 1200bit/s B 38400 bit/s
B 64000bit/s

13.2.4 Camada de ligacao

(parametro especifico da rede, todas as opdes que sado utilizadas deverdo ser marcadas
com "X") Especifique o comprimento méximo do quadro. Se uma atribuicao fora do
padrao de mensagens classe 2 for implementada para transmissao desequilibrada,
indigue o tipo ID e COT de todas as mensagens atribuidas a classe 2).

Transmissao de link Campo de endereco do link

m T I librad - ”N” : I
egquitibrada)

- . librad n
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Transmissao de link Campo de endereco do link

B nh3o-estruturada

- ; , XifO-CARY I ;

Ao usar uma camada de ligacao nao equilibrada, os seguintes tipos de ASDU sao
retornados em mensagens de classe 2 (baixa prioridade) com as causas indicadas da
transmissao:

|

Identificacao do tipo Causa da transmissao
9,611, 13,21 <l>

|

13.2.5 Camada de aplicacao
Modo de transmissao para dados de aplicacao

O modo 1 (o octeto menos significativo primeiro), tal como definido no item 4.10 da
norma IEC 60870-5-4, é utilizada exclusivamente na presente norma complementar.

Endereco comum de ASDU

(parametro especifico da rede, todas as configuracdes que sao utilizadas deverao ser
marcadas com "X")

B UYUmocteto [X] Dois octetos

Endereco do objeto de informacoes

(parametro especifico da rede, todas as configuracdes que sao utilizadas deverao ser
marcadas com "X")

B UYmocteto [X] estruturada
B Doisoctetos [X] nao estruturada

[X] Trés octetos

Causa da transmisséao

(parametro especifico da rede, todas as configuracdes que sao utilizadas deverao ser
marcadas com "X")

B Umocteto [X] Dois octetos (com endereco de origem).

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4 411
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[X]

[X]

[X]

[X]

[X]

[X]

[X]

412

O endereco originador é definido como
zero, se nao usado

Comprimento de APDU

(parametro especifico do sistema, especifique o comprimento méximo do APDU por
sistema)

O comprimento maximo de APDU é de 253 (padrao). O comprimento maximo pode ser
reduzido pelo sistema.

- . . ‘o APDL .

Selecao de ASDUs padrao
Informacdes do processo na direcao do monitor
(parametro especifico da estacao; marque cada ID de tipo "X", se ele for usada apenas na

direcao padrdo "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcoes).

<l> := Informacgdes do ponto Unico M _SP_NA 1
<2 .= Inf Sos d A . ol M_SP_TA_1

<3> := Informagdes do ponto duplo M _DP_NA 1
<5> := Informacgdes de posicao de etapa M ST NA 1
<7> := Cadeia de 32 bits M BO_NA 1
<8 —g Ancia-de 32 bi . I M_BO_TA_I
<9> := Valor medido, valor normalizado M_ME_NA 1
<1l1l> := Valor medido, valor dimensionado M_ME_NB_1
<> M-MEB—1
<13> = Valor medido, valor do ponto de flutuagao curta M_ME_NC_ 1
<14>

<15>

<16>

<17>

<18>

<19>

MRM4 MRM4-3.6-PT-MAN



[X]
[X]

[X]
[X]

[X]

[X]

[X]

MRM4-3.6-PT-MAN

<20>

<21>
<30>
<31>
<32>

<33>

<34>

<35>

<36>

<37>
<38>

<39>

<40>

:= Informacdes de ponto Unico integrado com deteccdao de mudanca

de status

:= Valor medido, valor normalizado sem descricao de qualidade
:= Informacdes de ponto Unico com etiqueta de hora CP56Time2a
:= Informacdes de ponto duplo com etiqueta de hora CP56Time2a

:= Informacdes de posicao de etapa com etiqueta de hora
CP56Time2a

:= Sequéncia de 32 bits com etiqueta de hora CP56Time2a

= Valor medido, valor normalizado com etiqueta de hora
CP56Time2a

= Valor medido, valor dimensionado com etiqueta de hora
CP56Time2a

= Valor medido, valor do ponto de flutuacao curta com etiqueta de
hora CP56Time2a

:= Totais integrados com etiqueta de hora CP56Time2a

:= Evento do equipamento de protecao com etiqueta de hora
CP56Time2a

:= Eventos de partida integrada do equipamento de protecao com
etiqueta de hora CP56Time2a

:= Informacdes do circuito de saida integrada do equipamento de
protecao com etiqueta de hora CP56Time2a
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M_SP_NA 1

M_ME_ND_1
M_SP_TB 1
M_DP TB_1
M_ST TB_ 1

M_BO TB_1

M_ME_TD_1

M_ME_TE_1

M_ME_TF_1

M_IT TB_1

M_EP TD_1

M_EP_TE_1

M EP TF 1

Um dos ASDUs do conjunto <2>, <4>, <6>, <8>, <10>, <12>, <14>, <16>, <17>,
<18>, <19> ou do conjunto <30> - <40> ¢ utilizado.

Informacées do processo no controle de direcao

(parametro especifico da estacao; marque cada ID de tipo "X", se ele for usada apenas na
direcao padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as

direcdes).
<45> := Comando Unico
<46> := Comando duplo
<47> := Regulagem do comando de etapas
<48> := Comando de ponto de ajuste, valor normalizado
<49> := Comando de ponto de ajuste, valor dimensionado
<50> = Comando de ponto definido, valor do ponto de flutuacao curta
<51> := Cadeia de 32 bits
<58> := Comando Unico com etiqueta de hora CP56Time2a
<59> := Comando duplo com etiqueta de hora CP56Time2a

MRM4

C_SC_NA 1
C_DC_NA_1
C_RC_NA 1
C_SE_NA 1
C_SE_NB_1
C_SE_NC_1
C_BO NA 1
CSCTA1
C_DC TA 1
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O <60>
O <61>
O <62>
O <63>
O <64>

:= Regulagem do comando de etapas com etiqueta de hora
CP56Time2a

= Comando de ponto de ajuste, valor normalizado com etiqueta de

hora CP56Time2a

C RCTA 1

CSETA 1

= Comando de ponto de ajuste, valor dimensionado com etiqueta de C SE TB 1

hora CP56Time?2a

= Comando de ponto definido, valor do ponto de flutuagcao curta com C SE TC 1

etiqueta de hora CP56Time2a

:= Sequéncia de 32 bits com etiqueta de hora CP56Time2a

CBOTA 1

Um dos ASDUs do conjunto <45> — <51> oou do conjunto <58> — <64> ¢ utilizado.

