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Advertencias

/1\ PRECAUCION

Mientras esté conectada la alimentacion no deben ser conectados o desconectados cables ni llevadas
a cabo pruebas de sefial.

El condensador de bus de c.c. del Varispeed F7Z permanece cargado incluso una vez que la
alimentacion ha sido desconectada. Para evitar el riesgo de descarga eléctrica desconecte el
convertidor de frecuencia del circuito de alimentacion antes de llevar a cabo trabajos de
mantenimiento. Posteriormente espere al menos durante 5 minutos hasta que todos los LEDs se
hayan apagado.

No realice pruebas de resistencia a la tension en ninguna parte del convertidor.

Contiene semiconductores que no estan disefiados para soportar tan altas tensiones.

No quite el Operador Digital mientras la alimentacién principal de corriente esté conectada.
El panel de circuitos impresos tampoco debe ser tocado mientras el convertidor esté conectado a la
alimentacion.

Nunca conecte filtros de supresion de interferencias LC/RC, condensadores o dispositivos de
proteccion contra sobretensiones a la entrada o a la salida del convertidor.

Para evitar que se visualicen fallos innecesarios de sobrecorriente, etc., los contactos de sefial de
cualquier contactor o conmutador instalado entre el convertidor y el motor deben ser integrados en
la 16gica de control del convertidor (p.ej. baseblock).

iEsto es absolutamente imprescindible!

Este manual debe ser leido a conciencia y completamente antes de conectar y operar el convertidor.
Deben seguirse todas las precauciones de seguridad e instrucciones de funcionamiento.

El convertidor debe ser operado con los filtros de linea apropiados siguiendo las instrucciones de
instalacion de este manual y con todas las cubiertas cerradas y los terminales cubiertos.

Solamente entonces estara adecuadamente protegido. Por favor, no conecte u opere cualquier
equipamiento que presente dafios visibles o al que le falten componentes. La empresa operadora es
responsable de las lesiones a personas y de los dafios al equipamiento derivados de la no
observancia de las advertencias que contiene este manual.

Vil
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Precauciones de seguridad e Instrucciones de
funcionamiento

EGeneral

Por favor, lea detenidamente estas precauciones de seguridad e instrucciones de funcionamiento antes de
instalar y operar este convertidor. Asimismo, lea todas las sefiales de advertencia que se encuentran en el
convertidor y asegurese de que nunca estén dafiadas o falten.

Es posible que se pueda acceder a componentes activos y calientes durante la operacion. Retirar componentes
de la carcasa, el operador digital o las cubiertas de los terminales conlleva el riesgo de sufrir lesiones graves o
de dafiar el equipo en el caso de una instalacion u operacion incorrecta. El hecho de que los convertidores de
frecuencia son utilizados para controlar componentes mecanicos rotativos de maquinas puede ser la causa de
otros peligros.

Deben seguirse las instrucciones contenidas en este manual. La instalacion, la operacién y el mantenimiento
solamente deben ser llevados a cabo por personal cualificado. En lo que se refiere a las precauciones de
seguridad, el personal cualificado se define como aquellos individuos que estan familiarizados con la
instalacion, el arranque, la operacion y el mantenimiento de convertidores de frecuencia, y que cuentan con la
cualificacion profesional adecuada para llevar a cabo estos trabajos. La operacion segura de estas unidades
solamente es posible si son utilizadas de manera apropiada y para aquel fin para el que fueron disefiadas.

Los condensadores de bus de c.c. pueden mantenerse activos durante aproximadamente 5 minutos una vez que
el convertidor es desconectado de la alimentacion. Por lo tanto es necesario esperar este tiempo antes de abrir
sus cubiertas. Todos los terminales del circuito principal pueden estar sometidos atin a tensiones peligrosas.

No debe permitirse el acceso a estos convertidores a nifios y personas no autorizadas.

Guarde estas Precauciones de seguridad e Instrucciones de funcionamiento en un lugar facilmente accesible y
haga que todas las personas que tienen algun tipo de acceso a los convertidores puedan disponer de ellas.

mUso previsto
Los convertidores de frecuencia estan previstos para su instalacion en sistemas o maquinaria eléctricos.

Su instalacion en la maquinaria y en los sistemas debe ser conforme a la siguiente normativa de producto de la
Directiva de Baja tension:

EN 50178, 1997-10, Equipo electronico para utilizar en instalaciones de potencia

EN 60204-1, 1997-12 Seguridad de las maquinas, Equipo eléctrico de las maquinas

Parte 1*: Requisitos generales (IEC 60204-1:1997)/

Por favor, tenga en cuenta: incluido Corrigendum de septiembre de 1998

EN 61010-1, A2, 1995 Requisitos de seguridad para equipos de procesamiento de informacion
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modificada)

El marcado CE se lleva a cabo de acuerdo a EN 50178 utilizando los filtros de linea especificados en este
manual y siguiendo las instrucciones de instalacion apropiadas.

ETransporte y almacenamiento

Las instrucciones para el transporte, el almacenamiento y la manipulacion adecuada deben ser seguidas de
acuerdo a los datos técnicos.

Hinstalacion

Instale y refrigere los convertidores como se especifica en la documentacion. El aire de refrigeracion debe
circular en la direccion especificada. El convertidor, por lo tanto, solamente debe ser operado en la posicion
especificada (es decir, en posicion vertical). Mantenga las distancias especificadas. Proteja los convertidores
contra cargas no permitidas. Los componentes no deben ser doblados, y las distancias de aislamiento no deben
ser modificadas. Para evitar dafios causados por electricidad estatica no toque ningiin componente electronico
ni contacto.

il



BConexion eléctrica

Realice cualquier trabajo en el equipo activo de acuerdo a las regulaciones nacionales de seguridad y
prevencion de accidentes correspondientes. Lleve a cabo la instalacion eléctrica de acuerdo a las regulaciones
relevantes. En particular, siga las instrucciones de instalacion asegurando la compatibilidad electromagnética
(EMC), p.ej. el apantallado, la conexion a tierra, la distribucion de filtros y el tendido de cables. Esto también
es de aplicacion para el equipamiento con marcado CE. Es responsabilidad del fabricante del sistema o
maquina asegurar la conformidad con las limitaciones EMC.

Debe ponerse en contacto con su distribuidor o representante OYMC cuando utilice seccionadores
diferenciales junto con convertidores de frecuencia.

En ciertos sistemas puede ser necesario utilizar dispositivos adicionales de control y seguridad de acuerdo a
las regulaciones pertinentes sobre seguridad y prevencion de accidentes. El hardware del convertidor de
frecuencia no debe ser modificado.

ENotas
Los convertidores de frecuencia VARISPEED F7 estan certificados de acuerdo a CE, UL, y c-UL.
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Compatibilidad EMC

Hintroduccion

Este manual ha sido compilado para ayudar a los fabricantes de sistemas que utilizan convertidores de
frecuencia YASKAWA a disefiar e instalar equipos eléctricos de conmutacion. También describe las medidas a
tomar necesarias para adecuarse a la Directiva EMC. Por lo tanto, deben seguirse las instrucciones de
instalacion y cableado de este manual.

Nuestros productos son probados por organizaciones autorizadas utilizando la normativa listada a
continuacion.

Normativa de producto: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000

mMedidas para asegurar la conformidad de los convertidores de frecuencia YASKAWA
a la Directiva EMC

Los convertidores de frecuencia YASKAWA no deben ser necesariamente instalados en un armario de
maniobra.

No es posible facilitar instrucciones detalladas para todos los tipos posibles de instalacion. Por lo tanto, este
manual debe ser limitado a directrices generales.

Todo equipo eléctrico produce interferencias de radio y de linea en varias frecuencias. Los cables la transmiten
a la atmosfera como si fueran una antena.

La conexién de equipamiento eléctrico (p.ej. un drive) a una fuente de alimentacion sin un filtro de linea
puede por lo tanto permitir que interferencias HF o LF se introduzcan en el circuito eléctrico.

Las contramedidas basicas son el aislamiento del cableado de los componentes de control y potencia, una
conexion a tierra adecuada y el apantallamiento de los cables.

Para la puesta a tierra de baja impedancia de interferencias HF es necesaria una amplia area de contacto La
utilizacion de grapas de puesta a tierra en vez de cables es, por lo tanto, recomendada.

Ademas, los cables apantallados deben ser conectados mediante clips especificos para la puesta a tierra.

HETendido de cables
Medidas contra la interferencia de linea:

El filtro de linea y el convertidor de frecuencia deben ser montados sobre la misma placa metalica. Monte
ambos componentes tan cerca uno del otro como sea posible, manteniendo también el cableado lo mas corto
posible.

Utilice un cable de potencia con apantallado con una buena puesta a tierra. Utilice un cable apantallado para el

motor cuya longitud no supere los 20 metros. Disponga todas las puestas a tierra de tal manera que sea
maximizada el area del extremo del conductor en contacto con el terminal de tierra (p.ej. una placa metalica).

Cable apantallado:
+ Utilice un cable con proteccion trenzada.

» Ponga a tierra la mayor superficie posible del apantallado. Es recomendable poner a tierra el apantallado
conectando el cable a la placa de tierra con clips metalicos (véase la siguiente figura).
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Clip de tierra Placa de tierra

Las superficies de puesta a tierra deben ser de metal desnudo altamente conductor. Elimine las capas de barniz
y pintura que pudiera tener.

» Conecte a tierra el apantallado en ambos extremos.

» Conecte a tierra el motor de la maquina

Consulte el documento EZZ006543 “Como adecuar los convertidores Yaskawa a la Directiva EMC” Por
favor, pongase en contacto con Yaskawa Motion Control para conseguir este documento.
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HFiltros de linea recomendados para el Varispeed F7

———l

Filtros de linea

clg(r)\?/::'?i:gr Filtro de linea
EN . . .
Varispeed F7 Modelo 55011 Corriente Peso Dimensiones
Clase* (A) (kg) WxDxH

CIMR-F7740P4 B, 25 m*
CIMR-F7Z40P7 B, 25 m*

3G3RV-PFI3010-SE 10 1.1 141 x 46 x 330
CIMR-F7741P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z42P2 B, 25 m*
CIMR-F7Z43P7 B, 25 m*
CIMR-F7744P0 3G3RV-PFI3018-SE B, 25 m* 18 1.3 141 x 46 x 330
CIMR-F7Z45P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z47P5 B, 25 m*

3G3RV-PFI3035-SE 35 2.1 206 x 50 x 355
CIMR-F774011 B, 25 m*
CIMR-F774015 B, 25 m*

3G3RV-PFI3060-SE 60 4.0 236 x 65 x 408
CIMR-F774018 B, 25 m*
CIMR-F774022 A, 100 m

3G3RV-PFI3070-SE 70 34 80 x 185 x 329
CIMR-F774030 A, 100 m
CIMR-F774037 A, 100 m
CIMR-F774045 3G3RV-PFI3130-SE A, 100 m 130 4.7 90 x 180 x 366
CIMR-F7Z4055 A, 100 m
CIMR-F774075 3G3RV-PFI3170-SE A, 100 m 170 6.0 120 x 170 x 451
CIMR-F774090 A, 100 m

3G3RV-PFI3200-SE A 100 250 11 130 x 240 x 610
CIMR-F774110 5 m
CIMR-F774132 A, 100 m

3G3RV-PFI3400-SE A 100 400 18.5 300 x 160 x 610
CIMR-F774160 R m
CIMR-F774185 A, 100 m

3G3RV-PFI3600-SE A 100 600 11,0 260 x 135 x 386
CIMR-F774220 s m
CIMR-F774300 3G3RV-PFI3800-SE A, 100 m 800 31.0 300 x 160 x 716

* Clase A, 100 m

Emisiones permitidas de sistemas de accionamiento eléctrico (EN61800-3, A11)
(distribucion general, primer ambiente)




Modelo d . .
cozv:r(t)i dc?r Filtros de linea
= Corriente Peso Dimensiones
Varispeed F7 Tipo 55011
P P Clase (A) (kg) W x D x H
CIMR-F7Z720P4 B, 25 m*
CIMR-F7Z20P7 3G3RV-PFI3010-SE B, 25 m* 10 1.1 141 x 45 x 330
CIMR-F7721P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z722P2 3G3RV-PFI3018-SE B, 25 m* 18 1.3 141 x 46 x 330
CIMR-F7723P7 B, 25 m*
3G3RV-PFI12035-SE 35 1.4 141 x 46 x 330
CIMR-F7725P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z27P5 B, 25 m*
3G3RV-PFI2060-SE 60 3 206 x 60 x 355
CIMR-F772011 B, 25 m*
CIMR-F772015 B, 25 m*
3G3RV-PFI2100-SE 100 4.9 236 x 80 x 408
CIMR-F772018 B, 25 m*
CIMR-F772022 A, 100 m
3G3RV-PFI2130-SE 130 43 90 x 180 x 366
CIMR-F772030 A, 100 m
CIMR-F772037 3G3RV-PFI2160-SE A, 100 m 160 6.0 120 x 170 x 451
CIMR-F772045 A, 100 m
3G3RV-PFI2200-SE A 100 200 11.0 130 x 240 x 610
CIMR-F772055 > m
CIMR-F772075 A, 100 m
3G3RV-PFI3400-SE A 100 400 18.5 300 x 160 x 564
CIMR-F772090 > m
CIMR-F772110 3G3RV-PFI3600-SE A, 100 m 600 11.0 260 x 135 x 386

* Clase A, 100 m

.—l

XIlI




.—I

Minstalaciéon de convertidores y filtros EMC

L1 L3
PE, L2

Conexiones a tierra
(elimine la pintura)

N

PE
C\/-\
< |

N\

Linea

Convertidor
Filtro

Carga
L1L3 UW
PE L2 V PE

Longitud minima posible
de cable

Placa metalica

N Cable del motor
apantallado

Conexiones a tierra
(elimine la pintura)
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Marcas registradas

En el presente manual se utilizan las siguientes marcas registradas.
» DeviceNet es una marca registrada de ODVA (Open DeviceNet Vendors Association, Inc.).
* InterBus es una marca registrada de Phoenix Contact Co.

* Profibus es una marca registrada de Siemens AG.
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Manipulacion de los

convertidores

Este capitulo describe las comprobaciones necesarias que deben llevarse
a cabo al recibir o instalar un convertidor.

Introduccidn al Varispeed F7 ..., 1-2
Comprobaciones a la reCepCiOn ........cccceeeeeeiiiiiiiiieiicee e 1-4
Dimensiones externas y una vez montado..........ccccceeeeveiiiiinieneennn. 1-8
Comprobacion y control de la ubicacion de instalacion................ 1-11
Orientacion y distancias de instalacion ............cccccocccciiiiiineeeeeen. 1-12
Desmontaje y montaje de la tapa de terminales .......................... 1-13

Desmontaje y montaje del Operador Digital y de la tapa frontal .. 1-14
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Introduccioén al Varispeed F7

€ Aplicaciones del Varispeed F7

El Varispeed F7 es ideal para las siguientes aplicaciones.
* Aplicaciones de ventilacion, soplado y bombeo

* Cintas transportadoras, dispositivos de empuje, maquinas de procesado de metales, etc.

Las configuraciones deben ser ajustadas para cada aplicacion para lograr una operacion optima. Consulte el

_ Capitulo 4 Operacion de prueba

€ Modelos Varispeed F7

La serie Varispeed F7 incluye convertidores de dos clases de tension: 200 V y 400 V. Las capacidades maximas del
motor varian entre 0,55 y 300 kW (42 modelos).

Tabla 1.1 Modelos Varispeed F7

Especificaciones
Capacidad Varispeed F7 (especifique siempre el grado de proteccion al hacer
Clase de | maxima su pedido)
tension | del motor | Capacidad Referencia del modelo Tipo bastidor abierto Tipo bastidor cerrado
kW de salida bASICO (IEC IP00) (IEC IP20, NEMA 1)
kVA CIMR-F7zOOOOOO CIMR-F7zOOOOOO
0,55 1,2 CIMR-F7Z20P4 20P410
0,75 1,6 CIMR-F7Z20P7 20P710
1,5 2,7 CIMR-F7Z21P5 21P510
2,2 3,7 CIMR-F7Z22P2 22p210
37 5.7 CIMR-F7Z23P7 Retire las tapas superior ¢ 23p7100
inferior del modelo tipo
5,5 8,8 CIMR-F7Z25P5 bastidor cerrado. 25P510
7,5 12 CIMR-F7Z27P5 27P510
11 17 CIMR-F772011 201110
Clase 15 22 CIMR-F7Z2015 201510
200V 18,5 27 CIMR-F772018 201810
22 32 CIMR-F772022 202200 202210
30 44 CIMR-F772030 203000 203010
37 55 CIMR-F772037 203700 203710
45 69 CIMR-F772045 204500 2045103
55 82 CIMR-F7Z2055 205500 205510
75 110 CIMR-F772075 207500 207510
90 130 CIMR-F772090 209000 -
110 160 CIMR-F772110 211000 -




Especificaciones
Capacidad Varispeed F7 (especifique siempre el grado de proteccion al hacer
Clase de | maxima su pedido)
tensién | del motor Capaci.dad Referencia del modelo Tipo bastidor abierto Tipo bastidor cerrado
kW de salida basico (IEC 1P00) (IEC IP20, NEMA 1)
kVA CIMR-F7zOOOOOO CIMR-F7zOOOOOO

0,55 1,4 CIMR-F7Z40P4 40P410
0,75 1,6 CIMR-F7Z40P7 40rP710

1,5 2,8 CIMR-F7Z41P5 41P510

2,2 4,0 CIMR-F7Z42P2 42p210

3.7 5.8 CIMR-F7Z43P7 Retire las tapas superior e 43p710

4,0 6,6 CIMR-F7Z44P0 inferior del modelo tipo 44P01

55 9.5 CIMR-F7Z45P5 bastidor cerrado 45P510

7,5 13 CIMR-F7Z47P5 47pP510

11 18 CIMR-F7Z4011 401110

15 24 CIMR-F7Z4015 401510

18,5 30 CIMR-F7Z4018 401810

Clase 22 34 CIMR-F7Z4022 4022000 402210
400 vV 30 46 CIMR-F7Z4030 403000 403010

37 57 CIMR-F774037 403700 403710

45 69 CIMR-F7Z4045 404500 404510

55 85 CIMR-F7Z4055 405500 405510

75 110 CIMR-F7Z4075 407500 407510

90 140 CIMR-F774090 409000 409010

110 160 CIMR-F77Z4110 411000 411010

132 200 CIMR-F7Z4132 413200 413210

160 230 CIMR-F774160 416000 416010

185 280 CIMR-F77Z4185 418500 —

220 390 CIMR-F774220 422000 -

300 510 CIMR-F774300 430000 -




I (Presenta el convertidor algun tipo de dafios?
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Comprobaciones a la recepcién

¢ Comprobaciones

Compruebe los siguientes elementos inmediatamente después de la entrega del convertidor.

Elemento Método

(Le ha sido suministrado el modelo de
convertidor correcto?

Compruebe el nimero de modelo en la placa del lateral del convertidor.

Inspeccione la totalidad del exterior del convertidor para comprobar la
existencia de arafiazos u otro tipo de dafios derivados del envio.

Compruebe la firmeza de las uniones y atornillamientos mediante un

/ Hay tornillos o componentes flojos? . .
ohay P ) destornillador u otras herramientas.

Si encuentra alguna irregularidad en los elementos anteriormente descritos, péngase en contacto con el
distribuidor en el que ha adquirido el convertidor o con su representante OYMC inmediatamente.

€ Informacion de la placa de caracteristicas

Hay una placa instalada en el lateral de cada convertidor. Esta placa muestra el nimero de modelo, las
especificaciones, numero de lote, nimero de serie y otras informaciones del convertidor.

HPlaca de ejemplo

La siguiente placa es un ejemplo de un convertidor estandar para uso interno europeo: trifasica, 400 Vc.a.,
0,55 kW, Normas IEC 1P20 y NEMA 1

s ~ Especificaciones
Modelo de convertidor — - MODEL: CIMR-F7Z40P4 SPEC: 40P41 = del convertidor
Especificaciones de —| INPUT: AC3PH 380480V 50/60Hz 2.34A
entrada
Especificaciones de | QUTPUT: AC3PH 0-480V 0-400Hz _1.8A 1.4KVA
Numero de lote — »| LOTNO.: MASS: 3.0kg <«— Peso
Numero de serie —| SERNO.: PRG:

LT T LT
L IP20 YASKAWA ELECTRIC CORPORATION )

Fig. 1.1 Placa de caracteristcias



BENumeros de modelo de convertidor

El nimero de modelo del convertidor que se encuentra en la placa indica la especificacion, la clase de tension
y la capacidad méaxima del motor del convertidor en codigos alfanuméricos.

CIMR-F7Z20P4

Convertidor — 1 |
Varispeed F7
N° Especificacion | N° | Capacidad max. del motor
Z |OYMC Normas Europeas 0P4 0,55 kW
oP7 | To7sKW
a a
Ne Clase de tension — 300 300 kw
2 Entrada trifasica, 200 Vc.a. “p” Indica la coma decimal.
4 Entrada trifasica, 400 Vc.a.

Fig. 1.2 Numeros de modelo de convertidor

BEspecificaciones del convertidor

Las especificaciones del convertidor (“SPEC”) que se encuentran en la placa indican la clase de tension, la
capacidad maxima del motor, la clase de proteccion y la revision del convertidor en codigos alfanuméricos.

20P41
N° Clase de tension M
Entrada trifasica, 200 Vc.a.
Entrada trifasica, 400 Vc.a.
N° |Capacidad max. del motor N° Grado de proteccion
0P4 0,55 kW 0 Tipo bastidor abierto (IEC 1P00)
oP7 [ — T o075kW T ]| " 1 T Tipo bastidor cerrado (IEC IP20, |
a a NEMA Tipo 1)
300 300 kW

“P” Indica la coma decimal

Fig. 1.3 Especificaciones del convertidor




€4 Nombres de componentes

EConvertidores de 18,5 kW o menos

La apariencia externa y los nombres de los componentes del convertidor se muestran en la Fig /.4. El

convertidor con la tapa de terminales quitada se muestra en la Fig 1.5.

Tapa protectora superior (Parte del tipo bastidor
cerrado (IEC IP20, NEMA Tipo 1))

Tapa frontal —___|

Operador Digital |

Terminal de tierra —__ |

Tapa protectora inferior

Fig. 1.4 Apariencia del convertidor (18,5 kW o

Taladro de montaje

Carcasa de fundicién

Placa

menos)

Tm_

LLId = ! i TR
[sTsc s [at [we T+ [ac [-v [we [ac Tre [R+ [R- ] w6 [we [ua [ue [uc |
st [s [s3 [s4 [s5 [56 [s7 [r [ac [ 6 [s+ [s-] [us [we Jui [ [wz]

— Terminales del circuito de control

— Terminales del circuito principal

Fig. 1.5 Disposicion de terminales (18,5 kW o

WWW@M@W@@
ABCDE ] e

i E— —

| Indicador de carga (CHARGE)

Terminal de tierra

menos)



B Convertidores de 22 kW o mas
La apariencia externa y los nombres de los componentes del convertidor se muestran en la Fig. 1.6. El

convertidor con la tapa de terminales quitada se muestra en la Fig. 1.7.

Taladros de montaje

Tapa del convertidor
Ventilador

Tapa frontal

Operador Digital—

oyt \Mﬂﬂ»
I
Tapa de terminales —t_ m / Placa
\/

Fig. 1.6 Apariencia del convertidor (22 kW o mas)

Terminales
del circuito
de control Indicador de carga
(CHARGE)
_aE
[RiLi ] [skL2i] T3] [ © J[®1]
| o [RLT][SL2][TA3] [UdL][Va2][WT3] ,
N / ZEAN 0

Terminales '@’ ﬂ[H
del circuito H i
principal '$¢ -'$¢--‘$¢

Terminal de tierra

”%‘ El5 g@‘w)

Fig. 1.7 Disposicion de los terminales (22 kW o mas)




Dimensiones externas y una vez montado

4 Convertidores con bastidor abierto (IP00)

A continuacion se muestran los diagramas de los convertidores con bastidor abierto.
W1

4-d

@ 77 ( 777777 ’l_ﬂ

T
i

ﬂ 0000 diii?i [
C I
\ 1|
(5)
W D1

H2

3 D
Convertidores de clase 200 V/400 V de 0,55 a 18,5 kW Convertidores de clase 200 V de 22 6 110 kW
Convertidores de clase 400 V de 22 a 160 kW
Wi -
W 6-d
== : = N
=] = =
g i z {
q B [+]
NQ T . = T
=l =] =
= il ST ST = B =
L} ES ot
W1 DI
(15 W (15 (5} D

Convertidores de clase 400 V de 185 a 300 kW

Fig. 1.8 Diagramas exteriores de convertidores con bastidor abierto



.—l

€ Convertidores con bastidor cerrado (NEMA1)

A continuacion se muestran diagramas exteriores de los convertidores con bastidor cerrado (NEMAT).

W1

4-d W1 4-d
|
I

ol ]| IR
d o o |5 |5

U NENREL

= %ﬂlﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂ{ﬂﬂﬂﬂmﬂ@% 1| ] ]

Convertidores de clase 400 V de 22 a 160 kW

Fig. 1.9 Diagramas exteriores de convertidores con bastidor cerrado




Tabla 1.2 Dimensiones (mm) y pesos (kg) de los convertidores F7 de 0,4 a 160kW.

Sa- Dimensiones (mm) Valor calérico (W)
lida Bastidor abierto (IP00) Bastidor cerrado (NEMA1) Mé-
maxi- Talos Ge- | todo
Clasede| ma ales nera-| ge
tension |aplica- Peso Peso | ", = | Ex- | In- | cion | rofi.
bledel| W | H | D |W1|H1|H2|D1| t1 |aproxi- W | H | D (W1|HO |H1|H2|H3|D1| t1 |aproxi P ternajterna| de gera-
motor mado mado | ", . calor Gign
el total
(kW] d*
0,55 20 [ 39 | 59
0,75 27 | 42 | 69 .
157 39 3 157 39 3 Natu
L5 50 | 50 | 100 | ral
140 | 280 126 |266| 7 5 140 | 280 126|280 |266| 7 5 M5
22 0 70 | 59 | 129
3,7 12| 74 | 186
177 59 4 177 59 4
5,5 164 | 84 | 248
7.5 6 300 65 6 219 | 113 | 332
200 (300 (197 | 186 | 285 65,5 200 |——1197| 186|300 | 285 ">
11 7 310 10]5 7 374 | 170 | 544
200V 5 350 0 429 | 183 | 612
(Trifa- 240350207 [216(335(7,5| 78 | 2,3| 11 |240— 1207/216/350|335|7,5/—1 78 |23 | 11 | M6
sico) | 185 380 30 501 | 211 | 712
22 250400 195385 21 [250535 195400 |385 135 24 586 | 274 | 860 | Ven-
258 100 258 L1100 tila-
30 [275]450 220435 24 |275]615 220450435 165 27 865 | 352 [ 1217 4or
37 300 100 57 300 100 62 1015 | 411 [ 1426
375600 | —— 250 | 575 [t 380 [890 |——250| 600 | 575 210 —|
45 330 63 330 68 1266 | 505 [ 1771
13 32 13 | 32 M10
55 86 110 130 94 1588 | 619 | 2207
450725350 325|700 130 455 350(325| 725 | 700 305
75 87 0 95 2019 | 838 |2857
90 |500 8503603781820 108 2437 997 | 3434
15045 MI12
110 |575[885[380 445855 140 150 27331242 (3975
0,55 14 [ 39 | 53
0,75 157 39 3 157 39 3 17 | 41 | 38 Nzﬁ‘“
1,5 36 | 48 | 84
2,2 |140 (280 126 266| 7 5 140 | 280 126|280 |266| 7 5 M5 | 59 | 56 | 115
3,7 80 | 68 | 148
177 59 4 177 59 4
4,0 0 70 | 91 | 161
5,5 127 | 82 [ 209
7,5 65 193 | 114 | 307
200|300 | 197 | 186 | 285 65,5 6 200 [300|197|186|300 |285 ’ 6
11 5 252 | 158 | 410
15 326 | 172 | 498
400 V 240350207 | 216 | 335 78 10 | 240350207 /216|350 |335 78 10
| 185 426 | 208 | 634
(Trifa-
sico) 22 7,5 2,3 7,5 2,3 M6 | 466 | 259 | 725 | Ven-
275|450 | 258 [ 220 | 435 100 21 [275|535|258(220| 450 [435 100 24 !
30 85 678 | 317 | 995 | tila-
37 635 784 | 360 | 1144 9"
45 325550 (283|260 | 535 105 36 |325 s 283{260| 550 | 535 165 105 40 901 | 415 [ 1316
55 1203 | 495 | 1698
75 88 110 96 1399 | 575 | 1974
450|725 350 [ 325|700 | 13 3.2 455 350(325| 725|700 13 |305 32 M10
90 89 0 97 1614 | 671 | 2285
130 130
110 102 124 122 2097 | 853 [ 2950
132 500 [ 850|360 370|820 | 14 20 505 | 75" |360]370/850 820 15 |395 30 >388 1 1002 339
45 4,5 MI12
160 | 575|916 |378 | 445|855 | 46 | 140 160|579 122 378(445| 916 [855| 46 408|140 170 2791 | 1147 | 3938
* Igual para convertidores de bastidor abierto o cerrado
Tabla 1.3 Dimensiones (mm) y pesos (kg) de convertidores de Clase 400V de 185 kW a 300 kW
Salida Dimensiones (mm) Valor caldrico (W)
maxima Bastidor abierto (IP00) .
- Gene- Método
Clasede | aplica- = de refri
e ble del Peso Tala- Ex- In- racion de e refri-
motor w H D [W1| W2 | W3 | H1 H2 D1 t1 aproxi- | drosde | terna | terna calor geracion
kW] mado | montaje total
185 260 3237 | 1372 4609
400v 710 | 1305 | 413 | 540 | 240 | 270 | 1270 | 15 |125,5| 4,5
(Trifa- 220 280 Mi2 3740 | 1537 5277 Ventilador
sico) 300 | 916 | 1475 | 413 | 730 | 365 | 365 | 1440 | 15 | 1255 | 45 | 405 5838 | 2320 | 8158




——————————————————————————
i

Comprobacion y control de la ubicacion de
instalacién

Instale el convertidor en la ubicacion descrita a continuaciéon y mantenga unas condiciones optimas.

@ Ubicacion de instalacion

Instale el convertidor de acuerdo a las siguientes condiciones en un ambiente con un grado de contaminacion 2.

Tipo Temperatura ambiente de servicio Humedad
Tipo bastidor cerrado -10a+40°C 95% de HR o menos (sin condensacion)
Tipo bastidor abierto -10a+45°C 95% de HR o menos (sin condensacion)

Las tapas de proteccion estan instaladas en la parte superior e inferior del convertidor. Aseglrese de retirar las
tapas protectoras antes de instalar un convertidor de clase 200 6 400 V con una salida de 18,5 kW o menos en
un panel.

Observe las siguientes precauciones al montar el convertidor.

* Instale el convertidor en una ubicacion limpia libre de vapores de grasa y polvo. Puede ser montado en un
panel totalmente cerrado que esté completamente protegido contra el polvo en suspension.

» Cuando instale u opere el convertidor tenga siempre especial cuidado de que no entre en el dispositivo
polvo metalico, grasa, agua o cualquier otro elemento extrafio.

* No instale el convertidor sobre materiales combustibles, como p.ej. madera.

* Instale el convertidor en una ubicacion libre de materiales radioactivos y de materiales combustibles.
* Instale el convertidor en una ubicacion libre de gases y fluidos dafiinos.

* Instale el convertidor en una ubicacion sin excesiva oscilacion.

* Instale el convertidor en una ubicacion libre de cloruros.

* Instale el convertidor en una ubicacion protegida de la luz solar directa.

4 Control de la temperatura ambiente

Con el fin de aumentar la seguridad de operacion, el convertidor debe ser instalado en un ambiente libre de
aumentos de temperatura extremos. Si el convertidor se instala en una ubicacion cerrada, como p.ej. un
armario, utilice un ventilador o un sistema de aire acondicionado para mantener la temperatura interna de
funcionamiento por debajo de 45°C.

€ Proteccion del convertidor de materiales extrafios
Coloque una cubierta protectora sobre el convertidor durante la instalacion para protegerlo del polvo metalico
producido al taladrar.

Retire siempre la cubierta protectora del convertidor una vez haya completado la instalacion. En caso
contrario se vera reducida la ventilacion, lo que causara un sobrecalentamiento del convertidor.
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Orientacidon y distancias de instalacion

Instale el convertidor verticalmente con el fin de no reducir el efecto refrigerante. Al instalar el convertidor
tenga en cuenta siempre las siguientes distancias de instalacion para permitir una disipacion normal del calor.

I _ : d

Aire

& # o ——|

—

00000} -
Ly, Vil ~— 0 B |

S )l e ,

30 mm min. 30 mm min. t— 120 mm min. é

I;) mm min. )
Aire

Distancia horizontal Distancia vertical
A B

Convertidores de Clase 200V, 0,55 a 90 kW
Convertidores de Clase 400V, 0,55 a 132 kW

Convertidor de Clase 200V, 110 kW
Convertidor de Clase 400V, 160 a 220 kW

Convertidor de Clase 400V, 300 kW 300 mm | 300 mm

50 mm 120 mm

120 mm | 120 mm

Fig. 1.10 Orientacion y distancias de instalacion

1. Se requieren las mismas distancias verticales y horizontales de instalacion para el montaje de

1)
- convertidores con bastidor abierto (IPO0) y con bastidor cerrado (IP20, NEMA 1).
= 2. Asegurese de retirar siempre las tapas protectoras antes de instalar un convertidor de clase 200 6 400 V
IMP:RTANT con una salida de 18,5 kW o menos en un panel.

Disponga siempre suficiente espacio para los pernos de anilla de suspension y las lineas del circuito
principal al instalar un convertidor de Clase 200 6 400 V con una salida de 22 kW o mas sobre un panel.
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Desmontaje y montaje de la tapa de terminales

Retire la tapa de terminales para realizar el cableado al circuito de control y a los terminales del circuito

principal.
€ Desmontaje de la tapa de terminales 1
EConvertidores de 18,5 kW o menos I

Suelte el tornillo que se encuentra en la parte inferior de la tapa de terminales, presione los laterales en la
direccion de las flechas 1, y posteriormente bascule hacia arriba la tapa en la direccion de la flecha 2.

Fig. 1.11 Desmontaje de la tapa de terminales (se muestra el modelo CIMR-F7Z25P5)

EConvertidores de 22 kW o mas

Suelte los tornillos de la parte superior derecha ¢ izquierda de la tapa de terminales, tire de la tapa en la
direccion de la flecha 1 y posteriormente basctlela hacia arriba en la direccion de la flecha 2.

Fig. 1.12 Desmontaje de la tapa de terminales (se muestra el modelo CIMR-F722022)

€ Montaje de la tapa de terminales

Cuando haya completado el cableado del bloque de terminales coloque la tapa siguiendo los pasos del
procedimiento de desmontaje en sentido inverso.

Para convertidores con una salida de 18,5 kW o menos, inserte la lengiicta de la parte superior de la tapa de
terminales en la ranura del convertidor y presione sobre la parte inferior de la tapa hasta que ésta encaje con un

chasquido.
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Desmontaje y montaje del Operador Digital y de
la tapa frontal

€ Convertidores de 18,5 kW o menos

Para instalar tarjetas opcionales o cambiar el cableado de los terminales, retire el Operador Digital y la tapa
frontal ademas de la tapa de terminales. Retire siempre el Operador Digital de la tapa frontal antes de retirar la
tapa frontal.

A continuacion se describen los procedimiento para el desmontaje y el montaje.

EDesmontaje del Operador Digital

Presione la palanca que se encuentra en el lateral del Operador Digital en la direccion de la flecha 1 para
desenclavarlo y levante el Operador Digital en la direccion de la flecha 2 para retirarlo tal y como se muestra
en la siguiente ilustracion.

Fig. 1.13 Desmontaje del Operador Digital (se muestra el modelo CIMR-F7Z45P5)



EDesmontaje de la tapa frontal

Presione los laterales derecho e izquierdo de la tapa frontal en la direccion de las flechas 1 y levante la parte
inferior de la tapa en la direccion de la flecha 2 para retirar la tapa frontal tal y como se muestra en la siguiente
ilustracion.

Fig. 1.14 Desmontaje de la tapa frontal (se muestra el modelo CIMR-F7Z45P5)

EMontaje de la tapa frontal

Una vez haya cableado los terminales, monte la tapa frontal en el convertidor siguiendo los pasos de
desmontaje en sentido inverso.

1. No monte la tapa frontal con el Operador Digital instalado en ella, en caso contrario es posible que el
Operador Digital presente fallos en el funcionamiento debido a un contacto defectuoso.

2. Inserte la lengiicta de la parte superior de la tapa frontal en la ranura del convertidor y presione la parte
inferior de la tapa contra el convertidor hasta que ésta encaje con un chasquido.




EMontaje del Operador Digital

Una vez haya colocado la tapa de terminales, monte el Operador Digital en el convertidor siguiendo el
siguiente procedimiento.

1. Enganche el Operador Digital en A (dos puntos) a la tapa frontal en la direccion de la flecha 1 tal y como
de muestra en la siguiente ilustracion.

2. Presione el Operador Digital en la direccion de la flecha 2 hasta que encaje en posicion en B (dos puntos).

Fig. 1.15 Montaje del Operador Digital

TS 1. No desmonte o instale el Operador Digital ni coloque o retire la tapa frontal mediante otros métodos
- que no sean los anteriormente descritos, ya que en caso contrario el convertidor podria averiarse o
presentar fallos en el funcionamiento debido a contactos defectuosos.
2.Nunca monte la tapa frontal en el convertidor con el Operador Digital instalado en ella. Pueden
producirse contactos defectuosos.
Monte siempre la tapa frontal en el convertidor en primer lugar, y posteriormente instale el Operador
Digital en la tapa frontal.

a

~

®
IMPORTANT



4 Convertidores de 22 kW o mas

Para los convertidores con una salida de 22 kW o mas, desmonte la tapa de terminales y posteriormente siga
los siguientes pasos para desmontar el Operador Digital y la tapa frontal.

EDesmontaje del Operador Digital

Siga el mismo procedimiento que en el caso de los convertidores con una salida de 18,5 kW o menos.

EDesmontaje de la tapa frontal

Levante la tapa por la parte superior de la tarjeta de terminales del circuito de control en la posicion indicada 1
en la direccion de la flecha 2.

Fig. 1.16 Desmontaje de la tapa frontal (se muestra el modelo CIMR-F722022)

EMontaje de la tapa frontal

Tras finalizar los trabajos, como el montaje de una tarjeta opcional o la configuracion de la tarjeta de
terminales, monte la tapa frontal siguiendo los pasos descritos en sentido inverso.

1. Aseglrese de que el Operador Digital no esté instalado en la tapa frontal. Pueden tener lugar contactos
defectuosos si se monta la tapa frontal con el Operador Digital instalado en ella.

2. Inserte la lengiieta de la parte superior de la tapa frontal en la ranura del convertidor y presione la tapa
hasta que encaje en el convertidor con un chasquido.

EMontaje del Operador Digital

Siga el mismo procedimiento que en el caso de los convertidores con una salida de 18,5 kW o menos.
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Cableado

Este capitulo describe el cableado de los terminales, las conexiones de los terminales del circuito principal,
las especificaciones del cableado de los terminales del circuito principal, los terminales del circuito de control y
las especificaciones del cableado del circuito de control.
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Conexiones a dispositivos periféricos

En la Fig. 2.1 se muestran ejemplos de conexiones entre el convertidor y dispositivos periféricos tipicos.
Fuente de
alimentacion

Interruptor "

automatico de
estuche moldeado E

Contactor

Reactancia de c.a. para f
mejora del factor de

potencia

* Resistencia de freno

Filtro de ruido de entrada @

= Regctancia de c.a. para
I mejora del factor de
potencia

Convertidor

Conexion a tierra I

Filtro de ruido de salida @

Fig. 2.1 Ejemplos de conexiones a dispositivos periféricos
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Diagrama de conexion

El diagrama de conexion del convertidor se muestra en la Fig. 2.2.

Al utilizar el Operador Digital, el motor puede ser operado cableando tnicamente los circuitos principales.

Reactancia c.c. para mejorar
factor de potencia (opcional)

Unidad de resistencia de freno (opcional)

Alimentacion | 4 $
trifasica Filtro
380adgov L2
50060 Hz L3 —dlineat—O T3 W3¢
PE,'/ Varispeed F7
CIMR-
| F7C47P5
*************** I
— | |
. 7 [
Marcha directa/parada I st | ,—$ | :
o[RS e e
Marcha inversa/parada | .82 @ I 0| 230 Vea, 1A max.
\T 3 [ MC 4 | - :
Fallo Externo [ [ L
42— TB=e] | 3
Entradas Reset fallo 1 . S4 D—:@ [ M1 * | Salida de contacto 1
multifuncionales Configuracion de T } } M2 }(Valor predeterminado:
(Configuracién multivelocidad 1 1 2S5 :_:@: b I Marcha)
de fabrica) Configuracion de [ L |
multivelocidad 2 I +s6 E 1 M3 . | Salida de contacto 2
Seleccion de ; i (] M4 | (Valor predeterminado: Contacto multifuncional salida
frecuencia Jog | .S7 :@ [ o | Velocidad cero) 250 Vc.a., 1A méax.
| < - } } } 30 Ve.c., 1A max.
| SN MS 4 | Salida de contacto 3
[ | ©alida de contacto
} K ; | Me . | (Valorpredeterminado:
SC | | Frecuencia alcanzada)
N v [ P o
SP_ 4 oav ! |
,,,,,,,,,, | . .
E(G) Terminal | Terminal

|
de malla |
|

Entrada de tren de pulsos
- RP [Predeterminado: Entrada de

Ajuste de configuracién |

de entrada analégica 11‘

referencia de frecuencia]
' 0 a 32kHz

I
|
I
|
|
Fl sy Fuente de alimentacién de

2kQ

3 0Oa1ov

T

| P
T entrada analégica
| +15V, 20mA

Al Entrada analdgica 1:
Referencia de frecuencia

%Q |:

4 a 20mA

P

PI
A 4

Y maestra
| -102+10V (20 kOhm)

Entrada analégica
| A2 multifuncional 2:
-0- — [Valor predeterminado:
| Bias de frecuencia
+ Ac4 @ 20mA (250 Ohm)]

: ov

|

-V Fuente de alimentacién de en
-15V, 20mA

ALY,

Resistencia de
terminacion

Comunicaciones
MEMOBUS

RS-485/422

G gIR_ 1J>
N

| de malla

®

Salida de tren de pulsos
0 a 32kHz (2,2 kOhm)
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Corriente de salida)

Ajuste
. 20 kOhm _ o e
| - Salida analdgica multifuncional 1
FM . ! y (-10:a +10V 2mA / 4 a 20mA)
I> T [Valor predeterminado:
. Frecuencia de salida 0 a +10V]
| Ajuste
. 20 kOhm
| [ Salida analdgica multifuncional 2
AM " (-10 a +10V 2mA /4 a 20mA)
I> T [Valor predeterminado:
. Corriente de salida 0 a +10V]
AC 4

rada analégica *

& e

() cables

T Cables de partrenzado
—+—+ apantallados
\_

T
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Fig. 2.2 Diagrama de conexion (Se muestra el modelo CIMR-F7Z247P5)




€ Descripciones de los circuitos

Consulte los nimeros indicados en la Fig. 2.2.

@

@

* SELV =

N '4
~~
[ J
IMPORTANT

Estos circuitos son peligrosos y estan separados de las superficies accesibles mediante separaciones
de proteccion

Estos circuitos estan separados del resto de los circuitos mediante separaciones de proteccion
consistentes en aislamiento doble y reforzado. Estos circuitos pueden ser interconectados con
circuitos SELV (o equivalentes) o no SELV ', pero no con ambos.

Convertidores alimentados por una fuente con sistema de cuatro cables (neutro a tierra)

. . . . * , . . .,
Estos circuitos son circuitos SELV  y estan separados del resto de los circuitos por una separacion
de proteccion consistente en aislamiento doble y reforzado. Estos circuitos solamente pueden ser

interconectados con otros circuitos SELV" (o equivalentes).

Convertidores alimentados por una fuente con sistema de tres cables (sin conexion a tierra o
con tierra en esquina)

Estos circuitos no estan separados de los circuitos peligrosos u otros circuitos por separacion de
proteccion, sino Ginicamente por aislamiento basico. Estos circuitos no deben ser interconectados
con ningun circuito que sea accesible, a menos que sean aislados de los circuitos accesibles con un
aislamiento adicional.

Safety Extra Low Voltage (Tension extra-baja de seguridad)

1. Los terminales del circuito de control estan dispuestos como sigue.

'sNIsc|sHA1|A2 |+ [AC |-v|mP AC |RP[R+ |R-

‘MS ‘MG ‘MA‘MB‘MC ‘
‘E(G)‘ ‘S'I ‘S2‘SS‘S4‘SS‘SG‘S7‘FM‘AC ‘AM ‘IG ‘S+ ‘S—

M3 |wa[m1|  [m2| E@)

N

La capacidad de corriente de salida del terminal +V es de 20 mA.
. Los terminales del circuito principal estan indicados con circulos dobles y los terminales del circuito de control con
circulos sencillos.
4. Se muestra el cableado de las entradas digitales S1 a S7 para la conexion de contactos o de transistores NPN
(OV modo comtn y NPN). Esta es la configuracion por defecto.
Para conectar transistores PNP o para utilizar una fuente de alimentacion externa de 24V, consulte la pdgina 2-24,
Modo NPN/PNP.
. La referencia de frecuencia de velocidad maestra puede ser introducida bien en el terminal A1 o bien en el terminal
A2 cambiando la configuracion del parametro H3-13. La configuracion por defecto es el terminal Al.
Las salidas analogicas multifuncionales estan destinadas para salidas de dispositivos de medicion para medidores
de frecuencia analdgica, amperimetros, voltimetros, vatimetros, etc. No utilice estas salidas para el control de
realimentacion o para otros controles.
. Los convertidores de clase 200 V de 22 hasta 110kW y de Clase 400 V de 22 hasta 300 kW disponen de reactancias
de c.c instaladas para mejorar el factor de potencia. Las reactancias de c.c. solamente son una opcion en el caso de
los convertidores de 18,5 kW o menos. Retire el puente al conectar una reactancia de c.c.
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Configuracion del bloque de terminales

Las disposiciones de los terminales se muestran en las Fig. 2.3y Fig. 2.4.

ﬂm_

[LLd = ! i E—n|
[st Isc s [ [w2 T+v [ac [-vTwe [ac [re [Re [R- ] [us [ue [ [us [uc | . . )
5t [s2 [so [s# [s5 [s6 [s7 [ [ [ [6 [s+[s-] [ua [wae ui] [z I Terminales del circuito de control
f Il
|| F — Terminales del circuito principal 2
RLIEATLI[ 6 ST [@2)[ET|[E2]UTIVT2 |
ABCDE ] I

;'\ Indicador de carga

Terminal de tierra

Fig. 2.3 Disposicion de terminales (Convertidor de clase 200 V/400 V de 0,4 kW)
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Fig. 2.4 Disposicion de terminales (Convertidor de clase 200 V/400 V de 22 kW o0 mas)
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Cableado de los terminales del circuito principal

€ Secciones de cable y conectores aplicables

Seleccione los cables y los terminales de crimpar apropiados de las Tabla 2.1y Tabla 2.2. Consulte el Manual
de instrucciones TOE-C726-2 para secciones de cables para unidades de resistencia de freno y unidades de

freno
Tabla 2.1 Secciones de cable para clase 200 V
. Secciones de Seccion de
Modelo de ) ) Tornillos | p, - 4 apriete cable cable recomen- | .
convertidor Simbolo de terminal de N - > | Tipo de cable
CIMR-O0 terminal (N+m) po dada en mm
mm? (AWG) (AWG)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B, B2,
F7220P4 | U/T1, V/T2, W/T3 M4 12al,5 1524 25
I o (14210) (14
D
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B1, B2, 1 Saa )5
U/T1, V/T2, W/T3 Sa ,
F7Z20P7 , , M4 12a15 (142 10) (13)
D
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2,
F7221p5 | U/TL, V/T2, W/T3 M4 12al5 1524 2,5
~al, (14 a 10) (14)
D
R/L1, S/L2, T/L3, @, ®1, @2, B, B2,
F7z22P2 | U/TL, V/T2, W/T3 M4 12al,5 1524 2
~al, (142 10) (14)
D
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2,
F7223P7 | U/TL, V/T2, W/T3 M4 12215 4 4
~al, (122 10) (12)
@)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B1, B2,
F7225P5 | U/T1, V/T2, W/T3 M4 12215 (160) (160)
D
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B1, B2,
F7227p5 | U/TL, V/T2, W/T3 M5 25 10 10
, (8a6) ®)
D Cables de
potencia, p. €j.
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2, cables de
F722011 | U/TL, V/T2, W/T3 M5 25 16 16 vinilo de
(6a4) 6) 600V
D
R/LI,S/L2, T3, ©, @1, ®2, UTLV/T2, | M6 40a5.0 25 25
W/T3 e (4a2) 4)
F722015 10 N
B1, B2 M5 2,5 826)
25 25
M6 4,0a5,0
© 0as, @ @
R/LI,S/L2, T/L3, ©, @1, ®2,U/T1, V/T2, MS 902100 25a35 25
W/T3 ’ 4 (3a2) @)
F722018 10 3
B1, B2 M5 2,5 826)
25 25
M6 4,0a5,0
© 0as, @ @
R/L1, S/L2, /L3, ©, @1, U/TI, V/T2, M8 9.02100 25235 25
W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 ’ ’ (Bal) 3)
F722022 10216 i
@3 M6 4,0a5,0 8a4)
25a35 25
D M8 9,02 10,0 @a2) @
R/L1, S/L2, /L3, ©, ®1U/TI, M8 9.0210.0 50 50
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 Lat (1a1/0) e
F772030 10216 3
@3 M6 4,0a5,0 824)
25a35 25
(@) M8 9,0a10,0 422) @




Tabla 2.1 Secciones de cable para clase 200 V

Modelo d Tornill Secciones de Seccion de
POt , . OMMItOS | par de apriete cable cable recomen- | ..
convertidor Simbolo de terminal de (Nem) posibles g 2 | Tipo de cable
CIMR-O terminal > dada en mm
mm?2 (AWG) (AWG)
R/L1, S/L2, /L3, ©, ®1U/T1, MI0 | 17.6a225 | 70293 70
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 Hass (2/0 a 4/0) (2/0)
6al6
®3 M8 8,8210,8 _
F722037 (10a4)
@ MI0 | 1762225 (3253"‘278) (325)
v/, A1 M4 13al4 (3653"1]‘(‘)) (11’65)
R/L1, S/L2, /L3, ©, ®1U/TI, M 17.6222 95 95 2
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L.21, T1/L31 0 768225 (3/0 a 4/0) (3/0)
6al6
®3 M8 8,8210,8 -
F722045 (10a4)
Q@ MI0 | 17,6222,5 (510:238) (510)
v, A2 M4 13al4 (g(’faal‘(‘)) (11’65)
502095 50 x 2P
R/L1, /L2, T/L3, ©, @1 MI2 3142392 | (ot | (10X 2P)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, T1/L31 M10 17,6 222,5 (f/%) (2/%)
F722055 | @3 M8 8,8a10,8 (13272‘/)0) _
352095 50
D MI10 17,6 a22,5 (3 2 4/0) (1/0)
Y1, A2 M4 13a14 (§65aal‘(‘)) (11’65)
952122 95 x 2P
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1 MI2 | 3142392 | 3i0%550) | (3i0x2P) Cables de
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, T1/L31 MI0 | 1762225 | 4 /0935 410) (39/%§221;) poterats, p. <
6270 vinilo de
F722075 | @3 MS 882108 | (105 20) - 600 V
95a 185 95
& MIO | 17.6222.5 1 305 400) (3/0)
1, A2 M4 13al4 (365;1‘(‘)) (11’65)
150 a 185 150 x 2P
R/LI, /L2, T/L3, ©, @1 Uls | 314a30, | (@2302400) | (250x2P)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L31 (2/%11350%) (2/50>><<221;)
F722090 | @3 M8 88a108 | 1%22%) -
70a 150 70 x 2P
D M2 314392 1 9033000 | (20 x 2P)
1, AN2 M4 13a14 (365;]‘(‘)) (11’65)
240 % 2P, 6 50
240 a 300 x 4P
RILL S/L2, T3, ©, @1 (350 2600) | (350x2P, 61/
0 x2P)
MI2 | 3142392 Sonan s
150 a 300 x 4P
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L31 300000 | (300x2B,
F722110 6 1/0 x 4P)
@3 M8 882108 (1%‘;72%) -
150 150 x 2P
D MI2 31,4a392 (300) (300 x 2P)
1, A2 M4 13al4 (365;1‘(‘)) (11’65)

* La seccion de cable esta calculado para cables de cobre a 75°C




Tabla 2.2 Secciones de cable para clase 400 V

Modelo de Tornillos Secciones de Seccion de
convertidor Simbolo de terminal de By (%S.aprlete (C):R,llees cable recomerzl- Tipo de cable
CIMR-O0 terminal (Nem) PO dada en mm
mm? (AWG) (AWG)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, ®2,B1, B2, sad )
U/T1, V/T2, W/T3 Sa ,
F7Z40P4 g M4 12al5 (132 10) {n
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2,
F7z40P7 | U/T1, V/T2, W/T3 M4 12215 1,524 2,5
o ~al (142 10) (14)
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B, B2,
F7Z41P5 | U/TL, V/T2, W/T3 M4 12a15 1,5a4 2,5
o ~al, (142 10) (14)
R/LL, S/L2, T/L3, @, @1, @2, B1, B2,
F7z42p2 | U/TL, V/T2, W/T3 M4 12215 1,5a4 25
o <8l (142 10) (14)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, 142
Frza3p7 | U/TL VIT2, W/T3 Ma 12215 25a4 (12)
(14a 10) 75
© (14)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, 142
F7zaapo | U/TL VIT2, W/T3 Ma 12215 2,524 (12)
(14a 10) 75
© (14)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, ®2,B1, B2, 124 " 142
F7z4sps | U/TL V/T2, W/T3 Ma 12815 (122 10) (12)
D 25a4 2,5
(14a 10) (14)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2 6 6
? y ? > > [ Cables de
Frza7ps | U/TL V/T2, W/T3 M4 12815 (10) (10) potencin .
@ 4 4 ¢j. cables de
(12a10) (12) vinilo de
600 V
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B, B2, lé)
Frza011 | U/TL, V/T2, W/T3 NS 25 (?oa a] g) ®)
6
© (10)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B, B2, M5 25 8106 1é)
Frzao01s | U/TL, V/T2, W/T3 (8a6) (®)
o M5 2,5 6a10 6
(M6) (4,0a5,0) (102 6) (10)
R/LI,S/L2, T3, ©, @1, @2, UTLV/T2, | M 40250 10a35 10
W/T3 a0, (8a2) ®)
F724018 | B1. B2 M5 25 10 10
’ ’ 3) 3)
10a16 10
D M6 40a5,0 (8 ad) ®
R/LI,S/L2, T3, ©, @1, @3, UTLV/T2, | M6 40250 6164 166
F7za002 | W/T3,RULIL, SI/L21, TI/L31 (6a4) (6)
16a25 16
D M8 9,02 10,0 ©6a2) ©
R/L1,S/L2, T/L3, ©, @1, @3, UTL VT2, | M6 40250 245 245
F7za030 | W/T3, RILIL, SI/L21, TI/L31 “ “)
25235 25
D M8 9,02 10,0 @a2) @
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, U/T1, V/T2, W/ M8 9.0210.0 25250 35
T3, RI/L1L, S1/L21, T1/L31 80 (1a4/0) )
F724037 10al6 i
®3 M6 40a5,0 (8ad)
25235 25
D M8 9,02 10,0 @22) @




Tabla 2.2 Secciones de cable para clase 400 V

Modelo de Tornillos ) Secciones de Seccion de
cgrlllx\lzgi%r Simbolo de terminal . de . Par éifl.e:glete p(i:})l)lﬁes CZZ;?::;?;? Tipo de cable
] ermina mm? (AWG) | (AWG)
R/LI, S/L2, T/L3, @, @1, U/T1, V/T2, W/ M8 9.0a10.0 35250 35
T3, R1/L11, SI/L21, TI/L31 Db (1a2/0) )
F724045 | @3 M6 40a50 1(2 2 3‘)6 ;
@ M8 9,0210,0 2(2 2 %5 (245)
WIS, RITAL Six%,%igf“’ M Ms 902100 | ) 6
F724055 | @3 M6 40a50 0l 41‘)6 ]
@) M8 9,0210,0 2(2 2 %5 (245)
R/LL, S/L2, T/L3, @, @1 MIO | 314a392 (27/8 2491/50) (27/%)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, TI/L31 MI0 | 17.6222,5 (ff)oaalf/g) (15/%)
F7Z4075 | @3 M8 8,82 10,8 (?Oaalg) -
@ MI0 | 3142392 éstoa;/g) (325)
v/11, A200/2200, A400/2400 M4 13al4 (365:]‘(‘)) (11’65)
R/LL, S/L2, T/L3, @, @1 MIO | 3142392 (3/09a54/0) (2/%)
U/TL, V/T2, W/T3, RI/L1L, SI/L21, TI/L31 MIO | 1762225 | o, 0 (2/%)
F774090 | @3 M8 882108 1(3 331)6 ;
D MI0 | 3142392 (510aa4?g) (51(; pgggisa?g
/11, A200/2200, A400/,2400 M4 13a14 (365331%) (11’65) ejizi%looe\cjie ¢
R/LL, S/L2, /L3, @, @1 M0 | 3142392 50295 50 x 2P
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, T1/L31 ’ ’ (1/0 2 4/0) (1/0 x 2P)
Frzaito | 3 M8 8821038 (1805278) -
@ MI12 | 3142392 (27 o2 13%%) (27/%)
v/11, A200/2200, A400/,2400 M4 3ald | o5 o
RLL, SL2, T3, ©, @1 N (3/09354/0) (g/%xxzzg)
U/TL, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, T1/L31 B (27/(5) 2 3/50) (;/%szzf;)
F724132 | @3 M8 882108 (EOJ‘JS) -
@ MI2 | 3142392 (2/%‘; 13%%) (2/%)
v/11, A200/,2200, A400/,2400 M4 13al14 (5’65;1‘5) (11’65)
RLL, SL2, TL3, ©, @1 U R (f/%za%%) (f/%izz};,)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, T1/L31 o (39/%12%%) (39/%>><<22f£))
F724160 | @3 M8 8,8210,8 (anazzg) -
© Mi2 | 3142392 (15/%213%%) (15/(())>><<22F1)’)
P11, A200/2200, A400/2400 M4 13al4 (365;1‘(‘)) (11’65)




Tabla 2.2 Secciones de cable para clase 400 V

Modelo d Tornill Secciones de Seccion de
odelo de ; . OMITOS | par de apriete cable cable recomen- | .
convertidor Simbolo de terminal de ; Tipo de cable
© Nem osibles 2
CIMR-O0 terminal (N-m) p 3 dada en mm’
mm? (AWG) (AWG)
150 x 2P
R/LI, S/L2, T/L3 (300 x 2P)
120 x 2P
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, TI/L33 (250 % 2P)
95 a 300
M16 78,4 2 98 300 x 2P
F774185 S, @1 (4/02600) | (600 x 2P)
@3 -
95 x 2P
D (3/0 x 2P
0,5a4 1,5
/11, A200/,2200, A400/,2400 M4 1,3a14 (20 a 10) (16)
240 x 2P
R/LI, S/L2, T/L3 (500 % 2P)
240 x 2P
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, TI/L33 (400 x 2P)
95a 300 120 x 4P Cables de
O, @1 MI6 1 784298 | (4073600 potencia, p.
F724220 | ° ( )| @sox4p) | RO R
@3 - vinilo de
@ 120 x 2P 600V
(250 % 2P)
0,5a4 1,5
/11, A200/,2200, A400/,2400 M4 1,3a14 (20 a 10) (16)
R/L1, S/L2, T/L3 120 x 4P
R1/L11, S1/L21, T1/L31 (250 x 4P)
120 x 4P
U/T1, V/T2, W/T3 N (410 % 4P)
Mi6 78,4 2 98 a 240 x 4P
Frza300 | 2 @1 (#/02600) | 40 x 4p)
@3 -
120 x 2P
D (250 % 2P
0,5a4 1,5
/11, A200/,2200, A400/,2400 M4 1,3al4 20 a 10) (16)

* La seccion de cable esta calculado para cables de cobre a 75°C.

IMPORTANT

Determine la seccion de cable para el circuito principal de tal manera que la caida de tension de la linea
se encuentre dentro del 2% de la tension nominal. La caida de tension de la linea se calcula como sigue:

A)x 107

Caida de tension de la linea (V) = /3 x resistencia del cable (W/km) x longitud del cable (m) x corriente




.—l

€ Funciones de los terminales del circuito principal

Las funciones de los terminales del circuito principal se resumen de acuerdo a los simbolos de terminal en la

Tabla 2.3. Cablee los terminales adecuadamente para los usos deseados.

Tabla 2.3 Funciones de los terminales del circuito principal (Clase 200 V y Clase 400 V)

Empleo Simbolo de terminal hodslofelh IS AR

P Clase 200 V Clase 400 V
Entrada de alimentacion R/L1, S/L2, T/L3 20P4 a 2110 40P4 a 4300
del circuito principal RI/L11, S1/L21, T1/L31 202222110 4022 a 4300
Salidas del convertidor U/T1, V/IT2, W/T3 20P4 a 2110 40P4 a 4300
Terminales de busde c.c. | @1, © 20P4 a 2110 40P4 a 4300
Conexién de la unidad de | ) 5y 20P4 22018 40P4 2 4018
resistencia de freno
Conexién de la reactancia @1, @2 20P4 22018 A0P4 2 4018
dec.c.
Conexion de la unidad de @3, 0 2022 22110 4022 2 4300
freno
Conexion a tierra D 20P4 a 2110 40P4 a 4300




€ Configuraciones del circuito principal

Las configuraciones del circuito principal del convertidor se muestran en la Tabla 2.4.

Tabla 2.4 Configuraciones del circuito principal del convertidor

Clase 200 V Clase 400 V
CIMR-F7Z20P4 a 2018 CIMR-F7Z40P4 a 4018
B1 B2 B1 B2
[ A [ F"”””’”””T’T””’”‘
I I
@1 T T i ®1 4 !
@2 5\ | ®2 i
RIL16——]]| e um RIL1O—| 6 U1
‘ : ‘
s/L2 @—z% - ——6 VIm2 SiL2 @—z% - —o0 VIT2
mm3e——|] o W3 3o & wiTs
© q‘v = : © q“ — :
| I | I
i i |
o I ‘ e [ :
! Fuente de Circuitos i ! Fuente de Circuitos i
| alimentacion de control : : alimentacion de control ;
I
i ! i !
i ! i !
7777777777777777777777777777 | H |
CIMR-F7Z2022, 2030 CIMR-F724022 a 4055
*3 ®3
7777777777 B e ——— 9 e
| ! | |
| ! | !
O [ | | ® ¢ ] l !
T LIWYL ! T Lfvm |
| ! | |
R/L1 ! RIL1 i
s o ——oum sn2 14 [——oum
T3 1o . 1L ——o6 VIT2 T3 o . 4 ——o VIT2
R1/L1 - 1 R1/L1Y - ‘
s1121 7 6 WIT3 S1121 ] ——¢ wrT3
T1L31 I ! T1L31 I !
© \L = i (=] \L = i
| ! | !
: I 3 1 [ 1
i | I
I it | I A |
; i i ‘
| ! | !
L _._ I I I
CIMR-F722037 a 2110 CIMR-F7Z4075 a 4300
(3 O]
—mmsmmm T s T 5 —
| i |
o 1 o ] |
i i !
I I
g/lll:; urm g::; ——OUrT1
;/15?11 T VviT2 T3 L ——ovm2
st/L21 ——owrTs N 4 ——owWIT3
T1/L31 ! St !
i T1/L31 L] i
S = i ) : = i
ey 0 1 e = ‘g}’gﬁ% 0 |
I I
A200/¢200 Fuente de Circuitos i 4200762200 Fuente de Circuitos !
alimentacion de control : A200/¢2 200 alimentacion de control :
L] | ! |
| = Lo I

Nota: Consulte con su representante OYMC antes de utilizar una rectificacion de 12 pulsos.




€ Diagramas de conexion estandar

Los diagramas de conexion estandar del convertidor se muestran en la Fig. 2.5. Son los mismos para los
convertidores de clase 200 V y de clase 400 V. Las conexiones dependen de la capacidad del convertidor.

ECIMR-F7Z20P4 a 2018 y 40P4 a 4018 ECIMR-F722022, 2030, y 4022 a 4055

Reactancia de
c.c. (opcional)

Unidad de Unidad de resistencia
T [, resistencia de de freno (opcional)
@—r—eno (opeional) -©-—-©; Unidad de freno 2
N ! ! | (opcional)

E—/ O @1 G281 B2 |

0 o8y um o
V2 & ) et

LB—==—+" O3 W3 L1— =« —Opu U% 5

Trifasica 200 \ L2——=—_—fOs12 G

Vc.a. (400 Vc.a.)

!

|
| ‘ V2 © {
1 ‘ B3—E=—" fomns W S
| : Trifasica 200 ORILI ‘
i @ Vc.a. (400 Vc.a.) S1/L21 ‘
i ‘ © T1/L31 .
S 7 i @%—l
! i

Asegurese de retirar el puente antes de conectar la reactancia

de c.c. La reactancia de c.c. esta integrada.
ECIMR-F7Z22037 a 2110 ECIMR-F7Z4075 a 4300
Unidad de Unidad de
resistencia de resistencia de
freno (opcional) freno (opcional)
Unidad de freno @'@ g)r;)igiiiadlt)e freno
(opcional)
oo
1 O — OO0
L i\ o, @0 |
L2—F——o" T = um O——
——=— oM = e Q Y
W13 © L3 7 W/T3 ©-
Trifasica : | Trifasica [
200 Vc.a. ‘ 400 Vc.a. .

La alimentacion de control se suministra internamente desde el bus de c.c. en todos los modelos de convertidor.

Fig. 2.5 Conexiones de los terminales del circuito principal




€ Cableado del circuito principal

Esta seccion describe las conexiones de cableado para las entradas y salidas del circuito principal.

ECableado de las entradas del circuito principal

Observe las siguientes precauciones para la entrada de la fuente de alimentacion del circuito principal.

Instalacion de fusibles

Para proteger el convertidor se recomienda utilizar fusibles semiconductores como los mostrados en la
siguiente tabla.
Tabla 2.5 Fusibles de entrada

Tipo de FUSIBLE

convertidor [ Tension (V) Corriente (A) 12t (A%s)
20P4 240 10 12~25
20P7 240 10 12-25
21P5 240 15 23~55
22P2 240 20 34~98
23P7 240 30 82~220
25P5 240 20 220~610
27P5 240 60 290~1300
2011 240 80 450~5000
2015 240 100 1200~7200
2018 240 130 1800~7200
2022 240 150 870~16200
2030 240 180 1500~23000
2037 240 240 2100~19000
2045 240 300 2700~55000
2055 240 350 4000~55000
2075 240 450 7100~64000
2090 240 550 11000~64000
2110 240 600 13000~83000
40P4 480 5 6~55
40P7 480 5 6~55
41P5 480 10 10~55
42P2 480 10 18~55
43P7 480 15 34~72
44P0 480 20 50~570
45P5 480 25 100~570
47P5 480 30 T00~640
4011 480 50 150~1300
4015 480 60 400~1800
4018 480 70 700~4100
4022 480 80 240~5800
4030 480 100 500~5800
4037 480 125 750~5800
4045 480 150 920~13000
4055 480 150 1500~13000
4075 480 250 3000~55000
4090 480 300 3800~55000
4110 480 350 5400~23000
4132 480 400 7900~64000
4160 480 450 14000~250000
4185 480 600 20000~250000
4220 480 700 34000~400000
4300 480 900 52000~920000




Instalaciéon de un interruptor automatico de estuche moldeado

Cuando conecte los terminales de alimentacion (R/L1, S/L2 y T/L3) a la fuente de alimentacion mediante un
interruptor automatico de estuche moldeado (MCCB) tenga en cuenta que el seccionador sea adecuado para el
convertidor.

¢ Elija un MCCB con una capacidad de 1,5 a 2 veces la tension nominal del convertidor.

* Para las caracteristicas de tiempo del MCCB asegurese de considerar la proteccion de sobrecarga del
convertidor (1 minuto al 150% de la corriente nominal de salida).

Instalaciéon de un interruptor automatico diferencial

Las salidas del convertidor utilizan una conmutacion de alta velocidad, por lo que es generada corriente de
fuga de alta frecuencia. Si debe utilizarse un interruptor automatico diferencial elija uno que detecte la
corriente de fuga que esté en el rango de frecuencia de peligrosidad para el ser humano, pero no corrientes de
fuga de alta frecuencia.

* Para un interruptor automatico diferencial especial para convertidores, elija uno que tenga una sensibilidad
de al menos 30 mA por convertidor.

* Cuando utilice un interruptor automatico diferencial normal, elija uno con una sensibilidad una 200 mA o
mas por convertidor y con un tiempo de operacion de 0,1 segundos o mas.

Instalacién de un contactor
Si la alimentacion para el circuito principal debe ser cortada por un circuito de control, puede utilizarse un
contactor magnético.
Debe tenerse en cuenta lo siguiente:

* El convertidor puede ser arrancado y detenido abriendo y cerrando el contactor magnético en el lado
primario. A pesar de todo, abrir y cerrar frecuentemente el contactor puede causar la averia del
convertidor. No sobrepase un encendido a la hora.

* Cuando el convertidor es operado con el Operador Digital no puede realizarse la operacion automatica tras
la recuperacion de una interrupcion de la alimentacion.

Conexion de la entrada de alimentacion al bloque de terminales

La alimentacion puede ser conectada a cualquier terminal R, S o T del bloque de terminales; la secuencia de
fases de la alimentacion de entrada es irrelevante para la secuencia de fases de salida.

Instalaciéon de una reactancia de c.c.

Si el convertidor es conectado a un transformador de potencia de alta capacidad (600 kW o mas) o se conmuta
un condensador de avance de fase, es posible que circule una corriente de pico excesiva por el circuito de
entrada de alimentacion causando la averia del convertidor.

Con el fin de prevenirlo, instale una reactancia de c.a. opcionalmente en el lado de entrada del convertidor o
una reactancia de c.c a los terminales de conexion de reactancia de c.c.

Esto también mejora el factor de potencia en el lado de la fuente de alimentacion.

Instalacion de un limitador de sobretensiones

Utilice siempre un limitador de sobretensiones o un diodo para cargas inductivas cerca del convertidor. Estas
cargas inductivas incluyen contactores magnéticos, relés electromagnéticos, valvulas, solenoides y frenos
magnéticos.




mCableado del lado de salida del circuito principal

Observe las precauciones siguientes al realizar el cableado de los circuitos de salida principales.

Conexion del convertidor y el motor

Conecte los terminales de salida U/T1, V/T2, y W/T3 respectivamente a los cables del motor U, Vy W.

Compruebe que el motor gira en el sentido del comando aplicado. En caso de que gire en sentido contrario,
intercambie dos de los terminales de salida.

Nunca conecte una fuente de alimentacion a los terminales de salida.

Nunca conecte una fuente de alimentacion a los terminales de salida U/T1, V/T2, y W/T3. Si se aplica tension
a los terminales de salida se dafiaran los circuitos internos del convertidor.

Nunca cortocircuite o conecte a tierra los terminales de salida.

Si se tocan los terminales de salida con las manos desnudas o los cables de salida entran en contacto con la
carcasa del convertidor puede tener lugar una descarga eléctrica o a tierra. Esto es extremadamente peligroso.
No cortocircuite los cables de salida.

No utilice un condensador de avance de fase

Nunca conecte un condensador de avance de fase a un circuito de salida. Los componentes de alta frecuencia
de la salida del convertidor pueden sobrecalentarse y resultar dafiados y causar el incendio de otros
componentes.

No utilice un conmutador electromagnético

Nunca conecte un conmutador electromagnético (MC) entre el convertidor y el motor y lo conecte o
desconecte (ON / OFF) durante la operacién. Si se conecta una carga al convertidor durante la operacion, se
generara una elevada corriente de activacion y se activara la proteccion contra sobrecorriente del convertidor.

Cuando utilice un conmutador MC por ejemplo, entre dos motores, detenga el convertidor antes de operar el
MC.

Instalacion de un relé térmico de sobrecarga para la proteccion del motor

Este convertidor dispone de una funcidon de proteccion termoelectronica para proteger el motor contra el
sobrecalentamiento. Sin embargo, si se controla més de un motor con un convertidor o se utiliza un motor de
polos conmutados, instale siempre un relé térmico (THR) entre el convertidor y el motor y configure L1-01
como 0 (sin proteccion del motor). El circuito de control debe ser disefiado de tal manera que los contactos del
relé de sobrecarga térmica desconecten OFF el contactor magnético en las entradas del circuito principal.

Longitud del cable entre el convertidor y el motor

Si el cable entre el convertidor y el motor es largo, la corriente de fuga de alta frecuencia se incrementara,
causando un incremento a su vez de la corriente de salida del convertidor. Esto puede afectar a los dispositivos
periféricos. Para prevenirlo, ajuste la frecuencia portadora (configurada en C6-01, C6-02) como se muestra en
la tabla 7abla 2.6. (Si desea obtener mas detalles, consulte Capitulo 5 Pardmetros de usuario.)

Tabla 2.6 Longitud del cable entre el convertidor y el motor

Longitud del cable 50 m max. 100 m max. Mas de 100 m
Frecuencia portadora 15 kHz max. 10 kHz max. 5 kHz max.




ECableado a tierra
Observe las siguientes precauciones al realizar el cableado de la linea de tierra.
 Siempre utilice el terminal de tierra del convertidor de 200 V con una resistencia de tierra inferior a 100 Q
y el del convertidor de 400 V con una resistencia de tierra inferior a 10 €
» No comparta el cable de tierra con otros dispositivos como equipos de soldadura o herramientas eléctricas.

« Utilice siempre un cable de tierra que cumpla las normativas técnicas sobre equipamiento eléctrico y
minimice su longitud.
Por el convertidor circula corriente de fuga. Por lo tanto, si la distancia entre el electrodo de tierra y el
terminal de tierra es demasiado larga, el potencial en el terminal de tierra del convertidor se volvera

inestable.

* Cuando utilice més de un convertidor tenga cuidado de no formar lazos en el cable de tierra.

O X

OK ] ] ] NO <) <) o

Fig. 2.6 Cableado a tierra

B Conexion de una resistencia de freno de montaje posterior en el convertidor

Puede ser utilizada una resistencia de freno montada en la parte posterior del convertidor con convertidores de
clase 200 V y 400 V con salidas de 0,4 a 11 kW. Si se utiliza este tipo de resistencia, puede ser habilitada la
proteccion de sobrecalentamiento de resistencia de freno interna (véase la tabla a continuacion).

Conecte la unidad de resistencia de freno como se muestra en Fig. 2.7.

L8-01 (Seleccion de proteccion para resistencia interna de DB) | 1 (Habilitar proteccion de sobrecalentamiento)

L3-04 (Seleccion de prevencion de bloqueo durante 0 (Deshabilitar funcion de prevencion de bloqueo)

dseclelera'wlon) docll 3 (Habilitar funcion de prevencion de bloqueo con resistencia
(Seleccione una de ellas). de freno)

Convertidor Resistencia de freno

Fig. 2.7 Conexion de la resistencia de freno

L2
?‘ Los terminales de conexion de la resistencia de freno son B1 y B2. No conecte la resistencia a ningin
IMP:RTANT otro terminal. En caso contrario, la resistencia u otro equipamiento pueden resultar dafiados.

y 2




mConexion de una unidad de resistencia de freno (LKEB) y una unidad de freno
(CDBR)

Conecte una unidad de resistencia de freno y una unidad de freno al convertidor como se muestra en la Fig. 2.8.
La proteccion de sobrecalentamiento de resistencia de freno interna debe ser deshabilitada (véase la tabla a

continuacion).

L8-01 (Seleccion de proteccion para resistencia interna de DB) | 0 (Deshabilitar proteccion de sobrecalentamiento)

L3-04 (Seleccion de prevencion de bloqueo durante 0 (Deshabilitar funcion de prevencion de bloqueo)

d;:crlergcmn) el 3 (Habilitar funcién de prevencion de bloqueo con resistencia
(Seleccione una de ellas). de freno)

La unidad de resistencia de freno no funcionara adecuadamente si L3-04 estd configurado como 1 (p.¢j., si la
prevencion de bloqueo estd habilitada para deceleracion). De ahi que el tiempo de deceleracion pueda ser
mayor que el tiempo configurado (C1-02/04/06/08).

Para evitar el sobrecalentamiento de la unidad de freno/ resistencia de freno, disefie el circuito de control de tal
manera que éste desconecte la fuente de alimentacion mediante los contactos del relé térmico de sobrecarga de
las unidades como se muestra en la Fig. 2.8.