Informacoées do sistema na direcao do monitor

(parametro especifico da estacao, marque “X” se for usado)

[X] <70>

:= Final de inicializacao

Funcoes do sistema no controle de direcao

M_EI_NA 1

(parametro especifico da estacdo; marque cada ID de tipo "X", se ele for usada apenas na
direcao padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as

direcdes).
[X] <100> := Comando de interrogacao
0 <101> := Comando de interrogacao do contador
O <102> := Comando de leitura
[X] <103> := Comando de sincronizacao do relégio (opcional)
B <104> := Comando de teste
[X] <105> = Redefinir comando de processo
B <106> :=Comando-deaquisicao-deatraso
O <107> := Comando de teste com etiqueta de hora CP56Time2a

Parametro na direcdo de controle

C_IC_NA_1
C_CINA 1

C_RD NA 1
C CS NA 1
CFSNAL
C_RP NA 1
CCDNA1

CTS TA 1

(parametro especifico da estacao; marque cada ID de tipo "X", se ele for usada apenas na
direcao padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as

direcoes).
O <110> := Parametro de valor medido, valor normalizado
0 <111> := Parametro de valor medido, valor dimensionado
O <112> = Parametro do valor medido, valor do ponto de flutuacao curta
O <113> := Ativacao do Parametro

414
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P ME_NA 1
P ME_NB_1
P ME_NC_1
P AC_NA 1
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O

Transferéncia de arquivo
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(parametro especifico da estacao; marque cada ID de tipo "X", se ele for usada apenas na
direcao padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as

direcoes).
<120> := Arquivo pronto
<121> := Secao pronta
<122> := Abrir diretério, selecionar arquivo, arquivo, abrir secao
<123> := Ultima secdo, Gltimo segmento
<124> := Rec. arquivo, rec. secao
<125> := Segmento
<126> := Diretério {em branco ou X, disponivel apenas na direcdo (padrao)
do monitor}
<127> := QuerylLog - solicitacao de arquivo

Identificador de tipo e causa das atribuicoes de transmissao
(parametros especificos da estacao)

B caixas sombreadas: opcdo ndo é necessaria.

F_ FR_NA 1
F SR NA 1
F SC_NA 1
F LS NA 1
F_AF_NA 1
F SG_NA_1
F DR TA 1

F SC_NB_1

B Caixas pretas: opcdo nao permitida ou ndo suportada nesta norma complementar

[0 Caixas brancas: funcdes ou ASDU nao utilizado.

Identificacao do tipo de marca/causa de combinacdes de transmissao:
e “X", se usado apenas na direcdo padrao;
¢ “R” se usado apenas na direcao inversa;

¢ “B"” se usado nas duas direcdes.

Identificacao do Causa da transmissao

tipo

<l>

<3>

<5>

<7>

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 20

36
MSPNA1l E O X8 0Og 8888 0 08 IX
MSPTAl 5 E M E N E E E EE NN E E
MDPNA1l B 0O [XIg 0 8 8 BE B8 8 XIIX]I & [X]
MDPTAl 5 E M E N E E E EE NN E E
MSTNA1l B2 0 0 E 08288 8 0 0 8
MSTTA.L 5 E M E B E EE E E N B E
MBONALl E O X2 08 8 888 8 8 8 [X

MRM4-3.6-PT-MAN MRM4

37 44 45 46
a1

B B B B
B B B B
B B B B
B B B B
B B B B
B B B B
B B B B

47
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Identificacao do Causa da transmissao
tipo

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 20 37 44 45 46 47

W :
o
B
=

<8> MBOTA1l EH E M E M E E EE EEE B E B B B B E
<9> MMENA1l [X]IO X2 0O 2 8 8 E E E 8 8 [Xle g8 8 8 B
<10>MMETA1 EH E m E M E E E E EE E BE E B B B B E
<l1>MMENB1 [X]IO X182 0O 2 8 B E E E B8 B8 Xl g8 8 8 B
<12>MMETB1 EH E M E N E E EE EE E B E B B B B E
<I3>MMENC1 [X]IO X2 0O 2 8 B E E E B8 8 [XIe g8 8 8 B
<4>MMEFJCl E E M E B E E EE EE E B E B B B B8 E
<l15>MITNA1 &5 E X8 E E E E B2 E E B8 808 8 8 H
<16> M_IT TA 1 E E WM E E EEEE B E E 2 E 10 E E E B
<l7>MEPTAL BH E M@ E E E E E BE E E EBE B E B BE 8 8 E
<18>=MEPTB1 EH E M E E E E E E E E E B E B B2 B B E
<l9>MEPTC1 BH E M E E E E E B EE EBE B E B8 E 8 8 E
<20>MPSNA1l g OO E0 2 82 2 E E E E B 0 8 8 8 8 E
<21>MMEND1 O O OB 0E B E B E E B B8 08B 8 8 8 H
<30>MSPTB1 E BH Xl 0O 2 8 2 2 E 00888888 8 8 H
<31>MDPTB1l BH E XIe 0 g 8 82 82 0088 8 8 8 8 E
<32>MSTTB1l EH E 0D B 0 E2 828 8282 0088 8 8 8 8 E
<33>MBOTB1 E BE Xl 0O E BE E B E E B E 8 E E B 8 H
<34>MMETD1l] E B Xl 0O E 8 E E E E B8 B8 B E B 8 8 H
<35>MMETE1l B BE XIB 0O E BE E B2 E E B B B E E B 8 H
<36>MMETF1 5 B Xl 0O 2 8 2 E E E 8 8 8 E 8 8 8 H
<37> M_IT.TB_1 E E X8 2 8 E EE B8 8 8 88088 e 8 B
<38>MEPTD1 EH E 0D E 82 E B B2 E E E E B BE B B2 B 8 E
<39>MEPTE1l BH E 0D E 8B E BE B2 E E E E B E B 82 8 8 E
<40>MEPTF1 BH E 0D E 82 E BE E E E E E B E B B B 8 E
<45> CSCNA1l B B B 8 BE XIXIXIKXIIXIE 8 8 E 8 O 0O O O
<46> CDCNA1l B BE B B8 BE XIXIXIIXIIXIE 8 8 8 8 00 OO
<47>CRCNA1l E E E E E 000 D0DO0EEE 88 8 0000
<48>CSENA1 5 BE E E E 00000 BEE 82 B2 000 O
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Identificacao do
tipo

<49> C_SE NB_1

<50> C_SE_NC_1
<51> C_BO NA 1
<58> C_SC_TA_1
<59> C_DC_TA_1
<60> C_RC_TA_1
<61> C SETA 1
<62> C_SE_TB_1
<63> C_SE_TC 1
<64> C_BO TA 1
<70> M_EI_NA 1*
<100>C_IC_NA_1
<101>C_CI NA_1
<102>C_RD _NA 1
<103>C_CS_NA 1
<104>C_TS_NA_1
<105>C_RP_NA 1
<106>C_CD _NA 1
<107>C_TS_TA 1
<110>P_ME_NA_1
<111>P ME_NB_1
<112>P_ME_NC_1
<113>P_AC_NA_1
<120>F FR_NA_1
<121>F SR NA 1
<122>F SC_NA 1
<123>F LS NA 1
<124>F AF_NA_1

<125>F SG_NA 1

MRM4-3.6-PT-MAN

Causa da transmissao

1 2 3 4 5 6 7 8

M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M W M M O M M M M M M M M 0 M 0D M W m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M O M M M M M M M M M m
M M M O M M M M M M M M M M M O M M M M M M M M M M M M m

<~ B O M O O mM O 0 O O 0O 00 00 0

M M M M M mM O O O O O .’

o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
o 0O
B B
o 0O
o B
g B
o B
=
[(X] B
=
o B8
o B8
o B8
o B8
o 0O
g B
B B
g B
B B
g B
B B
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10 11 12 13 20 37 44 45 46 47

M M M M M M M M M M M M M M M M O O M O O 0O 0 0O 0 0 0 0 O

M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m

O O 0O O O O M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M O O O M M M M M M M M M M M M M M M M M M m