Convertidores de clase 200 V y 400 V con 0,4 a 18,5 kW de capacidad de salida

Unidad de resistencia de freno (LKEB)

B1

C
Contacto de relé térmico

Convertidor
de sobrecarga

CBZ

Convertidores de clase 200 V y 400 V de 22kW o mas de capacidad de salida

Unidad de freno CDBR Unidad de resistencia de freno (LKEB)

C
Contacto de relé térmico

Convertidor
de sobrecarga

Contacto de relé térmico
de sobrecarga

Fig. 2.8 Conexidn de la resistencia de freno y de la unidad de freno



Conexion de unidades de freno en paralelo
Cuando conecte dos o mas unidades de freno en paralelo utilice las configuraciones de cableado y puenteo
como se muestra en la Fig. 2.9. Hay un puente para seleccionar si cada una de las unidades de freno va a ser
maestra o esclava. Seleccione “Master” (maestra) solamente para la primera unidad de freno, y seleccione
“Slave” (esclava) para el resto de las unidades de freno (p.ej. de la segunda unidad de freno en adelante).

L 2 L
® Contacto de relé térmico de ® Contacto de relé termico de Contacto de relé térmico
sobrecarga sobrecarga de sobrecarga
b3 o 1 2 1 2
. Unidad de Unidad de
Unidad de resistencia resistencia
resistencia de freno de freno
de freno (LKEB) (LKEB)
(LKEB)
B P B P B
o0 oldl D SLAES (IS o0
MASTER MASTER
Convertidor o ) o
(S
2°c
S-S
SLAVE SLAVE
Unidad de freno #3

Unidad de freno #2
1 5 1 5

P P

) 2 Ef 2 iG

Unidad de freno #1 (3 |4 13 4 13 4
Contacto de relé térmico Contacto de relé térmico Contacto de relé térmico
de sobrecarga de sobrecarga de sobrecarga

Fig. 2.9 Conexion de unidades de freno en paralelo

2




———l

Cableado de los terminales del circuito de
control

& Secciones de cable

Para la operacion remota utilizando sefiales analdgicas mantenga la linea de control entre el Operador Digital
o las sefiales de operacion y el convertidor en 50 m o menos, y separe las lineas de las de alta potencia
(circuitos principales o circuitos secuenciales de relés) para reducir la induccioén procedente de los periféricos.

Cuando establezca frecuencias desde una selector de frecuencias externo (y no desde el Operador Digital)
utilice cables de par trenzado apantallados y conecte a tierra el apantallado con la mayor superficie de contacto
posible entre el apantallado y tierra.

I Los nimeros de terminal y las secciones de cable apropiadas se muestran en la Tabla 2.7.

Tabla 2.7 Numeros de terminal y secciones de cable (iguales para todos los modelos)

. . Seccion de
Tornillos | Parde | Secciones de cable reco-
Terminales de apriete cable posibles mendada en Tipo de cable
terminal Nem 2
(Nem) 1 mm*(AWG) | 2 awa)
FM, AC, AM, SC, SP,
SN, Al, A2, +V, -V, S1, Cable simple”?:
S2, 83,54, S5, S6, S7 Tipo 0,5a2,5 0.75 + Cable de par trenzado
MA, MB, MC, M1, M2, . 0,520,6 | Cable trenzado: : apantallado™!
V3. M4, M5. M Phoenix (18) p
3, M4, M5, M6 0,5al1,5 » Cable trenzado de vinilo,
MP, RP, R+, R-, S+, S-, (26a14) recubierto de polietileno,
IG apantallado
0,5a2,5 1
E (G) M35 | 08al0 (30 2 14) a2

* 1. Utilice cables de par trenzado para la entrada de una referencia de frecuencia externa.
* 2. Recomendamos utilizar terminales rectos sin soldadura en las lineas de sefial para simplificar el cableado y mejorar la seguridad de operacion.

ETerminales rectos sin soldadura para lineas de senal

Los modelos y tamafios de terminal recto sin soldadura se muestran en la siguiente tabla.
Tabla 2.8 Dimensiones para terminales rectos sin soldadura

Secfﬂzd(i;:g')e en Modelo d1 d2 L Fabricante
025 (24) AT0.25-8YE 0.8 2 125
0.5 (20) AL0.5 - SWH Ll 25 14
0,75 (18) Al 0,75 - 8GY 1,3 2,8 14 Phoenix Contact
125 (16) ALL5 - 8BK I8 34 14
2(14) AI25-8BU 23 42 14

R

8 mm

I
14 mm

—J—L* ¢d2

Fig. 2.10 Dimensiones para terminales rectos sin soldadura




EMétodo de cableado
Utilice el siguiente procedimiento para conectar cables al bloque de terminales.

1. Suelte los tornillos del terminal con un destornillador plano de punta fina.
2. Introduzca los cables en el bloque de terminales desde abajo.

3. Apriete los tornillos de los terminales firmemente

Destornillador Punta del destornillador

Bloque de terminales
del circuito de control

J Vd
© © O D
Pele el extremo | | [

7 mm si no se .

U_t'“ZaIZ” (tjermmal 1 1 I~ Terminal sin soldadura o cable 3,5 mm max.
sin soldadura. sin soldadura

Cables Grosor de la punta: 0,6 mm max.

Fig. 2.11 Conexion de cables al bloque de terminales




4 Funciones de los terminales del circuito de control

Las funciones de los terminales del circuito de control se muestran en la Tabla 2.9. Utilice los terminales
apropiados para los usos deseados.
Tabla 2.9 Terminales del circuito de control con configuraciones por defecto

Tipo | N° Nombre de la sefial Funcion Nivel de la sefal
S1 |Comando de marcha directa/parada |Marcha directa en ON; parada en OFF.
S2 |Comando de marcha inversa/parada |Marcha inversa en ON; parada en OFF.
S3  |Entrada de fallo extemo*l Fallo cuando estd en ON.
2 S4 | Reset de fallo”! Reset cuando estd en ON
- - - Las funciones se
I g5 |Referencia de multivelocidad 1 ! Referencia de frecu'encm seleccionan 24 Ve.c., 8 mA
Sefiales (conmutador maestro/auxiliar) auxiliar cuando estd en ON | oqiante 1a Fotoacoplador
de d Configuracion de configuracion de
3?235 S6 |Referencia de multivelocidad 2*! | multivelocidad 2 cuando  |de H1-01 a HI-
esta en ON. 05.
S7 |Referencia de frecuencia Jog*1 Frecuencia Jog cuando esté
en ON.
SC |Comun de entrada digital - -
SN | Neutro de entrada digital - -
SP | Alimentacion de entrada digital +24Vc.c. para entradas digitales 24 Ve.c., 250 mA max. *2
. . . 15V
+
V |15V de salida 15 V para referencias analogicas (Corriente méx.: 20 mA)
-V |-15 V de salida -15 V para referencias analogicas ISV
p & (Corriente max.: 20 mA)
Sefial Al |Referencia de frecuencia —10a+10 V/100% —10a+10 V(20 kQ)
€nales
de La funcion es
a::l];i:')aiia A2 |Entrada analdgica multifuncional 4220 mA/100% seleccionada 4220 mA(25002)
¢ ogica muitituncio ~10'V a+10 V/100% configurando | ~10 V a +10 V(20kQ)
H3-09.
AC |Comin de referencia analogica - -
Cable apantallado, punto opcional
E(G) -, . . - -
de conexion de linea a tierra
Ml o .
Sefial de marcha Operando cuando esta en
(Contacto INA) ON.
M2 .
Contactos de relé
Salidas de Capacidad de los
M3 Nivel cero (b2-01) o tact contactos:
. - contacto :
"4 Velocidad cero inferior cuando estd en ON |multifuncion |1 A max. a 250 Vc.a.
Sefiales , #3
de salida 1 A max. a30 Vc.c.
dese- | M5 Entre +2 Hz de la
cuencia Deteccion de velocidad alcanzada | frecuencia configurada
M6 cuando esta ON.
MA Contactos de relé
MB E do CERRADO entre MA y MC | Cpacidad delos
Sefial de salida de fallo B BIERTO entre MB v MO contactos:
MC fror cuando entre MEBY 1 A max. a250 Vc.a.
1 A max. a 30 Ve.e.3
M Salida analdgica multifuncional 0a 10V, 10V=100% salida |Salida analogica ) .
(salida de frecuencia) de frecuencia multifuncional 1 |~102 Hp V max. £5%
Sefiales | AC | Comin de analégica - 2 mA max.
de se}ll@a >
analdgica Salida analégica multifuncional Oa 1.0 V. IOV?ZOO o Salida analogica |4 @ 20 mA salida de
AM oo, . corriente nominal del . . ient
(monitorizacion de corriente) . multifuncional 2 |corrente
convertidor




Tabla 2.9 Terminales del circuito de control con configuraciones por defecto

Tipo N° Nombre de la sefal Funcién Nivel de la senal
0a32kHz (3 kQ)

RP |Entrada de pulsos*4 H6-01 (entrada de referencia de frecuencia) Tension de nivel alto 3,5 a
E/S de 132V
pulsos i

L, . . 0a32kHz
MP |Monitorizacion de pulsos H6-06 (frecuencia de salida) 115 V salida (2.2 kQ)
R+ Entrada diferencial,

Entrada de comunicaciones
R- |MEMOBUS

aislamiento de
Para RS-485 a 2 hilos, cortocircuitar, R+ y S+, |fotoacoplador

RS-485/ [T q ] o asi como R-y S-. Entrada diferencial,
422 Salida de comunicaciones aislamiento de 2

S- |[MEMOBUS fotoacoplador

IG |Comun de sefial - -

* 1. Se dan las configuraciones por defecto para los terminales S3 a S7. Para una secuencia de 3 hilos, las configuraciones por defecto son una secuencia de
3 hilos para S5, configuracion de multivelocidad 1 para S6 y configuracion de multivelocidad 2 para S7.

* 2. No utilice esta fuente de alimentacion para dispositivos externos.
* 3. Cuando controle una carga reactiva, como una bobina de relé con alimentacion de c.c., inserte siempre un diodo como se muestra en la Fi 1g. 2.12.
* 4. Las especificaciones de entrada de pulsos se muestran en la siguiente tabla.

Tension de nivel bajo | 0,02 0,8 V
Tension de nivel alto 3,5a132V
Tasa en ON 30% a 70%
Frecuencia de pulsos | 0 a 32 kHz

Diodo

| &
I~ |

_“7|;l "—H ______ : La tension del diodo debe ser
Fuente alimentacion Bobina v

como minimo la tension del

1A ma it /
externa: 30 Vc.c. max. '|' max.  4------ | | circuito.
O
| em----
Fig. 2.12 Conexion del diodo
EPuente CN15 e interruptor DIP S1
El puente CN 15 y el interruptor DIP S1 se describen en esta seccion.
TUTeoNts |
| gn; - EE Seleccién de sefial de corriente/tension de salida analégica AF :
: Seleccién de sefial de corriente/tension de salida analégica AM :
v
| s1 |
: T, RS422/485 Resistencia terminacion :
: =t Seleccién de sefial de corriente/tensién de entrada analégica A2 :
| |

Fig. 2.13 Puente CN15 e interruptor DIP S1




Las funciones del interruptor DIP S1 y del puente CN15 se muestran en la siguiente tabla.

Tabla 2.10 Configuraciones del interruptor DIP S1 y del puente CN15

Nombre Funcion Configuracion

OFF: Sin resistencia de terminacion
ON: Resistencia de terminacion de 110 Q

V:0a 10V (resistencia interna: 20 k<)
I: 4 a 20 mA (resistencia interna: 250 Q)

S1-1 Resistencia de terminacion RS-485 y RS-422

S1-2 | Método de entrada analdgica A2

CN15- | Salida analégica multifuncional del I: Salida de corriente
CH1 interruptor de tension/corriente FM V: Salida de tension
CNI15- | Salida analdgica multifuncional del I: Salida de corriente
CH2 |interruptor de tension/corriente AM? V: Salida de tension

EModo NPN/PNP

La légica del terminal de entrada puede ser conmutada entre el modo NPN (0-V comun) y PNP (+24V comun,
PNP) mediante los terminales SN, SC, y SP. También soporta una fuente de alimentacion externa, lo que
facilita una mayor libertad de métodos de entrada de sefial.

Tabla 2.11 Modo NPN/PNP y sefiales de entrada

Fuente de alimentacion interna — Modo NPN Fuente de alimentaciéon externa — Modo NPN

s 2 =4 ) (2 =14

52 §#§<: 52 ¥#§<7

ﬁ SN SN
oSN

JSC m Jsc

‘ 1] s
o — P24V (+24V) Externa +24V = IP24V (+24V)

Fuente de alimentacion interna — Modo PNP Fuente de alimentacion externa — Modo PNP

| |
% 51 ¥*§{7 4% Sl %*3<:

-+ 52 ¥*ﬁ<f —+ 2 %*gif

SN Externa +24V =

4
@
&8
S
s k

= P24V (+24V) = P24V (+24V)

sp SP ¢




4 Conexiones de los terminales del circuito de control

Las conexiones a los terminales del circuito de control del convertidor se muestran en la Fig. 2.14.

Varispeed F7
CIMR-F7Z47P5

Entradas

multifuncionales

(Configuracién
de fabrica)

|

|

|

|
Marcha directa/parada 'S =

+S o [F=ET
Marcha inversa/parada 1 S2

+2 o [l
Fallo Externo 1S3

=
Reset fallo 154 m
Configuracion de M
multivelocidad 1 185 D_m
Configuracién de .
multivelocidad 2 S8 :_m

eleccion de .

frecuencia Jog 1S7 D—m

1SN

SC +
P 24V
i Terminal
| EG) Terminal de malla

de malla

3 Salida de contacto 2
(Valor predeterminado:
Velocidad cero)

M6

MA

Salida de contacto de fallo
MB & 250 Vc.a., 1A max.
MC 30 Ve.c., TA méx.

Salida de contacto 1
M2 (Valor predeterminado:
Marcha)

Contacto multifuncional salida
250 Vc.a., 1A max.

30 Ve.c., 1A max.

Salida de contacto 3

(Valorpredeterminado:

Frecuencia alcanzada)

@

|
| Entrada de tren de pulsos |
* RP [Predeterminado: Entradade . .
Ajuste de configuracién de ¢ referancia de frecuencia] @_ e g?ggf:ztgnzdfoiﬁs)os
eJntrada analoglgca | 04a 32kHz AC | (Valor predetérm\nado:
11| . +V Fuente de alimentacion de _,!,7; Corriente de salida)
entrada analégica F
o T +15v, 20mA I Ajuste
% | | 20 kOhm ' - -
- N Salida anal6gica multifuncional 1
0a10v : Entrada analégica 1: FM ¥t~ (-10a+10V2mA /4 a 20mA)
| A1 Referencia de frecuencia I> ¢ . D_@i [Valor predeterminado:
2%Q I: 2 T Mmaestra | Frecuencia de salida 0 a +10V]
| -10a+10V (20 kOhm) | )
1 . . Ajuste
4.2 20mA | Entrada analogica | 20 kOhm
R I T ‘E multifuncional 2: . . . | Salida analégica multifuncional 2
[Valor predeterminado: I> AM | ™ (-10 a +10V 2mA / 4 a 20mA)
pl p . Bias de frecuencia . [Valor predeterminado:
Y 1 AC 4 a 20mA (250 Ohm)] ac | Corriente de salida 0 a +10V]
| v ov v [N
-V Fuente de alimentacion de entrada |
- N analégica -15V, 20mA I
W/ | |
. Resistenciade .
N | /termmacuon |
R+ .
fr b i
Comunicaciones | |
MEMOBUS S+ .
RS-485/422 ¢ P Ts. |
o .
1 |
'IG N
|
e I

Cables
apantallados

Cables de par trenzado
apantallados

Fig. 2.14 Conexiones de los terminales del circuito de control
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€ Precauciones para el cableado del circuito de control

Observe las siguientes precauciones al cablear circuitos de control.
* Separe el cableado del circuito de control del cableado del circuito principal (terminales R/L1, S/L2, T/L3,
B1, B2, U/T1, V/T2, W/T3, ©, ®1, @2,y ®3)y otras lineas de alta tension.

 Separe el cableado para los terminales del circuito de control MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5, y M6
(salidas de contacto) del cableado a otros terminales del circuito de control.

 Si utiliza una fuente de alimentacion externa auxiliar, ésta debera ser una fuente contenida en la lista UL
Clase 2.

» Utilice cable de par trenzado o cable de par trenzado apantallado para los circuitos de control para prevenir

_ fallos en el funcionamiento.

* Conecte el apantallado de los cables a tierra con la mayor superficie de contacto posible entre el
apantallado y tierra.

+ El apantallado del cable debe ser conectado a tierra en ambos extremos del cable.



—
i

Comprobacion del cableado

4 Comprobaciones

Compruebe todo el cableado una vez que esté totalmente instalado. No lleve a cabo pruebas de continuidad en
los circuitos de control. Realice las siguientes pruebas en el cableado.

+ (Es todo el cableado correcto?
» ;Han quedado fragmentos de cable, tornillos u otros materiales extraiios?
+ (Estan todos los tornillos apretados?

+ (Hay extremos de cable en contacto con otros terminales?

2-27
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Instalacién y cableado de tarjetas opcionales

€ Modelos y especificaciones de tarjetas opcionales
Pueden montarse hasta dos tarjetas opcionales en el convertidor: Puede montar una tarjeta en cada uno de los
dos lugares del la tarjeta del controlador (A, y C) como se muestra en la Fig. 2.15.

La Tabla 2.12 muestra una lista del tipo de tarjetas opcionales y sus especificaciones.
Tabla 2.12 Option Cards

Tarjeta Modelo Especificaciones Posmoq —
montaje
Dos fases (fase A y B), entradas +12V, frecuencia
PG-B2 L. A
Tarjetas para cerrar el lazo de maxima de respuesta: 50 kHz
I control de velocidad PG PG-X2 Tres fases (fases A, B, Z), entradas de line driver A
(RS422), frecuencia maxima de respuesta: 300 kHz
Tarjeta de comunicaciones SI-N1/ . . .
DeviceNet PDRT? Tarjeta opcional para bus de campo DeviceNet C
Tarjeta de comunicaciones . .
Profibus-DP SI-P1 Tarjeta opcional para bus de campo Profibus-DP C
Tarjeta de comunicaciones . .
Interbus-S SI-R1 Tarjeta opcional para bus de campo InterBus-S C
Tarjeta de comunicaciones . .
CANOpen SI-S1 Tarjeta opcional para bus de campo CANOpen C
Tarjeta de entrada analdgica de alta resolucion de
2 canales
Al-14U Canal 1: 0 a 10 V (20 kQ) C
Canal 2: 4 a 20 mA (250 Q)
) ) Resolucion: 14 Bits
Tarjetas de entrada analdgica . . .
Tarjeta de entrada analdgica de alta resolucion de
3 canales
Al-14B Nivel de sefial: -10 a +10 V (20 kQ) C
4220 mA (250 Q)
Resolucién: 13 Bits + signo
DI-08 gzggtesta de entrada digital de referencia de velocidad de C
Tarjetas de entrada digital - — - .
Tarjeta de entrada digital de referencia de velocidad de
DI-16H2 16 bits C

& Instalacion

Antes de montar una tarjeta opcional, retire la tapa de terminales y asegurese de que el indicador de carga que
esta en el interior del convertidor ya no se ilumina. Posteriormente, retire el Operador Digital y la tapa frontal
y a continuacion instale la tarjeta opcional.

Remitase a la documentacion facilitada con la tarjeta opcional para recibir instrucciones para las ranuras
opcionales A y C.



W Prevencion de la elevacion de los conectores de tarjeta opcional C

Tras instalar la tarjeta opcional en la ranura C, inserte un clip opcional para evitar que el lateral que dispone

del conector se levante. El clip opcional puede retirarse facilmente tirando de él.

Orificio para el separador de montaje
de la tarjeta opcional A
CN4
Conector de la tarjeta opcional A
CN2

Conector de la tarjeta opcional C

Separador de montaje de la tarjeta opcional A /_ >
(suministrado con la tarjeta opcional A) \ <

7
e
i

|1 Separador de montaje de la
tarjeta opcional C

|7~ Tarjeta opcional C

Clip opcional
(para prevenir que se eleve
la tarjeta opcional C)

A

Separador de montaje de la
tarjeta opcional A

Tarjeta opcional A

Fig. 2.15 Montaje de las tarjetas opcionales
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€ Terminales y especificaciones de la tarjeta para cerrar el lazo de control

de velocidad PG

EPG-B2

Las especificaciones de terminales para el PG-B2 se detallan en la siguiente tabla.

Tabla 2.13 Especificaciones de terminales de PG-B2

Terminal N° Contenido Especificaciones

1 Fuente de alimentacién para el 12 Ve.c. (+5%), 200 mA max.
2 generador de pulsos PG (encoder) 0 Vc.c. (GND para fuente de alimentacion)

TAL 3 Terminales de entrada de pulsos de H: +8 a 12 V (frecuencia méxima de entrada: 50 kHz)
4 fase A Comun de comun de entrada de pulsos (GND) de fase
5 Terminales de entrada de pulsos de H: +8 a 12 V (frecuencia maxima de entrada: 50 kHz)
6 fase B Comun de comun de entrada de pulsos (GND) de fase
; gsig(l)isngie;a(slz Zalida de control de Salida de colector abierto, 24Vc.c., 30 mA max.

TA2
431 gsig(l)isngie;a(slz ]Saalida de control de Salida de colector abierto, 24Vc.c., 30 mA max.

TA3 (E) Terminal de conexion de apantallado | -

¢ PG-X2

Las especificaciones de terminales para el PG-X2 se detallan en la siguiente tabla.

Tabla 2.14 Especificaciones de terminales de PG-X2

Terminal N° Contenido Especificaciones
1 ‘ . 12 Ve.c. (£5%), 200 mA max.*
2 ESIGS r(l)tse (iis(l)lér;f)n tacion para el generador de 0 Vc.c. (GND para fuente de alimentacion)
3 5 Ve.c. (£5%), 200 mA max.*
4 Terminal de entrada de pulsos de fase A (+)
AL 5 Terminal de entrada de pulsos de fase A (-)
6 Terminal de entrada de pulsos de fase B (+) Entrada de line driver (nivel RS422)
7 Terminal de entrada de pulsos de fase B (-) (frecuencia maxima de entrada: 300 kHz)
8 Terminal de entrada de pulsos de fase Z (+)
9 Terminal de entrada de pulsos de fase Z (-)
10 Entradas de terminal comtin -
1 Terminal de salida de monitorizacion de
2 Terminal de salida de monitorizacion de
3 Terminal de salida de monitorizacion de
- . - Salida de line driver (salida de nivel RS422)
TA2 4 Terminal de salida de monitorizacion de
5 Terminal de salida de monitorizacion de
6 Terminal de salida de monitorizacion de
7 Salidas de monitorizacion de terminal comun | —
TA3 (E) Terminal de conexion de malla -

* 5Vc.cy 12 Ve.c no pueden ser utilizadas al mismo tiempo.




4 Cableado

ECableado del PG-B2

Las siguientes figuras muestran ejemplos de cableado para el PG-B2 utilizando la alimentacion de las tarjetas
opcionales o una fuente de alimentacion externa para el PG

Trifasica 200 Convertidor
1
RIL1 1 /‘I/ W
SiL2 || ] 1 O)sn2  vm2 (O IM PG
T3 1 I' e © s w3 QO
PG-B2 _
—— Fuente de alimentaciéon +12 V [
] ™ 1|0 , — I
Fuente de alimentacién 0 V
CN4 40N 2|0 - e
a Comun de entrada de pulsos de fage A
] 4o Comun de entrada de pulsos GND 'de fése A
s | (5| Comdn de entrada de pulsos de fage B
Entrada de pulsos GND de fase B' '
6 :?: 7
A2 110 Salida de monitorizacion de
2|0 pulsos de fase A
D e e
@ ------- 3O Salida de monitorizacion de
| TA3 (E) Iile) pulsos de fase B
— -

- o

Fig. 2.16 Cableado del PG-B2 utilizando la alimentacion de las tarjetas opcionales

TA3

Fig. 2.17 Cableado del PG-B2 utilizando una fuente de alimentacién externa de 12 V

* Para las lineas de sefal debe utilizarse cable de par trenzado apantallado.

* No utilice la fuente de alimentacion del generador de pulsos (encoder) para otro fin que el de alimentar el
generador de pulsos (encoder). Si se utilizara para otro fin podrian causarse fallos en el funcionamiento
debido al ruido.

 La longitud del cableado del generador de pulsos (encoder) no debe exceder 100 metros.

* El sentido de rotacion del PG puede ser configurado en el parametro de usuario F1-05. La configuracion de
fabrica para rotacion directa es fase A en avance.

Pulsos de fase A
_ I LI L Pulsos de fase B
* Cuando realice una conexién a un PG (encoder) de tipo de salida de tension seleccione un PG que tenga
una impedancia de salida con una corriente de al menos 12 mA al fotoacoplador del circuito de entrada
(diodo).
+ El indice de division del monitor de pulsos puede ser modificado utilizando el pardametro F1-06.
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TAI
1
OT— +12v
Fuente de TA2
: 9 2 1
e;llmentamon oA ov O | salida de
G+12V - o ion d
150 180 BN monitorizacion de
O 8 © 2 O | pulsos de fase A
Entradade - Pulsos de
pUlSOS de 4 470 ~ fase A 3
fase A O il 2 O | salida de
1128 180 3 AN monitorizacion de
o e o 410 | pulsos de fase B
Entradade ~ Pulsos de —— L |
2 pulsos de 6 470 ~ fase B
fase B O
L 150 180 <

Fig. 2.18 Configuracion del circuito E/S del PG-B2

ECableado del PG-X2

Las siguientes figuras muestran ejemplos de cableado para el PG-X2 utilizando la fuente de alimentacion de
las tarjetas opcionales o una fuente de alimentacion externa para el PG,
Convertidor

Trifasica 200/400Vc.a.

N
st2-——} 4
s

7 ) PG

+12V

oV N
+5V I X
Entrada de pulsos de fase A (+)
Entrada de pulsos de fase A (=)
Entrada de pulsos de fase B (+).
Entrada de pulsos de fase B (-)!
Entrada de pulsos de fase Z (+),
Entrada de pulsos de fase Z (=)

v/
L 2

TA1

= ©oo N O hW N =

o
LHOOOOOOOHOOOOOOO0OO

TA2 } Salida de monitorizacién de

pulsos de fase A

Salida de monitorizacion
de pulsos de fase B

} Salida de monitorizacion
de pulsos de fase Z

~No g W N~

IR

o]

Fig. 2.19 Cableado del PG-X2 utilizando la fuente de alimentacién de las tarjetas opcionales
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PG-X2

Fuente de alim.
de PG
ca]

IP12 |10

IG 20
Condensador para
IP5 |30 |pérdida de alimen-"— |
A |40 tacion momentdnea  *
A(-) |50
B(+) |60
B(-) |70
Z(+) |80
Z(-) |90
IG [100
T

[op
i

oV +12V

Fig. 2.20 Cableado del PG-X2 utilizando una fuente de alimentacion externa de 5 V

* Para las lineas de sefial debe utilizarse cable de par trenzado apantallado.

* No utilice la fuente de alimentacion del generador de pulsos (encoder) para otro fin que el de alimentar el
generador de pulsos (encoder). Si se utilizara para otro fin podrian causarse fallos en el funcionamiento
debido al ruido.

* La longitud del cableado del generador de pulsos (encoder) no debe exceder 100 metros.

* El sentido de rotacion del PG puede ser configurado en el parametro de usuario F1-05 (Rotacion PG) La
configuracion de fabrica para la rotacion directa del motor es avance de fase A.

4 Cableado de los bloques de terminales

No utilice més de 100 metros de cable para cablear el PG (encoder) y mantenga los cables separados de las
lineas de alimentacion.

Utilice cable de par trenzado apantallado para el cableado de las monitorizaciones de entradas y salidas de
pulsos, y conecte la malla al terminal de conexion de malla.

BSecciones de cable (iguales para todos los modelos)

Las secciones de los cables de terminales se muestran en la Tabla 2.15.
Tabla 2.15 Secciones de cable

Tornillos
Terminal de Seccion de cable (mm?) Tipo de cable
terminal
Fuente de alimentacion del
gener.ador de pulsos (encoder) Cable trenzado: 0,5 hasta 1,25 | * Cable de par trenzado apantallado
Termmal de ent'rada de pulsos - Single wire: 0,5 hasta 1,25 * Cable trenzado de vinilo, recubierto de
Terminal de salida de polietileno, apantallado
monitorizacion de pulsos (KPEV-S de Hitachi Electric Wire o
- e equivalente
Terminal de conexién de M3.5 0522 q )
apantallado

B Terminales rectos sin soldadura

Recomendamos utilizar terminales rectos sin soldadura en las lineas de sefial para simplificar el cableado y
mejorar la seguridad de operacion.

Consulte la Tabla 2.8 para especificaciones.
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mDimensiones de conectores cerrados de conexion de cable y par de apriete

Las dimensiones y los pares de apriete para varias secciones de cable se muestran en la 7Tabla 2.16.

Tabla 2.16 Conectores cerrados de cable y par de apriete

Tornillos Dimensiones de terminales de .
Vs 2
Slezalen de esls ) de terminal crimpar FEFERERIED (N i)
0,5 1,25-3,5
0,75 1,25-3,5
M3.5 0,8
1,25 1,25-3,5
2 2-35

EPrecauciones

El método de cableado es el mismo que el utilizado para terminales rectos sin soldadura. Consulte la pagina 2-33.
Tenga en cuenta las siguientes precauciones al realizar el cableado.

Separe las lineas de sefiales de control para la tarjeta para cerrar el lazo de control de velocidad PG de las
lineas de alimentacion y otros circuitos de control.

La malla debe ser conectada para prevenir errores de operacion causados por el ruido. Ademas, no utilice
cables con una longitud superior a 100 m..

Conecte la malla (cable de tierra verde de la tarjeta opcional) al terminal de correspondiente (E).
No suelde los extremos de los cables. En caso contrario podria causar fallos de contacto.
Cuando no se utilicen terminales rectos sin soldadura, pele los cables aproximadamente 5,5 mm

Se requiere una fuente de alimentacion separada si el consumo de potencia del PG es superior a 200 mA.
(En caso de pérdida momentanea de alimentacion utilice un condensador de apoyo u otro método).

Asegurese de no exceder la frecuencia maxima de entrada de las tarjetas PG. La frecuencia de salida del
generador de pulsos (encoder) puede ser calculada mediante la formula siguiente.

Velocidad del motor a frecuencia maxima de salida (rpm)
60

fog (Hz2)= x Indice PG (p/rev)



Operador Digital
Y modos

Este capitulo describe los displays y funciones del Operador digital y facilita una resumen
de los modos de operacion y de la conmutacion entre modos.
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Operador Digital

Esta seccion describe los displays y funciones del Operador Digital.

@ Display del Operador Digital

Los nombres y funciones de las teclas del Operador Digital se describen mas abajo.

REMOTE L . . .
L |_l IT Indicaciones del estado de funcionamiento (Drive)

[ ]

FWD REV SEQ REF ALARM FWD: Se ilumina cuando es introducido un
— comando de marcha directa.

REV: Se ilumina cuando es introducido un

—DRIVE— —Rdy— comando de marcha inversa.
Frequency Ref SEQ: Se ilumina cuando se selecciona una fuente
de comandos de marcha que no sea el
U'] = =60 00 HZ Operador Digital.
) REF: ge ilu]gnina <_:ua(§11dof se selecciona una fuente|
e referencia de frecuencia que no sea e
U1--- 02=60.00 Hz Operador Digital. d
_ U1--- 03=10.05 A ALARM: Se ilumina cuando ha tenido lugar un fallo o
i una alarma.

Display de datos
Muestra los datos monitorizados, nimeros de
parametros y configuraciones.

Display de modo (se visualiza en la parte superior
— izquierda del display de datos)

LOCAL DRIVE: Se ilumina en el modo Drive (Funcionamiento).
QUICK: Se ilumina en el modo Quick Programming
REMOTE (Programacién rapida).
ADV:  Seilumina en el modo Advanced Programming
(Programacion avanzada).

JOG VERIFY:Se ilumina en el modo Verify (Verificacion).
A. TUNE: Se ilumina en el modo Autotuning
(Autoajuste).

FWD —— Teclas

Ejecutan operaciones tales como la configura-
cion de parametros, la monitorizacién, la ope-
racion jog y el autotuning.

Fig. 3.1 Nombres y funciones de los componentes del Operador Digital

€ Teclas del Operador Digital

Los nombres y las funciones de las teclas del Operador Digital se describen en la 7abla 3.1..
Tabla 3.1 Funciones de las teclas

Tecla Nombre Funcion

Alterna entre la operacion mediante el Operador Digital (LOCAL) y la
operacion mediante terminales del circuito de control (REMOTE).
Esta tecla puede ser habilitada o deshabilitada configurando el
parametro 02-01.

LOCAL

SRR | Tecla LOCAL/REMOTE
REMOTE

WA= N8R | Tecla MENU Selecciona modos.

ESC Tecla ESC Retorna al estado que existia antes de presionar la tecla DATA/ENTER.




Tabla 3.1 Funciones de las teclas (Continuacion)

Tecla Nombre Funcién
Tecla JOG Habilita la operacion jog cuando el convertidor es operado desde el
Operador Digital.
Tecla FWD/REV Selecciona el sentido de rotac.lo‘n del motor cuando el convertidor es
operado desde el Operador Digital.
Tecla Shift/RESET Ajusta el digito activo cuando se programan parametros.

También funciona como tecla de reset cuando ha tenido lugar un fallo.

Selecciona elementos del menu, ajusta nimeros de parametros e
Tecla Mas incrementa los valores de configuracion.
Se utiliza para desplazarse al siguiente elemento o dato.

Selecciona elementos del meny, ajusta nimeros de parametros y 3
Tecla Menos disminuye los valores de configuracion.
Se utiliza para desplazarse al elemento o dato anterior.

Introduce elementos de menu, parametros y valores de ajuste.

Tecla DATA/ENTER También alterna entre pantallas.

Inicia la operacion del convertidor cuando éste esta siendo controlado

Tecla RUN por el Operador Digital.

Detiene la operacion del convertidor.
STOP Tecla STOP Esta tecla puede ser habilitada o deshabilitada cuando se opera desde el
terminal del circuito de control ajustando el parametro 02-02.

* Excepto en los diagramas, las teclas se refieren a los nombres de teclas de la lista anterior.

Hay indicadores en la parte superior izquierda de las teclas RUN y STOP en el Operador Digital. Estos
indicadores se iluminaran y parpadearan para indicar el estado de operacion.

El indicador de la tecla RUN parpadeara y el indicador de la tecla STOP se iluminara durante la excitacion
inicial o el frenado de c.c. La relacion entre los indicadores de las teclas RUN y STOP y el estado del
convertidor se muestra en la Fig. 3.2.

| ‘
FWD N, »

| 5 |

| RUN sToP |

Frecuencia de salida del convertidor e

— [STOP] 1
Configuracion de la frecuencia
' L
RUN ® fos o] ® O
STOP OF ° O O o

¥lluminado &: Parpadea  ¢: No iluminado

Fig. 3.2 Indicadores RUN y STOP




_ (Programacion rapida)
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Modos

Esta seccion describe los modos del convertidor y la conmutacion entre modos.

€ Modos del convertidor
Los parametros y las funciones de monitorizacién del convertidor estdn organizadas en grupos llamados
modos que hacen que sea mas fécil leer y configurar parametros. El convertidor esta equipado con 5 modos.

Los 5 modos y sus funciones primarias se muestran en la 7abla 3.2.
Tabla 3.2 Modos

Modo Funcion(es) primaria(s)

Utilice este modo para arrancar/detener el convertidor, para monitorizar valores
Modo Drive como las referencias de frecuencia o la corriente de salida y para visualizar
informacion de fallos o el histoérico de fallos.

Modo Quick programmin, - . .
Q Prog & Utilice este modo para leer y configurar los parametros basicos.

Modo Advanced programming

., Utilice este modo para referenciar y configurar todos los parametros.
(Programacion avanzada)

Utilice este modo para leer/configurar parametros cuyos valores de configuracion de

Modo Verify (Verificacion) fabrica han sido modificados.

Utilice este modo cuando controle un motor cuyos datos son desconocidos en los
modos de control vectorial. Los datos de motor son medidos/calculados y

Modo Autotuning * (Autoajuste) | configurados automaticamente.

Este modo también puede ser utilizado para medir Ginicamente la resistencia linea a
linea del motor.

* Lleve siempre a cabo el autotuning con el motor antes de operar en los modos de control vectorial.



& Alternancia de modos

El display de seleccion del modo aparecera al presionar la tecla MENU. Presione la tecla MENU desde el
display de seleccion de modo para alternar por los modos sucesivamente.

Pulse la tecla DATA/ENTER para introducir un modo y para alternar de un display de monitorizacion al
display de configuracion.

Display al arranque

-| - Isto
Eei Frecuencia

U1 - [fl= 50,00Hz

U1-02=50,00Hz
U1-03=10.05A
Display Selecc. -MENU
Mogo Y Display Monitoriz. Display Config.
) N
v
N - -] N to -DRIVE- Isto -DRIVE- isto
eﬁl\ﬁenﬂ Princ. ** DF“VEMonitor. * RESET| | Rﬁeﬁ. Frecuencia | L=l | '_ql'—'? '%_._E[v_s_qygp_q_@___
- 0 > U1- [k 50,00Hz »7lu1 - 01 =[§50,00Hz
Operacion < U1-02=50,00HZ |« (0,00 ~ 50,00)
U1-03=10.05A " 00,00Hz "
ESC ESC ESC

MENU

A4
QUICK- u ~QUICK- u ~QUICK-
** Menu Princ. ** - > Método de control - - > Método de control
Quick Setting | A1-02=2 2" AT-02= H %
Bl Vectorial de lazo ablﬁto Vectorial de lazo abierto
ESC ESC

( V[

v
~ADV- l -ADV- “ADV- l ADV- —
** Menu Princ. ** > Inicializacién g Seleccionar idioma N Seleccionar idioma
Programacion | - 00=1 < AT-[Q=0 -1 | A1-00 =[g 1"
Seleccionar idioma | English = English
ESC ESC ESC
A . - .
~VERIFY- l VERIFY- Se visualizara el nimero de la constante
Mend Princ. > Ninguna Modif.  |¢—— si se ha modificado una constante.
Consts. Modific. | Pulse la tecla DATA/ENTER para habilitar
Esc el cambio.
\ 4
-A.-TUNE-

** Menu Princ. **

Autotuning <

Tuning Estandar
o

ESC ESC

Fig. 3.3 Transiciones de modo

Tuning Estandar
o

A
A?: Para hacer funcionar el convertidor tras haber revisado/modificado parametros pulse la tecla MENU
® y la tecla DATA/ENTER sucesivamente para entrar a modo Drive. No seran aceptados comandos de

IMPORTANT marcha (Run) mientras el convertidor esté en otro modo.




4 Modo Drive

El modo Drive es el modo en el que el convertidor puede ser operado. Todos los parametros de monitorizacion
(U1-00), asi como las informaciones y el historial de fallos pueden ser visualizados con este modo.

Cuando se configura b1-01 (Seleccidn de referencia) como 0, la frecuencia puede ser modificada en el display
de configuracion de frecuencia utilizando las teclas Mas, Menos, y Shift/RESET. El parametro seré escrito y el
display volvera al display de monitorizacion.

EEjemplos de operacién

La siguiente figura muestra ejemplos de operaciones con teclas en el modo Drive.
Display al arranque

PRE Frecuencia
U1- O= 50,00Hz

U1-02=50,00Hz
U1-03=10,05A

Display Selecc. W Display Monitoriz. Display de la configuracion
Modo - N de frecuencia
v
-DRIVE- -DRIVE- » E =
** Mend Princ. ** ) > EMonitor. RESET| ef. Frecuencia. P ‘ Ee%. Frecuencia
- Uil - 01=50,00Hz |€ > U1- [ 50,00Hz [€ » U1-01=[§50,00Hz
Operacion <« UIS05550,00H7 e 100250 007 e 0,00°~ 5000)
U1-03=10,05A U1-03=10.05A 0 00,00Hz
£sc A 4
h 4 i i i
v - — 5 - 4 El display dg configuracion
auek Monitor. RESET Frec. salid de frecuencia no se
Men Princ. - '1'02 __EQJQ%H_Z____‘ > Ul- visualizara cuando se utilice
Quick Setting '034 0 9_5 < una referencia analogica.
.
v DRVE onitor. 5 RESET | | Ef-“mpo Trans VERT El nombre del fallo se visualizara
'fP"()l i Pring, ** M BEl-40 =10H 71 U1- BN = 10H si se pulsa la tecla DATA/ENTER
enLrne: U1-01-5000Hz 1 ui 8% -50,00Fz mientras se visualiza una constante
Programacion =200nz Esc =L para la que se visualiza un c6digo
(7] é é de falo.
:
-VERIFY-
** Menu Princ. ** DY BETVE oo u
Consts. Modific. < = > Falls Actul C - p U2-01= oc
50OV < < Sobrecorriente
U2-03=50.00Hz
4
ATONE-— - » " 7 i
7" Mend Princ. S%mlento de falll_l‘f)t0 RESET] "Bitimo Fallo o U2-02=0V Hee
Autotuning N ___ vy -02 =0V N d u2 - : ov d Sob
U3-03=50.0 < < obretens Bus c.c.

0Hz U3-03=50,00Hz
U3-04=50,00Hz e U3-04=50,00Hz 5o
2 é) é <
B

VL 99 !

Tisterico de fallos™" | [Reser] PRV imo Fallo™*° I Us-01-0c™
N [EE3-01=0C < » U3 - = > .
TTTTUB02=0V < U3-02=0V < Sobrecorriente
U3-03= OH o 3-03=(3 oo
A Y
-/\ -
> = \ 4 ~
] - Cisto™™ Listo
Dm\énsaje Fag 3% LN mens Fallo 5™ » U3-02=0V
B 02-ov =Vl Sobretens Bus c.c.
H < U3 -03= OH <
V. ESC U3-04= UV £sc

=6 o=
® ©®

Fig. 3.4 Operaciones en el Modo Drive



Nota: 1. Cuando se cambia el display con las teclas Mas / Menos, el siguiente display tras el correspondiente al Gltimo nimero de parametro sera el
correspondiente al primer nimero de parametro, y viceversa. Por ejemplo, el siguiente display tras el correspondiente a U1-01 serd U1-40. Esto esta
indicado en las figuras por las letras A y B y las cifras 1 a 6.

2. El display para el primer parametro de ,monitorizacion (referencia de frecuencia) sera visualizado cuando la alimentacion se conecte (ON).
El elemento de monitorizacion visualizado al inicio puede ser configurado como 01-02 (Seleccion de monitorizacion tras conexion de alimentacion).
La operacion no puede ser iniciada desde el display de seleccion de modo.

€ Modo Quick Programming

En el modo de programacion rapida pueden ser monitorizados y configurados los parametros basicos
requeridos para la operacion de prueba del convertidor.

Los parametros pueden ser modificados desde los displays de configuracion. Utilice las teclas Mas, Menos, y
Shift/RESET para modificar la frecuencia. El parametro sera escrito y el display de monitorizacion retornara
al estado en el que se encontraba cuando fue pulsada la tecla DATA/ENTER tras cambiar la configuracion.

Consulte en el Capitulo 5 Parametros de usuario informacion mas detallada sobre los pardmetros visualizados
en el modo de programacion rapida.

BEjemplos de operacion

La siguiente figura muestra ejemplos de operaciones con teclas en el modo de programacion rapida.
Display Selecc. Modo Display Monitoriz. Display Config.,

DRIVE-
** Main Menu **
Operation
D f
Y
—QUICK: “QUICK- “QUICK-
** Main Menu ** > Control Method < q Control Method
AT 03 D EVEL >
- - 02=0 o 05 o+
Quiick Setting < N Open Loop Vector < Open Loop Vector
ESC A ESC
=]
_QUICK- -QUICK-
o—Y N___| Reference Source < »  Reference Source
" Main Menu ** b1-01=1 *1* | b1-01= K1~
Terminals B o Terminals
Programming
=], (& [e]
QUICK- “QUICK-
L Run Source < > Run Sogfge
v b1-02=1 =1+ | b1-02= 1+
VERIFY- Terminals « - Terminals
** Main Menu ** Esc
Modified Consts
Y
—QUICK- -QUICK-
N Terminal AM Gain | ¢ 5| Terminal AM Gain _
H4-05=""50% [° > H4-05 =[j050.0%
y (0.0~ 1000.0) | (0.0 ~ 1000.0)
-A.TUNE- 50.0% 50.0%
** Main Menu **
Auto-Tuning
QUICK- TQUICK-
N\~ MOL Fault Select < > MOL Fault Select
L1-01=1 *1* | L1-01= |1+
Std Fan Cooled [® Std Fan Cooled
A ESC
(2],
QUICK- TQUICK-
L StallP Decel Sel < n StallP Decic_al Sel
L3-04=1" 1+ | L3-04= H *1*
Enabled < Enabled

ESC

%}

Fig. 3.5 Operaciones en el Modo Quick Programming




€ Programacion avanzada (Advanced Programming)
En el modo de programaciéon avanzada pueden ser monitorizados y configurados todos los parametros del
convertidor.

Utilizando las teclas Mas, Menos y Shift/RESET pueden modificarse los parametros desde los displays de
configuracion. El parametro sera memorizado y el display de monitorizacion retornara al estado en el que se
encontraba cuando fue pulsada la tecla DATA/ENTER tras cambiar la configuracion.

Consulte el Capitulo 5 Parametros de usuario para obtener detalles sobre los pardmetros.

HEjemplos de operacion

La siguiente figura muestra ejemplos de operaciones con teclas en el modo de programacion avanzada.

Display Selecc. Modo Display Monitoriz. Display Config.
— ofo ? =
7 R N
“ADV- . ADV- » “ADV- “ADV-
** Main Menu ** > Initialization > Select Language > Select Lang_u_age
Programming [ LY-00=1 < Al -EE_ =0 1" | ¢ A1-00_=[ﬂ "
) Select Language [T English ~ English
ESC A ESC ESC
g =, =
A ADV- - RE>S>ET “ADV- o[ -ADV-
VERIEY- - Initialization > Control Method g Control Method
Main Menu - 02=27 AT =2 2 |« A1 02-@ %
Modified Consts Control Method ™ — Open Loop Vector ESC Open Loop Vector
N E ~ v H
-~ ! ~
2 BT e o=
ATUNE- i @ 4 M
** Main Menu ** | | ~ |3 | ~ |
! v L~
Auto-Tuning \ ADV- REZET - ADV-
PID Control > PID Mode > PID Mode
[¥01=0 P b5-[ef] =0 *0* | b5-01= [§] *0*
PID Mode < Disabled < Disabled
v ESC y ESC
B [~
** Main Menu ** 57 D) ADV- -, “ADV-
Operaton | | | PID Control ——— »l....Eblos Det Time »| __Fblos Det Time
-14= 1.0Sec b5-[E1=1.0Sec | b5-14=[1.0Sec
) < (0.0 ~ 25.5) < (0.0 ~ 1000.0)
Fb los Det Time 1.0 sec Esc 50.0%
MENU ESC T A
~ ! ~
Y
~QUICK- @
** Main Menu **
Quick Setting @ @ M
~ly A|¥
» “ADV- “ADV-
Reser] L--..Fwd Torque Limit ] o!-..Fwd Torgue Limit
d L7-[Fl= 200% L7-01= P00%
Fwd Torque Limit < © 50%92) < © 50%9/?)
ESC ESC
N
(=] =
) )
“ADV- “ADV- “ADV-
Torgue Limit RESET Fwd_Torque Limit __| I—, »| __Torg.Lmt Rev Ran
L7-[Z¥ 200% d L7-[=200% | L7-04= P100%
imit [« 0 ~ 300 <€ 0~ 300
Fwd Torque Limit (‘ 200%) — ( 200%)

B [~]
@ é ®

Fig. 3.6 Operaciones en el Modo Advanced Programming
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mConfiguracion de parametros

Aqui se muestra el procedimiento para cambiar C1-01 (Tiempo de aceleracion 1) de 10 s a 20 s.

Tabla 3.3 Configuracion de parametros en el Modo Advanced Programming

Paso
NO

Display del Operador Digital

Descripcion

-DRIVE- Listo
Ref. Frecuencia

U1 -[8f]= 50,00Hz

U1-02=50,00Hz
U1-03=10,05A

Alimentacion conectada (ON)

-DRIVE-
** Main Menu **

Operation

-QUICK-
** Main Menu **

Quick Setting

~ADV-
** Main Menu **

Programming

Pulse la tecla MENU 3 veces para introducir el modo de programacion
avanzada.

-ADV-
Initialization

IXj-00=1

Select Language

Pulse DATA/ENTER para acceder al display de monitorizacion.

-ADV-
Accel / Decel

I&l-00= 10.0sec
Accel Time 1

Pulse la tecla Mas o Menos para visualizar el parametro
C1-01 (Tiempo de aceleracion 1).

-ADV-
Accel Time 1

C1-01 = [§010.0sec
(0.0 ~ 6000.0)
"10.0 sec”

Pulse la tecla DATA/ENTER para acceder al display de configuracion.
Se visualizara el valor de configuracion actual de C1-01.

-ADV-
Accel Time 1

C1-01 = O[]10.0sec
(0.0 ~ 6000.0)
"10.0 sec”

Pulse la tecla Shift/RESET para desplazar el digito que parpadea hacia
la derecha.

-ADV-
Accel Time 1

C1-01 = 00[J0.0sec
(0.0 ~ 6000.0)
"10.0 sec"

Pulse la tecla Mas para modificar el valor de configuracién a 20,00 s.

10

-ADV-
Accel Time 1

C1-01 = 00H0.0sec
(0.0 ~ 6000.0)

"10.0 sec"

Pulse la tecla DATA/ENTER para memorizar el dato configurado.

11

-ADV-

Entry Accepted

Se visualizara “Entrada aceptada” durante 1 seg. tras pulsar la tecla
DATA/ENTER.

12

-ADV-
Accel Time 1

C1-[ll= 20.0sec
(0.0 ~ 6000.0)
"10.0 sec"

El display vuelve al display de monitorizacion para C1-01.
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@ Verificacion (Verify)

El Modo Verify se utiliza para visualizar cualquier parametro cuya configuracion por defecto haya sido
modificada en un modo de programacion o mediante autotuning. Se visualizard “NONE” si no se ha
modificado ninguna configuracion.

El parametro A1-02 es el tnico parametro del grupo A1-0O0 que sera visualizado en la lista de constantes
modificadas si ha sido anteriormente modificado. Los otros parametros no seran visualizados, incluso si son
diferentes de su configuracion por defecto.

En el modo de verificacion pueden utilizarse los mismos procedimientos utilizados en el modo de
programacion para modificar configuraciones. Utilice las teclas Mas, Menos, y Shift/RESET para modificar
una configuracion. Cuando se pulsa la tecla DATA/ENTER las configuraciones de parametros son escritas y el
display vuelve al display de monitorizacion.

BEjemplos de operacion
En el siguiente ejemplo han sido modificadas las siguientes configuraciones por defecto:
* b1-01 (Seleccion de referencia)
* C1-01 (Tiempo de aceleracion 1)
» E1-01 (Configuracion de tension de entrada)

* E2-01 (Corriente nominal del motor).

Display Selecc. Modo Display Monitoriz. Display Config.

MENU

-ADV-
** Main Menu **

Programming

?
Y
-VERIFY- -VERIFY- -VERIFY-
“* Main Menu ** »| __Reference Source | ¢ »| Reference Source
e b1-01=0 *0* TR or
Modified Consts | < Terinals P b1'—l'0e1rr-ninglls 0
Esc — Ese e
2]l 1]
VERIFY- VERTFY-
v N Accel Time. 1 P > Accel Time 1
-ATUNE- C1-01=200.0sec [~ ”| C1-01=[5200.0sec
** Main Menu ** (0.0 ~ 6000.0) < (0.0 ~6000.0)
Auto-Tuni "10.0sec" [~ — "10.0sec”
o =] =]
~~
VERTFY- VERTFY-
\ | ____InputVoltage ____ P o|......Input Voltage ____|
E1-01=190VAC [T ”| E1-01= EI90VAC
Y (155~255) < (155~255)
-DRIVE- "200VAC" B "200VAC"

** Main Menu ** Esc
- =]y (=]
Operation
VERIFY-
\ Motor Rated FLA

v

“VERIFY-
Motor Rated FLA

E2-01= 2.00A |€ > TE2-01= B.00A
(0.32~6.40) | (0.32~6.40)
\ "1.90A" o "1.90A"
ESC
~QUICK- N
e % I
Quick Setting @

L =

Fig. 3.7 Operaciones en el modo de verificacion



€ Modo Autotuning

El autotuning mide y configura automaticamente los datos necesarios del motor con el fin de lograr un
rendimiento maximo. Lleve siempre a cabo el autotuning antes de iniciar la operacion cuando utilice los
modos de control vectorial.

Cuando ha sido seleccionado el control V/f, solamente puede seleccionarse el autotuning estatico para la
resistencia linea a linea.

Cuando el motor no puede ser desconectado de la carga, y deben ser utilizados el control vectorial de lazo
abierto o de lazo cerrado, debe ser llevado a cabo el autotuning estatico.

BEjemplo de operacién

Introduzca la potencia nominal de salida (en kW), la tension nominal, la corriente nominal, la frecuencia 3
nominal, la velocidad nominal y el nimero de polos del motor especificados en la placa del motor y pulse la

tecla RUN. El motor se pone automaticamente en funcionamiento y los datos medidos del motor se configuran || EEEEEG
en los parametros E2-0O007.

Configure siempre los elementos a los que se hace referencia anteriormente. En caso contrario el autotuning
no puede ser arrancado, p.¢j. no puede ser arrancado desde el display de entrada de tension nominal del motor.

Utilizando las teclas Mas, Menos y Shift/RESET pueden modificarse los parametros desde los displays de
configuracion. El parametro sera memorizado cuando se pulse la tecla DATA/ENTER.




El siguiente ejemplo muestra el procedimiento de introduccion del autotuning para un autotuning dindmico
estandar en control vectorial de lazo abierto.

Display Selecc. Modo Display Monitoriz. Display Config.

-VERIFY-

** Menu Princ. **

Consts. Modific.

A 4
“ATUNE- l -ATUNE- -
** Menu Sel. Modo Tuning

Princ. **

b
N
=
(o}
Q.
O
=
=3
-]

a

.......................................................

\ 4

T1 -[8H =0 *0* P T1-01 = [J0*
Auto-Tuning < ~ Tuning I(E)sténdar Tuning Estandar
< "o "o"
ESC —~ A -
=], =
\ A TUNE- ~ATUNE-
\ 4 Pot. Nom. Motor - Pot. Nom. Motor
DAVE T1-[#= 0,40kW »I7T1-01 =[§00,40kW
...~ Mend Princ. 7* (0,0680,00) (0,00,680,00)
Operacién ' A ES '
Lo
“A.TUNE- : “A.TUNE-
[~ Tension nominal __ [ 7 Fension nominal___
’ T1-[E= 200,0Vc.a. 7| T1-03=B00,0Vc.a.
QUK 05 800:Y 05502
| Menu Princ. S
Quick Setting
A TUNE-

Corriente Nom.

W G Y Y

> 1 04= §01,90A
(0,32~6,40)
"1.90A!
-ADV- ESC
. Menu Princ. **
Programacion -ATUNE- “A.TUNE-
° AN > Frecuencia Nom
m ©.0- 386032 o _(%50 =4og]g§)'0HZ
*50,0Hz" "50,0Hz"
[ A ESC
=1 =]
\ “ATUNE- “ATUNE-
Numero de polos - Ndmero de polos___
T1-MF= 4 > T1-06=
(2~48) W (2~48)
g g

HE]

A
-A.TUNE- -A.TUNE- -A. TUNE-
N Vel Nom . VelNom |
T1-[Hd= 1750RPM Z| T1-07 = [(H750RPM
(0~24000) (024000 40,0Hz/10,5A
"1750" "1750" INICIO >>>>>> OBJV.

ESC

:
“ATUNE- — Lsto RUN “ATUNE- A TUNE-
Auto-Tuning B Tune en proceso I Tune en proceso IR

A

0,0nz/0.02, ”|" 40,0Hz/10,5A
fulse tecla RUN INICIO > OBJV. Tune completado
El display cambiara
automaticamente “ATUNE-
dependiendo del |- Tune Cancelado___
estado del autoajuste Tecla STOP
(Autotuning).

Fig. 3.8 Operacién en Modo Autotuning

Si tiene lugar un fallo durante el autotuning, consulte el Capitulo 7 Deteccion y correccion de errores.



Operacion de prueba

Este capitulo describe los procedimientos para la operacion de prueba del convertidor
y facilita un ejemplo de operacion de prueba.

Procedimiento de operacidon de prueba...........ccccooovvivieeeen, 4-2
Operacion de Prueba ..........oooe oo e 4-3
Sugerencias de ajuSte .........eeeviiiiiiiiiiiii 4-14
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Procedimiento de operacion de prueba

Lleve a cabo la operacion de prueba de acuerdo al siguiente diagrama de flujo. Cuando ajuste los parametros
basicos, configure siempre C6-01 (Seleccion de régimen de funcionamiento alto/normal) segun la aplicacion.

Seleccionar método
de operacion.

INICIO
Cableado

Configurar puente de tensién de ~ *1
fuente de alimentacion.

Poner alimentacion
en ON.

Confirmar estado.

Configuraciones basicas
(Modo Quick programming)

NO

Control vectorial (A1-02 =2 ¢ 3)*5

Control V/f?

Control V/f con PG (A1-02 = 1)

NO
Control V/f

Configuraciones segun el
método de control

Configurar E1-03.
Predeterminado V/f: 200V/50Hz (400V/50Hz)

Configurar E1-03, E2-04, y F1-01. *0
Predeterminado V/f: 200V/50Hz (400V/50Hz)

Autotuning estético
para resistencia linea a linea

Es posible la operacién del
motor durante el autotuning?

3

Si

*4 Autotuning

dindmico

l

Autotuning
estatico

6 6

Configuraciones de aplicacion
(Modo Advanced programming)

Operacion en vacio

Operacion
con carga

Ajustes 6ptimos y
configuraciones de parametros

Comprobar/registrar
parametros.

END

Ju—

. Configurar para convertidor de clase 400 V para 75 kW o mas.
. Si hay un engranaje reductor entre el motor y la PG, configure la

relacion de reduccion en F1-12 y F1-13 en el modo de
programacion avanzada.

. Utilice el autotuning dinamico para incrementar la exactitud del

autotuning siempre que el motor esté en condiciones de ser
operado.

.Si el cable del motor cambia a 50 m o mas para la instalacion

actual, realice autotuning estatico para la resistencia linea a linea
solamente in situ.

El modo de control por defecto es control vectorial de lazo abierto
(A1-02=2).

.Si la frecuencia de salida maxima y la frecuencia base son

diferentes, configure la frecuencia de salida maxima
(E1-04) después del autotuning.

Fig. 4.1 Diagrama de flujo de operacion de prueba
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Operacién de prueba

€ Confirmacion de aplicacion

Para aplicaciones con caracteristicas de par cuadratico como de bombeo, de ventilacion o de soplado
configure C6-01 (seleccion de régimen de funcionamiento alto/normal) como 1 6 2 (régimen normal 1 6 2).
Seleccione el modo de régimen de funcionamiento normal (1 6 2) de acuerdo a la capacidad de sobrecarga
requerida.

Para aplicaciones con caracteristicas de par constante como cintas transportadoras, etc. configure siempre C6-01
como 0 (régimen de funcionamiento alto). La configuracién por defecto de C6-01 es 0 (régimen de trabajo alto).

Encontrard mas detalles sobre la seleccion de régimen de trabajo Alto/Normal en el Capitulo 6 Selecciones
de aplicaciones y sobrecarga.

€ Configuracion del puente de tensiéon de alimentacion
(Convertidores de clase 400 V de 75 kW o0 mas)

El puente de tension de alimentacion debe ser configurado para convertidores de clase 400 V de 75 kW o mas.
Inserte el puente en el conector de tension mas proximo a la alimentacion de tension actual.

El puente esta configurado de fabrica en 440 V. Si la tension de alimentacion no es 440 V, siga el siguiente 4
procedimiento para modificar la configuracion. s
1. Desconecte OFF la alimentacion y espere durante al menos 5 minutos.

2. Asegurese de que el indicador CHARGE de carga se ha apagado.

3. Quite la tapa de terminales.

4. Inserte el puente en la posicion correspondiente a la tension suministrada al convertidor (véase la Fig. 4.2).

5

. Vuelva a colocar la tapa de terminales.

00/205V]240V] (400741 (360
L EES O R AR B

e

Conector
o 2|2|® B\
Q | r/0l |2200:2004002400] CHAR Q
Fuente de alimentacién de clase 200 V
Fuente de alimentacion de clase 400 V Puente (posicion configurada
de fabrica)

Terminales de entrada de alimentacion

Indicador CHARGE de carga

Fig. 4.2 Conexiones de convertidor de gran capacidad
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4 Conexion de la alimentacion

Compruebe todos los siguientes elementos y después conecte ON la alimentacion.

» Compruebe que la tension de alimentacion es correcta.
Clase 200 V: Trifasica 200 a 240 Vc.c., 50/60 Hz
Clase 400 V: Trifasica 380 a 480 Vc.c., 50/60 Hz

» Asegurese de que los terminales de salida del motor (U, V, W) y el motor estén conectados correctamente.

* Asegurese de que los terminales del circuito de control y el dispositivo de control del convertidor estén
cableados correctamente.

* Configure todos los terminales del circuito de control como OFF.

 Cuando utilice una tarjeta de control de velocidad PG, aseglrese de que esté cableada correctamente.

4 Comprobacion del estado del display

Tras un encendido normal sin problemas el display del Operador muestra lo siguiente:

DRIVE- Tisto L. ., .
Display para operacion Ref. Frecuencia La monitorizacion de referencia de
play p p Ut '= 50,00Hz frecuencia se visualiza en la seccion de
I normal U1-02=50,00Hz :
U1-03=10.05A display de datos.

Cuando ha ocurrido un fallo, en vez del display anterior, se visualizaran los detalles del fallo. En tal caso,
consulte el Capitulo 7 Deteccion y correccion de errores. El siguiente display muestra un ejemplo de display
de operacion fallida.

DRIVE- El display sera diferente dependiendo del
Display para operacion uv tipo del fallo.
fallida DC Bus Undervolt Una alarma de baja tension se muestra a la
izquierda.




€ Configuraciones basicas

Conmute al modo de programacion rapida (se visualizara “QUICK” en la pantalla LCD) y configure los
siguientes parametros.

Consulte el Capitulo 3 Operador Digital y modos para procedimientos de operacion del Operador Digital y los
Capitulo 5 Parametros de usuario y Capitulo 6 Configuraciones de parametro segun funcion para detalles
sobre los parametros.

Tabla 4.1 Configuraciones de parametros basicos

® : Debe configurarse. QO : Configurar si es necesario.

Numero Configu-
Cate- . L Rango de . .
goria de para- Nombre Descripcion configuracion I’a(’3IOI.’l de | Pagina
metro fabrica
Configura el método de control para el
convertidor.
Seleccion del 0: Control V/f
¢ Al-02 método de control | 1: Control V/f con PG a3 0 7
2: Control vectorial de lazo abierto
3: Control vectorial de lazo cerrado
Configura el método de introduccion de
la referencia de frecuencia.
0: Operador Digital 5-9
Seleccion de 1: Terminal de circuito de control 6-7
¢ b1-01 referencia (entrada analodgica) Oad ! 6-64
2: Comunicaciones MEMOBUS 6-82
3: Tarjeta opcional
4: Entrada de tren de pulsos
Configura el método de introduccion del
comando RUN. 5.9
Seleccion de 0: Operador Digital 6.12
[ ] b1-02 | método de 1: Terminal de circuito de control 0a3 1 6-64
operacion (entrada digital) 6.82
2: Comunicaciones MEMOBUS
3: Tarjeta opcional
Selecciona el método de parada cuando
se envia el comando de parada.
., 0: Deceleracion a parada
Q b1-03 Se} eccion de 1: Marcha libre a parada 0a3 0 59
método de parada . ., 6-14
2: Parada por freno de inyeccion de c.c.
3: Marcha libre a parada con
temporizador
. Configura el tiempo de aceleracion en
[ ] C1-01 Ié:gf;i,)en 1 segundos para que la frecuencia de salida | 0,0 a 6000,0 10,0 s 2:52
aumente de 0% a 100%.
. Configura el tiempo de deceleracion en
[ ] C1-02 g::?lg:a(ciieén | segundos para que la frecuencia de salida | 0,0 a 6000,0 10,0 s Z:g
disminuya de 100% a 0%.
Configura un régimen de trabajo alto o
Seleccion de normal dependiendo de los
régimen de requerimientos de las aplicaciones. , 5-24
¢ €6-01 trabajo Alto/ 0: Régimen de trabajo alto 062 0 6-2
Normal 1: Régimen de trabajo normal 1
2: Régimen de trabajo normal 2
., Configura la frecuencia portadora. La Depende
Seleccion de . o
o) 06-02 | frecuencia conﬁguraq(r)n de fabrica y el rango de 0aF dela C(')rrlfi— 524
configuracion dependen de la guracion
portadora configuracion de C6-01. de C6-01.




Tabla 4.1 Configuraciones de parametros basicos (Continuacion)

® : Debe configurarse. Q : Configurar si es necesario.

Numero Configu-
Cate- 5 L Rango de . -
.| de para Nombre Descripcion ) .| racion de | Pagina
goria configuracion o
metro fabrica
Referencias de di-01a
dl-01a frecuencia 1 a 16 Conﬁgura las referencmsl('ie velocidad 02 150,00 Hz di-16: 505
Q dl-16y . requeridas para la operacion en 0,00 Hz
y referencia de . : L * ) 6-10
d1-17 frecuencia de jog multivelocidad o jogging. d1-17:
’ 6,00 Hz
200V
Configuracion de 1552255V (Clase
° E1-01 |la tens%ién de Configura la tension de entrada nominal | (Clase 200 V) | 200 V) 5-30
entrada del convertidor en voltios. 310a510V 400 V 6-110
(Clase 400 V) (Clase
400 V)
Configura-
cion de
10% a200% | motor de
. . . . . 5-31
° F2-01 Corriente nominal | Configura la corriente nominal del de la corriente | uso general 648
del motor motor. nominal del | con misma
. . 6-108
convertidor | capacidad
que el con-
vertidor
. . . . H4-02:
H4-02 Ganancia de Puede ser utilizada para ajustar la salida 100%
Q H4-0 5y salida de terminal | analdgica cuando se conecta un 0,0 a 1000,0% H4-0 50 ) 5-47
FMy AM instrumento al terminal FM o AM. 50% ’
0
Utilizada para habilitar o deshabilitar la
funcién de proteccion de sobrecarga del
motor.
., 0: Deshabilitado
Seleccion de 1: Proteccion para motor de uso general 5-50
® | LI0l | proteccion del - Froteccion p . g 0a3 1
motor (refrigeracion por ventilador) 6-48
2: Proteccion para motor convertidor de
frecuencia (refrigeracion externa)
3: Proteccion para motor con control
vectorial especial
Si se utiliza la opcion de freno dindmico
Seleccion de (resistencia de freno, unidades de
o) L3.04 | Prevencion de resmt'en(:la de freno y unidades de ’freno), 0a3 | 5-53
bloqueo durante | asegurese de que configura el parametro 6-24

deceleracion

L3-04 como 0 (deshabilitado) ¢ 3
(habilitado con resistencia de freno).

* El rango de configuracion es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de trabajo
normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion serd 0,0 a 400,0 Hz.




€ Ajustes para métodos de control

Los métodos de autotuning utilizables dependen de la configuracion del método de control para el convertidor.

HEResumen de ajustes

Realice los ajustes requeridos en el modo de programacion rapida y en el modo de autotuning segun la
Fig. 4.1.

HConfiguracion del método de control

Seleccione el modo de control apropiado seglin requiera la aplicacion. La Tabla 4.2 muestra las propiedades
principales de cada método de control.

Tabla 4.2 Propiedades de métodos de control

Configuracion

Método de control i
de parametro

Control basico Aplicaciones principales

Control de velocidad variable,
especialmente control de motores
multiples con un convertidor y 4
sustitucion de convertidores
existentes.

Control de la relacion fija de tension/

Control V/f Al1-02=0 .
frecuencia

Aplicaciones que requieren un control
de velocidad de alta precision
utilizando un PG en el lado de la

Control de relacion fija de tension/
Control V/fcon PG | A1-02 =1 frecuencia con compensacion de
velocidad utilizando un PG

maquina
. Al1-02=2 Control de velocidad variable,
Control vectorial de . . . . . . .
. (configuraciéon | Control vectorial de corriente sin PG | aplicaciones que requieren precision
lazo abierto o .
de fabrica) de velocidad y par
Control de muy alto rendimiento con
Control vectorial de AL-02=3 Control vectorial de lazo cerrado un PG (servocot}troladores 51mp.1e.s',
lazo cerrado control de velocidad de alta precision,

control de par y limitacion de par)

Nota Con control vectorial de lazo abierto o control vectorial de lazo cerrado, el motor y el convertidor deben estar conectados 1:1. La capacidad del motor
para la cual es posible un control estable es 50% a 100% de la capacidad del convertidor.

Control V/f sin PG (A1-02 = 0)

* Configure bien una curva fija de V/f (E1-03 =0 como E) o bien especifique una configuracion de usuario de
curva de V/f (E1-03 =F) segun requiera el motor, y las caracteristicas de carga utilizando E1-04 a E1-13 en
el modo de programacion avanzada.

E1-03 =0 6 F (por defecto)
Si E1-03 = F, la configuracion por defecto en la
configuracion de usuario de E1-04 a E1-13 es para 00 Hz

Operacion simple de un motor de uso
general a 50 Hz:

Operacion simple de un motor de uso

general a 60 Hz: E1-03=1

* No realice autotuning estatico para resistencia linea a linea si el cable del motor tiene 50 m o mas de
longitud para la instalacion actual o si una carga elevada causa el bloqueo del motor. Consulte mas detalles
sobre el autotuning estatico en la seccion Autotuning.

Control V/f con PG (A1-02 = 1)

Adicionalmente a las configuraciones del control V/f sin PG, deben realizarse las siguientes configuraciones:
 Configure el numero de polos del motor en E2-04 (niimero de polos del motor)

* Configure el nimero de pulsos por rotacion en F1-01 (Constante de PG) Si hay un engranaje reductor entre
el motor y el PG, configure la relacion de reduccion en F1-12 y F1-13 en el modo de programacion
avanzada.




Control vectorial de lazo abierto (A1-02 = 2)

Realice siempre el autotuning. Si el motor puede ser operado, lleve a cabo el autotuning dinamico. Si el motor
no puede ser operado, lleve a cabo el autotuning estatico. Consulte mas detalles sobre el autotuning en la
seccion Autotuning.

Control vectorial de lazo cerrado (A1-02=3)

Realice siempre el autotuning. Si el motor puede ser operado, lleve a cabo el autotuning dinamico. Si el motor
no puede ser operado, lleve a cabo el autotuning estatico. Consulte mas detalles sobre el autotuning en la
seccion Autotuning.

4 Autotuning

El autotuning configura los parametros del motor automaticamente cuando se utiliza el control vectorial de
lazo abierto o de lazo cerrado, cuando el cable es largo o cuando la instalacion ha cambiado.

EConfiguracién del modo de autotuning

Se puede configurar cualquiera de los tres modos de autotuning siguientes:
* Autotuning dinamico
 Autotuning estatico

 Autotuning estatico solamente para resistencia linea a linea

Autotuning dinamico (T1-01 =0)
El autotuning dindmico solamente es utilizado para el control vectorial de lazo abierto y lazo cerrado.
Configure T1-01 como 0, introduzca los datos de la placa del motor, y pulse la tecla RUN del Operador
Digital. El convertidor operara el motor durante aproximadamente 1 minuto y configurara los parametros del
motor requeridos automaticamente.

Autotuning estatico (T1-01 =1)

El autotuning estatico solamente es utilizado para el control vectorial de lazo abierto y lazo cerrado. Configure
T1-01 como 1, introduzca los datos de la placa del motor, y pulse la tecla RUN del Operador Digital. El
convertidor suministrard potencia al motor estatico durante aproximadamente 1 minuto y algunos de los
parametros del motor seran configurados automaticamente. El resto de los parametros del motor seran
configurados automaticamente al principio de la operacion.

Autotuning estatico para resistencia linea a linea (T1-01 =2)

El autotuning estatico para resistencia linea a linea puede ser utilizado en cualquier modo de control. Este es el
unico autotuning posible para control V/f'y control V/f con PG.

Puede ser utilizado para mejorar el rendimiento cuando el cable del motor es largo, la longitud del cable ha
cambiado o cuando el motor y el convertidor tienen diferentes capacidades.

Para realizar el autotuning en control V/f o en control V/f con PG, configure T1-02 (Potencia nominal del
motor) y T1-04 (Corriente nominal del motor) y pulse posteriormente la tecla RUN del Operador Digital. El
convertidor suministrara potencia al motor estatico durante aproximadamente 20 segundos y seran medidas la
resistencia linea a linea y la resistencia del cable del motor automaticamente.



HPrecauciones antes de utilizar el Autotuning

Lea las siguientes precauciones antes de utilizar el autotuning.

Realizar el autotuning del convertidor es en principio diferente a realizar el autotuning de un servosistema.
El autotuning de un convertidor ajusta automaticamente los parametros de acuerdo a los datos del motor
detectados, mientras que el autotuning de un servosistema ajusta los parametros de acuerdo al tamaiio de la
carga detectado.

Cuando se requiere precision de velocidad o de par a altas velocidades (p.ej., 90% o mas de la velocidad
nominal), utilice un motor con una tension nominal que sea ~20 V menor que la tension de entrada de
alimentacion del convertidor para convertidores de clase 200 V, y ~40 V menor para convertidores de clase
400 V. Si la tensién nominal del motor es la misma que la tension de entrada de alimentacion, la salida de
tension desde el convertidor sera inestable a altas velocidades y no serd posible un rendimiento suficiente.

realice autotuning estatico siempre que la carga no pueda ser desconectada del motor.

Utilice autotuning dindmico siempre que se requiera alta precision o para un motor que no esté conectado
a una carga.

Si se realiza autotuning dindmico para un motor conectado a una carga, los datos del motor no se
encontraran con exactitud y el rendimiento puede ser insuficiente. Nunca realice el autotuning dinamico
para un motor conectado a una carga.

Si el cableado entre el convertidor y el motor cambia en 50 m o mas realice autotuning estatico para
resistencia linea a linea.

Si el cable del motor es largo (50 m o mas) realice autotuning estatico para resistencia linea a linea.

Si se utiliza un freno mecanico, asegurese de que no esté activado para el autotuning estatico. Asegurese de
que esté abierto para el autotuning dindmico.

Cuando se lleve a cabo autotuning estatico se suministrara potencia al motor aunque el motor no girara. No
toque el motor hasta que el autotuning haya sido completado.

El estado de las entradas y salidas multifuncionales durante el autotuning serd como se muestra en la
siguiente tabla.

Modo de tuning Entradas multifuncionales Salidas multifuncionales
. S . Igual que durante
Autotuning dindmico No funciona suatd ,
operacion normal
Mantiene el mismo estado
Autotuning estatico No funciona que cuando se inicia el

autotuning.

Mantiene el mismo estado
No funciona que cuando se inicia el
autotuning.

Autotuning estatico para
resistencia linea a linea

Para cancelar el autotuning pulse la tecla STOP del Operador Digital.

4




EPrecauciones para autotuning estatico y dinamico

* Si la tensiéon nominal del motor es mayor que la tensiéon de alimentacion, reduzca el valor de la tension
base como se muestra en la Fig. 4.3 para prevenir la saturacion de la tension de salida del convertidor.
Utilice el procedimiento siguiente para realizar el autotuning.

1. Introduzca la tension de la entrada de alimentacion de potencia en T1-03 (Tensién nominal del motor).

2. Introduzca los resultados de la siguiente formula en T1-05 (Frecuencia base del motor)

T1-03

T1-05 = Frec. base placa caract. motor X — -
Tension nominal motor

3. Realice el autotuning.

Una vez completado el autotuning, configure E1-04 (Frecuencia de salida méxima) como la frecuencia base
de la placa del motor.

Tension de salida
A

Tension nominal de
la placa de carac-
teristicas del motor

o p» Frecuencia de salida
Frecuencia basedelaplaca  Frecuencia base de
de caracteristicas del motor |3 placa de caracteri-
Tensién nominal de laplaca  sticas del motor
de caracteristicas del motor

Fig. 4.3 Configuracion de la frecuencia base del motor y de la tensién de entrada del convertidor

» Cuando se requiera precision a altas velocidades (p.¢j., 90% de la velocidad nominal o mayor), configure
T1-03 (Tension nominal del motor) como la tension de entrada de alimentacion x 0,9. En este caso a altas
velocidades, la corriente de salida se incrementara segin se reduce la tension de la entrada de
alimentacion. Asegurese de proveer suficiente margen en la corriente del convertidor.

EPrecauciones después del autotuning estatico y dinamico

Si la frecuencia de salida maxima y la frecuencia base son diferentes, configure la frecuencia de salida
maxima (E1-04) después del autotuning.



mConfiguraciones de parametros para el autotuning

Deben configurarse los siguientes parametros antes del autotuning.

Tabla 4.3 Configuraciones de parametros antes del autotuning

Displays de datos durante el

Nombre . ;
Namero . Rango de COInﬂgura_ autotuning
de paré- Display e = cion de Vi vecto- | Vecto-
oo Display configuracion fAbrica Vi Pgm anzoe |:Zao 02-
abierto | rrado
Seleccion | Configure la ubicacién en la que
1/2 motor |se almacenaran los datos
T1-00™! autotuning del motor. 162 1 Si Si Si Si
Selecc 1: E1 a E2 (motor 1)
Motor 2: E3 a E4 (motor 2)
Seleccion | Configure el modo de
demodo |autotuning. 2(Vify Vit
Autotuning | 0: Autotuning dindmico con PG) Si Si
T1-01 1: Autotuning estatico 0a2 0 (;/ectorlal (s6lo | (solo Si Si
Sel. Modo | 2: Autotuning estatico para e lazo 2) 2)
Tuning resistencia linea a linea abierto) 2
solamente
Egrtflzf;? 100/‘{ a200% Igual a la
i del mot Configure la potencia de salida de la salida salida , , , ,
T1-02 | Ce’ mofor del motor en kilovatios. nominal del | nominal del Si Si Si Si
E/?(E't(l)\rlom. convertidor *3 | convertidor
Tension
nominal 3 . 0a2550V | 2000V
T1.03 |del motor Conﬁg*ure la tension nominal del | (Clase 200 V) | (clase 200 V) B 3 S Si
= motor.™ 0a510,0V | 400,0V
Tens'lonl (Clase 400 V) |(clase 400 V)
nomina
Corriente Igual que
go;llinatl 10% 2 200% | motor dle uso
¢! motor Configure la corriente nominal | de la corriente genera’ con . . . .
T1-04 . : misma Si Si Si Si
Corrient del motor en amperios. nominal de*l capacidad
orriente L #3
Nom convertidor que el gon_
vertidor
Frecuencia
nominal .
T1-05 | del motor Conﬁg:ire la frecuencia base del | (a 150,0 Hz 50.0 Hz B B Si Si
=—————— motor. *5 ’
Frecuencia
nominal
Numero de
polos del Confi - de vol
T1-06 |motor d"“ 18ure el numero de potos 2a48polos | 4 polos - - Si | si
-~ el motor.
Numero de
polos
Velocidad
nominal Configure la velocidad base del 1750 , ,
T1-07 |del motor motor en rpm 0 a 24000 rpm - - Si Si
Vel Nom
Numero de
pl?lSOS de |Configura el nimero de pulsos
PG por para el PG (generador de pulsos
T1-08 | evolucion |© encoder) por revolucion del 0 a 60000 1024 - Si - Si
motor sin factor de
ggﬁf{s multiplicacién
ev

*
[3%)

. Solamente se visualiza cuando se configura un comando de conmutacioén del motor para una entrada digital multifuncional (uno de H1-01 a H1-05
configurado como 16).

. Solamente es posible la configuracion 2 (autotuning estético para resistencia linea a linea solamente) para el control V/f o control V/f con PG.
. Sera posible un control vectorial estable cuando la configuracion esté entre 50% y 100%.
* 4. Para un motor de convertidor o un motor de control vectorial, la tension y la frecuencia pueden ser menores que para un motor de uso general. Confirme

siempre la configuracion en la placa o en los informes de prueba. Ademas, si conoce los valores en vacio, configure la tension en vacio en T1-03 y la
frecuencia en vacio en T1-05 para obtener una mayor precision.

trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz.

. El rango de configuracion es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
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€ Configuraciones de aplicacion

Pueden configurarse parametros segin sea necesario en el modo de programacion avanzada (es decir, se
visualiza “ADV” en la pantalla LCD). Todos los parametros que pueden ser configurados en el modo de
programacion avanzada también se visualizan y pueden ser configurados en este modo.

EEjemplos de configuraciones

* Los siguientes puntos son ejemplos de configuraciones para aplicaciones.

» Cuando se utilice una resistencia de freno montada en el convertidor (ERF), configure L8-01 a 1 para
habilitar la proteccion contra sobrecalentamiento de la resistencia de freno ERF.

* Para prevenir que la maquina sea operada en marcha inversa, configure b1-04 como 1 para deshabilitar la
operacion en marcha inversa.

* Para incrementar la velocidad de un motor de 50 Hz en un 10%, configure E1-04 como 55,0 Hz.

* Para utilizar una sefial analdgica de 0 a 10 V para un motor de 50 Hz para operacion en velocidad variable
entre 0 y 45 Hz (0% a 90% deduccion de velocidad), configure H3-02 como 90,0%.

* Para limitar el rango de velocidad entre 20% y 80% configure d2-01 como 80,0% y configure d2-02 como
20,0%.

€ Operacion en vacio

Esta seccion describe la operacion de prueba en la que el motor esta en vacio (sin carga), esto significa que la
maquina no estd conectada al motor. Para evitar errores causados por el cableado del circuito de control se
recomienda utilizar el modo LOCAL. Pulse la tecla LOCAL/REMOTE en el Operador Digital para cambiar a
modo LOCAL (los indicadores SEQ y REF del Operador Digital deben estar en OFF).

Confirme siempre la seguridad alrededor del motor y la maquina antes de iniciar la operacion del convertidor
desde el Operador Digital. Confirme que el motor trabaja normalmente y que no se visualice ningun error en el
convertidor. Para aplicaciones en las que la maquina solamente puede operar en una direccion, compruebe el
sentido de rotacioén del motor.

La operacién con referencia de frecuencia Jog (d1-17, por defecto: 6.00 Hz) puede ser iniciada y detenida
pulsando y soltando la tecla JOG del Operador digital. Si el circuito de control externo impide la operacion
desde el Operador Digital, confirme que los circuitos de parada de emergencia y los mecanismos de seguridad
de la maquina funcionan correctamente, y posteriormente inicie la operacion en modo REMOTE (es decir, con
una sefial desde el terminal de sefial de control). Deben tomarse las precauciones de seguridad siempre antes
de arrancar el convertidor y conectar el motor.

Debe facilitarse un comando RUN (directa o inversa) y una referencia de frecuencia (o comando de
NOTA multivelocidad) para iniciar la operacion del convertidor.

4 Operacion con carga

EConexion de la carga

* Tras confirmar que el motor se ha detenido completamente, conecte el sistema mecanico.

» Aseglirese de apretar todos los tornillos cuando conecte el eje del motor al sistema mecanico.



B Operacion utilizando el Operador Digital

« Utilice el Operador Digital para iniciar la operacion en modo LOCAL de igual manera que en la operacion
en vacio.

» Asegurese de que la tecla STOP del Operador Digital es facilmente accesible, por si ocurre un fallo
durante la operacion.

* Al principio, configure la referencia de frecuencia como una velocidad baja, es decir, una décima parte de
la velocidad normal de operacion.

EComprobacion del estado de operacion
* Una vez se haya comprobado que la direccién de operacion es la correcta y que la maquina esta
funcionando sin problemas a velocidad baja, incremente la referencia de frecuencia.
» Tras cambiar la referencia de frecuencia o el sentido de rotacidon, compruebe que no haya oscilacion ni

ruidos anormales procedentes del motor. Compruebe el display de monitorizacion para asegurarse de que
U1-03 (Corriente de salida) no es demasiado alta.

» Consulte la Tabla 4.4 si tiene lugar hunting, vibraciones u otros problemas originados por el sistema de
control.

€4 Comprobacion y registro de parametros

Utilice el modo de verificacion (se visualiza “VERIFY” en la pantalla LCD) para comprobar los parametros
que hayan sido modificados para la operacion de prueba y registrelos en una tabla de parametros.

Todos los parametros que hayan sido modificados mediante autotuning también seran visualizados en el modo
VERIFY.

Si es necesario, puede utilizarse la funcion de copia (COPY) en los pardmetros 03-01 y 03-02 mostrados en el
modo de programacion rapida para copiar las configuraciones modificadas del convertidor a una zona de
registro del operador Digital. Si las configuraciones modificadas se salvan en el Operador Digital, éstas
pueden ser facilmente copiadas de nuevo al convertidor para acelerar la recuperacion del sistema si debe ser
sustituido el convertidor por cualquier razon.
Las siguientes funciones también pueden ser utilizadas para gestionar parametros.

» Memorizacion de los valores iniciales de los parametros de usuario

* Configuracion de niveles de acceso para parametros

 Configuracion de una contrasefia

BEMemorizacion de los valores iniciales de los parametros de usuario (02-03)

* Si 02-03 se configura como 1 tras completar la operacion de prueba, las configuraciones de los parametros
seran memorizadas en un area de memoria separada en el convertidor. Cuando las configuraciones del
convertidor hayan sido modificadas por alguna razén, los pardmetros pueden ser inicializados a la
configuracion guardada en el 4rea de memoria separada poniendo A1-03 (Inicializar) a 1110.

ENiveles de acceso de parametros (A1-01)

* A1-01 puede ser configurado como 0 (s6lo monitorizaciéon) para prevenir que los parametros sean
modificados. A1-01 puede ser también configurado como 1 (Pardmetros especificos de usuario) para
visualizar solamente los parametros requeridos por la mdaquina o la aplicacién en un modo de
programacion. Estos parametros pueden ser determinados configurando los pardmetros A2-XX.

EContrasena (A1-04 y A1-05)

* Cuando el nivel de acceso se configure como s6lo monitorizacién (A1-01 = 0), puede configurarse una
contrasefia de tal manera que los parametros sean visualizados solamente cuando sea introducida la
contrasefia correcta.
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Sugerencias de ajuste

Si durante la operacion de prueba se producen hunting, vibracion u otros problemas originados en el sistema
de control, ajuste los parametros listados en la siguiente tabla de acuerdo al método de control. En esta tabla se
relacionan solamente los parametros mas comunmente utilizados.

Tabla 4.4 Parametros ajustados

Método | Nombre (NUmero . Celiighs || Ll \ .
. Influencia racionde | cion reco- Método de ajuste
de control de parametro) Aot
fabrica mendada
» Reduzca la configuracion si
Gunaiads | Conldl ning
prevencion de hunting o 1,00 0,50 22,00 D e e s
(N1-02) velogl ades de rango * Incremente la configuracion
medio (10 a 40 Hz) si se producen hunting o vi-
bracion para cargas ligeras.
* Incremente la configuracion
* Reduccion del ruido si el ruido magnético del
Seleccion de magnético del motor | Depende 0 como por motor es alto.
frecuencia portadora |+ Control del hunting |de la defecto P * Reduzca la configuracion si
(C6-02) y la vibracién a capacidad se produce hunting o vibra-
velocidades bajas. cién a velocidades de rango
bajo a medio.
« Incremento de la * Reduzca la configuracion si
Control V/f | Constante de tiempo respuesta al par v la | Depende la respuesta al par o a la ve-
(A1-02 =0 | de retardo primario de U pary P 200 a locidad es baja.
. iy velocidad dela .,
o01) compensacion de par . . 1000 ms * Incremente la configuracion
» Control del hunting | capacidad . . .
(C4-02) . ., si se produce hunting o vi-
y la vibracioén bracié
racion.
« Mejora del par a . Ipcremente.la conﬁguramon
. . . si el par es insuficiente a ba-
Ganancia de la velocidades bajas s velocidades
compensacion de par (10 Hz 0 menos) 1,00 0,50 a 1,50 J y S
. * Reduzca la configuracion si
(C4-01)  Control del hunting ; .
. . se producen hunting o vi-
y la vibracion Iy .
bracion para cargas ligeras.
Tens19n de frqcuencm . Depende | Valor . Ir'lcremente'la conﬁgurac10n
de salida media * Mejora del par a de la predetremina | St el par es insuficiente a
(E1-08) velocidades bajas capacidad | do a valor bajas velocidades.
Tension de frecuencia |+ Control de sacudida 12 predetermina | ° Reduzca la configuracion si
de salida minima al arranque zlensi(')n do 5V la sacudida al arranque es
(E1-10) 0t+5V grande.
* Incremento de la S
. » Reduzca la configuracion si
Ganancia de control respuesta al par y la 1
. ) a respuesta al par o a la ve-
de deteccion de velocidad locidad es baia
realimentacion de * Control del hunting | 1,00 0,50 22,00 Ja. .
. . . * Incremente la configuracion
velocidad (AFR) y la vibracion en si se produce hunting o vi-
(N2-01) velocidades de rango bracig N &
medio (10 a 40 Hz) ’
* Reduzca la configuracion si
. ¢ Incremento de la
Constante de tiempo la respuesta al par o a la ve-
N respuesta al par y la . .
de retardo primario de . locidad es baja.
. velocidad 20 ms 20 a 100 ms L
Contrql compensacion de par | | Control del huntin * Incremente la configuracion
vectorial (C4-02) la vibracid & si se produce hunting o vi-
de lazo y 1a vibracion bracion.
azller(t)c; _ * Incremento de la » Reduzca la configuracion si
(2 Y47 | Tiempo de retardo respuesta a la la respuesta a la velocidad
) primario de velocidad 200 ms 100 a es baja.
compensacion de * Mejora de la 500 ms * Incremente la configuracion
deslizamiento (C3-02) | estabilidad de la si la velocidad no es
velocidad estable.
¢ Incremente la configuracion
Ganancia de la * Mejora de la si la resp uesta a.la
., .. velocidad es baja.
compensacion de precision de la 1,0 0,5al,5 .
S . » Reduzca la configuracion si
deslizamiento (C3-01) | velocidad . .
la velocidad es demasiado
alta.




Tabla 4.4 Parametros ajustados (Continuacion)

Método | Nombre (Nimero : Clliighs | Gyl ) :
. Influencia racionde | cién reco- Método de ajuste
de control de parametro) o
fabrica mendada
» Reduccion del ruido : i?g?gggiiigﬁggfgﬁfllon
Seleccion de magnético del motor Depende [0Oa motor es alto.
. * Control del hunting . S
frecuencia portadora la vibracién a dela predetermina | * Reduzca la configuracion si
Contrql (C6-02) yiavl . capacidad | do se produce hunting o
vectorial velocidades bajas vibracion a velocidades
de lazo (10 Hz o menos) bajas
abierto ;
(A1-02 = Tensi(?n de frepuencia . Depende | Valor . Ir}cremente la configuracion
2) de salida media * Mejora del par a de la predetermina | 1 la respuesta al par o a la
(E1-08) velocidades bajas . velocidad es baja.
9 . > .. | capacidad |do a valor o
Tension de frecuencia |+ Control de sacudida la predetermina | ° Reduzca la configuracion si
de salida minima al arranque zlensi(')n X la sacudida al arranque es
(E1-10) do+5V grande.
Ganancia * Incremente la configuracion
proporcional 1 de * Respuestaal pary la si la respuesta al paro a la
ASR (C5-01) y velocidad 20.00 10,00 a velocidad es baja.
Ganancia  Control del hunting ’ 50,00 » Reduzca la configuracion si
proporcional 2 de y la vibracion se produce hunting o
ASR (C5-03) vibracion.
Tiempo de integral 1 * Reduzca la configuracion si
de ASR (alta * Respuestaal pary la la respuesta al par o a la
velocidad) (C5-02) y velocidad 0.500 s 0,300 a velocidad es baja.
Tiempo de integral 2 |+ Control del hunting | ™ 1,000 s * Incremente la configuracion
de ASR (baja y la vibracion si se produce hunting o
velocidad) (C5-04) vibracion.
Configura la frecuencia de
Contrql . salida a la que cambiar la
vectorial Conmutacion de la 0.0a anancia proporcional v el
de lazo Frecuencia de ganancia proporcional ’ . & prop Y
. . . frecuenciade | tiempo de integral de ASR
cerrado conmutacion de ASR |y el tiempo de integral | 0,0 Hz )
_ , salida cuando no pueden ser
(A1-02=|(C5-07) de ASR segun la (o o .
3) frecuencia de salida maxima utilizados los mismos valores
) para operacion a alta
velocidad y a baja velocidad.
Tiempo de retardo Incremente la configuracion si
empe » Control del hunting 0,004 a la rigidez de la maquina es
primario de ASR . L 0,004 s . . .
(C5-06) y la vibracion 0,020 baja y el sistema vibra con
facilidad.
« Reduccion del ruido ¢ Incremente la configuracion
maenético del motor si el ruido magnético del
Seleccion de & . Depende |2,0kHza motor es demasiado alto.
.  Control del hunting . L
frecuencia portadora la vibracién a dela predetermina | » Reduzca la configuracion si
(C6-02) y c1o capacidad. | do se produce hunting o

velocidades bajas (3
Hz o menos)

vibracion a velocidades de
rango muy bajo a medio.

* La configuracion que se muestra es para convertidores de la clase 200 V. Doble la tension para convertidores de clase 400 V.

* No modifique la ganancia de compensacion de par (C4-01) de su valor por defecto (1,00) cuando utilice
control vectorial de lazo abierto.

* Si las velocidades son imprecisas durante la regeneracion en control vectorial de lazo abierto, habilite la
compensacion de deslizamiento durante la regeneracion (C3-04 = 1).

« Utilice la compensacion de deslizamiento para mejorar el control de la velocidad durante el control V/f
(A1-02 =0).
Configure la corriente nominal del motor (E2-01), el deslizamiento nominal del motor (E2-02), y la
corriente en vacio del motor (E2-03), y posteriormente ajuste la ganancia de compensacion de
deslizamiento (C3-01) entre 0,5 y 1,5. La configuraciéon por defecto para el control V/f es C3-01 = 0,0
(compensacion de deslizamiento deshabilitada).

» Para mejorar la respuesta a la velocidad y la estabilidad en control V/f con un PG (A1-02 = 1), configure
los parametros de ASR (C5-01 a C5-05) como entre 0,5 y 1,5 veces el valor por defecto. (Normalmente no
es necesario ajustar esta configuracion).



Los siguientes parametros también afectaran al sistema de control indirectamente.

Tabla 4.5 Parametros que afectan al control y las aplicaciones indirectamente.

Nombre (NUmero de parametro)

Aplicacion

Seleccion de régimen de trabajo Alto/Normal
(Ce-01)

Configura la capacidad maxima de par y sobrecarga.

Funciéon DWELL (b6-01 a b6-04)

Utilizada para cargas pesadas o reacciones violentas de la maquina.

Tiempos de aceleracion/deceleracion
(C1-01acCl1-11)

Al ajustar los tiempos de aceleracion y deceleracion se influencia al par
indirectamente.

Caracteristicas de la curva S (C2-01 a C2-04)

Se utiliza para prevenir sacudidas al inicio y al final de la aceleracion/
deceleracion.

Salto de frecuencias (d3-01 a d3-04)

Se utilizan para evitar la operacion continua en posibles frecuencias de
resonancia de la maquina.

Constante de tiempo de filtro de entrada
analogica (H3-12)

Se utiliza para prevenir fluctuaciones en sefiales de entrada analogica
causadas por ruido.

Prevencion de bloqueo (L3-01 a L3-06)

Se utiliza para prevenir OV (errores de sobretension) y bloqueo del motor
para cargas pesadas o aceleracion/deceleracion rapida. La prevencion de
bloqueo esta habilitada por defecto y la configuracion no tiene que ser
modificada normalmente. Cuando utilice una resistencia de freno
deshabilite la prevencion de bloqueo durante la aceleracion configurando
L3-04 como 0 o configtrelo como 3 (habilitado con resistencia de freno).

Limites de par (L7-01 a L7-04)

Configura el par maximo durante el control vectorial de lazo abierto y
lazo cerrado. Si una configuracion se reduce demasiado, puede
producirse bloqueo bajo cargas pesadas.

Control de realimentacion positiva
(N5-01 a N5-03)

Se utiliza para incrementar la respuesta a la aceleracion/deceleracion o
para reducir la sobresaturacion cuando la rigidez de la maquina es baja y
la ganancia del controlador de velocidad (ASR) no puede ser
incrementada. La relacion de inercia entre la carga y el motor y el tiempo
de aceleracion del motor en marcha en vacio debe ser configurada.




Parametros de
usuario

Este capitulo describe todos los parametros de usuario que pueden ser configurados en el convertidor.

Descripciones de los parametros de usuario...........cccc.......... 5-2
Funciones y niveles del display del Operador Digital ............ 5-3
Tablas de parametros de usuario .........ccccceeeeveeeiiiineeeeeciennnnnn. 5-7
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Descripciones de los parametros de usuario

Esta seccion describe los contenidos de las tablas de parametros de usuario.

@ Descripcion de las tablas de parametros de usuario

Las tablas de parametros de usuario estan estructuradas como se detalla a continuacion. Se utiliza b1-01
(Seleccion de referencia de frecuencia) como ejemplo.

Niie Nombre . Modifi- Métodos de control
Rango | Confi- i Vecto- i
mero decon- | gura- cacion VI Vecto- ial d Registro Pa-
de pa- ) Descripcion ) oA durante rialde | @' % | MEMO- :
e Display figura- | cion de - | Vi | con lazo gina
rame oA v la ope: lazo BUS
tro ciéon fabrica et PG biert ce-
ablerto rrado
Configura el método de
entrada de la referencia de
frecuencia.
0: Operador Digital
., 1: Terminal de circuito de
Seleccion de L .
b1-01 R control (entrada analogica) | 0a4 1 No Q Q Q Q 180H -
referencia S
2: Comunicaciones
MEMOBUS
3: Tarjeta opcional
4: Entrada de tren de pulsos
* Numero de pardmetro: El nimero del pardmetro de usuario.
* Nombre El nombre del parametro de usuario.
I * Descripcion: Detalles sobre la funcion o las configuraciones del pardmetro de usuario.
* Rango de configuracion: El rango de configuracion del parametro de usuario.

La configuracion de fabrica (cada método de control tiene su propia
configuracién de fabrica, por lo tanto la configuracion de fabrica cambia
al cambiar el método de control).

Consulte en la pagina pdgina 5-70, Configuraciones de fabrica que
cambian con el método de control (41-02) las configuraciones de fabrica
que cambian al ajustar el método de control.

* Configuracion de fabrica:

* Modificacion durante la Indica si el parametro puede ser cambiado o no mientras el convertidor
operacion: se encuentra en operacion.

Si:  Pueden realizarse cambios durante la operacion.
No: No pueden realizarse cambios durante la operacion.

Indica los métodos de control en los que el pardmetro de usuario puede

» Métodos de control: .
ser monitorizado o configurado.

el elemento puede ser monitorizado y configurado tanto en modo
Q:  Quick programming (programacion rapida) como en el modo
Advanced programming (programacion avanzada).

el elemento puede ser monitorizado y configurado tinicamente en

A: el modo de programacion avanzada).
No: el elemento no puede ser monitorizado o configurado en este
" método de control.
* Registro MEMOBUS: El ntimero de registro utilizado para comunicaciones MEMOBUS.

La pagina de referencia para una informacion mas detallada sobre el

* Pagina: p
parametro.
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Funciones y niveles del display del Operador

Digital

La siguiente figura muestra la jerarquia de displays del Operador Digital para el convertidor.

MENU

N° Funcion Pagina
Ul Parametros de estado de monitorizacion 5-64
U2 Seguimiento de fallo 5-65
Modo Drive U3 Historico de fallos 5-68
El convertidor puede ser Al Modo Inicializar 5.7
st ir:g;a{is.u estado puede ser A2 | Modo de configuracion especifico de usuario 5-8
bl Selecciones de modo de operacion 5-9
b2 Freno de inyeccion de c.c. 5-10
b3 Busqueda de velocidad 5-11
b4 Funcién de temporizacion 5-12
Modo Quick Programming bS Control PID 13
Picdon MOnTorZare o b6 Funciones de dwell (espera) 5-16
configurarse los parmetros b7 Control de atenuacion de respuesta 5-16
minimos requeridos para la b8 Ahorro de energia 5-17
operacién. b9 Control de servo cero 5-18
Cl Aceleracion/Deceleracion 5-19
Cc2 Aceleracion/Deceleracion de la curva S 5-20
C3 Compensacion de deslizamiento del motor 5-20
C4 Compensacion de par 5-22
Modo Advanced Programming C5 Control de velocidad (ASR) 5-23
Pueden monitorizarse o C6 Frecuencia portadora 5-24
configurarse todos los dl Referencia preconfigurada 5-25
parametros. d2 Limites de referencia 5-26
d3 Salto de frecuencias 5-27
d4 Mantenimiento de referencia de frecuencia 5-27
ds Control de par 5-28
dé Debilitamiento de campo 5-29
El CurvaV/f 5-30
Modo Verify E2 Ajuste del motor 5-31
Pueden monitorizarse o E3 CurvaV/f Motor 2 5-33
configurarse los'parémetros E4 Ajuste Motor 2 5.34

cuya configuracion por defecto . —

ha sido modificada. Fl1 Ajuste de la opcion de PG 5-35
F2 Tarjeta analdgica de referencia 5-37
F3 Tarjeta digital de referencia 5-38
F6 Configuracion de comunicaciones en serie 5-40
H1 Entradas digitales multifuncionales 5-41
- H2 Salidas digitales multifuncionales 5-43
Modo Autotuning H3 Entradas analogicas multifuncionales 5-45
) H4 Salidas analdgicas multifuncionales 5-47
g;gglgeﬁssaggn[;ﬁ(??:g: 08 HS5 Comunicaciones MEMOBUS 5-48
control vectorial de lazo abierto H6 Entrada/Salida de tren de pulsos 5-49
o mide la resistencia linea a L1 Sobrecarga del motor 5-50
linea para el control V/£. L2 Recuperacion tras pérdida de alimentacion 5-51
L3 Prevencion de bloqueo 5-52
L4 Deteccion de referencia 5-54
L5 Rearranque por fallo 5-54
L6 Deteccion de par 5-55
L7 Limites de par 5-56
L8 Proteccion de hardware 5-57
N1 Funcién de prevencion de hunting 5-58
N2 Ajuste automatico de frecuencia 5-59
N3 Freno de alto deslizamiento 5-59
ol Seleccion de monitorizacion 5-60
02 Funciones del Operador Digital 5-61
o3 Funcién de copia 5-62
—'—T Autotuning del motor 5-63




€ Parametros de usuario disponibles en el modo Quick Programming

En el modo de programacion rapida pueden ser monitorizados y configurados los parametros de usuario
minimos requeridos para la operacion del convertidor. La siguiente tabla contiene una lista de los parametros
de usuario visualizados en el modo de programacion rapida. El resto de los pardmetros de usuario, ademas de

éstos, se visualizan también en el modo de programacion avanzada.

N Nemle ‘ Mogifi— Métodos de control ‘
mero Rango | Configu- | cacién Vi Vecto- | Vecto- | Registro
de e . Descripcion de confi- | raciénde | durante Vit con rial de | rialde | MEMO-
. Display guracién | fabrica |la opera- lazo |lazoce-| BUS
rametro L PG )
cion abierto | rrado
Seleccion del Configura el método de control para el
método de control | convertidor.
0: Control V/f
Al-02 1: Control V/f con PG 0a3 2 No Q Q Q Q 102H
Meétodo de control | 5. conrol vectorial de lazo abierto
3: Control vectorial de lazo cerrado
Seleccion de fuente | Configura el método de entrada de la
de referencia referencia de frecuencia.
0: Operador Digital
1: Terminal de circuito de control
bl-01 Fuente de (entrada analogica) Oad ! No Q Q Q Q 180H
referencia 2: Comunicaciones MEMOBUS
3: Tarjeta opcional
4: Entrada de tren de pulsos
Seleccion de modo | Configura el método de introduccion del
RUN comando RUN
0: Operador Digital
b1-02 1: Terminal de circuito de control 0a3 1 No Q Q Q Q 181H
Fuente Run (entradas digitales multifuncionales)
2: Comunicaciones MEMOBUS
3: Tarjeta opcional
Seleccion de Selecciona el método de parada cuando
método de parada | se introduce el comando de parada.
0: Parada por deceleracion
1: Parada por marcha libre
2: Parada por inyeccion de c.c. (se
detiene antes que con parada por
b1-03 marcha libre con temporizacion, sin 0a3 0 No Q Q Q Q 182H
Método de parada operacion regenerativa)
3: Parada por marcha libre con
temporizacion (no se tienen en cuenta
los comandos Run durante el tiempo
de deceleracion).
Tiempo de
aceleracion 1 Configura el tiempo de aceleracion para
C1-01 Tiempo aceler'ar de 0 Hz a la maxima frecuencia 200H
Acel 1 de salida. 0,0a
. 6000,0 | 10,0s Si Q Q Q Q
Tiempo de . L *1
deceleracién 1 Configura el tiempo de deceleracion para
Cl1-02 | — decelerar de la maxima frecuencia de 201H
Tiempo salida a 0 Hz.
Decel 1
Seleccion de
régimen de trabajo | (: Régimen de trabajo alto
C6-01 | Alto/Normal 1: Régimen de trabajo normal 1 062 0 No Q | Q Q Q 223H
Régimen de trabajo | 2: Régimen de trabajo normal 2
Alto/Normal
Seleccion de Selecciona la frecuencia portadora.
frecuencia Seleccione F para habilitar
€6-02 portadora configuraciones detalladas utilizando los OaF ! No Q Q Q Q 2241
Sel Frec Portad parametros C6-03 a C6-05.




Modifi-

Métodos de control

NG- Nombre » .
mero Rango | Configu- | cacién Vit Vecto- | Vecto- | Registro
Descripcion de confi- | raciénde | durante rial de | rial de | MEMO-
de pa- . ., L. VI con
. Display guracion | fabrica |la opera- lazo |lazoce-| BUS
rametro - PG )
cién abierto | rrado
Referencia de Confi I ref 2 de fi )
d1-01 | frecuencia 1 onfigura la referencia de frecuencia 0.00 Hz Si Q Q Q Q 280H
maestra.
Referencia 1
Referencia de Configura la referencia de frecuencia
d1-02 |frecuencia 2 cuando el comando de multivelocidad 1 0,00 Hz Si Q Q Q Q 281H
Referencia 2 esta ON para una entrada multifuncional.
Referencia de Configura la referencia de frecuencia
d1-03 | frecuencia 3 cuando el comando de multivelocidad 2 0a 0,00 Hz Si Q Q Q Q 282H
Referencia 3 esta ON para una entrada multifuncional. | 150,00
Referencia de Configura la referencia de frecuencia *2
frecuencia 4 cuando los comandos de multivelocidad 1 ,
di-04 ; y 2 estan ON para una entrada 0,00 Hz Si Q Q Q Q 283H
Referencia 4 multifuncional.
Referencia de Configura la referencia de frecuencia
frecuencia de Jog | cuando las entradas multifuncionales
d1-17 “Comando de frecuencia de Jog”, 6,00 Hz Si Q Q Q Q 292H
Referencia de Jog | “Comando FIOG” o “Comando RJOG”
estan en ON.
Configuracion de .
la tension de Configura la tension de entrada del 155 a
) entrada convertidor. El valor aqui configurado 230V
E1-01 — sera la base para las funciones de 2*535 *3 No Q Q Q Q 300H
Tension proteccion.
de entrada
Configuracion de 0 a E: Selecciona una entre 15 patrones
curvaV/f preseleccionados.
E1-03 B F:  Curva configurada a la medida del 0OaF F No Q Q No Q 302H
Seleccion de usuario (Aplicable para la
Vit configuracién de E1-04 a E1-10).
Frecuencia de
salida max. De 40,0
E1-04 |(FMAX) a150,0 | 50,0Hz | No Q | Q| Q Q 303H
Frecuencia VHAX *2
max. (E1-05)
— - ( v BASE>
Tension max. (E1-13), 0,0a 2000V
E1-05 | (VMAX) 255,0 " No Q | Q| Q Q 304H
Tension max. Ve *3
- (E1-08)
Frecuencia base 0,0 a S0.0H
E1-06 | (FA) oo | 1500 |70, No | Q@ Q| Q Q | 305H
: | : : i *)
Frecuencia base T = TR
Frecuencia de (E1-09) E-0n  (E1-08) €109 | (),
E1.09 |salida min. (FMIN) 1500 | %3 fz No | Q | Q| Q Q | 308H
Frecuencia min. *2
Tension Base Confi | i6n de salida a | 0,0a 0.0V
i (VBASE) onfigura la tension de salida a la ,
El-13 . frecuencia base (E1-06). 215’0 *5 No A A Q Q 30CH
Tension Base 3
Corriente nominal | Configura la corriente nominal de motor
del motor en Amperios.
El valor aqui configurado sera el valor 0322 1,90 A
E2-01 q su 640 | No Q ol 0 Q | 30EH
base para la proteccion del motor y el x5 *6
Pot. Nom. Motor | jjmite de par. Es un dato de introduccion
para el Autotuning.
Numero de polos | Configura el numero de polos del motor.
E2-04 |del motor Es un dato de introduccion para el 2a48 4 No No Q No Q 311H
Ntmero de polos | Autotuning.
Constante del PG 0
FL-01 Configura el nimero de pulsos del PG 0a 1024 No No Q No Q 380H
Pulsos PG/Rev (generador de pulsos o encoder). 60000




Nu-

mero
de pa-
rametro

Nombre

Display

Descripcion

Rango
de confi-
guracion

Configu-
racionde
fabrica

Modifi-
cacion
durante
la opera-
ciéon

Métodos de control

VIf

Vit
con
PG

Vecto-
rial de
lazo
abierto

Vecto-
rial de
lazo ce-
rrado

Registro
MEMO-
BUS

H4-02

Ganancia (terminal
FM)

Ganancia de
Terminal FM

Configura la ganancia de la salida anal6-
gica multifuncional 1 (terminal FM).
Configura el porcentaje del elemento de
monitorizacion que es igual a la salida de
10V/20mA en el terminal FM. Tenga en
cuenta que la tensién/corriente maxima de
salida es 10V/20mA.

Oa
1.000%

100%

41EH

H4-05

Ganancia (terminal
AM)

Gan Terminal AM

Configura la ganancia de la salida analé-
gica multifuncional 2 (terminal AM).
Configura el porcentaje del elemento de
monitorizacion que es igual a la salida de
10V/20mA en el terminal AM. Tenga en
cuenta que la tensién/corriente maxima
de salida es 10V/20mA.

Oa
1.000%

50%

421H

L1-01

Seleccion de
proteccion del
motor

Selec. MOL

Configurable para habilitar o deshabilitar
la funcién de proteccion contra
sobrecarga del motor utilizando el relé
termoelectronico.

0: Deshabilitada

1: Proteccion para motor de uso general
(refrigeracion por ventilador)

2: Proteccion para motor convertidor de
frecuencia (refrigeracion externa)

3: Proteccion para motor con control vec-
torial especial

Cuando la alimentacion del convertidor
se desconecta se resetea el valor de tem-
peratura, asi que incluso si este parametro
se configura como 1 es posible que la
proteccion no sea efectiva.

Cuando hay varios motores conectados a
un convertidor, configurelo como 0 y ase-
gurese de que cada motor esté equipado
con un dispositivo de proteccion.

0a3

480H

L3-04

Seleccion de
prevencion de
bloqueo durante
deceleracion

Sel Decel PBloq

0: Deshabilitada (Deceleracion como
esté establecida. Si el tiempo de dece-
leracion es demasiado corto, puede
producirse una sobretension en el cir-
cuito principal).

1: Habilitada (Se detiene la deceleracion
cuando la tension del bus de c.c. ex-
cede el nivel de prevencion de blo-
queo. La deceleracion se reinicia
cuando al tension cae de nuevo por
debajo del nivel de bloqueo).

2: Modo inteligente de deceleracion (La
relacion de deceleracion se ajusta au-
tomaticamente de tal manera que el
convertidor pueda decelerar en el
tiempo mas corto posible. El tiempo
de deceleracion configurado no es te-
nido en cuenta).

3: Habilitado (con unidad de resistencia
de freno)

Cuando se utiliza una opcion de freno
(resistencia de freno, unidad de
resistencia de freno, unidad de freno),
configtirelo siempre como 0 6 3.

0a3

No

492H

tiempo de aceleracion/desaceleracion). Si C1-10 esta configurado como 0, el rango de configuracion es de 0,00 a 600,00 (s).

*
[S5]

trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz.

* ¥ X ¥ ¥
NV AW

. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.
. La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).
. Tras el Autotuning, E1-13 tendra el mismo valor que E1-05.
. La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor (se da el valor para un convertidor de clase 200 V para 0,4 kW).
. Elrango de configuracion es desde el 10% al 200% de la corriente nominal de salida del convertidor (se da el valor para un convertidor de clase 200 V para 0,4 kW).

. Los rangos de configuracion para los tiempos de aceleracion/desaceleracion dependen de la configuracion de C1-10 (Unidad de configuracion de

. Elrango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
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Tablas de parametros de usuario

€ A: Configuraciones de arranque

BModo Inicializar: A1

Nu-
mero
de
para-
metro

Nombre

Display

Descripcion

Rango

de con-

figura-
cion

Confi-
gura-
cion de
fabrica

Modifi-
caciéon
durante
la ope-
racion

Métodos de control

\ii

Vecto-
rial de
lazo ce-
rrado

Vecto-
b rial de
con

lazo
e abierto

Registro
MEMO-
BUS

Pa-
gina

A1-00

Seleccion de
idioma para el
display del
Operador Digital

Selec
Idioma

Se utiliza para seleccionar el
idioma visualizado en el
Operador Digital (solamente
JVOP-160).

0: Inglés

: Japonés

: Aleman

: Francés

: Italiano

: Espaiiol

6: Portugués

Este parametro no es
modificado por la operacion de
inicializacion.

AW N =

Si

100H

Al1-01

Nivel de acceso a
parametros

Nivel de acceso

Se utiliza para configurar el

nivel de acceso a los

parametros (configurar/leer).
0: Solo monitorizacion
(monitorizacién del modo
Drive y configuracion de
Al1-01y A1-04).

: Se utiliza para seleccionar
parametros de usuario
(solamente pueden leerse y
configurarse parametros
configurados en de A2-01 a
A2-32)

2: Avanzado (pueden leerse y
configurarse parametros
tanto en el , modo de
programacion rapida (Q)
como en el modo de
programacion avanzada

(A)).

—_

Si

101H

6-136

A1-02

Seleccion del
método de control

Meétodo de
control

Selecciona el método de
control para el convertidor.

0: Control V/f

1: V/f con realimentacion de

PG

2: Vectorial de lazo abierto

3: Vectorial de lazo cerrado
Este parametro no es
modificado por la operacion de
inicializacion.

102H

4.5

4-14

A1-03

Inicializar

Inic. Parametros

Se utiliza para inicializar los
parametros utilizando el
método especificado.
0: Sin inicializacién
1110: inicializa utilizando los
parametros de usuario.
2220: inicializa utilizando una
secuencia de dos hilos.
(inicializa segln la
configuracion de
fabrica).
3330: inicializa utilizando una
secuencia de tres hilos.

Oa
3330

No

103H




NuU-
mero
de
para-
metro

Nombre

Display

Descripcion

Rango

de con-

figura-
cion

Confi-
gura-
cién de
fabrica

Modifi-
cacién
durante
la ope-
racion

Métodos de control

\i

Vecto-
rial de
lazo
abierto

Vit
con
PG

Vecto-
rial de
lazo ce-
rrado

Registro
MEMO-
BUS

Pa-
gina

Al1-04

Contrasefia

Intro. Contrasefia

Introduccion de contraseiia
cuando ha sido configurada
una contrasefia en A1-05.
Esta funcion protege algunos
parametros del modo de
inicializacion contra escritura.
Si se cambia la contrasefia ya
no podran ser modificados los
parametros A1-01 a A1-03 y
A2-01 a A2-32. (pueden
modificarse los parametros del
modo de programacion).

Oa
9999

104H

6-136

A1-05

Configuracion de
contrasefa

Selec. Contrasefa

Se utiliza para configurar un
namero de cuatro digitos como
contrasefia.

Normalmente este pardmetro
no es visualizado. Cuando se
muestre la contrasefia (A1-04),
mientras mantiene pulsada la
tecla RESET, pulse la tecla
MENU. Se visualizara la
contrasefia.

Oa
9999

No

105H

6-136

EParametros a configurar por el usuario A2

Nu-
mero
de
para-
metro

Nombre

Display

Descripcion

Rango

de con-

figura-
cién

Confi-
gura-
cién de
fabrica

Modifi-
cacion
durante
la ope-
racion

Métodos de control

\i

Vecto-
rial de
lazo
abierto

\Zi
con
PG

Vecto-
rial de
lazo ce-
rrado

Registro
MEMO-
BUS

gina

A2-01

A2-32

Parametros
especificos de
usuario

Param. Usu.
1a32

Se utilizan para seleccionar la
funcién para cada uno de los
parametros especificos de
usuario. Los parametros de
usuario son los unicos
parametros accesibles si el
nivel de acceso a parametros
esta configurado en Parametros
de usuario

((A1-01=1)

bl-0la
03-02

106H a
125H

6-137




€ Parametros de aplicacion: b

BSelecciones de modo de operacion: b1

; Nombre i Métodos de control
N Configu- LBl Vecto- .
mde;'o Descringia Rango_ | “racién cacion Vif \{ecto— vial de Reglstrc_J Pa-
] . pcion de copfl de fa- durante Vi rial de | MEMO T
para- Display guracion | = " | la ope- / gg‘ lazo i;o BUS 9
metro racion abierto o 88
Seleccion de Configura el método de entrada de
fuente de la referencia de frecuencia.
referencia 0: Operador Digital
1: Terminal de circuito de control 43
b1-01 o 0a4 1 No Q Q Q Q 180H 6-7
(entrada analdgica) 6-64
Fuente de 2: Comunicaciones MEMOBUS
referencia 3: Tarjeta opcional
4: Entrada de tren de pulsos
Fuente de Configura el método de introduc-
seleccion cién del comando RUN.
comando RUN | 0: Operador Digital
b1-02 1: Terminal de circuito de control 0a3 1 N 181H 64 _]5 5
B (entradas digitales a 0 Q Q Q Q 6_ 64
Fuente Run multifuncionales) B
2: Comunicaciones MEMOBUS
3: Tarjeta opcional
Se utiliza para configurar el
Seleccion de | método de parada utilizado cuando
método de se introduce un comando de
parada parada.
0: Parada por deceleracion
1: Parada por marcha libre
2: Parada por inyeccion de c.c. (se
detiene antes que con parada 0a3 4-5
b1-03 por marcha lilglre con b *1 0 No Q Q Q Q 182H 6-14
temporizacion, sin operacion
Método de regenerativa)
parada 3: Parada por marcha libre con
temporizacion (no se tienen en
cuenta los comandos Run
durante el tiempo de
deceleracion)
Prohibicion de | 0: Marcha inversa habilitada A A A A
operacion en 1: Marcha inversa deshabilitada
b1-04 | marcha inversa 2: Rotacion de fase de salida 0*322 0 No 183H 6-51
(habilitados ambos sentidos de A No A No
Op Marcha Inv rotacion)
Seleccion de Se utiliza para configurar el
operacion para | método de operacion cuando la
configuracion | entrada de referencia de frecuencia
de frecuencias | es menor que la frecuencia de
iguales o salida minima (E1-09).
menores que 0: Run en referencia de frecuencia
b1-05 | E1-09 (E1-09 no efectivo). 0a3 0 No No No No A 184H 6-14
1: STOP (marcha libre a parada)
2: Run en frecuencia min.
(E1-09)
Oper Vel Cero | 3: Run en velocidad cero (las fre-
cuencias por debajo de E1-09
son cero)
Escaneado de | Se utiliza para configurar la
las entradas de | respuesta de las entradas de control
control (directa/inversa y entradas
multifuncionales).
b1-06 0: Lectura rapida 061 1 No A A A A 185H -
Escan. Entr. 1: Lectura normal (puede
Ctrl utilizarse en caso de posible
mal funcionamiento debido al
ruido).




Nu-

Nombre

Modifi-

Métodos de control

mero o Rango C:;Ti'g:' cacion v | Vecto- X:fgoé Registro | .-
de’ Displa Descripcion de co_n'fl- de fa- durante Vi n rial de Iaz MEMO- gina
para- By guracion | " | laope- (¢l lazo 220 BUS
metro racion PG | Jbierto r:aed-o
Seleccion de Se utiliza para configurar el modo
operacion tras | de operacion cuando se conmuta al
conmutar a modo remoto utilizando la tecla
modo remoto Local/Remote.
0: No se tienen en cuenta las
sefiales de Run que se
b1-07 introducen durante la 061 | 0 No | A | A | A | A | 186H | -
conmutacion del modo.
Sel RUN (Introduzca las sefales de Run
LOC/REM tras cozlmutar el modo)'.
1: Las sefiales de Run seran
efectivas inmediatamente
después de conmutar al modo
Remote.
Seleccion de Se utiliza para configurar una
comando Run | prohibiciéon de operacion en los
en los modos | modos de programacion.
de 0: Operacion prohibida.
b1-08 | programaciéon | 1: Operacion permitida 0061 0 No A A A A 187H -
(deshabilitada cuando el
Com RUN en Operador Digital es la fuente
MPG seleccionada de Comando Run
(b1-02 = 0)).
* 1. El rango de configuracion es 0 6 1 para control vectorial de lazo cerrado.
* 2. Elrango de configuracion en 0 6 1 para control vectorial de lazo cerrado y control V/f con PG.
EFreno de inyeccidén de c.c.: b2
; Nombre . Métodos de control
nr:l:ro Ralge |G 'c\:/laocci'gL Vecto- | VECtO- | Registro )
de Descripcion e | @uEs | e Vit ialde | Malde | MEMO- Pa-
: Displa figura- | cion de Vi | con | "& %€ | jazo gina
para- [HlEELy by o la ope- lazo BUS
cién fabrica s PG ! ce-
metro racion abierto sl
Nivel de Se utiliza para configurar la
velocidad cero | frecuencia a la que se inicia el
(frecuencia de | freno de inyeccion de c.c cuando
inicio de freno | b1-03 se configura como 0 0.0 6-14
b2-01 |deinyeccion | (parada por deceleracion). 10 g 0,5 Hz No A A A A 189H 6_ 17
dec.c.). Cuando b2-01 es menor que E1- i i
09, E1-09 se convierte en la
Frec Inic Iny frecuencia de inicio de freno de
c.c. inyeccion de c.c.
Corriente de
ifrrlilr;(():cdi(e’)n de Configura la corriente de freno de
inyeccion de c.c. como un Oa o 6-14
b2-02 e porcentaje de la corriente nominal | 100 30% No A A A A I8AH | 477
Corriente del convertidor.
Iny c.c.
Tiempo de Se utiliza para configurar el
freno de tiempo para realizar el freno de
inyeccion de inyeccion de c.c. al arranque en
c.c. al arranque | unidades de 1 segundo. 0,00
b2-03 Se utiliza para detener el motor en a 0,00 s No A A A A 18BH 6-17
marcha libre y rearrancarlo. 10,00
Tmpo Cuando el valor configurado es 0
Inyc.c.@Arr no se realiza el freno de inyeccion
de c.c al arranque.
Tiempo de Se utiliza para configurar el
freno de tiempo para realizar el freno de
inyeccion de inyeccion de c.c. a la parada en
c.c. a la parada unidngs de 1 segundo. 0.00
b2-04 1S_e utiliza para evitar la marcha a 0.50's No A A A A 18CH 6-14
ibre tras la introduccion del 10.00 6-17
Tmpo comando de parada. Cuando el >
Inyc.c@Stop valo_r configurado es 0,0Q 1o se
realiza el freno de inyeccion de c.c
a la parada.




EBusqueda de velocidad: b3

., Nombre L Métodos de control
Nu- . Modifi-
Rango | Confi- o Vecto- i
mero decon- | gura- cacion Vi Vecto- | Ld Registro
de . Descripcion ) 2 durante rialde | &' %€ | MEMO- Pagina
. Display figura- | cion de sV con lazo
para - o la ope lazo BUS
cién fabrica i PG A ce-
metro racion abierto e

Seleccion | Habilita/deshabilita la funcion de

de bus- busqueda de velocidad para el comando
quedade | RUN y configura el método de
velocidad | bisqueda de velocidad.

(deteccion | 0: Deshabilitada, calculo de velocidad

de co- 1: Habilitada, calculo de velocidad
rriente o 2: Deshabilitada, deteccion de
calculo de corriente

velocidad) | 3: Habilitada, deteccion de corriente

Calculo de velocidad:

Cuando se inicia la busqueda, se
b3-01 calcula la velocidad del motor y se 0a3 2* No A A A No 191H 6-53
realiza la aceleracion/deceleracion
desde la velocidad calculada a la
frecuencia especificada (también se
BuscVel al | busca la direccion del motor).

Arr
Deteccion de corriente:
La busqueda de velocidad se inicia
desde la frecuencia existente cuando se
produjo la pérdida momentanea de
alimentacion o desde la frecuencia
maxima. La velocidad se detecta
monitorizando la corriente.
Corriente 5
d.e, OPCIa- | Configura la corriente de operacion de
clon de busqueda de velocidad como un _
ZES\?;?)(;? porcentaje, tomando la corriente
" | nominal del convertidor como el 100%. Oa 100%"
b3-02 d‘a'd (detec- Normalmente no es necesario 200 No A No A No 192H 6-33
clon de configurarlo. Cuando no sea posible
corriente)

rearrancar con las configuraciones de
Corriente | fabrica, reduzca el valor.

BusqVel
Tiempo de
dgFelera- Configura el tiempo de deceleracion de
con de la frecuencia de salida durante la
ZusqL;edg busqueda de velocidad en unidades de
€ velocl- | 1 segundo. 0,1a
b3-03 | dad (detec- | Configurs el tiempo para Ia 0o | 20s | No A | No| A | No | 193H | 6-53
cion de deceleracion desde la frecuencia

corriente) | maxima de salida a la frecuencia
minima de salida.

Tmpo Det-
BusqVel

Tiempo de
cespera de | Cuando una busqueda de velocidad se
busquedg realiza tras una recuperacion de una

de veloci- | p¢rdida momentanea de alimentacién,
d?fi (detec- | |3 operacion de busqueda se retarda
b3-05 | cion de durante el tiempo configurado aqui.
corriente o | por ejemplo, si se utiliza un contactor
ca’.lcul_o de | en el lado de salida del convertidor,
velocidad) | configure este parametro con el tiempo
Retardo de retardo del contactor o mas.

0,0a

20.0 0.2s No A A A A 195H 6-53

Busq




N Nombre Modifi Métodos de control
m:r-o Remge | G- caocitl’): Vecto- | VeCtO- | Registro
b o de con- | gura- \/ii €C10~ | ial de -
e Di Descripcion e | eBnek durante rial de MEMO- | Pagina
para- isplay gui i6n laope- | Vi | con | T " | lazo BUS
ol cion fabrica i PG abierto ce-
rrado
Ganancia
de com-
pensacion
de bus-
queda de . )
velocidad | Configura la ganancia que es aplicada a 1.00 2
- - a velocidad estimada antes de que e s o [ 0 0 -
b3-10 | (sola la velocidad estimad: de que el 1’20 1,10 N A N N N 19AH | 6-53
mente motor sea rearrancado. ’
calculo de
velocidad)
Comp Det
Busq
Seleccion | Selecciona la direccion de rotacion para
de direc- | la operacion de busqueda de velocidad.
cion de 0: Se inicia la busqueda de velocidad
rotacion de utilizando la direccion de rotacion
b3-14 la bts- dela sen:al de referencia de 061 1 No A A A No 19EH 6-53
queda de frecuencia
velocidad 1: La busqueda de velocidad se inicia
- utilizando la direccion de rotacion
Sel Dir de la velocidad estimada durante la
RotBusq busqueda de velocidad.
* La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).
EMFuncion de temporizacion: b4
N> Nombre Rango | Confi- Modifi- Métodos de control .
mero Bern | e | e v | Vecto- | Vecto- Registro | .
de Descripcion N ~ 2 durante rial de | rialde | MEMO- .
. ) figura- | ciénde || V/f | con BUS gina
para- Display cién fabrica El eee= PG Igzo lazo
metro racion abierto | cerrado
Funcién de )
temporiza- Configura el tiempo de r~etard0 a ON
cion Tiempo (bagdg ml(lierta) de ladsallda en
i 1 .
b4-01 | deretardo | PHEACES €€ ° SCEUACO 002 1 00s | No | A | A | A A | 1A3H | 695
ON Habilitada cuando esta configurada 3000,0
una funcion de temporizacion en
Retardo H1-00y H2-O0O.
ON -Temp
Funcién de )
temporiza- Configura el tiempo de r.etardo a OFF
cion Tiempo (bagdg ml(lierta) de ladsallda, en
i 1 .
b4-02 | deretardo | MICACES €6 ° SCEUACO 002 1 00s | No | A | A | A A | 1a4H | 695
OFF Habilitada cuando esta configurada 3000,0
una funcioén de temporizacion en
Retardo- H1-O00Oy H2-0O0.
Temp OFF




EControl PID b5

NG- e R Confi- Moc.",ﬁ' Métodos de control .
mero decon- | gura. | S2GiON v | Vecto- | Vecto- Registro Pa-
de Descripcion ) A durante rialde | rialde | MEMO- .
para- Disol figura- | ci6n de la ope- VI con | | BUS gina
Isplay cion | fabrica (A PG B0 | B @S-
metro racion abierto | rrado
Seleccién de 0: Deshabilitada
modo de 1: Habilitada (control D de la
control PID desviacion).
2: Habilitada (control D de la rea-
limentacion).
3: Habilitado Control PID
b5-01 (referencia de frecuencia + 0a4 0 No A A A A 1A5H 6-96
salida PID, Control D de la
Modo PID desviacion)
4: Habilitado Control PID
(referencia de frecuencia +
salida PID, Control D de valor
de realimentacion)
Ganancia ) )
roporcional | Configura la ganancia proporcional
prop: 0,00
) (P) del Control P. . .
b5-02 . a 1,00 Si A A A A 1A6H 6-96
- El Control P no se realiza cuando la 95.00
Ganancia configuracion es 0,00. ?
PID
Titemp(i O Configura el tiempo de integral del
integral
b5-03 |2 control I . 00a 1 o5 | i A | A A A | 1ATH | 69
Tiempo I El Control I no se realiza cuando la | 360,0
PID configuracion es 0,0.
Limitacion
de Tiempo Configura el limite del Control I 0.0a
b5-04 | inteoral () |comoun porcentaje de la i 100,0% Si A A A A 1A8H | 6-96
g LA . 100,0
frecuencia maxima de salida.
Lim I PID
}igmpo 0 Configura el tiempo diferencial del
1ferencia Control D 0,00 a .
b3-05 | (D) El Control D no se realiza cuando | 10,00 | »00s | St | A1 A 1A A | 1ASH | 696
Tmpo D PID la configuracion es 0,00.
Limitacion | Configura el limite después del 0.0a
b5-06 | de PID Control PID como un porcentaje de 1 (’)0 0 100,0% Si A A A A 1AAH | 6-96
Limit PID la frecuencia maxima de salida. ’
Ajuste del | configura el offset después del -100,0
b5-07 | offset PID | control PID como un porcentaje de a 0,0% St A A A A 1ABH | 6-96
Offset PID la frecuencia maxima de salida. +100,0
Constantede | Configura la constante de tiempo
tiempo de para el filtro paso bajo para la 0.00 a
b5-08 | retardo PID | galida de Control PID. 10.00 | 0005 S A A A A IACH | 6-96
Tmpo Ret Normalmente no es necesario ?
PID configurarlo.
Seleccion de
l?st_caragte'l Selecciona la direccion directa/
risticas de 1a | jpyersa para la salida PID. X
b5-09 | salida PID 0: Salida PID normal 0061 0 No A A A A 1ADH | 6-96
Sel Niv 1: Salida PID inversa
Salida
Ganancia de
bs-10 | salida PID | configura la ganancia de salida. g’;) 8 1,0 No A A A A 1AEH | 6-96
Gan Salida ’
Seleccion de | 0: Limite a 0 cuando la salida PID
salida PID es negativa.
inversa 1: Se invierte cuando la salida PID
b5-11 es negativa. 061 0 No A A A A 1AFH | 6-96
Sel Inv El limite a 0 también esta activo
Salida cuando se selecciona la prohibicion

de inversion utilizando b1-04.




NG- . Modifi- Métodos de control
mero Nombre fango Confi cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
de Descripcion € con- | gura- | rante Vit rialde | rialde | MEMO- Pa-
. X figura- | cion de V/If con gina
pard- | Display cién | fabrica | '2oPe- pg | o | Erves | 0
metro racion abierto | rrado
Seleccion de | 0: Sin deteccion de una pérdida de
deteccion de realimentacion.
pérdida de 1: Deteccion de una pérdida de
sefial de rea- realimentacion. (nivel de detec-
limentacion cion de sobrealimentacion)
PID La operacion continua durante
la deteccion, el contacto de
fallo no es operado.
2: Deteccion de una pérdida de
realimentacion. (realiment-
acion por debajo del nivel de
deteccion)
Al detectarse el motor gira libre
a la parada y opera el contacto
b5-12 de fallo. Oa4 0 No A A A A IBOH | 6-96
3: Deteccion de una pérdida de
realimentacion. (realimenta-
Sel Det cién por encima del nivel de de-
PrdRealm teccion)
La operacion continua durante
la deteccion, el contacto de fa-
llo no es operado.
4: Deteccion de una pérdida de
realimentacion.
(Nivel de deteccion de
sobrealimentacion)
Al detectarse el motor gira libre a
la parada y opera el contacto de
fallo.
Nivel de de-
te@l_(’)n de Configura el nivel de deteccion de
pérdidade | perdida de realimentacion PID
b5-13 re;ghmenta— como un porcentaje utilizando la 0al00| 0% No A A A A IBIH | 6-96
cién PID frecuencia maxima de salida como
Niv Det Pr- | €l 100%.
dRealm
Tiempo de
deteccion de
pérdida de Confi 1 ti de deteccio 0,0
realimenta- onfigura el tiempo de deteccion ,0a
b3-14 ¢i6n PID de pérdida de realimentacion PID 25,5 L.0s No A A A A IB2H | 6-96
Niv Det
PrdRealm
Nivel de
operacion de
la funcion Configura el nivel de inicio de la 0,0a
b5-15 | Dormir PID | funcién Dormir PID como una 150,0 | 0,0 Hz No A A A A IB3H | 6-96
frecuencia. *
Nivel Dor-
mir PID
Tiempo de
retardo de la .
operacién Configura el'tI?II:I]Z)O de reFardo 0.0a
b5-16 | pormir PID | hasta que se inicia la funcion 2’5 5 0,0s No A A A A 1B4H 6-96
Dormir PID. ’
Tmpo Dor-
mir PID
Tiempo de
aceleracion/
decelera-
cién para la Configura el tiempo de aceleracion/ | 0,0 a
b5-17 | referencia deceleracion para la referencia PID | 6000,0 0.0 No A A A A IBSH | 6-96
PID
Tmpo Acel/
Decel PID




NUG- . Modifi- Métodos de control
mero Nombre :’ango Confi cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
s e con- | gura- VI . : Pa-
de Descripcion fi 2 durante rialde | rialde | MEMO- ;
. . igura- | cién de \V/ii con gina
pard- | Display cién | fabrica | '2oPe- pg | [0 | Eroes | 0
metro racion abierto | rrado
Seleccion de
punto de
consigna 0: Deshabilitada
b5-18 | pID |- Habilitada Oal 0 No A A A A IDCH | 6-96
Sel Pto-
Consg PID
Punto de
consigna
PID jeti 0a
b5-19 Valor objetivo PID 100.0% 0 No A A A A 1DDH 6-96
,U07%
Pto Consg
PID
Seleccion de
raiz cua- Habilita/Deshabilita la funcién de
d.rada de Tea- | raiz cuadrada para la
b5-28 |limentacion | realimentacion PID 061 0 No A A A A 1EAH 6-96
PID 0: Deshabilitada
RzC Realm | 1: Habilitada
PID
Ganancia de
realimenta-
cién de la Configura la ganancia para la 0.00 2
b5-29 | 1aiz funcion de realimentacion de la raiz 2’ 00 1,00 No A A A A 1EBH | 6-96
cuadrada cuadrada PID. ?
Gan RzC
Realm PID
Seleccion de | Selecciona uno de los elementos de
monitoriza- | monitorizacion del convertidor
cion de la (U1-00) como senal de
b5-31 rf:zjlllmenta- reahmenta(:lor'l, de PID. El niimero 0al8 0 No A A A A |EDH 6.96
cion PID de configuracion es el mismo que
el del elemento de monitorizacion
Sel Mon que tiene que ser el valor de
Realm PID | yeqlimentacion.
Ganancia de
realimenta-
cion de mo- ; | ) la sefal
bs-32 | nitorizacion | Configura la ganancia para la sefal | 0.0 1) 0 oo, | g A | A A A IEEH | 6-96
PID de realimentacion PID. 1000,0
Gan Mon
Realm PID
Bias de rea-
limentacion
de monitori- | Configura el bias para el valor de -100,0
- ., > 0 _
b5-33 zacion PID | realimentacién PID a 100,0 0,0% No A A A A 1EFH 6-96
Bias Mon
Realm PID

* El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz.




HBFunciones de Dwell: b6

N Nombr Modifi- Métodos de control
T ombre Rango | Confi- | cacién Vecto- | Vecto- | Registro
de Descripcién df.e con- g’urz- dtu-l VI | halde | rial de | MEMO- Pa;
DA . igura- | ciénde | rantela | V/f | con e - BUS gina
piay cion fabrica | opera- PG >
metro & abierto | cerrado
Frecuencia de
Dwell al inicio 0,02
b6-01 RefDwell @ 150,0 | 0,0Hz | No A A A A IB6H | 6-22
ef Dwe
Inicio
Tiempo de
Dwell al inicio | omandeRun_ON OFF 0.0a
b6-02 Tiempo Dwell Frecuencia de salida 10,0 0,0s No A A A A IB7H | 6-22
@ Inicio
Frecuencia de 1 b6-01 b%—r\ Tiem
po
Dwell a la o602 b6-04 0,0a
b6-03 | parada 150,0 | 0,0 Hz No A A A A 1B8H | 6-22
Ref Dwell @ *
Stop La funcion Dwell puede ser utilizada
Tiempo de para mantener la frecuencia de salida
DwelII) ala temporalmente cuando se opera un
motor con una carga elevada. 00a
b6-04 | parada 1’0 0 0,0s No A A A A 1B9H | 6-22
Tiempo Dwell ’
@ Stop

EControl de atenuacion de respuesta: b7

* El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz

- ifi- Mét trol
NG Nombre Rango | Confi- Modifi étodos de control ‘
mero decon- | gura- | S2cion v | Vecto- [ Vecto- Registro | o,
de Descripcion N 2 durante rialde | rialde | MEMO- i
) ) figura- | cion de Vif con gina
para- Display cion | fabrica | ‘2P pg | lazo |lazoce-| BUS
metro racion abierto | rrado
ia del .

Ganancia de Configura la cantidad de
control de .,
atenuacion de atenuacion de respuesta a la 00a

b7-01 velocidad nominal y a la carga it 0,0% Si No No No A 1CAH | 6-124
respuesta K . 100,0

nominal como un porcentaje de

Cant AtnResp la frecuencia maxima de salida.
Tiempo de
retardo del
control .de Configura la constante del
atenuacion de tiempo de retardo del control de 0.03a

b7-02 | respuesta atenuacion de respuesta. 2’ 00 0,05s No No No No A ICBH | 6-124
Tiempo de Incremente el valor si se ’
retardo de produce hunting.
atenuacion de
respuesta




mAhorro de energia: b8

Nu- Nombre Rango | Confi- Moc_i[ﬁ- Métodos de control .
mero oD @l i cacion Vit Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion fi 9, durante rial de | rial de MEMO- .
i ) igura- | cion de VIt con gina
para- Display cien | fabrica | '2%PS" pe | 2 |lmes| EEE
metro racion abierto | rrado
Seleccion de Seleccione si desea habilitar o
modo de ahorro | deshabilitar el control de ahorro
b8-01 | de energia de energia 061 0 No A A A A ICCH | 6-106
0: Deshabilitar
Sel Ahorr Energ | 1. Habilitar
Ganancia de
ahorro de Configura la ganancia de ahorro
‘ de energia para el control 0,0a 0,7 ,
- energia » ) :
b8-02 vectorial de lazo abierto y el 10,0 *1 Si No No A A ICDH " 6-106
Gan Ahorro control vectorial de lazo cerrado.
Energia
(?onstante de Configura la constante del
tiempo del filtro | .
tiempo del filtro de ahorro de
de ahorro de , . 0,00a | 0,50s ,
b8-03 . energia para el control vectorial Si No No A A ICEH | 6-106
energia R 10,0 *2
de lazo abierto y el control
T.F Ahorr Energ | vectorial de lazo cerrado.
Coeficiente de | Configura el coeficiente de
ahorro de ahorro de energia dependiendo
energia de la configuracion de E2-11 00a
b8-04 (corriente nominal del motor). 6 5’5 00 *3 No A A No No ICFH | 6-106
COEF Ahorr Ajuste el valor en pasos de 5% ’
Energ hasta que la potencia de salida
sea minima.
Constante de
2:?5:;3;16?32 Configura la constante de tiempo 0a
b8-05 . para la deteccion de la salida de 20 ms No A A No No 1DOH | 6-106
potencia . 2000
potencia.
Tmpo Filtro kW
Limitador de )
tensién de la Configura el limite del rango de
operacion de controll de la tension durante la
b8-06 busqueda operacion de busqueda. 100% es | 0 a 100 0% No A A No No IDIH | 6-106
- la tension nominal de
Lim V monitorizacion.
Busqueda

* 1. La configuracion de fabrica se da para el control vectorial de lazo abierto. La configuracion de fabrica para el control vectorial de lazo cerrado es 1,0.

* 2. La configuracion de fabrica es 2,00 s cuando la capacidad del convertidor es 55 kW min.

* 3. Las configuraciones de fabrica dependen de la capacidad del convertidor.




EControl de servo cero b9

NuG-
mero
de
para-
metro

Nombre

Display

Descripcion

Rango

de con-

figura-
cion

Confi-
gura-
cién de
fabrica

Modifi-
cacion
durante
la ope-
racion

Métodos de control

\i

Vecto- | Vecto-

rialde | rial de
lazo | lazo ce-

abierto | rrado

\i
con
PG

Registro
MEMO-
BUS

Pa-
gina

b9-01

Ganancia de
Servo Cero

Gan Servo
Cero

Ajusta la fuerza de cierre de servo
cero.

Habilitada cuando el “Comando de
servo cero” esta configurado para
una entrada multifuncional. Cuando
se ha introducido el comando de
servo cero y la referencia de
frecuencia cae por debajo del nivel
de inyeccion de c.c. (b2-01), se crea
un lazo de control de posicion y el
motor se detiene. Al incrementar la
ganancia de servo cero se
incrementa la fuerza del cierre.

Si se incrementa demasiado causara
oscilaciones.

0a 100

1DAH

6-125

b9-02

Ancho de
banda de
finalizacion
de servo cero

Contd Servo
Cero

Configura el ancho de banda de la

salida de finalizacion de servo cero.

Habilitado cuando la “finalizacion
de servo cero (final)” esta
configurada para una salida
multifuncional. La sefial de
finalizacion de servo cero estda ON
cuando la posicion actual esta
dentro del rango (la posicion de
servo cero + el ancho de
finalizacion de servo cero).
Configure b9-02 como 4 veces la
cantidad de pulsos de
desplazamiento permitida en el PG.
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€ Parametros de ajuste : C

B Aceleraciéon/Deceleracion: C1

M= Nombre Configu- Modifi- Métodos de control .
mero Rango Tt cacion Vi Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion de confi- de fa- durante Vi rial de | rialde | MEMO- i
para- Display guracion | ., |laopera- g)cg lazo |lazoce-| BUS ’
metro cion abierto | rrado
Tiempo de Configura el tiempo de aceleracion
aceleracion 1 para acelerar . 4-5
c1-01 - de 0 Hz a la maxima frecuencia de Si Q Q Q Q 200H 6-19
Tiempo Acel 1 |g4lida.
Tiempo d?, Configura el tiempo de deceleracion 45
C1-02 |deceleracion 1| pary decelerar de la maxima Si Q | Q Q Q 201H | [
Tiempo Decel 1 frecuencia de salida a 0 Hz.
Tiempo de Configura el tiempo de aceleracion
aceleracion 2 cuando la entrada multifuncional .
C1-03 T Acel 2 “tiempo acel/decel 1” esta puesta a Si A A A A 202H 6-19
iempo Ace ON.
Tiempo de Configura el tiempo de deceleracion
Cl-04 deceleracion 2 cuando la entrada multifuncional Si A A A A 203H | 679
T Decel 2 “tiempo acel/decel 1” estd puesta a
iempo Dece ON.
Tiempo de Configura el tiempo de aceleracion
C1-05 aceleracion 3 gqando la entrada ml’l’ltlfurnmonal 0.0a No A A A A 204H 6-19
tiempo acel/decel 2” esta puesta a
Tiempo Acel 3 |oN. 603?70 10,0's
Tiempo de Configura el tiempo de deceleracion
deceleracion 3 cuando la entrada multifuncional
C1-06 - Decel 3 “tiempo acel/decel 2” est puesta a No A A A A 205H | 6-19
iempo Dece ON.
Tiempo de Configura el tiempo de aceleracion
aceleracion 4 cuando la entrada multifuncional
C1-07 - “tiempo acel/decel 1" y “tiempo No A A A A 206H 6-19
Tiempo Acel 4 | gcel/decel 2” estén puestas a ON.
Tiempo de Configura el tiempo de deceleracion
C1-08 deceleraciéon 4 | cuando la entrada multifuncional No A A A A 207H | 619
- “tiempo acel/decel 1” y “tiempo
Tiempo Decel 4 | cel/decel 2 estan puestas a ON.
Tiempo de
paradr; de Configura el tiempo de deceleracion
C1-09 |emergencia cuando la entrada multifuncional No A A A A 208H | 6-19
“Parada de emergencia (rapida)”
Tmpo Paro esta puesta a ON.
Rapido
Unidad de
configuracion de .
Cl-10 |tiempo de 0: unidades de 0,01 segundo 061 | 1 No | A | A| A | A | 2000 | 619
Acel/Decel 1: unidades de 0,1 segundo
Uds. Ace/Dec
Frecuencia de Configura la frecuencia para la
alternancia de alternancia automatica de la
tiempo de aceleracion/deceleracion.
Acel/decel Si la frecuencia de salida esta por
debajo de la frecuencia configurada: 00a
Tiempo Acel/decel 4 2
Cl-11 . . . . 150,0 | 0,0 Hz No A A A A 20AH | 6-19
Si la frecuencia de salida esta por )
Frec Altrn encima de la frecuencia configurada:
Ace/Dec Tiempo Acel/decel 1
La entrada multifuncional “tiempo
acel/decel 1” o “tiempo acel/decel
2” tiene prioridad.
* 1. El rango de configuracion para los tiempos de aceleracion/deceleracion dependera de la configuracion de C1-10. Si C1-10 esta configurado como 0, el

rango de configuracion para los tiempos de aceleracion/deceleracion sera de 0,0 a 600,00 segundos.

trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz

. Elrango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de




B Aceleracion/Deceleracion de la curva S: C2

INIE= Nombre Rango | e | Modifi- Métodos de control '
mero de i cacion Vif Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion confi- 9, durante rialde | rialde | MEMO- .
] _ cionde VI | con ine)
para- Display gura- | oo | laope- pg | 'azo |lazoce-| BUS
metro cion racién abierto | rrado
Tiempo
caracteristico
de la curva S 0
P 0,0
€2-01 | al inicio de la ; Oa 020s | No | A | A A A 20BH | 6-21
aceleracion »S
Ace CrvS@
Inicio
Tiempo Cuando se configura el tiempo caracte-
caracteristico | Tistico de la curva S los tiempos de
delacurva S | acel/decel se incrementaran solamente
C2-02 | alfinaldela | €N la mitad de los tlc?rr.lp‘os caracteristi- 0,00 a 020s No A A A A 20CH | 621
aceleracién cos de la curva S al inicio y al final. 2,50
Ace CrvS@
Fin Comando Run
: o OFF
Tiempo Fre¢cuencia de salida
caracteristico .
delacurva S C2:02¢ ~—X
al inicio de la —aon 0,002
C2-03 | jeceleracion (A G2 2.50 0,20 s No A A A A 20DH | 6-21
Dec CrvS@ Tacel = % +cro1+ C502
Inici ¥ X
nicio Tecel= 02203 +C1-02 + £2:-04
Tiempo
caracteristico
de la curva S
al final de la 0.00
C2-04 | deceleracion s Oa 0,00s | No A | A A A 20EH | 6-21
Dec CrvS@
Fin
ECompensacion de deslizamiento del motor: C3
NG- Nombre Rango | Confi- Modifi- Métodos de control .
mero decon- | gura- | Sacion v | Vecto- | Vecto- Registro | .
de Descripcion fi 2 durante rial de | rialde | MEMO- .
. . igura- | cion de i con ik
para Display ” Abri la ope lazo lazo BUS
cion fabrica b PG ’
metro racion abierto | cerrado
Ganancia de Se utiliza para mejorar la exactitud
compensacion | de la velocidad cuando se opera
de con una carga.
deslizamiento | Normalmente no es necesario
modificar esta configuracion.
Ajuste este parametro cuando se
den las siguientes circunstancias: 0.0a 414
C3-01 ¢ Cuando la velocidad del motor 2’ 5 1,0* Si A No A No 20FH 6.33
sea menor que la referencia de ’
Gan Comp frecuencia incremente el valor
Deslz de configuracion.
* Cuando la velocidad del motor
sea mayor que la referencia de
frecuencia disminuya el valor
de configuracion.




- ifi- Métodos de control
n’;l:ro Nombre (;?ango Confi ’;Aa()c(i’gg Vecto- | Vecto- | Registro )
de Descripcion ﬁe con_— .g,urad' durante Vit rial de | rialde | MEMO- Pa-
A : gura- | cién de Vi con gina
para- Display e fabrica | '@ ope- PG lazo lazo BUS
metro racion abierto | cerrado
Tiempo de Configura el tiempo de retardo de
retardo de la | la compensacion de deslizamiento.
compensacion | Normalmente no es necesario
de modificar esta configuracion.
deslizamiento | Ajuste es‘te parametArO cuando.se 0a 200 ms 414
C3-02 den las siguientes circunstancias: No A No A No 210H
10000 * 6-33
* Reduzca el valor cuando la
Tmpo Comp respuesta de compensacion de
Deslz deslizamiento sea baja.
* Cuando la velocidad no sea
estable, incremente el valor.
Limite de
Zompensaci(')n Configura el limite de la
€ compensacion de deslizamiento Oa
C3-03 | 4eslizamiento comg un porcentaje del 250 200% No A No A No 211H 6-33
Lim Comp deslizamiento nominal del motor.
Deslz
Selecciondela | 0: Deshabilitada.
compensacion | 1: Habilitada.
de Cuando la compensacion de
deslizamiento | deslizamiento durante la funcion
durante la de regeneracion ha sido activada 'y
C3-04 |regeneracion | la capacidad de regeneracion se 061 0 No A No A No 212H 6-33
incrementa momentaneamente, es
posible que sea necesario utilizar
Comp Deslz |y opcién de frenado (resistencia 5
Regen de frenado, unidad de resistencia
de frenado o unidad de frenado). _
Seleccion de
operacion de
la limitacién 0: Deshabilitada.
de tension de 1: Habilitada. (el flujo del motor
C3-05 | galida descendera automaticamente 061 0 No No No A A 213H 6-33
cuando la tension de salida se
Sel Comp sature).
Deslz V/f

* La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan las configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).




mCompensacion de par: C4

Nombre Rango | Confi- Moc_i[ﬁ- Métodos de control '
o decon- | gura- | cacon v | Vecto- | Vecto- Registro | b,
Descripcion S | ehmats durante rialde | rial de MEMO- o
. 9 \i con 9
Display cion | fabrica | 'aope- PG lazo | lazo ce- BUS
racion abierto | rrado
Configura la ganancia de
. compensacion de par.
Ganancia d?, Normalmente no es necesario
COMPENSACION | o dificar esta configuracion.
de par Ajustela cuando se den las
siguientes circunstancias:
+ Cuando el cable sea largo
incremente el valor de
configuracion.
+ Cuando la capacidad del motor
sea menor que la capacidad del
convertidor (Capacidad
maxima del motor aplicable)
incremente los valores de 0,00 a , 4-14
C4-01 configuracién. 2,50 1,00 Si A A A No 215H 6-35
+ Cuando el motor esté oscilando
disminuya los valores de
Gan Comp Par configuracion.
Ajuste la ganancia de
compensacion de par de tal
manera que a velocidad minima la
corriente de salida no supere la
corriente nominal de salida del
convertidor.
5 No modifique la ganancia de
compensacion de par de su valor
_ por defecto (1,00) cuando utilice
control vectorial de lazo abierto.
Constante de El tiempo de retardo de la
tiempo de compensacion de par se configura
retardo de la en unidades de ms.
compensacion | Normalmente no es necesario
de par modificar esta configuracion.
Ajustela cuando se den las
C4-02 siguientes circunstancias: Va 20 ms No A A A No 216H 414
. 10000 * 6-35
+ Cuando el motor esté oscilando
Tmpo Comp incremente los valores de
Par configuracion.
* Cuando la respuesta del motor
sea baja disminuya los valores
de configuracion.
Compensacion
de par de inicio | Configura el valor de la
(FWD) compensacion de par de inicioen | 0,0 a
4-03 el serr,ltido de marclila directa 200,0% 0,0% No No No A No 217H 6-35
FCompPar @ (FWD)
Inicio
Compensacion
de par de inicio Configura el valor de la
Ca-04 (REV) compepsacic’)n de par 'de inicio en | -200,0 0.0% No No | No A No 218H | 6.35
el sentido de marcha inversa a0,0%
RCompPar @ (REV)
Inicio
Constante del
tiempo de .
compensacion Configura 'el.tl.empo de arranque
C4-05 | de par de inicio | 9¢1 par de inicio. 0a200| 10ms | No | No | No | A No | 219H | 635
Cuando se configura 0 ~ 4 ms es
TmpoRetComp | operado sin filtro.
Par

* La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).