36 41

[m

M M M M M M M M M M M M M M M M M M I M M M@ M M M M @M m
0o oo o0o0 00000 oR O 0OC0 0D 0 M O O0OO0O0O0O0OoQ0oo o™

O 0000000 o0o0O0oRf 00 0O O DM OO OO0O0O0O0o0ooO0Ood™

O 0000000000l 00 OO O DM OO OOO0O0O0o0ooO0Ood™

O 0000000 o0o0O0Rf 00 0O O DM OO OO00O0O0O0oQ0oO0Ood™

417



13 Apéndice
13.2 Interoperabilidade IEC 60870-104

Identificacao do Causa da transmissao
tipo
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 20 37 44 45 46 47
36 41

<l26>FDRTA1* B B U g U B B B B B B B B8 B8 8 8 B8 B8 B

* Em branco ou apenas X

13.2.6 Funcoes de aplicacao basica
Inicializacao de estacao
(parametro especifico da estacao, marque “X” se a funcao for usada)

[X] Inicializacdo remota

Transmissao ciclica de dados

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcdo for usada apenas na direcao
padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcoes)

[X] Transmissao ciclica de dados

Procedimento de leitura

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcdo for usada apenas na direcao
padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcoes)

O Procedimento de leitura

Transmissao espontanea

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcao for usada apenas na direcao
padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcoes)

[X] Transmissdo espontanea

Transmissao dupla de informacoées afeta a causa da transmissao espontdnea

(parametro especifico da estacao; marque cada informacao tipo "X", onde sdao emitidos
um ID de tipo sem marcacao de tempo e o respectivo ID de tipo com marcacao de tempo,
em resposta a uma mudanca espontanea Unica de um objeto monitorado)

As seguintes identificacdes do tipo podem ser transmitidas em sequéncia, através da
mudanca de status Unico de um objeto de informacdes. Os enderecos especificos do
objeto de informacdes para os quais a dupla transmissao estd habilitada sdo definidos em
uma lista especifica de projeto.

O Informagdes de ponto Unico M_SP_NA 1, M SP TA_'1,M SP. TB_.1e M PS NA 1
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[X]

[X]
O
[X]
O
[X]
O
[X]
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Informacdes de ponto duplo M DP_NA 1, M DP_TA 1e M DP_TB_1
informacdes de posicao de etapa M ST NA 1,M STTA 1eM ST TB 1

Sequéncia de 32 bits M BO NA 1, M BO TA 1 e M BO_TB_1 (se definida para um projeto
especifico)

Valor medido, valor normalizado M ME NA 1,M ME TA 1,M ME ND 1e M ME TD 1
Valor medido, valor dimensionado M_ME_NB_1, M ME_TB_1e M ME_TE_1

Valor medido, nimero do ponto de flutuacao curta M ME NC 1, M ME TC 1 e M ME TF 1

Interrogacao de estacao

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcao for usada apenas na direcao
padrdo "R", apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as

direcdes.)
global
grupo 1 O grupo?7 0 grupo 13
grupo 2 O grupo 8 0 grupo 14
grupo 3 O grupo9 0 grupo 15
grupo 4 O grupo 10 O grupo 16
grupo 5 O grupoll Enderecos do objeto de
informacdes atribuidos a cada
grupo 6 O grupo 12 grupo devem ser mostrados em

uma tabela separada.

Sincronizacao de relégio

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcdo for usada apenas na direcao
padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcdes.)

Sincronizagao de relégio

Transmissao de comando

(parametro especifico do objeto; marque "X", se a funcado for usada apenas na direcéo
padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcdes.)

Transmissao de comando direto

Transmissao de comando do ponto de ajuste direto
Selecione e execute o comando

Selecione e execute o comando do ponto de ajuste
C_SE_ACTTERM usado

Nenhuma definicao adicional

Duracdo de impulso curto (determinada por um parametro de sistema fora da estacao)
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O Duracao de impulso longo (determinada por um parametro de sistema fora da estacao)
O Saida persistente

[X] Supervisao de atraso maximo na direcao de comandos e em comandos de ponto de ajuste

[configuravel] Atraso maximo permitido de comandos e comandos do ponto de ajuste

Transmissao de totais integrados

(parametro especifico da estacao ou do objeto; marque "X", se a funcdo for usada apenas
na direcao padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas
as direcoes.)

O Modo A: Congelamento local com transmissao espontanea

O Modo B: Congelamento local com interrogacao do contador

0 Modo C: Congelar e transmitir os comandos por interrogacao do contador

O Modo D: Congelar por comando de interrogacao do contador, informacao espontanea de

valores congelados

[X] Leitura do contador

OO Congelamento de contador sem redefinicao

0 Congelamento de contador com redefinicao

O Redef Contad

[0 Contador de solicitacdes gerais

O Solicitar grupo de contador 1

O Solicitar grupo de contador 2

O Solicitar grupo de contador 3

O Solicitar grupo de contador 4
Carregamento de parametro
(parametro especifico do objeto; marque "X", se a fungao for usada apenas na diregao
padrao "R", apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcoes.)

O  Valor de limite

[0 Fator de suavizacao

0 Limite baixo para a transmissao de valores de medicao

O Limite alto para a transmissao de valores de medigao

Ativacao do parametro
(parametro especifico do objeto; marque "X", se a funcado for usada apenas na direcéo

padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcdes.)
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O  Ativ/desativ. transmissdo ciclica ou periédica persistente do objeto enderecado

Procedimento de teste

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcdo for usada apenas na direcao
padrao "R”, apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcdes.)

O Procedimento de teste

Transferéncia de arquivo
(parametro especifico da estacao, marque “X” se a funcgao for usada.)
Transferéncia de arquivo na direcao do monitor

Arquivo transparente

Transmissao de dados de disturbios do equipamento de protecao

Transmissdo de sequéncias de eventos

O O O O

Transmissao de sequéncias de valores analdgicos gravados

Transferéncia de arquivo na direcao do controle

O  Arquivo transparente

Busca em segundo plano

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcao for usada apenas na direcdo
padrao "R", apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcdes.)

[0 Busca em segundo plano

Aquisicao de atraso de transmissao

(parametro especifico da estacao; marque "X", se a funcao for usada apenas na direcdo
padrao "R", apenas se utilizado na direcao inversa; e "B", se usado em ambas as
direcdes.)

- cicdod _—

Definicao de limites de tempo

Parametro Valor Observacoes Valor
padrao selecionado
to 30s Tempo esgotado no estabelecimento de conexao 30 s (fixos)
t1 15s Tempo esgotado no envio ou teste de APDUs 15 s (fixos)
to 10s Tempo esgotado para validacdes em caso de 10 s (fixos)

auséncia de mensagens de dados tp < t;
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Parametro Valor Observacoes Valor
padrao selecionado
t3 20s Tempo esgotado ao enviar quadros de teste no caso 20 s (fixos)

de um longo periodo ocioso

Numero maximo de APDUs de formato I excepcional k e as mais recentes
APDUs (w) de validacao

Parametro Valor Observacoes Valor
padrao selecionado
k 12 APDUs NUmero da sequéncia maxima de recepcao de 12 s (fixos)
diferenga para enviar a variavel de estado
w 8 APDUs Ultima validacéo depois de receber w APDUs de 8 s (fixos)
formato w |

Os valores de k e w sao somente leitura, ou seja, nao podem ser configurados.