EControl de velocidad (ASR): C5

NU- Nombre Rango . Modifi- Métodos de control
Confi- . .
mero de e cacion Vit Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de . Descripcion confi- 9, durante rial de | rial de MEMO- .
. Display _ | cidonde ~ | Vif | con gina
para gura- | o la ope lazo | lazo ce- BUS
" abrica o PG .
metro cion racion abierto rrado
Ganancia 0.00
proporcional 1 Configura la ganancia proporcional del | .~ A 20,00 ,
C5-01 (P) de ASR lazo de velocidad (ASR) 303i00 % Si No A No A 21BH | 6-36
Gan.P 1 ASR
Tiempo de
integral 1 (I) . . 0,000
C5.02 | de ASR Conﬁgufa el tiempo integral del lazo a 0,500 s si No A No A 2ICH | 6-36
de velocidad (ASR) *2
Tiempol 1 10,000
ASR
Ganancia
proporcional 2 Normalmente no es necesario 0,00 a 20.00
C5-03 | (p) de ASR modificar esta configuracion. 303i00 *’2 Si No A No A 2IDH | 6-36
Gan.P 2 ASR
Tiempo de BT
integral 2 (I) _ p=c503 0,000 0.500 s
C5-04 | de ASR I=co-04 a7y Si | No| A | No A 21EH | 6-36
Tiempol 2 0 E1-04 \d/zllor;:i;i?(HZ) 10,000
ASR
Limite de ASR | Configura el limite superior para la
frecuencia de compensacion para el 0.0a
C5-05 | lazo de control de velocidad (ASR) 2’0 0 5,0% No No A No No 21FH | 6-36
Lim ASR como un porcentaje de la frecuencia de ’
salida maxima.
Tiempo de Configura la constante de tiempo de
retardo de filtro; el tiempo desde el lazo de 0,000 0.004
C5-06 | ASR velocidad a la salida de comando de a ’ms No No | No No A 220H | 6-36
Tmpo Ret par. Normalmente no es necesario 0,500
ASR modificar esta configuracion.
Frecuencia de
alternancia de Clonﬁgur:.a la frec111encia parg la 00a
C5-07 | ASR alternancia entre la Ganancia - 1500 [00Hz| No | No | No | No | A | 22IH |636
proporcional 1, 2 y el Tiempo integral N
Frec Alter Gan | | 5 3
ASR
Limite de Configure el parametro en un valor
integral (I) de | pequefio para evitar cualquier cambio 0a
C5-08 | ASR de carga radical. Una configuracion de 400 400% No No No No A 222H | 6-36
; 100% equivale a la frecuencia de
Lim [ ASR salida maxima.
* 1. El rango de configuracion es 1,00 a 300,00 si se utiliza control vectorial de lazo cerrado.
* 2. Cuando se cambia el método de control, estos valores se resetean a las configuraciones de fabrica para el modo de control seleccionado. (se dan las
configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo cerrado).
* 3. El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de

trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz




EFrecuencia portadora: C6

iy Nombre Rango | Confi- MoQ[ﬁ- Métodos de control .
mero A5 Eole e cacion Vi Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion fi 9, durante rialde | rialde | MEMO- .
) i igura- | cionde VIf con gina
pard- | Display cion | fabrica | 'OPe- pg || 22 |lEDes) ERE
metro racion abierto | rrado
Seleccion de
régimen de
trabajo 0: Régimen de trabajo alto 45
C6-01 | Alto/Normal | 1 Régimen de trabajo normal 1 0a2 0 No Q Q Q Q WH |
Régimen de 2: Régimen de trabajo normal 2 :
trabajo
Alto/Normal
Seleccion de | Selecciona la frecuencia portadora.
frecuencia Seleccione F para habilitar
portadora configuraciones detalladas utilizando
los parametros C6-03 a C6-05.
0: Portadora baja, ruido bajo 45
C6-02 1:2 iz 0aF | 1 No | Q| Q | Q Q | 224H | 4-14
2: 5kHz 6.2
Sel Frec 3: 8 kHz -
Portad 4: 10 kHz
5:12,5 kHz
6: 15 kHz
F: Configuracion de usuario
Limite
superior de la Configura el limite superior y el limite 20a
C6-03 | frecuencia inferior de la frecuencia portadora en 1’5 0 2,0 No A A A A 225H 6.2
portadora unidades de kHz. *1 . ) kHz
—1 La ganancia de la frecuencia portadora
Frec Port Mdx | ¢, configura como sigue:
Limite En control vectorial de lazo abierto y
inferior de la | en control vectorial de lazo cerrado, el 042
C6-04 frecuencia limite superior de la frecuencia 15.0 2,0 No A A No No 226H 6-2
portadora portadora se fija en C6-03. *] %2 kHz
Gan Frec Port
Ganancia Frecuencia
proporcional 06-03 |
de la /
frecuencia C6-04 -
ortadora Frecuencia de salida x:(C6-05) x K
P - Frecuenci
E1-04 adesalida| (g
C6-05 (Max. frecuencia de salida) 99 00 No A | A No No 227H | 6-2
*2
K es un coeficiente que depende de la
Sel Frec configuracion de C6-03.
Portad

C6-03 >10,0 kHz: K =3
10,0 kHz > C6-03 = 5,0 kHz: K=2
5,0 kHz > C6-03: K =1

* 1. El rango de configuracion depende de la capacidad del convertidor.
* 2. Este parametro puede ser monitorizado o configurado solamente cuando 1 esta configurado para C6-01 y F esta configurado para C6-02.




€ Parametros de referencia: d

BReferencia preconfigurada: d1

NG- Nombre Rango | Confi- Modifi- Métodos de control .
mero decon- | gura- | S2cion v | Vecto- | Vecto- Registro | .
de Descripcion N 2 durante rialde | rialde | MEMO- i
) . figura- | cion de VIf con ezl
para- Display cion | fabrica | '29PS pg | lazo |lazoce-| BUS
metro racion abierto | rrado
Referencia de Confi la rof o d L5
. frecuencia 1 onfigura la referencia de , -
d1-01 frecuencia. 0,00 Hz Si Q Q Q Q 280H 6.10
Referencia 1
Referencia de | Configura la referencia de
frecuencia 2 | frecuencia cuando el comando de , 4-5
di-02 - multivelocidad 1 estd ON para una 0,00 Hz St Q Q Q Q 281H 6-10
Referencia 2 | onirada multifuncional.
Referencia de | Configura la referencia de
frecuencia 3 frecuencia cuando el comando de , 4-5
d1-03 ; multivelocidad 2 esta ON para una 0,00 Hz Si Q Q Q Q 282H 6-10
Referencia 3 entrada multifuncional.
Referencia de | Configura la referencia de
frecuencia 4 frecuencia cuando los comandos de , 4-5
di-04 ; multivelocidad 1 y 2 estan ON para 0,00 Hz Si Q Q Q Q 283H 6-10
Referencia 4 entradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la frecuencia cuando el
41-05 frecuencia 5 | comando de multivelocidad 3 esta 0.00 Hz S A A A A 284H 610
- ON para una entrada
Referencia 5| yjtifuncional.
Referencia de | Configura la referencia de
frecuencia 6 | frecuencia cuando los comandos de 0a ,
d1-06 RS , 50.00 |0.00Hz | Si A A | A A | 285H | 6-10
; multivelocidad 1 y 3 estan ON para >
Referencia 6 entradas multifuncionales. *1*2
Referencia de | Configura la referencia de
41-07 frecuencia 7 frecuﬁancla Fuando los cormandos de 0.00 Hz Si A A A A 286H 610
- multivelocidad 2 y 3 estan ON para
Referencia 7 entradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la referencia de
d1-08 frecuencia 8 frecu@ncm .cuando los coma'ndos de 0,00 Hz S A A A A 287H 610
- multivelocidad 1, 2 y 3 estan ON
Referencia 8 | ,a1a entradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la referencia de
41-09 frecuencia 9 frecqencm -cuando elrcomando de 0.00 Hz si A A A A 2881 6-10
; multivelocidad 4 esta ON para una
Referencia 9 entrada multifuncional.
Referencia de | Configura la referencia de
d1-10 frecuencia 10 frecuﬁanma Fuando los cormandos de 0.00 Hz Si A A A A 28BH 610
- multivelocidad 1 y 4 estan ON para
Referencia 10 | opiradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la referencia de
di-11 frecuencia 11 | frecuencia cuando los comandos de 0,00 Hz S A A A A 28CH 610

Referencia 11

multivelocidad 2 y 4 estan ON para
entradas multifuncionales.




Nu- Modifi- Métodos de control
mero Nombre (:?ango Conf cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
s e con- | gura- VIf } ’ Pa-
de Descripcion fi 2 durante rialde | rialde | MEMO- .
: ) igura- | cién de VIf con gina
pard- | Display cién | fabrica | '2oPS" e | B |l EES
metro racion abierto | rrado
Referencia de | Configura la referencia de
di-12 frecuencia 12 frecufencm F:uando los coma'ndos de 0.00 Hz si A A A A 28DH 6.10
; multivelocidad 1, 2 y 4 estan ON
Referencia 12 para entradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la referencia de
d1-13 frecuencia 13 frecu‘enma 'cuando los cormandos de 0.00 Hz Si A A A A 28EH 6-10
- multivelocidad 3 y 4 estan ON para
Referencia 13 | opiradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la referencia de
di-14 frecuencia 14 frecqenma .cuando los comarndos de 0,00 Hz S A A A A ISFH 610
- multivelocidad 1, 3 y 4 estan ON
Referencia 14 | 219 entradas multifuncionales. Oa
Referencia de | Configura la referencia de 5#2’33
d1-15 frecuencia 15 frecuf:ncm f:uando los coma'ndos de 0.00 Hz Si A A A A 290H 610
; multivelocidad 3, 2 y 4 estan ON
Referencia 15 para entradas multifuncionales.
Referencia de | Configura la referencia de
d1-16 frecuencia 16 frecu.en(na 'cuando los comanfios de 0.00 Hz Si A A A A 2911 610
- multivelocidad 1, 2, 3 y 4 estan ON
Referencia 16 para entradas multifuncionales.
Referenc‘ia de | Configura la referencia de
frecuencia de | frecuencia cuando la seleccion de 4-5
d1-17 |Jog referencia de frecuencia de jog, el 6,00 Hz Si Q Q Q Q 292H 6-10
Referencia de | comando FJOG, o el comando 6-72

Jog

RJOG estan en ON.

* 1. Launidad esta configurada en 01-03 (configuracion de unidades de frecuencia de referencia y monitorizacion, predeterminada: 0,01 Hz). Si se modifica
la unidad de visualizacion, los valores del rango de configuracion también cambian.

* 2. El valor de configuracion maximo depende de la configuracion de la frecuencia de salida maxima (E1-04).

ELimites de referencia: d2

Nu- Nombre Rango | Confi- Modi,fi- Métodos de control .
mero de con- | gura- cacion Vi Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion fi A durante rialde | rialde | MEMO- .
A . igura- | ciénde | | | Vi con BUS gina
para Display cion fabrica | '@ ©°P® PG lazo lazo
metro racion abierto | cerrado
Limite superior Configura el limite superior de la
de lareferencia | referencia de frecuencia como un 0,0 a 6-30
2-01 ; . . ? 1 ° A A A A 289H
d2-01 1 ge frecuencia porcentaje de la frecuencia de 110,0 00,0% No 89 6-67
Lim Sup Ref | salida maxima.
Limite inferior Configura el limite inferior de la
de lareferencia | referencia de frecuencia como un 0,0 a 6-30
2-02 ; . . ? 0 A A A A 28AH
d2:02 1 ge frecuencia porcentaje de la frecuencia de 110,0 0,0% No 8 6-67
Lim Inf Ref salida méaxima.
Limite inferior o )
de la referencia Conﬁgu?a el limite 11‘{f61'101' de la
d2-03 | de la velocidad referencia de la Ve.lomdad maestra | 0,0 a 0.0% No A A A A 293H 6-30
maestra como un porcentaje de la 110,0 6-67
frecuencia de salida maxima.
Lim Inf Refl




ESalto de frecuencias: d3

Nz Nombre Rango | Confi- MoQ[ﬁ- Métodos de control .
mero i G i cacion Vit Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion fi 9, durante rial de | rial de MEMO- .
i ) igura- | cion de VIf con gina
para- Display cien | fabrica | '2%PS" pe | 2 |lErme | B
metro racion abierto | rrado
Salto de Configura los valores centrales del
d3-01 | frecuencia 1 | salto de frecuencias en Hz. 0,0 Hz No A A A A 294H 6-28
Esta funcion se deshabilita cuando
Salto Frec 1 .
el salto de frecuencias se configura
Salto de ) como 0 Hz. Asegurese siempre de 0.0a
d3-02 | frecuencia 2 que se aplica lo siguiente: 15’0 0 0,0 Hz No A A A A 295H 6-28
Salto Frec 2 | d3-01 > d3-02 > d3-03 .
La operacion en el rango de salto
Salto de . . .
. de frecuencias esta prohibida, a no
frecuencia 3 .y
d3-03 ser durante la aceleracion y 0,0 Hz No A A A A 296H 6-28
deceleracion, la velocidad cambia
Salto Frec 3 .
suavemente sin saltar.
Ancho de
salto de C(;nﬁgurfa el anc}.m de banda del
d3-04 | frecuencias salto de frecuencias en Hz. . 0,0 a 1.0 Hz No A A A A 2971 6.28
El rango de salto de frecuencias 20,0
Ancho de sera el salto de frecuencia + d3-04.
banda de salto

BMantenimiento de referencia de frecuencia: d4

* El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz

Nu-
mero
de
para-
metro

Nombre

Display

Descripcion

Rango

de con-

figura-
ciéon

Confi-
gura-
cion de
fabrica

Modifi-
cacién
durante
la ope-
racion

Métodos de control

\i

\i
con
PG

Vecto-
rial de
lazo
abierto

Vecto-
rial de
lazo ce-
rrado

Registro
MEMO-
BUS

Pa-
gina

d4-01

Seleccion de
funcion de
mantenimiento
de referencia
de frecuencia

Configura si el valor de la
referencia de frecuencia en
mantenimiento o en pérdida de
potencia sera registrado o no.
0: Deshabilitada (cuando se

Memoria Ref
MOP

detiene la operacion o se
vuelve a conectar la
alimentacion la referencia de
frecuencia esta configurada
como 0).

: Habilitada (cuando se detiene
la operacion o se vuelve a
conectar la alimentacion el
convertidor arranca a la
frecuencia mantenida
previamente).

Esta funcion esta disponible

cuando estan configurados los

comandos de las entradas
multifuncionales “Mantenimiento

de rampa de acel/decel” o

“Up/Down”

—

298H

6-66

d4-02

Limites de
velocidad + —

Niv Control
Trim

Configura la frecuencia a afiadir o
deducir de la referencia frecuencia
analdgica como un porcentaje de
la frecuencia de salida maxima.
Habilitada cuando el comando de
incremento (+) o de disminucién
(-) de velocidad esta configurado

para una salida multifuncional.

0a 100

10%

299H

6-66
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mControl de par d5

NI Nombre Rango | Confi- Moc.ii'fi- Métodos de control '
mero o de con- | gura- cacion Vi \{ecto- \{ecto- Registro Pa-
de' Descripcion s | cemer durante rial de | rial de MEMO- o
. 9 \i con 9
para- Display cien | fabrica | '2%PS- ag | [ |EEmEn ) B
metro racion abierto | rrado
Seleccion de 0: Control de velocidad (C5-01 a
control de par C5-07)
1: Control de par
Esta funcion esta disponible sola-
mente en el modo de control vecto-
ds-01 rial de lazo cerrado. Para utilizarla | 0061 0 No No No No A 29AH | 6-118
Sel Control funcion para alternar entre control
Par de velocidad y de par, configure
d5-01 como 0 y ajuste la entrada
multifuncional como “cambio de
control de velocidad/par”.
Tiempo de Configura el tiempo de retardo de
retardo de la la referencia de par.
referencia de | Puede ser utilizado para prevenir
par oscilaciones causadas por el ruido 0a
d5-02 de sefial o para aumentar o 1000 0 ms No No No No A 29BH | 6-118
disminuir la respuesta.
Filtro Ref Par | Cuando se produce oscilacién
durante el control de par, aumente
el valor configurado.
Seleccion de | Configura la fuente de referencia
limite de del limite de velocidad para el
velocidad modo de control de par.
1: El limite de entrada analdgica ,
ds-03 . . 162 1 No No No No A 29CH | 6-118
de una referencia de frecuencia
Sel Lim 2: Limitada por los valores de
Velocidad configuracion del parametro
ds5-04.
Limite de Configura el limite de velocidad
velocidad durante el control de par como un
porcentaje de la frecuencia de
salida maxima.
45-04 Esta funcion se habilita cuando -120 a 0% No No No No A 20DH | 6118
) d5-03 se configura como 2. Las +120
Valor Lim .. .
. direcciones son como siguen:
Velocidad +: direccion del comando run
-: direccidn opuesta al comando
run
Bias del limite | Configura el limite del bias de
de velocidad velocidad como un porcentaje de
la frecuencia de salida maxima.
ds-05 El bias se aplica al limite de 0al120 | 10% No No No No A 29EH | 6-118
Bias Lim velocidad especificado. Puede
Veloc utilizarse para ajustar el margen
para el limite de velocidad.
Temporizador | Configura el tiempo de retardo
de alternancia | para introducir un “cambio de
de control de | control de velocidad/par” (Entrada
velocidad/par | digital de ON a OFF u OFF a ON)
hasta que el control cambia
realmente.
45-06 Esta funcion se habilita cuando se Oa 0ms No No No No A 29FH | 6118
configura la entrada 1000
Tmpo Mant multifuncional “cambio de control
Ref de velocidad/par”. Los valores de
las entradas analdgicas se
mantienen desde el punto en el que
se activa el “cambio de control de
velocidad/par”.




HDebilitamiento de campo d6

iz Nombre Rango | Confi- Moc'ii,fi- Métodos de control .
mero o de con- | gura- cacion Vi \{ecto- \{ecto- Registro Pa-
de’ Descripcion T | @ ek durante rialde | rialde | MEMO- e
. g \Zi con 9
pard- | Display cien | fabrica | '2%PS" s | e | lEm | ERE
metro racion abierto | cerrado
Nivel de de- | Configura la tension de salida del
bilitamiento | convertidor cuando el comando de
de campo debilitacion de campo se introduce
d6-01 por una entrada digital. 0a100| 80% | No | A | A | No | No | 240H |6-107
Configura el nivel de tension como
Niv Deblt un porcentaje tomando la tension
Campo configurada por la curva V/f como
el 100%.
Limite de Configura el limite inferior del
frecuencia de | rango de frecuencia en el que el
debilitacion | control de campo es valido.
de campo El comando de debilitacion de 0,0 a
d6-02 campo se acepta solamente a 150,0 | 0,0 Hz No A A No No 2A1H | 6-107
frecuencias por encima de esta *
frec Deblt configuracion y solamente cuando
Campo la velocidad esta de acuerdo con la
referencia de velocidad actual.
Seleccion de
la funcion de o4 tita o deshabilita la funcién de
sobreexcita- L
d6-03 | cién sobreexcitacion. 061 0 No | No | No | No | A | 2A2H |6-108
0: Deshabilitada
1: Habilitada
Sel Sobreexct 5
Limite de la | Configura el limite superior para la
funcion de corriente de excitacion aplicada por _
sobreexcita- | la funcion de sobreexcitacion.
cion Una configuracion de 100% 100 2
d6-06 equivale a la corriente en vacio del 400 400% No No No A A 2A5H | 6-108
. motor.
Lim La sobreexcitacion esta activa du-
Sobreexct rante todos los tipos de operacion
excepto la inyeccion de c.c.

* El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz
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€ Parametros del motor: E

ECurva V/f: E1

NG- Nombre Rango | Confi- Modifi- Métodos de control -
mero o de con- | gura- | Sacion Vi | Vecto- | Vecto- Registro | 1.
de Descripcion figura. | cion de durante Vi | con | Mialde | rialde MEMO- gina
pard- | Display cion | fabrica | '@ 9P pg | laz0 |lazoce-| BUS
metro racion abierto | rrado
Configura- .
cion de la Configura la tension de entrada del
tension de en- | convertidor. 155a 200 V 45
E1-01 | tada Esta configuracion se utiliza como 255 x] No Q Q Q Q 300H 6110
— valor de referencia para funciones de *1
Tension proteccion.
de entrada
Configura- 0 aE: Seleccione de entre las
cion de la 15 curvas preconfiguradas.
El.03 | curva \% F:  Curva copﬁgura'da a la medida 0aF F No Q Q No No 3020 | 6-110
» del usuario (Aplicable para la
Seleccion de configuracion de E1-04 a
Vit E1-10).
Frecuenciade
salida max. 40,0 a 0.0
E1-04 | (FMAX) 1500 | " No Q | Q Q Q 303H | 6-110
Frecuencia *2
max.
Tension de
salida max. 0,0a | 200,0
E1-05 (VMAX) 2550 v No Q Q Q Q 304H | 6-110
Tension max. Tension de salida (V)
Frecuencia (\é%é)
base (FA) (e 0,0a 50,0
E1-06 150,0 No Q Q Q Q 305H | 6-110
Frecuencia *) Hz
base vB
(E1-08)
Frecuenciade VMIN
salida media €110 [~ 0.0a 3,0 Hz
E1-07 | (gB FMIN FB FA  FMAX 150,0 ’ No A A A No 306H | 6-110
(FB) (E1-09) (E107)  (E1-06)(E1-04) % *3
Frec Media A Frecuencia (Hz)
Tension de Para configurar las caracteristicas de
frecuencia de V/f en una linea recta, configure los
salida media mismos valores para E1-07 y E1-09. 0,0 a
E1-08 (VB) En este caso la configuracion para 255 1*31’2*;/ No A A A No 307H :_]IIKZ
E1-08 no sera tenida en cuenta. *] -
Tension Asegurese siempre de que las cuatro
media A frecuencias estan configuradas de la
Frecuenciade | Siguiente manera:
salida min. IEFI];O‘L(EII\A&X;;]IEIII‘O6 (FA) > E1-07 0,0a s
E1-09 | (FMIN) (FB) 2 E1-09 (FMIN) 1500 | *37] N Q| @ | @ A | 308H |6-110
Frecuencia *2
min.
Tension de
frecuencia de 0,0a " ;
E1-10 | salida min. 2550 | *V No A | A A No | 300m | ©1¢
(VMIN) . 1*3 6-110

Tension min.




Nu- ) Modifi- Métodos de control
mero Nombre Ransojisconti cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
L de con- | gura- VIf Pa-
de Descripcion figura- | cion de durante | rial de | rial de | MEMO- gina
pard- | Display cion | fabrica | '@ 0pe- bo | lazo |lazoce-| BUS
metro racion abierto | rrado
Frecuenciade
salida media 0,02 001
El-11 |2 150,0 ’*4 1 No A A A A 30AH | 6-110
. *
Frec-uenc1a Configurela solamente para el ajuste 2
media B fino de V/f para el rango de salida.
Tensién de Normalmente esta configuracion no es
frecuencia de | necesaria.
salida media | E1-11 debe ser mayor que E1-04. 0,0a 0.0V
El-12 |5 255,0 ’*4 No A A A A 30BH | 6-110
*1
Tension
media B
Lension IS | onfigura la tension de salida de | 00a 140y
) (VBASE) onfigura la tension de salida de la R 3
E1-13 frecuencia base (E1-06). 25*5’0 *5 No A A Q Q 30CH | 6-110
Tension Base 1

HAjuste del motor: E2

* 1. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.

* 2. El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz

* 3. La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan las configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto.)

* 4. E1-11 y E1-12 no son tenidos en cuenta cuando estan configurados como 0,0.

* 5. E1-13 se configura al mismo valor que E1-05 mediante autotuning.

- o , 5
A Nombre Rango | Confi- Modifi étodos de contro -
mero decon- | gura- | S2Cion v | Vecto- | Vecto- Registro | .
de Descripcion N 2 durante rialde | rialde | MEMO- .
) ) figura- | cion de Vit con gina _
para- Display cion | fabrica | '2©Pe- PG lazo |lazoce-| BUS
Meiro racién abierto | rrado
Corriente Configura la corriente nominal del
nominal del motor.
motor El valor aqui configurado sera el
valor de referencia para la 032a 1,90 A 6-48
E2-01 -, L 4 ’ N EH |
0 proteccion del motor y los limites 6* 0 *2 ° Q Q Q Q 30 6-108
FLANom. |4 1
par.
Motor Este parametro es un dato a
introducir para el Autotuning.
Deslizamiento | Configura el deslizamiento
nominal del nominal del motor.
motor El valor aqui configurado sera el
F2-02 valor de ref.eyrenc1a parz.i la . 0,00a |2,90Hz No A A A A 30FH | 6-108
. compensacion del deslizamiento. 20,00 *2
Desliz. nom. | ggte parametro se configura
motor automaticamente durante el
autotuning.
Corriente en Configura la corriente en vacio del
vacio del motor. 0,00 a 120 A
E2-03 | motor Este parametro se configura 1,89 . Ny No A A A A 310H | 6-108
Corriente en | automaticamente durante el *3
vacio autotuning.
Numero de
polos del Configura el numero de polos del
motor.
E2-04 | motor . . 2a48 | 4 pol N N 311H | 6-108
- Este valor es un dato a introducir a polos © ° Q Q Q
Numero de para el autotuning.
polos
Resistencia Configura la resistencia fase a fase
linea a linea del motor. 0,000 0.842 Q
E2-05 | del motor Este parametro se configura a e ) No A A A A 312H | 6-108
Resistencia automaticamente durante el 65,000
Term. autotuning.

5-31




5-32

de Descripcion deEn- | guE durante Vit rialde | rialde | MEMO- Pa-
h i figura- | cion de \V/ii con gina
para- Display Sion fabrica | '@ P& PG lazo | lazo ce- BUS
metro racion abierto rrado
Inductanciade | Configura la caida de tension
fuga del motor | debido a la inductancia de fuga del
mot(.),r como un porcentaje de la 00a 18.2%
E2-06 tension nominal del motor. . No No No A A 313H | 6-108
Inductanciade | Este parametro se configura 400 2
fuga automaticamente durante el
autotuning.
Coeficiente 1 | Configura el coeficiente de
de saturacion | saturacion del entrehierro del
del entrehierro | motor en el 50% del flujo 0.00 2
E2-07 | del motor magnético. 6 50 0,50 No No No A A 314H | 6-108
Este parametro se configura ’
Comp automaticamente durante el
Saturacién 1| au¢otuning dindmico.
Coeficiente 2 | Configura el coeficiente de
de saturacion | saturacion del entrehierro del
delentrehierro | motor en el 75% del flujo 050 a
E2-08 | del motor magnético. (’) 75 0,75 No No No A A 315H | 6-108
Este parametro se configura ’
Comp . automaticamente durante el
Saturacion 2| 5y40tuning dindmico.
Pérdidas Configura las pérdidas mecénicas
mecanicas del | del motor como un porcentaje de
motor la salida nominal del motor.
Normalmente no es necesario
modificar esta configuracion.
E2-09 Ajuste el valor bajo el siguiente | 0.0a 100 1 | g | No | No | A | 316H | 6-108
) parametro si la pérdida de par es 10,0
Pérd}dg elevada debido a, p.¢j. intensas
mecanica fricciones en la maquina.
El par de salida serd compensado
para la pérdida mecanica
configurada.
Pérdida de
entrehierro del
motor para la )
E2-10 | compensacién Configura las pérdidas de Oa 14 W No A A No No 371 | 6.108
del par entrehierro del motor. 65535 *2
Tcomp Perd
Entrehierro
Potencia de
salidanominal | Configura la potencia nominal de
salida del motor. 0,00 a 0,40
E2-11 | del motor Este parametro es un dato de 650,00 *2 No Q Q Q Q 318H ) 6-108
Pot. Nom. introduccién para el Autotuning.
Motor

* 1. Elrango de configuracion es del 10% al 200% de la corriente nominal de salida del convertidor. Se da el valor para un convertidor de clase 200 V

de 0,4 kW.

* 2. La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.
* 3. El rango de configuracion depende de la capacidad del convertidor. Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.




ECurva V/f Motor 2 E3

Nu- Nombre ) Moc;fi’fi- Métodos de control
e Rango | Confi- | cacién Vect Vecto- | Registro
i . de con- | gura- du- ViE | VECO" | hialde 2 Pa-
e Descripcion i iond tol rial de MEMO- .
ar4- e igura- | ciénde | rantela | V/f | con lazo lazo BUS gina
P play cién | fabrica | opera- PG : ce-
metro e abierto |~
Seleccion de
método de 0: Control V/f
control de 1: Control V/f con PG
E3-01' Motor 2 2: Control vectorial de lazo abierto a3 0 No A A A A 3H | 6-117
Método de 3: Control vectorial de lazo cerrado
control
Frecuencia de
salida max. De
Motor 2 40,0a | 50,0
Frecuencia *1
max.
Tension de
salida max.
Motor 2 0,0a | 200,0
E3-03 | (yMAX) 2550 |V No | A | A | A A | 31BH | 6117
*) *
Tension
méx. . '
Tension de salida (V)
Frecuencia de | vmax
., , (E3-03) )
tension max. | 0,02 0.0
E3-04 | Motor 2 (FA) | 1500 | " No A | A A A 31CH | 6-117
Frecuencia ve 3 1
base (E3-06) i
N VMIN !
Frecuencia de | (E3-08) 1 i
salida media 1 FMIN FB FA  FMAX 0.0a
(E3-07) (E3-06) (E3-04)(E3-02) > 25Hz
E3-05 | Motor 2 (FB) Frecuencia (Hz) | 1500 | 77 No Al A A No | 31DH | 6-117
Frecuencia *1
media
., Para configurar las caracteristicas de
Tension de .
. V/f en una linea recta, configure los
frecuencia de .
salida media 1 | TSMmOS valores para E3-05 y E3-07. 0,0a 15.0
E3-06 En este caso, la configuracion para 2550 | 2OV N A| A A No 31EH | 6-117
Motor 2 (VB) P ’ *2%3
E3-06 no sera tenida en cuenta. *9
Tension Aseglirese siempre de que las cuatro
media frecuencias estan configuradas de la
Frecuencia de | Siguiente manera:
salidamin. | E3-02 (EMAX) 2 E3-04 (FA) > E3-05
Motor 2 (FB) > E3-07 (FMIN) 0,0 a 12 Hy
E3-07 | (pMIN) 15*(1,0 s | No | A A A A | 3IFH | 6117
Frecuencia
min.
Tensién de
frecuencia de
salida min. 0.0a
Motor 2 : 9,0V
E3-08 otor 255,0 *rs No A A A No 320H 6-117
(VMIN) 9 2%3
Tension
min.

* 1. Elrango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz

* 2. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.
* 3. La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control V/f).

5-33




5-34

HAjuste Motor 2: E4

NG- e FReiep Confi- Mo(.ii'ﬁ- Métodos de control .
mero i G i cacion Vit Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion fi 9, durante rial de | rial de MEMO- .
i ) igura- | cién de VIf con gina
paré- Display cien | fabrica | '2%PS" pe || 2 |l EE8
metro racion abierto | rrado
Corriente Configura la corriente nominal del
nominal del motor.
motor 2 El valor aqui configurado sera el 032
E4-01 valor dc? Vreferenc1a para la o 2640 1,90 A No A A A A 21H 6-48
proteccion del motor y los limites N *2 6-117
FLA Nom. de 1
par.
Motor Este parametro es un dato de
introduccion para el Autotuning.
Deslizamiento | Configura el deslizamiento
nominal del nominal del motor.
motor 2 El valor aqui configurado sera el
F4-02 valor de ret‘“e'renc1a parg la 4 0,00a |2,90Hz No A A A A 300 6.117
. compensacion del deslizamiento. 20,00 *2
Desliz. nom. Este parametro se configura
motor automaticamente durante el
autotuning.
Corriente en Configura la corriente en vacio del
vacio Motor 2 | motor. 0,00 a 120 A
E4-03 - Este parametro se configura 1,89 . ) No A A A A 323H | 6-117
Cor'rlente €0 | automaticamente durante el *3
vacio autotuning.
Numero de
polos Motor 2 Configura el nimero de polos del
(Numero de motor.
E4-04 polos) Este valor es un dato a introducir 2a48 | 4 polos No No A No A 324H ) 6-117
Namero de para el autotuning.
polos
Resistencia Configura la resistencia fase a fase
linea a linea del motor en unidades de Q.
E4-05 | Motor 2 Este parametro se configura (;’50(())(())8 9’8:}22 o No A A A A 325H | 6-117
Frecuencia automaticamente durante el ’
media autotuning.
Inductancia de | Configura la caida de tension
fuga Motor 2 | debido a la inductancia de fuga del
mot(')'r como un porcentaje de la 00a 18.2%
E4-06 ) tension nominal del motor. 40.0 ) No No No A A 326H | 6-117
Inductancia de | ggpe parametro se configura ’
fuga automaticamente durante el
autotuning.
Capacidad . .
nominal del Configura la. sa;lda ;o(r)n(l)riall( del 040 040
E4-07 | motor 2 motor en unidades de 0,01 kW. Sl B No | A | A | A A 327H | 6-117
Este parametro es un dato a 650,00 *2
Pot. Nom. introducir para el Autotuning.
Motor

* 1. El rango de configuracion es del 10% al 200% de la corriente nominal de salida del convertidor. Se dan valores para un convertidor de clase 200 V de

0,4 kW.

* 2. La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.
* 3. Elrango de configuracion depende de la capacidad del convertidor Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.




€ Parametros de opciones: F

HAjuste del PG opcional: F1

N- Nombre Rango | Confi- Modifi- Métodos de control ‘
mero o decon- | gura- | S2cion v | Vecto- | Vecto- Registro | .
de’ Descripcion e ion de durante rialde | rial de MEMO- i
f gura- | Cio \ii con g
para- Display cion | fabrica | '2©P€- PG lazo | lazo ce- BUS
metro racion abierto | rrado
Constante de
PG Configura el numero de pulsos Oa
Ol os por revolucién del PG goooo | 1024 | No | No Q1 Q Q 380H | 6-138
PG/Rev
Seleccion de Configura el método de deten-
operacion en cion por desconexion del PG.
circuito abierto | 0: Parada por deceleracion
de PG (PGO) (utilizando el tiempo de
deceleracion 1, C1-02).
1: Parada por marcha libre
F1-02 2: Parada répida (parada de 0a3 1 No | No | A | No A 381H | 6-138
emergencia utilizando el
Sel Pér Realim tiempo de deceleracion en
PG C1-09).
3: Continuar operacion (evite
utilizar esta configuracion
para proteger el motor y la
maquinaria).
Seleccion de Configura el método de parada
operacion en cuando tiene lugar un error de
sobrevelocidad | sobrevelocidad (OS).
(0S) 0: Parada por deceleracion
(utilizando el tiempo de
deceleracion 1, C1-02).
1: Parada por marcha libre
F1-03 2: Parada rapida (parada de 0a3 1 No No A No A 382H | 6-138
emergencia utilizando el
Sel Sobreveloc tiempo de deceleracion en
PG C1-09).
3: Continuar operacion (evite
utilizar esta configuracion
para proteger el motor y la
maquinaria).
Seleccion de Configura el método de parada
operacion en | cuando tiene lugar un error de
desviacion desviacion de velocidad (DEV).
0: Parada por deceleracion
(utilizando el tiempo de
deceleracion 1, C1-02).
F1-04 11 Parada por marcha libre 0a3 3 No | No | A | No A 383H | 6-138
2: Parada rapida (parada de
Sel o emergencia utilizando el
Desviacién PG tiempo de deceleracion en
C1-09).
3: Continuar operacion
(se visualiza DEV y la
operacion continfia).
Rotacion de 0: Fase A para comando de
PG marcha directa (Fase B para
comando de marcha inversa ,
F1-05 C.LC.W). 0061 0 No No A A A 384H | 6-138
Sel Rotacion 1: Fase B para comando de
PG marcha directa. (Fase A para
comando de marcha inversa,
C.W).
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- ifi- Métodos de control
rr,:‘gro Nombre (;?ango Sonf 'c\:/la%?gL Vecto- | Vecto- | Registro i
de Descripcién ﬁe con_- _g’ure;— durante VI | alde | rialde | MEMO- Pa-
. ) gura- | cion de V/f con gina
para- Display cion | fabrica | '@ oPe- pg | lazo |lazoce- | BUS
metro racion abierto | rrado
Relacion de Configura la relacion de division
division de PG | para la salida de pulsos de la
(monitoriza- tarjeta para cerrar el lazo de
cion de pulsos | control de velocidad del PG.
de PG) Relacion de division = (1+ n) /m
(n=0 61 m=1 a 32)
El primer digito del valor de F1-
F1-06 06 representa “n”, el segundoyel | 1 a132 1 No No A A A 385H | 6-138
tercero representan “m”.
Relacién de Este parametro solamente es
salida del PG | efectivo cuando se utiliza una
PG-B2.
Las configuraciones posibles de la
relacion de division son:
1/32<F1-06 < 1.
Valor integral | Habilita o deshabilita el control
durante integral durante la aceleracion/
acel/decel, deceleracion.
Habilitar/ 0: Deshabilitado (la funcion
F1-07 deshabilitar integral no se utiliza du.rz'mte 061 0 No No A No No 386H | 6-138
aceleracion o deceleracion; se
usa a velocidades constantes
Rampa PG solamente.)
Sel PIL 1: Habilitado (la funcion integral
se utiliza siempre.)
Nivel de
deteccion de | Configura el método de deteccion
F1-08 | sobrevelocidad | de sobrevelocidad. 0al120 | 115% | No | No | A | No A 387H | 6-138
Nivel Sobrevel | Las velocidades del motor que
PG exceden el valor configurado en
- F1-08 (configurado como un
Tiempo de porcentaje de la frecuencia de
gettard(? fie;a salida maxima) durante el tiempo
eteccion de K 0,02
F1-09 | soprovelocidad Z‘;‘efl%;‘;::‘z:;f;?:rz:ze ho | 00s | No | No | A | No | A | 388H | 6138
Tmpo Sobrevel | sobrevelocidad.
PG
Nivel de ) .
deteccién de Conﬁgura.el p?etodo de d.eteccmn
desviacion de de la de‘sv1a01or-1 d-e velocidad.
. Cualquier desviacion de la
F1-10 | velocidad . : : 0a50 | 10% No | No | A | No A 389H | 6-138
excesiva velocidad por encima del nivel
configurado en F1-10
Nivel Desviac (configurado como un porcentaje
PG de la frecuencia de salida
Tiempo de maxima) que continie durante el
retardo de la tiempo configurado en F1-11 es
deteccion de la | detectada como una desviacion de
desviacion por | la velocidad. 00a
FI-11 | yelocidad La desviacion de la velocidad es 1’0 0 0,5s No No A No A 38AH | 6-138
excesiva la diferencia entre la velocidad ’

Tmpo Desviac
PG

real del motor y el comando de
referencia de velocidad.




NU- Nz ReTiEw Coni- Moc_li’fi— Métodos de control .
mero de con- | gura- | 2cion v | Vecto- [ Vecto- Registro | .
de Descripcion fi ond durante rialde | rial de MEMO- k
paré- Displa guar | eonoe I laope- | V| 0 | Tass | lazoce- | BUS | 9™
play cion fabrica A PG ;
metro racion abierto | rrado
Numero de
dientes de los
engranajes del - :
FI-12 | pG | Configura e-I numero de dlentés de 0 No No A No No 38BH | 6-138
los engranajes si hay engranajes
PG # Dtes entre el PG y el motor.
Engr 1 Pulsos de entrada del PG x 60, F1-13 Oa
F1-01 F1-12
Numero de 1000
dientes de los | Se utilizara una relacién de engra-
engranajes del | naje de 1 si uno de estos parame-
F1-13 | pG 2 tros est4 configurado como 0. 0 No No A No No 38CH | 6-138
PG # Dtes
Engr 1
Tiempo de .
retardo de Se utiliza para configurar el
deteccion de tiempo de deteccion de
S . i6 1PG. P 5
F1-14 | circuito abierto | desconexion del PG. PGO serd 002 1 505 | No | No | A | No A | 38DH |6-138
de PG detectada si el tiempo de 10,0
deteccion excede el tiempo
Tmpo Detec | ¢onfigurado.
PGO
ETarjeta de referencia analégica F2
NU- Nombre Modifi- Métodos de control .
Configu- " Regis-
mero Rango | " _gn | cacion Vecto- tro PA-
d D ipcid d fi- . d i i .
brica L BUS
metro racion rrado
Seleccion de | Si se utiliza una tarjeta de
entrada referencia analdgica AI-14B este
bipolar o parametro configura las funciones
unipolar para los canales de entrada 1 a 3.
0: Individual de 2 canales, los
canales de entrada AI-14B
reemplazan a los terminales de
entrada analogica Al a A2 del
convertidor (Canall: terminal 6
F2-01 Al, Canal 2: terminal A2). 061 0 No A A A A 38FH
- 141
El canal 3 no se utiliza.
Sel Entr 1: Adicion de 3 canales (los
Al-14 valores de adicion son la
referencia de frecuencia)
Sibl-01 se configura como 1y
F2-01 se configura como 0, la
funcion de entrada digital
“Seleccion de opcion/convertidor”
no puede utilizarse.
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ETarjeta de referencia digital: F3

NG Nombre Modifi- Métodos de control
3 Rango | Confi- | cacion Vector Regis-
m(;aero Descrincion de con- | gura- du- de | Vecto- tro Pa-
ars- Display p figura- | cionde | rantela | \/f Vifecon | oo | rialde | yEnO- gina
rrr: = cion | fabrica | opera- PG | bierto | @20 e | Bus
etro Hem 1 rrado
Opcién de Configura el método de entrada de
entrada digital | la tarjeta de referencia digital.
0: BCD unidad 1%
1: BCD unidad 0,1%
2: BCD unidad 0,01%
3: BCD unidad 1 Hz
4: BCD unidad 0,1 Hz
5: BCD unidad 0,01 Hz
F3-01 6: BCD configuracion especial 0a7 0 No A A A A 390H | 6-141
Entrada DI (entrada de 5 digitos)
7: Entrada binaria
6 es efectiva solamente cuando se
utiliza la DI-16H2.
Si 01-03 se configura como 2 o
mayor, la entrada sera BCD, y las
unidades cambiaran a la
configuracion de 01-03.
HAjuste de la tarjeta opcional de salida analégica: F4
NU- Rando Confi- Modifi- Métodos de control
mero de cc?n- e cacion Vif Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Nombre Descripcion fi 9 durante rial de | rialde | MEMO- .
para- iqura- | cion de |, ope- Vi con lazo |lazoce-| BUS gina
cion fabrica i PG p
metro racion abierto | rrado
Seleccion de Esta funcion es habilitada
F4-01 | monitorizacién | cuando se utiliza la tarjeta de 1a38 2 No A A A A 391H
de canal 1 monitorizacion analogica.
Ganancia del 0,0a ,
F4-02 Seleccion de monitorizacion: 100,0% Si A A A A 392H
canal 1 ; 100,0
- Establece el namero del
Seleccion de elemento de monitorizacion para
F4-03 | monitorizacién | |3 salida. (Parte numérica CI10] 1a38 3 No A A A A 393H
de canal 2 de U1-00)
Ganancia del 4,10, 11,12, 13, 14,25,28,35, | 00a ]
F4-04 canal 2 39 y 40 no pueden ser 100.0 50,0% Si A A A A 394H
configurados.
Bias de salida -110,0
F4-05 . a 0,0% Si A A A A 395H
Canal 1 Ganancia: Configura el
. 110,0
porcentaje del elemento de
monitorizacion que es igual a
10V de salida.
. . -110,0
F4-06 | Diasdesalidapi o configura el porcentaje a 0,0% | Si Al A A A | 396H
Canal 2 L
del elemento de monitorizacion 110,0
que es igual a OV de salida.
Nivel de sefial Selecciona el nivel de la sefial de
F4-07 de se%h(.1a sahdaianaloglca para el canal 1 0.1 0 No A A A A 397H
analogica (efectivo solamente para la
Canal 1 tarjeta opcional AO-12).
0:0a 10V
1:-10 a+10
Nivel de sefial
F4-08 de S%Ii(.ia Utilizando una tarjeta opcional 0,1 0 No A A A A 398H
analogica AO-08 la sefial de salida posible
Canal 2 es solamente de 0 a +10V. La

configuracion de F4-07 y F4-08
no tiene efecto.




HAjuste de la tarjeta opcional de salida digital: F5

NU- Modifi- Métodos de control i
e Rango | Confi- -l Veoto- | Vecto- Regis- .
de Nombre Descripcién (i.e con- | gura- |y ante Vit rial de | rial de (i PEE
. igura- | cion de V/f con MEMO- | gina
SELER cién | fabrica | '29P€- pg | 'azo | lazo | ‘gyg
metro racion abierto | cerrado
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 1.
F5-01 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 00 a38 0 No A A A A 399H
canal 1 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 2.
F5-02 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 00 a38 1 No A A A A 39AH
canal 2 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 3.
F5-03 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 0a38 2 No A A A A 39BH
canal 3 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 4.
F5-04 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 0a38 4 No A A A A 39CH
canal 4 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 5.
F5-05 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 0a38 6 No A A A A 39DH
canal 5 utiliza una tarjeta de salida digital 5
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional _
Selecciondela | deseada para el canal 6.
F5-06 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 0a38 37 No A A A A 39EH
canal 6 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 7.
F5-07 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 0a38 OF No A A A A 39FH
canal 7 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Selecciona la salida multifuncional
Selecciondela | deseada para el canal 8.
F5-08 | salida del Esta funcion se habilita cuando se 0a38 OF No A A A A 3A0H
canal 8 utiliza una tarjeta de salida digital
(DO-02 6 DO-08).
Configura el modo de salida.
Esta funcion se habilita cuando se
Seleccion del utiliza una tarjeta de salida digital
F5-09 | modo de salida | DO-08: 0a2 0 No | A | A | A A | 3AIH
de DO-08 0:8 salidas individuales de canal
1: Salida de codigo binario
2:Salidas segun las configuraciones
de F5-01 a 08.
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mConfiguraciones de comunicaciones serie: F6

NI Nombre Rango | Confi- MoQ[fi- Métodos de control '
mero A1 Gole T cacion Vif Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion fi 9, durante rialde | rial de MEMO- .
. ) igura- | ciénde \Yii con gina
para- Display cion | fabrica | '30Pe" rg || (0 | o5
metro racion abierto | rrado
Seleccion de Configura el método de parada
operacion tras | para los fallos de comunicacion.
fallo en la 0: Parada por deceleracion
comunicacion utilizando el tiempo de
F6-01 deceleracion en C1-02 0a3 1 No | A | A | A A | 3A2H | -
1: Parada por marcha libre
Sel Fallo 2: Parada de emergencia
Comun Bus utilizando el tiempo de
deceleracion en C1-09
3: Continuar operacion
Nivel de entrada
de fallo externo
desde tarjeta b .
F6-02 | opcional de | 0t Detectar siempre 01| 0 No | A | A | A | A |3 -
comunicaciones | ¢ Detectar durante la operacion
Deteccion de
fallo EFO
Meétodo de 0: Parada por deceleracion
parada para utilizando el tiempo de
fallo externo deceleracién en C1-02
desde tarjeta 1: Parada por marcha libre
F6-03 opciongl d‘? 2: Parada de emergencia 0a3 ! No A A A A 3A4H )
comunicaciones utilizando el tiempo de
Accion de fallo deceleracion en C1-09
EF0 3: Continuar operacion
Muestreo de
seguimiento
desde la tarjeta
F6-04 | opcional de - . (())0?) o 0 No | A | A | A A | 3ASH | -
comunicaciones
Tempor Muestr
Seg
Seleccion de
unidad de Configura la unidad de
F6-05 | monitorizacion momtorlz‘amén de corriente 061 0 No A A A A 3AGH )
de corriente 0: Amperios
1: 100%/8192
Sel Unidad Corr
Seleccion de ) )
referencia de 0: Referencia de par/limite de
par/limite de par par por opcion de
desde tarjeta comunicaciones
F6-06 opcional de deshabilitado. 061 0 No No No No A 3A7TH -
comunicaciones | 1: Referencia de par/limite de
- par por opcion de
IS)elec Ref/Lim comunicaciones habilitado.
ar




€ Parametros de funcion de terminales: H

BEntradas digitales multifuncionales: H1

Nu- ) Modifi- Métodos de control

mero Nombre (?eaggs_ ggg‘: cacion v | Vecto- | Vecto- Registro | .

i Descripcion figura- | cion de | durante |\ rial de | rialde | MEMO- | ;.

rame- Display ” Abri la ope- eon | azo lazo BUS

t cion fabrica b PG 1
ro racion abierto | cerrado

Seleccion de
funcion del

HI-01 | terminal S3 Entrada multifuncional 1 0a78 24 No A A A A 400H -
Sel Terminal S3
Seleccion de
funcion del

H1-02 terminal S4 Entrada multifuncional 2 0a78 14 No A A A A 401H -
Sel Terminal S3
Seleccion de
funcion del

H1-03 terminal S5 Entrada multifuncional 3 0a78 3 (0)* No A A A A 402H -
Sel Terminal S3
Seleccion de
funcion del

H1-04 terminal S6 Entrada multifuncional 4 0a78 4 (3)* No A A A A 403H -
Sel Terminal S3
Seleccion de 5
funcion del

HI1-05 | terminal S7 Entrada multifuncional 5 0a78 6 (4)* No A A A A 404H - _
Sel Terminal S3

* Los valores entre paréntesis indican los valores iniciales cuando se inicializa en secuencia de 3 hilos.

Funciones de las entradas digitales multifuncionales

Métodos de control
Valor de T Vecto- | Vecto-
configu- Funcion Vi rial de | rial de | Pagina
racién ‘I;OC? lazo lazo
abierto | cerrado
0 Secuencia de 3 hilos (comando de marcha directa/inversa) Si Si Si Si 6-13
1 Seleccion Local/Remota (ON: Operador, OFF: configuracion del parametro b1-01/b1-02) Si Si Si Si 6-64
Fuente de operacion por tarjeta opcional/convertidor (OFF: Tarjeta opcional, , , , ,
2 ON: b1-01/b1-02) Si Si Si Si 6-72
Referencia de multivelocidad 1
3 Si H3-09 esta configurado como 2, esta funcién se combina con el interruptor de velocidad Si Si Si Si 6-10
maestra/auxiliar.
4 Referencia de multivelocidad 2 Si Si Si Si 6-10
5 Referencia de multivelocidad 3 Si Si Si Si 6-10
6 Comando de frecuencia de Jog (prioridad mas alta que la referencia de multivelocidad) Si Si Si Si 6-10
7 Seleccion de tiempo Acel/decel 1 Si Si Si Si 6-20
8 Baseblock externo NA (contacto NA: Baseblock en ON) Si Si Si Si 6-64
9 Baseblock externo NC (contacto NC: Baseblock en OFF) Si Si Si Si 6-64
A Mante':mmlento d? la rampa de ac'eleracmn/deceleracmn (ON: Aceleracion/deceleracion Si Si S Si 6-66
detenida, se mantiene la frecuencia)
B Entrada de sefial de alarma OH2 (ON: se visualiza OH2) Si Si Si Si 6-65
C Entrada analdgica multifuncional A2 deshabilitar/habilitar (ON: Habilitar) Si Si Si Si 6-65
D Control V/f con/sin PG (ON: Control de realimentacion de velocidad deshabilitado) No Si No No 6.37
(control V/f normal)
E Control integral de velocidad deshabilitar (ON: Control integral deshabilitado) No Si No Si 6-37




Métodos de control

Valor de VI Vecto- | Vecto-
configu- Funcién rial de | rial de | Pagina
racién Vi | con I
PG azo lazo
abierto | cerrado
F No se utiliza (configurado cuando un terminal no se usa) - - - -
10 Comando UP (configurélo siempre con el comando Down) Si Si Si Si 6-67
11 Comando Down (configurelo siempre con el comando Up) Si Si Si Si 6-67
12 Comando FJOG (ON: marcha directa en frecuencia de jog d1-17) Si Si Si Si 6-72
13 Comando RJOG (ON: marcha inversa en frecuencia de jog d1-17) Si Si Si Si 6-72
14 Reset de fallo (Reset si en ON) Si Si Si Si 7-2
15 Parada de emergencia. (NA: Deceleracion a parada en tiempo de deceleracion configurado Si Si S S 6.18
en C1-09 si en ON).
16 Comando de cambio de motor (Seleccion de Motor 2) Si Si Si Si 6-116
17 Parada de emergencia (NC: Deceleracion a parada en tiempo de deceleracion configurado S S s S 6.18
en C1-09 si en OFF).
18 Entrada de funcion de temporizador (las funciones estan configuradas en b4-01 y b4-02 y S S S S 6.95
las salidas de funcion de temporizador estan configuradas en H2-O0).
19 Deshabilitar Control PID (ON: Control PID deshabilitado) Si Si Si Si 6-96
1A | Tiempo Acel/decel 2 Si Si Si Si 6-20
B Habilitar escrllblr parametros. (ON: se pueder'l escribir todos los parametros): S Si S S 6136
Todos los parametros protegidos contra escritura).
Yo Control Trlm Inrcr'ementar (ON: la frecuencia de d4-02 se afiade a la referencia de Si Si S S 6.70
frecuencia analogica).
D Cont'ro.l Trim Disminuir (ON: la frecuencia de d4-02 se resta de la referencia de frecuencia Si Si S Si 6.70
analdgica).
1E Muestra/retencion de referencia de frecuencia analogica Si Si Si Si 6-71
Fallo Externo
20 a 2F: | Modo de entrada: Contacto NA/Contacto NC, Modo de deteccion: Normal/durante Si Si Si Si 6-66
operacion
30 Reset de 1ntegral de control PID (se resetea para una entrada de un comando de reset o S Si S Si 6-96
cuando se detiene durante el Control PID)
31 Mantener integral de control PID (ON: mantenido) Si Si Si Si 6-96
32 Comando de multivelocidad 4 Si Si Si Si 6-10
34 Deshabilitar arranque suave de PID Si Si Si Si 6-96
35 Interruptor de caracteristicas de entrada PID Si Si Si Si 6-96
60 Comando de freno de inyeccion de c.c. (ON: Realiza el freno de inyeccion de c.c.) Si Si Si Si 6-17
61 C(?m‘ando 1 de busqueda externa (ON: Busqueda de velocidad desde frecuencia de salida Si No Si No 653
maxima)
6 Comando 2 de busqueda externa (ON: Biisqueda de velocidad desde frecuencia Si No Si No 653
configurada)
63 Comando de debilitacion de campo (ON: Control de debilitacién de campo configurado Si Si No No 6.107
para d6-01 y d6-02)
64 Comando 3 de busqueda de velocidad externa Si Si Si Si 6-53
65 Cc-)mandol(:le estabilizacion de energia cinética (deceleracion en pérdida momentanea de Si Si S Si 6.127
alimentacion) (Contacto NC)
66 C(.)mand()v(?e estabilizacion de energia cinética (deceleracion en pérdida momentanea de S Si S Si 6.127
alimentacion) (Contacto NA)
67 Modo de prueba de comunicaciones Si Si Si Si 6-94
68 Freno de alto deslizamiento (HSB) Si Si No No 6-128
69 Frecuencia de Jog 2 Si Si Si Si 6-11
6A Controlador Habilitar (NC, ON: Controlador habilitado, OFF: Controlador deshabilitado) Si Si Si Si 6-66
71 Cambio de control de velocidad/par No No No Si 6-122
72 Comando de servo cero (ON: servo cero) No No No Si 6-125
77 Ganancia de control de velocidad (ASR) Alternar (ON: C5-03) No No No Si 6-37
78 Comando de inversion de polaridad para referencia de par externo No No No Si 6-119




B Salidas de contacto multifuncional: H2

Nu- Nombre Rango | Confi- Mogiifi- Métodos de control .
mero de con- | gura- cacion Vi Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de’ Descripcion figura- | cion de durante Vit con rialde | rialde | MEMO- gina
para- Display cien | fabrica | '20Pe- pe || [ |EDes ] BEE
metro racion abierto | rrado
Seleccion de
funcion de lida d
H2-01 | terminal M1-M2 | Salida de contacto 0a38 | 0 No A | A A A | 40BH | -
Sl T multifuncional 1
el Term
MI1-M2
Seleccion de
funcion de lida d
H2-02 | terminal M3-M4 | Salida de contacto 0a38 | 1 No | A | A | a A | 4ocH | -
el T multifuncional 2
el Term
M3-M4
Seleccion de
funcion de Salida d
H2-03 | terminal M5-M6 | Salica de contacto 0a38 | 2 No | A | A | A A | 40pH | -
Sel multifuncional 3
el Term
M5-M6

Funciones de las salidas de contacto multifuncionales:

Métodos de control
Valorde VI Vecto- | Vecto-
configu- Funcién rial de | rial de | Pagina
racion \ii con |
PG azo | lazo ce-
abierto | rrado 5

0 Durante run (ON: el comando Run esta en ON o hay salida de tension) Si Si Si Si 6-74
1| Velocidad cero Si | st | osi si |67 | NN
2 frer= fout alcanzada 1 (utilizado ancho de deteccion L4-02). Si Si Si Si 6-32
3 frer= fset preparada 1 (ON: lj"recuencia de salida = +1.4-01, utilizado ancho de deteccion Si Si Si Si 632

L4-02 y durante la frecuencia alcanzada).

- - - 01> - S T AL pon

4 Detecc'lron de frecuencia 1 (ON: +L4-01 > frecuencia de salida > -L4-01, utilizado ancho de Si S Si Si 6.3

deteccion L4-02)

Deteccion de frecuencia 2 (ON: Frecuencia de salida > +L4-01 6 frecuencia de salida , , , ,
5 . ., Si Si Si Si 6-32

<-L4-01, utilizado ancho de deteccion L4-02)

Operacion del convertidor . . . .
6 READY: Tras inicializacion o sin fallos i Si Si Si 6-73
7 Durante la deteccion de subtension del bus de c.c. (UV) Si Si Si Si 6-75
8 Durante baseblock (contacto NA, ON: durante baseblock) Si Si Si Si 6-75
9 Seleccion de fuente de referencia de frecuencia (ON: referencia de frecuencia desde Si S Si S 6.75

Operador)
A Estado de seleccion de fuente de comando Run (ON: comando Run desde Operador) Si Si Si Si 6-75
B Deteccion de sobrepar/subpar 1 NA (contacto NA, ON: deteccion de sobrepar/subpar) Si Si Si Si 6-46
C Pérdida de referencia de frecuencia (efectiva cuando 1 esta configurado para L4-05) Si Si Si Si 6-57
D Fallo de resistencia de freno (ON: Sobrecalentamiento de resistencia o fallo de resistencia Si S Si S 6.59

de freno)

Fallo (ON: ha tenido lugar un error o fallo de comunicaciones del Operador digital que no , , , ,
E | s CPFOO ni CPFOI). S| S Si Si | 673
F No se utiliza. (Configurado cuando el terminal no se utiliza). Si Si Si Si -
10 Fallo leve (ON: alarma visualizada) Si Si Si Si 6-75
11 Comando de reset de fallo activo Si Si Si Si 6-75
12 Salida de funcion de temporizador Si Si Si Si 6-95
13 frer= fset alcanzada 2 (utilizado ancho de deteccion L4-04) Si Si Si Si 6-32

freor = fser agree 2 (ON: Frecuencia de salida = L4-03, utilizado ancho de deteccion L4-04 y . , ) ,
14 k . Si Si Si Si 6-32

durante la frecuencia alcanzada).




Métodos de control

Valor de VI Vecto- | Vecto-
configu- Funcién rial de | rial de | Pagina
racion Vi e ' I i
PG azo | lazo ce
abierto | rrado
= - - - . e
15 Detecc.lron de frecuencia 3 (ON: Frecuencia de salida < -L.4-03, utilizado ancho de Si Si Si S 6.32
deteccion L4-04)
- - - - S T4 o
16 Detecc.lron de frecuencia 4 (ON: Frecuencia de salida > -1.4-03, utilizado ancho de Si Si Si S 6.32
deteccion L4-04)
17 Deteccion de sobrepar/subpar 1 NC (contacto NC, OFF: deteccion de par) Si Si Si Si 6-46
18 Deteccion de sobrepar/subpar 2 NA (contacto NA, ON: deteccion de par) Si Si Si Si 6-46
19 Deteccion de sobrepar/subpar 2 NC (contacto NC, OFF: deteccion de par) Si Si Si Si 6-46
1A Durante marcha inversa (ON: durante marcha inversa) Si Si Si Si 6-75
1B Durante baseblock 2 (OFF: durante baseblock) Si Si Si Si 6-75
1C Seleccion de motor (ON: Motor 2 seleccionado) Si Si Si Si 6-76
1D Durante operacion de regeneracion No No No Si 6-76
1E Rearranque habilitado (ON: rearranque habilitado) Si Si Si Si 6-58
: Tano . -
IF Sobrecﬁrga del motor (OL1, incluso OH3) prealarma (ON: 90% o mas del nivel de Si Si Si Si 6-49
deteccion)
20 Sobrecaleqtfimlento del convertidor (OH) prealarma (ON: la temperatura supera la Si S si S 6-60
configuracion en L8-02)
30 Durante el limite de par (limite de corriente) (ON: durante el limite de par) No No Si Si 6-118
31 Durante el limite de velocidad No No No Si 6-118
Activado si el circuito de control de la velocidad (ASR) esta operando para el control de ,
32 par. La salida ASR se convierte en la referencia de par. El motor rota al limite de velocidad. No No No Si 6-118
33 Fin de servo cero (ON: servo cero completado) No No No Si 6-125
37 Dur-ante-:,Ru-n-Z-(ON: Salida de frecg(?nma, OFF: Baseblock, freno de inyeccion de c.c, Si S si S 6.74
excitacion inicial, parada de operacion)
38 Controlador habilitado Si Si Si Si 6-76




BEntradas analégicas: H3

NI Nombre Rango | Confi- Moc;fi,fi- Métodos de control .
mero o de con- | gura. | S2GiON v | Vecto- | Vecto- Registro | .
dt'e pa- Descripcion e | ek durante rial de | rialde | MEMO- e
) 9 VIf | con 9
rame- Display cien | fabrica | '20Pe- e | lEe | EHees | BES
tro racion abierto | rrado
Seleccion de
nivel de sefial del | Configura el nivel de entrada del
terminal A1 de terminal Al de entrada analdgica.
H3-01 | enirada analogica | 0 0@ +10V (11 bits) 061 0 No | A| A | A A | 410H | 626
multifuncional 1: =10V a +10V (11 bits signo
positivo)
Sefial Term Al
Ganancia Configura la frecuencia como un
H3-02 (terminal A1) porhcentaj'e fie la frecuencia de 0,0 a 100.0% Si A A A A A1H | 626
salida maxima, para una entrada 1000,0
Gan Terminal Al | 40 10 V.
Bias Configura la frecuencia como un | -100,0
H3-03 | (terminal A1) porcentaje de la frecuencia a 0,0% Si A A A A 412H | 6-26
Bias Terminal A1 | maxima, parauna entrada de 0 V. | +100,0
Seleccion de Configura el nivel de sefial del
nivel de sefnal del | terminal Al de entrada analdgica.
terminal A2 de 0: 0a+10V (11 bits).
entrada analogica | 1: —10V a +10V (11 bits signo
multifuncional positivo).
H3-08 2: 4220 mA (entrada de 9 bits). | 22 2 No | A1 A A A 417H | 6-26
Alterne la entrada de corriente y
Sefial Term 2 tension utilizando el interruptor
S1 de la placa de terminales de
control.
Seleccion de Selecciona la funcion de entrada
funcion del analdgica multifuncional para el
terminal A2 de terminal A2. Consulte la tabla
H3-09 | entrada analdgica | siguiente. OalF 0 No A A A A 418H | 6-26
multifuncional Si H3-13 se configura como 1,
H3-09 selecciona la funcion para
Sel Terminal 2 la entra analdgica Al.
Ganancia Configura el nivel de entrada
(terminal A2) cuando la entrada del terminal A2 0.0a
H3-10 es 10 V (20 mA) de acuerdo al ' 100,0% Si A A A A 419H | 6-26
- 1000,0
Gan terminal A2 100% del valor de la funcién con-
figurada en el parametro H3-09.
Bias Configura el nivel de entrada
(terminal A2) cuando el terminal A2 es 0 V -100,0
H3-11 (4 mA) de acuerdo al 100% del a 0,0% Si A A A A 41AH | 6-26
Bias terminal A2 valor c:ie la funcién configuradaen | +100,0
el parametro H3-09.
Constante de Configura la constante de tiempo
tiempo de filtro | de filtro de retardo primario para
de entrada los dos terminales de entrada 0,00 a 0,03
H3-12 analdgica analogica (Al y A2). 2,00 s No A A A A 41BH ) 6-26
Efectivo para el control del ruido,
Tmpo Filtro Avg | o
Alternancia de 0: Utilizar la entrada analégica
terminal A1/A2 del terminal A1 como la
referencia de frecuencia
principal.
1: Utilizar la entrada analdgica
del terminal A2 como la ,
H3-13 . . 0061 0 No A A A A 41CH 6-8
referencia de frecuencia
Selecc TA1/TA2 principal.
El terminal Al se hace
multifuncional. Su funcion
puede seleccionarse en el
parametro H3-09.




Configuraciones de H3-09

Métodos de control

Valor de VI Vecto- | Vecto-
configu- Funcién Contenidos (100%) rial de | rialde | Pagina
racion VI | con
PG lazo | lazo ce-
abierto | rrado
0 Bias de frecuencia Frecuencia de salida maxima Si Si Si Si 6-27
1 Ganancia de frecuencia Valor' fiel comando de referencia de frecuencia S S Si Si 6.27
(tension)
Referencia de frecuencia auxiliar
2 (utilizada como referencia de Frecuencia de salida maxima Si Si Si Si 6-7
frecuencia 2)
4 Bias de tension Tension nominal de motor (E1-05) Si Si No No -
. . Configura los tiempos de aceleracion y , , , ,
5 Ganancia de tiempo Acel/decel deceleracion (C1-01 a C1-08) Si Si Si Si 6-21
6 Corriente de freno de inyeccion de c.c. | Corriente nominal de salida del convertidor. Si Si Si No 6-18
Par nominal del motor para control vectorial
7 Nivel de deteccion de sobrepar/subpar | Corriente de salida nominal del convertidor Si Si Si Si 6-48
para control V/f
8 E;]:/el de prevencién de blogueo durante Corriente nominal de salida del convertidor. Si Si No No 6-45
g | Niveldellimite inferior de la referencia | o o o cia de salida méxima Si | Si Si Si | 6-30
de frecuencia
A Salto de frecuencias Frecuencia de salida maxima Si Si Si Si 6-29
B Realimentacion de PID Frecuencia de salida maxima Si Si Si Si 6-96
C Valor consigna de PID Frecuencia de salida maxima Si Si Si Si 6-96
D Bias de frecuencia 2 Frecuencia de salida maxima Si Si Si Si
E Entrada de temperatura del motor - Si Si Si Si 6-50
10 Limite de par positivo Par nominal del motor No No Si Si 6-43
11 Limite de par negativo Par nominal del motor No No Si Si 6-43
12 Limite de par regenerativo Par nominal del motor No No Si Si 6-43
13 Referencia de p e}r/llmlte de par en Par nominal del motor No No No Si 6-118
control de velocidad
14 Compensacion de par Par nominal del motor No No No Si 6-118
15 Limite de par positivo/negativo Par nominal del motor No No Si Si 6-43
1F Entrada analdgica no utilizada. - Si Si Si Si -




ESalidas analdgicas multifuncionales: H4

INIE= Nombre Rango | Confi- Mogiifi- Métodos de control .
mero o de con- | gura- cacion Vif \{ecto- \{ecto- Registro Pa-
de' Descripcion e | ehnek durante rial de rial de MEMO- T
) 9 VIif | con 9
para- Display cien | fabrica | '20Pe- g | EEe | e BEE
metro racion abierto rrado
Seleccion de | Configura el nimero del elemento
monitorizacion | de monitorizacion para ser puesto
(terminal FM) | en salida (U1-00) en el terminal
FM.
H4-01 ) Las monitorizaciones U1-04, -10 a la3s 2 No A A A A 4IDH | 677
Sel Terminal | 14 28 .34, -39, .40 no pueden
M ser puestas en salida en el terminal
FM.
Ganancia Configura la ganancia de la salida
(terminal FM) anal6gica multifuncional 1
(terminal FM).
Configura el porcentaje del Oa 45
H4-02 elemento de monitorizacién que es | 1.000,0 | 100% Si Q Q Q Q 41EH 6.77
Ganancia de igual a la salida de 10V/20mA en %
Terminal FM | el terminal FM. Tenga en cuenta
que la tension/corriente de salida
maxima es 10V/20mA.
Bias Configura el bias de la salida
(terminal FM) | analogica multifuncional 1
(terminal FM).
Configura el porcentaje del 110a
H4-03 elemento de monitorizacioén que es o 0,0% Si A A A A 41FH 6-77
Bias Terminal | jo115] 4 1a salida 0V/4mA en el F110%
FM terminal FM.
La salida méaxima desde el terminal
es 10 V/20mA.
Seleccion de Configura el niimero del elemento
monitorizacion | de monitorizacion para ser puesto
(terminal AM) | en salida (U1-00) en el terminal
AM.
H4-04 Las monitorizaciones U1-04, -10 a la38 3 No A A A A 4200 6-77
Sel Terminal | 14 78 34, -39, -40 no pueden
AM ser puestas en salida en el terminal
AM.
Ganancia Configura la ganancia de la salida
(terminal AM) analogica multifuncional 2
(terminal AM).
Configura el porcentaje del Oa 45
H4-05 elemento de monitorizacién que es | 1.000,0 | 50,0% Si Q Q Q Q 421H 6.77
Gan Terminal | igual a la salida de 10V/20mA en %
AM el terminal AM. Tenga en cuenta
que la tension/corriente de salida
maxima es 10V/20mA.
Bias (terminal | Configura el bias de la salida
AM) anal6gica multifuncional 2
(terminal AM).
Configura el porcentaje del -110,0a
H4-06 elemento de monitorizacion que es | +110,0 | 0,0% Si A A A A 422H 6-77
Bias Terminal | joya] 4 1a salida 0V/4mA en el %
AM terminal AM.
La salida maxima desde terminal
es 10 V/20mA.
Seleccion de Configura el nivel de salida de
nivel de sefial | sefial para la salida multifuncional
de salida 1 (terminal FM)
analogica 1 0:0a+10V
H4-07 1: =10V a+10V 0a2 0 No A A A A 423H 6-77
2:4-20mA
Selec Nivel Alterne la salida de corriente y
AO 1

tension utilizando CN15 de la
placa de control.

5-47




NU- . Modifi- Métodos de control
mero Nombre (;?ango Confi cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
s e con- | gura- V/f ’ . Pa-
de Descripcion fi 2 durante rial de | rial de MEMO- .
g ) igura- | cién de VIf | con gina
paré- | Display cién | fabrica | ‘%P we || [T || e | BLE
metro racion abierto | rrado
Seleccion de Configura el nivel de salida de
nivel de seflal | sefial para la salida multifuncional
de salida 2 (terminal AM)
analdgica 2 0:0a+10V
H4-08 1: =10V a+10V 0a2 0 No A A A A 424H 6-77
. 2:4-20mA
Selec Nivel Alterne la salida de corriente y
AO2 tension utilizando CN15 de la
placa de control.
EComunicaciones MEMOBUS H5
Nu- ) Modifi- Métodos de control
mero Nombre (:?ango Confiz cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
L e con- gura- VI . . Pa-
de Descripcion fi 2 durante rialde | rialde | MEMO- .
) ) igura- | cién de \i con gina
para- Display ci6n fabrica | 2 oPe- PG lazo |lazoce-| BUS
metro racion abierto | rrado
Direccion de : o direccid
H5-01 | estacién Configura a direccion de nodo 0a20 IF No A A A A 425H 6-80
del convertidor. *
Dir Com Serie
Seleccion de Configura la velocidad de
velocidad de transmision (baud rate) para las
comunicaciones | comunicaciones MEMOBUS.
H5-02 0: 1200 bps a4 3 No A A A A 426H | 6-80
1: 2400 bps
Baud Rate 2: 4800 bpS
— e 39600 boe
4: 19200 bps
Seleccion de Configura la paridad para las
paridad de comunicaciones MEMOBUS.
H5-03 | comunicaciones | 0: Sin paridad 0a2 0 No A A A A 427H 6-80
i 1: Paridad par
Sel Com Serie 2: Paridad impar
Método de Configura el método de parada
parada tras error | para los fallos de comunicacion.
de 0: Deceleracion a parada
comunicaciones utilizando el tiempo de
H5-04 deceleracion en C1-02 0a3 3 No | A | A | A A | 428H | 680
1: Marcha libre a parada
. 2: Parada de emergencia
Sel Fallo Serie utilizando el tiempo de
deceleracion en C1-09
3: Continuar operacion
Seleccion de Configura si un time-out de
deteccion de comunicaciones debe detectarse
Hs.05 | STorde 0 no como error de 061 1 No | A | A | A A | 429H | 680
comunicaciones | comunicaciones.
; 0: No detectar.
Det Fallo Serie | |. petectar
Tiempo de .
espera de envio Configura el tiempo desde que el
H5-06 convertidor recibe datos hasta 5a65 5ms No A A A A 42AH 6-80
Tmpo Esper que empieza a enviarlos.
Transm
Control RTS Habilita o deshabilita el control
ON/OFF RTS.
0: Deshabilitado (RTS siempre
H5-07 ON) 061 1 No A A A A 42BH | 6-80
Sel Control RTS | 1: Habilitado (RTS se pone en
ON solamente para
transmitir)

* Configure H5-01 como 0 para deshabilitar las respuestas del convertidor a las comunicaciones MEMOBUS.




BE/S de tren de pulsos: H6

Nu- Nombre Rango | Confi- Mogiifi- Métodos de control '
mero o de con- | gura- cacion Vif \{ecto- \{ecto- Registro Pa-
de’ Descripcion figura- | cion de durante N rial de | rialde | MEMO- gina
. con
paré- Display cien | fabrica | '20Pe- ECHc
metro racion abierto | cerrado
Seleccion de Selecciona la funcion de entrada
funcion de del tren de pulsos
H6-01 | entrada de tren | (. Referencia de frecuencia 0a2 0 No A A A A 42CH o-7
de pulsos 1: Valor de realimentacion PID 6-29
Sel Entr Pulsos | 2: Valor objetivo PID
Tren de pulsos:
escala de Configura el nL'lmlero delpulsos en
Hz que es equivalente al 100% 1000 a 1440 , 6-7
He-02 | entrada del elemento de entrada 32000 Hz Si A A A A 42DH 6-29
Escala Entr seleccionado en H6-01.
Pulsos
Ganancia de Configura el nivel de entrada de
entrada de tren | acuerdo al 100% del elemento de
H6-03 de pulsos entrada sel-eccionado en H6-01, 0,0a 100,0% Si A A A A OFH 6.20
cuando se introduce un tren de 1000,0
Gan Entr pulsos con la frecuencia
Pulsos configurada en H6-02.
Bias de entrada | Configura el nivel de entrada de
de tren de acuerdo al 100% del elemento de 100.0
H6-04 | pulsos entrada seleccionado en H6-01, . 10 0’ 0 0,0% Si A A A A 42FH 6-29
Bias Entr cuando la frecuencia del tren de a b
Pulsos pulsos es 0.
Tiempo de
filtro de .
entrada de tren | Configura la constante de tiempo 0.00a 0.10
H6-05 | 4o pulsos de filtro de retardo de entrada de 2’ 00 ’s Si A A A A 430H 6-29
tren de pulsos en segundos. ’
Filtro Entr
Pulsos
Seleccion de Selecciona los elementos de
monitorizacion | salida de la monitorizacion de
de tren de tren de pulsos (valor de la OO
1,2,5,
H6-06 | PUISCS parte de U1-CID). 20,24, | 2 Si A | A | A A | s | 678
Existen dos tipos de elementos de 36
monitorizacion: Elementos
Sel Mon Pulsos | ejacionados con la velocidad y
elementos relacionados con PID.
Escala de Configura el nimero de pulsos de
monitorizacion | salida en Hz cuando el elemento
de pulsos de monitorizacion es 100%.
Configure H6-06 como 2, y Oa 1440 ,
H6-07 H6-07 como 0, para que la salida | 32000 Hz Si A A A A 4324 6-78
Escala PO de monitorizacion de tren de
pulsos se sincronice con la
frecuencia de salida.




€ Parametros de funcion de proteccion: L

ESobrecarga del motor: L1

NU- Nombre s Coni- Moc.ii'fi- Métodos de control .
mero o decon- | gura- | S2cion v | Vecto- | Vecto- Registro | o,
de Descripcion fi ) ion d durante rialde | rialde | MEMO- )
A ) gura- | cion de VIf con gina
para- Display cion fabrica | '2oPe- PG lazo | lazo ce- BUS
metro racion abierto rrado
Configura si se habilita o no la
., funcion de proteccion del motor
Seleccu.)fl de por sobrecarga térmica.
proteccién del | g. peshabilitada
motor 1: Proteccién de motor de uso
general (motor refrigerado
por ventilador)
2: Proteccion del motor de
convertidor (motor
refrigerado externamente)
3: Proteccion de motor vectorial 45
L1-01 Cuando la alimentacion del 0a3 1 No Q Q Q Q 480H 6-48
convertidor se desconecta se
resetea el valor de
Sel Fallo temperatura, asi que incluso si
MOL este parametro se configura
como 1 es posible que la
proteccion no sea efectiva.
Cuando hay varios motores co-
nectados a un convertidor, confi-
gure L1-01 como 0 y asegurese
de que cada motor esté equipado
con un dispositivo de proteccion.
Constante de | Configura el tiempo de deteccion
tiempo de de temperatura en unidades de
proteccion del | segundo.
motor Normalmente no es necesario
modificar esta configuracion.
La configuracion de fabrica es de
L1-02 150% de sobrecarga durante un 0,1a 1,_0 No A A A A 481H 648
minuto. 5,0 min.
Const Tmpo Cuando se conoce la capacidad
MOL de sobrecarga del motor
configure asimismo el tiempo de
proteccion por de resistencia de
sobrecarga para cuando el motor
sea arrancado en caliente.
Seleccion de | Selecciona la operacion cuando la
operacion de | entrada de temperatura del motor
alarma (termistor) excede el nivel de
durante el deteccion de alarma (1,17 V)
sobrecalenta- | (H3-09 debe configurarse
miento del como E).
L1-03 | motor 0: Deceleracion a parada 0a3 3 No A A A A 482H 6-50
1: Marcha libre a parada
2: Parada de emergencia
Sel Alarma utilizando el tiempo de
OH Motr deceleracion en C1-09
3: Continuar operacion (oH3 del
Operador parpadea).
Seleccion de | Selecciona la operacion cuando la
operacion de | entrada de temperatura del motor
sobrecalenta- | (termistor) excede el nivel de
miento del deteccion de sobrecalentamiento
motor (2,34 V) (H3-09 debe
L1-04 configurarse como E). 0a2 1 No A A A A 483H 6-50
0: Deceleracion a parada
Sel Fallo OH | 1: Marcha libre a parada
Motr 2: Parada de emergencia

utilizando el tiempo de
deceleracion en C1-09




NU- ifi- Métodos de control
mero Nombre (;Rango Cont tﬂaoc?cl')fg Vecto- | Vecto- | Registro .
de Descripcion € con- | guras | 4 rante Vit rialde | rialde | MEMO- Pa-
. . figura- | cion de \V/ii con gina
para- Display cién | fabrica | 12%PS" pe | o | e | BES
metro racion abierto | rrado
Constante de
tiempo de
filtro de Configura H3-09 como E y
entrada de configura la constante de tiempo 0.00a
L1-05 |temperatura | de retardo para la entrada de 1’0 00 0,20 s No A A A A 484H 6-50
del motor temperatura del motor (termistor) ?
en segundos.
Filtro Temp
Motr
ERecuperacion tras pérdida de alimentacion: L2
NU- . Modifi- Métodos de control
mero Nombre o (i)agg:_ ggp;'_‘ cacion Vi V_ecto— V_ecto— Registro Pa-
de, Descripcion figura- | cion de durante Vi rialde | rialde | MEMO- gina
para- Displa " oo | |2 ope- N | lazo |lazoce-| BUS
[y cion | fabrica i PG :
metro racion abierto rrado
Deteccion de 0: Deshabilitado (deteccion de
pérdida de subtension de (UV1) bus de
alimentacion c.c)
momentanea 1: Habilitado (rearranca cuando
la alimentacion se restablece
dentro del tiempo configurado
en L2-02. Cuando se excede 6.52
L2-01 L2-02, se detecta subtension 0a2 0 No A A A A 485H
6-127
de bus de c.c).
Sel Perd Alim 2: Habilitado mientras CPU
opera. (rearranca cuando la
alimentacion se restablece
durante operaciones de
control. No se detecta
subtension de bus de c.c).
Tiempo de
recuperacionde | Tiempo de recuperacion, cuando
pérdida la Seleccién de pérdida de
12-02 | momentineade | alimentacion momenténea 0a25,5 0;11 S 1 No A | A A A 486H | 6-52
alimentacion | (1.2.01) se configura como 1, en
T Recp Perd unidades de segundo.
Alim
. . Configura el tiempo minimo de
Tiempominimo | paseplock del convertidor cuando
de baseblock el convertidor se rearranca tras la
recuperacion de pérdida de ali-
mentacion.
Configure el tiempo a aproxima- 01a 02s 6.52
L2-03 damente 0,7 veces la constante de ; 0 ;1 No A A A A 487H 6.53
T Baseblock tiempo del motor. ’
PerAlim Cpando se producg sobre_cc_)-_
rriente o sobretension al iniciar
una busqueda de velocidad o
freno de inyeccion de c.c., au-
mente los valores configurados.
Tiempo de Configura el tiempo requerido
recuperacionde | para restablecer la tension de
tension salida del convertidor desde 0OVa | 0,0 a 0,3s 6-52
L.2-04 la tension normal tras la 5,0 *1 No A A A A 488H 6-53
T Ramp V/f finalizacion de la bisqueda de
PerAlim velocidad.
Nivel de . »
deteccion de Configura ‘erl nivel de deteccion
subtension de subten'swn (UV) del bus de 150 a 190V 6.52
L2-05 c.c. (tension del bus de c.c.) 210 9 No A A A A 489H 6127
Normalmente no es necesario *2
Nivel Det PUV | odificar esta configuracion.




- ifi- Métodos de control
Nu Nombre Rango | Confi- Moq[ﬂ :
mero cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
o de con- | gura- \Y/ . Pa-
de Descripcion } A durante rialde | rialde | MEMO- )
i ) figura- | cion de VIf con gina
para- Display Sion fabrica | '8 P& PG lazo |lazoce-| BUS
metro racion abierto | rrado
Tiempo d,e, Configura el tiempo necesario
decel_efacu_)ryl de | para decelerar desde la velocidad
estabilizacion | 4 14 que se introduce el comando 0.0a
L2-06 | de energia de pérdida de alimentacion ’ 0,0s No A A A No 48AH | 6-127
cinética : i4 200,0
momentanea (separacion de
Tmpo Dec energia cinética) a velocidad
KEB Cero.
Tiempo de .
i Configura el tiempo para acelerar
recuperacion la velocidad configurada trasla | 0,0 a 0,0s
L2-07 | momenténea | & @ V€ OCC suract y ; No | A | A | A | No | 48BH |6127
recuperacion de una pérdida de 25,5 3
Tmpo Rec UV alimentacion momentanea.
Ganancia de Configura la ganancia de
reduccion de reduccion de la frecuencia de
frecuencia al salida al inicio de la deceleracion
inicio de la en pérdida momentanea de
1.2-08 establllze}01on ahmeptac_lorn_(Separacmn de 0a300 | 100% No A A A No 48CH | 6.127
de energia energia cinética).
cinética Reduccion = frecuencia de
- deslizamiento antes de la
Frecuencia operacion de estabilizacion de
KEB energia cinéticax L2-08 x 2
* 1. La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.
* 2. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.
* 3. Sila configuracion es 0, el eje acelerara a la velocidad especificada utilizando el tiempo de aceleracion especificado (C1-01 a C1-08).
EPrevencion de bloqueo: L3
NG- Nombre Rango | Confi- Modifi- Métodos de control .
mero decon- | gura- | S8Sion v | Vecto- | Vecto- Registro | .
de Descripcion fi . A durante rial de | rial de MEMO- .
A . gura- | cién de | Y con BUS gina
para Display cién fabrica | '2 °P® PG lazo | lazo ce-
metro racion abierto | rrado
Seleccion de 0: Deshabilitada (Aceleracion
prevencion de como configurada. Con una
bloqueo carga alta, el motor puede
durante acel bloquearse).
1: Habilitada (la aceleracion se
detiene cuando se excede el
nivel L3-02. La aceleracion
comienza de nuevo cuando la
L3-01 corriente cae por debajo del |, ) 1 No | A | A | A No | 48FH | 622
nivel de prevencion de blo-
Sel Acel queo).
PrBlog 2: Modo de aceleracion inteli-
gente (utilizando el nivel L3-
02 como base la aceleracion
se ajusta automaticamente.
El tiempo de deceleracion
configurado no es tenido en
cuenta).
Seleccion de Configura el nivel de corriente
nivel de de la prevencion de bloqueo
prevencion de | durante la operacion de
bloqueo aceleracion como un porcentaje
durante acel de la corriente nominal del
convertidor. 150%
L3-02 0a200 No A A A No 490H 6-22

Niv PrBloq
Acel

Efectivo cuando L3_01 esta
configurado como 1 6 2.
Normalmente no es necesario
modificar esta configuracion.
Reduzca la configuracion
cuando se bloquee el motor.




NG- Norlima ReiEw Coni- Moqli’ﬁ— Métodos de control .
mero o de con- ura. | cacion Vecto- | Vecto- | Registro | .-
de Descripcion 9 durante Vit rialde | rialde | MEMO- .
. i figura- | cién de V/f con gina
para- Display &i6n fabrica | '2oPe- PG lazo | lazo ce- BUS
metro racion abierto | rrado
Limite de Configura el limite inferior para
prevenciénde |, prevencion de bloqueo durante
bloqueo la aceleracién como un
L3-03 | durante porcentaje de la corriente 0al100 | 50% No A A A No 491H | 6-22
aceleracién nominal del convertidor.
Niv CHP Normalmente no es necesario
PrevBlog modificar esta configuracion.
Seleccion de Selecciona la prevencion de
prevencion de | bloqueo durante la deceleracion.
bloqueo 0: Deshabilitada (Deceleracion
durante como configurada. Si el
deceleracion tiempo de deceleracion es
demasiado corto, puede
producirse una sobretension
en el bus de c.c).
1: Habilitada (Se detiene la
deceleracion cuando la
tension del bus de c.c. excede
el nivel de prevencion de
bloqueo. La deceleracion se
reinicia cuando la tension cae
de nuevo por debajo del nivel
de bloqueo). 4-5
L3-04 2: Modo (ilnteligente de a3 ! No Q Q Q Q 492H 6-24
deceleracion (La relacion de
Sel Decel deceleracion se ajusta
PBloq automaticamente de tal
manera que el convertidor
pueda decelerar en el tiempo
mas corto posible. El tiempo
de deceleracion configurado
no es tenido en cuenta).
3: Habilitado (con unidad de
resistencia de freno)
Cuando se utiliza una opcion de
freno (resistencia de freno,
unidad de resistencia de freno,
unidad de freno), configurelo
siempre como 0 6 3.
Seleccion de Selecciona la prevencion de
prevencion de | bloqueo durante la marcha.
bloqueo 0: Deshabilitada (marcha como
durante la configurada. Con una carga
marcha alta, el motor puede
L3-05 bloquearse). 0a2 1 No | A | A | No | No | 493H | 645
1: Deceleracion utilizando el
tiempo de deceleracion 1
Sel PrBlog Run (C1-02).
2: Deceleracion utilizando el
tiempo de deceleracion 2
(C1-04).
Nivel de Configura el nivel de corriente
prevencion de | de la prevencion de bloqueo
bloqueo durante la operacion de marcha
durante la como un porcentaje de la
marcha corriente nominal del o
L3-06 convertidor. 32(())3‘ 0% 1 No | A | A | No | No | 494H | 645
Efectivo cuando L3-05es 1 6 2.
Niv PrBloq Normalmente no es necesario
Run modificar esta configuracion.

Reduzca la configuracion
cuando se bloquee el motor.

* El valor inicial dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de trabajo normal

162 (C6-01 =1 6 2) el valor inicial sera 120%.



HDeteccion de referencia: L4

N> Nombre Rango | Confi- Moc_lifi- Métodos de control '
mero o de con- | gura- cacion Vit Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion N A durante rialde | rialde | MEMO- .
para- Display figura- | cion de | ope- | VI con lazo |lazoce-| BUS gina
metro cion | fabrica | 7 gion PG | abierto | rrado
Nivel de .
deteccién de Efectivo cuando ;= fie
velocidad alcanzada 1", “Deteccion de 0,0a
L4-01 | glcanzada frecuencia 17 6 “Deteccién de 150,0 | 0,0 Hz No A A A A 499H 6-31
——————— frecuencia 2” esta configurada *
Nivel Vel para una salida multifuncional.
Alcanz
Ancho de Efectivo cuando .= f,y
deIeC?ééI(li de alcanzada 1", "f = fie
i "o g
1402 | yloanvada alcanzada 1", *Deteccién de 908 Toomz| No | A | A | A A | 49AH | 631
frecuencia 1” o “Deteccion de 20,0
Ancho Vel frecuencia 2” esta configurada
Alcanz para una salida multifuncional.
Nivel de
deteccion de Efectivo cuando = fse -150.0
velocidad alcanzada 2", “Deteccion de a ’
L4-03 | alcanzada (+/-) | frecuencia 3” 6 “Deteccion de 41500 | 00 Hz No A A A A 49BH | 6-31
- frecuencia 4” esta configurada .
Niv+- Vel para una salida multifuncional.
Alcanz
AHChO' de Efectivo cuando fop= oy
detecc_:lo'n de alcanzada 2", "f,, = fie
La-04 |y alcanzada 2", “Deteccién de 008 1 homz | No | A | A | A A | 49CH | 631
alcanzada (+/-) frecuencia 3” o “Deteccion de 20,0 ’
Ancho+- Vel frecuencia 4” esta configurada
Alcanz para una salida multifuncional.
Operacion 0: Stop (la operacion sigue la
cuando no se referencia de frecuencia).
encuentra la 1: La operacion continua a la
referencia de frecuencia configurada en el
L4-05 | frecuencia parametro L4-06. 001 0 No A A A A 49DH | 6-57
Pérdida de referencia de
frecuencia significa que el valor
Sel Perd Ref de referencia de frecuencia cae
mas del 90% en 400 ms.
Valor de la
referencia de
If)?riﬁgl;céz en Configura el valor de referencia
L4-06 ?:ferencig de gﬁcfgfl‘tlfangi:f‘ggggl:gje . 8(’)?0?) | 80% | No | A | A | A A | 4C2H | 657
recuencia

RefF en PerdF

frecuencia.

* El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz.

ERearranque por fallo: L5

NU- Nombre Peris Confi- Mogifi— Métodos de control .
mero cacion Vecto- | Vecto- | Registro .
N de con- | gura- Vi | : Pa-
de Descripcion 3 R durante rialde | rialde | MEMO- .
) ; figura- | cién de VIf | con gina
paré- | Display cien | fabrica | '2%P" pe | o | B | B
metro racion abierto | cerrado
Nl’lmero de Configura el nimero de intentos de
intentos de autoarranque.
L5-01 |autoarranque | Rearranca automaticamente trasun | 0a 10 0 No A A A A 49EH | 6-58
Nam. de fallo y realiza una bisqueda de
rearranques velocidad desde la frecuencia run.
Seleccion de Configura si una salida de contacto
operacion de de fallo es activada durante el
auto arranque | rearranque por fallo.
L5-02 0: Sin salida (contacto de fallono | 061 0 No A A A A 49FH 6-58
esta activado)
Sel Rearranque | 1: Salida (contacto de fallo esta
activado)




EDeteccion de par: L6

NI Nombre Rango | Confi- Moc'iirfi- Métodos de control .
mero o decon- | gura- | cacon v | Vecto- | Vecto- Registro | o,
de Descripcion N A durante rialde | rialde | MEMO- .
para- Display figura- | cinde |, ope- | V| con | iap0 lazo Bus | 9"
metro cion | fabrica | " acion PG abierto | cerrado
» 0: Deteccion de sobrepar/subpar
Seleccion deshabilitada.
de deteccion de 1: Deteccion de sobrepar solo con
par 1 velocidad alcanzada; la operacion
continta (advertencia emitida en
salida).
2: Sobrepar detectado
continuamente durante operacion;
la operacion contintia
(advertencia emitida en salida).
3: Deteccion de sobrepar solo con
velocidad alcanzada; salida
detenida si se detecta sobrepar.
4: Sobrepar detectado
continuamente durante operacion;
L6-01 salida detenida si se detecta 0a8 0 No A A A A 4A1H | 6-46
sobrepar.
Sel Det Par 1 5: Deteccion de subpar s6lo con
velocidad alcanzada; la operacion
continta (advertencia emitida en
salida).
6: Subpar detectado continuamente
durante operacion; la operacion
continua (advertencia emitida en
salida). 5
7: Deteccion de subpar sélo con
velocidad alcanzada; salida
detenida si se detecta subpar. _
8: Subpar detectado continuamente
durante operacion; salida
detenida si se detecta subpar.
Nivel de Control vectorial: El par nominal del
deteccion de par | motor esta configurado como 100%.
L6-02 |1 Control V/f: La corriente nominal del | 02300 | 150% No A A A A 4A2H | 6-46
convertidor esta configurada como
Nivel Det Par 1 | 1000y
Tiempo de
deteccion de ) .
L6-03 | par 1 Configura el tiempo de deteccion de 0,0 a 0.1's No A A A A AA3H | 646
sobrepar/subpar. 10,0
Tiempo Det
Par 1
Seleccion de
deteccion de
L6-04 | par2 0ag8 0 No A A A A 4A4H | 6-46
Sel Det Par 2
Nivel de
deteccion de
L6-05 | par2 Véase la descripcion en L6-01 08 | 1500 | No | A| A | A A | 4ASH | 646
a L6-03. 300
Nivel Det Par 2
Tiempo de
deteccion de
L6-06 | par 2 (i’(())(é)l 0,1s No A A A A 4A6H | 6-46
Tiempo Det ’
Par 2




ELimites de par: L7

NI Nombre Rando | Confi- Modifi- Métodos de control
mero de an_ T cacion Vi Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de Descripcion . 9, durante rialde | rialde | MEMO- .
. ) figura- | cionde Vii | con gina
paré- Display cién | fabrica | '20PE pe || [ |Erees. | E5E
metro racion abierto | rrado
Limite de par
de marcha
L7-01 | directa 0a300]200%*| No | No | No | A A 4ATH | 6-43
Lim Par
Directa
— Configura el valor del limite de par
Limite de par como un porcentaje del par nominal del
fie marcha motor.
L7-02 | mversa Pueden configurarse cuatro regiones 02300 | 200%* No No | No A A 4A8H | 6-43
Lim Par individuales.
Inversa
Limite de par Par de salida
. Par positivo
regenerativo
L7-01
de marcha N° de
L7-03 | 4; rotaciones | 0 a 300 | 200%* No No No A A 4A9H | 6-43
directa Inversa del motor
Lim Par Rgn Directa
Directa
Limite de par
regenerativo
de marcha
L7-04 | inversa 0a300|200%*| No No | No A A 4AAH | 6-43
Lim Par Rgn
Inversa
Constante de
tiempo de . | deti d
L7-06 | limite de par | Configura la constante de tiempode 1 5a 1,00 1 Ng | No | No | A | No | 4ACH | 6-44
- integracion del limite de par 10000
Tiempo de
limite de par
Operacion de | Configura la operacion de limite de par
limite de par | durante la aceleracion y la
durante acel/ | deceleracion.
decel 0: Control P (se afiade control I en
operacion de velocidad constante)
1: Control I
Normalmente no es necesario
L7-07 modificar esta configuracion. 061 0 No No | No A No 4CO9H | 6-44

Sel Limite Par

Si la exactitud de la limitacion de par
durante acel/decel tiene preferencia,
deberia ser seleccionado el control 1.
Esto puede resultar en un tiempo de
acel/decel incrementado y en
desviaciones de velocidad sobre el
valor de referencia.

* Un valor de configuracion de 100% equivale al par nominal del motor.




EProteccion de hardware: L8

NI Nombre Rango | Confi- Moclii,fi- Métodos de control .
mero o decon- | gura- | 930N v | Vecto- [ Vecto- Registro | o
de’ Descripcion fi . . durante rialde | rial de MEMO- o
. gura cion \i con 9
paré- Display cien | fabrica | '20Pe- EOR e
metro racion abierto | rrado
Seleccion de
proteccion para | (: Deshabilitada (sin proteccion
resistencia DB por sobrecalentamiento) )
L8-01 Finterna 1: Habilitada (proteccion por 0ol 0 No A A A A 4ADH | 6-59
Prot Resistencia sobrecalentamiento)
DB
Nivel de prea- Configura la temperatura del con-
larma por sobre- | vertidor para deteccion de prea-
calentamiento larma de sobrecalentamiento del
18-02 convertidor en °C. , 08 Toseck | No | A | A | A A | 4AEH | 660
) La prealarma detecta en qué mo- 130
Niv Prealarma | et 1a temperatura del ventila-
OH dor de refrigeracion alcanza el
valor configurado.
Seleccion de Configura la operacion cuando
operacion tras tiene lugar una prealarma de
prealarma de sobrecalentamiento del
sobrecalenta- convertidor.
miento 0: Deceleracion a parada
utilizando el tiempo de
deceleracion C1-02.
L8-03 I+ Marcha libre a parada 0a3 3 No | A | A A A 4AFH | 6-60
2: Parada rapida en tiempo de
parada rapida C1-09.
Sel Prealarma 3: Continuar operacién
OH (solamente display de
monitorizacion)
Se dara un fallo en las
configuraciones 0 a 2 y un fallo
leve en la configuracion 3.
Seleccion de 0: Deshabilitada
proteccion de 1: Habilitada (detecta la fase
L8-05 fase abierta de abierta -d‘e a‘limentaci‘é'n N 061 1 No A A A A 4BIH | 6-60
entrada desequilibrio de tension de
alimentacion o deterioro del
Sel PérFas Entr condensador del bus de c.c.
Seleccion de 0: Deshabilitada
proteccion de 1: Habilitada, monitorizacion de
fase abierta de fase 1
salida 2: Habilitada, monitorizacion de
fase 2y 3
Una fase abierta de salida es de-
L8-07 tectada a menos del % de la co- | o5 | No | A | A | A | A | 4B3H |66l
rriente nominal del convertidor.
Cuando la capacidad del motor
Sel PérFas Sal | aplicada es pequefia en compara-
cion con la capacidad del conver-
tidor, es posible que la deteccion
no funcione correctamente, y por
ello deberia ser deshabilitada.
Seleccion de 0:Deshabilitada
proteccion a 1:Habilitada
L8-09 | tierra No se recomienda el uso de otra 061 1 No A A A A 4B5H | 6-61
configuracion que no sea la
Sel Fallo Tierra | configuracién de fabrica.
Seleccion de Configura el control ON/OFF del
control del ventilador de refrigeracion.
Lg-10 | ventilador de 0: ON s6lo cuando el 061 0 No | A | A | A A | 4B6H | 661
refrigeracion convertidor esta en marcha
1: ON siempre que la
Sel Vent On/Off alimentacion esté en ON

5-57




NU- Nemlime R Confi- Mo(.ji'fi_ Métodos de control .
mero decon- | gura- | Sacion v | Vecto- | Vecto- Registro | o,
de Descripcion fi g 2 durante rialde | rial de MEMO- .
h . gura: ciéon de V/f con gina
para- Display cién | fabrica | ‘%P pe || B | oo EE
metro racion abierto | rrado
Tiempo de
retardo del Configura el tiempo en segundos
control del oy
para retardar la desconexion del
L8-11 . . . A A A A 4B7H -61
8 ventilador de ventilador tras haber sido dado el 02300 60s No 7 6-6
refrigeracion comando STOP del convertidor.
Tmpo Ret Vent
Temperatura Confi .
L8-12 | ambiente onfigura fa femperatura 45260 | 45°C | No | A | A | A A | 4B8H | 662
- ambiente.
Temp ambiente
Seleccion de 0: Caracteristicas OL2 a bajas
caracteristicas velocidades deshabilitado.
OL2 a bajas 1: Caracteristicas OL2 a bajas
L8-15 | velocidades velocidades habilitado. 061 1 No A A A A 4BBH | 6-63
No se recomienda el uso de otra
Sel OL2 @ configuracion que no sea la
B-Vel configuracion de fabrica.
Seleccion de
Lg-1g | CLA suave 0: Deshabilitar 061 0 No | A | A | A A | 4BFH | -
1: Habilitar
Sel CLA Suav
* La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.
5 € N: Ajustes especiales
BFuncidn de prevencion de hunting: N1
NG- Nombre i Coni- Moqli’fi— Métodos de control .
mero o de con- | gura- | S2cion v | Vecto- [ Vecto- Registro | .
de Descripcion Toien | @ durante | | " | rialde | rialde | MEMO- gina
para- Display cién | fabrica | '2oPe" o | [0 |Eeee| ERE
metro racion abierto | rrado
Seleccion de 0: Funcion de prevencion de
funcion de hunting deshabilitada
prevencion de 1: Funcién de prevencion de
hunting hunting habilitada
La funcion de prevencion de
N1-01 hunting suprime el hunting 061 1 No A | A | No | No | s80H | 64!
cuando el motor opera con una
Sel Prev carga ligera.
Hunting Si alta respuesta tiene prioridad
sobre supresion de vibracion,
deshabilite la funcion de
prevencion de hunting.
Ganancia de Configura la ganancia de
prevencion de prevencion de hunting.
hunting Normalmente no es necesario
modificar esta configuracion.
Si fuera necesario ajuste este
parametro como sigue:
» Si se produce vibracion con 0.00a 44
N1-02 carga ligera, aumente la 2’ 50 1,00 No A A No No 581H 641
configuracion. ’
Gan Prev Hunt |, gj el motor se bloquea,
reduzca la configuracion.
Sila configuracion es demasiado
elevada, la tension también sera
suprimida, y es posible que el
motor se bloquee.




mAjuste automatico de frecuencia: N2

NU- ) Modifi- Métodos de control
Rango | Confi- o f
mero de con- ara- | cacion v | Vecto- | Vecto- Registro | o
de pa- Nombre Descripcion fi A durante rial de | rialde | MEMO- .
: igura- | cién de VIf | con gina
rame- cion | fabrica | '2°Pe- e | e | o
tro racion abierto | cerrado
Ganancia de Configura la ganancia de control
control de de deteccion de realimentacion de
deteccion de velocidad interna.
realimentacion de | Normalmente no es necesario
velocidad (AFR) | modificar esta configuracion.
Si fuera necesario ajuste este
parametro como sigue:
« Si se producen oscilaciones, 0,00 a 4-14
N2-01 incremente el valor 10,00 1,00 No No | No A No S84H 6-42
configurado.
Gan AFR « Silarespuesta es baja,
disminuya el valor
configurado.
Ajuste la configuracion en 0,05
cada vez, mientras comprueba la
respuesta.
Constante de
gergpo d‘? cor(litrol Configura la constante de tiempo
e deteccion de 1 decidir 1a relacién d 0
] . 1 para decidir la relacion de a :
N2-02 realm_lentacmn de | cambio en el control de deteccién | 2000 S0 ms No No | No A No S8H | 6-42
velocidad (AFR) | de realimentacion de velocidad.
Tmpo AFR
Constante 2 de
tiempo de control )
de deteccion de Configure la constante de tiempo 0a
N2-03 | realimentacién de | 2 para decidir la rel'acu')n de 2000 750 ms No No | No A No 586H | 6-42
velocidad (AFR) cambio en la velocidad.
Tmpo AFR 2
BFreno de alto deslizamiento: N3
M= Nombre Rango | Confi- MoQ[fi- Métodos de control .
mero decon- | gura- | S2GiON v | Vecto- [ Vecto- Registro | .
de pa- Descripcion : = durante rial de | rialde | MEMO- f
s . figura- | cion de VIf | con gina
rame- Display cion | fabrica | 'aope- pg | lazo lazo BUS
tro racion abierto | cerrado
Ancho de .
frecuencia de Configura el ancho de frecuencia
deceleracion de para la deceleracion durante el
N3-01 | freno de alto freno de alto deslizamiento en 1a20 5% No A A No No 588H | 6-128
deslizamiento porcentaje, tomando la frecuencia
maxima (E1-04) como 100%.
Frec Dec HSB
Limite de Configura el limite de corriente
corriente de freno | para la deceleracion durante el
de alto freno de alto deslizamiento,
N3-02 deslizamiento tomando la corriente nomlrnall del 100 a 150% No A A No No SROH | 6-128
motor como el 100%. El limite 200
. resultante debe ser 150% de la
Corriente HSB corriente nominal del convertidor
0 menor.
Tiempo de Dwell | Configure el tiempo de Dwell de
de parada de la frecuencia de salida para FMIN
freno de alto (1,5 Hz) durante el control V/f. 0,0 a
N3-03 | geslizamiento Solamente efectivo durante la 10,0 1.0s No A A No No S8AH | 6-128
Tiempo Dwell deceleracion con freno de alto
HSB deslizamiento.
Tiempo OL de Configure el tiempo OL cuando la
frenf) de ?lto frecuencia de salida no cambia por 30a
N3-04 | deslizamiento ninguna razén durante la 1200 40s No A A No No S8BH |6-128
(HSB) deceleracion con freno de alto
Tiempo OL HSB deslizamiento.




€ Parametros del Operador Digital: o

HSelecciones de monitorizacion: o1

NU- Nombre Rango | Confi- Moc.ii'fi- Métodos de control .
mero o de con- | gura- | Cacion v | Vecto- [ Vecto- Registro | o,
dg pa- Descripcion f . iond durante rialde | rialde | MEMO- o
) gura- | cionde V/f | con gina
rame- Display cion | fabrica | '29P€- PG lazo lazo 8
tro racion abierto | cerrado
Seleccion de Configure el numero del 4°
monitor elemento de monitorizacion que
01-01 sera visualizado en el modo Drive. | 4 a33 6 Si A A A A S00H | 6-130
Sel Monitor (u1-oo)
Usuar (S6lo en operador de LED)
Seleccion de Configura el elemento de
monitor tras monitorizacion que es visualizado
encendido cuando se conecta la alimentacion.
01-02 I: Referencia de frecuencia lad | 1 Si | A A | A A | 501H |6-130
) ) 2: Frecuencia de salida
Monitor Alim 3: Corriente de salida
ON 4: El elemento de monitorizacion
configurado para 01-01
Unidades de Establece las unidades que seran
frecuencia de configuradas y visualizadas para la
configuracion y | referencia de frecuencia y la
monitorizacion | monitorizacion de frecuencia.
de referencia 0: Unidades de 0,01 Hz
1:  Unidades de 0,01%
(la frecuencia de salida
maxima es 100%)
2 a 39: unidades rpm
(configura los polos del
motor).
40 a2 39999: Display de
usuario Configure los
valores deseados para la 0a
01-03 configuracién y 39999 0 No A A A A 502H | 6-131
visualizacion para la
Display frecuencia de salida
escala maxima.
O @ Configura el valor
que sera visualizado
al 100% excluyendo
la coma decimal.
Configura el nimero
de decimales.
Ejemplo: Cuando el valor de la
frecuencia de salida maxima es
200,0, configure 12000
Unidad de confi-
guracion para .
parimetros de Establece 14a, unidad de ,
frecuencia rela- conﬁguracmn para los parmetros
01-04 | cionados con las rffziflﬁgos conlareferenciade | ) 0 No | No | No | No A 503H | 6-131
caracteristicas ’
V/f 0: Hz
- - 1: min™!
Unidad Display
\%3
Contraste del Configura el contraste en el
display LCD operador LCD opcional
LCD (JVOP-160).
01-05 ;j claro 0as | 3 Si | A | A A A | 504H | 6-131
Contraste LCD 2 s normal
5: oscuro




BFunciones del Operador Digital: 02

- ) ifi- Métodos de control
rr':letlro Nombre Relgo |- Cami lt\:/laocci{cl; Vecto- | Vecto- | Registro .
de pa- Descripcién decon- | guras [ o te Vit rialde | rialde | MEMO- fics
rame- Display figura- | cion de | |, ope- | VM1 €N | 220 |lazoce-| BUS el
@ cién fabrica i PG biort d
abierto | rrado
Habilitar/ Habilita/deshabilita la tecla Local/
deshabilitar Remote del Operador digital
tecla LOCAL/ 0: Deshabilitada
02-01 | REMOTE 1: Habilitada (alterna entre el 0061 1 No A A A A S05H | 6-131
OperadorDigital y las
Tecla Local/ configuraciones de parametro
Remote b1-01, b1-02).
Tecla STOP Habilita/Deshabilita la tecla STOP
durante la en el modo Run.
operacion de 0: Deshabilitada (cuando el
02-02 te?nni'rlal de comand'o run es enviado desde 061 | No A A A A S06H | 6-131
circuito de un terminal externo la tecla
control STOP es deshabilitada).
1: Habilitada (efectiva incluso
Tecla Stop Oper durante Run).
Borra o almacena los valores
Valor inicial de | iniciales de usuario.
parametro de 0: Almacena/no configurado
usuario 1: Inicia la memorizacién
(registra los pardmetros
configurados como valores
02-03 iniciales de usuario). 0a2 0 No A A A A S07H | 6-131
2: Borrar todo (borra todos los
Valores de valores iniciales de usuario)
usuario por Cuando los parametros
defecto configurados son registrados como
valores iniciales de usuario, 1110
sera configurado en A1-03.
Seleccion kVA | No lo configure, a no ser después
02-04 | Modelo de ?gj;‘:f:ﬁ‘;iﬁgf;;iz C;;‘;“ﬁ)s 0aFF | 0 No | A| A | A A | 508H | 6131
convertidor# valores de configuracion).
Seleccion del Cuando la referencia de frecuencia
método de es configurada en el Operador
configuracion | Digital, establece si es necesaria o
de la referencia | no la tecla Enter.
02-05 de frecuencia 0: Tecla Enter: se necesita . 061 0 No A A A A SOOH | 6131
1: Tecla Enter: no se necesita
Cuando se configura como 1,
Operador el convertidor acepta la referencia
M.O.P. de frecuencia sin pulsar de la tecla
Enter.
Seleccion de Configura la operacion cuando el
operacion Operador Digital esta
cuando el desconectado.
Operador 0: La operacién continua incluso
Digital esta cuando el Operador Digital esta
02-06 | desconectado. desconectado. 061 0 No A A A A S0AH | 6-131
1: Se detecta OPR con la
desconexion del Operador
Detec Digital. La salida del
Operacion convertidor es desconectada, y
el contacto de fallo es operado.
Configuracion
de tiempo de
operacion Configura el tiempo de operacion Oa
0207 | acumulativo acumulativo en unidades de hora. 65535 0 hr No A A A A S0BH | 6-132
Conf Tmpo

Transc




Nu- ) Modifi- Métodos de control
Nombre R fi- " :
mero dea(r:gr?- (g:gral— cacion v | Vecto- [ Vecto- Registro | .
de pa- Descripcion figura- | cion de durante VI rialde | rial de MEMO- .
2 . con gina
rame- | Display cién | fabrica | ‘%P e || 20 || o] ERE
tro racion abierto | rrado
Seleccion de
tiempoA de 0: Tiempo acumulado de
operacion alimentacion ON. ,
02-08 | , umulativo 1: Tiempo acumulado del 061 1 No A A A A S50CH | 6-132
Tmpo Run convertidor en funcionamiento
Transc
Modo
02-09 | Mmicializar 2: Buropa 2 2 No | A| A | A A | 50DH | -
ConflnicModo
Configuracion
de tiempo de Conﬁgura el valo'r inicial del'
operacion del | tiempo de operacu')n‘ del ventilador. 0a
02-10 | yentilador El tiempo de operacion es 65535 0 hr No A A A A S0EH | 6-132
acumulado empezando desde este
ConfTmpoVent | ya10r
ON
Inicializar 0: Sin inicializacion
seguimiento de | {: [niciali =
0212 | g 1: Inicializar (borrar a cero) fras |, o) 0 No | A| A | A A S10H | 6-132
allo configuracion “1” 02-12 volvera a
Inic Seg Fallo | 0%
Inicializar o
monitorizacion (1): No {nrlahzarb
02-14 | dekWh + Inicializar (= borrar a cero) tras | 0 No | A| A | A A | SI2H | 6132
configuracion “1” 02-14 volvera a
Inic Monitor ()
kWh
B Funcion copiar: 03
NU- . Modifi- Métodos de control
Nombre R fi- " .
mero dea(r:]gr?— gg?a'_ cacion v | Vecto- [ Vecto- Registro | .
de pa- Descripcion figura- | cion de durante Vi rialde | rialde | MEMO- i
réme- Display i . la ope- N | lazo |lazoce-| BUS g
cion fabrica e PG A
tro racion abierto | rrado
Seleccion de 0: Operacion normal
funcién copiar 1: READ (LEER) (Convertidor
a Operador)
03-01 0a3 0 No A A A A 515H | 6-132
Sel Funcién 2: COPY (COPIAR)
Copiar (Operador a convertidor)
3: Verify (comparar)
Seleccion de
permiso de hibi
03-02 | lectura 0: READ prohibido 061 0 No | A | A | A A SI6H | 6-132
1: READ permitido
Permitido
Copiar




HT: Autotuning del motor

NI Nombre Rango | Confi- Mogiifi- Métodos de control .
mero o de con- | gura- cacion Vi Vecto- | Vecto- | Registro Pa-
de pa- Descripcion figura- | cion de durante Vit rialde | rialde | MEMO- gina
réme- Display cien | fabrica | '20Pe- pg | lazo |lazoce-| BUS
tro racion abierto | rrado
Seleccion Configura el grupo de parametros
motor 1/2 en el que se almacenan los
parametros del motor para el que
se ha realizado el autotuning.
1: E1 a E2 (motor 1) , ; , ] ,
T1-00 2: E3 a E4 (motor 2) 162 1 No Si Si Si Si 700H 4-8
Selece Motor | Solamente se visualiza si hay una
entrada digital configurada para
“Seleccion Motor 1/2”
H1-00=16).
Seleccion de Configura el modo de autotuning.
modo ) 0: Autotuning dinamico 48
T1-01 | Autotuning 1: Autotuning estatico 0a2*1 0 No Si Si Si Si 701H 411
Sel. Modo 2: Autotuning estatico solamente
Tuning para resistencia linea a linea
Potencia de
salida del ) ) 0,40
T1-.02 | motor Configura la potencia de salida del | 0,00 a KW No Si S Si g 702H 411
motor en kilowatios. 650,00 N
Pot. Nom. 2
Motor
Tension
nominal del : | B 1 del 0a
T1-.03 | motor Configura la tension nominal de 255.0 20(3;0 v No No No si S 703H 411 5
- motor. 3 3
ension
nominal _
Corriente
nominal del : | . el 0,32a
T1-04 | motor ;‘;‘tlolrg“ra a corriente nominal el | ) 1’2% Al No Si | si Si Si 704H | 4-11
Corriente ’ *4
Nom
Frecuencia
basica del Conf af - basica del 0a
T1-05 | motor m‘(’:tlo‘rgum alrecuencia basica del | 1500 | 50,0Hz| No | No | No | Si Si | 705H | 4-11
Frecuencia ’ *5
Nom
Numero de
polos del . i de polos del
T1-06 | motor Configura el nimero de polos del | 2a48 | o 1 1 \o | No | No | si Si | 706H | 4-11
NT q motor. polos
umero de
polos
Velocidad
bésica del Configura la velocidad bésica del Oa 1750 , ,
T1-07 | thotor motor en rpm. 24000 rpm No No No Si Si 707H 4-11
Vel Nom
Numero de )
Ti-0 pulsosPG | Configuraelnimerodepulsosde | 08 ' 400 | No | No | No | No | Si | 708H | 411
por revolucion del PG. 60000
Pulsos PG/Rev

1. Configure T1-02 y T1-04 cuando 2 esta configurado para T1-01. Para control V/f o control V/f con PG solamente es posible un valor configurado como 2.
2. La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor (se da el valor para un convertidor de clase 200 V para 0,4 kW).
* 3. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.
4. Elrango de configuracion es desde el 10% al 200% de la corriente nominal de salida del convertidor (se da el valor para un convertidor de clase 200 V
para 0,4 kW).
* 5. El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de
trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz.




€ U: Parametros de monitorizacion

EParametros de monitorizaciéon de estado: U1

Nu-

Métodos de control

mero A Gl Uni Vect Vect Registro
; = ; e ecto- | Vecto-
cessipon | Nidossagesam vt | g | [ wr [ | G
rame- Display min. pg | lazo |lazoce-| BUS
tro abierto | rrado
Referencia de
Ul - | frecuencia Monitoriza/configura el valor | 10 V: Frecuencia max. 0,01 S S s S A0H
0l = |Ref de referencia de frecuencia.* | (posible 0 a+ 10 V) Hz
Frecuencia
Frecuencia Monitoriza la fi ia d 10 V: F ia ma 0,01
i de salida onitoriza la frecuencia de : Frecuencia max. , , , , ,
ut-02 g salida (posible 0 a £ 10 V) e | S0 | S Si Si 41H
Corriente 10 V: Corriente nominal de
de salida Monitoriza la corriente de salida del convertidor. ] ] , ]
U1-03 Corriente salida. (0 a+10V, valor absoluto de 0.01A | Si Si Si Si 42H
Salida salida)
Método de
control isuali &
L X;Lt‘ra;izjci ;{‘ewdo de (No se puede poner en salida) ; Si | si Si Si 43H
étodo de .
control
Velocidad del Monitoriza la velocidad del | 10 V: F ia ma 0,01
i motor onitoriza la velocidad de : Frecuencia max. , , , ,
U105 Vel motor detectada.* (posible 0 a+ 10 V) Hz No Si Si Si 44t
el motor
Tension Monitoriza el valor d
de Salida onitoriza el valor de :
U1-06 referencia de tensién de 10V: 200 Ve.a. (400 Ve.a) 0,1V | s | si | si s 45H
Tensién salida. (0a+10V salida)
Salida
Tension de
bus de c.c. Monitoriza la tension 10 V: 400 Vc.c.(800 Ve.c.)
u1-07 Tensién Bus | principal del bus de c.c. (0a+10V salida) v St St St Si 46H
cc
Potencia de Monitoriza la potencia de 10 V: Capacidad del convertidor
U1-08 salida salida (valor detectado f;iif jrc)ldad méx. aplicable del l(:\,;l Si Si Si Si 47H
Salida KWats | internamente). (posible 0 a + 10 V)
Referencia Monitoriza el valor d
de par onitoriza el valor de . .
U1-09 referencia de par interno para 10 V Par nominal del motor 0,1% | No No Si Si 48H
Referencia ¢l control vectorial abierto, | POSPIe 02 =10V)
de par

* La unidad esta configurada en 01-03 (Unidades de frecuencia de configuracion y monitorizacion de referencia).




mero

de pa-

rame-
tro

Nombre

Display

Descripcion

Nivel de sefal de salida
durante salida analdgica
multifuncional

Uni-
dad
min.

Métodos de control

\i

\ii
con
PG

Vecto-
rial de
lazo
abierto

Vecto-
rial de
lazo ce-
rrado

Registro
MEMO-
BUS

Ul-10

Estado de terminal
de entrada

Est Term Entr

Muestra el estado de entrada
ON/OFF.

U1-10=¢¢14¢¢¢ 1 Comando de
T—marcha directa
(S1) esta ON
1: Comando de
marcha inversa

(S2) esta ON

1: Entrada Multi 1
(S3) esta ON
1: Entrada Multi 2
(S4) esta ON
1: Entrada Multi 3
(S5) esta ON
1: Entrada Multi 4
(S6) esta ON
1: Entrada Multi 5
(S7) esta ON

(No se puede poner en salida)

Si

Si

Si

Si

49H

Ul-11

Estado de terminal
de salida

Est Term Salida

Muestra el estado de salida
ON/OFF.

U= adiinidid
1: Salida contacto

multifuncional 1
(M1-M2) esta ON

1: Salida contacto
multifuncional 2
(M3-M4) esta ON

1: Salida contacto
multifuncional 3
(M5-M6) esta ON

No se utiliza
L (Siempre0).
1: Salida de error
(MA/MB-MC) esta
ON

(No se puede poner en salida)

Si

Si

Si

Si

4AH

Ul-12

Estado de
operacion

Est Ctl Int 1

Estado de operacion del
convertidor.

Ut-12=rititiit

E

Run
1: Velocidad cero
1: Inversa

1: Entrada de
sefial de reset

1: Vel alcanzada

1: Convertidor
listo

1: Fallo leve

L 1:Fallograve

(No se puede poner en salida)

Si

Si

Si

Si

4BH

Ul-13

Tiempo de
operacion
acumulativo

Tmpo Transc

Monitoriza el tiempo total de
operacion del convertidor.

El valor inicial y la seleccion de
tiempo de operacion/
alimentacion ON puede ser
configurado en 02-07 y 02-08.

(No se puede poner en salida)

hr

Si

Si

Si

Si

4CH

Ul-14

Software N°
(memoria flash)

ID FLASH

(N° Identificacion Fabricante)

(No se puede poner en salida)

Si

Si

Si

Si

4DH

Ul-15

Nivel de entrada
del terminal A1l

Nivel Term Al

Monitoriza el nivel de entrada de
la entrada analégica Al. Un
valor de 100% corresponde a
10V de entrada.

10 V: 100%
(posible 0 a+ 10 V)

0,1%

Si

Si

Si

Si

4EH




NU- . Métodos de control
mero Nivel de sefial de salida Uni- Vecto- | Vecto- | Registro
de pa- Descripcion durante salida analégica dad Vit rialde | rialde | MEMO-
rame- Display multifuncional min, | V/f ?:%] lazo |lazoce-| BUS
tro abierto | rrado
Nivel de entrada Monitoriza el nivel de entrada de
. J . 0,
Ul-16 del terminal A2 la entrada analdgica A2. Un 10 Y/ZOmA. 100% 0.1% | i Si S si AFH
: valor de 100% corresponde a (posible 0 a+ 10 V)
Niv Term A2 10V/20 mA de entrada.
Corriente Monitoriza el valor calculado de
secundaria del la corriente secundaria del 10 V:Corriente nominal del
Ul1-18 | motor (Iq) motor. motor) 0,1% | Si Si Si Si 51H
La corriente nominal del motor | (0 a+10 V salida)
Corr SEC Motor corresponde a 100%.
Corriente de Monitoriza el valor calculado de
fr)l(;tl(t)erw(ll(:ir; del Lal (::tzl;rlente de excitacion del 10 V-Corriente nominal del
Ul-19 . . motor) 0,1% | No | No Si Si 52H
La corriente nominal del motor .
o (0a+10V salida)
Corr EXC Motor | corresponde a 100%.
Referencia de Monitoriza la referencia de
frecuencia tras frecuencia tras el arranque
arranque suave suave.
Esta valor de frecuencia no .,
. . 10 V: Frecuencia max. 0,01H , , , ,
U1-20 incluye compensaciones, como . Si Si Si Si 53H
., (posible 0 a+ 10 V) z
la compensacion por
Sal ASuave deslizamiento.
La unidad esta configurada en
01-03.
Entrada ASR Monitoriza la entrada al lazo de
Ul2l control de V.el()Cl,da.d. 10 V Frecuencia max. 0,01 No | si No S sS4t
Entrada ASR La frecuencia maxima (posible 0 a = 10 V) %
corresponde a 100%.
Salida ASR Monitoriza la salida del lazo de
Ul-22 control de v§1001,da‘d. 10 V Frecuencia max. 0,01 No | si No Si SSH
Salida ASR La frecuencia maxima (posible 0 a £ 10 V) %
corresponde a 100%.
Valor de
retroalimentacion | Monitoriza el valor de 10 V: 100% Valor de 0.01
U1-24 | PID realimentacion cuando se utiliza | realimentacion ;/ Si Si Si Si 57H
Retroalim Control PID. (posible 0 a % 10 V) ?
PID
Estado de entrada | Monitoriza el valor de referencia
DI-16H2 desde una tarjeta opcional DI-
16H2. .
Ul-25 6 L, .. | (No se puede poner en salida) - Si Si Si Si 58H
Referencia El valor se visualizara en binario
DI-16 0 BCD dependiendo de la
constante de usuario F3-01.
Referencia de Monitoriza la referencia de
tension de salida | tensi6n interna del convertidor 10 V: 200 Vc.a. (400 Vc.a.) , ,
U1-26 Vo) para el control de la corriente (posible 0 a+ 10 V) 0.1V No | No Si Si S9H
Ref Tensién(Vq) | secundaria del motor.
Referencia de Monitoriza la referencia de
tension de salida | tensi6n interna del convertidor 10 V: 200 Vc.a. (400 Vc.a.) ,
ul-27 (Vo) para el control de la corriente de | (posible 0 a+ 10 V) 0.1V No | No Si Si SAH
Ref Tension(Vd) | excitacion del motor.
N° Software ° Sof de CPU del
U1-28 | (CPU) (N . oftware de CPU de (No se puede poner en salida) - Si Si Si Si SBH
fabricante).
ID CPU




NU- Nemisma Métodos de control
mero Nivel de sefial de salida Uni- Vecto- | Vecto- | Registro
de pa- Descripcion durante salida analdgica dad Vit rial de | rialde | MEMO-
rame- Display multifuncional min. | V/f ?30(2 lazo |lazoce-| BUS
tro abierto | rrado
Ultimos 4 digitos . .
U129 | de kWh Muestra la energia consumida en N d lid 0.1 si | s Si Si sCH
- _ . kWh. U1-29 muestra los tltimos (No se puede poner en salida) kWh ! 1 1 1
Ultm 4 dig kWh cuatro digitos, U1-30 muestra
Primeros cinco los primeros cinco digitos.
digitos de kWh 1
U1-30 oooog ooo.o (No se puede poner en salida) Si Si Si Si 5DH
Prim 5 dig MW
U1-30 U1-29
kWh
Salida ACR del Monitoriza el valor de salida d
: onitoriza el valor de salida de
eje q : 100
U1-32 - control de corriente para la goozlib}c(:)(())z)d: 10V) (3);] No | No Si Si SFH
Salida corriente secundaria del motor, | ?
ACR(q)
Salida ACR del Monitoriza el valor de salida de
ejed control de corriente para la 10 V: 100% 0,1 ,
u1-33 - corriente de excitacion del (posible 0 a + 10 V) % No | No Si Si 60H
ACR Eje(d) motor.
Parametro de fallo | Myestra el primer ntmero de
U1-34 | OPE parametro cuando se detecta un | (No se puede poner en salida) - Si Si Si Si 61H
Detectado OPE fallo OPE.
Pulsos de Muestra el nimero de pulsos de
movimiento de PG del rango de movimiento
Ul-35 | SeTVo eere cua.ndo el servo cero fue (No se puede poner en salida) - No | No No Si 62H
activado. El valor mostrado es
Pulso Servo Cero | cuatro veces el nimero actual de
pulsos.
Volumen de 10V: 100° d 0.01
Ul-36 | entrada PID Volumen de entrada PID V: 100% entrada PID S0l si | osio|osi Si 63H
(posible 0 a+ 10 V) %
Entr PID
Volumen de salida o sali
U1-37 | PID Salida de control PID 10'V: 100% salida PID 001 ) gt | st | st Si 64H
(posible 0 a+ 10 V) %
Salida PID
Punto de consigna . 10 V: 100% punto de 0,01 , , , ,
Ul1-38 PID Punto de consigna PID consigna PID % Si Si Si Si 65H
Codigo de error en | Muestra errores de MEMOBUS.
comunicaciones
MEMOBUS U1-39= ittt it
t 1: Error CRC
tt Error longitud
datos
No se utiliza
1: Error de paridad
Ul1-39 (No se puede poner en salida) - Si Si Si Si 66H
Error Trans 1: Error overrun
1: Error de trama
1: Tiempo de
espera
Tiempo de
operacion del Monitoriza el tiempo total de
ventilador de o ion del ventilad 1
t > peracion del ventilador. . . . . .
Ul1-40 refrigeracion El tiempo puede ser configurado (No se puede poner en salida) he Si Si Si Si 67H
Tmpo Trans en 02-10.
VENT

5-67




mSeguimiento de fallo

Métodos de control

Numero Nombre Nivel de sefal de salida Uni- Vecto- | Vecto- | Registro
de para- Descripcion durante salida analégica dad Vi Vit rial de | rial de MEMO-
metro Display multifuncional min. ;O(’; lazo |lazoce-| BUS

abierto | rrado
Fallo Actual
U2-01 Fallo A | El contenido del fallo actual. - Si Si Si Si 8OH
allo Actua
Ultimo Fallo
U2-02 — El contenido del altimo fallo. - Si Si Si Si 81H
Ultimo Fallo
Referencia
de frecuencia La ref L de B ) q 0.01
) en el fallo a referencia de frecuencia cuando R , , , ,
U2-03 Ref tuvo lugar el ultimo fallo. Hz* Si Si Si Si 82H
ef.
Frecuencia
Frecuencia
desalidaen | Frecuencia de salida cuando tuvo 0,01 , , , ,
U2-04 el fallo lugar el ultimo fallo. Hz* Si Si Si Si 83H
Frec. salida
Corriente de
salida en el L . de salid d
) fallo a corriente de salida cuando tuvo , , , ,
U2-05 . lugar el tltimo fallo. 0,01A | Si Si Si Si 84H
Corriente
Salida
Velocidad
del motor en | [ 3 velocidad del motor cuando tuvo 0,01 , , ,
U2-06 | ¢l fallo lugar el dltimo fallo. Hz * No Si Si Si 85H
Vel motor
) Referencia
El tlzmpo de tension de
PUCCESCT | salidaen el | La referencia de tension de salida
configu- | gyj1q cuando tuvo lugar el Gltimo fallo. 0.V Si Si Si S 86H
rado en - (No se puede poner en
02-10. | fenson salida)
Tension del
Bus de c.c. L . cinal d d
) en el fallo. a tension principal de c.c. cuando , , , ,
U2-08 Tonsion B tuvo lugar el Gltimo fallo. v St St Si St 87TH
ension Bus
cc
Potencia de
salidaenel | La potencia de salida cuando tuvo 0,1 , , , ,
U2-09 1 fallo lugar el ultimo fallo. kW Si Si Si Si 88H
Salida KWats
Referencia
deparenel |1, referencia de par cuando tuvo
U2-10 | fallo lugar el ultimo fallo.El par nominal 0,1% | No | No No Si 89H
Referencia del motor corresponde a 100%.
de par
Estado de
terminal de | Estado de terminal de entrada
entrada en el 1t
- R b cuando tuvo lugar .el ultimo fallo. ) Si Si Si Si RAH
allo El formato es el mismo que para
Est Term Ul-10.
Entr
Estado de
terminal de . .
salida enel | Estado de terminal de salida cuando
U2-12 fallo tuvo lugar el ultimo fallo. El formato - Si Si Si Si 8BH
es el mismo que para Ul-11.
Est Term
Salida




Nemlia Métodos de control
Numero Nivel de sefial de salida Uni- Vecto- | Vecto- | Registro
de para- Descripcion durante salida analdgica dad Vi Vit rialde | rialde | MEMO-
metro Display multifuncional min. | con |20 |lazoce-| BUS
PG .
abierto | rrado
Estado de
operacion en | Egtado de operacion cuando tuvo
U2-13 | elfallo lugar el Gltimo fallo. El formato es el - Si | Si Si Si 8CH
Estado del mismo que para Ul-12.
convertidor (No se puede poner en
Tiempo de salida)
operacion ) B
U2-14 | acumulativo Tiempo (,16 operacion cuando tuvo 1 Si Si si S 3DH
en el fallo lugar el ultimo fallo. hr
Tmpo Transc

* La unidad esta configurada en 01-03 (Unidades de frecuencia de configuracion y monitorizacion de referencia).

B Historico de fallos: U3

MIE NETEE Nivel de sefial de salida durante i REPFD
de para- ) Descripcion ; o h . dad MEMO-
. Display salida analogica multifuncional min BUS

Ultimo Fallo
U3-01 . El contenido del ultimo fallo. - 90H
Ultimo Fallo
Pentltimo fallo
U3-02 El contenido del pentltimo fallo. - 91H
Mensaje Fallo 2
Antepenultimo fallo
U3-03 - El contenido del antepenultimo fallo. - 92H
Mensaje Fallo 3 5
U3-04 Cuarto fallo El ido del fall 93H
- contenido del cuarto fallo. -
Mensaje Fallo 4 _
Tiempo de operacion ) »
U3-05 | acumulativo en el fallo Tu'ampo de operac'mn total cuando tuvo lugar el 1 04
primer fallo anterior. hr
Tmpo Transc 1
Tiempo acumulado del
U3-06 | segundo fallo Tiempo de operacion total cuando tuvo lugar el 1 05T
segundo fallo anterior. hr
Tmpo Transc 2
Tiempo acumulado del ) » (No se puede poner en salida)
U3-07 | tercer fallo Tiempo de operacion total cuando tuvo lugar el 1 96H
tercer fallo anterior. hr
Tmpo Transc 3
Tiempo acumulado del
U3-08 | cuarto fallo. Tiempo de operacion total cuando tuvo lugar el 1 97H
cuarto fallo. hr
Tmpo Transc 4
Del quinto al décimo fallo 804
805H
U3-09 - El contenido del quinto al décimo fallo - 806t
U3-14 Mensaje de fallo 5 a 10 807H
808H
809H
Tiempo acumulado del 806H
quinto al décimo fallo 80FH
U3-15- . . - 810H
U3-20 Tiempo total desde el quinto al décimo fallo. 1hr 311H
Tmpo Transc 5 a 10 812H
813H
N 1 "
~ Los siguientes errores no se registran en el Seguimiento de fallos y el Historico de fallos:

v CPFO00, 01, 02, 03, UVI1, y UV2.
IMPORTANT
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€ Configuraciones de fabrica que cambian con el método de control (A1-02)

Configuracion de fabrica

Numero n -
de paré- Namilae Rangci:(i;onﬁgu- Unidad | Gontrol V/f | V/f con PG l\/ectorl;alde Vectorial de
metro A1-02=0 A1-02=1 azo abierto | lazo cerrado
A1-02=2 | A1-02=3
b3-01 | Seleccion de busqueda de velocidad 0a3 - 2 3 2 -
b3-02 Corrn.ente de operacion de busqueda de 02200 1% 120 ) 100 }
velocidad
b8-02 | Ganancia de ahorro de energia 0,0a10,0 - - - 0,7 1,0
3-03 Constfinte de tiempo del filtro de ahorro de 0.02 10,0 ) ) ) 0,50 0,01
energia *1 *1
C3-01 | Ganancia de compensacion de deslizamiento 0,0a2,5 - 0,0 - 1,0 1,0
C3-02 Constante de tiempo dfe retgrdo primario de 02 10000 1 ms 2000 ) 200 )
compensacion de deslizamiento
C4-02 Constante de tiempo de retardo primario de la 02 10000 1 ms 200 200 20 )
compensacion de par
C5-01 | Ganancia proporcional 1 de ASR 0,00 a 300,00 - - 0,20 - 20,00
C5-02 | Tiempo de integral 1 de ASR 0,000 a 10.000 1 ms - 0,200 - 0,500
C5-03 | Ganancia proporcional 2 de ASR 0,00 a 300,00 - - 0,02 - 20,00
C5-04 | Tiempo de integral 2 de ASR 0,000 a 10.000 1 ms - 0,050 - 0,500
C5-06 | Tiempo de retardo de ASR 0,000 a 0,500 0,001 - - - 000,4
d5-02 | Tiempo de retardo de referencia de par 0a 1000 1 ms - - - 0
E1-07 0,0 a 150,0
F3.05 | Frecuencia de salida media (VB)*? x4 0,1V 2,5 2,5 3,0 -
E1-08 . . . . s 0,0 a255,0 01V 15,0 15,0 132 )
E3-06 Tension de frecuencia de salida media (VB) (De 0,0 2 510,0) s *%3 *)%3 >
E1-09 . . . 0,0 a 150,0 1,2 1,5
F3-07 Frecuencia de salida min. (FMIN) %4 0,1 Hz %9 % 0,5 0,0
E1-10 . . . i ) 0,0 a255,0 01V 9,0 9,0 24 )
E3-08 Tension de frecuencia de salida min.(VMIN) (De 0,0 2 510,0) s *%3 *9%3 ,
F1-09 | Tiempo de deteccion de sobrevelocidad 0,0a2,0 1 - 1,0 - 0,0
* 1. Las configuraciones son 0,05 (vectorial de lazo cerrado) / 2,00 (vectorial de lazo abierto) para convertidores de 55 kW o mayores.
* 2. Las configuraciones varian tal y como se muestra en las siguientes tablas dependiendo de la capacidad del convertidor y de E1-03.
* 3. Las configuraciones que se muestran son para convertidores de la clase 200 V. Los valores se doblaran para convertidores de la clase 400 V.
* 4

trabajo normal 1 6 2 (C6-01 =1 6 2) el rango de configuracion sera 0,0 a 400,0 Hz.

. El rango de configuracion dado es valido si se selecciona Régimen de trabajo alto (C6-01 = 0, configuracion por defecto). Si se selecciona Régimen de




mConvertidores de clase 200 V y 400 V de 0,4 hasta 1,5 kW*

Numero - 2 P Control Control

do | Unidad Configuracién de fabrica vectoralde | vectoral
parametro lazo de lazo
E1-03 - 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F abierto cerrado
E1-04 | Hz | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 72,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 90,0 | 120,0 | 180,0 | 60,0 | 50,0 60,0
E105 1 v 1200,0 [ 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 2000 | 200,0 | 200,0
E1-06 | Hz | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 60,0
ELOT 0 bz | 25 | 30 | 30 | 30 | 250 250 300 300 | 25 | 25 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 0.0
ELO8 1y 1150 | 150 | 150 | 150 | 350 | 50,0 | 350 | 500 | 19,0 | 240 | 190 | 240 | 150 | 150 | 150 | 150 | 132 | 00
E1-09 | Hz | 13 | 1,5 | 1,5 | 1,5 |13 [ 13 | 15 | 15 | 13 | 13 | 1,5 | 1,5 | 1,5 [ 1,5 | 15 | L5 0,5 0,0
B0y ) 90 | 90| 90 90 | 80 | 90| 80 | 90 | 11,0 130 11,0 | 150 | 90 | 90 | 90 | 90 | 24 0.0

* Las configuraciones que se muestran son para convertidores de la clase 200 V. Los valores se doblaran para convertidores de la clase 400 V.

EConvertidores de clase 200 V y 400 V de 2,2 hasta 45 kW*
Numero 1 0a , . Control Control

de Unidad Configuracién de fabrica e || o
parametro de lazo de lazo
E1-03 - 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B (3 D E F abierto cerrado
E1-04 | Hz | 500 | 60,0 | 60,0 | 72,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 90,0 | 120,0 | 180,0 | 60,0 | 60,0 60,0
E1-05 V. 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0
E1-06 | Hz | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 60,0
E1-07

; Hz | 25 | 30 | 30 | 30 | 250|250 (300|300 25 | 25 |30 | 30 | 30|30 |30 30| 30 0,0
EI08 1y 140 | 140 | 140 | 140 | 350 | 50,0 | 350 | 50,0 | 180 | 23,0 | 18,0 | 23,0 | 140 | 140 | 140 | 140 | 110 | 00
E1-09 | Hz | 13 | 15 | 15 | 1,5 | 13 | 13| 15| 1513|1315 |15 15|15 15]15 0,5 0,0
EL10 | 70 |70 | 70 | 70 | 60 | 70 | 60 | 7,0 | 90 | 11,0 | 90 | 130| 70 | 7.0 | 70 | 7.0 | 20 0,0

* Las configuraciones que se muestran son para convertidores de la clase 200 V. Los valores se doblaran para convertidores de la clase 400 V.

EConvertidores de clase 200 V de 55 a 110 kW y convertidores de clase 400 V de 55 a

300 kw*

Numero . .z - .

de | Unidad Configuracién de fabrica o || oy
parametro lazo de lazo
E103| - | 0 | 1 | 2] 3] 4 | 5 |6 | 7 | 8] 9] A][B]|C ]| D] E]| F | o | cerao
E104 | Hz | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 72,0 | 50,0 | 50.0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 90,0 | 1200 | 180,0| 60,0 | 600 | 60,0
EI-05 1 v 12000 [ 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 2000 | 200,0 | 200,0
E1-06 | Hz | 500 | 60,0 | 500 | 60.0 | 50,0 | 50,0 | 60.0 | 60,0 | 50,0 | 50.0 | 60,0 | 60,0 | 60.0 | 60,0 | 60,0 | 60.0 | 600 | 60,0
ELOT bz | 25 | 30 | 30 | 30 | 250 [ 250300 (300 | 25 | 25 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 0.0
ELOS v 1120 | 12,0 | 120 | 120 | 350 | 500 | 350 | 500 | 150 | 200 | 150 | 200 | 120 | 120 | 120 | 120 | 110 0,0
E109 | Hz | 13 | 15 | 15 | 15 | 13 | 13 | 15 | 15 | 13 | 13 | 1.5 | 15 | 15 | 1.5 | 15 | 15 | 05 0.0
EI101 v 160 | 60 | 60 | 60 | 50 | 60 | 50 | 60 | 7.0 | 90 | 70 | 11,0 | 60 | 60 | 60 | 60 | 20 0.0

* Las configuraciones que se muestran son para convertidores de la clase 200 V. Los valores se doblaran para convertidores de la clase 400 V.
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€ Configuraciones de fabrica que cambian con la capacidad del
convertidor (02-04)

EConvertidores de Clase 200 V

Numero de

. Nombre Unidad Configuracion de fabrica
parametro
- Capacidad del convertidor kW 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 55 7,5 1" 15
02-04 Seleccién kVA - 0 1 2 3 4 5 6 7 8
b8-03 Constante de tlelmpo del filtro de s 0,50 (Vectorial de lazo abierto)
ahorro de energia
b8-04 Coeficiente de ahorro de energia - 288,20 | 223,70 | 169,40 | 156,80 | 122,90 | 94,75 72,69 | 70,44 | 63,13
(gi:gi) Corriente nominal del motor A 1,90 3,30 6,20 8,50 14,00 19,60 26,60 39,7 53,0
E2-02 L .
(E4-02) Deslizamiento nominal del motor Hz 2,90 2,50 2,60 2,90 2,73 1,50 1,30 1,70 1,60
E2-03 . .
(E4-03) Corriente en vacio del motor A 1,20 1,80 2,80 3,00 4,50 5,10 8,00 11,2 15,2
E2-05 . Lo .
(E4-05) Resistencia linea a linea del motor W 9,842 5,156 1,997 1,601 0,771 0,399 0,288 0,230 0,138
E2-06 .
(E4-06) Inductancia de fuga del motor % 18,2 13,8 18,5 18,4 19,6 18,2 15,5 19,5 17,2
Ep-10 | Pérdidadehierro del motorparala |y 14 26 53 77 112 172 | 262 | 245 | 272
compensacion del par
L2-02 | Hempo de recuperacion de pér- s 0,1 0,1 02 | 03 0,5 1,0 1,0 0 | 20
dida momentanea de alimentacion
[2-03 | Hiempo minimo de baseblock s 0,1 02 0,3 04 0,5 0,6 0,7 0.8 0,9
(BB)
L2-04 Tiempo de recuperacion de tension S 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3
1802 | Vivel de prealarma por °C 95 95 95 100 95 95 95 95 90
sobrecalentamiento
Mol Nombre Unidad Configuracién de fabrica
parametro 9
- Capacidad del convertidor kW 18,5 22 30 37 45 55 75 90 110
02-04 Seleccién kVA - 9 A B C D E F 10 1"
b8-03 Constante de tlgmp o del filtro de s 0,50 (Vectorial de lazo abierto) 2,00 (Vectorial de lazo abierto)
ahorro de energia
b8-04 Coeficiente de ahorro de energia - 57,87 | 51,79 | 46,27 | 38,16 | 35,78 | 31,35 | 23,10 | 23,10 | 23,10
(gi:gi) Corriente nominal del motor A 65,8 77,2 105,0 131,0 160,0 190,0 | 260,0 | 260,0 | 260,0
E2-02 . . .
(E4-02) Deslizamiento nominal del motor Hz 1,67 1,70 1,80 1,33 1,60 1,43 1,39 1,39 1,39
E2-03 . .
(E4-03) Corriente en vacio del motor A 15,7 18,5 21,9 38,2 44,0 45,6 72,0 72,0 72,0
(E4.03) | Resistencia linea a linca del motor |~ W | 0101 | 0.079 | 0.064 | 0.039 | 0030 | 0022 | 0.023 | 0,023 | 0023
E2-06 .
(E4-06) Inductancia de fuga del motor % 20,1 19,5 20,8 18,8 20,2 20,5 20,0 20,0 20,0
E2.10 | Pérdidadehierro del motorparala |y, 505 538 | 699 | 823 852 | 960 | 1200 | 1200 | 1200
compensacion del par
Tiempo de recuperacion de
L2-02 pérdida momentanea de S 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0
alimentacion
12:03 | Liempo minimo de baseblock s 1,0 1,0 1,1 1,1 1,2 1,2 1,3 1,5 1,7
(BB)
L2-04 Tiempo de recuperacion de tension S 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6 1,0 1,0 1,0 1,0
1g-02 | ivel deprealarma por °C 100 90 90 95 100 | 105 | 110 | 100 95
sobrecalentamiento




EConvertidores de Clase 400 V

Numero de . ) i e
parametro Nombre Unidad Configuracién de fabrica
- Capacidad del convertidor kW 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 4,0 55 7,5 11 15
02-04 Seleccion kVA - 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29
ps-g3 | Constante de tiempo del filtrode | ¢ 0,50 (Vectorial de lazo abierto)
ahorro de energia
b8-04 Coeficiente de ahorro de energia - 576,40 | 447,40 | 338,80 | 313,60 | 245,80 | 236,44 | 189,50 | 145,38 | 140,88 | 126,26
(Ei-gi) Corriente nominal del motor A 1,00 1,60 3,10 4,20 7,00 7,00 9,80 | 13,30 | 19,9 26,5
E2-02 | Deslizamiento nominal del Hz | 290 | 2,60 | 2,50 | 3,00 | 2,70 | 2,70 | 1,50 | 1,30 | 1,70 | 1,60
(E4-02) | motor
E2-03 . .
(E4-03) Corriente en vacio del motor A 0,60 0,80 1,40 1,50 2,30 2,30 2,60 4,00 5,6 7,6
E2-05 Resistencia linea a linea del
W 38,198 | 22,459 | 10,100 | 6,495 3,333 3,333 1,595 1,152 0,922 0,550
(E4-05) | motor
E2-06 .
(E4-06) Inductancia de fuga del motor % 18,2 14,3 18,3 18,7 19,3 19,3 18,2 15,5 19,6 17,2

Pérdida de hierro del motor para

. W 14 26 53 77 130 130 193 263 385 440
la compensacion del par

E2-10

Tiempo de recuperacion de
L2-02 pérdida momentéanea de s 0,1 0,1 0,2 0,3 0,5 0,5 0,8 0,8 1,0 2,0
alimentacion

Tiempo minimo de baseblock

L2035 | oo s o0 | 02 | 03 | 04 | 05 | 06 | 06 | 07 | 08 | 09

1204 | liempoderecuperacion de s 03 | 03 | 03 | 03 | 03 | 03 | 03 | 03 | 03 | 03
tension

L8-02 | Niveldeprealarma por oC 95 95 95 90 95 95 95 90 95 95

sobrecalentamiento

Numero de

parametro Nombre Unidad Configuracion de fabrica _

- Capacidad del convertidor kW 18,5 22 30 37 45 55 75 90 110 132

02-04 Seleccién kVA - 2A 2B 2C 2D 2E 2F 30 31 32 33

b8-03 Constante de tlermp o del filtro de s 0,50 (Vectorial de lazo abierto) 2,00 (Vectorial de lazo abierto)

ahorro de energia

b8-04 Coeficiente de ahorro de energia - 115,74 | 103,58 | 92,54 | 76,32 71,56 | 67,20 | 4620 | 4122 | 36,23 33,18

(Ei_gi) Corriente nominal del motor A 32,9 38,6 52,3 65,6 79,7 95,0 130,0 | 156,0 | 190,0 | 223,0

E2-02 . . .

(E4-02) Deslizamiento nominal del motor Hz 1,67 1,70 1,80 1,33 1,60 1,46 1,39 1,40 1,40 1,38

E2-03 . .

(E4-03) Corriente en vacio del motor A 7,8 9,2 10,9 19,1 22,0 24,0 36,0 40,0 49,0 58,0

E2-05 Resistencia linea a linea del

(E4-05) motor w 0,403 0,316 | 0,269 | 0,155 | 0,122 | 0,088 | 0,092 | 0,056 | 0,046 | 0,035

(Ei-gg) Inductancia de fuga del motor % 20,1 23,5 20,7 18,8 19,9 20,0 20,0 20,0 20,0 20,0

a0 | Férdidadehierro del motorpara |y, 508 | 586 | 750 | 925 | 1125 | 1260 | 1600 | 1760 | 2150 | 2350
la compensacion del par
Tiempo de recuperacion de

L2-02 pérdida momentanea de S 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0
alimentacion

12.03 | Hempo minimo de baseblock s 0 | 1,0 | L1 | L1212 | 1311717
(BB)

12.04 | Hempo derecuperacion de s 06 | 06 | 06 | 06 | 06 | 1,0 | 1,0 | L0 | L0 | L0
tension

1g-02 | Nivelde prealarma por °C 98 78 85 85 90 | 90 | 98 | 108 | 100 | 110
sobrecalentamiento
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Nl'mjero £ Nombre Unidad Configuracién de fabrica
parametro
- Capacidad del convertidor kW 160 185 220 300
02-04 Seleccion kVA - 34 35 36 37
pg-03 | Constante de tiempo del filtro de s | 2,00 (Vectorial de lazo abierto)
ahorro de energia
b8-04 Coeficiente de ahorro de energia - 30,13 30,57 | 27,13 | 21,76
E2-01 Corriente nominal del motor A 270,0 | 310,0 | 370,0 | 500,0
(E4-01) orriente nominal del moto , , , X
E2-02 Deslizamiento nominal del motor Hz 1,35 1,30 1,30 1,25
(E4-02) eslizamiento nominal del moto: s s s ,
E2-03 . .
(E4-03) Corriente en vacio del motor A 70,0 81,0 96,0 130,0
£2-05 Resistencia linea a linea del motor W 0,029 | 0,025 | 0,020 | 0,014
(E4-05) ’ ’ ’ ’
£2-06 Inductancia de fuga del motor % 20,0 20,0 20,0 20,0
(E4-06) g o : : X }
E2-10 Pérdida de hrlerro del motor para la W 2850 3200 3700 4700
compensacion del par
L2-02 Tiempo (,Ie recuperacion d‘e,perdlda ) 20 2.0 2.0 2.0
momentanea de alimentacion
L2-03 Tiempo minimo de baseblock (BB) S 1,8 1,9 2,0 2,1
L2-04 Tiempo de recuperacion de tension S 1,0 1,0 1,0 1,0
L8-02 Nivel de preal:.irma por oC 108 95 100 95
sobrecalentamiento

I ¢ Valores iniciales de parametro que cambian con la configuracion de C6-01

5-74

Ntimero de Valor inicial
parametro Nombre C6-01=0 (Régimen de trabajo alto) | C8-01=16 2 (Régimen de trabajo
normal 1 6 2)
C6-02 Seleccion de frecuencia portadora 1 Depende de la pom?ma nominal
del convertidor
L3-02 Nivel de prevencion de bloqueo en aceleracion 150% 120%
L3-06 Nivel de prevencion de bloqueo durante la marcha 150% 120%
L8-15 Caracteristicas OL2 a baja velocidad 0 (deshabilitada) 1 (habilitada)




BRangos de configuraciéon de parametros que cambian con la configuracién de C6-01

Numero de Nombre Rango de configuracion T
parametro C6-01=0 (Régimen de trabajo alto) (Régimen de trabajo normal 1 6 2)
0 a6 F (depende de la
C6-02 Seleccion de frecuencia portadora 0,6,F potencia nominal del
convertidor)
b5-15 Nivel de operacion de la funcion Sleep PID
b6-01 Frecuencia de Dwell al arranque
b6-03 Frecuencia de Dwell a la parada
Cl-11 Frecuencia de alternancia de tiempo de Acel/decel
C5-07 Frecuencia de alternancia de ganancia de ASR
d3-01 Salto de frecuencia 1
d3-02 Salto de frecuencia 2
d3-03 Salto de frecuencia 3
d6-02 Limite de debilitacion de campo
E1-04 Frecuencia de salida maxima Nivel superior = 150,0 Hz Nivel superior = 400,0 Hz
E1-06 Frecuencia base
E1-07 Frecuencia de salida media
E1-09 Frecuencia de salida minima
El-11 Frecuencia de salida media 2
E3-02 Frecuencia de salida méxima Motor 2
E3-04 Frecuencia basica Motor 2
E3-05 Frecuencia de salida media Motor 2 5
E3-07 Frecuencia de salida minima Motor 2 _
L4-01 Nivel de deteccion de frecuencia
L4-03 Ancho de banda de deteccion de frecuencia -150,0 a +150,0 Hz -400,0 a 400,0 Hz

5-75




5-76



Configuraciones de

parametro segun
funcion

Selecciones de aplicaciones y sobrecarga...........cccccuvvvveneee. 6-2
Referencia de frecuencia............ccccooovvieieiiiiiiiieeeciceeeee, 6-7
Métodos de entrada de comando Run..............coovvvviininnnnnn. 6-12
Métodos de parada..........oooveveeieiiiiiiieeee e 6-14
Caracteristicas de la aceleracion y deceleracion................. 6-19
Ajuste de referencias de frecuencia..............ccccevvvvvvvinnnnnnn. 6-26
Limite de velocidad (Limites de referencia de frecuencia) ..6-30
Deteccion de freCuencia ..........uvveceieiiiiieieeeeeeeeeeen 6-31
Mejora del rendimiento de operacion...........cccccccvvvveieeennnnnn. 6-33
Proteccion de lamaquina ..........ccceeeeeeiiieiiieiiien 6-43
Rearranque automatico ...........ccceeeeeeiiiiiiii i, 6-52
Proteccion del convertidor ...........coooeiiiiiiiiiiiin 6-59
Funciones de terminal de entrada ................cooeeeiiiiiiiiiinnnn. 6-64
Funciones de terminal de salida ...........cccooooviiiiiiiiiiiiin. 6-74
Parametros de monitorizacion ............ccccceevvieiieiiiiiiccn, 6-77
Funciones individuales..............cccoooiiiiiiiiii i, 6-80
Funciones del Operador Digital ..........cccccoooeeviiiiiiiieenieennnn. 6-130

Tarjetas opCioNales..........covviiiiiiiiiiiie e 6-138



——————————————————————————
i

Selecciones de aplicaciones y sobrecarga

€ Seleccione la sobrecarga adecuada para cada aplicacion

Configure C6-01 (Régimen de trabajo alto: par constante, Régimen de trabajo normal: Frecuencia portadora
alta, par variable) dependiendo de la aplicacion. Los rangos de configuracion para la frecuencia portadora del
convertidor, la capacidad de sobrecarga y la frecuencia de salida méxima dependen de la configuracion de C6-
01. Para aplicaciones como ventiladores, etc. (caracteristicas de par cuadratico) configure C6-01 como 1 6 2
(régimen de trabajo normal 1 6 2). Para aplicaciones con par constante caracteristico, configure C6-01 como 0
(Régimen de trabajo alto).