Numero da Porta

Parametro Valor Observacoes
NUmero da Porta 2404 Configuravel, valor padrao =
2404

Suite RFC 2200

RFC 2200 é um padrao oficial da Internet que descreve o estado de padronizacao dos
protocolos utilizados na Internet, conforme determinado pelo Conselho de Arquitetura de
Internet (CAl). Ele oferece um amplo espectro de padroes reais utilizados na Internet. A
selecdo apropriada de documentos da RFC 2200 definidos neste padrao para
determinados projetos deve ser escolhida pelo usudrio do padrao.

[X] Ethernet 802.3
O Interface Serial X.21
[0 Outra selecao do RFC 2200
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13.3 Abreviaturas e Siglas

As seguintes abreviacOes e siglas sao usadas neste manual.

°C
°F

CA
Conf.
AND

ANSI

méd.
AWG
BF
Bkr
Blo
BO
BO1
BO2
BO3
calc
CB
CBF
CD
Cara
CLPU
Cmd.
CMN
COM
Comm
Cr.
CSA
CT

MRM4-3.6-PT-MAN

Graus Celsius
Graus Fahrenheit
Ampere (s), Amp (s)
Corrente alternada

Confirmar

13 Apéndice
13.3 Abreviaturas e Siglas

Porta légica (A saida se torna verdadeira se todos os sinais de entrada forem

verdadeiros.)

American National Standards Institute (Instituto Americano de Padroes

Nacionais)

Média

Medidor americano de fios
Falha do disjuntor

Disjuntor

Bloqueio (s)

Relé de saida binario

19 relé de saida binaria

22 relé de saida binaria

32 relé de saida binaria
Calculado

Disjuntor

Protecao de Falha de Disjuntor do Médulo
Disco compacto

Formato da curva

Médulo de Pickup de Carga Fria
Comando

Entrada comum

Entrada comum

Comunicacao

Contador (es)

Associacdao Canadense de Padroes

Transformador de controle

MRM4
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Ctrl.

STC

STC

d

Sub-plug D
cC

DEFT

delta fi
df/dt

DI
Diagn Cr
Diagn.
DIN

dir

EINV
EMC

EN

err. / Err.
EVicon

Ex

Temp Ex Ole

ExBlo
ExP

ExP

Press Repe Ext

Superv Temp Ext

da
Fc
FIFO

FIFO Principal

fund

gn

424

Controle

Supervisao de Transformador de Corrente

Supervisao de transformadores de corrente

JeHb

Interfaces de Comunicacao

Corrente direta

Caracteristica definitiva de tempo (Tempo de disparo nao depende da altura da

corrente.)

Surto de vetor
Alteracao da taxa de frequéncia

Entrada Digital

Contador (es) de diagnéstico

Diagndstico

Deutsche Industrie Norm (Padrao Industrial Alemao)

Direcional

Caracteristica de disparo extremamente inverso
Compatibilidade eletromagnética

Europaische Norm (Padrao Europeu)

Erro

EVTconParametro determina se a tensao residual € medida ou calculada.

Externo

Temperatura Externa do Oleo

Bloqueio (s) externo (s)

Protecdo Externa - Médulo

Protecdo externa

Pressao Repentina

Supervisao de Temperatura Externa

Médulo de Protecao de Frequéncia

Funcao (Habilita ou desabilita funcionalidade = permite ou impede.)

Primeiro a entrar, primeiro a sair
Primeiro a entrar, primeiro a sair

Fundamental (onda de aterramento)

Aceleracao da terra em direcao vertical (9,81 m/s2)

MRM4
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GND

IHM
HTL

My

IEC61850
IEEE

IH1
IH2
IH2

MRM4-3.6-PT-MAN
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Terra
Yac
Interface homem-maquina (Frente do relé de protecao)
Designacao interna de produto do fabricante
Hertz
Estagio de Sobrecarga de Fase
Corrente com falha
Corrente
Limite de disparo
Zero corrente (componentes simétricos)
Corrente de sequéncia positiva (componentes simétricos)
Corrente de sequéncia negativa (componentes simétricos)
Fase de carga desequilibrada
Caracteristica térmica
Caracteristica térmica
Corrente de fase A
Corrente de fase B
Corrente de fase C
Designacao interna de produto do fabricante
Médulo de Protecao Diferencial
Médulo de Protecao Diferencial de Falha Restrita de Terra
Médulo de Alta Protecao Diferencial de Falha Restrita de Terra
Médulo de Alta Protecao Diferencial
Comissao Eletrotécnica Internacional
IEC61850
Instituto de Engenheiros Elétricos e Eletrénicos
Protecao de corrente de terra - Estagio
Corrente de aterramento
Corrente com falha
Corrente de aterramento nominal
12 harmoénico
Partida de Médulo

22 harmonico
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in.

incl.

InEn

Info.

Interl.
Interdisparo

INV

kg

kHz

KB
kvdc ou kVDC
I/In

L1

L2

L3
Ib-in
LED
LINV
LoE-Z1
LoE-Z2
Légica
LOP

LV
LVRT

mA

426

Polegada

Incluir, incluindo
Energizacao acidental
Informacdes
Intertravamento
Interdisparo

Caracteristica inversa (O tempo de disparo sera calculado dependendo da
altura da corrente)

Corrente de aterramento (residual) calculada
Entrada para sincronizacdo do tempo (Relégio)
Médulo IRIG-B

Caracteristica térmica

42 entrada de medicao do grupo de medicao de corrente (seja corrente de
aterramento ou neutra)

Joule

Quilograma

Kilohertz

Kilovolt (s)

Corrente direta em kilovolt (s)

Proporcao de corrente para corrente nominal.

Fase A

Fase B

Fase C

Libra-polegada

Diodo emissor de luz

Caracteristica de disparo inverso de longa duracao
Perda de excitacao

Perda de excitacao

Légica

Perda de Potencial

Baixa tensao

Low Voltage Ride Through (Conector Ride Through de Baixa Tensao)
Metro

Milliampere (s), Milliamp (s)
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man.
max.
med
min.
min.
MINV
MK
mm
MMU
ms
MV
mVA
N.C.
N.O.
NINV

Nm

Nom.

NT

Para.
PC
PCB
PE
p.u.
KM
Ph
PQS
pri
PROT or Prot
PS1
PS2
PS3

MRM4-3.6-PT-MAN

Manual
Maxima
Medido
Minima

MuHyTa

Caracteristica de disparo moderadamente inverso

Cddigo de Designacao de Produto Interno do Fabricante

Milimetro

Unidade de mapeamento de memoédria

Milissegundos

Média tensao

Mili-volt amperes (Energia)
Nao conectado

Normal aberto (Contato)

Caracteristica de disparo inverso normal

Newton-metro
Ndmero

Nominal

Cddigo de designacao de produto interno do fabricante

Forca ativa reversa
Parametro

Computador pessoal

Placa de circuito impresso
Protegido por aterramento
por unidade

Fator de Energia - Médulo
Fase

Protecdo de Energia - Médulo
Primario

Médulo de protecdo (Mestre)
Conjuntos de parametros 1
Conjuntos de parametros 2

Conjuntos de parametros 3

MRM4
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PS4 Conjuntos de parametros 4
PSet Conjunto de parametros
CTYy Mudanca de conjunto de parametros (Mudanca de um conjunto de parametros

para outro)

Q Forca reativa reversa

Q->&V< Protecao contra subtensao e direcao da energia reativa
R Reiniciar

rec. Gravar

rel Relativos

res Reiniciar

FcRedef Funcao de reinicializacao

RevData Revisao de dados

RMS Raiz quadrada média

Rst Reiniciar

RTD Médulo de Protecao de Temperatura

S Segundo (s)

SC Contato de supervisao (Sinénimos: Contato vitalicio, guardido, contato do

estado de salde)

Sca SCADA

SCADA Médulo de comunicacdo

S Segundo (s)

S Secundario

Sgen Gerador de onda senoidal
Sig. Sinal

SNTP SNTP-Module

SOTF Energizacao sobre falha - Médulo
Fclnici Funcao iniciar

Sum Compartiu

SW Software

Sinc Verificacao de sincronizacao
Sis. Sistema

t Retardo de desarme

tout. Hora

Tcmd Comando de desarme
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TCP/IP
TCS
ThR
TI
CmdDesa
txt

UL
UMz
UsB

Vv

\%

V/f>
V012

Vca/Vca
Vcc/Vcec
VDE
VDEW
VE

VG
VINV
VTS

WDC
www
XCT

Xlnv

MRM4-3.6-PT-MAN
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Protocolo de comunicacao
Supervisao de circuito de disparo
Médulo de réplica térmica
Cdédigo de designacao de produto interno do fabricante
Comando de desarme
Texto
Underwriters Laboratories
DEFT (caracteristica definida de tempo de disparo)
Barramento serial universal
Fase de tensao
Volts
Sobre-excitacao

Componentes Simétricos: Supervisao da Sequéncia de Fase Positiva ou da
Sequéncia de Fase Negativa

Volts de corrente alternada

Volts de corrente continua

Verband Deutscher Elektrotechnik

Verband der Elektrizitatswirtschaft

Tensao residual

Fase da tensao residual

Caracteristica de disparo muito inverso
Supervisao de transformadores de tensao

Watt (s)

Contato de observacao (contato de supervisao)
World wide web

42 entrada de medicao de corrente (corrente de aterramento ou neutra)

Caracteristica inversa
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13.4 Lista de cédigos ANSI

(Esta lista é essencialmente baseada no padrdo IEEE Std C37.2-2008.)

ANSI MRM4
14

21

21P

24

25

26

27

27 (t)
27A

27M

27N

27TN

32
32F
32R
37
38

40

46 2>
46G

47

48 MStart
49

49M

49R

49S

430

Funcoes

Velocidade reduzida

Protecdo de distancia

Protecao de distancia de fase

Protecao contra sobre-excitacao (Volts por Hertz)

Sincronizacado ou verificacao de sincronizacao através do 4° canal de
medicao do cartdo de medicao de tensao

Protecao de Temperatura
Protecdo contra subvoltagem
Protecao contra subvoltagem (dependente de tempo)

Protecdo contra subtensao (Auxiliar) através do 4° canal de medicao
do cartao de medicao de tensao

Protecao de fase (dependente de tempo) contra subtensao
(principal)

Subtensdo neutra através do 4° canal de medicdo do cartao de
medicao de tensao

Subtensao neutra do terceiro harmonico através do 4° canal de
medicao do cartao de medicao de tensao

Protecdo de Energia Direcional
Protecao de poténcia progressiva
Protecdo de poténcia inversa
Subcorrente / subpoténcia

Protecdo da Temperatura (opcional através da interface/caixa
externa)

Perda de excitacao / Perda de campo

Protecdo contra corrente em desequilibrio

Protecao contra corrente de gerador em desequilibrio
Protecdo contra desequilibrio de voltagem

Sequéncia incompleta (Supervisao do tempo de partida)
Protecdo térmica

Protecdo térmica do motor

Protecado térmica do rotor

Protecdo térmica do estator
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ANSI
50BF
50
50)
50P
50N/G
50Ns
50R
51
51P
51N/G
51Ns
51LR
51LRS
51C

51Q

51V
55
56
59
59M
59TN

59A

59N
60FL
60L
64R
64REF
66

67

MRM4
CBF

Jam
50P
IG
IG

IG
IG

por meio de
parametros
adaptativos

CTS

MStart
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Funcoes
Falha do disjuntor
Sobrecorrente (instantanea)
Jam (Rotor bloqueado)
Sobrecorrente de fase (instantanea)
Sobrecorrente neutra (instantanea)
Sobrecorrente neutra sensivel (instantanea)
Sobrecorrente neutra (instantanea)
Sobrecorrente
Sobrecorrente de fase
Sobrecorrente neutra
Sobrecorrente neutra sensivel
Rotor bloqueado
Partida do rotor blogueado (durante a sequéncia de partida)

Sobrecorrente controlada de tensao

Sobrecorrente de sequéncia de fase negativa (caracteristicas
multiplas de desarme)

Sobrecorrente com restricao de tensao
Protecao do fator de poténcia

Relé de aplicacao de campo

Protecdo de sobrevoltagem

Protecao contra sobretensao de fase (Principal)

Sobretensao neutra do terceiro harmoénico através do 4° canal de
medicao do cartdo de medicao de tensao

Protecao de sobrevoltagem através do 4° canal de medicao(Auxiliar)
do cartao de medicao de voltagem

Protecdo de sobrevoltagem neutra
Supervisao do transformador de voltagem
Supervisao de Transformador de Corrente
Protecao contra falha de aterramento do rotor
Protecdo contra falha de aterramento restrita
Partidas por h (Inibicao de partida)

Sobrecorrente direcional
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ANSI MRM4
67N
67Ns IG
68
74TC TCS
78
78V
79
81
81U
810
81R
86
87
87B
87G
87GN
87M
87SV
87T
87TN
CLK IRIG-B, ...
DDR Oscilografia
DFR Registro de Faltas
LGC Logic
MET Valores medidos
SER Registro de

Eventos

TCM TCS
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Funcoes

Sobrecorrente neutra direcional
Sobrecorrente neutra direcional sensivel
Blogueio de oscilacao de energia

Supervisao de circuito de desarme

Disparo irregular

Protecao contra salto vetorial
Religacdo automatica
Protecao de frequéncia
Protecdo de subfrequéncia
Protecao de sobrefrequéncia
ROCOF (df/dt)

Bloqueio

Protecao diferencial (Gerador/transformador/barramento)

Protecao diferencial de barramento
Protecdo diferencial de gerador

Protecao diferencial de aterramento do gerador

Protecdo diferencial do motor

Supervisao de CT aberto (veja também 87 / 87B)
Protecao diferencial do transformador

Protecao diferencial de aterramento do transformador
Sincronizacado de reldgio (por ex. via IRIG-B)

Gravacao de distlrbios sem falhas

Registro de falha digital

Logica, esquema

Medicdo de subestacao (energia, amperes, volts, watts, vars, fator

de poténcia, demanda)

Dados de evento com marcacao de tempo

Monitoramento/supervisao de circuito de disparo

MRM4
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13.5 Historico de revisao

Este capitulo lista todas as alteracdes desde a versao 3.0. Se precisar de um histérico de
alteracdes das versdes 2.x, entre em contato com Woodward.