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
N,o de Nombre rgcc);')f;g;; dL'J:rlgrr:te VIf con X:Iczioe_ XZICtdOt;
parametro fabrica | la opera- vif PG lazo lazo
cion abierto | cerrado
C6-01 Seleccion de régimen de trabajo Alto/Normal 0 No Q Q Q Q
C6-02 Seleccion de frecuencia portadora 1 No Q Q Q Q
C6-03 Limite superior de la frecuencia portadora 2,0 kHz No A A A A
C6-04 Limite inferior de la frecuencia portadora 2,0 kHz No A A No No
C6-05 Ganancia proporcional de la frecuencia portadora 00 No A A No No

mDiferencia entre Régimen de trabajo alto y Régimen de trabajo normal.

A continuacién se muestran las caracteristicas del Régimen de trabajo alto (par constante) y del Régimen de
trabajo normal (par variable)

Régimen de trabajo alto / Par constante Régimen de trabajo normal /Par variable
Par constante Par variable
Par Par
0 Velocidad del motor 0 Velocidad del motor
Par constante significa un par de carga constante para todas las . - , .
. g par ¢e carg . para . Par variable significa que el par de carga aumentara a medida

velocidades del motor. Las aplicaciones tipicas son dispositivos . L .

L , que aumenta la velocidad. Las aplicaciones tipicas son
de empuje, cintas transportadoras, griias y otras cargas de alta . .

- . . . ventiladores y bombas. Normalmente no se requiere mucha
friccion o pesadas. Estas aplicaciones pueden requerir capacidad .
capacidad de sobrecarga.

de sobrecarga.




BPrecauciones de configuracion

C6-01 (Seleccion de régimen de trabajo Alto/Normal)

El convertidor dispone de los Modos de Régimen de trabajo alto/normal siguientes: Régimen de trabajo alto,
Régimen de trabajo normal 1 y Régimen de trabajo normal 2. Los rangos de configuraciéon y las
configuraciones de fabrica de algunos parametros cambian con la configuracion de C6-01. Consulte la pagina
5-74, Valores iniciales de parametro que cambian con la configuracion de C6-01 y la pagina 5-75, Rangos de
configuracion de parametros que cambian con la configuracion de C6-01.

La siguiente tabla muestra las diferencias principales entre los tres modos.

C6-01 Valor de configuracion 0 (Régimen de trabajo alto) 1 (Régimen de trabajo normal 1) | 2 (Régimen de trabajo normal 2)
C idad de sob d 150% de la corriente nominal para el | 120% de la corriente nominal para el | 120% de la corriente nominal para el
apacidad de sobrecarga de Régimen de trabajo alto durante 1 Régimen de trabajo normal 1 durante | Régimen de trabajo normal 2 durante
corriente del convertidor Lo . o# )
min. 1 min. 1 min.
0: Portadora baja, ruido bajo
1: Portadora 2 kHz
. *3
0: Frecuencia portadora baja, ruido 2: Portadora 5 kHz 9
C6-02 (Seleccion de frecuencia | bajo 3: Portadora 8,0 kHz N
portadora) 1: 2 kHz 4: Portadora 10,0 kHz"
6: 15kHz "2 5: Portadora 12,5 kHz ">
6: Portadora 15 kHz">
F: Configuracion de usuario™
E1T04 y E3-02 (Frecuencia de 150 Hz 400 Hz
salida max.)
L3-02 (nivel de prevencion de 150% 120%
bloqueo durante aceleracion)
L3-06 (nivel de prevencion de 150% 120%
bloqueo durante operacion)
L8-15 (caracteristicas OL2 a s e
baja velocidad) 0 (deshabilitada) 1 (habilitada)

* 1. La corriente nominal depende de la seleccion de Régimen de trabajo alto/normal. (Consulte la pdagina -2, Especificaciones segiin modelo para obtener
mas detalles.)

* 2. Si la frecuencia portadora en el Modo de Régimen de trabajo alto se configura en un valor mas alto que 2,5kHz debe considerarse una disminucion de
la corriente de salida.

* 3. la configuracion de fabrica y la frecuencia portadora maxima dependen de la capacidad del convertidor. (Consulte la pagina -2, Especificaciones segiin
modelo para obtener mas detalles.)

Seleccion de frecuencia portadora
Cuando seleccione la frecuencia portadora, observe las siguientes precauciones:
» Ajuste la frecuencia portadora de acuerdo a los casos que se muestran a continuacion.

« Si la distancia del cableado entre el convertidor y el motor es larga: Configure la frecuencia portadora
como baja. Utilice los siguientes valores como referencia.

Longitud del cableado 50 m o menos 100 m o menos Mas de 100m
€6-02 (frecuencia portadora) 0426 (15 kHz) 0a4 (10 kHz) 0a2 (5 kHz)
configuracion

« Si la velocidad y el par varian a bajas velocidades: Disminuya la frecuencia portadora.
* Si el ruido del convertidor afecta a dispositivos periféricos: Disminuya la frecuencia portadora.
* Si la corriente de fuga del convertidor es elevada: Disminuya la frecuencia portadora.

* Si el ruido metalico del motor es elevado: Incremente la frecuencia portadora.




* Cuando utilice control V/f o control V/f con PG, la frecuencia portadora puede ser configurada para variar

dependiendo de la

frecuencia de salida, como se muestra en el siguiente diagrama, configurando C6-03

(Limite superior de frecuencia portadora), C6-04 (Limite inferior de frecuencia portadora) y C6-05
(Ganancia proporcional de frecuencia portadora).

Frecuencia

C6-0

C6-0

portadora

o _

Frecuencia de salida x C6-05 x K*

Frecuencia de salida

E1-04
Frecuencia de salida max.

*K es el coeficiente determinado por el valor configurado en C6-03.
C6-03 > 10,0 kHz: K=3
10,0 kHz > C6-03 > 5,0 kHz: K=2
5,0 kHz > C6-03: K=1

Fig. 6.1 Frecuencia portadora variable

» Con Control vectorial de lazo abierto y Control vectorial de lazo cerrado, la frecuencia portadora es fijada
por el Limite superior de frecuencia portadora en C6-03, si estd configurado por el usuario, o por la
frecuencia portadora configurada en C6-02.

¢ Para fijar la frecuencia portadora, configure C6-03 y C6-04 con el mismo valor, o configure C6-05 como 0.

* Si las configuraciones son como las que se muestran a continuacion, se producira un OPEI11 (error de
configuracion de datos).

Si la ganancia proporcional de frecuencia portadora (C6-05) > 6 y C6-03 < C6-04.

Si C6-01 =0y la Seleccion de frecuencia portadora C6-02 estd configurada desde 2 a E.

Si C6-01 =1y la Seleccién de frecuencia portadora C6-02 esta configurada desde 7 a E.
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BFrecuencia portadora y capacidad de sobrecarga del convertidor:

La capacidad de sobrecarga del convertidor depende, entre otras cosas, de la configuracion de la frecuencia
portadora. Si la configuracion de la frecuencia portadora es mayor que la configuracion de fabrica, la
capacidad de corriente de sobrecarga debe ser reducida.

Régimen de trabajo alto (C6-01=0)

La frecuencia portadora por defecto para el modo de Régimen de trabajo alto es 2 kHz. La capacidad de
sobrecarga es el 150% de la corriente nominal de Régimen de trabajo alto durante 1 minuto.

Si se incrementa la frecuencia portadora debe considerarse una disminucion de la corriente de salida continua
como se muestra en la Fig. 6.2. La capacidad de sobrecarga no varia (nivel OL2). Sera el 150% de la corriente
disminuida durante 1 minuto.

110 - ! |
100 4 | |
00 Ty . . ; :
? \~ ~\ =~ S o~ : :
X \ ¢ =~ ‘ |
< 904 N = - |
© N ~ N ~ . !
g \ ~ \ ~ | = T~ . :
© . ~ I =~ ‘
o 80 4— N e ~ T~
9 X NG |
© . | 1
5 ‘o ~ ~ |
.E 70 o ~ ‘ \\ I
o) ! |
O | T . ~ ~
60 4 | :
50 T T v | v M ' ‘
9 4 6 8 10 12 14
Frecuencia portadora (kHz)
- — - - — 200V/400V 22kW y menor
——————— 200V 30kW / 400V 30 a 55kW
—————— 200V 37 a 90kW / 400V 75 a 160kW
_______ 400V 185kW

200V 110kW / 400V 220 y 300kW

Fig. 6.2 Disminucion de la corriente en el Modo de Régimen de trabajo alto




Régimen de trabajo normal 1 (C6-01=1)

La frecuencia portadora por defecto para el Modo de Régimen de trabajo normal 1depende de la capacidad del
convertidor. La capacidad de sobrecarga es el 120% de la corriente nominal de Régimen de trabajo normal

durante 1 minuto.

Si la frecuencia portadora se configura en un valor mas alto que la configuracion de fabrica, la capacidad de

sobrecarga se reduce como se muestra en la Fig. 6.3.

200 V Clase 37 a 90 kW

200 V Clase 0,4 a 22 kW
/ 400 V Clase 0,4 a 22 kW

» Frec. Portadora

A
400 V Clase 75 a 110 kW
120% \
96% / /
90% /
£ 400 V Clase 132 kW 200 V Clase 130 kW
f 400V Clase 160 kw | 400 V Clase 30 a 55 kW
(]
€
o
=}
e
(]
T
i
("]
@,
T
[]
c
8
6
(&)
0 5kHz 8kHz 10kHz 15kHz

Fig. 6.3 Capacidad de sobrecarga en el Modo de Régimen de trabajo normal 1

Régimen de trabajo normal 2 (C6-01=2)

En el Modo de Régimen de trabajo normal 2 la frecuencia portadora maxima disminuye en comparacion con
el Modo de Régimen de trabajo normal 1, pero la capacidad de sobrecarga a corto plazo aumenta. Consulte en

la Fig. 6.4 la capacidad de sobrecarga para ambos modos.
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Fig. 6.4 Régimen de trabajo normal 1y 2: Curva de deteccién de sobrecarga del convertidor
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Referencia de frecuencia

€ Seleccion de la fuente de referencia de frecuencia

Configure el parametro b1-01 para seleccionar la fuente de referencia de frecuencia.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
, Configu- cion Vecto- | Vecto-
N° de para- A
met‘:o Nombre racionde | durante N V/fcon | rialde | rial de
fabrica | la opera- PG lazo lazo

cion abierto | cerrado
b1-01 Seleccion de fuente de referencia de frecuencia 1 No Q Q Q Q
H3-09 Seleccion de funcion de entrada analogica 2 0 No A A A A
H3-13 Alternancia de entrada de referencia principal del terminal 0 No A A A A

Al/A2.

H6-01 Seleccion de funcion de entrada de tren de pulsos 0 No A A A A
H6-02 Escala de entrada de tren de pulsos 1440 Hz No A A A A

Hintroduccién de la referencia de frecuencia desde el Operador Digital
Sibl1-01 esta configurado como 0, puede introducir la referencia de frecuencia desde el Operador Digital.

Consulte los detalles sobre la configuracion de la referencia de frecuencia en la pdgina 3-1, Operador Digital
y modos.

-DRIVE- Rdy

Frequency Ref

U1-01=0/0 0.0 OHz

7N

(0.00~60.00)
"0.00Hz"

Fig. 6.5 Display de la configuracién de frecuencia

Introduccién de la referencia de frecuencia utilizando tensién (configuracién analégica)

Si b1-01 esta configurado como 1, puede introducir la referencia de frecuencia desde el terminal Al del
circuito de control (entrada de tension), o desde el terminal A2 del circuito de control (entrada de tension o
corriente).

Introduccion de la referencia de frecuencia de velocidad maestra solamente.

Si introduce solamente la referencia de frecuencia de velocidad maestra, introduzca la referencia de tension en
el terminal A1 del circuito de control.

Convertidor
2 kQ

+V (Fuente de alimentacién: 15V,
20 mA)

2 kQ A1 (Referencia de frecuencia
maestra)

A2 (Referencia de frecuencia auxiliar)

A£ (comun de analdgica)

Fig. 6.6 Introduccion de la referencia de frecuencia de velocidad maestra
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Alternancia de 2 pasos: Maestra/Auxiliar

Para realizar una alternancia de 2 pasos entre las referencias de frecuencia de velocidad maestra y auxiliar,
introduzca la referencia de frecuencia de velocidad maestra en el terminal Al del circuito de control, e
introduzca la referencia de frecuencia de velocidad auxiliar en el A2.

Cuando el terminal S3 (Comando 1 de multivelocidad) esta en OFF, la entrada del terminal Al (referencia de
frecuencia de velocidad maestra) sera la referencia de frecuencia del convertidor, y cuando el terminal S3 esta
en ON, la entrada del terminal A2 (referencia de frecuencia de velocidad auxiliar) serd la referencia de
frecuencia del convertidor.

Convertidor

S3 Comando de
Maestra/ multivelocidad 1

Auxiliar

SN Neutro de entrada digital
2kQ

A2

2 kQ| 0aT0V entrada

+V (fuente de alimentacion:
15V, 20 mA)

A1 (Referencia de frecuencia

0a10V maestra)

entrada

A2 (Referencia de frecuencia
auxiliar)

AC (comun de analégica)

A

2 kQ

OFF _ON

;E Interruptor DIP S1

Fig. 6.7 Introduccion de la referencia de frecuencia maestra/auxiliar

Precauciones de configuracion

Cuando introduzca una sefial de tension al terminal A2, ponga en OFF el terminal 2 del interruptor DIP S1
para alternar a entrada de tension (la configuracion de fabrica es ON).

Hintroduccion de la referencia de frecuencia utilizando una seial de corriente / Hacer
que la entrada analégica A1 sea multifuncional

La referencia de frecuencia puede ser introducida desde el terminal A2 del circuito de control utilizando una
sefial de corriente de 4-20mA. Para usar esta funcion, el parametro H3-13 debe ser configurado como 1
(alternancia de terminal A1/A2).

En este caso A2 se convierte en el entrada de la frecuencia maestra y Al se convierte en multifuncional. La
funcidn para la entrada analdgica A1 puede ser configurada en el parametro H3-09.

Convertidor

+V (fuente de alimenta-
cion: 15V, 20 mA)

A1 (Referencia de fre-
cuencia auxiliar)

A2 (Referencia de
frecuencia maestra)
AC (comun de

oFF on analogica)
Interruptor

DIP S1

4220 mA
entrada.

2

Fig. 6.8 Referencia de frecuencia utilizando corriente

Precauciones de configuracién

* Cuando introduzca una sefial de corriente en el terminal A2, ponga el terminal 2 del interruptor DIP S1 en
ON (configuracion de fabrica: ON).



mConfiguracion de referencia de frecuencia utilizando senales de tren de pulsos

Sibl-01 esta configurado como 4, la sefial de entrada de tren de pulsos en la entrada del terminal RP se utiliza
como referencia de frecuencia..

Configure H6-01 (seleccion de funcion de entrada de tren de pulsos) como 0 (referencia de frecuencia), y
posteriormente configure la frecuencia de pulsos de referencia que es igual al 100% del valor de la referencia
en H6-02 (Escala de entrada de tren de pulsos).

Convertidor
Especificaciones de la entrada de pulsos
Tension de nivel bajo 0,0a0,8V
Tension de nivel alto 35al32V
Factor de régimen de De 30 a 70% 32 kHz méax.
pulsos
Frecuencia de pulsos 0a32kHz MS ats2v (Terminal de entrada de

RP tren de pulsos)

Entrada de pulsos . .
AC (Comun de analégica)

Fig. 6.9 Referencia de frecuencia utilizando entrada de tren de pulsos




€ Utilizacion de operacion de multivelocidad
El convertidor soporta una operacion en multivelocidad con un maximo de 17 pasos de velocidad, utilizando
16 referencias de frecuencia de multivelocidad, y una referencia de frecuencia jog.

El siguiente ejemplo de una funcion de terminales de entrada multifuncional muestra una operaciéon de 9 pasos
utilizando las funciones de seleccion de referencias de multivelocidad 1 a 3 y jog.

EParametros relacionados

Para alternar referencias de frecuencia, configure la seleccion de referencias de multivelocidad 1 a 3 y de
referencia de jog en las entradas digitales multifuncionales.

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Numero

Terminal de Veltar Descripcion
n configurado
parametro
S4 H1-02 5 Comando de multivelocidad 3

Comando de multivelocidad 1 (también usado para la alternancia de velocidad maestra/
S5 H1-03 3 (defecto) auxiliar cuando la entrada analégica multifuncional H3-09 esta configurada como 2
(referencia de frecuencia auxiliar)).

S6 H1-04 4 (defecto) Comando de multivelocidad 2

S7 H1-05 6 (defecto) Seleccion de frecuencia jog (se le da prioridad sobre el comando de multivelocidad)

Combinacion de referencias de multivelocidad y entradas digitales

Puede modificar la referencia de frecuencia seleccionada combinando el estado ON/OFF de S4 a S7
(terminales de entrada digital). La siguiente tabla muestra las combinaciones posibles.

Comando de | Comando de | Comando de | Seleccion de
Velocidad | multivelocidad | multivelocidad | multivelocidad |  frecuencia Frecuencia seleccionada
1 2 3 Jog
1 OFF OFF OFF OFF Referencia de frecuencia 1 d1-01, frecuencia de velocidad maestra
2 ON OFF OFF OFF Referencia de frecuencia 2 d1-02, frecuencia auxiliar
3 OFF ON OFF OFF Referencia de frecuencia 3 d1-03
4 ON ON OFF OFF Referencia de frecuencia 4 d1-04
5 OFF OFF ON OFF Referencia de frecuencia 5 d1-05
6 ON OFF ON OFF Referencia de frecuencia 6 d1-06
7 OFF ON ON OFF Referencia de frecuencia 7 d1-07
8 ON ON ON OFF Referencia de frecuencia 8 d1-08
17 - - - ON* Frecuencia jog d1-17

* Se le da prioridad a la seleccion de terminal S7 de frecuencia jog sobre los comandos de multivelocidad.



Precauciones de configuracion
Cuando configure entradas analogicas para los pasos 1 y 2, observe las siguientes precauciones.

» Cuando configure la entrada analdgica del terminal Al para el paso 1 configure b1-01 como 1; cuando
configure d1-01 (Referencia de frecuencia 1) para el paso 1, configure b1-01 como 0.

* Cuando configure la entrada analdgica del terminal A2 para el paso 2 configure H3-09 como 2 (Referencia
de frecuencia auxiliar). Cuando configure d1-02 (Referencia de frecuencia 2) para el paso 2 configure H3-
09 con un valor que no sea 2.

BEjemplo de conexion y diagrama de tiempos

El siguiente diagrama muestra un ejemplo de diagrama de tiempos y de conexiones del circuito de control para
una operacion de 9 pasos.

Convertidor

s1 Directa/parada
s2 Inversa/parada
s3 Reset error

s4 Comando de multivelocidad 3

s5 Comando de multivelocidad 1

s6 Comando de multivelocidad 2

-~
-
-
-
L~
-
-~

s7 Frecuencia de jog

SN Neutro de entrada
digital

Fig. 6.10 Configuracion del circuito de control para operacion de 9 pasos

Referencia de
frecuencia 8

Referencia de
frecuencia 7

Referencia de
frecuencia 6

Referencia de
frecuencia 5

Referencia de
frecuencia 4

Referencia de Referencia de
frecuencia 2: Trecuencia 3
frecuencia de
velocidad auxiliar
Referencia de
frecuencia 1:
Frecuencia de

Referencia de
frecuencia

Frecuencia de jog

velocidad

maestra
Directa/parada | I ON’ ] ] OFF
Comando de | OFF
multivelocidad 1 - | ON |

Comando de OFF ON |

multivelocidad 2

Comando de | OFF I ON |

multivelocidad 3

Seleccion de | OFF : . I ON I
frecuencia Jog

Fig. 6.11 Diagrama de tiempos de seleccion de Comando de multivelocidad/Frecuencia de jog

Nota:

* Tiene que utilizarse la configuracion de entrada multifuncional “Referencia de multivelocidad 4” (32) para
seleccionar las referencias de frecuencia de d1-09 a d1-16.

* La configuraciéon de entrada multifuncional “Frecuencia Jog 2” (69) puede ser utilizada para la seleccion
de frecuencia de jog cuando se utiliza un control de 3 hilos para el circuito de control. Si se selecciona
cuando el convertidor se inicializa para control de 2 hilos se visualizara un error OPEO3.
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Métodos de entrada de comando Run

@ Seleccion de la fuente de comando Run

Configure el parametro b1-02 para seleccionar la fuente del comando Run.

EParametros relacionados

. Métodos de control
Modifica- Vecto
, Configu- cion Vecto- | .oy -
o =
X r(ri]?atprgra Nombre raciéonde | durante V/fcon | rial de rial de
fabrica | la opera- Vit PG lazo ke d
cion abierto cega
b1-02 Fuente de seleccién comando RUN 1 No Q Q Q Q

HOperacién utilizando el Operador Digital

Cuando se configura b1-02 como 0, se pueden realizar operaciones con el convertidor utilizando las teclas del
Operador Digital (RUN, STOP y FWD/REV). Para mas informacion sobre el Operador Digital consulte la
pagina 3-1, Operador Digital y modos.

EOperacion utilizando terminales del circuito de control

Si b1-02 se configura como 1, se pueden realizar operaciones con el convertidor utilizando los terminales del
circuito de control.

Operacion utilizando un control de 2 hilos

La configuracion de fabrica es para un control de 2 hilos. Si el terminal del circuito de control S1 se pone en
ON, se llevara a cabo operacion en marcha directa, si S1 se pone OFF, el convertidor se detendra. De la misma
manera, si el terminal del circuito de control S2 se pone en ON, se llevara a cabo operacion en marcha inversa,

si S2 se pone OFF, el convertidor se detendra.
_

i
Directa/parada Convertidor

O

Inversa/parada

L O =

SN neutro de entrada digital

oY

Fig. 6.12 Ejemplo de cableado para control de 2 hilos con Idgica positiva



Operacion utilizando un control de 3 hilos

Si uno de los parametros HI-01 a H1-05 (terminales de entrada digital S3 a S7) se configura como 0, los
terminales S1 y S2 se utilizan para un control de 3 hilos, y el terminal de entrada multifuncional que ha sido
configurado como 0 trabaja como un terminal de comando de seleccion de directa/inversa.

Si el convertidor se inicializa para un control de 3 hilos con A1-03, la entrada multifuncional 3 se convierte en
el terminal de entrada para el comando Run de directa/inversa.

Interruptor Stop Interruptor Operacién
(contacto NC)  (contacto NA)
S1

Comando Run (opera si esta en ON)

—F
S2

Comando Stop (parado si esta en ON)

S5
Comando Directa/lnversa (entrada multifuncional)

SN

Neutro de entrada digital

Fig. 6.13 Ejemplo de cableado para control de 3 hilos

> |« 50 ms min.
Comando Run Puede estar en ON o en OFF
OFF
Comando Stop ‘ (parado)
Comando Directa/inversa OFF (directa) | ON (inversa) |
Velocidad del motor
Stop Directa Inversa top irecta

Fig. 6.14 Diagrama de tiempos para control de 3 hilos

Q Utilice un circuito de control que ponga en ON el terminal S1 durante 50 ms o mas para el
INFO comando Run. Esto hara que el comando Run se automantenga en el convertidor.
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Métodos de parada

€ Seleccion del método de parada para un comando Stop

Hay cuatro métodos para parar el convertidor cuando se aplica un comando Stop.
* Parada por deceleracion
 Parada por marcha libre
* Parada por inyeccion de c.c.
+ Parada por marcha libre con temporizador
Configure el pardmetro b1-03 para seleccionar el método de parada del convertidor. Parada por inyeccion de

c.c. (b1-03=2) y parada por marcha libre con temporizador (b1-03=3) no pueden ser configurados para control
vectorial de lazo cerrado.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
, Configu- cion Vecto- | Vecto-
N° de para- "

met?o Nombre racionde | durante Vit V/fcon | rialde | rial de

fabrica | la opera- PG lazo lazo

cion abierto | cerrado

bl1-03 Seleccion de método de parada 0 No Q Q Q Q
bl-05 Seleccion de operacion en velocidad cero 0 No No No No A
b2-01 Nivel de velocidad cero 0,5 Hz No A A A A
b2-02 Corriente de freno de inyeccion de c.c. 50% No A A A No
b2-04 Tiempo de parada por freno de inyeccion de c.c. 0,50 s No A A A A

EParada por deceleracién (b1-03=0)

Si se introduce el comando Stop (es decir, el comando Run se pone en OFF) cuando b1-03 esta configurado
como 0, el motor decelera hasta la parada de acuerdo al tiempo de deceleracion que haya sido configurado.

I (Valor predeterminado: C1-02 (Tiempo de deceleracion 1)

Si la frecuencia de salida durante la parada por deceleracion cae por debajo de b2-01, el freno de inyeccion de
c.c. sera aplicado utilizando la corriente de c.c. configurada en b2-02 durante el tiempo configurado en b2-04.

Consulte las configuraciones del tiempo de deceleracion en la pdagina 6-19, Configuracion de tiempos de
aceleracion y deceleracion.

Comando Run

ON OFF

Frecuencia de salida

Tiempo de deceleracién
de parada por deceleraciéon

Freno de inyeccion de ¢.c.

Tiempo de parada por freno de
inyeccion de c.c.

(02-04)

Fig. 6.15 Parada por deceleracion



Si se selecciona control vectorial de lazo cerrado, el comportamiento de parada depende de la configuracion
de b1-05.

RUN OFF ON
Iy
fref
Referencia
de frecuencia E1-09
analégica
0
El comando Run se pone en OFF
y el control de velocidad cero se
inicia cuando la realimentacion de
velocidad del motor cae por debajo
out de b2-01.
b1-05=0 IR Control
(I;Zu? en referencia Excitacion inicial velocidad cero
e frecuencia
Baseblock |b2-03 b2-04 Baseblock
La referencia de frecuencia cae
por debajo de E1-09 y el control
de velocidad cero se inicia cuando
b1-05=1 Excitacién inicial Control la realimentacion de velocidad del
xcitacion inicia i X
Marcha Thre a velocidad (fy motor cae por debajo de b2-01.
parada
B S -
aseblock b2-03 b2-04 Baseblock
El comando Run se pone en OFF
y el control de velocidad cero se
) inicia cuando la realimentacion
Excitacion de velocidad del motor cae por
b1-05=2 inicial debajo de b2-01.
Run en frecuencia Control
minima (E1-09) velocidad cero
Baseblock b2-03 b2-04 Baseblock
El comando Run se pone en OFF 6
y el control de velocidad cero se
b1-05=3 inicia cuando la realimentacion de
Operacién de Excitacién inicial éel%gdoa;d del motor cae por debajo _
e b2-01.
velocidad cero Control
velocidad cero

-t - >

Baseblock b2-03 b2-04 Baseblock

Fig. 6.16 Parada por deceleracién en control vectorial de lazo cerrado

HParada por marcha libre (b1-03=1)

Si b1-03 se configura como 1 y el comando Run se pone en OFF, la salida del convertidor serd interrumpida
inmediatamente y el motor marchara libre hasta detenerse. El tiempo hasta que el motor se detiene depende de
la inercia y de la situacion de carga.

Comando Run |

ON OFF

Frecuencia de salida

Le— Frecuencia de salida del convertidor interrumpida

Fig. 6.17 Parada por marcha libre

& Después de introducir el comando Stop, los comandos Run se ignoran hasta que haya pasado el
INFO tiempo minimo de Baseblock (L2-03).




mParada por freno de inyeccion de c.c. (b1-03=2)

Después de introducir el comando Stop y de que haya transcurrido el tiempo minimo de Baseblock (L2-03), se
aplicara inyeccion de c.c. al motor. La corriente de inyeccion de c.c. aplicada puede configurarse en el
parametro b2-02. El tiempo de freno de inyeccion de c.c. depende del valor configurado para b2-04 y de la
frecuencia de salida en el momento en que se introduce el comando Stop. Si la frecuencia de salida era mayor
que el 10% de la frecuencia de salida maxima (E1-04), el tiempo de inyeccion de c.c. se alargard como se
muestra en la siguiente figura.

Tiempo de freno de inyeccion de c.c.

Comando Run

OFF y
Frecuencia de salida ON . b2-04 x 10

l«— Tension de salida del convertidor interrumpida

Freno de inyeccion de c.c.

— — b2-04 Frecuencia de salida a
N . " K ” la introduccion del
Tiempo minimo de Tiempo de freno de inyeccion de c.c.
Baseblock (L2-03) __— comando Stop
10% 100% (frecuencia de salida maxima)

Fig. 6.18 Freno de inyeccion de c.c. a la parada

Alargue el tiempo minimo de baseblock (L2-03) cuando se produzca sobrecorriente (OC) durante la
INFO parada.

EParada por marcha libre con temporizador (b1-03=3)

Si se introduce el comando stop (es decir, el comando run se pone en OFF) cuando b1-03 esta configurado
como 3, la salida del convertidor se desconecta del tal manera que el motor marcha libre hasta detenerse.
Después de introducir el comando Stop, los comandos Run se ignoran hasta que haya pasado el tiempo T. El

tiempo T depende de la frecuencia de salida al aplicar el comando stop y del tiempo de deceleracion.

Tiempo de espera de operacion T
Comando Run

ON OFF | ON | OFF ON Tiempo de

; : deceleracion
Frecuencia de salida (p-ej., C1-02)

Tension de salida del convertidor interrumpida —|

» Tiempo minimo de Frecuencia de salida
Tiempo de espera de operacion T Baseblock (L2-03) a la introduccién del
comando Stop

Frecuencia de salida minima  100% (frecuencia de salida maxima)

Fig. 6.19 Parada por marcha libre con temporizador



€ Utilizacion del freno de inyeccion de c.c.

El freno de inyeccion de c.c. puede ser utilizado para detener un motor que marcha libre antes de rearrancarlo
o para mantenerlo al final de la deceleracion cuando tiene mucha inercia. Configure el pardmetro b2-03 para
aplicar el freno de inyeccion de c.c. al motor, antes de que éste empiece a acelerar. Configure el parametro b2-
04 para aplicar una parada por freno de inyeccion de c.c al motor.

Configurando b2-03/04 como 0 se deshabilita la inyeccion de c.c. al arranque o a la parada

Configure la corriente del freno de inyeccion de c.c utilizando b2-02.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
. Configu- cién Vecto- | Vecto-
o -
N r(::at?ira Nombre raciénde | durante Vlfcon | rial de | rial de
fabrica | la opera- Vit PG lazo lazo
cion abierto | cerrado
b2-01 Nivel de velocidad cero (frefc'uenma de arranque de freno de 0.5 Hz No A A A A
inyeccion de c.c.).
b2-02 Corriente de freno de inyeccion de c.c. 50% No A A A No
b2-03 Tiempo de freno de inyeccion de c.c. al arranque 0,00 s No A A A A
b2-04 Tiempo de parada por freno de inyeccion de c.c. 0,50 s No A A A A

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor
conn . Vecto- | Vecto-
Funcién V/fcon | rialde | rial de

gurad V/E

o PG lazo lazo

abierto | cerrado
60 Comando de freno de inyeccion de c.c. Si Si Si Si

Hintroduccién del comando de freno de inyeccion de c.c. desde terminales del circuito
de control

Si configura un terminal de entrada digital (H1-OO) como 60 (comando de freno de inyeccion de c.c.), puede
aplicarse el freno de inyeccion de c.c. habilitando o deshabilitando esta entrada. A continuacion se muestra el
diagrama de tiempos para el freno de inyeccion de c.c.

Comando de freno de inyeccién de c.c. |

FRUN

Frecuencia de salida |

Freno de inyeccion de c.c. E1-09 b2-01 Freno de inyeccion de c.c.

Si introduce el comando de freno de inyeccién de c.c. desde un terminal externo, y si se
introduce un comando run o un comando jog, el freno de inyeccion de c.c sera deshabilitado,
y terminara la operacion.

Fig. 6.20 Diagrama de tiempos de freno de inyeccion de c.c.




mModificacion de la corriente de freno de inyeccidén de c.c. utilizando una entrada
analégica

Si configura H3-09 (Seleccion de funcion de terminal A2 de entrada analdgica) como 6 (corriente de freno de
inyeccion de c.c.), puede cambiar el nivel de corriente de freno de inyeccion de c.c. utilizando la entrada
analogica.

A entrada 10 V (tension) o entrada 20 mA (corriente), se aplicara el 100% de la corriente nominal del conver-
tidor.

Nivel de corriente de freno de inyeccion de c.c.

100%
Corriente nominal de
convertidor

0 10V
(4 (20 mA)

Fig. 6.21 Corriente de freno de inyeccion de c.c. utilizando una entrada analégica

€ Utilizacion de una parada de emergencia

Configure un terminal de entrada digital (H1-OO) como 15 6 17 (parada de emergencia) para parada por
deceleracion utilizando el tiempo de parada por deceleracion de emergencia configurado en CI1-09. Si
introduce la parada de emergencia con un contacto NA, configure el terminal de entrada multifuncional (H1-

O0) como 135, y si introduce la parada de emergencia con un contacto NC, configure el terminal de entrada
multifuncional (H1-O0O) como 17.

Tras la introduccion del comando de parada de emergencia la operacion no puede ser rearrancada hasta que el
convertidor se haya detenido. Para cancelar la parada de emergencia, ponga el comando run y el comando de
parada de emergencia en OFF.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
. Configu- cion Vecto- | Vecto-
N° de para- "
met?o Nombre racionde | durante Vi V/fcon | rialde | rial de
fabrica | la opera- PG lazo lazo
cién abierto | cerrado
C1-09 Tiempo de parada de emergencia 10,0 s No A A A A

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor = Vecto- | Vecto-
confi- Funcién Vi Vifcon | rialde | rial de
gurado PG lazo lazo
abierto | cerrado
15 Parada de emergencia, contacto NA Si Si Si Si
17 Parada de emergencia, contacto NC Si Si Si Si
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Caracteristicas de la aceleracion y deceleracion

€ Configuracion de tiempos de aceleracion y deceleracion

El tiempo de aceleracion indica el tiempo para incrementar la frecuencia de salida desde 0% a 100% de la
frecuencia de salida maxima (E1-04). El tiempo de deceleracion indica el tiempo para disminuir la frecuencia
de salida desde 100% a 0% de (E1-04). Los tiempos de acel./decel. 1 se utilizan con la configuraciéon de
fabrica, los tiempos de acel./decel. 2 a 4 pueden ser seleccionados utilizando una entrada digital
multifuncional.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
a Configu- cién Vecto- | Vecto-
o b
N r?:at':ira Nombre racionde | durante 4 | Vifcon | rialde | rial de
fabrica | la opera- Vi PG lazo lazo
cion abierto | cerrado
C1-01 Tiempo de aceleracion 1 Si Q Q Q Q
C1-02 Tiempo de deceleracion 1 Si Q Q Q Q
C1-03 Tiempo de aceleracion 2 Si A A A A
C1-04 Tiempo de deceleracion 2 Si A A A A
10,0 s
C1-05 Tiempo de aceleracion 3 No A A A A
C1-06 Tiempo de deceleracion 3 No A A A A
C1-07 Tiempo de aceleracion 4 No A A A A
C1-08 Tiempo de deceleracion 4 No A A A A
Cl1-10 Unidad dg rconﬁguracmn de tiempo de aceleracion/ 1 No A A A A
deceleracion
Cl-11 Frecuenm.a’ de alternancia de tiempo de aceleracion/ 0.0 Hz No A A A A
deceleracion
C2-01 Tiempo caracteristico de la curva S al inicio de la aceleracion 0,20s No A A A A
C2-02 Tiempo caracteristico de la curva S al final de la aceleracion 0,20 s No A A A A
C2-03 Tiempo caracteristico de la curva S al inicio de la deceleracion 0,20 s No A A A A
C2-04 Tiempo caracteristico de la curva S al final de la deceleracion 0,00 s No A A A A
Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Valor . Vecto- | Vecto-
confi- Funcion v | Vffeon | rialde | rial de
gurado PG lazo lazo
abierto | cerrado
7 Tiempo de Aceleracion/Deceleracion 1 Si Si Si Si
1A Tiempo de Aceleracion/Deceleracion 2 Si Si Si Si

B Configuracion de unidades de tiempo de aceleracion y deceleraciéon

Configure las unidades de tiempo de aceleracion y deceleracion utilizando C1-10. La configuracion de fabrica

es .
Valor Descripcion
seleccionado P
0 El rango de configuracion de tiempo de aceleracion/deceleracion es 0,00 a 600,0 en unidades de 0,01 seg.
1 El rango de configuracion de tiempo de aceleracion/deceleracion es 0,00 a 6000,0 en unidades de 0,1 seg.




mAlternancia de tiempo de aceleracion/deceleracién utilizando comandos de terminal
de entrada multifuncional

Pueden configurarse cuatro tiempos diferentes de aceleracion y deceleracion. Si los terminales de entrada digi-
tal multifuncional (H1-O0O) estan configurados como 7 (Seleccion de tiempo de aceleracion/deceleracion 1) y
1A (Seleccion de tiempo de aceleracion/deceleracion 2), puede alternarse el tiempo de aceleracion/decelera-
cion incluso durante la operacion combinando el estado ON/OFF de los terminales.

La siguiente tabla muestra las combinaciones de alternancia del tiempo de aceleracién/deceleracion.

Seleccién Tiefr}po Ace_leracic')n/ Seleccion Tie_mpo Ace_leracién/ Tiempo de aceleracion Tiempo de deceleracion
Deceleracion Terminal 1 Deceleracion Terminal 2
OFF OFF C1-01 C1-02
ON OFF C1-03 C1-04
OFF ON C1-05 C1-06
ON ON C1-07 C1-08

mAlternancia de los tiempos de aceleraciéon/deceleracion utilizando un nivel de
frecuencia

los tiempos de aceleracion/deceleracion pueden alternarse automaticamente en una frecuencia de salida
determinada que puede ser configurada en el parametro C1-11.

La Fig. 6.22 muestra el principio de trabajo de la funcion.

Configure C1-11 en un valor distinto de 0,0 Hz. Si C1-11 es configurado como 0,0 Hz, la funcién sera
deshabilitada.

Frecuencia dé salida

Frec. de
- alternancia de
tiempo de Acel/
decel C1-11

C1-07 C1-01 C1-02 C1-08

Si la frecuencia de salida > C1-11, la aceleracion y la deceleracion se llevan a cabo
utilizando el Tiempo de aceleracién/deceleracion 1 (C1-01, C1-02).
Si la frecuencia de salida < C1-11, la aceleracion y la deceleracion se llevan a cabo
utilizando el Tiempo de aceleracién/deceleracién 4 (C1-07, C1-08).

Fig. 6.22 Frecuencia de alternancia de tiempo de aceleracion/deceleracion



mAjuste del tiempo de aceleracion y deceleracién utilizando una entrada analégica

Si configura H3-09 (Seleccion de funcion de terminal A2 de entrada analdgica) como 5 (ganancia de tiempo
de aceleracion/deceleracion), puede ajustar el tiempo de aceleracion/deceleracion utilizando la tension de
entrada del terminal A2.

El tiempo de aceleracion resultante es como sigue:
Tiempo de aceleracion = valor configurado de C1-01 x ganancia de tiempo de aceleracion/deceleracion.

Ganancia de tiempo de Aceleracion/Deceleracion

100%

(Ganancia de aceleracién/deceleracion desde 1
a 10 V) = 10 V/tension de entrada (V) x 10 (%)

Fig. 6.23 Ganancia de tiempo de aceleracién/deceleracion utilizando una entrada analégica

Hintroduccién de las caracteristicas de la curva S en el tiempo de aceleracién y
deceleracion

Realizando la aceleracion y la deceleracion utilizando la curva S, puede reducir las sacudidas cuando arranque
y detenga la maquina.

Pueden configurarse cuatro tiempos caracteristicos para la curva S: Al inicio de la aceleracidn, al inicio de la
deceleracion, al final de la aceleracion y al final de la deceleracion.

& Cuando configure la curva S, calcule los tiempos de aceleracion/deceleracion como sigue:

. _ C2-01 + C2-02
INFO Tiempo acel. = = + C1-01/03/05/07

Tiempo decel. = w + C1-02/04/06/08

Ejemplo de configuracién

En el siguiente diagrama se muestra la curva S caracteristica cuando se alterna la operacion (directa/inversa).

Directa

Inversa

C2-02 C2-03 C2-04

Frecuencia de salida

C2-02 C2-03

Fig. 6.24 Curva S caracteristica durante la alternancia de la operacion




€ Aceleracion y deceleracion con cargas pesadas (Funcion Dwell)

La funcién Dwell (espera) mantiene la frecuencia de salida temporalmente cuando se inicia o se detiene la
operacion con cargas pesadas. Cuando utilice la funcién Dwell, debe configurar parada por deceleracion como
método de parada (b1-03 = 0).

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
) Configu- cion Vecto- | Vecto-
N° de para- "
met?o Nombre racionde | durante v | Vffcon | rialde | rial de
fabrica | la opera- PG lazo lazo
cion abierto | cerrado
b6-01 Frecuencia de Dwell al inicio 0,0 Hz No A A A A
b6-02 Tiempo de Dwell al inicio 0,0s No A A A A
b6-03 Frecuencia de Dwell a la parada 0,0 Hz No A A A A
b6-04 Tiempo de Dwell a la parada 0,0s No A A A A

mAplicacion de un Dwell de frecuencia de salida

Puede aplicarse un Dwell de frecuencia de salida para impedir que se bloquee el motor al arranque si la friccion
estatica y la inercia son grandes o para impedir que el motor marche libre en la parada. El nivel de frecuencia al
que se inicia la funcion Dwell puede configurarse separadamente para el arranque y la parada en los parametros
b6-01 y b6-03. Los tiempos pueden configurarse en los parametros b6-02 y b6-04 refer to Fig. 6.25).

Comando Run ON
L OFF
Frecuencia (ﬁe salida :
T b6-01  b6-03 Tiempo
— —
b6-02 b6-04

Fig. 6.25 Configuraciones de Dwell de frecuencia de salida

€ Prevencion del bloqueo del motor durante la aceleracion (Funcion de

prevencion del bloqueo del motor durante la aceleracién)

La funcion de prevencion del bloqueo del motor durante la aceleracion impide el bloqueo del motor si se le
aplica una carga pesada, o si se lleva a cabo una aceleracion rapida repentina.

Si L3-01 esta configurado como 1 (habilitado) y la corriente de salida del convertidor alcanza el 85 % del
valor configurado en L3-02, la relacion de aceleracion empezara a disminuir. Cuando se excede L3-02, se
detiene la aceleracion.

Si L3-01 esta configurado como 2 (ajuste 6ptimo), el motor acelera de tal manera que la corriente se mantiene
al nivel configurado en L3-03. Con esta configuracion es ignorada la configuracion del tiempo de aceleracion.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
. Configu- cion Vecto- | Vecto-
N° de para- "

met?o Nombre racionde | durante Vi V/fcon | rialde | rial de

fabrica | la opera- PG lazo lazo

cion abierto | cerrado

L3-01 Seleccion de prevencion de bloqueo durante aceleracion 1 No A A A No
L3-02 Nivel de prevencion de bloqueo durante aceleracion 150%* No A A A No
L3-03 Limite de prevencion de bloqueo durante la aceleracion 50% No A A A No

* Muestra el valor inicial cuando C6-01 esta configurado como 0 (predeterminado). Si C6-01 esta configurado como 1 6 2, el valor inicial es 120%.



EDiagrama de tiempos
La siguiente figura muestra las caracteristicas de frecuencia cuando L.3-01 esta configurado como 1.
Corriente de salida

Nivel de bloqueo
durante aceleracion

L3-02
85% de L3-02

- — Tiempo
Frecuencia de salida :
<>
M *o : s
* 1. Larelacion de aceleracion es disminuida.
* 2. Laaceleracion es detenida para reducir la corriente de salida. Tiempo

Fig. 6.26 Diagrama de tiempos para la prevencion de bloqueo durante la aceleracion.

EPrecauciones de configuracion

* Si la capacidad del motor es pequefia comparada con la capacidad del convertidor, o si el convertidor se
opera utilizando las configuraciones de fabrica y el motor se bloquea, disminuya el valor configurado en
L3-02.

* Si se utiliza el motor en el rango de potencia constante, 1.3-02 serd disminuido automaticamente para 6
prevenir el bloqueo. L3-03 es el valor limite para prevenir que el nivel de prevencion de bloqueo en el e
rango de potencia constante sea disminuido mas de lo necesario (véase la Fig. 6.27).

» Configure los parametros como un porcentaje tomando la corriente nominal del convertidor como el
100%.

Nivel de prevencién de
bloqueo durante aceleracion

L3-02 (nivel de prevencioén de bloqueo durante
aceleracion)

L3-03 (limite de prevencion de bloqueo durante
aceleracion)

Frecuencia de salida

E1-06
Frecuencia base (FA)

Fig. 6.27 Nivel y limite de prevencién de bloqueo durante aceleracion




&4 Prevencion de sobretension durante deceleracion

La funcion de prevencion de bloqueo durante la deceleracion alarga el tiempo de deceleracion
automaticamente respecto a la tension del bus de c.c. para evitar la interrupcion debido a una sobretension.

EParametros relacionados

” Métodos de control
Configu- Modifica-
N° de parame- niig Gem Vecto- | Vecto-
Nombre racién de Vifcon | rialde | rial de
tro o durantela VI

fabrica operacién PG lazo lazo

abierto | cerrado
L3-04 Seleg?lon de prevencion de bloqueo durante seleccion de 1 No A A A A
funcion de deceleracion

EConfiguraciéon de prevencién de bloqueo durante deceleracién (L3-04)

Pueden seleccionarse cuatro diferentes configuraciones para L3-04.

L3-04=0:

L3-04=1:

L3-04=2:

L3-04=3:

Deshabilitada

Esta configuracion deshabilita la funcion de prevencion de bloqueo durante la deceleracion. El
motor serd decelerado utilizando el tiempo configurado en C1-02 (C1-04/06/08). Si la inercia de
carga es muy alta y se produce un fallo OV durante la deceleracion, debe utilizarse una opcion de
freno o debe alargarse el tiempo.

Habilitada

Esta configuracion habilita la funcion de prevencion de bloqueo durante la deceleracion. El
convertidor intenta decelerar dentro del tiempo de deceleracién configurado. También tiene en
cuenta la tension del bus de c.c. Si la tension del bus de c.c. alcanza el nivel de prevencion de
bloqueo la aceleracion se detiene y se mantiene la frecuencia de salida. Cuando la tension del bus
de c.c. cae por debajo del nivel de prevencion de bloqueo se continua con la deceleracion.

Deceleracion inteligente

Esta configuracion habilita la funcidon de prevencion de bloqueo durante la deceleracion. Se toma
como referencia el tiempo de deceleracion configurado como C1-000. La funcion intenta optimizar
automaticamente el tiempo de deceleracion teniendo en cuenta la tension del bus de c.c. y acortando
el tiempo de deceleracion. La funcion no alarga el tiempo de deceleracion, es decir, si C1-00 se
configura demasiado corto, puede producirse sobretension OV.

Habilitada con resistencia de freno

Esta configuracion habilita la prevencion de bloqueo durante la deceleracion utilizando una opcion
de freno. Trabaja de manera similar a la configuracion 2, la Gnica diferencia es que se utiliza una
opcion de freno Tampoco se tiene en cuenta el tiempo de deceleracion configurado en C1-000.



BEjemplo de configuracion

A continuacion se muestra un ejemplo de prevencion de bloqueo durante la deceleracion cuando L3-04 esta

configurado como 1.

Frecuencia de salida

»

Tiempo de deceleracion controlado
" para prevenir sobretension

Tiempo

Tiempo de deceleracion

(valor configurado)

EPrecauciones de configuracion

Fig. 6.28 Prevencion de bloqueo durante la operacién de deceleracion

* El nivel de prevencion de bloqueo durante la deceleracion difiere dependiendo de la tension nominal del
convertidor y de la tension de entrada. Consulte informacion detallada en la siguiente tabla.

Tension nominal/de entrada del convertidor

Nivel de prevencion de bloqueo durante deceleracion (V)

Clase 200 V 380
E1-01 =400 V 760
Clase 400 V
E1-01 <400 V 660

* Cuando se utilice la opcion de freno (resistencia de freno, unidad de resistencia de freno, unidades de
freno), asegurese de configurar el parametro L3-04 como 0 6 3.

» Cuando se utiliza una opcion de freno y debe optimizarse el tiempo de deceleracion (mas corto que la
configuracién de C1-02/04/06/08), L3-04 debe ser configurado como 3.

6
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Ajuste de referencias de frecuencia

€ Ajuste de referencias de frecuencia analégicas

Los valores de referencia analogica pueden ser ajustados utilizando las funciones de ganancia y bias para las
entradas analogicas.

EParametros relacionados

. Métodos de control
N° de parame- il Moc(ijcl')f:a- Vecto- | Vecto-
50 Nombre racionde |, - oiela v | Vficon | rialde | rial de
fabrica operacion PG Ia;o lazo

abierto | cerrado
H3-01 f:ll;:t(i:;:lilol;lgiii :livel de sefial del terminal A1 de entrada analdgica 0 No A A A A
H3-02 Ganancia de entrada de referencia de frecuencia de terminal A1l 100,0% Si A A A A
H3-03 Bias de entrada de referencia de frecuencia de terminal A1l 0,0% Si A A A A
H3-08 Seleccion de nivel de sefial de A2 analdgica multifuncional 2 No A A A A
H3-09 Seleccion de funcion de A2 analdgica multifuncional 0 No A A A A
H3-10 Ganancia de entrada de A2 analégica multifuncional 100,0% Si A A A A
H3-11 Bias de entrada de A2 analogica multifuncional 0,0% Si A A A A
H3-12 Constante de tiempo de filtro de entrada analogica 0,03 s No A A A A
H3-13 Alternancia de terminal A1/A2 0 No A A A A

HAjuste de la referencia de frecuencia analégica utilizando parametros

La referencia de frecuencia puede ser introducida desde los terminales del circuito de control utilizando
tension analogica o sefiales de corriente (solamente entrada analogica A2).

Los niveles de sefial de entrada pueden ser seleccionados utilizando

» H3-01 para la entrada analdgica Al

I » H3-08 para la entrada analogica A2

Los ajustes de las sefiales pueden ser realizados utilizando:

» H3-02 (Ganancia) y H3-03 (Bias) si se selecciona la entrada analogica Al para ser la entrada de referencia
de frecuencia

* H3-10 (Ganancia) y H3-11 (Bias) si se selecciona la entrada analogica A2 para ser la entrada de referencia
de frecuencia

Consulte la Fig. 6.29 para ajustar la sefial utilizando las funciones de ganancia y bias.

Referencia de frecuencia Referencia de frecuencia
H3-02 H3-10
Tension de Tensién de entrada
entrada del de terminal A2
H3-03 terminal A1 K- (corriente)
ov 10V 0V {4 mA) 10 V(20 mA)
Entrada del terminal Entrada del terminal

Fig. 6.29 Entradas de terminales A1y A2



mAjuste de la ganancia de frecuencia utilizando una entrada analégica

Cuando H3-09 se configura como 1 (ganancia de frecuencia), la ganancia de frecuencia puede ser ajustada
utilizando la entrada analdgica A2.

Ganancia de frecuencia

100%

Seleccioén de nivel de entrada del terminal
A2 de entrada analdgica multifuncional

0V(4ma) 10 V(20 mA)

Fig. 6.30 Ajuste de ganancia de frecuencia (Entrada del Terminal A2)

La ganancia de frecuencia para el terminal A1l es el producto de H3-02 y la ganancia que se introduce en el
terminal A2. Por ejemplo, cuando H3-02 esta configurado como 100% y la entrada del terminal A2 es 5V, la
ganancia de referencia de frecuencia sera 50%.

Referencia de frecuencia

100 % H3-02
50 % H3-02 x 0,5
Tension de entrada del terminal A1
0 10V
Fig. 6.31 Ejemplo de configuracion de ganancia de frecuencia 6
mAjuste del bias de frecuencia utilizando una entrada analégica .

Si el parametro H3-09 esta configurado como 0 (Bias de frecuencia), la frecuencia equivalente a la tension de
entrada del terminal A2 se afiade a A1 como un bias.
Bias de frecuencia

100%

Seleccion de nivel de entrada del terminal
A2 de entrada analdgica multifuncional

0V(4mA) 10 V(20 mA)

Fig. 6.32 Ajuste de bias de frecuencia (Entrada del Terminal A2)

Por ejemplo, si H3-02 es 100%, H3-03 es 0%, y la entrada del terminal A2 es 1 V, la referencia de frecuencia
para 0 V en Al serd el 10% de la frecuencia de salida maxima (E1-04).

Referencia de frecuencia

H3-02

10 %
Bias L.
Tension de entrada del
oV 10V terminal A1
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Fig. 6.33 Ejemplo de configuracion de bias de frecuencia

€ Operacion evitando la resonancia (Funcion de salto de frecuencias)

La funcién de salto de frecuencias permite la prohibicion o “saltar” ciertas frecuencias dentro del rango de
frecuencias de salida del convertidor, de tal manera que la maquina pueda operar sin oscilaciones causadas por
las frecuencias de resonancia de la maquina.

También puede ser utilizada para el control de banda muerta.

Durante la aceleracion y la deceleracion la frecuencia de salida va lineal a través del rango de frecuencias
prohibidas, es decir, no se salta ninguna frecuencia.

Durante la operacion a velocidad constante estd prohibida la operacion dentro del rango de salto de
frecuencias.

EParametros relacionados

. Métodos de control
Configu- Modifica-
N° de parame- Nomb nig Gtm Vecto- | Vecto-
fro ombre racion de el VI V/fcon | rialde | rial de
fbrica | o oracién PG lazo | lazo

abierto | cerrado
d3-01 Salto de frecuencia 1 0,0 Hz No A A A A
d3-02 Salto de frecuencia 2 0,0 Hz No A A A A
d3-03 Salto de frecuencia 3 0,0 Hz No A A A A
d3-04 Ancho de salto de frecuencias 1,0 Hz No A A A A

La relacion entre la frecuencia de salida y la referencia de salto de frecuencia se muestra en la Fig. 6.34.

Frecuencia de salida

Referencia de frecuencia descendiendo /

/ Ancho de salto de

frecuencia d3-04
\{ 1

Referencia de frecuencia ascendiendo

/ Ancho de salto
de frecuencia
3-04

Ancho de salto
de frecuencia

d3-04
A Referencia de salto de frecuencia
Salto de Salto de Salto de
frecuencia 3 frecuencia 2 frecuencia 1
(d3-03) (d3-02) (d3-01)

Fig. 6.34 Salto de frecuencia



mConfiguracion de la referencia de salto de frecuencias utilizando una entrada
analégica

Cuando el parametro H3-09 (seleccion de funcion de entrada analdgica A2) esta configurado como A (salto de
frecuencia), el salto de frecuencia puede ser modificado por el valor de entrada del terminal A2.

Salto de frecuencias

Frecuencia de salida max.
E1-04

Seleccion de nivel de entrada
1 del terminal A2 de entrada
analégica multifuncional

ov
(4 mA) (20 mA)

Fig. 6.35 Configuracion de salto de frecuencias utilizando una entrada analdgica

HPrecauciones de configuracion

* Configure el salto de frecuencias de acuerdo a la siguiente formula: d3-01 > d3-02 > d3-03 > entrada
analogica.

* Cuando los parametros d3-01 a d3-03 se configuran como 0 Hz, se deshabilita la funcion de salto de
frecuencias.

mAjuste de valores de referencia de entrada de tren de pulsos

Sibl1-01 se configura como 4 y H6-01 se configura como 0, se selecciona la entrada de tren de pulsos como la
fuente de referencia de frecuencia. Configure la frecuencia de pulsos que es igual al 100% de la referencia en
el parametro H6-02, y después ajuste la ganancia y el bias correspondientemente utilizando H6-03 y H6-04.

EParametros relacionados

- Métodos de control
N° de parame- ety Moc?g:}ca- Vecto- | Vecto-
i@ Nombre raciénde | | - iela v | Vffcon | rialde | rial de
fabrica operacion PG lazo lazo

abierto | cerrado
He6-01 Seleccion de funcion de entrada de tren de pulsos 0 No A A A A
H6-02 Escala de entrada de tren de pulsos 1440 Hz Si A A A A
H6-03 Ganancia de entrada de tren de pulsos 100,0% Si A A A A
H6-04 Bias de entrada de tren de pulsos 0,0% Si A A A A
H6-05 Tiempo del filtro de entrada de tren de pulsos 0,10s Si A A A A

El diagrama de bloques en la Fig. 6.36 explica el funcionamiento de la entrada de tren de pulsos.

Ganancia y bias

Filtro — )
H6-03 =0 Frecuencia de
A o——1——»velocidad maestra
RP Medicion de ] =1
. o— ciclo I [ Q/C Realimentacion PID
1+sT H6-04
o——+—»-Valor consigna PID
0% 100%
H6-05 -
H6-01

Escala utilizando H6-02

Fig. 6.36 Ajustes de referencia de frecuencia utilizando entradas de tren de pulsos

El principio para configurar la ganancia y el bias de entrada es el mismo que para las entradas analogicas
(consulte la pagina 6-26 y siguientes). La tinica diferencia es que la sefial de entrada no es tension o corriente,

sino un tren de pulsos.
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Limite de velocidad
(Limites de referencia de frecuencia)

€ Limitacion de la frecuencia de salida maxima

Si no se permite rotar al motor por encima de una determinada frecuencia, utilice el parametro d2-01 para
configurar un limite superior de referencia de frecuencia.
El valor del limite se configura como un porcentaje, tomando E1-04 (Frecuencia de salida méxima) como el

100 %.

EParametros relacionados

L Métodos de control

Configu- e Vecto- | Vecto

N° de parame- Y cion - -
t‘:o Nombre racion de ey v Vifcon | rial de | rial de

fabrica " if PG lazo lazo
operacion ’
abierto | cerrado
d2-01 Limite superior de la referencia de frecuencia 100,0% No A A A A

€ Limitacion de la frecuencia de salida minima

Si no se permite rotar al motor por debajo de una determinada frecuencia, utilice los parametros d2-02 6 d2-03
para configurar un limite inferior de referencia de frecuencia.
Hay dos métodos para limitar la frecuencia minima:

» Configure d2-02 para ajustar el nivel minimo para todas las frecuencias.

* Configure d2-03 para ajustar el nivel minimo para la frecuencia de velocidad maestra (es decir, el nivel
minimo no es valido para la frecuencia de jog, la frecuencia de multivelocidad, ni la frecuencia auxiliar).

EParametros relacionados

Métodos de control

_ N° de parame- Configu- M(:;(ijci')fi:: - Vecto- | Vecto-
tro Nombre r?agi:r?cge durantela | i V/fP (C:;)n rilal de rilal de
OperaCién ab?é?to ceer]rz;jo
d2-02 Limite inferior de la referencia de frecuencia 0,0% No A A A A
d2-03 Limite inferior de la referencia de la velocidad maestra 0,0% No A A A A

HAjuste del limite inferior de frecuencia utilizando una entrada analégica

Si el parametro H3-09 (Seleccion de funcion de entrada analdgica A2) se configura como 9 (nivel inferior de
frecuencia de salida), el nivel inferior de frecuencia puede ser ajustado utilizando el nivel de entrada del
terminal A2 (véase la Fig. 6.37).

Nivel inferior de frecuencia de salida

Frecuencia de salida
maxima
E1-04

Nivel de entrada
10V del terminal A2 de entrada analdgica
multifuncional

0
(4 mA) (20 mA)

Fig. 6.37 Caracteristicas de la entrada analégica A2 para el nivel inferior de referencia de frecuencia

Si el parametro d2-02 y el nivel inferior de frecuencia de salida del terminal A2 han sido configurados al
mismo tiempo, el valor de configuracion mas alto sera el limite inferior de frecuencia.
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Deteccion de frecuencia

€ Funcion de velocidad alcanzada
Hay ocho tipos diferentes de métodos de deteccion de frecuencia disponibles. Las salidas digitales

multifuncionales M1 a M6 pueden ser programadas para esta funcion y pueden ser utilizadas para indicar una
deteccion de frecuencia o de frecuencia alcanzada para cualquier dispositivo externo.

EParametros relacionados

. Métodos de control
) Modifica-
o . Configu- " Vecto- | Vecto-
N° de parame Nomb L cion . ;
tro ombre racion de duEmeR VI Vifcon | rialde | rial de
fabrica operacién PG lazo lazo
abierto | cerrado
L4-01 Nivel de deteccion de velocidad alcanzada 0,0 Hz No A A A A
L4-02 Ancho de deteccion de velocidad alcanzada 2,0 Hz No A A A A
L4-03 Nivel de deteccion de velocidad alcanzada (+/-) 0,0 Hz No A A A A
L4-04 Ancho de deteccion de velocidad alcanzada (+/-) 2,0 Hz No A A A A

B Configuraciones de salida multifuncional: H2-01 a H2-03
(M1 - M6 seleccion de funcidn)

La siguiente tabla muestra la configuracion necesaria de los parametros H2-01 a H2-03 para cada una de las
funciones de velocidad alcanzada. Consulte los diagramas de tiempos en la pagina siguiente para mas detalles.

Funcién Configuracion

fret = fout Alcanzada 1 2

fout = fset Alcanzada 1 3

Deteccion de frecuencia 1 4

Deteccion de frecuencia 2 5

fror = fout Alcanzada 2 13 6
fout = fset Alcanzada 2 14 _
Deteccion de frecuencia 3 15

Deteccion de frecuencia 4 16

EPrecauciones de configuracion

* Con L4-01 se configura un nivel de velocidad alcanzada absoluto, es decir, se detecta una velocidad
alcanzada en ambos sentidos (FWD y REV).

* Con L4-03 se configura un nivel de velocidad alcanzada, es decir, la velocidad alcanzada solamente se
detecta en el sentido configurado (nivel positivo — direccion FWD, nivel negativo — direcciéon REV).
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EDiagramas de tiempos

La siguiente tabla muestra los diagramas de tiempos para cada una de las funciones de velocidad alcanzada.

L4-03: Nivel Velocidad Alcanzada +/—

Parametro L4-01: Nivel Velocidad Alcanzada
relacionado L4-02: Ancho Velocidad Alcanzada L4-04: Ancho Velocidad Alcanzada
frer = four Alcanzada 1 fret = fout Alcanzada 2
Referencia Referencia
de frecuencia \ de frecuencia i
Frecuencia Frecuencia
de salida o L4-02 de salida o
velocidad velocidad
fror = fout del motor del motor
Alcanzada Referencia [N\ Referencia \ /
de frecuencia A de frecuencia = & ! '
L4-02 L4-04
fot = fou Alcanzada OFF [ ON fof = foAlcanzada2 OFF | ON
(Configuracién de salida multifuncional = 2) g%osnaf:%;ra,ﬁlﬁgfuncionm =13)
fout = fset Alcanzada 1 fout = fset Alcanzada 2
ON en las siguientes condiciones durante frecuencia ON en las siguientes condiciones durante frecuencia
alcanzada) alcanzada)
L4-02 L4-04
\ - \ -
— -+— |4-01 - | 4-
Frecuencia \ i 0 Frecuencia / \ ; 03
four = oot de salida o \ de salidao _ / \
velocidad / velocidad
Alcanzada del motor _ / del motor
L4-01 —T—— 7
A
L4-02
fout = fconhgﬁrlgranzada 1 ON OFF fout = fcon@Egpzada 2 ON OFF
(Configuracion de salida multifuncional = 3) (Configuracion de salida multifuncional = 14)
Deteccion de frecuencia 1 (FOUT) Deteccion de frecuencia 3 (FOUT)
L4-01 > | Frecuencia de salida |) L4-03 > | Frecuencia de salida |)
- L4-04
,,,,,,, a— ,,,,JLL4 02 Z—
Frecuencia < L4-01 Frecuencia § L4038
de salida o de salida o
velocidad velocidad
del motor v del motor
L4-01-»
S N—
L4-02
Det. Deteccion 1 ON | OFF Det. Deteccion 3 ON | OFF
Deteccidon | (Configuracion de salida multifuncional = 4) (Configuracién de salida multifuncional = 15)
de - -
frecuencia | Deteccion de frecuencia 2 (FOUT) Deteccion de frecuencia 4
L4-01 <| Frecuencia de salida |) L4-03 < Frecuencia de salida)
L4-02 L4-04
\— T L4-01 \— = 14-03
Frecuencia A Frecuencia
de salida o de salida o
velocidad velocidad
del motor v del motor
L4-01 —» i /
L4-02
Det. Deteccion 2 OFF ON Det. Deteccion 4 OFF ON
(Configuracion de salida multifuncional = 5) (Configuracion de salida multifuncional = 16)
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Mejora del rendimiento de operacién

€ Reduccion de la fluctuacion de la velocidad del motor
(Funciéon de compensacién del deslizamiento)

Cuando la carga es elevada, también aumenta el deslizamiento del motor y disminuye la velocidad. La funcion
de compensacion del deslizamiento mantiene la velocidad del motor constante, independientemente de los
cambios que se produzcan en la carga. Cuando el motor estd operando con la carga nominal, se afiade a la
frecuencia de salida el parametro E2-02 (deslizamiento nominal del motor) X el valor de la ganancia de la
compensacion del deslizamiento en el parametro C3-01.

EParametros relacionados

- Métodos de control
Configu- | Modifica- Vecto- | Vect
N° de parame- N N cion e | VR
i ombre racionde | 4 antela | vy | V/foon | rialde | rial de
fébrica | o oeracion PG lazo | lazo
abierto | cerrado
C3-01 Ganancia de compensacion de deslizamiento 1,0* Si A No A No
. L . . 200 ms
C3-02 Tiempo de retardo de la compensacion de deslizamiento « No A No A No
C3-03 Limite de compensacion de deslizamiento 200% No A No A No
C3-04 Compensacion de deslizamiento durante la regeneracion 0 No A No A No
C3-05 Seleccion de operacion de la limitacion de tension de salida 0 No No No A A

* La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).

HAjuste de la ganancia de la compensacion de deslizamiento (C3-01)

El valor configurado en C3-01 depende del método de control. Las configuraciones de fabrica son:
 Control V/fsin PG: 0,0

» Control vectorial de lazo abierto: 1,0

Configure C3-01 como 1,0 para compensar el deslizamiento dependiendo del estado de salida de par real
utilizando el deslizamiento nominal (E2-02/E4-02) como referencia.

Ajuste la ganancia de compensacion de deslizamiento utilizando el siguiente procedimiento.

1. Con control vectorial de lazo abierto configure E2-02 (Deslizamiento nominal del motor) y E2-03
(Corriente en vacio del motor) correctamente. El deslizamiento nominal del motor puede ser calculado
utilizando los valores que constan en la placa del motor y la siguiente formula:

_ Velocidad nominal del Motor (rpm) X N° de polos del motor
120

Deslizamiento nominal del motor (HZ) = Frecuencia nominal del motor (HZ)

Los datos del motor pueden ser ajustados automaticamente utilizando la funcion de autotuning.
2. Con el control V/f configure C3-01 como 1,0.

3. Aplique una carga y mida la velocidad para ajustar la ganancia de compensacion de deslizamiento. Ajuste
la ganancia de compensacion de deslizamiento solamente en 0,1 cada vez. Si la velocidad es menor que el
valor objetivo, incremente la ganancia de compensacion de deslizamiento, y si la velocidad es mayor que
el valor objetivo, reduzca la ganancia de compensacion de deslizamiento.

4. La configuracion de C3-01 como 0,0 deshabilita la funcién de compensacion de deslizamiento.
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mAjuste de la constante de tiempo de retardo primario de la compensacioén de
deslizamiento (C3-02)

La constante del tiempo de retardo de la compensacion de deslizamiento se configura en ms.

El valor de configuracion de C3-02 depende del método de control. Las configuraciones de fabrica son:
» Control V/fsin PG: 2000 ms

» Control vectorial de lazo abierto: 200 ms

Normalmente no es necesario modificar esta configuracion. Cuando la respuesta de la compensacion de
deslizamiento es baja, reduzca el valor configurado. Cuando la velocidad sea inestable, incremente el valor de
configuracion.

HAjuste del limite de la compensacion de deslizamiento (C3-03)

Utilizando el parametro C3-03 puede configurarse el limite superior para la compensacion de deslizamiento
como un porcentaje, tomando el deslizamiento nominal del motor como el 100%.

Si la velocidad es menor que el valor consigna pero no cambia incluso tras ajustar la ganancia de
compensacion de deslizamiento, es posible que se haya alcanzado el limite de compensacion de
deslizamiento. Incremente el limite, y compruebe de nuevo la velocidad. Aseglirese siempre de que el valor
del limite de compensacion de deslizamiento y la frecuencia de referencia no excedan la tolerancia de la
maquina.

El siguiente diagrama muestra el limite de compensacién de deslizamiento para el rango de par constante y el
rango de salida fijado.

Limite de compensacion de deslizamiento

E1-04
E1-06

X C3-03

C3-03

Frecuencia de salida

E1—‘06 E1-04
E1-06: Frecuencia base
E1-04: Frecuencia de salida maxima

Fig. 6.38 Limite de compensacion de deslizamiento

mSeleccion de la funciéon de compensacion de deslizamiento durante la regeneracion
(C3-04)

Habilita o deshabilita la funcion de compensacion de deslizamiento durante la regeneracion.

Si la funcion de compensacion de deslizamiento opera durante la regeneracion, es posible que necesite utilizar
una opcion de freno (resistencia de freno, unidad de resistencia de freno, unidad de freno).

mSeleccion de operacion cuando la tensién de salida esta saturada (C3-05)

Generalmente el convertidor no puede establecer una tension de salida superior a la tension de entrada. Si la
referencia de tension de salida para el motor (parametro de monitorizacion U1-06) excede la tension de
entrada en el rango de alta velocidad, la tension de salida se satura, y el convertidor no puede responder a
cambios de velocidad o carga. Esta funcién reduce automaticamente la tension de salida para evitar la
saturacion de tension.

Por lo tanto, la precision del control de velocidad puede mantenerse incluso a altas velocidades (alrededor de
la velocidad nominal del motor). Con la tension disminuida la corriente puede ser alrededor de un 10% mas
alta comparada con la operacion sin limitador de tension.



€4 Compensacion de par para insuficiente al arranque y durante operacién a
baja velocidad

La funcion de compensacion de par detecta un aumento de la carga del motor, e incrementa el par de salida.

En el control V/f el convertidor calcula la pérdida de tension del hierro del motor utilizando el valor de
resistencia de terminal (E2-05) y ajusta la tension de salida (V) para compensar el par insuficiente al arranque
y durante la operacion a baja velocidad. La tension de compensacion se calcula mediante: pérdida de tension
del hierro del motor X parametro C4-01.

En el control vectorial de lazo abierto la corriente de excitacion del motor y la corriente generadora de par son
calculadas y controladas de manera separada. La compensacion de par afecta solamente a la corriente
productora de par.

La corriente generadora par se calcula mediante la referencia de par calculada x C4-01.

BParametros relacionados

- Métodos de control
] Modifica-
N° de Co_nflgu— cion Vecto- | Vecto-
parametro Nombre racion o durantela VI Vifcon | rial de | rial de
fabrica & > PG lazo lazo
peracion .
abierto | cerrado
C4-01 Ganancia de compensacion de par 1,00 Si A A A No
. .. 200 ms
C4-02 Constante de tiempo de retardo de la compensacion de par « No A A A No
C4-03 Valor de compensacion de par de arranque (rotacion directa) 0,0 No No No A No
C4-04 Valor de compensacion de par de arranque (rotacion inversa) 0,0 No No No A No
C4-05 Constante del tiempo de compensacion de par de inicio 1 ms No No No A No

* La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control V/f).

mAjuste de la ganancia de la compensacion de deslizamiento (C4-01)

Normalmente no es necesario modificar esta configuracion. Si es necesario realizar ajustes proceda como
sigue:
Control vectorial de lazo abierto:

* Si la respuesta de par es lenta incremente el valor de configuracion.

* Si se produce vibracion disminuya el valor de configuracion.

Control V/f:
* Si el cable es muy largo incremente el valor de configuracion.

* Si la capacidad del motor es menor que la capacidad del convertidor (Capacidad méxima del motor
aplicable) incremente el valor de configuracion.

* Si el motor vibra reduzca el valor configurado.

Precauciones de configuracion

» Ajuste este parametro de tal manera que la corriente de salida durante la rotaciéon a baja velocidad no
exceda el rango de corriente de salida nominal del convertidor.

* Ajuste el valor en pasos de 0,05 solamente.
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mAjuste de la constante de tiempo de retardo primario de la compensacién de par
(C4-02)
El valor de configuracion de C4-02 depende del método de control. Las configuraciones de fabrica son:
 Control V/f sin PG: 200 ms
* Control V/f con PG: 200 ms
* Control vectorial de lazo abierto: 20 ms
Normalmente no es necesario modificar esta configuracion. Si es necesario realizar ajustes proceda como
sigue:
* Si el motor vibra incremente el valor configurado.

* Si la respuesta de par es lenta disminuya el valor de configuracion.

EFunciéon de compensacion de par de arranque (C4-03 a C4-05)

Puede aplicarse una compensacion de par de arranque para aumentar el par establecido al arranque en control
vectorial de lazo abierto.

Esta funcion es efectiva para maquinaria con cargas de alta friccion y aplicaciones en las que se requiera un

par de arranque alto. Funciona como se muestra en el siguiente diagrama.

Comando Run Directa (Inversa)
ON

OFF

Constante de ti : C4-02
Constante de tiempo: C4-05 onstante de flempo

C4-03 (directa)
\» ! A C4-04 (inversa, polaridad negativa)
Volumen de :

compensacion de par

<>
C4-05x 4

E1-09 El valor mayor de b2-01y
E1-09

6 Frecuencia de salida »

Fig. 6.39 Diagrama de tiempos para frecuencia de par de arranque

Cuando se utiliza esta funcion debe tenerse en cuenta lo siguiente:
» Cuando la maquina marcha en FWD y REV deben ser configurados ambos valores, C4-03 y C4-04.
* La compensacion trabaja solamente para operacion en modo normal. No puede ser utilizada para
operacion regenerativa.
* Si se utiliza compensacion de par de arranque y se genera una gran sacudida al arrancar, incremente la
constante de tiempo de compensacion de par de arranque (C4-05).

€ Regulacion automatica de la velocidad (ASR)

En el control vectorial de lazo cerrado la regulacion automatica de la velocidad (ASR) ajusta la referencia de
par con el fin de eliminar la desviacion entre la referencia de velocidad y la velocidad medida (realimentacion
del PG). La Fig. 6.40 muestra la estructura ASR para el control vectorial de lazo cerrado.