AVISO!

Em principio, todas as versdes de hardware e software 3.x sdao compativeis entre si. Para
ver perguntas e informagdes mais detalhadas, entre em contato com o suporte

® Woodward.

O Documentacéo atualizada?

Verifique o site da Woodward para ver a Ultima revisao deste manual técnico e se ha uma
ficha de erratas com informacdes atualizadas.
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Versao: 3,6
* Data: 2019-Jan-31
* Revisao: D
Software

As funcOes de protecao do MRM4 foram adaptadas em conformidade com os requisitos da
norma VDE-AR-N-4110:2018.

Deteccao de direcao da falha de fase

Correcao de erros: Foi corrigido um erro no algoritmo de decisao de direcao que poderia
levar a falsas decisdes de direcao para sistemas "ACB". (as sequéncias de fase "ABC" nao
foram afetadas.

»Superv. apenas«

Um novo parametro de planejamento do dispositivo »Superv. apenas« foi adicionado as
seguintes fungdes de protecao:

* IG[x] - Protec&o contra sobretensdo d aterramento (solo) (consulte l=>
“Sobrecorrente de solo (aterramento) - Funcionalidade”)

Com a definicdo de »Superv. apenas« = “sim”, a funcionalidade do mdédulo é restrita a
uma funcao de supervisao: O alarme e as decisdes de disparo ainda existem como
estados que devem ser verificados no campo de menu [Operacao / Exibicao de Status] e
podem ser atribuidos como opgdes), mas isso ndo resulta em um disparo geral ou de
alarme geral e, como consequéncia, nao ocorre nenhum comando de disparo. (Consulte
> “Alarmes Gerais e Disparos Gerais”.)

Menu Seguranca
Muitas melhorias desta versao do HighPROTEC referem-se ao tépico Seguranga de TI.

H& um novo menu [Operacao / Seguranca / Estados de seguranca] que coleta
informacdes sobre vérias definicdes relacionadas a seguranca. Por exemplo, existem
entradas que informam se , as senhas de conexao foram definidas como valores
especificos do usuario ou se ainda estdo no padrao de fabrica. Se a seguranca de Tl for
uma preocupacao para sua aplicacao, recomenda-se verificar todas essas entradas
durante o comissionamento. (Consulte > “1.4 Vis&do geral dos parametros relacionados
a seguranca”.)

Além disso, existe um registrador de seguranca acessivel no caminho de menu
[Operacao / Seguranca / Registrador de segurancal. Ele mostra um sub-conjunto das
mensagens de autossupervisdo (veja abaixo), limitado apenas as mensagens
relacionadas & seguranca. (Consulte <> “1.4 Mensagens relacionadas a seguranca”.)

Smart view Acesso

Outra alteracao relacionada a seguranca é que o MRM4 aceita apenas conexdes de
versoes recentes do Smart view.

E possivel definir senhas de conexdo do Smart view: H4 uma senha »Conex&o USB« para
a conexao através da interface USB e outra senha »Conexdo de rede remota« para obter
uma conexao via rede. Depois de definida uma senha de conexaoSmart view
estabelecerd uma conexao sé depois de digitada a respectiva senha. (A predefinicdo de
fabrica, entretanto, traz valores em branco definidos para ambas as senhas de conexao).
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Todas as conexdes agora sao criptografada e os certificados garantem a identidade
correta das partes que se comunicam.

(Consulte 5> “Senhas de conexdo, Smart view Acesse”.)

Senhas

As senhas sdao armazenadas de tal maneira que "sobrevivem" a uma atualizacao de
firmware. (Consulte => “Senhas”.)

Penalidades de tempo por senhas falsas

Caso seja digitada uma senha errada varias vezes, o MRM4 bloqueia qualquer outra
digitacdo de senha por um periodo crescente de tempo, até que seja digitada a senha
correta. Uma mensagem dedicada informa ao usuério sobre esse bloqueio. Esse
comportamento refere-se a todos os tipos de senhas (incluindo as senhas de conexao
acima mencionadas), mas afeta apenas a digitacdao da senha (ou seja, a tecla de funcao

m), de modo a ndo impedir que o usuario realize outras atividades independentes
de "senha de acesso" durante esse tempo de bloqueio.

Consulte <> “1.4.2 Penalidade de tempo por digitacdo de senha errada”.

Autossupervisao, Syslog

O gravador de mensagens de autossupervisao, que é acessivel através do campo de
menu [Operacao / Autossupervisao / Mensagens], foi aprimorado, de modo que agora
também coleta vérias mensagens relacionadas a seguranca (por ex.: cada digitacao de
senha falsa) e mensagens de status internas do MRM4, avisos e mensagens de erro.

Um modulo Syslog pode ser ativado, que transmite automaticamente cada nova
mensagem (autossupervisao) interna para algum computador-servidor dedicado. Ele
utiliza o protocolo “Syslog” que é um padrdao amplamente conhecido para a transmissdo
de mensagens de log.

Consulte .= “Mensagens de autossupervisao”, l=> “Syslog”.

SCADA »ID Escra«

Para todos os protocolos de SCADA, o »ID Escra« ndo € mais um parametro de
configuracdo, mas um comando direto.

Como os comandos diretos nunca sao salvos como parte de um arquivo de configuragao
* HptPara, ndao hd mais o risco de violar a exigéncia de exclusividade de IDs de escravo,
carregando um arquivo *.HptPara em vérios dispositivos HighPROTEC. Mas, obviamente,
essa seguranca adicional vem com a desvantagem de que, durante o comissionamento,
o »ID Escra« deve ser sempre definido, mesmo que seja utilizado um arquivo »ID

Escra« preparado.

Novo protocolo de comunicacao IEC 60870-5-104
Ja esta disponivel o protocolo de comunicacdo de acordo com a IEC 60870-5-104.
Consulte > “IEC 60870-5-104".

Este protocolo também pode ser utilizado como fonte de sincronizacdo de tempo.
(Consulte 5> “Sincronizac&do de Hora".)
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Pontos de dados configuraveis para Modbus e IEC 60870-5-104

Os protocolos de comunicacao Modbus e IEC 60870-5-104 agora podem ser adaptados
para a aplicacao, (re-)mapeando os pontos de dados. Isso ajuda a integrar o MRM4 em
uma subestacao existente na rede. Uma nova ferramenta para sistemas operacionais
Windows, SCADAPTER, esta disponivel para o mapeamento de pontos de dados para
enderecos internos do protocolo.

Consulte > “Utilizando o0 mapeamento de ponto de dados SCADAPTER” e a
documentacao do SCADAPTER separada.

Protocolos de Comunicacao IEC 61850
Os parametros para as entradas e saidas virtuais foram renomeados.
O nUumero de entradas e saidas virtuais disponiveis aumentou (de 32) para 64.

Consulte 5> “IEC 61850".

Reconhecimento Manual de LEDs

Agora é possivel reconhecer (redefinir) LEDs travados, pressionando a tecla »C« durante
cerca de 1 segundo, sem digitar uma senha. Isto é devido a um novo valor padrao para o
seguinte parametro: [Para Dispos / Confirmar] »Rec através da tecla »C«« = ,LEDs
reconheciveis c/s senha”

Consulte <> “1.5 Reconhecimento manual (pressionando a tecla C no painel)”.