. C5-01/03
Referemz’la + P _ + Tempor. | o Referencia

e Ll de retardo ""de par
frecuencia " + ? Jl P

. | . |/' C5-06 Limites de par
Velocidad e _/|
del motor C5-02/04 C5-08
Limite |

Fig. 6.40 Estructura ASR para el control vectorial de lazo cerrado
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En control V/f con PG el ASR ajusta la frecuencia de salida con el fin de eliminar la desviacion entre la
referencia de velocidad y la velocidad medida (realimentacion del PG). La Fig. 6.41 muestra la estructura
ASR para el control V/f con PG

Referencia

. » Frecuencia
de frecuencia g de salida
+ +
N C5-01/03
Velocidad o~ |
del motor gl J|
- + +
C5-05
Limite ASR

C5-02/04

Fig. 6.41 Estructura ASR para Control V/f con PG

BParametros relacionados

" Métodos de control
" Modifica-
N° de Co_nflgu— e \{ecto- \{ecto-
parametro b Bolsi) racion de | 4 rante la v | Vifcon | rialde | rial de
fabrica . > PG lazo lazo
peracion ’
abierto | cerrado
C5-01 Ganancia proporcional 1 (P) de ASR 20,00 * Si No A No A
C5-02 Tiempo de integral 1 (I) de ASR 0,500 s * Si No A No A
C5-03 Ganancia proporcional 2 (P) de ASR 20,00 * Si No A No A
C5-04 Tiempo de integral 2 (I) de ASR 0,500 s * Si No A No A
C5-05 Limite de ASR 5,0% No No A No No
C5-06 Tiempo de retardo de ASR 0,004 s No No No No A
C5-07 Frecuencia de conmutacion de ASR 0,0 Hz No No No No A
C5-08 Limite de integral de ASR 400% No No No No A
F1-07 Valor de integral durante habilitar/deshabilitar acel/decel. 0 No No A No No

* Cuando se cambia el método de control, estos valores se resetean a las configuraciones de fabrica para el modo de control seleccionado. (se dan las
configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo cerrado) 6

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor . Vecto- | Vecto-
confi- Funcion VI Vifcon | rialde | rial de
gurado PG lazo lazo
abierto | cerrado
D Seleccion de Control V/f con/sin PG No Si No No
E Deshabilitar operacion con integral de control de velocidad No Si No Si
77 Alternancia de ganancia proporcional de ASR No Si No Si

Seleccion de Control V/f con/sin PG: “D”

» Cuando una de las entradas digitales se configura como “D”, esta entrada puede ser utilizada para alternar
a control V/f normal, y por lo tanto, deshabilitar el ASR.

» EI ASR se deshabilita cuando la entrada multifuncional esta en ON.

Deshabilitar integral de control de velocidad: “E”

» Cuando una de las entradas digitales se configura como “E”, esta entrada puede ser utilizada para alternar
el control de velocidad entre el control PI y el control P.

* El control P esta activo cuando la entrada estd en ON (valor de integral reseteado).

Alternancia de ganancia de ASR: “77”

* Siuna de las entradas digitales se configura como “77”, esta entrada puede ser utilizada para alternar entre
las ganancias ASR P configuradas en C5-01 y C5-03.

» Si al entrada esta habilitada se utilizara C5-03. Si al entrada esta deshabilitada se utilizara C5-01.
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mGanancia ASR y ajustes de tiempo de integral para control vectorial de lazo cerrado

Procedimiento general

1.
2.

Opere el motor a velocidad cero.

Incremente C5-01 (ganancia proporcional 1 de ASR) hasta un nivel en el que no se produzca oscilacion en
la velocidad del motor.

Reduzca C5-01 (tiempo de integral 2 de ASR) hasta un nivel en el que no se produzca oscilacion en la
velocidad del motor.

Incremente la velocidad y observe la velocidad del motor. Si se producen oscilaciones a cualquier
velocidad la ganancia debe ser reducida y/o el tiempo de integral incrementado.

Si la velocidad es estable a todas las velocidades, el ajuste estd completado.

Ajustes finos

Cuando se requiere un ajuste mas fino del ASR, ajuste la ganancia y el tiempo de integral mientras monitoriza
la forma de la onda de velocidad utilizando los terminales de salida analégica FM y AM. En la siguiente tabla
se muestran las configuraciones de parametro necesarias.

Parametro Configuracién Explicacion
H4-01 Seleccion de salida analdgica (terminal FM) 20 . . . . L.
Configuraciones que permiten utilizar la salida analogica
H4-02 Ganancia de salida analogica (terminal FM) 100% multifuncional 1 para monitorizar la referencia de frecuencia
: : . - tras el arranque suave.
HA4-03 Bias de salida analogica (terminal FM) 0,0%
H4-04 Seleccion de salida analogica (terminal AM) 5
H4-05 Ganancia de salida analdgica (terminal AM) 100% Conﬁguraglones que permiten gnhzar la ;ahda analégica
multifuncional 2 para monitorizar velocidad del motor.
HA4-06 Bias de salida analdgica (terminal AM) 0,0%
H4-07 Seleccion de nivel de sefial de salida analogica 1 1 Esta configuracion permite monitorizar un rango de sefial
H4-08 Seleccion de nivel de sefial de salida analogica 2 1 de0a=10V.

Las salidas multifuncionales analdgicas tienen las siguientes funciones con estas configuraciones de parametro.

+ Salida analogica 1 (terminal FM): Pone en salida la referencia de frecuencia tras el arranque suave (rampa

y curva S de acel/decel) (0 a+10 V).

« Salida analogica 2 (terminal AM): Pone en salida la velocidad real del motor (0 a 10 V).

Ajuste de la ganancia proporcional 1 de ASR (C5-01)

Esta ganancia ajusta la respuesta del control de velocidad (ASR). La respuesta es incrementada cuando se
incrementa esta configuracion. Si esta configuracién se incrementa demasiado, se producira oscilacion.
Consulte informacion detallada en Fig. 6.42.

Ajuste del tiempo de integral 1 de ASR (C5-02)

Este parametro establece el tiempo de integral del control de velocidad (ASR). Alargar el tiempo de integral dis-
minuye la sensibilidad y la precision de la velocidad cuando la carga cambia repentinamente. Si el valor de esta
configuracion es demasiado bajo puede tener lugar oscilacion. Consulte informacion detallada en Fig. 6.42.

Velocidad del motor /\
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Si se produce sobresaturacion (overshooting):
‘/ Reduzca C5-01 y/o incremente C5-02

g

VAN Tiempo

S

Si se produce subsaturacion (undershooting):
Reduzca C5-03 y/o incremente C5-04

Fig. 6.42 Influencia de la ganancia y bias de ASR



Configuraciones de ganancia distintas para velocidad baja y velocidad alta

Alterne entre ganancia a baja velocidad y la ganancia a alta velocidad cuando se produzca oscilacion a causa
de la resonancia del sistema mecénico a alta velocidad o a baja velocidad. La ganancia y el tiempo de integral
pueden alternarse segtin la velocidad del motor, como se muestra en la Fig. 6.43.

A

P, P=C5-01
1=C5-02
P=C5-03
1=C5-04
Velocidad
0 » del Motor
C5-07

Fig. 6.43 Configuraciones de ganancia para velocidad baja y velocidad alta

Si C5-07 se configura como 0, se utilizan la ganancia en C5-01 y el tiempo de integral en C5-02 para todo el
rango de velocidad.

Configuracion de la frecuencia de conmutacién de ganancia (C5-07)

Configure la frecuencia de conmutacion en aproximadamente el 80% de la frecuencia de operacion del motor
o en la frecuencia a la que se produce oscilacion.

Ajustes de ganancia a baja velocidad (C5-03, C5-04)

Conecte la carga real y ajuste estos parametros a velocidad cero. Incremente C5-03 (Ganancia 2 de ASR) y
reduzca C5-04 (tiempo de integral 2 de ASR) mientras no se produzca oscilacion.

Ajustes de ganancia a alta velocidad (C5-01, C5-02)

Ajuste estos parametros a velocidad normal de operacion. Incremente C5-01 (Ganancia 1 de ASR) y reduzca
C5-02 (tiempo de integral 1 de ASR) mientras no se produzca oscilacion.

Configuracion de la conmutaciéon de ganancia proporcional de ASR utilizando una entrada
digital
Cuando una de las entradas digitales (H1-01 a H1-05) est4 configurada como 77, la entrada puede ser utilizada
para alternar entre C5-01 (Ganancia 1 de ASR) y C5-03 (Ganancia 2 de ASR). La Ganancia 1 de ASR se uti-
liza cuando la entrada multifuncional esta en OFF, la Ganancia 2 de ASR se utiliza cuando la entrada multi-
funcional estda en ON. Esta entrada tiene una prioridad mas alta que la frecuencia de alternancia de ASR
configurada en C5-07. La ganancia se modifica linealmente utilizando el tiempo de integral 1. Consulte infor-

macion detallada en Fig. 6.44.
Entrada digital de

alternancia dex OFF ON
ganancia ASR

Ganancia ASR

valor de C5-01

valor de C5-03

C5-02 C5-02

Fig. 6.44 Alternancia de ganancia de ASR mediante entrada digital
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mAjustes de Ganancia y Tiempo de integral de ASR para Control V/f con PG

Si se utiliza Control V/f con PG, configure la Ganancia y el Tiempo de integral de ASR en E1-09 (frecuencia
de salida minima) y E1-04 (frecuencia de salida maxima). Consulte informacion detallada en Fig. 6.45.

Pl A

P=C5-01
1=C5-02

P=C5-03
1=C5-04

! p Velocidad del motor

E1-09 ) E1-04
Frecuencia de salida min.  Velocidad del motor

Fig. 6.45 Ajuste de Tiempo de integral de ganancia de control de velocidad para Control V/f con PG

Ajustes de ganancia en la frecuencia de salida minima (C5-03 y C5-04)

Opere el motor a la frecuencia de salida minima. Incremente C5-03 (Ganancia proporcional 2 de ASR) y
reduzca C5-04 (tiempo de integral 2 de ASR) siempre que no se produzca oscilacion.

Monitorice la corriente de salida del convertidor y asegurese de que es menor que el 50% de la corriente
nominal del convertidor. Si la corriente de salida excede el 50% de la corriente nominal del convertidor,
disminuya C5-03 e incremente C5-04.

Ajustes de ganancia en la frecuencia de salida maxima (C5-01 y C5-02)

Opere el motor a la frecuencia de salida maxima. Incremente C5-01 (Ganancia proporcional 1 de ASR) y
reduzca C5-02 (tiempo de integral 1 de ASR) siempre que no se produzca oscilacion.

Ajustes finos

Cuando se requiere un ajuste mas fino, ajuste la ganancia de ASR mientras monitoriza la velocidad del motor.
El procedimiento de ajuste es idéntico al del control vectorial.

Utilizacion de control integral durante la aceleracion y deceleracion (F1-07)

Habilite la operacion integral durante la aceleracion y la deceleracion (configurando F1-07 como 1) si la
velocidad del motor debe seguir la referencia de frecuencia de cerca durante la aceleracion y la deceleracion.
Reduzca la configuracion de C5-01 si se produce overshooting durante la aceleracion, y reduzca la
configuracion de C5-03 e incremente la configuracion de C5-04 si se produce undershooting durante la
parada. Si no se pueden eliminar la overshooting y la undershooting ajustando solamente la ganancia y el
tiempo de integral, reduzca el valor limite de ASR (C5-05).



€ Funcién de prevenciéon de hunting

La funcién de prevencion de hunting suprime el hunting cuando el motor opera con una carga ligera. Esta
funcion puede ser utilizada en los modos de control V/f solamente.

Si tiene prioridad una respuesta alta a la supresion de vibracion, esta funcion deberia ser deshabilitada

(N1-01 = 0).

EParametros relacionados

. Métodos de control
) Modifica-

N de Co_nflgu- cion \(ecto- \(ecto-
parametro Wz racton o durantela \Y/ii Vifcon | rialde | rial de

fabrica & S PG lazo lazo

peracién p

abierto | cerrado

N1-01 Seleccion de funcion de prevencion de hunting 1 No A A No No

N1-02 Ganancia de prevencion de hunting 1,00 No A A No No

HAjuste de la ganancia de prevenciéon de hunting (N1-02)

Normalmente no es necesario modificar esta configuracién. Ajuste este valor cuando se den las siguientes
circunstancias:

* Si se produce vibracion con carga ligera, aumente la configuracion.

+ Si el motor se bloquea, reduzca la configuracion.
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€ Estabilizacion de la velocidad (regulacion automatica de frecuencia)

La funcién de control de deteccion de realimentacion de velocidad (AFR) controla la estabilidad de la
velocidad cuando una carga es aplicada o retirada repentinamente. Calcula la fluctuacion de velocidad
utilizando el valor de realimentacién de la corriente de par (Iq) y compensa la frecuencia de salida con la

fluctuacion.

fref fout

ST
lq K
1+ ST
N2-02 N2-01
N2-03

Fig. 6.46 Lazo del control AFR

EParametros relacionados

" Métodos de control
; Modifica-
N° de Co_qflgu— it \{ecto- \{ecto-
parametro AR racion e durantela VI Vifcon | rial de | rial de
fabrica e > PG lazo lazo
peracion ’
abierto | cerrado
N2-01 Ganancia de control de deteccion de realimentacion de velocidad 100 No No No A No
(AFR)
Constante de tiempo de control de deteccion de realimentacion
N2-02 de velocidad (AFR) 50 ms No No No A No
Constante 2 de tiempo de control de deteccion de realimentacion
N2-03 de velocidad (AFR) 750 ms No No No A No

EConfiguracion de la ganancia del AFR (N2-01)

Normalmente no es necesario modificar esta configuracién. Si es necesario realizar
sigue:

Si se produce hunting incremente N2-01.
Si la respuesta es demasiado baja, disminuya N2-01.

Ajuste la configuracion en 0,05 cada vez, mientras comprueba la respuesta.

EConfiguracién de las constantes de tiempo AFR 1y 2 (N2-02, N2-03)

ajustes proceda como

Normalmente se utiliza el valor de configuracion de N2-02 como Constante de tiempo AFR (T en Fig. 6.46).

Se utiliza el valor de configuracion de N2-03 cuando:
L.2-04 esta configurado como 1 6 2 Y ADEMAS
la frecuencia de salida es > 5 Hz Y ADEMAS

se produce un cambio de carga transitoria (causando regeneracion transitoria o overshooting a la aceleracion).

Normalmente no es necesario modificar estas configuraciones.



———l

Proteccidon de la maquina

4 Limitacion del par del motor (Funcion de limitacion de par)

Esta funcion permite la limitacion del par del eje del motor independientemente para cada uno de los cuatro
cuadrantes. El limite de par puede ser configurado como un valor fijo utilizando parametros o como un valor
variable utilizando una entrada analogica. La funcién de limitacién de par puede ser utilizada con el control
vectorial de lazo abierto y con el control vectorial de lazo cerrado solamente.

EParametros relacionados

Modifi Métodos de control
N° de Configu- c::iggca- Vecto- | Vecto-
e Nombre racionde |, oiola v | Vlfcon | rialde | rial de
fabrica a e PG lazo lazo
peracion :
abierto | cerrado
L7-01 Limite de par de marcha directa 200%* No No No A A
L7-02 Limite de par de marcha inversa 200%%* No No No A A
L7-03 Limite de par regenerativo de marcha directa 200%* No No No A A
L7-04 Limite de par regenerativo de marcha inversa 200%* No No No A A
L7-06 Constante de tiempo de limite de par 200 ms No No No A No
L7-07 Operacion de limite de par durante acel/decel 0 No No No A No
* Un valor de configuracion de 100% equivale al par nominal del motor.
Salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Valor . Vecto- | Vecto-
configu- Funcion Vit Vifcon | rial de | rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
30 Durante el limite de par No No Si Si

EConfiguracion del limite de par utilizando parametros

Utilizando L7-01 a L7-04 pueden configurarse cuatro limites de par individualmente en las siguientes
direcciones: Marcha directa, marcha inversa, regenerativa directa y regenerativa inversa (véase la Fig. 6.47)

Par de salida

Marcha
Directa

Inversa

regenerativa
/.

Marcha
Inversa

7

Velocidad de salida

Directa

regenerativa
Y

L7-03
L7-02

Fig. 6.47 Paradmetros de limite de par

mUtilizacion de una salida digital para sefalizar la operacion en el limite de par

Si se configura una salida multifuncional para esta funcion (H2-01 a H2-03 configurados como “307), la salida
se pone en ON cuando el par de salida del motor alcanza uno de los limites de par.

6




mConfiguracién del valor de limite de par utilizando una entrada analdgica

La entrada analdgica A2 puede utilizarse para introducir varios limites de par. La siguiente tabla muestra las
configuraciones posibles de entrada analogica (H3-09) para la funcion de limite de par.

Métodos de control
Valor Vecto- | Vecto-
configu- Funcién 100% Vit Vifcon | rial de rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
10 Limite de par positivo Par nominal del motor No No Si Si
11 Limite de par negativo Par nominal del motor No No Si Si
12 Limite de par regenerativo Par nominal del motor No No Si Si
15 Limite de par positivo/negativo Par nominal del motor No No Si Si

El nivel de sefial del terminal A2 de entrada analdgica se configura de fabrica como sigue: 4 a 20 mA (es decir,
si 20 mA son la entrada el par esta limitado al 100% del par nominal del motor). La Fig. 6.48 muestra la

relacion entre los limites de par.

Par de salida

A
Positiva

Limites de par positivo/negativo

Limite de par directo

Limite de par regenerativo

N° de rotaciones del motor

Operacion inversa

Limite de par negativo

> Operacion directa

Limite de par regenerativo

Negativa

Limites de par positivo/negativo

Fig. 6.48 Limites de par utilizando la entrada analdgica

mConfiguracién de limites de par utilizando conjuntamente parametros y una entrada

analégica

El siguiente diagrama de bloques muestra la relacion entre el limite de par utilizando parametros
(L7-01 a L7-04) y el limite de par utilizando la entrada analogica A2.

Entrada analégica multifuncional

terminal | Timite de par de marcha directa
A2 | (valor configurado = 10)

i Limite de par negativo

| (valor configurado = 11)

i Limite de par de regeneracion _|
1 (valor configurado = 12)
. Limite de par positivo/negativo |

i_(valor configurado = 15)

imite de par de marcha

Par inverso
de marcha
inversa

directa (L7-01)
Limite de par de marcha

Constantes inversa (L7-02)

Par positivo de marcha directa

Par de regeneracion de marcha inversa positiva

Par de regeneracién de marcha directa negativa

Min: Circuito prioritario de valor minimo

Limite de par de marcha
directa

Limite de par de marcha
inversa

Limite de par regenerativo

Limite de par regenerativo
de marcha directa (L7-03)

—| Min H SFS |-P

o Min H SFS |.> Limite de par regenerativo

de marcha directa

Limite de par regenerativo
de marcha inversa (L7-04)

175% de la corriente nominal del convertidor

de marcha inversa

Fig. 6.49 Limite de par utilizando conjuntamente parametros y una entrada analdgica

B Habilitacion de operacién en limite de par de integral (L7-06 y L7-07)

En control vectorial de lazo abierto puede ser aplicada una operacion integral a la funcion de limitacion de par
(control P es estandar). Esto mejora la sensibilidad del limite de par y la suavidad de la operacion en limite de
par. Para habilitar la operacién integral configure el parametro L7-07 como 1. La constante de tiempo de
integral puede ser configurada en el pardmetro L7-06.



BPrecauciones de configuracion

* Cuando el par de salida alcanza el limite de par, se deshabilita el control y la compensacion de la velocidad
del motor para prevenir que el par de salida exceda el limite de par. El limite de par tiene prioridad.

 Cuando utilice el limite de par para aplicaciones de elevacion, no disminuya el valor del limite de par sin
tomar precauciones, ya que hacerlo podria causar el bloqueo del motor.

 Cuando utilice una entrada analdgica para la configuracion del limite de par, un valor de entrada analogica
de 10 V/20 mA es equivalente a un limite de par del 100% del par nominal del motor. Para aumentar el
valor del limite de par en una entrada analogica de 10 V/20 mA por ejemplo al 150% del par nominal,
configure la ganancia del terminal de entrada en 150,0 (%). Ajuste la ganancia para el terminal A2 de
entrada analogica multifuncional utilizando H3-10.

 La precision del limite de par es de £5% a una frecuencia de salida de 10 Hz o superior. Cuando la
frecuencia de salida es inferior a 10 Hz, la precision se reduce.

€ Prevencion del bloqueo del motor durante la operacion

La prevencion del bloqueo durante la operacion evita que el motor se bloquee reduciendo automaticamente la
frecuencia de salida del convertidor cuando se produce una sobrecarga transitoria mientras el motor esta ope-
rando a velocidad constante.

La prevencion del bloqueo durante la operacidon puede ser habilitada en el control V/f con/sin PG solamente.
Si la corriente de salida del convertidor continua excediendo la configuracion del parametro L3-06 durante
100 ms o mas, la velocidad del motor es reducida. Habilite o deshabilite la prevencion de bloqueo utilizando el
parametro L3-05. Configure los tiempos de deceleracion correspondientemente utilizando C1-02 (tiempo de
deceleracion 1) o C1-04 (tiempo de deceleracion 2).

Si la corriente de salida del convertidor alcanza el valor configurado en L3-06 — 2%, el motor acelerara de
nuevo hasta la frecuencia configurada.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
N° de Configu- cién Vecto- | Vecto-
parame- Nombre racionde | durante V/fcon | rialde | rial de
tro fabrica | la opera- Wi PG lazo lazo
cion abierto | cerrado
L3-05 | Seleccion de prevencion de bloqueo durante seleccion de funcion de marcha 1 No A A No No
L3-06 | Nivel de prevencion de bloqueo durante la marcha 150% * No A A No No

* Se da el valor inicial cuando C6-01 esta configurado como 0. Si C6-01 esta configurado como 1 6 2, el valor inicial sera 120%.

B Modificacion del nivel de prevencion de bloqueo durante la operacién utilizando una
entrada analogica

Si H3-09 (Seleccion de funcion de entrada analogica A2) se configura como 8 (Nivel de prevencion de
bloqueo durante la operacion), el nivel de bloqueo durante la operacion puede ser modificado utilizando la
entrada analdgica A2.

En este caso la funcion utiliza, bien el valor del nivel de entrada del terminal de entrada analogica
multifuncional A2 o el valor configurado en el pardmetro L3-06. El valor mas bajo de ambos sera utilizado

como nivel de prevencion de bloqueo.
Nivel de prevencién de bloqueo durante la operacion

100%
30%
Nivel de entrada
del terminal A2 de entrada analégica
multifuncional
(o] 3V 10 VvV

Fig. 6.50 Nivel de prevencién de bloqueo durante la operacion utilizando una entrada analdgica
Si la capacidad del motor es inferior a la capacidad del convertidor o si el motor se bloquea durante la opera-
cion con configuraciones de fabrica, reduzca el nivel de prevencion de bloqueo durante la operacion.



€ Deteccion de par del motor

Si se aplica una carga excesiva a la maquinaria (sobrepar) o la carga desciende repentinamente (subpar), puede

emitirse una sefial de alarma a uno de los terminales de salida digital M1-M2, M3-M4, 6 M5-M6.

Para utilizar la funcién de deteccidon de sobrepar/subpar configure B, 17, 18, 19 (deteccidon de sobrepar/subpar
NA/NC) en uno de los pardmetros H2-01 a H2-03 (seleccion de funcion de terminales de salida digital M1-

M2, M3-M4, y M5-M6).

El sobrepar/subpar es detectado:

* monitorizando la corriente de salida en control V/f con/sin PG (la corriente de salida del convertidor es

igual a 100%).

* Monitorizando el valor de referencia de par en control vectorial de lazo abierto o lazo cerrado (el par

nominal del motor es igual a 100%).

EParametros relacionados

- Métodos de control
Modifica-
N° de Configu- S Vecto- | Vecto-
parametro Nombre racionder | - hte I v | Vffcon | rialde | rial de
fabrica a . PG lazo lazo
peracion f
abierto | cerrado
L6-01 Seleccion de deteccion de par 1 0 No A A A A
L6-02 Nivel de deteccion de par 1 150% No A A A A
L6-03 Tiempo de deteccion de par 1 0,1s No A A A A
L6-04 Seleccion de deteccion de par 2 0 No A A A A
L6-05 Nivel de deteccion de par 2 150% No A A A A
L6-06 Tiempo de deteccion de par 2 0,ls No A A A A
Salida multifuncional (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Val_or . Vecto- | Vecto-
configu- Funcion VI Vifcon | rialde | rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
Deteccidn de sobrepar/subpar 1 NA
B (Contacto NA: Deteccion de sobrepar y deteccion de subpar habilitadas cuando el contacto esta Si Si Si Si
en ON)
Deteccién de sobrepar/subpar 1 NC
17 (Contacto NC: Deteccidn de sobrepar y deteccion de subpar habilitadas cuando el contacto esta Si Si Si Si
en OFF)
Deteccién de sobrepar/subpar 2 NA
18 (Contacto NA: Deteccion de sobrepar y deteccion de subpar habilitadas cuando el contacto esta Si Si Si Si
en ON)
Deteccion de sobrepar/subpar 2 NC
19 (Contacto NC: Deteccion de sobrepar y deteccion de subpar habilitadas cuando el contacto esta Si Si Si Si
en OFF)
Entrada analégica multifuncional (H3-09)
Métodos de control
Valor Vecto- | Vecto-
configu- Funcién 100% de los contenidos N V/fcon | rialde | rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
7 Nivel de deteccion de sobrepar/subpar Par nominal del motor (control vectorial), Si Si Si Si

Corriente nominal del convertidor (control V/f)




mValores establecidos para L6-01 y L6-04 y display del Operador Digital

La relacion entre las alarmas visualizadas en el Operador Digital cuando es detectado el sobrepar o el subpar,

asi como los valores establecidos en L6-01 y L6-04 se muestran en la siguiente tabla.

Display Operador
Valor — pay op —
configu- Funcién Deteccion de Deteccién de
el sobrepar/ sobrepar/
subpar 1 subpar 2
0 Deteccion de sobrepar/subpar deshabilitada. - -
1 Detecglon de sobrepar sélo con velocidad alcanzada; la operacion continfia (advertencia emitida OL3 parpadea OL4 parpadea
en salida).
5 Sobrlepar detef:tado continuamente durante operacion; la operacion contintia (advertencia OL3 parpadea OL4 parpadea
emitida en salida).
3 Deteccion de sobrepar sélo con velocidad alcanzada; salida detenida si se detecta sobrepar. OL3 se ilumina OL4 se ilumina
4 Sobrepar detectado continuamente durante operacion; salida detenida si se detecta sobrepar. OL3 se ilumina OLA4 se ilumina
5 ls);it(eiz;:lon de subpar solo con velocidad alcanzada; la operacion continta (advertencia emitida en UL3 parpadea UL4 parpadea
6 Subpa_r detectado continuamente durante operacion; la operacion contintia (advertencia emitida UL3 parpadea UL4 parpadea
en salida).
7 Deteccion de subpar solo con velocidad igualada; salida detenida si se detecta subpar. UL3 se ilumina UL4 se ilumina
8 Subpar detectado continuamente durante operacion; salida detenida si se detecta subpar. UL3 se ilumina ULA4 se ilumina

EDiagramas de tiempos

La Fig. 6.51 y la Fig. 6.52 muestran los diagramas de tiempo para la deteccion de sobrepar y subpar.

Deteccion de sobrepar 1 NA
o deteccién de sobrepar 2 NA

Corriente del motor (par de salida)

L6-02 6 L6-05 v

L6-03 6 L6-06

L6-03 6 L6-06

ON

ON

*El ancho de banda desactivacion de deteccion de sobrepar es aproximadamente el 10%
de la corriente nominal de salida del convertidor (o par nominal del motor).

Fig. 6.51 Deteccion de sobrepar

Corriente del motor (par de salida)

L6-02 6 L6-05 \ *
Y

>l i » —«— L6-03 0
L6-03 6 L6-06
Deteccion de subpar 1 NA L6-06
o deteccion de subpar 2 NA ON ON

*El ancho de banda desactivacion de deteccién de subpar es aproximadamente el 10%

de la corriente nominal de salida del convertidor (o par nominal del motor).

Fig. 6.52 Deteccion de subpar
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mModificacion de los niveles de deteccion de sobrepar y subpar utilizando una entrada
analégica

Si H3-09 (Seleccion de funcion de entrada analdgica A2) se configura como 7 (Nivel de deteccion de
sobrepar/subpar), el nivel de deteccion de sobrepar/subpar puede ser modificado utilizando la entrada
analdgica A2 (consulte la Fig. 6.53).

Solamente puede cambiarse el Nivel 1 de deteccion de sobrepar/subpar utilizando la entrada analdgica. El
Nivel 2 de deteccion de sobrepar/subpar no puede ser modificado utilizando sefial de entrada analédgica.

Nivel de deteccién

100%
Nivel de entrada
del terminal A2 de entrada analdgica
multifuncional
0 10V
(4 mA) (20 mA)

Fig. 6.53 Niveles de deteccion de sobrepar y subpar utilizando una entrada analdgica

€ Proteccion de sobrecarga del motor

El motor puede ser protegido contra sobrecarga utilizando la funcion del relé termoelectronico de sobrecarga.

EParametros relacionados

. Métodos de control
Modifica-
N° de Conﬁgu- o \(ecto— \{ecto—
TG Nombre racion de diEmel VI Vi/fcon | rialde | rial de
fabrica a " PG lazo lazo
peracién ’

abierto | cerrado

E2-01 Corriente nominal del motor 1,90 A* No Q Q Q Q

E4-01 Corriente nominal Motor 2 1,90 A* No A A A A

L1-01 Seleccion de proteccion del motor 1 No Q Q Q Q

L1-02 Constante de tiempo de proteccion del motor 1,0 min. No A A A A

* Las configuraciones de fabrica dependen de la capacidad del convertidor. (Los valores mostrados son para un convertidor de clase 200 V con 0,4 kW).

Salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03)

Métodos de control
Valor . Vecto- | Vecto-
configu- Funcion VI Vifcon | rialde | rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
1F Sobrecarga del motor (OL1, incluso OH3) prealarma (ON: 90% o mas del nivel de deteccion) Si Si Si Si

B Configuracion de la corriente nominal del motor (E2-01 y E4-01)

Configure el valor de corriente nominal de la placa del motor en los parametros E2-01 (para motor 1) y E4-01
(para motor 2).. Este valor es la corriente base para el calculo de la sobrecarga térmica interna.



mConfiguracion de las caracteristicas de la proteccion de sobrecarga del motor (L1-01)
Configure la funcion de proteccion de sobrecarga en L1-01 de acuerdo al motor utilizado.

La capacidad de refrigeracion de los motores de induccién varian segun el tipo de motor. Por lo tanto, debe
seleccionar las caracteristicas de proteccion térmoelectronica.

Configure L1-01 como:

0: para deshabilitar la funcion de proteccion térmica del motor.

1: para habilitar la proteccion térmica del motor para un motor de uso general refrigerado por ventilador
(autorrefrigerado).

2: para habilitar la proteccion térmica del motor para un motor convertidor (refrigerado externamente).

3: para habilitar la proteccion térmica del motor para un motor de vector especial (refrigerado externamente).

B Configuracion del tiempo de operacion de la proteccién del motor (L1-02)

El tiempo de operacion de la proteccion del motor es el tiempo durante el que el motor puede soportar una
sobrecarga del 150% cuando estaba funcionando con la carga nominal anteriormente (es decir, la temperatura
de operacion fue alcanzada antes de aplicar la sobrecarga del 150%). Configure el tiempo de operacion de
proteccion del motor en L1-02. La configuracion de fabrica es 60 seg.

La Fig. 6.54 muestra un ejemplo de las caracteristicas del tiempo de operacion de la proteccion
térmoelectronica (L1-02 = 1,0 min., operacion a 60 Hz, caracteristicas de motor de uso general, cuando L1-01
esta configurado como 1).

Tiempo de operacion (min.

10
7

s "~~~ ~_ Arranque en frio

1

0.4 - Arranque en caliente

0.1

Corriente del motor (%)

0 100 150 200 E2-01 esta configurado como 100%

Fig. 6.54 Tiempo de operacién de la proteccion del motor

EPrecauciones de configuracion

* Si hay mas de un motor conectado a un convertidor, configure el parametro L1-01 como 0 (deshabilitado).
Para proteger todos los motores, utilice un circuito que desconecte la salida del convertidor cuando uno de
los motores sufra sobrecalentamiento.

» Con aplicaciones en las que la alimentacion se conecta y desconecta a menudo, existe el riesgo de que el
motor no pueda ser protegido incluso si este parametro ha sido configurado como 1 (habilitado), ya que el
valor térmico sera reseteado después de que la alimentacion del convertidor se desconecte.

* Para una interrupcion por sobrecarga segura, ajuste el valor del parametro L1-02 en una configuracion baja.

« Cuando utilice un motor de uso general (motor estandar), la capacidad de refrigeracién ser4 reducida en f!  (fre-
cuencia). Por lo tanto, una frecuencia de salida baja puede hacer que se produzca proteccion por sobrecarga del
motor (OL1), incluso cuando la corriente de salida esta por debajo de la corriente nominal. Si el motor se opera
a la corriente nominal a baja frecuencia, utilice un motor especial que esté refrigerado externamente.

EConfiguracion de prealarma de sobrecarga del motor

Si esta habilitada la funcion de proteccion de sobrecarga del motor (es decir, L1-01 esta configurado como un
valor distinto de 0) y configura H2-01 a H2-03 (seleccion de funcion de terminales de salida M1-M2, M3-M4,
y M5-M6) como 1F (prealarma de sobrecarga del motor OL1), se pondra en salida la prealarma de sobrecarga
del motor. Si el valor termoelectronico alcanza un minimo de 90% del nivel de deteccion de sobrecarga, el

terminal de salida establecido se pondra en ON.



& Proteccion de sobrecalentamiento del motor utilizando entradas de
termistor PTC

Esta funcion facilita proteccion de sobrecalentamiento del motor utilizando un termistor (PTC — Coeficiente
de temperatura positivo) que esta incorporado en los bobinados de cada fase del motor. El termistor debe estar
conectado a una entrada analdgica.

EParametros relacionados

Modifica Métodos de control
N de Co_nﬁgu- i Vecto- | Vecto-
parametro Nombre raciondesi o rte I v | Vffcon | rialde | rial de
fabrica a i PG lazo lazo
peracion :
abierto | cerrado
L1-03 Seleccion de operacion de alarma durante el 3 No A A A A
sobrecalentamiento del motor
L1-04 Seleccion de operacion de sobrecalentamiento del motor 1 No A A A A
L1-05 Constante de tiempo de filtro de entrada de temperatura del 020 No A A A A
motor
Entrada analégica multifuncional (H3-09)
Métodos de control
Valor Vecto- | Vecto-
configu- Funcién 100% de los contenidos Vi V/fcon | rialde | rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
E Entrada de temperatura del motor - Si Si Si Si

B Caracteristicas del termistor PTC

La Fig. 6.55 muestra las caracteristicas de temperatura /resistencia del termistor PTC.

Resistencia (Ohmnios)*

A

1330

550

/

Tr-5

Tr

Clase F Clase H
150 °C 180 °C
/
i
: Temperatura
r
Tr+5

Tr: Valor umbral de temperatura

* El valor de resistencia mostrado es para una fase del motor. Normalmente las 3 resistencias estan conectadas en serie.

Fig. 6.55 Caracteristicas de temperatura-resistencia del termistor PTC

HOperacién durante el sobrecalentamiento del motor

La operacion cuando el motor se sobrecalienta puede ser seleccionada utilizando los parametros L1-03 y L.1-04.
Puede configurarse un tiempo de filtro de deteccion de sobrecalentamiento del motor en el parametro L1-05 para
prevenir fallos por sobrecalentamiento erroneos.

Si la temperatura del motor se eleva hasta alcanzar el nivel de prealarma de sobrecalentamiento del motor, se
visualizara una alarma OH3 en el display y se continuara con la operacion tal y como esté configurado en L1-03.
Si la operacion continta, y la temperatura del motor sigue elevandose hasta alcanzar el nivel de deteccion de
sobrecalentamiento del motor, se visualizara un fallo OH4 en el display y se detendra la operacion.



EConexiones de terminales

Las conexiones de terminales para la funcion de sobrecalentamiento del motor se muestra en la Fig. 6.56.
Deben tenerse en cuenta los siguientes puntos:

* El terminal 2 del interruptor DIP S1 en la placa de terminales de control debe ser puesto en OFF para la
entrada de tension A2. La configuracion de fabrica es ON (entrada de corriente A2).

* El parametro H3-09 debe ser configurado como “E”

» El parametro H3-08 (nivel de sefial de terminal de entrada analdgica A2) debe ser configurado como 0
(entrada 0-10V).

MA

MB
MC

Resistencia
de derivacion

18 kOhm*
M1

A2, 0-10V M2

M3
Termistor PTC
M4

M5

M6

""El valor de resistencia de 18 kQ solamente es valido cuando se utiliza un PTC trifasico con las caracteristicas mostradas
en la pagina anterior.

Fig. 6.56 Conexiones de terminales para la proteccion de sobrecalentamiento del motor

€ Limitacion de la direccion de rotacion del motor y de la rotacion de la
fase de salida

Si esta prohibida la rotacion inversa del motor, no sera aceptado un comando de run inverso, incluso si éste se
introduce. Utilice esta configuracion para aplicaciones en las que la rotacion inversa del motor pueda causar
problemas (p.¢j, ventiladores, bombas, etc.).

En modo V/f también es posible modificar el orden de fase de salida cambiando un parametro. Esto es mucho
mas facil y rapido que cambiar el cableado si la direccioén de rotacion del motor es incorrecta. Si se utiliza esta
funcioén no es posible la prohibicion de direccion inversa.

EParametros relacionados

Modifica- Métodos de control
Ndmero Rangode | Configu- cion Vecto- | Vecto-
de para- Nombre Descripcion configu- | racionde | durante /i V/fcon | rialde | rial de
metro racion fabrica | la opera- Vi PG lazo lazo
cion abierto | cerrado
Prohibicién de 0: Marcha inversa habilitada A A A A
b1-04 | operacién en marcha 1: Marcha inversa deshabilitada 062 0 No
inversa 2: Rotacién de fase de salida A No No No

6
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Rearranque automatico

Esta seccion explica las funciones para continuar o rearrancar automaticamente la operacion del convertidor
tras una pérdida momentanea de alimentacion.

€ Rearranque automatico tras una pérdida momentanea de alimentacion
Si se produce una pérdida momentdnea de alimentacion, el convertidor puede ser rearrancado
automaticamente para continuar con la operacién del motor.
Para rearrancar el convertidor una vez que se haya restablecido la alimentacion, configure L2-01 como 1 6 2.

Si L2-01 se configura como 1, el convertidor rearrancara siempre que se recobre la alimentacion en el plazo de
tiempo configurado en L.2-02. Si el tiempo de pérdida de alimentacion configurado en L2-02 se sobrepasa, se
detectara una alarma UV1 (subtension del bus de c.c.).

Si L2-01 se configura como 2, el convertidor rearrancara cuando la alimentacion se recobre, siempre y cuando
la alimentacion de control (es decir, la alimentacion del circuito de control) se mantenga. Por lo tanto, no se
detectara una alarma UV 1 (subtension del bus de c.c.).

EParametros relacionados

. Métodos de control
" Modifica-
N° de Co_nflgura— cion Vecto- | Vecto-
parametro Nejitere cionde |y ontela | s | V/fcon | rialde | rial de
fabrica o i PG lazo lazo
peracion ’

abierto | cerrado
L2-01 Deteccion de pérdida momentanea de alimentacion 0 No A A A A
1.2-02 Tllempo d?’recuperacmn de pérdida momentanea de 0,1's No A A A A

alimentacion #]
L2-03 Tiempo minimo de baseblock (BB) 0,1s No A A A A
1.2-04 Tiempo de recuperacién de tension 03s"! No
. . ., 190V

L2-05 Nivel de deteccion de subtension (UV) ) No A A A A

* 1. Las configuraciones de fabrica dependen de la capacidad del convertidor. (Los valores mostrados son para un convertidor de clase 200 V para 0,4 kW).
* 2. Estos valores son para un convertidor de clase 200 V. Para un convertidor de clase 400 V, doble los valores.

EPrecauciones de configuracion

 Las sefiales de salida de error no son puestas en salida durante la recuperacion de un pérdida momentanea
de alimentacion.

 Para continuar la operacion del convertidor una vez que la alimentacion se haya restablecido, ajuste las
configuraciones de tal manera que los comandos RUN del terminal del circuito principal de control sean
almacenados incluso mientras falle la alimentacion.

» Si la seleccion de operacion durante una pérdida momentanea de alimentacién se configura como 0
(deshabilitada), se detectara una alarma UV1 (subtension del circuito principal) cuando la pérdida de
alimentacion exceda de 15 ms durante la operacion.



€ Busqueda de velocidad

La funcién de busqueda de velocidad detecta la velocidad real del motor que marcha libre sin control y lo
rearranca suavemente desde esa velocidad. También se activa después de la deteccion de una pérdida
momentanea de alimentacién cuando L2-01 esta configurado como habilitado.

EParametros relacionados

- Métodos de control
i Modifica-
N° de Con igura- v \{ecto- \{ecto-
parametro NI <:|’on'de durante la VIf Wiieam || GEles | GEle
fabrica - o PG lazo lazo
peracion .
abierto | cerrado
b3-01 S§Iecmon de bisqueda de velocidad (deteccion de corriente o 5%l No A A A No
calculo de velocidad)
b3-02 Contlente de operacion de busqueda de velocidad (deteccion de 120% No A No A No
corriente)
b3-03 Tlerr_lpo de deceleracion de busqueda de velocidad (deteccion de 2.0 No A No A No
corriente)
b3-05 Tle{npo de espera fie busqueda de velocidad (deteccion de corriente 02s No A A A A
o calculo de velocidad)
b3-10 Ganancia de compensacion de bisqueda de velocidad 1,10 No A No A No
b3-14 Seleccion de direccion de rotacion de la busqueda de velocidad 1 No A A No
L2-03 Tiempo minimo de baseblock 0,1s™! No A A
L2-04 Tiempo de recuperacion de tension 0,352 No A A

* 1. La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).
* 2. Las configuraciones de fabrica dependen de la capacidad del convertidor. (Los valores mostrados son para un convertidor de clase 200 V para 0,4 kW).

Entradas digitales multifuncionales

Métodos de control
Valor Vecto- | Vecto-
confi- Funcion v | Vffcon | rialde | rial de
gurado PG lazo lazo
abierto | cerrado
Comando de busqueda externo 1
61 OFF: Busqueda de velocidad deshabilitada (inicio desde la frecuencia de salida mas baja) Si No Si No
ON: Calculo de velocidad: Calcula la velocidad del motor, e inicia la bisqueda desde la velocidad calculada
Deteccion de corriente: Inicia la bisqueda de velocidad desde la frecuencia de salida maxima
Comando de busqueda externa 2
OFF: Busqueda de velocidad deshabilitada (inicio desde la frecuencia de salida mas baja)
ON: Calculo de velocidad: Calcula la velocidad del motor, e inicia la busqueda desde la velocidad calculada, , ,
62 . -, ., Si No Si No
misma operacion que con comando de biisqueda externa 1
Deteccion de corriente: Inicia la bisqueda de velocidad desde la frecuencia configurada (frecuencia de
referencia cuando se introdujo el comando de busqueda).
Comando de busqueda externo 3
64 OFF: El convertidor esta puesto en Baseblock Si Si Si Si
ON: El convertidor inicia la operacion utilizando la biisqueda de velocidad (misma operacion que con
busqueda de velocidad 2)




EPrecauciones de configuracion

Cuando se configuran ambos comandos de blsqueda externos 1 y 2 para los terminales de contacto
multifuncionales, se producird un error de operacion OPEQ3 (seleccion de entrada multifuncional no
valida). Configure el comando de biisqueda externo 1 o el comando de busqueda externo 2.

Si se selecciona la busqueda de velocidad durante el arranque cuando se utiliza control V/f con PG o
control vectorial de lazo cerrado, la unidad arrancara desde la frecuencia detectada por el PG.

Si se realiza la busqueda de velocidad utilizando un comando de busqueda externa, disefie el circuito de
control de tal manera que tanto el comando run como el comando de busqueda externo estén en ON. Estos
dos comandos deben ser mantenidos en ON, al menos durante el tiempo configurado en L2-03.

Si la salida del convertidor esta equipada con un contactor, configure el tiempo de retardo de operacion del
contactor en el tiempo de espera de busqueda de velocidad (b3-05). La configuracién de fabrica es 0,2 s.
Cuando no se utilice un contactor, puede reducir el tiempo de bisqueda a 0,0 s. Después de esperar durante
el tiempo de espera de busqueda de velocidad, el convertidor inicia la bisqueda de velocidad.

El parametro b3-02 (Nivel de deteccion de corriente para completar la biisqueda) es efectivo solamente
cuando se selecciona bisqueda de velocidad con deteccion de corriente. Cuando la corriente cae por
debajo del nivel de deteccion, la busqueda de velocidad se supone finalizada, y el motor acelera o
desacelera a la frecuencia configurada.

Si se detecta sobrecorriente (OC) cuando se utiliza la busqueda de velocidad tras la recuperacion de la
alimentacion, alargue el Tiempo minimo de Baseblock (L2-03).

EPrecauciones de aplicacion para busquedas de velocidad utilizando la velocidad
estimada

Cuando se utilice control V/f con o sin PG, realice siempre el autotuning estatico para resistencia linea a
linea antes de utilizar biisquedas de velocidad basadas en velocidades calculadas.

Cuando se utilice control vectorial de lazo abierto o de lazo cerrado, realice siempre el autotuning
dinamico antes de utilizar busquedas de velocidad basadas en velocidades calculadas.

Si la longitud del cable entre el motor y el convertidor se modifica después de realizar el autotuning,
realice de nuevo autotuning estatico para resistencia linea a linea.

ESeleccion de busqueda de velocidad

El

método de busqueda de velocidad puede seleccionarse utilizando b3-01. Si b3-01 se configura como 0 el

método de busqueda es el calculo de velocidad. Debe ser activado por una entrada multifuncional (H1-0OO
configurado como 61 6 62).

Si

b3-01 se configura como 1, el método de busqueda es también el calculo de la velocidad, pero la busqueda

de velocidad se realiza en cada comando RUN y no debe ser activado por una entrada multifuncional.

Lo mismo es valido para la configuracion de b3-01 como 2 ¢ 3, solamente que el método de busqueda es
deteccion de corriente, y no el Calculo de velocidad.

Consulte la siguiente tabla para ver las diferencias entre ambos métodos de busqueda.

Nombre de blusqueda

Célculo de velocidad

Deteccion de corriente

Método de busqueda

Calcula la velocidad del motor cuando se inicia la busqueda,
y acelera o decelera desde la velocidad calculada a la
frecuencia configurada. También se detecta la direccion de
rotacion del motor.

Inicia la busqueda de velocidad desde la frecuencia a la que
se detecto la pérdida momentanea de alimentacion, o desde
la frecuencia mas alta, y realiza la deteccion de velocidad
monitorizando el nivel de corriente durante la basqueda.

Comando externo de
busqueda de velocidad

El comando de busqueda externo 1 y el comando de
busqueda externo 2 efectiian el mismo calculo de la
velocidad del motor e inician la busqueda desde la velocidad
calculada.

Comando 1 de bisqueda de velocidad externa:

Inicia la busqueda de velocidad desde la frecuencia de salida
maxima.

Comando 2 de busqueda de velocidad externa:

Inicia la busqueda de velocidad desde la referencia de
frecuencia configurada antes del comando de busqueda.

Precauciones de aplicacion

No puede ser utilizada con controladores para varios
motores, con motores dos 0 mas veces mas pequefios que la
capacidad del convertidor, ni con motores de alta velocidad
(mayor de 130 Hz).

En el método de control sin PG, es posible que el motor
acelere de repente con cargas ligeras.




ECalculo de velocidad

Busqueda al arranque

A continuacién se muestra el diagrama de tiempos para la busqueda de velocidad al arranque y para la
busqueda de velocidad desde terminales de entrada multifuncional.

OFF ON
Tiempo de deceleracién configurado en b3-03
Referencia de
Arranca utilizando frecuencia

la velocidad v configurada
calculada

Comando Run

Frecuencia de salida

T~ b3-02
/ ——
Corriente de salida
0,7a1,0s *Limite inferior configurado utilizando Tiempo de espera
< < » de busqueda de velocidad (b3-05)

Tiempo minimo de Baseblock (L2-03) x 0,7

Nota:Si el método de parada se configura como parada por marcha libre, y el comando Run se pone en ON en un corto
intervalo de tiempo, la operacién puede ser la misma que la busqueda en el caso 2.

Fig. 6.57 Busqueda de velocidad al arranque (velocidad calculada)

Busqueda de velocidad tras pérdida de alimentacion
» Tiempo de pérdida de alimentaciéon menor que Tiempo minimo de Baseblock (L2-03)

Fuente de alimentacién de c.a. OFF

ON Arranca utilizando Eeeéi;er:\g? de
velocidad
detectada / configurada

Frecuencia de salida

Corriente de salida

«—— 10 ms

A

<

L7 | w
. Tras la recuperacion de una pérdida de alimentacion de
ca., el convertidor espera durantele! Tiempo de espera de
Tiempo minimo de Baseblock (L2-03) x 0,75 bisqueda de velocidad (b3-05) minimo.

Fig. 6.58 Busqueda de velocidad tras pérdida de alimentacion con tiempo de pérdida < L2-03

 Tiempo de pérdida de alimentaciéon mayor que Tiempo minimo de Baseblock (L.2-03)

Fuente de alimentacion de c.a. ON OFF Arranca utilizando velocidad detectada

/ Referencia de

frecuencia
) : .

Frecuencia de salida ¥ __—  configurada

Corriente de salida

—> [«—10ms
< < >

Tiempo minimo de Baseblock Tiempo de espera de
(L2-03) busqueda de velocidad
(b3-05)
Nota: Si la frecuencia inmediatamente anterior al baseblock es baja o el tiempo de interrupcion de alimentacién es largo,
la operacion puede ser la misma que en el caso 1.

Fig. 6.59 Busqueda de velocidad tras pérdida de alimentacién con tiempo de pérdida > L2-03




EmDeteccion de corriente

Busqueda de velocidad al arranque
A continuacion se muestra el diagrama de tiempos cuando se selecciona un comando externo de busqueda de
velocidad al arranque o de busqueda de velocidad externa.

Comando Run OFF ON Tiempo de deceleracién configurado en b3-03
Frecuencia de Referencia de
salida maxima o / frecuencia
frecuencia configurada
configutada

Frecuencia de salida
7~ ~— ~ b3-02
Corriente de salida —

(Tl_igfg%c)’ minimo de Baseblock” | imite inferior configurado utilizandotiempo de espera de busqueda de velocidad (b3-05)

Fig. 6.60 Busqueda de velocidad al arranque (Deteccion de corriente)

Busqueda de velocidad tras pérdida de alimentaciéon
* Tiempo de pérdida menor que Tiempo minimo de Baseblock

Fuente de alimentacion de c.a. ON OFF Frecuencia de salida antes de pérdida de alimentacion
Referencia de

/ / I},?]?gﬁrggod:ﬁeggtggon frecuencia configurada
Frecuencia de salida

b3-02
Tiempo de operacion de busqueda de velocidad

Corriente de salida

4/, » *1El tiempo de Baseblock puede ser reducido por la frecuencia de
— salida inmediatamente anterior al baseblock.

. i _02)"1 *2Tras la recuperacion de una pérdida de alimentacién de c.a., el
Tiempo minimo de Baseblock (L2-03) convertidor espera durante el Tiempo de espera de busqueda de
<—»  velocidad (b3-05) minimo.

*

2

Fig. 6.61 Busqueda de velocidad tras Tiempo de pérdida de alimentacion< L2-03

* Tiempo de pérdida mayor que Tiempo minimo de Baseblock

Fuente de
alimentacion de c.a. ON OFF Frecuencia de salida antes de pérdida de alimentacion
Velocidad de deceleracion configurada en b3-03
. . / Referencia de
Frecuencia de salida frecuencia configurada
b3-02
Tiempo de operacion de busqueda de velocidad
v
T~ |
Corriente de salida /
< > »| Tiempo de espera de busqueda de velocidad (b3-05)

Tiempo minimo de Baseblock
(L2-03)

Fig. 6.62 Busqueda de velocidad tras pérdida de alimentacion con tiempo de pérdida > L2-03



€ Continuacion de la operacion a velocidad constante cuando se pierde la
referencia de frecuencia

La funcion de deteccion de pérdida de referencia de frecuencia detecta una pérdida del valor de referencia de
frecuencia. Si se selecciona una fuente de referencia de frecuencia analdgica, se detecta una pérdida de
referencia de frecuencia cuando el valor de referencia cae por debajo del 90% en 400 ms o menos.
La operacion tras una pérdida de referencia puede ser configurada en el parametro L5-01 como sigue:

» L5-01=0 La operacion del convertidor se detiene.

» L5-01=1La operacion contintia a velocidad reducida utilizando el valor configurado en el parametro L4-06

como valor de referencia de frecuencia.

Cuando debe ser puesta en salida externamente una sefial de error durante la pérdida de referencia de
frecuencia, configure H2-01 a H2-03 (Seleccion de funcion de terminales de contacto de salida multifuncional
M1-M2, M3-M4, y M5-M6) como C (Referencia de frecuencia perdida).

BParametros relacionados

” Métodos de control
" Modifica-
N° de Co_nflgura— cion Vecto- | Vecto-
parametro eI cionde | 4 ante la v | Vlfcon | rialde | rial de
fabrica e i PG lazo lazo
peracion ’
abierto | cerrado
L4-05 Operacion cuando no se encuentra la referencia de frecuencia 0 No A A A A
L4-06 ?Juste dt? la frecuencia de salida tras pérdida de referencia de 80% No A A A A
recuencia
Salidas de contacto multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor L
) Funcion Vifcon | rialde | rial de
configurado
9 s PG lazo lazo
abierto | cerrado
C Pérdida de referencia de frecuencia Si Si Si Si

6-57




€ Rearranque de la operacion tras error transitorio
(Funcién de autoarranque)

Si se produce un error del convertidor durante la operacion, el convertidor realizara una autodiagnosis. Si no
se detecta ningun error, el convertidor rearrancard automaticamente. Esto es la llamada funcion de
autoarranque.

Configure el nimero de autoarranques en el parametro L5-01.
La funcién de autoarranque puede ser aplicada a los siguientes errores.

* RH (Sobrecalentamiento de

* OC (Sobrecorriente) resistencia de freno)

* GF (Fallo de tierra) * RR (Error de transistor de freno)

» PUF (Fusible de bus de c.c. fundido) * OL1 (Sobrecarga del motor)

* OV (Sobretension de circuito principal) * OL2 (Sobrecarga del convertidor)

* UV1 (Subtension del circuito principal, Fallo de operacion de circuito + OHI (Sobrecalentamiento del
principal MC)* motor)

» PF (Fallo de tension del circuito principal) * OL3 (Sobrepar 1)

* LF (Fallo de fase de salida) * OL4 (Sobrepar 2)

* Cuando L2-01 se configura como 1 6 2 (continuar operacion durante pérdida momentanea de alimentacion)

Si se produce un error que no esta incluido en la lista anterior, la funcién de proteccion operara y la funcion de
autoarranque no funcionara.

mSalidas externas de autoarranque

Para poner externamente en salida sefiales de autoarranque, configure H2-01 a H2-03 (seleccion de funcion de
terminales de contacto de salida multifuncional M1-M2, M3-M4, y M5-M6) como E1 (autoarranque).

EParametros relacionados

. Métodos de control
Modifica-
N° de N Conﬁgu- v \(ecto— \{ecto—
T ombre racion de AR Vit V/fcon | rialde | rial de
fabrica a i PG lazo lazo
peracién f
abierto | cerrado
L5-01 Numero de intentos de autoarranque 0 No A A A A
L5-02 Seleccion de operacion de auto arranque 0 No A A A A
Salidas de contacto multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor L
Funcién Vifcon | rialde | rial de
fi d
configurado Vit PG lazo lazo
abierto | cerrado
1E Rearranque automatico habilitado Si Si Si Si

EPrecauciones de aplicacion
El ntimero de autoarranques del contador se resetea bajo las siguientes condiciones:
* Tras el autoarranque, la operacion normal ha durado 10 minutos.
* Tras haber realizado la operacion de proteccion y haber introducido un reset de errores.

* Tras haber puesto la alimentacion en OFF, y posteriormente en ON otra vez.



———l

Proteccion del convertidor

€ Proteccion de sobrecalentamiento para una resistencia de freno montada
en el convertidor

Esta funcion facilita proteccion de sobrecalentamiento para resistencias de freno montadas en el convertidor
(Modelo: ERF-150WJ O0O).

Cuando se detecta sobrecalentamiento de una resistencia de freno montada en el convertidor, se visualiza un
fallo RH (sobrecalentamiento de resistencia de freno montada en el convertidor) en el Operador Digital, y el
motor marcha libre hasta detenerse.

El fallo también puede ser puesto en salida utilizando una de las salidas de contacto multifuncional. Para ello,
uno de los parametros H2-01 a H2-03 debe ser configurado como D.

EParametros relacionados

. Métodos de control
) Modifica-
N° de Configu- cion Vecto- | Vecto-
e Nombre racionde | 4 - iela Vit Vifcon | rialde | rial de
fabrica a L PG lazo lazo
peracion .
abierto | cerrado
L8-01 Seleccion de proteccion para resistencia DB interna (Tipo ERF) 0 No A A A A
Salidas de contacto multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor .
) Funcion Vifcon | rialde | rial de
configurado
9 Vi PG lazo lazo
abierto | cerrado
D Fallo de resistencia de freno (ON: Resistor overheats or brake transistor fault) Si Si Si Si
Las causas mas probables de fallos RH (Sobrecalentamiento de resistencia de freno montada en el 6
convertidor) son que el tiempo de deceleracion es demasiado corto o que le energia de regeneracion
INFO del motor es demasiado elevada. En estos casos, alargue el tiempo de deceleracion o sustituya la

resistencia de freno por una que disponga de mayor capacidad de frenado.

A4
LS
: Esta funcion no es aplicable para proteger resistencias de freno externas. Cuando se utilizan
® resistencias de freno externas conjuntamente con el interruptor ciclico de frenado interno, L8-01
IMPORTANT debe ser configurado como 0 para deshabilitar la proteccion de resistencia de freno interna.




4 Proteccion contra sobrecalentamiento del convertidor

6

El convertidor estd protegido contra sobrecalentamiento por un termistor que detecta la temperatura del
disipador térmico.

Cuando se alcanza el nivel de temperatura de sobrecalentamiento la salida del convertidor se desconecta.
Para prevenir una parada repentina inesperada del convertidor debido a una sobretemperatura, puede emitirse
una prealarma de sobrecalentamiento. El nivel de temperatura para esta prealarma puede ser configurado en el
parametro L8-02. Utilizando el pardmetro L8-03 puede seleccionarse la operacion del convertidor cuando se
produce una sobretemperatura.

Si esta programada una salida multifuncional para esta funcion la salida se pone en ON cuando la temperatura
del disipador térmico excede el nivel de prealarma de sobrecalentamiento configurado en L8-02.

EParametros relacionados

. Métodos de control
" Modifica-
N° de Co_nﬁgura— cion Vecto- | Vecto-
parametro e c:|'on_de durante la V/f Vifcon | rialde | rial de
fabrica 0 > PG lazo lazo
peracién :
abierto | cerrado
L8-02 Nivel de prealarma por sobrecalentamiento 95°C No A A A A
18-03 Seleccnl)n de operacion de prealarma de sobrecalentamiento del 3 No A A A A
convertidor (OH)
Salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor L.
) Funcion Vifcon | rialde | rial de
configurado
9 i PG lazo lazo
abierto | cerrado
20 Sobrecalentamiento del convertidor (OH) Si Si Si Si

I ¢ Proteccion de fase abierta de entrada

Para la deteccion de pérdida de fase de entrada el convertidor monitoriza la fluctuacion del bus de c.c. El
convertidor integra este valor AV durante 10 escaneados (aproximadamente 10 segundos). Si el valor
integrado AV de cualquier rango consecutivo de 10 escaneados es mayor que la tension determinada por la
multiplicacion de L8-06 veces el punto de disparo de OV nominal del convertidor (400Vdc/800Vdc), se
producira un fallo PF y el convertidor marchara libre hasta detenerse

Serial de fallo l P>
de pérdida de fase

Tension
Bus de c.c.

Fig. 6.63 Deteccion de pérdida de fase de entrada

EParametros relacionados

- Métodos de control
Modifica-
N° de Conﬁgu- e \(ecto— V_ecto—
sErATE Nombre racion de ek Vit V/fcon | rialde | rial de
fabrica a o PG lazo lazo
peracién f

abierto | cerrado

L8-05 Seleccion de proteccion de fase abierta de entrada 1 No A A A A

Generalmente no es recomendable deshabilitar esta funcion.



€ Proteccion de fase abierta de salida

Esta funcion detecta una fase abierta de salida comparando el valor de la corriente de salida de cada fase con
un nivel de deteccion de fase abierta de salida establecido internamente (5% de la corriente nominal del
convertidor). La deteccion no trabajara cuando la frecuencia de salida sea inferior al 2% de la frecuencia base

(E1-13).

Hay tres configuraciones disponibles:
» L8-07=0, sin deteccion de fase abierta de salida
» L8-07=1, solamente es detectada la pérdida de una fase
» L8-07=2, también se detecta la pérdida de 2 6 3 fases

EParametros relacionados

. Métodos de control
) Modifica-
N° de Conflgura- ey \{ecto- \(ecto-
parEAmetD Nombre cion de durante la Vi Vifcon | rialde | rial de
fabrica @ . PG lazo lazo
peracion -

abierto | cerrado

L8-07 Seleccion de proteccion de fase abierta de salida 0 No A A A A

La funcién deberia ser deshabilitada si la capacidad del motor es muy baja comparada con la capacidad del
convertidor. En caso contrario pueden ser detectados errores de salida de fase abierta incorrectos.

€ Proteccion contra fallo de tierra

Esta funcion detecta la corriente de fuga de tierra calculando la suma de las tres corrientes de salida.
Normalmente deberia ser 0. Si la corriente de fuga de tierra aumenta demasiado, la salida del convertidor se
pone en OFF y se mostrara un fallo GF en el display. Se activa el contacto de fallo.

BParametros relacionados

Modifica Métodos de control
N° de Co_nfigura— it Vecto- | Vecto-
parametro Nombre C[onlde duEneh Vi V/fcon | rial de rial de
fabrica a i PG lazo lazo
peracion :
abierto | cerrado
L8-09 Seleccion de proteccion de tierra 1 No A A A A
No es recomendable deshabilitar esta funcion.
€ Control del ventilador de refrigeracion
Esta funcion controla el ventilador que esta montado en el disipador térmico.
EParametros relacionados
. Modifica- Métodos de control
N° de Conflgu— i \(ecto- \{ecto-
parametro plorbig RS | e Vi Vifcon | rialde | rial de
fabrica A i PG lazo lazo
peracion !
abierto | cerrado
L8-10 Seleccion de control del ventilador de refrigeracion 0 No A A A A
L8-11 Tiempo de retardo del control del ventilador de refrigeracion 60s No A A A A

6




mSeleccion del control del ventilador de refrigeracion
Utilizando el parametro L8-10 pueden seleccionarse dos modos:

0:El ventilador esta solamente en ON cuando la salida del convertidor esta ON, es decir, hay salida de tension.
Esta es la configuracion de fabrica.

1:El ventilador esta ON siempre que la alimentacion del convertidor esté conectada.

Si L.8-10 se configura como 0, el tiempo de retardo para la desconexion del ventilador puede ser configurado
en el parametro L8-11. Tras un comando de parada el convertidor espera durante este tiempo antes de
desconectar el ventilador de refrigeracion. La configuracion de fabrica es 60 seg.

€ Configuracion de la temperatura ambiente

Debe ser considerada una disminucion de la corriente de salida a altas temperaturas ambientales. La
disminucion depende de la temperatura ambiente y del grado de proteccion del convertidor. La curva de
disminucion de la temperatura ambiente se muestra en la Fig. 6.64. Para asegurar una proteccion segura del
convertidor a altas temperaturas ambientales configure siempre el parametro L8-15 como la temperatura
ambiente real.

100 ~

60 — - -1P00
—1P20

40

20

Corriente de salida como % de la
corriente nominal

0 20 40 60
Temperatura (°C)

Fig. 6.64 Curva de disminucion de la temperatura ambiente

EParametros relacionados

» Métodos de control
Coni Modifica-
N° de . el |ggra— cion \{ecto- \{ecto-
parametro ombre ?l'on_ © | durantela | | V/fcon | rialde | rial de
abrica % " PG lazo lazo
peracion :

abierto | cerrado

L8-12 Temperatura ambiente 45°C No A A A A

?‘ Ya que el convertidor no dispone de deteccion IP00/IP20, en las unidades con IP20 el valor de la

IMP:RTANT temperatura ambiente en L8-12 debe ser configurado 5° mas alto que la temperatura ambiente real.




€ Caracteristicas OL2 a baja velocidad

En frecuencias de salida por debajo de 6 Hz la capacidad de sobrecarga del convertidor es menor que a altas
velocidades, es decir, puede producirse un fallo OL2 (sobrecarga del convertidor) incluso si la corriente estd

por debajo del nivel de corriente OL2 normal (véase la Fig. 6.61).
Nivel de deteccién OL2*

1 150% (120%)*

durante 1 min.

durante 1 min.

Velocidad
P de salida

| |
| |
| |
| |
| |
| |
| 75% (60%) |
| |
| |
| |
| |
1 1

-6 Hz 0 Hz 6 Hz

* Tenga en cuenta que el nivel OL2 depende de la configuracion de C6-01. Se dan valores para
Régimen de trabajo alto. Los valores entre paréntesis son para Régimen de trabajo normal 1 6 2.

Fig. 6.65 Nivel de alarma OL2 a bajas frecuencias

BParametros relacionados

. Métodos de control
" Modifica-

N° de Co_nﬁgu— cion \(ecto- \(ecto-

parametro Nl racion = durante la V/f Vifcon | rial de | rial de
fabrica e s PG lazo lazo
peracion :
abierto | cerrado 6
L8-15 Seleccion de caracteristicas OL2 a bajas velocidades 1 No A A A A

Generalmente no es recomendable deshabilitar esta funcion.
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Funciones de terminal de entrada

€ Alternancia temporal de la operacion entre el Operador Digital
y los terminales del circuito de control

Las entradas de comando Run y las entradas de referencia de frecuencia del convertidor pueden alternarse
entre Local y Remote.

* Local: El Operador Digital se utiliza como fuente de referencia de frecuencia y de comando Run.

* Remote: La fuente de referencia de frecuencia y de comando Run pueden ser configuradas en los
parametros b1-01 y b1-02.

Si alguna entrada desde H1-01 a H1-05 (Seleccion de funcién de terminal de entrada digital S3 a S7) ha sido
configurada como 1 (Seleccion Local/Remote), esta entrada puede ser utilizada para alternar entre Local y
Remote..

EParametros relacionados

" Métodos de control
fi Modifica-
N° de Nomb Con |g(LjJra- cion Vecto- | Vecto-
parametro ombre %‘L’;ic: durantela | v V/|f: cGon nlal de nlal de
operacion 220 Bz
abierto | cerrado
b1-01 Seleccion de referencia 1 No Q Q Q Q
b1-02 Fuente de seleccion comando RUN 1 No Q Q Q Q
Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor fa f .
configurado Funcion Vi Vifcon | rialde | rial de
PG lazo lazo
abierto | cerrado
1 Seleccion Local/Remote (ON: Operador, OFF: b1-01/02) Si Si Si Si

& La alternancia de Local/Remote también puede realizarse utilizando la tecla LOCAL/REMOTE del
Operador Digital. Cuando la funcién Local/Remote ha sido configurada para un terminal externo, la

INFO funcion de la tecla LOCAL/REMOTE del Operador digital sera deshabilitada.

€ Bloqueo de la salida del convertidor (Comandos Baseblock)

Utilizando un comando de baseblock puede detenerse la salida del convertidor inmediatamente. En este caso
el motor entrara en marcha libre. Si se elimina el comando de baseblock se reanudara la operacion de la salida
del convertidor.

Si se habilita la busqueda de velocidad, el convertidor detecta la velocidad del motor y se reanudard la
operacion desde la velocidad detectada.

Si se deshabilita la biisqueda de velocidad, la operacion se reanudara desde la referencia de frecuencia que
estaba activa antes del comando de baseblock.

Para utilizar la funcion Baseblock, una de las entrada digitales debe ser configurada para baseblock, es decir,
uno de los parametros H1-01 a H1-05 (seleccion de funcidon de terminal de entrada digital S3 a S7) debe ser
configurado como 8 6 9 (Comando Baseblock NA/NC).



Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

6

Métodos de control
Val.or ) Vecto- | Vecto-
configu- Funcion VI V/fcon | rialde | rial de
rado PG lazo lazo
abierto | cerrado
8 Baseblock externo NA (Contacto normalmente: Baseblock si en ON) Si Si Si Si
9 Baseblock externo NC (Contacto normalmente: Baseblock si en OFF) Si Si Si Si
EDiagramas de tiempos
El diagrama de tiempos cuando se utiliza un comando de baseblock se muestra en la Fig. 6.66.
OFF| ON
Operacion en marcha directa/parada
Input Borrado
Comando Baseblock
Referencia de frecuencia
Busqueda de velocidad u operacion con la
referencia de frecuencia previa
Frecuencia de salida i
> .« Parada por marcha libre
Fig. 6.66 Comandos Baseblock
N 1 )A
?‘ Cuando se utiliza un contactor entre el convertidor y el motor, realice siempre un comando de baseblock
® antes de abrir el contactor.
IMPORTANT
4 Entrada de seial de alarma OH2 (Sobrecalentamiento)
Métodos de control
Valor ) Vecto- | Vecto-
confi- Funcién VI V/ifcon | rial de rial de
gurado PG lazo lazo
abierto | cerrado
B Entrada de alarma OH2 (ON: se visualiza OH2) Si Si Si Si

Si se programa una entrada digital para esta funcion (H1-OO=B) puede visualizarse un mensaje de alarma
OH2 en el display poniendo esta entrada en ON. El contacto de fallo no operara.

€ Deshabilitar/Habilitar entrada analégica multifuncional A2

Métodos de control
Valor : -
confi- Funcion V/f con Vectorial | Vectorial
gurado \i PG de lazo | de lazo
abierto | cerrado
C Habilitar/deshabilitar entrada analogica A2 (ON: Habilitar) Si Si Si Si

Si se programa una entrada digital para esta funcion (H1-OO=C) la entrada analogica A2 puede ser habilitada
o deshabilitada alternando la entrada digital ON/OFF (ON — Entrada analdgica A2 habilitada).



& Habilitar/Deshabilitar Convertidor

Métodos de control

Valor - Vecto- | Vecto-
confi- Funcion Vi V/fcon | rialde | rial de
gurado PG lazo lazo
abierto | cerrado
6A Habilitar/deshabilitar Convertidor (ON: Convertidor habilitado) Si Si Si Si

Si se programa una entrada digital para esta funcion (H1-OO=6A) el convertidor puede ser habilitado o

deshabilitado alternando la entrada digital ON/OFF (ON — Convertidor habilitado).

Si la entrada se pone en OFF mientras esté activo un comando RUN, el convertidor se detendra utilizando el
método de parada configurado en b1-03.

€ Detencion de aceleracion y deceleraci
(Mantenimiento de rampa de aceleraci

n

6
on/deceleracion)

Puede utilizarse una entrada multifuncional para interrumpir la aceleracion o deceleracion y mantener la
frecuencia de salida. Para programar una entrada digital para esta funcion uno de los parametros H1-01 a
H1-05 debe ser configurado como 6A.

La aceleracion/deceleracion se mantiene cuando la entrada se pone en ON.

La aceleracion/deceleracion se reinicia cuando la entrada de hold de la rampa de aceleracion/deceleracion
se pone en OFF.

El motor sera detenido si se introduce un comando de parada mientras la entrada de hold de la rampa de
aceleracion/deceleracion esté en ON.

Cuando el parametro d4-01 (seleccion de funcion de hold de la referencia de frecuencia) se configura
como 1, la frecuencia mantenida sera memorizada. Esta frecuencia memorizada serd retenida como
referencia de frecuencia incluso tras una pérdida de alimentacion y el motor serd rearrancado a esta
frecuencia para una nueva entrada de un comando run.

EParametros relacionados

m

i Métodos de control
fi Modifica-
N° de Co_n’ igura- cion \(ecto- \{ecto-
e Nombre cion de durEnelE VI Vifcon | rialde | rial de
fabrica 5 " PG lazo lazo
peracion :
abierto | cerrado
d4-01 Seleccion de funcion de hold de referencia de frecuencia 0 No A A A A
ntradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor fa f .
configurado Funcion Vi V/fcon | rialde | rialde
PG lazo lazo
abierto | cerrado
A Mantenimiento de la rampa de aceleracion/deceleracion (ON: hold activo) Si Si Si Si




EDiagramas de tiempos

El diagrama de tiempos cuando se utilizan comandos de hold de la rampa de aceleracion/deceleracion se
muestra en la Fig. 6.67.

Fuente de alimentacion OFF
Directa/parada OFF | ON OFF ON
Mantenimiento de la rampa de _ OFF ON OFF ON

aceleracion/deceleracion

Referencia de frecuencia

Frecuencia de salida

- -t - -t
- -t - -t

Retenida Retenida

Fig. 6.67 Mantenimiento de la rampa de aceleracién/deceleracion

4 Aumento y disminucién de referencias de frecuencia utilizando senales
de contacto (UP/DOWN)

Las referencias de frecuencia pueden ser aumentadas o disminuidas alternando un par de entradas digitales

mediante los comandos UP y DOWN.

Para utilizar esta funcion, configure dos de los parametros H1-01 a H1-05 (Seleccion de funcion de terminal

de entrada digital S3 a S7) como 10 (comando UP) y 11 (comando DOWN). Asegurese de asignar dos 6

terminales de tal manera que los comandos UP y DOWN sean utilizados como un par. En caso contrario se
visualizara una alarma OPEQ3.

La siguiente tabla muestra las combinaciones posibles de los comandos UP y DOWN vy la correspondiente

operacion.
Operacion Aceleracion Deceleracion Retenida
Comando UP ON OFF ON OFF
Comando DOWN OFF ON ON OFF

La modificacion de la frecuencia de salida depende de los tiempos de aceleracion y deceleracion. Aseglirese
de configurar b1-02 (Seleccion de comando Run) como 1 (terminal del circuito de control).

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor n f .
configurado Funcion VI V/f con rial de rial de
PG lazo lazo

abierto | cerrado

10 Comando UP Si Si Si Si

11 Comando DOWN Si Si Si Si

EPrecauciones

Precauciones de configuracion

Si los terminales de entrada multifuncional S3 a S7 se configuran como sigue, se producird un error de
operacion OPEO3 (seleccion de entrada multifuncional no valida):

* Solamente ha sido configurado, o el comando UP, o el comando DOWN.

* Los comandos UP/DOWN vy el hold de la rampa de aceleracion/deceleracion han sido asignados al mismo
tiempo.
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Precauciones de aplicacion

 Las referencias de frecuencia que utilizan los comandos UP/DOWN estan limitadas por los limites
superior e inferior de referencia de frecuencia configurados en los pardmetros d2-01 a d2-03. En este caso
el valor de la entrada Al se convierte en el limite inferior de referencia de frecuencia.. Si utiliza una
combinacion de la referencia de frecuencia desde el terminal Al y el limite inferior de la referencia de
frecuencia configurado en el parametro d2-02 ¢ d2-03, el valor de limite mas alto sera tomado como el
valor del limite inferior de referencia de frecuencia.

* Si los comandos UP/DOWN se utilizan como referencia de frecuencia y se introduce el comando Run, el
convertidor acelera al limite inferior de la referencia de frecuencia que esta configurado en d2-02.

* Si se utilizan comandos UP/DOWN, las operaciones en multivelocidad se deshabilitan.

* Si d4-01 (seleccidén de funcion de hold de referencia de frecuencia) se configura como 1, el valor de
referencia de frecuencia utilizando las funciones UP/DOWN se almacena, incluso después de haber puesto
la alimentacion en OFF. Cuando la alimentacion se pone en ON y se introduce el comando Run, el motor
acelera a la referencia de frecuencia que haya sido almacenada. Para resetear (es decir, poner a 0 Hz) la
referencia de frecuencia memorizada, ponga en ON el comando UP o DOWN mientras el comando Run
estd en OFF.

HEjemplo de conexion y diagrama de tiempos

A continuacion se muestra el ejemplo de conexion y el diagrama de tiempos cuando el comando UP esta asig-
nado al terminal de entrada digital S3, y el comando DOWN esta asignado al terminal de entrada digital S4.

Parametro Nombre Valor configurado
H1-01 Entrada multifuncional (terminal S3) 10
H1-02 Entrada multifuncional (terminal S4) 11

Convertidor

Operacion en
s1 marcha directa/
parada

Operacién en

S2 marcha inversa/
parada

S3 Comando UP
S4 Comando DOWN

Neutro de entrada

SN digital

A1 Limite inferior de la

Sefial analégica 0a 10 V referencia de frecuencia

Fig. 6.68 Ejemplo de conexién con los comandos UP/DOWN asignados



Frecuencia de salida

Limite superior
(d2-01)

Limite inferior (d2-02) {----

Operacion en marcha directa/parada |

Comando DOWN

Fuente de alimentacion J

Comando UP

Vel alcanzada*

Acelera al limite
inferior

Misma
frecuencia

d4-01 =1

)

d4-01

=0

on L

| on | 1
Reset .
ON referencia de
frecuencia

ON

M

I_I

o L

ON

* La sefial de velocidad alcanzada se pone en ON cuando el motor no esta acelerando/
decelerando mientras el comando Run esta en ON.