Saidas Bin, LEDs, Gerenc Desa
O recurso para inverter um sinal de disparo (entrada) foi modificado.

O comportamento de travamento foi modificado: Agora, existem mais algumas condicbes
que causam a redefinicao de um estado bloqueado.

(Consulte 5> “Configuracdes dos Relés e Saida”, l=> “LEDs”, 5> “5.2 Gerenciador de
Disparo - Designacao de comandos”.)

Manual técnico
A documentacao técnica foi dividida em dois documentos independentes:

e O Manual do Usudrio (ou seja, este documento, MRM4-3.6-PT-MAN) descreve o MRM4
com seus recursos e aplicacdes.

Em comparacao com a versao anterior do HighPROTEC, todos os capitulos do
Manual do Usuario foram completamente revistos e editados para uma melhor
legibilidade e exatidao.

* O Manual de Referéncia MRM4-3.6-PT-REF contém todos os parametros,
configuracdes, valores e estados bindrios. Para cada entrada, hd uma tabela com
todas as propriedades, por ex., 0 campo de menus, nome do mdédulo, valor padrao e
faixa de valor, além de um breve texto de ajuda.

* O esquema de nomenclaturas para os documentos técnicos foi alterado. Em
particular, o nUmero da versao agora faz parte do ID do documento. Em principio,
todas as IDs do documento devem seguir o esquema
"<dispositivos>-<versdo>-<idioma>-<tipo de documento>. (Consulte também
> “Comentérios sobre o Manual”.)
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Este Manual Técnico, por exemplo, anteriormente (ou seja, até a Revisdo 3.4) era
denominado DOK-HB-MRM4-2D. Agora, foi renomeado como MRM4-3.6-PT-MAN.

Um capitulo sobre requisitos de CT foi adicionado; consulte => “CT Requirements”.
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Versao: 3,4
e Data: 2017-Out-01
¢ Revisdo: C
Hardware
¢ Uma tampa protetora de metal foi adicionada aos os conectores LC para a Ethernet /
TCP/IP através de fibra 6ptica. Como a tampa melhora a imunidade de EMC,
recomenda-se sempre fixa-la com cuidado, depois de ligar os conectores LC.

* Ha um novo tipo de comunicagao tipo "T" disponivel:

RS485 (IEC 60870-5-103, MODBUS RTU, DNP3.0 RTU) + RJ45 Ethernet 100 Mbit/s
(IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP)

Software
« O firmware do dispositivo também estd disponivel em romeno.
¢ Se 0 MRM4 estiver conectado ao Smart view a partir da versao 4.50, a sincronizacao

de data e hora automaticamente considera que as definicdes de fuso horario podem
ser diferentes no PC e no MRM4.

Comunicacao
O menu [Para Dispos / HMI / Seguranca] agora disponibiliza os seguintes parametros:

*« O »Smart view através de Eth« ativa ou desativa o acesso do Smart view via
Ethernet.

* O »Smart view através de USB« ativa ou desativa o acesso do Smart view via
interface USB.

(Consulte 5> “Senhas de conex&o, Smart view Acesse”.)

IEC 60870-5-103

Este protocolo de comunicacao suporta agora o bloqueio da transmissao na direcao do
monitor e no modo de teste. (Consulte => “IEC60870-5-103".)

Modbus
Para dispositivos com interfaces RS485 e Ethernet (tipos de comunicacao "I" ou "T"), a
configuracdo do projeto “Modbus RTU/TCP” j& estd disponivel (através do parametro
[Planej disposit] Scada . Protocol«). Isso faz com que o dispositivo se comunique via linha
serial (RTU) e Ethernet (TCP) em paralelo. Em particular, observe que:

* Todos 0os mestres véem o mesmo conjunto de estados.

¢ Todos os mestres podem redefinir estados travados.

¢ Todos os mestres podem controlar o mesmo disjuntor, fazer redefinicdes e
validacdes.

Para Dispos

A caixa de didlogo de Redefinicao, que é aberta quando a tecla »C« é pressionada
durante o arranque a frio, foi adaptada as novas solicitacdes relacionadas a seguranca:
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Agora ha uma nova definicao do parametro »Config. reinic. dispositivo« que permite
remover opcdes da caixa de didlogo de Redefinicdo. (Consulte => “Redefinir para os
padrdes de fabrica, redefinir todas as senhas”.)

Sobretenséao - I[n], IG[n]

Todas as caracteristicas de tempo inverso ANSI e IEC agora tém um limite de tempo, de
acordo com a norma IEC 60255-151. (Consulte 5> “Caracteristicas”, l=>
“Caracteristicas”.)

Foi adicionada uma nova caracteristica de tempo inverso “RINV”. (Consulte > “4.8.1 R
Inverso [RINV] - Caracteristica”, I=> “4.9.1 R Inverso [RINV] - Caracteristica”.)

Autossupervisao

Dispositivo de mensagens internas (em particular, mensagens de erro) agora sao
acessiveis no menu [Operacdo / Autossupervisao / Mensagens].

Todas as mensagens que potencialmente venham a aparecer aqui sao descritas em um
documento separado, o “Guia de solucao de problemas da HighPROTEC” (DOK-HB-TS).

Supervisao

O MRM4 supervisiona a sequéncia de fases, comparando-a com a definicdo que foi feita
em [Para Camp / Configuracbes gerais] »Sequéncia Fase« (ou seja, “ACB” ou “ABC").

No menu [Operacao / Exibicdo de Status / Supervisdo / Sequéncia Fase], existe um sinal
especifico para cada CT e VT, que é ativado se a verificacao do respectivo CT / VT achar
que a sequéncia de fases é diferente da definicdo em [Para Camp]. (Consulte l=>
“Supervisao da Sequéncia de Fase”.)

LEDs

H& um novo modo de confirmagao automatica para todos os LEDs: O travamento de
todos os LEDs é confirmado (redefinido) em caso de alarme (a partir de qualquer médulo
de protecao) ou, no caso de um Alarme Geral, »Prot . Alarm«.

A confirmacdo automatica deve ser ativada pela configuracao: [Para Dispos / LEDs / LEDs
grupo A/ LED 1...n] »Engatad« = “ativo, rec. por alarme”

(Consulte 5> “1.5 Reconhecimento manual (pressionando a tecla C no painel)”.)

Reconhecimento Manual

E possivel reconhecer LEDs, SCADA, relés de saida binaria e /ou um comando de disparo
pendente, pressionando a tecla »C« no painel.

Depois de atribuir os itens necessarios ao »Rec através da tecla »C««, estes sao
reconhecidos simplesmente pressionando a tecla »C« (por cerca de 1 segundo).

Se houver a necessidade de ser capaz de reconhecer sem digitar nenhuma senha, defina
uma senha vazia para o nivel »Prot-Lvl«. (Consulte <> “1.5 Reconhecimento manual
(pressionando a tecla C no painel)”; para obter informacdes gerais sobre senhas e
consideracdes relacionadas & seguranca; consulte l=> “Seguranca”.)
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13.5.3 Versao: 3,1

AVISO!

' Esta versdo nao foi lancada!

e Data: 2017-Mar-06

Hardware

Sem alteracoes.
Software

Reconexao - ReCon[n]
O moddulo de reconexao foi melhorado de acordo com a norma VDE-AR-N 4120.

« A condicdo de liberagdo tornou-se selecionavel via ReCon . Cond Liberag Religacdo
(opgles: V Liberac Interna, V Liber Ext PCC, Ambas).

¢ O método de medicao tornou-se seleciondvel via ReCon . Método medicao (opcoes:
Fundamental, RMS Verda, T deslizante Supv med).

SCADA
Os pontos de dados foram adicionados a segunda instancia do médulo de reconexao.

TCP
Correcao de erros:

¢ Algum problema com a comunicacao TCP/PPP foi resolvido.
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13.5.4 Versao: 3.0.b
» Data: 2016-Fev-20
* Revisao: B
Hardware

Sem alteracoes.

Software

O automonitoramento foi melhorado.

Sobretensao - I[n]
Correcao de erros:
* Um problema de inicializacéo foi resolvido no médulo de sobretensao. No caso de

MeasureMode |2 e da caracteristica de DEFT, esse problema poderia ter causado um
falso arranque ou disparo apds a partida.

Sis
Correcao de erros:

* Em circunstancias especiais, uma reinicializacao involuntaria a quente foi possivel.
SCADA / Modbus
Correcao de erros:

* O protocolo Modbus ndo leu corretamente o horario do sistema.
Autossupervisao
Correcao de erros:

* Os avisos relacionados ao monitoramento da temperatura interna nao funcionavam
corretamente.
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13.5.5
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Versao: 3,0
* Data: 2015-Out-01
* Revisao: B
Hardware

* Uma nova placa frontal na cor cinza escuro substitui o gabinete azul que tinha sido
usado para todas as versoes 2.X.

¢ A nova placa dianteira possui uma interface USB para a conexao com o software de
operacao Smart view. (Ela substitui a interface serial das versodes 2.x.)

* H& um novo tipo de comunicacao tipo "I" disponivel:

RS485 (IEC 60870-5-103, MODBUS RTU, DNP3.0 RTU) + RJ45 Ethernet 100 Mbit/s
(Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP)

 ]Ja disponivel o "Revestimento isolante" como opcao por encomenda.

* Os caracteres -2 no cédigo por tipo significam uma atualizacdo importante da versao
2.x para a 3.X.

Software
O firmware do dispositivo também estd disponivel em espanhol.

Véarias pequenas mudancas e reestruturacdes foram feitas no menu e na tela.

Protecao

As causas dos disparos sao mostradas diretamente na tela.

Low Voltage Ride Through (Conector Ride Through de Baixa Tensao) - LVRT

Um segundo elemento LVRTfoi adicionado.

Perda de Potencial - LOP
A deteccao de barramento inativo tornou-se configuravel.

A atribuicao do disjuntor é opcional. (Se nenhum disjuntor foi atribuido, a posicao é
ignorada.)

O bloqueio geral de 10C foi removido.

O limite de corrente de carga LOP . I< pode ser configurado com um intervalo de 0,5 a
4 In.

Q->&V< / ReCon
A peca de reconexao foi dividida e tornou-se um mddulo independente.

As funcobes de dissociacao do mdédulo de reconexao foram estendidas a todos os
comandos de disparo.

Médulo de Protecao de Temperatura - RTD

O comando de disparo tornou-se selecionével.
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Energizacao sobre falha - Médulo - SOTF

A funcao SOTF foi removida.

SCADA
O DNP3 foi disponibilizado (com RTU/TCP/UDP).
Novas interfaces de fibra 6ptica para SCADA.

O procedimento de configuragao (estrutura de menus, configuracdes padrao) foi
modificado.

Novo sinal de "Status de conexao SCADA".
Ethernet “TCP Keep Alive” de acordo com a RFC 793.
Correcao de erros:

¢ Depois de uma excecao de hardware, o endereco IP pode ter-se perdido.

SCADA / IEC 61850

Novo suporte de Direct-Control.

Suporte para descricdes de LN através de entrada DAI no arquivo SCD.
Manipulacdo de InGGIO Ind melhorada.

Aprimoramento da velocidade de mensagens GOOSE. Resolvido o possivel problema com
mensagens GOOSE correlacionadas ao tempo.

Novos nds légicos para contadores de energia, LVRT, ExP, TCM, 47.
Novo LNClass para sensores e monitoramento.

Relatérios atualizados, caso os angulos figuem com valor zero, e se 0os angulos de vetores
de fase ultrapassarem a zona morta.

Algoritmo de zona morta melhorado.
Agora é possivel atribuir sinais de alarme IEC 61850 para os LEDs do dispositivo.
Contador para o nimero adicionado de conexdes ativas entre cliente e servidor.

Corrigida a auséncia de modos de poténcia direcional.

SCADA / Modbus
Adicionado o “Registro de status rapido”.
Registros configurdveis adicionados.

Gravador de falhas de leitura e algumas informacdes especificas do dispositivo via
Modbus.

Estabilidade do Modbus TCP melhorada.

IEC 60870-5-103

Correcao de erros:
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* Resolvido o problema com distUrbios de leitura.

SNTP
A inicializacao da rede depois da protecdo estd ativa.
Correcao de erros:
¢ O SNTP pode nao ter funcionado corretamente em caso de bateria vazia.

* Horario de verao padrao alterado para "Domingo".

Interface de PC /conexao com Smart view

A partir da V4.30 do Smart view, é possivel trocar de linha Unica para dispositivos que
suportam isso.

A interface do usuario suporta a validacao melhorada de arquivos SCD de IEC 61850.
As curvas caracteristicas ja podem ser representadas graficamente.

Ja existe um editor de paginas para a criacdo de linhas Unicas e paginas do dispositivo.
Correcao de erros:

e Apdés uma interrupcdo de comunicacdo, formas de ondas nao poderao mais ser
recebidas a partir do PC.

* Apés um download interrompido do modelo de dispositivo, a manipulacao de
arquivos poderia estar erradas.

Simulacao de PC

O status do LED foi adicionado ao software de simulacao.

Registrador de Tendéncias
Correcao de erros:

* Um vazamento de memoédria foi corrigido.

Saida Analdégica - Said Analo
Correcao de erros:

* Depois de reiniciar o dispositivo, a saida poderd chegar ao pico de 100% por um
curto periodo de tempo.

Durante a atualizacao de um dispositivo de versao 2.x,deve-se observar o seguinte com
relacao as definicbes:
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e

Todas as configuracdes de comunicacao tém que ser redefinidas. Uma conversao
automatica é apenas parcialmente possivel.

A atribuicao de saida virtual da comunicacao IEC 61850 foi reestruturada.

Todas as configuracdes de atribuicao foram redefinidas.

A peca de reconexao de Q->&V< foi dividida como um novo médulo ReCon. Uma
conversao automatica nao é possivel.

O modo V-Prot V<(t) foi abandonado e substituido pelo médulo de LVRT.
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Obrigado por seus comentarios sobre o conteudo de nossas publicacées.
Por favor envie comentarios para: kemp.doc@woodward.com

Por favor inclua o numero do manual: MRM4-3.6-PT-MAN

http://wwdmanuals.com/mrm4-2
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