Fig. 6.69 Diagrama de tiempos de los comandos UP/DOWN

4 Sumar/Restar una velocidad fija a una referencia analégica (Control Trim)

La funcién del control Trim suma o resta el valor del parametro d4-02 a/de una referencia de frecuencia

analogica.

Para utilizar esta funcion, configure dos de los parametros H1-01 a H1-05 (Seleccion de funcion de terminal
de entrada digital S3 a S7) como 1C (comando de incremento del control Trim) y 1D (comando de
disminucion del control Trim). Asegurese de asignar dos terminales de tal manera que el Comando de
incremento del control Trim y el Comando de disminucién del control Trim se utilicen como un par. En caso

contrario se visualizara una alarma OPEO3.

EParametros relacionados

" Métodos de control
fi Modifica-
N° de Configu- cion Vecto- | Vecto-
parametro WziraE racion a3 durante la VI Vifcon | rial de | rial de
fabrica 3 e PG lazo lazo
peracién ’
abierto | cerrado
d4-02 Limites de velocidad del control Trim 10% No A A A A
Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor L
. Funcion Vifcon | rialde | rial de
fi d
configurado Vit PG lazo lazo
abierto | cerrado
1C Incremento del control Trim Si Si Si Si
1D Disminucion del control Trim Si Si Si Si




EComando de incremento/disminucion del control trim y referencia de frecuencia

A continuacién se muestran las referencias de frecuencia utilizando operaciones ON/OFF de comando de
incremento/disminucion de control Trim.

Referencia de Referencia de
Referencia de frecuencia frecuencia frecuencia MANTENER
configurada + d4-02 | configurada - d4-02
Tfermmal de Comando del ON OFF ON OFF
incremento del control Trim
T_ermmal _C!é Comando de _ OFF ON ON OFF
disminucion del control Trim

mPrecauciones de aplicacion

» El comando de incremento/disminucién del control Trim se habilita cuando la referencia de velocidad > 0
y la fuente de referencia de velocidad es una entrada analdgica (Al 6 A2).

* Si el (valor de referencia de frecuencia analdgica - d4-02) < 0, la referencia de frecuencia se configura
como 0.

* Si solamente uno de los comandos del control Trim, el de incremento o el de reduccidon, ha sido
configurado para un terminal de entrada digital, se producira un error de operacion OPEOQ3.

6-70



€ Mantenimiento de la frecuencia analégica utilizando temporizacién
definida por el usuario

Si uno de los parametros H1-01 a H1-05 (seleccion de funcion de terminal de entrada digital S3 a S7) se
configura como 1E (de muestreo/mantenimiento frecuencia analdgica), la referencia de frecuencia analogica
sera mantenida a partir de los 100ms de ponerse a ON el terminal y la operacion continuara a esta frecuencia.

El valor analégico 100 ms después de que el comando se ponga en ON se utiliza como la referencia de frecuencia.

ON ON ON

Comando de_!_g_l H | :
Muestrear/Mantener | ! - ; ?
(Sample/hold) ;100 14— 100 4= 100 ;

‘msec ‘msec ‘msec | —

Entrada analdgica

1 Referencia de frecuencia

Fig. 6.70 Muestra/Mantenimiento de frecuencia analégica

EParametros relacionados

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Vecto- | Vecto-
Valor R f s
configurado Funcion Vif V/fcon | rialde | rial de
PG lazo lazo
abierto | cerrado
1E Referencia de frecuencia analogica muestra/mantener Si Si Si Si 6
HPrecauciones L

Cuando configure y ejecute muestra y mantenimiento para referencias de frecuencia analdgicas, observe las
siguientes precauciones.

Precauciones de configuracién

Cuando utilice muestra/mantenimiento (sample/hold) de referencias de frecuencia analdgicas, no puede
utilizar los siguientes comandos al mismo tiempo. En caso contrario se producird un error de operacion
OPEO03 (seleccion de entrada multifuncional no valida)

* Comando de mantenimiento de la rampa de aceleracion/deceleracion
* Comando UP/DOWN

» Comando de incremento/disminucion del control Trim

Precauciones de aplicacion

 Cuando realice muestra/mantenimiento (sample/hold) de referencias de frecuencia analogicas, asegurese
de cerrar la entrada digital durante 100 ms o mas. Si el tiempo de muestra/mantenimiento es menor de
100 ms, la referencia de frecuencia no se mantendra.

* El valor de la referencia de frecuencia que se mantiene sera borrado cuando se ponga la alimentacion en
OFF.
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€4 Conmutar fuente de operacion a tarjeta opcional de comunicaciones

La fuente de referencia de frecuencia y de comando Run puede ser alternada entre una tarjeta opcional de
comunicaciones y las fuentes seleccionadas en b1-01 y b1-02. Configure uno de los parametros H1-01 a H1-
05 (seleccion de funcidon de entradas digitales S3 a S7) como 2 para habilitar la alternancia de fuente de

operacion.

Si hay un comando Run activo, la alternancia no sera aceptada.

EParametros relacionados

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control

Configuraciones de convertidor en b1-01 y b1-02, OFF: Tarjeta opcional)

Valor ., Vecto- | Vecto-
configurado Funcion Vit Vifcon | rialde | rial de
PG lazo lazo
abierto | cerrado
5 Seleccion de fuente de operacion: Tarjeta opcional/Convertidor (ON: Si Si Si Si

EPrecauciones de configuracion

Para utilizar la funcion de alternancia de fuente de operacion realice los siguientes ajustes:

» Configure b1-01 (fuente de referencia de frecuencia) como un valor distinto a 3 (tarjeta opcional).

» Configure b1-02 (fuente de comando Run) como un valor distinto a 3 (tarjeta opcional).

* Configure uno de los pardmetros H1-01 a H1-02 como 2.

€ Frecuencia de Jog con comandos de direcciéon (FJOG/RJOG)

La funciéon FJOG/RJOG opera el convertidor a la frecuencia de jog. Puede ser activada utilizando la operacion
ON/OFF de terminal. Cuando utilice los comandos FJIOG/RJOG , no es necesario introducir el comando

RUN.

Para utilizar esta funcion, configure uno de los parametros H1-01 a H1-05 (Seleccion de funcion de terminal

de entrada digital S3 a S7) como 12 (comando FJOG) 6 13 (comando RJOG).

EParametros relacionados

) o Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Vectorial | Vectorial
S Nombre cionde | ciondurante V/f con CEE) EEIE)
P fabrica la operacion Vit PG delazo | de lazo
abierto cerrado
d1-17 Referencia de frecuencia de Jog 6,00 Hz Si Q Q Q Q
Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Valor ” Vectorial | Vectorial
’ Fi
configurado uncon \ii e de lazo de lazo
PG X
abierto cerrado
12 Comando FJOG (ON: Marcha directa en frecuencia de jog d1-17) Si Si Si Si
13 Comando RJOG (ON: Marcha inversa en frecuencia de jog d1-17) Si Si Si Si

EPrecauciones de aplicacion

* Las frecuencias Jog utilizando comandos FJOG y RJOG tienenla prioridad sobre otras referencias de frecuencia.

* Cuando ambos comandos FJOG y RJOG estan en ON durante 500 ms o mas al mismo tiempo, el convertidor se

detiene de acuerdo a la configuracion de b1-03 (seleccion de método de parada).




€ Detencion del convertidor por errores de dispositivos externos
(Funcién de error externo)

La funcién de error externo activa la salida de contacto de error y detiene la operacion del convertidor.
Utilizando esta funcidon puede ser detenida la operacion de convertidor cuando se producen averias en
dispositivos externos u otro tipo de errores. En el Operador Digital se visualizara EFx (Error externo [terminal
de entrada Sx]). La x en Efx muestra el nimero del terminal por el que se introduce la sefial de error externo.
Por ejemplo, si una sefial de error externo se introduce por el terminal S3, se visualizarad EF3.

Para utilizar la funcién de error externo, configure uno de los valores 20 a 2F en uno de los parametros H1-01
a H1-05 (seleccion de funcion de terminal de entrada digital S3 a S7).

Seleccione el valor a ser configurado en H1-01 a H1-05 de una combinacion de cualquiera de las tres
condiciones siguientes.

* Nivel de entrada de sefial de dispositivos periféricos
» Método de deteccion de error externo

» Operacion tras deteccion de error externo

La siguiente tabla muestra la relacion entre las combinaciones de condiciones y el valor configurado en

H1-O0.
Ni\{el de entradfz 1 Método 'de deteccio’n*de error Operacion durante la deteccién de error
Valor (Véase la nota *1). (Véase la nota *2).
configu- Deteccion Deteccion Parada por Parada por Parada d_e Conting?r
rado Contacto NA | Contacto NC e | durante” deceleracién | marcha libre | emergencia operacion
a operacion (Error) (Error) (Error) (Advertencia)
20 Si Si Si
21 Si Si Si
22 Si Si Si
23 Si Si Si
24 Si Si Si
25 Si Si Si
26 Si Si Si
27 Si Si Si
28 Si Si Si
29 Si Si Si
2A Si Si Si
2B Si Si Si
2C Si Si Si
2D Si Si Si
2E Si Si Si
2F Si Si Si

* 1. Configura el nivel de entrada en el que se detectan los errores. (Contacto NA: error externo cuando ON, contacto NC: error externo cuando OFF).
* 2. Configure el método de deteccion para detectar errores utilizando bien una deteccion constante o bien una deteccion durante la operacion.
Deteccion constante: Detecta mientras se suministre alimentacion al convertidor.
Deteccion durante la operacion: Detecta solamente durante la operacion del convertidor.




——————————————————————————
i

Funciones de terminal de salida

Las salidas digitales multifuncionales pueden ser configuradas para distintas funciones utilizando los

parametros H2-01 a H2-03 (seleccion de funcion de terminal M1 a M6). En la siguiente seccion se describen
estas funciones:

EParametros relacionados

” Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Vectorial | Vectorial
e Nombre cibnde | ciéndurante V/f con CREIE] | Wi
parame fabrica | la operacién Vit PG delazo | delazo
abierto cerrado
H2-01 Seleccion de funcion de terminal M1-M2 0 No A A A A
H2-02 Seleccion de funcion de terminal M3-M4 1 No A A A A
H2-03 Seleccion de funcion de terminal M5-M6 2 No A A A A
EDurante Run (Configuracién: 0) y Durante Run 2 (Configuracién: 37)
Durante Run (Configuracion: 0)
OFF El comando Run esta OFF y no hay tension de salida.
ON El comando Run esta ON o hay salida de tension.
Durante Run 2 (Configuracion: 37)
OFF El convertidor no esta entregando una frecuencia en salida. (Baseblock, freno de inyeccion de c.c. o detenido)

ON El convertidor esta entregando una frecuencia en salida.

Estas salidas pueden ser utilizadas para indicar el estado de operacion del convertidor.

Comando Run OFF ON

Comando Baseblock OFF ON

Frecuencia de salida

Salida durante run 1 OFF ON

Salida durante run 2 OFF ON |

Fig. 6.71 Diagrama de tiempos para salida “Durante RUN”

BVelocidad cero (Configuracion: 1)

OFF La frecuencia de salida es mayor que el nivel de velocidad cero (b2-01).

ON La frecuencia de salida es menor que el nivel de velocidad cero (b2-01).

Frecuencia de salida Nivel de velocidad cero (b2-01)

A

Salida de velocidad cero OFF ON

Fig. 6.72 Diagrama de tiempos para velocidad cero




B Operacion del convertidor lista (Configuracion: 6)

Si una salida multifuncional estd programada para esta funcion la salida sera puesta en ON cuando la
inicializacion del convertidor al arranque haya finalizado sin ningun fallo.

EDurante subtension del bus de c.c. (Configuracion: 7)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion, la salida se pone en ON siempre que se detecte
subtension de bus de c.c.

EDurante Baseblock (Configuracion: 8)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion la salida sera puesta en ON siempre y cuando
la salida del convertidor esté puesta en Baseblock.

ESeleccion de fuente de referencia de frecuencia (Configuraciéon: 9)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion la salida sera puesta en ON siempre y cuando
el Operador Digital esté seleccionado como fuente de referencia de frecuencia. Si esta seleccionada otra fuente
cualquiera de referencia de frecuencia la salida estara puesta en OFF.

BEstado de seleccion de comando Run (Configuraciéon: A)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion la salida serd puesta en ON cuando el
Operador Digital esté seleccionado como fuente de comando RUN. Si esta seleccionada otra fuente cualquiera
de comando RUN la salida estara puesta en OFF.

ESalida de fallo (Configuracion: E)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion la salida sera puesta en ON cuando tenga lugar
un fallo distinto de CPF00 y CPFO1. La salida tampoco se conecta en caso de fallos leves (consulte una lista
de fallos en la pagina 7-2).

ESalida de fallo leve (Configuracién: 10)

Si una salida multifuncional est4 programada para esta funcion la salida serd puesta en ON cuando tenga lugar
un fallo leve (consulte una lista de alarmas en la pagina 7-11).

EComando activo de reset de fallo (Configuracion: 11)

Si una salida multifuncional estd programada para esta funcion la salida serd puesta en ON cuando se
introduzca un comando de reset de fallo en una de las entradas digitales.

EDurante Run inversa (Configuracién: 1A)

Si una salida multifuncional estd programada para esta funcién la salida serd puesta en ON cuando un
comando RUN de direccion inversa esté activo. El contacto también estara en ON durante la inyeccion de c.c.
el frenado y el Base Block. No funcionara cuando se introduzca un comando Marcha directa.

EDurante Base Block 2 (Configuracién: 1B)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion la salida serd puesta en OFF siempre que sea
introducido un comando Baseblock en una entrada multifuncional.
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mSeleccion de Motor 2 (Configuracion: 1C)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion, la salida se pone en ON cuando se selecciona
el motor 2.

mDurante operacion regenerativa (Configuracion: 1D)

Si una salida multifuncional estd programada para esta funcion la salida se pone en ON cuando el motor
trabaje en modo regenerativo, es decir, cuando se realimente la energia al convertidor.

mDurante Run 2 (Configuracién: 37)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion, la salida se pone en ON cuando se pone una
frecuencia en salida. Se pondra en OFF durante el Baseblock, freno de inyeccion de c.c. o parada.

mConvertidor Habilitado (Configuracion: 38)

Si una salida multifuncional esta programada para esta funcion, la salida se pone en ON cuando se habilita el
convertidor. El convertidor puede ser habilitado o deshabilitado utilizando una entrada digital multifuncional.



———l

Parametros de monitorizacion

€ Utilizacion de las salidas analdgicas de monitorizacion

Esta seccion explica la utilizacion de las salidas de monitorizacion analdgica interna.

EParametros relacionados

” Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Vectorial | Vectoral
ardmatio Nombre cibnde | ciondurante - V/f con el || Wit
P fabrica | la operacion v PG delazo | delazo
abierto cerrado
H4-01 Seleccion de monitorizacion (terminal FM) 2 No A A A A
H4-02 Ganancia (terminal FM) 100% Si Q Q Q Q
H4-03 Bias (terminal FM) 0,0% Si A A A A
H4-04 Seleccion de monitorizacion (terminal AM) 3 No A A A A
H4-05 Ganancia (terminal AM) 50% Si Q Q Q Q
H4-06 Bias (terminal AM) 0,0% Si A A A A
H4-07 Seleccion de nivel de sefial de salida analdgica 1 (FM) 0 No A A A A
H4-08 Seleccion de nivel de sefial de salida analdgica 2 (AM) 0 No A A A A

HSelecciéon de elementos de monitorizacién analégica

Algunos de los elementos de monitorizacién del Operador Digital (U1-0O0 [estado de monitorizacion])
pueden ser puestos en salida en los terminales de salida analdgica multifuncional FM-AC y AM-AC. Consulte
la pagina 5-64, Parametros de monitorizacion de estado: Ul y configure el numero de parametro del grupo
Ul (OO parte de U1-0O0) para los parametros H4-01 6 H4-04.

mAjuste de los elementos de monitorizacion analégica

Ajuste la corriente/tension de salida para los terminales de monitorizacion analdgica FM-AC y AM-AC 6
utilizando la ganancia y el bias H4-02, H4-03, H4-05, y H4-06.

La ganancia ajusta el valor de tension/corriente de salida analdgica que es igual al 100% del elemento de
monitorizacion.

El bias ajusta el valor de tension/corriente de salida analdogica que es igual al 0% del elemento de
monitorizacion.

Tenga en cuenta que la tension/corriente de salida maxima es 10V/20mA. Una tension/corriente mayor que
estos valores no puede ser puesta en salida.
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Ejemplos de ajuste

La influencia de las configuraciones de ganancia y bias en el canal de salida analdgica se muestra en tres

ejemplos en la Fig 6.69.
Tension/Corriente ‘[* Ganancia: 170%
de salida Bias: 30%
o = — — — _\X— —
—1
P ~ | Ganancia: 100%
< Bias: 0%
N _
-
_ - |
e
s |
-
3V/8,8mA _ |
~ | Ganancia: 0%
_ .4 Bias:  100%
oV ~ T .. | Elemento de monitorizacion

T (p.ej. Frecuencia de salida)
100%

Fig. 6.73 Ajuste de la salida de monitorizacion

EAlternancia de niveles de sefal de monitorizacién analégica

Los valores de algunos elementos de monitorizacidon puede ser positivo o negativo. Si estos elementos deben
ser puestos en salida en una salida analdgica, el nivel de sefial debe ser configurado como —10V a +10V (H4-
07/08 = 1). Los valores negativos seran puestos en salida como tension negativa (-10V a 0) y los valores
positivos seran puestos en salida como tension positiva (0 a +10V).

Consulte los elementos de monitorizacion que pueden tener valores positivos o negativos en la pdgina 5-64,
Parametros de monitorizacion de estado: Ul.

Ambas salidas analdgicas pueden crear también una sefial de corriente de 4-20 mA. Por lo tanto, los
parametros H4-07 y H4-08 tienen que ser configurados como 2. Ademads, el puente CNI15 debe ser
configurado para salida de corriente para cada canal. Consulte la pagina 2-23, Puente CN15 e interruptor DIP
S1 para obtener detalles sobre la configuracion del puente.

4 Utilizacion de la salida de monitorizacion del tren de pulsos

EParametros relacionados

; Modifica- Métodos de control
N° de Configura- T Vootorial | Vectorial
. Nombre cion de Vifcon | vectorial | vectoria
parametro - durante la V/f de lazo de lazo
fabrica A PG .
operacion abierto | cerrado
H6-06 Seleccion de monitorizacion de tren de pulsos 2 Si A A A
H6-07 Escala de monitorizacion de tren de pulsos 1440 Hz Si A A A A

mSeleccion de elementos de monitorizacion de pulsos

Algunos de los elementos de monitorizacion del operador Digital (U1-0O0 [estado de monitorizacion])
pueden ser puestos en salida en el terminal de monitorizacion de pulsos MP-AC. Consulte la pagina 5-64,
Parametros de monitorizacion de estado: Ul y configure la OO parte de U1-0O0 (estado de monitorizacion)
para H6-06.

HAjuste de los elementos de monitorizacion de pulsos

Para ajustar la escala de salida de frecuencia de pulsos, configure la frecuencia de salida de pulsos que es igual
al 100% del elemento de monitorizacion en el parametro H6-07.

Configure H6-06 como 2, y H6-07 como 0, para poner la frecuencia en salida de manera sincronizada con la
frecuencia de salida de la fase U del convertidor.



EPrecauciones de aplicacion
Cuando utilice la salida de monitorizacion de pulsos, conecte un dispositivo periférico de acuerdo a las

siguientes condiciones de carga. Si las condiciones de carga son distintas, existe el riesgo de que las

caracteristicas sean insuficientes o de dafios al convertidor.

Impedancia de la carga

Tension de salida MP 7'y
(aislada) Impedancia de la carga
VRL (V)
+5 V min. 1,5 kQ min. VRL
+8 V min. 3,5 kQ min. AC
+10 V min. 10 kQ min.

Fuente de alimentacién externa

Impedancia de la carga

12 Ve.c.+10%,
15 Ve.c.+10% MP
16 mA «4— Corriente NPN

Fuente de alimentacién
externa (V)

Corriente max.

AC




——————————————————————————
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Funciones individuales

& Utilizacion de comunicaciones MEMOBUS

Pueden realizarse comunicaciones serie con PLCs o dispositivos similares utilizando un protocolo
MEMOBUS.

EConfiguracion de comunicaciones MEMOBUS

Las comunicaciones MEMOBUS se configuran utilizando 1 maestro (PLC) y un maximo de 31 esclavos. Las
comunicaciones entre maestro y esclavo son iniciadas normalmente por el maestro, y el esclavo responde.

El maestro realiza comunicaciones serie con un Unico esclavo cada vez. Por lo tanto, debe configurar la
direccion de cada esclavo, de tal manera que el maestro pueda establecer las comunicaciones utilizando esta
direccion. El esclavo que recibe el comando del maestro realiza la funcion especificada y envia una respuesta
al maestro.

PLC

il

Convertidor Convertidor Convertidor

Fig. 6.74 Ejemplo de conexiones entre el PLC y el convertidor

6

— HEspecificaciones de comunicaciones

Las especificaciones de las comunicaciones MEMOBUS se muestran en la siguiente tabla.

Elemento Especificaciones

Interfaz RS-422, RS-485

Ciclo de comunicaciones Asincronico (Sincronizacion de arranque-parada)

Velocidad de

transmision (Baud): Seleccione de entre 1.200, 2.400, 4.800, 9.600 y 19.200 bps.

Parametros de comunicaciones Longitud de datos: 8 bits fijos
Paridad: Seleccione de entre par, impar, o ninguna.
Bits de stop: 1 bit fijo

Protocolo de comunicaciones MEMOBUS

Numero de unidades conectables 31 unidades max.
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ETerminal de conexion de comunicaciones

Las comunicaciones MEMOBUS utilizan los siguientes terminales: S+, S-, R+, y R-. Habilite la resistencia de
terminacion poniendo en ON el terminal 1 del interruptor S1 para el Gltimo convertidor solamente (visto desde
el PLC).

O St g +
o S- S1 ;///////////? I?esistenqig de
RS-422A OFF Y ON K4 terminacion
- 4_/
oRs'485 - °d—m ¢ =
hd FOOOD 2

e =N

Resistencia de terminacion (1/2W, 110 Ohms)

Fig. 6.75 Terminal de comunicaciones Conexion

L2 1. Separe los cables de comunicaciones de los cables del circuito principal y otros cableados y cables de
- . .z
?‘ alimentacion.
® 2. Utilice cables apantallados para los cables de comunicaciones, y utilice grapas adecuadas.

IMPORTANT 3. Si utiliza comunicaciones RS-485, conecte S+ a R+, y S- a R-, en el exterior del convertidor. Véase la
siguiente figura.

OO

EProcedimiento para comunicarse con el PLC
Utilice el siguiente procedimiento para establecer comunicaciones con el PLC.
1. Desconecte la fuente de alimentacion y conecte el cable de comunicaciones entre el PLC y el convertidor.
2. Conecte la fuente de alimentacion.
3. Configure los parametros de comunicaciones requeridos (H5-01 a H5-07) utilizando el Operador Digital.
4

Desconecte la fuente de alimentacidon, y compruebe que las visualizaciones de la pantalla del Operador
Digital han desaparecido completamente.

hd

Conecte otra vez la fuente de alimentacion.

6. Establezca comunicaciones con el PLC.




EParametros relacionados

) ifica- Métodos de control
N.o de Nombre ng;gg;a- M%(i’:"ﬁ”ca V/f con Vectorial | Vectorial
parametro fabrica durante la VIf PG delazo | de lazo
operacion abierto | cerrado
b1-01 Seleccion de fuente de referencia 1 No Q Q Q Q
b1-02 Fuente de seleccion comando RUN 1 No Q Q Q Q
H5-01 Direccion de estacion 1F * No A A A A
H5-02 Seleccion de velocidad de transmision (Baud) 3 No A A A A
H5-03 Seleccion de paridad de comunicaciones 0 No A A A A
HS5-04 Seleccion de deteccion de error de comunicaciones 3 No A A A A
HS5-05 Seleccion de deteccion de error de comunicaciones 1 No A A A A
H5-06 Tiempo de espera de envio 5 ms No A A A A
H5-07 Control RTS ON/OFF 1 No A A A A

* Configure H5-01 como 0 para deshabilitar las respuestas del convertidor a comunicaciones MEMOBUS.

Las comunicaciones MEMOBUS pueden realizar las siguientes operaciones sin tener en cuenta la
configuracion de b1-01 y b1-02.

* Monitorizacion del estado de operacion del convertidor
» Configuracion y lectura de parametros
* Reseteado de errores

* Introduccion de comandos multifuncionales (se realiza una operacion OR entre la introduccion de
comandos multifuncionales desde el PLC y la introduccion de comandos desde los terminales de entrada
S3aS7).

HEFormato del mensaje

En las comunicaciones MEMOBUS, el maestro envia comandos al esclavo, y el esclavo responde. El formato
de mensaje se configura tanto para el envio como para la recepcion como se muestra a continuacion, y la
longitud de los paquetes de datos depende del contenido (funcion) del comando.

Direccion del esclavo

Codigo de funcion

Datos

Comprobacion de errores

El espacio entre mensajes debe cumplir las siguientes condiciones:

PLC a convertidor Convertidor a PLC PLC a convertidor

-
>

Mensaje del comando Mensaje de respuesta Mensaje del comando

- —_—
24 bits longitud —T tCHS-Oﬁ _T L 5 ms min.

configuraciéon 24 bits longitud

Tiempo (segundos)

Fig. 6.76 Espaciado del mensaje

Direccién del esclavo

Configure la direccion del esclavo desde 0 a 31. Si configura 0, todos los esclavos recibiran comandos del
maestro. (Consulte “Emision de datos” en las siguientes paginas.)



Cédigo de funcion

El codigo de funcion especifica comandos. Estan disponibles los tres codigos de funcion incluidos en la
siguiente tabla.

Mensaje del comando Mensaje de respuesta
Codigo de funcién Funcic
Hexadecimal) uncion 0 ? 0 5
(He Min. (Bytes) | Max. (Bytes) | Min. (Bytes) | Max. (Bytes)
03H Leer contenidos de registro de memoria 8 8 7 37
08H Prueba de bucle 8 8 8 8
10H Escribir registros de memoria multiples 11 41 8 8

Datos

Configure los datos consecutivos combinando la direccion del registro de memoria (co6digo de prueba para una
direccién de prueba de bucle) y los datos que contiene el registro. La longitud de los datos cambia
dependiendo de los detalles del comando.

Comprobacién de errores

Los errores durante las comunicaciones son detectados utilizando CRC-16 (control de redundancia ciclica,
método de suma de control).

El resultado del calculo de la suma de control se memoriza en una palabra de datos (16 bits), cuyo valor de
inicio es FFFH. El valor de esta palabra es procesado utilizando operaciones OR Exclusiva y desplazamientos
(SHIFT) junto con el paquete de datos que debe ser enviado (direccion de esclavo, codigo de funcion, datos) y
el valor fijo AOO1H. Al final del calculo la palabra de datos contiene el valor de la suma de control.

La suma de control se calcula de la siguiente manera:

1. El valor de inicio de la palabra de datos de 16 bits que se utiliza para el calculo debe ser configurado en
FFFFH.

2. Debe ser realizada una operacion OR Exclusiva con el valor de inicio y la direccién del esclavo.

3. Elresultado debe ser desplazado a la derecha hasta que el bit de desbordamiento se convierta en 1.

4. Cuando este bit se haya convertido en 1, debe realizarse una operacion OR Exclusiva con el resultado del
paso 3y el valor fijo AOO1H.

5. Después de 8 operaciones de desplazamiento (SHIFT) (cada vez que el bit de desbordamiento se convierta
en 1, debe realizarse una OR Exclusiva como en el paso 4), realice una operacion OR Exclusiva con el
resultado de las operaciones anteriores y el siguiente paquete de datos (codigo de funcion de 8 bits). El
resultado de esta operacion debe ser desplazado 8 veces, y si es necesario, debe ser interconectado con el
valor fijo AOO1H utilizando una operacién OR Exclusiva.

6. Deben realizarse los mismos pasos con los datos, en primer lugar con el byte mas alto, y después con el
byte mas bajo, hasta que todos los datos hayan sido procesados.

7. Elresultado de estas operaciones es la suma de control. Consiste en un byte alto y otro bajo.




El siguiente ejemplo clarifica el método de célculo. Muestra el calculo de un codigo CRC-16 con la direccion
de esclavo 02H (0000 0010) y el cédigo de funcion 03H (0000 0011). El codigo resultante CRC-16 es D1H
para el byte mas bajo y 40H para el byte mas alto. Este calculo de ejemplo no esta hecho completamente
(normalmente los datos seguirian al coédigo de funcion).

Calculos | Desbordamiento | Descripcion
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1111 1111 1111 1111

0000 0010

1111 1111 1111 1101
0111 1111 1111 1110
1010 0000 0000 0001

1101 1111 1111 1111
0110 1111 1111 1111
1010 0000 0000 0001

1100 1111 1111 1110
01100111 1111 1111
0011 0011 1111 1111
1010 0000 0000 0001

1001 0011 1111 1110
0100 1001 1111 1111
00100100 1111 1111
1010 0000 0000 0001

1000 0100 1111 1110
0100 0010 0111 1111
0010 0001 0011 1111
1010 0000 0000 0001

1000 0001 0011 1110

0000 0011

1000 0001 0011 1101
0100 0000 1001 1110
1010 0000 0000 0001

1110 0000 1001 1111
0111 0000 0100 1111
1010 0000 0000 0001

1101 0000 0100 1110
0110 1000 0010 0111
0011 0100 0001 0011
1010 0000 0000 0001

1001 0100 0001 0010
0100 1010 0000 1001
0010 0101 0000 0100
1010 0000 0000 0001

1000 0101 0000 0101
0100 0010 1000 0010
1010 0000 0000 0001

1110 0010 1000 0011
0111 0001 0100 0001
1010 0000 0000 0001

1101 0001 0100 0000

DIH 40H

Byte  Byte
mas alto  mas bajo

Valor inicial
Direccion
Resultado ExOr
Shift 1

Resultado ExOr
Shift 2

Resultado ExOr
Shift 3
Shift 4

Resultado ExOr
Shift 5
Shift 6

Resultado ExOr
Shift 7
Shift 8

Resultado ExOr
Codigo de funcion
Resultado ExOr
Shift 1

Resultado ExOr
Shift 2

Resultado ExOr
Shift 3
Shift 4

Resultado ExOr
Shift 5
Shift 6

Resultado ExOr
Shift 7

Resultado ExOr
Shift 8

Resultado ExOr
Resultado CRC-16



BEjemplo de mensaje MEMOBUS

A continuacion se presenta un ejemplo de mensajes de comando/respuesta MEMOBUS.

Lectura de los contenidos del registro de memoria del convertidor
Puede ser leido cada vez el contenido de un maximo de 16 registros de memoria del convertidor.

Entre otros, el mensaje de comando debe contener la direccion de inicio del primer registro a leer y la cantidad
de registros que deben ser leidos. El mensaje de respuesta contendra el contenido del primer registro, y los
contenidos consecutivos del nimero de registros que haya sido configurado para la cantidad de registros a ser
leidos.

Los contenidos del registro de memoria se separan entre los 8 bits mas altos y los 8 bits mas bajos.

Las siguientes tablas muestran ejemplos de mensajes cuando se leen sefiales de estado, detalles de error,
estados de data links y referencias de frecuencia del convertidor esclavo 2.

. Mensaje de respuesta Mensaje de respuesta
Mensaje del comando s
(Durante operacion normal) (Durante error)
Direccion del esclavo 02H Direccion del esclavo 02H Direccion del esclavo 02H
Codigo de funcion 03H Codigo de funcion 03H Cédigo de funcion 83H
Direccion Alto 00H Volumen de datos 08H Codigo de error 03H
inicial -
icia Bajo 20H ler registro de Alto 00H CRC-16 Alto F1H
Alto 00H memoria Bajo 65H Bajo 31H
Cantidad
Bajo 04H Siguiente Alto 00H
registro de
Alto 45H memoria Bajo 00H
CRC-16
Bajo FOH Siguiente Alto 00H
registro de -
memoria Bajo 00H
Siguiente Alto 01H
registro de -
memoria Bajo F4H
Alto AFH
CRC-16
Bajo 82H

Prueba de bucle

La prueba de bucle devuelve los mensajes de comando directamente como mensajes de respuesta sin
modificar los contenidos para comprobar las comunicaciones entre el maestro y el esclavo. Se pueden
configurar codigos de comprobacion y valores de datos a la medida del usuario.

La siguiente tabla muestra un ejemplo de mensaje cuando se realiza una prueba de bucle con el esclavo N° 1.

. Mensaje de respuesta Mensaje de respuesta
Mensaje del comando L
(Durante operacion normal) (Durante error)
Direccion del esclavo 01H Direccion del esclavo 01H Direccion del esclavo 01H
Codigo de funcion 08H Codigo de funcion 08H Cédigo de funcion 89H
Codigo de Alto 00H Codigo de Alto 00H Codigo de error 01H
comprobacion Bajo 00H comprobacion Bajo 00H Alto 36H
CRC-16
Alto ASH Alto ASH Bajo 50H
Datos Datos
Bajo 37H Bajo 37H
Alto DAH Alto DAH
CRC-16 CRC-16
Bajo 8DH Bajo 8DH




Escritura de registros multiples de memoria del convertidor

La escritura de registros de memoria del convertidor funciona de manera similar al proceso de lectura, es
decir, la direccion del primer registro que debe ser escrito y la cantidad de los registros a ser escritos debe ser
configurada en el mensaje de comando.

Para ser escritos, los datos deben ser consecutivos, empezando por la direccion especificada en el mensaje de
comando. El orden de los datos debe ser 8 bits alto, después 8 bits bajo. Los datos deben estar en el orden de
las direcciones de registro de memoria.

La siguiente tabla muestra un ejemplo de un mensaje en el que ha sido configurada una operacion en marcha
directa con una referencia de frecuencia de 60,0 Hz para el convertidor con la direccion de esclavo 01H.

. Mensaje de respuesta Mensaje de respuesta
Mensaje del comando g
(Durante operacion normal) (Durante error)
Direccion del esclavo 01H Direccién del esclavo OIH Direccion del esclavo 01H
Codigo de funcion 10H Cadigo de funcion 10H Codigo de funcion 90H
Direccion Alto 00H Direccion Alto 00H Codigo de error 02H
inicial Bajo 01H inicial Bajo 01H Alto CDH
CRC-16
Alto 00H Alto 00H Bajo CIH
Cantidad Cantidad
Bajo 02H Bajo 02H
N° de datos 04H Alto 10H
CRC-16
Primeros Alto 00H Bajo 08H
Datos Bajo 01H
Proximos Alto 02H
datos Bajo 58H * N° de datos = 2 x (cantidad)
Alto 63H
CRC-16
Bajo 39H
) rA
P: | |
6 P4 El valor del nimero de datos en el mensaje de comando debe ser el doble de la cantidad de datos.
IMPORTANT
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BTablas de datos

A continuacion se muestran las tablas de datos. Los tipos de datos son los siguientes: Datos de referencia,
datos monitorizados, y datos de difusion (broadcast).

Datos de referencia

A continuacién se muestran la tabla de datos de referencia. Estos datos pueden ser leidos y escritos. No
pueden ser utilizados para funciones de monitorizacion.

Direccion de registro Contenido
0000H Reservada

Operacion Run y comandos de entrada

Bit 0 Marcha directa
Bit 1 Marcha inversa
Bit 2 Error externo
Bit 3 Comando Reset
Bit4 ComNet

0001H Bit 5 ComCtrl
Bit 6 Comando de entrada multifuncional 3
Bit 7 Comando de entrada multifuncional 4
Bit 8 Comando de entrada multifuncional 5
Bit 9 Comando de entrada multifuncional 6
Bit A Comando de entrada multifuncional 7

BitsBaF No se utiliza
0002H Referencia de frecuencia (configure las unidades utilizando el parametro 01-03)

0003H a 0005H No se utiliza

0006H Valor consigna PID
0007H Salida analogica 1 Configuracion (-11 V/-726 a 11 V/726) — 10V = 660
0008H Salida analédgica 2 Configuracion (-11 V/-726 a 11 V/726) — 10V = 660

Configuracion de salida de contacto multifuncional

Bit0 Salida de contacto 1 (Terminal M1-M2) 1: ON 0: OFF
Bit 1 Salida de contacto 2 (Terminal M3-M4) 1: ON 0: OFF
Bit 2 salida de contacto 3 (Terminal M5-M6) 1: ON 0: OFF
0009H Bits3 a5 No se utiliza
Bit 6 Habilita/deshabilita la configuracion de contacto de error (terminal MA-MC) utilizando bit 7
1: ON 0: OFF
Bit 7 Contacto de error (terminal MA-MC) 1: ON 0: OFF
Bits8aF No se utiliza
000AH a 000EH No se utiliza
Configuraciones de seleccion de referencia
Bit 0 No se utiliza
Bit 1 Valor consigna de entrada PDI  1: Habilitada 0: Deshabilitada
Bits3aB No se utiliza
000FH
C Entrada de terminal de datos Broadcast S5  1: Habilitada 0: Deshabilitada
D Entrada de terminal de datos Broadcast S6  1: Habilitada 0: Deshabilitada
E Entrada de terminal de datos Broadcast S7  1: Habilitada 0: Deshabilitada
F No se utiliza

Nota:Escriba 0 para todos los bits no utilizados. Ademas, no escriba datos en los registros reservados.
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Datos monitorizados

La tabla siguiente muestra los datos monitorizados: Los datos monitorizados solamente pueden ser leidos.

Direccion de registro Contenido
Sefial de estado del convertidor
Bit 0 Durante Run
Bit 1 Velocidad cero
Bit 2 Durante operacion inversa
Bit 3 Sefial de reset activa
0010H
Bit 4 Durante velocidad alcanzada
Bit5 Convertidor preparado
Bit 6 Fallo leve
Bit 7 Fallo grave
Bits8aF No se utiliza
Estado del Operador
Bit 0 Durante alarma OPE
Bit 1 Durante fallo
0011H
Bit2 Operador en modo de programacion
Bit3,4 00: JVOP-160 acoplado, 01: JVOP-161 acoplado, 11: PC conectado
Bits5aF No se utiliza
0012H Nuamero de fallo OPE
0013H No se utiliza
Contenido del fallo 1
Bit 0 PUF, Fusible de bus de c.c. fundido
Bit 1 UVl
Bit 2 uv2
Bit 3 uv3
Bit 4 No se utiliza
6 Bit5 GF, Fallo de tierra
Bit 6 OC, Sobrecorriente

_ 0014H Bit 7 OV, Sobretension del bus de c.c.

Bit 8 OH, Prealarma de sobretemperatura del disipador térmico del convertidor
Bit9 OH1, Sobretemperatura del disipador térmico del convertidor

Bit A OLI, Sobrecarga del motor

BitB OL2, Sobrecarga del convertidor

Bit C OL3, Deteccion de Sobrepar 1

BitD OL4, Deteccion de Sobrepar 2

BitE RR, Fallo de transistor de freno interno

Bit F RH, Sobrecalentamiento de la resistencia de freno montada en el convertidor

Contenido del fallo 2

Bit0 EF3, Fallo externo configurado en terminal S3
Bit 1 EF4, Fallo externo configurado en terminal S4
Bit 2 EFS5, Fallo externo configurado en terminal S5
Bit 3 EF6, Fallo externo configurado en terminal S6
Bit4 EF7, Fallo externo configurado en terminal S7
Bit 5 No se utiliza

0015H Bit6 No se utiliza
Bit 7 0OS, detectada sobrevelocidad
Bit 8 DEV, Detectada desviacion de velocidad
Bit9 PGO, PG desconectado
Bit A PF, Pérdida de fase de entrada
BitB LF, Fase abierta de salida
BitC OH3, Prealarma de sobrecalentamiento del motor (Entrada analogica PTC)
Bit D OPR, Operador Digital desconectado
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Direccion de registro

Contenido

BitE ERR,
0015H
BitF OH4, Sobrecalentamiento del motor (Entrada analogica PTC)
Contenido del fallo 3
Bit0 CE, Error de comunicaciones Memobus
Bit 1 BUS, Error de opcion de comunicaciones de bus
Bit 2/3 No se utiliza
Bit4 CF, Fallo de control
Bit 5 No se utiliza
0016H
Bit6 EFO0, Fallo externo desde tarjeta de entrada opcional
Bit 7 FBL, Pérdida de realimentacion PID
Bit 8 UL3, Deteccion de subpar 1
Bit9 UL4, Deteccion de subpar 2
Bit A OL7, Sobrecarga de freno de alto deslizamiento
BitBaF No se utiliza
Contenido del fallo CPF 1
Bit 0/1 No se utiliza
Bit2 CPF02
Bit 3 CPFO03
0017H
Bit 4 No se utiliza
Bit 5 CPFO05
Bit 6 CPF06
Bit7aF No se utiliza
Contenido del fallo CPF 2
Bit 0 CPF20
Bit 1 CPF21
0018H
Bit2 CPF22
Bit3 CPF23
Bit4aF No se utiliza
Contenido de alarma 1
Bit 0 UV, Subtension de bus de c.c.
Bit 1 OV, Sobretension de bus de c.c.
Bit2 OH, Prealarma de sobretemperatura del disipador térmico del convertidor
Bit 3 OH2, Entrada de alarma de sobrecalentamiento del convertidor por entrada digital
Bit4 OL3, Deteccion de Sobrepar 1
Bit5 OL4, Deteccion de Sobrepar 2
Bit 6 EF, Entrada Directa/inversa configurada al mismo tiempo
0019 Bit 7 BB, Baseblock activo
Bit 8 EF3, Alarma externa configurada en terminal S3
Bit9 EF4, Alarma externa configurada en terminal S4
Bit A EFS5, Alarma externa configurada en terminal S5
BitB EF6, Alarma externa configurada en terminal S6
Bit C EF7, Alarma externa configurada en terminal S7
Bit D/E No se utiliza
Bit F 0S8, Alarma de sobrevelocidad
Contenido de alarma 2
Bit 0 No se utiliza
Bit 1 DEYV, Desviacion de velocidad
Bit 2 PGO, PG desconectado
001AH Bit3 OPR, Operador Digital desconectado
Bit4 CE, Error de comunicaciones Memobus
Bit 5 CALL, Comunicaciones en standby
Bit 6 OL1, Sobrecarga del motor
Bit 7 OL2, Sobrecarga del convertidor
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Direccion de registro

Contenido

Bit8a A No se utiliza
BitB FBL, Pérdida de realimentacion PID
BitC CALL, Comunicaciones en standby
001AH
BitD UL3, Deteccion de subpar 1
BitE ULA4, Deteccion de subpar 2
Bit F No se utiliza
Contenido de alarma 3
Bit 0 No se utiliza
001BH
Bit 1 OH3, Prealarma de sobrecalentamiento del motor
Bit2aF No se utiliza
Estado del convertidor
Bit 0 Operacion directa
Bit 1 Operacidn inversa
Bit2 Arranque del convertidor completado  1: Completado 2: No completado
Bit3 Error
0020H
Bit4 Error de configuracion de datos
Bit5 Salida de contacto multifuncional 1 (Terminal M1-M2)  1: ON 0: OFF
Bit 6 Salida de contacto multifuncional 2 (Terminal M3-M4)  1: ON 0: OFF
Bit 7 Salida de contacto multifuncional 3 (Terminal M5-M6)  1: ON 0: OFF
Bits8aF No se utiliza
Detalles del error
Bit0 Sobrecorriente (OC), Fallo de tierra (GF)
Bit 1 Sobretension de circuito principal (OV)
Bit 2 Sobrecarga del convertidor (OL2)
Bit 3 Sobrecalentamiento del convertidor (OH1, OH2)
Bit4 Sobrecalentamiento de transistor/resistencia de freno (rr, rH)
Bit5 Fusible fundido (PUF)
Bit6 Realimentacion PID perdida (FbL)
0021H Bit 7 Error externo (EF, EFO)
Bit 8 Error de placa de control (CPF)
Bit 9 Sobrecarga del motor (OL1) o Sobrepar 1 (OL3) detectado
Bit A Detectado cable roto del PG (PGO), Sobrevelocidad OS), Desviacion de velocidad (DEV)
BitB Subtension (UV) del circuito principal detectada
Bit C Subtensi(’)nA flel circuitf) principal (UYl), Error de’fu§nte de allimenta(':i’én de control (UV2), Error de circuito
de prevencion de corriente de irrupcion (UV3), pérdida de alimentacion
Bit D Fase de salida no se encuentra (LF)
BitE Error de comunicaciones MEMOBUS (CE)
BitF Operador desconectado (OPR)
Estado de Data link
Bit 0 Datos de escritura
Bit 1 No se utiliza
0022H Bit 2 No se utiliza
Bit3 Errores de limite superior e inferior
Bit4 Error de integridad de datos
Bits5aF No se utiliza
0023H peferenciade | Monitorizacion U1-01
0024H Frecuencia de salida | Monitorizacion U1-02
0025H Tension de salida (U1-06)
0026H Corriente de salida | U1-03
0027H Potencia de salida | U1-08
0028H Referencia de par | U1-09
0029H No se utiliza
002AH No se utiliza




Direccion de registro

Contenido

Estado de entrada de terminales de control

Bit 0 Terminal de entrada S1 ~ 1: ON 0: OFF

Bit 1 Terminal de entrada S2  1: ON 0: OFF

Bit2 Terminal de entrada multifuncional S3  1: ON 0: OFF
002BH Bit 3 Terminal de entrada multifuncional S4  1: ON 0: OFF

Bit 4 Terminal de entrada multifuncional S5 1: ON 0: OFF

Bit 5 Terminal de entrada multifuncional S6  1: ON 0: OFF

Bit 6 Terminal de entrada multifuncional S7  1: ON 0: OFF

Bits 7a F No se utiliza
Estado del convertidor

Bit 0 Operacién  1: En servicio

Bit 1 Velocidad cero  1: Velocidad cero

Bit 2 Frecuencia alcanzada  1: Alcanzada

Bit 3 Velocidad alcanzada de usuario 1: Alcanzada

Bit4 Deteccion de frecuencia 1 1: Frecuencia de salida < 1L.4-01

Bit 5 Deteccion de frecuencia 2 1: Frecuencia de salida >L4-01

Bit 6 Arranque del convertidor completado 1: Arranque completado
002CH Bit 7 Deteccion de subtension  1: Detectada

Bit 8 Baseblock 1: Salida del convertidor en Baseblock

Bit9 Modo de referencia de frecuencia 1: Sin comunicacion 0: Opcion de comunicacion

Bit A Modo de comando Run  1: Sin comunicacién 0: Opcién de comunicacion

BitB Deteccion de Sobrepar  1: Detectada

BitC Pérdida de referencia de frecuencia 1: Perdida

Bit D Rearranque habilitado1: Rearrancando

BitE Error (incluso time out de comunicaciones MEMOBUS)  1:Error producido

BitF Time-out de comunicaciones MEMOBUS  1: Time out producido

Estado de salida de contacto multifuncional

Bit 0 Salida de contacto multifuncional 1 (Terminal M1-M2)  1: ON 0: OFF
002DH Bit 1 Salida de contacto multifuncional 2 (Terminal M3-M4) 1: ON 0: OFF

Bit2 Salida de contacto multifuncional 3 (Terminal M5-M6) 1: ON 0: OFF

Bits3aF No se utiliza

002EH - 0030H

No se utiliza

0031H Tension de c.c. del circuito principal
0032H - 0037H No se utiliza
0038H Realimentacion PID (Frecuencia de salida max. = 100%; resolucion 0,1%; sin signo)
0039H Entrada PID (Frecuencia de salida max. = 100%; resolucion 0,1%; con signo)
003AH Salida PID (Frecuencia de salida max. = 100%; resolucion 0,1%; con signo)
003BH Numero de software de CPU
003CH Numero de software de Flash
Detalles de error de comunicaciones
Bit 0 Error CRC
Bit 1 Longitud de datos no valida
Bit 2 No se utiliza
003DH Bit3 Error de paridad
Bit4 Error overrun
Bit 5 Error de trama
Bit 6 Time-out
Bits7aF No se utiliza
003EH Configuracion kVA
003FH Método de control

Nota: Los detalles de error de comunicaciones se memorizan hasta que se introduce un reset de errores (también se puede resetear mientras la unidad esta

operando).




Difusion (broadcast) de datos

Si se utilizan difusion (broadcast) de datos, puede darse un comando a todos los esclavos al mismo tiempo. La
direccion del esclavo en el mensaje de comando debe ser configurada como 00H. Todos los esclavos recibiran
el mensaje. Los esclavos no responderan.

La tabla siguiente muestra los difusion (broadcast) de datos. Estos datos también se pueden escribir.

Direccion de registro Contenido
Seifial de operacion
Bit 0 Marcha directa
Bit 1 Marcha inversa
Bits2y3 No se utiliza
Bit4 Error externo 1
0001H Bit 5 Reset de error 1
Bits6aB No se utiliza
Bit C *1 Entrada de terminal de entrada digital multifuncional S5
BitD *1 Entrada de terminal de entrada digital multifuncional S6
Bit E *1 Entrada de terminal de entrada digital multifuncional S7
BitF No se utiliza.
0002H Referencia de frecuencia

Nota:Las sefiales de bit no definidas en las sefiales de operacion de broadcast utilizan las sefiales locales de entrada/salida del convertidor.

* El cambio de estos bits a 1 solamente sera aceptado, si los bits C,D y/o E en el registro 000FH (datos de referencia) se configuran como 1 en el convertidor,
en el que deberan habilitarse las entradas S5, S6 y S7.

ECaédigos de error del convertidor

El contenido de un fallo actual y de fallos que se han producido anteriormente puede ser leido por el Memobus
utilizando los parametros del Seguimiento de fallos (U2-0000) y del Histérico de fallos (U3-000). Los codigos
de fallo se muestran en la siguiente tabla.

Cadigo de| Descripcion del fallo |Codigo de | Descripcion del fallo |Codigo de| Descripcion del fallo

fallo fallo fallo

01H PUF 13H EF5 28H FBL
02H UVl 14H EF6 29H UL3
03H Uuv2 15H EF7 2AH UL4
04H UVv3 18H (0N 2BH OL7
06H GF 19H DEV 83H CPF02
07H oC 1AH PGO 84H CPFO03
08H ov 1BH PF 85H CPF04
09H OH 1CH LF 86H CPFO05
0AH OH1 1DH OH3 87H CPF06
0BH OL1 1EH OPR 88H CPF07
0CH OL2 1FH ERR 89H CPFO08
0DH OL3 20H OH4 8AH CPF09
0EH OL4 21H CE 8BH CPF10
OFH RR 22H BUS 91H CPF20
10H RH 25H CF 92H CPF21
11H EF3 26H SVE 93H CPF22
12H EF4 27H EFO0 94H CPF23

Consulte descripciones detalladas de los fallos y acciones correctivas en la pdgina 7-2, Deteccion de fallos.



EComando ENTER

Si se escriben parametros al convertidor desde el PLC utilizando comunicaciones MEMOBUS, los parametros
se almacenan temporalmente en el area de datos de parametro del convertidor. Para habilitar estos parametros
en el area de datos de parametro debe utilizarse el comando ENTER.

Existen dos tipos de comandos ENTER:

* Comandos ENTER que habilitan datos de parametro en la RAM solamente (los cambios se pierden tras
una pérdida de alimentacion)

» Comandos ENTER que escriben datos en la EEPROM (memoria no volatil) del convertidor y habilitan los
datos en la RAM al mismo tiempo.

La tabla siguiente muestra los datos de comando ENTER Los datos de comando ENTER solamente pueden
ser escritos

El comando ENTER es habilitado escribiendo 0 en el nimero de registro 0900H 6 0910H.

Direccion de registro Contenido
0900H Escribir datos de parametro a EEPROM, la RAM se refresca
0910H Los datos no se escriben en la EEPROM, solamente se refrescan en la RAM.

(0900H) que escriben en la EEPROM con frecuencia.

* Los registros de comando ENTER son de solo escritura. Por lo tanto, si estos registros deben ser leidos, la
direccion de registro se volvera no valida (Codigo de error: 02H).

* No se requiere un comando ENTER si se envian datos de referencia o broadcast al convertidor.

Q » El nimero maximo de veces que se puede escribir a la EEPROM es 100.000. No ejecute comandos ENTER

INFO

mCodigos de error

La siguiente tabla muestra codigos de error de comunicaciones MEMOBUS.

Cadigo de error Contenido

Codigo de error de funcion 6
El PLC ha configurado un c6digo de funcioén que no es 03H, 08H, ni 10H

01H

Error de niimero de registro no valido
02H + La direccion de registro a la que intenta acceder no esta registrada en ningun lugar.
* Ha sido configurada con envio Broadcast una direccion inicial que no es 0001H ni 0002H.

Error de volumen no valido
03H » El numero de paquetes de datos (contenidos de registros) a leer o escribir esta fuera del rango de 1 a 16.
* En el modo Write el nimero de bytes de datos en el mensaje no es el N° de paquetes x 2.

Error de configuracion de datos
21H * Se ha producido un error simple de limite superior o inferior en los datos de control o al escribir pardmetros.
+ Cuando se escriben parametros, la configuracion de parametro no es valida.

Error de modo Write

» Se ha intentado escribir parametros al convertidor durante la operacion.

* Se ha intentado escribir mediante comandos ENTER durante la operacion.

 Se ha intentado escribir parametros que no son A1-00 a A1-05, E1-03, 6 02-04 cuando se ha producido una
alarma de advertencia CPF03 (Fallo en EEPROM).

* Se ha intentado escribir datos de solo lectura.

22H

Escritura durante error de subtension del bus de c.c. (UV)
23H * Escritura de parametros al convertidor durante alarma UV (sobretension de bus de c.c.)
 Escritura mediante comandos ENTER durante alarma UV (sobretension de bus de c.c.)

Error de escritura durante procesamiento de parametros

24H L , . . .
Intento de escribir parametros mientras se procesan parametros en el convertidor.




HEIl esclavo no responde

En los siguientes casos, el esclavo ignorara la funcion de escritura.

* Cuando se detecta un error de comunicaciones (overrun, trama, paridad, o CRC-16) en el mensaje de

comando.

» Cuando la direccion del esclavo del mensaje de comando y la direccion del esclavo en el convertidor no

coinciden.

 Cuando la distancia entre dos bloques (8 bits) de un mensaje excede 24 bits.

 Cuando la longitud de los datos del mensaje de comando no es valida.

Si la direccion del esclavo especificada en el mensaje de comando es 0, todos los esclavos
INFO ejecutaran la funcion Write, pero no devolveran mensajes de respuesta al maestro.

HAutodiagnosis

El convertidor cuenta con una funciéon de autodiagnodstico incorporada en los circuitos del interfaz de
comunicaciones serie. Esta funcion se llama funcion de Autodiagnostico Utiliza los componentes de

comunicaciones conectados de los terminales de envio y recepcion para recibir datos enviados por el
convertidor y con ello comprobar si la comunicacion se realiza con normalidad.

Para realizar la funcion de Autodiagnosis utilice el siguiente procedimiento.

1.

DA e

Conecte la fuente de alimentacion del convertidor, y configure 67 (modo de comprobacion de
comunicaciones) en el parametro H1-05 (Seleccion de funcion de terminal S7).

Desconecte la fuente de alimentacion del convertidor.
Realice el cableado segun la Fig. 6.77.
Conecte la resistencia de terminacion (ponga en ON el terminal 1 del interruptor DIP 1).

Conecte la fuente de alimentacion del convertidor.

5]

| st |[s2 | s3 | s4a | s5 | s6 | s7 | [ RP| Re[R-] s+[s-]

Fig. 6.77 Cableado de los terminales de comunicaciones para la autodiagnosis

Durante la operacion normal, el Operador Digital visualiza “PASS” en el display.

Si se produce un error, se visualizara una alarma “CE” (Error de comunicaciones MEMOBUS) en el Operador
Digital, la salida de contacto de error se pondra en ON, y la sefial de convertidor preparado para operacion se
pondra en OFF.



€ Utilizacion de la funciéon de temporizacion

Los terminales de entrada digital multifuncional S3 a S7 pueden ser utilizados como terminales de entrada de
funcion de temporizacion, y los terminales de salida multifuncional M1-M2, M3-M4, y M5-M6 pueden ser
utilizados como terminales de salida de funcién de temporizacion. Configurando el tiempo de retardo se puede

prevenir el rateo de los sensores e interruptores.

» Configure uno de los pardmetros H1-01 a H1-05 (terminal de entrada digital S3 a S7) como 18 (entrada de
funcién de temporizacion).
 Configure H2-01 a H2-03 (seleccion de funcion de terminales de salida multifuncional M1-M2, M3-M4, y
M5-M6) como 12 (salida de funcion de temporizacion).

EParametros relacionados

S Modifica- Métodos de control
. - » : ;
N° de Nt o 6l cion VJf con Vectorial | Vectorial
parametro Fabrica durantg la V/f PG de lazo | delazo
operacion abierto | cerrado
b4-01 Funcién de temporizacion Tiempo de retardo ON 0,0s No A A A A
b4-02 Funcién de temporizacion Tiempo de retardo OFF 0,0s No A A A A
Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Valor = -
confi- EUncion V/f con Vectorial | Vectorial
gurado VIt PG delazo | delazo
abierto cerrado
18 Entrada de funcion de temporizacion Si Si Si Si
Salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control 6
Valor - -
confi- Funcién V/f con Vectorial | Vectorial
gurado VIf PG delazo | delazo
abierto | cerrado
12 Salida de funcion de temporizador Si Si Si Si

BEjemplo de configuracion

Cuando el tiempo de ON de la entrada de funcion de temporizador es mayor que el valor configurado en b4-
01, se pone en ON la funcién de salida del temporizador. Cuando el tiempo de desconexion de la entrada de
funcién de temporizador es mayor que el valor configurado en b4-02, se desconecta la funcion de salida del
temporizador. En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de operacion de la funcion de temporizacion.

Entrada de funcion
de temporizacion

Salida de funcién
de temporizador

ON ON
|
E oN oN
;—-—; L ] I D
b4-01 b4-02 b4-01 b4-02
Fig. 6.78 Ejemplo de operacion de la funciéon de temporizacion




& Utilizacion del control PID

El control PID es un método para hacer que el valor de realimentacion (valor de deteccion) concuerde con el
valor consigna configurado. Combinando el control proporcional (P), el control de integral (I) y el control
diferencial (D), pueden controlarse incluso sistemas con fluctuacion de cargas.

A continuacion se muestran las caracteristicas de las operaciones con control PID.

Elemento P La salida de un elemento P es proporcional a la entrada (desviacion). Cuando se utiliza un elemento P
solo no es posible eliminar la desviacién completamente.

Elemento I La salida de un elemento I es la integral del tiempo de la entrada (desviacion). Si se utilizan un
elemento P y un elemento I juntos puede eliminarse la desviacion completamente.

Elemento D La salida de un elemento D es la derivada de la entrada (desviaciéon). Afiadiendo un elemento D
puede mejorarse rapidamente la respuesta pero el sistema también puede volverse inestable.

EOperacion del control PID

Para comprender las diferencias entre las operaciones del control PID P, I, y D, en el siguiente diagrama se
muestra la proporcion de salida de cada operacion cuando la derivacion (es decir, la diferencia entre el valor
consigna y el valor de realimentacion) es fija.

Derivacion
Tiempo
Control PID
Control |
Salida de P-, I-
y elemento D Control D
Control P
Tiempo

Fig. 6.79 Operacion del control PID

M Aplicaciones del control PID

La siguiente tabla muestra ejemplos de aplicaciones de control PID utilizando el convertidor.

s Ejemplo de sensor
Aplicacién Detalles de control e
utilizado
Control de « La velocidad de la maquinaria se realimenta y ajusta para que coincida con el valor consigna.
velocidad * Las informaciones de velocidad de otra maquinaria pueden introducirse como el valor consigna, y puede | Generador del tacometro
realizase un control sincrénico utilizando la realimentacion de velocidad real.
Control de . L . . . L .
presién La informacion de presion se realimenta, y se realiza el control de presion constante. Sensor de presion
Control de .
. S L L . L . Sensor de relacion de
relacion de La informacion de relacion de caudal se realimenta, y la relacion de caudal se controla con mayor exactitud. caudal
caudal
Control de La informacion de temperatura se realimenta, y se puede realizar un control de ajuste de la temperatura ¢ Termoacoplador
temperatura utilizando un ventilador. ¢ Termistor




EParametros relacionados

N° de Configura- | Modifica- Metodos de control :
parame- Nombre cionde | ciondurante V/fcon | Vectorial | Vectorial
tro fabrica | la operacion Vit PG iiiljrfg g:r:gsz
b5-01 | Seleccion de modo de control PID 0 No A A A A
b5-02 | Ganancia proporcional (P) 1,00 Si A A A A
b5-03 | Tiempo de integral (I) 1,0s Si A A A A
b5-04 | Limitacion de Integral (I) de tiempo 100,0% Si A A A A
b5-05 | Tiempo diferencial (D) 0,00 s Si A A A A
b5-06 | Limitacion de PID 100,0% Si A A A A
b5-07 | Ajuste del offset PID 0,0% Si A A A A
b5-08 | Constante de tiempo de retardo PID 0,00 s Si A A A A
b5-09 | Seleccion de las caracteristicas de la salida PID 0 No A A A A
b5-10 | Ganancia de salida PID 1,0 No A A A A
b5-11 Seleccion de salida PID inversa 0 No A A A A
b5-12 lE;:]l)ecci(’m de deteccion de pérdida de realimentacion 0 No A A A A
b5-13 | Nivel de deteccion de pérdida de realimentacion PID 0% No A A A A
b5-14 | Tiempo de deteccion de pérdida de realimentacion PID 1,0s No A A A A
b5-15 | Nivel de operacion de la funciéon Dormir PID 0,0 Hz No A A A A
b5-16 | Tiempo de retardo de la operacion Dormir PID 0,0s No A A A A
b5-17 E%mpo de aceleracion/deceleracion para la referencia 0.0 No A A A A
b5-18 | Seleccion de punto de consigna PID 0 No A A A A
b5-19 | Punto de consigna PID 0 No A A A A
b5-28 | Seleccion de realimentacion de raiz cuadrada PID 0 No A A A A
b5-29 | Ganancia de realimentacion de la raiz cuadrada 1,00 No A A A A
b5-31 | Seleccion de realimentacion de monitorizacion PID 0 No A A A A
b5-32 | Ganancia de realimentacion de monitorizacion PID 100,0% No A A A A
b5-33 | Bias de realimentacion de monitorizaciéon PID 0,0% No A A A A
Elementos de monitorizacién (U1-00)
Nmero Nivel de sefial de salida durante | - e i
a2 el Nejitere sal?daz::IéZic: r?'iljItif?mclzjioana:a d?d V/f Vif con \{jeec:ggg | \éeeciggg |
metro min- = abierto | cerrado
Ul-24 Valor de realimentacion PID 10 V: 100% realimentacion 0,01% A A A A
Ul1-36 | Volumen de entrada PID 10 V: 100% entrada PID 0,01% A A A A
U1-37 | Volumen de salida PID 10 V: 100% salida PID 0,01% A A A A
U1-38 | Punto de consigna PID 10 V: 100% consigna PID 0,01% A A A A
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Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor Vectorial | Vectorial
configu- Funcién
s vie | VN | delazo | de lazo
PG .
abierto | cerrado
19 Deshabilitar Control PID (ON: Control PID deshabilitado) Si Si Si Si
30 Reset de integral de control PID (se resetea cuando se introduce un comando de reset s Si Si Si
o cuando se detiene durante el Control PID)
31 Integral de control PID Mantener (ON: mantener integral) Si Si Si Si
34 Arranque suave PID Si Si Si Si
35 Interruptor de caracteristicas de entrada PID Si Si Si Si
Entrada analégica multifuncional (H3-09)
Métodos de control
Valor Vectorial | Vectorial
configu- Funcién
e unet vie | VN | gelazo | delazo
PG .
abierto | cerrado
Realimentacion PID Si Si Si Si
Valor consigna PID Si Si Si Si
Entrada de tren de pulsos (H6-01)
Métodos de control
Valor - -
configur Funcién VI @@ Vectorial | Vectorial
=l \i PG delazo | delazo
abierto cerrado
0 Referencia de frecuencia Si Si Si Si
1 Valor de realimentacién PID Si Si Si Si
2 Valor consigna PID Si Si Si Si

EMétodos de control PID (b5-01)

Hay cuatro métodos de control PID. Seleccione el método configurando el parametro b5-01.

V_alor Método de control
configurado

1 La salida PID se convierte en la frecuencia de salida del convertidor, y se utiliza el control D de la desviacion (diferencia entre
valor consigna y valor de realimentacion PID).

2 La salida PID se convierte en la frecuencia de salida del convertidor, y se utiliza el control D en el valor de realimentacion PID.

3 La salida PID se aflade como valor de compensacion de la frecuencia de salida del convertidor, y se utiliza el control D de la
desviacion (diferencia entre valor consigna y valor de realimentacion PID).

4 La salida PID se afiade como valor de compensacion de la frecuencia de salida del convertidor, y se utiliza el control D en el valor
de realimentacion PID.




BMétodos de introduccion PID

Fuentes de introduccion de valor de consigna PID

Normalmente, la fuente de referencia de frecuencia seleccionada en b1-01 es la fuente de valor consigna PID.
Alternativamente, el valor consigna PID puede ser configurado como se muestra en la siguiente tabla.

Método de |ntr_oduc<:|on de valor Condiciones de configuracion
consigna PID
Entrada analogica multifuncional del | Configure H3-09 como C (valor consigna PID). Pueden seleccionar bien la entrada de tren de pulsos o bien la
terminal A2 entrada analdgica A1 como valor de realimentacion PID.
. Configure el bit 1 de MEMOBUS en la direccion de registro 000FH como 1 (habilitar/deshabilitar valor consigna

MEMOBUS registro 0006H PID desde comunicaciones) para poder utilizare | nimero de registro 0006H como el valor consigna PID.
Entrada de tren de pulsos Configure H6-01 como 2 (valor consigna PID).
Configuracion de parametros Si b5-18 se configura como 1, el valor en b5-19 se convierte en el valor consigna PID.

Si se utiliza la funcion PID, el valor de referencia de frecuencia se convierte en el valor consigna, que

& se configura y se visualiza en Hz en el Operador. A pesar de todo, el valor consigna PID se utiliza

INFO internamente como un porcentaje, es decir, se utiliza la siguiente formula:

referencia de frecuencia [Hz]
valor consigna PID [%] = *100%
frecuencia de salida max. [Hz]

Métodos de introduccion de realimentacion PID

Seleccione uno de los siguientes métodos de introduccion de realimentacion de control PID

Método de introduccion Condiciones de configuracion
Entrada analdgica multifuncional Configure H3-09 (Seleccion de terminal de entrada analdgica multifuncional A2) como B (realimentacion PID).
Entrada de tren de pulsos Configure H6-01 como 1 (realimentacion PID).
. T Configure el numero del parametro de monitorizacion U1-00 que deba ser la realimentacion PID en el parametro
Parametro de monitorizacion b5-31
Ajuste el valor consigna PID y el valor de realimentacion PID utilizando los siguientes elementos.
 Entrada analdgica: Ajuste utilizando la ganancia y el bias de terminal de entrada analogica.

» Entrada de tren de pulsos: Ajuste utilizando la escala de tren de pulsos, la ganancia de entrada de
tren de pulsos, y el bias de entrada de tren de pulsos.

INFO




HEjemplos de ajuste de PID

Supresion de sobresaturacion

Si se produce sobresaturacion, reduzca la ganancia proporcional (P), e incremente el tiempo de integral (I).

Respuesta Antes de ajuste

/O
N

Después de ajuste

Tiempo

Configuracién de una condicion de estabilizacion rapida del control
Para estabilizar rapidamente el control, incluso si se produce sobresaturacion, reduzca el tiempo de integral
(1), y alargue el tiempo de diferencial (D).

Respuesta
/ Antes de ajuste

/N
o

Después de ajuste

Tiempo

Supresion de vibracion de ciclo largo

Si se produce vibracidon con un ciclo mas largo que el valor de configuracion del tiempo de integral (I), alargue
el tiempo de integral (I) para suprimir la vibracion.

Respuesta Antes de ajuste

Py
\\_7

Después de ajuste

Tiempo

Supresion de vibracién de ciclo corto
Si se produce vibracion cuando la duracion del ciclo de vibracion es corta , y la duracion del ciclo es practica-
mente idéntica al valor configurado del tiempo diferencial (D), la operacion diferencial es demasiado intensa.
Acorte el tiempo diferencial (D) para suprimir la vibracion.
Si la vibracion continta incluso si el tiempo diferencial (D) esta configurado como 0,00 (control D deshabili-
tado), reduzca la ganancia proporcional (P), o incremente la constante de tiempo de retardo primario PID.

Respuesta Antes de ajuste

I'e
W

Después de ajuste

Tiempo




BPrecauciones de configuracion

En el control PID, el parametro b5-04 se utiliza para prevenir que el valor de control integral calculado
exceda un valor especificado. Cuando la carga varia rapidamente la respuesta del convertidor se retarda, y
la maquina puede resultar dafiada o el motor puede bloquearse. En este caso reduzca el valor configurado
para acelerar la respuesta del convertidor.

El parametro b5-06 se utiliza para prevenir que el valor de salida del calculo del control PID exceda un
valor especificado. El valor se configura tomando la frecuencia de salida maxima como el 100%.

El parametro b5-07 se utiliza para ajustar el offset de control PID. El valor se configura en incrementos de
0,1%, tomando la frecuencia de salida maxima como el 100%.

Configure la salida de constante de tiempo de filtro para control PID en b5-08. Habilite este parametro
para prevenir la resonancia de la maquina cuando la friccion es alta, o la rigidez baja. En este caso,
configure el parametro para ser mas alto que la duracion del ciclo de frecuencia de resonancia. Incremente
esta constante de tiempo para reducir la respuesta del convertidor.

Utilizando b5-09, puede ser invertida la polaridad de salida de PID. Si ahora aumenta el valor de
realimentacion PID, la frecuencia de salida sera incrementada. Esta funcion puede utilizarse, p.ej., para
bombas de vacio.

Utilizando b5-10, se puede aplicar una ganancia a la salida de control PID. Habilite este parametro para
ajustar la cantidad de compensacion si se afiade la salida de control PID a la referencia de frecuencia como
compensacion (b5-01 = 3/4).

Cuando la salida de control PID es negativa, puede utilizar el parametro b5-11 para determinar qué ocurre
con al salida del convertidor. Si b1-04 (Prohibicion de operacion inversa) se configura como 1 (habilitado),
la salida PID output se limita a 0.

Utilizando el parametro b5-17 el valor consigna PID puede ser aumentado o disminuido con una funcién
de rampa de acel./decel. (arranque suave PID).

La funcion de acel./decel. normalmente utilizada (parametros C1-000) se asigna siguiendo el control PID
de tal manera que, dependiendo de las configuraciones, puede producirse resonancia con el control PID
control y hunting en la maquinaria.. Utilizando b5-17 puede prevenirse este comportamiento.

La funcion de arranque suave PID también puede ser deshabilitada o habilitada utilizando una entrada
digital multifuncional (H1-OO debe configurarse como 34).




El siguiente diagrama de bloques muestra el control PID del convertidor.

EDiagrama de bloques del control PID
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Fig. 6.80 Diagrama de bloques del control PID



EDeteccion de pérdida de realimentaciéon PID
Cuando realice control PID, asegtrese de utilizar la funcién de deteccion de pérdida de realimentacion de PID.

En caso contrario, si la realimentacion PID se pierde, la frecuencia de salida del convertidor puede acelerar a
la frecuencia de salida maxima.

Realimentacién baja (b5-12 =1 6 2)
Si b5-12 se configura como 1 y el valor de realimentacion PID cae por debajo del nivel de deteccion de
pérdida de realimentacién PID (b5-13) durante un tiempo superior al tiempo de deteccion de pérdida de
realimentacion PID (b5-14), se visualizard una alarma “FBL — Pérdida de realimentacion” en el Operador y se
continuara con la operacion del convertidor.

Cuando se produce lo mismo y b5-12 esta configurado como 2 se visualizara un fallo “FBL — Pérdida de
realimentacion” en el Operador Digital y la operacion del convertidor serd detenida. EI motor marcha libre
hasta detenerse y se opera el contacto de fallo.

A continuacion se muestra el diagrama de tiempos para la deteccion de pérdida de realimentacion PID.

Valor de realimentacion PID
A

Nivel de f

deteccion de
pérdida
(b5-13)
- - » Tiempo
Sin deteccign
[<¢—de Fbl
- Deteccion de Fbl
Tiempo de deteccion Tiempo de deteccion
de pérdida (b5-14) de perdida’ (b5-14)

Fig. 6.81 Diagrama de tiempos de deteccion de pérdida de realimentacion PID baja

Realimentacion alta (b5-12 =3 6 4)

Si b5-12 se configura como 3 y el valor de realimentacion PID excede el nivel de deteccion de pérdida de
realimentacion PID (b5-13) durante un tiempo superior al tiempo de deteccion de pérdida de realimentacion
PID (b5-14), se visualizard una alarma “FBL — Pérdida de realimentacion” en el Operador y se continuara con
la operacion del convertidor.

Cuando se produce lo mismo y b5-12 esta configurado como 4 se visualizara un fallo “FBL — Pérdida de
realimentacion” en el Operador Digital y la operacion del convertidor sera detenida. El motor marcha libre
hasta detenerse y se opera el contacto de fallo.

A continuacion se muestra el diagrama de tiempos para la deteccion de pérdida de realimentacion PID.

Valor de realimentacién PID
A

Nivel de

deteccion de
pérdida
(b5-13) —
- , » Tiempo
Sin deteccion
[¢— de Fbl !
< Deteccion de Fbl
Tiempo de deteccion Tiempo de deteccion
de pérdida (b5-14) de perdida (b5-14)

Fig. 6.82 Diagrama de tiempos de deteccion de pérdida de realimentacion PID alta




EDormir PID

La funciéon Dormir PID detiene el convertidor cuando el valor de salida PID cae por debajo del nivel de
operacion de Dormir (b5-15) durante el tiempo de operacion de Dormir configurado en el parametro b5-16. La
operacion del convertidor se reanudara si el valor de salida PID excede el nivel de operacion Dormir
configurado en el parametro b 5-16 o es mas largo.

La funciéon Dormir PID trabaja también cuando el control PID esta deshabilitado. En este caso la funcion
Dormir observa el valor de referencia de frecuencia, en vez del valor de salida PID.

A continuacion se muestra el diagrama de tiempos de la funcién Dormir PID.

Valor de salida PID

Nivel de operacién

Dormir b5-15
Tiempo de retardo Tiempo de retardo
de operacion de operacion
Dormir Dormir

—>» b5-16 [&— —>b5-16¢—
Comando run interno 1

Operacion Detenida

El comando run ha sido introducido
Salida de estado de operacion

Comando Run externo

En serviciq

Fig. 6.83 Diagrama de tiempos de Dormir PID

EOperacion de realimentacion de raiz cuadrada

Si el pardmetro b5-28 se configura como 1, el valor de realimentacion se convierte a un valor igual a la raiz
cuadrada de la realimentacion real. Puede ser utilizado para controlar la relacion de caudal cuando se utiliza un
sensor de presion para generar un valor de realimentacion. Utilizando el parametro b5-29 es puede multiplicar
la raiz cuadrada de realimentacion por un factor. Se aplica la siguiente formula:

Relacion de caudal = Ganancia (b5-29) X /Presion (principal)

Asi puede realizarse la conexion lineal entre el valor consigna y la realimentacion PID.

HFuncién de monitorizacion de realimentaciéon PID

Utilizando esta funcion se puede configurar una monitorizacién interna (U1-0O0) como valor de
realimentacion de PID. El elemento de monitorizacién puede ser seleccionado en el parametro b5-31. Son
posibles los siguientes valores de configuracion:

Métodos de control
abierto cerrado
0 Deshabilitada Si Si Si Si
3 Corriente de salida Si Si Si Si
5 Vel motor No Si Si Si
6 Tension de salida Si Si Si Si
7 Tension de bus de c.c. Si Si Si Si
8 Potencia de salida Si Si Si Si
9 Referencia de par No No Si Si
15 Nivel de entrada del terminal A1l Si Si Si Si
16 Nivel de entrada del terminal A2 Si Si Si Si
18 Corriente secundaria del motor Si Si Si Si




B Configuraciones de entrada digital multifuncional: H1-01 a H1-05 (Terminal S3 a S7)

Deshabilitar Control PID: “19”

* Si se configura una entrada multifuncional para esta funcion, ésta puede ser utilizada para deshabilitar la
funcion PID conmutando la entrada a ON.

* El valor consigna PID se convierte en el valor de referencia de frecuencia.

Reset Integral de Control PID: “30”

« Utilizando esta funciéon puede resetearse el valor integral compartido de control PID configurando una
entrada multifuncional en ON.

Hold Integral de Control PID: “31”

+ Utilizando esta funciéon puede mantenerse el valor integral compartido de control PID configurando una
entrada multifuncional en ON. El valor sera mantenido mientras la entrada esté en ON.

Deshabilitar arranque suave PID: “34”

« Utilizando esta funcion puede deshabilitarse o habilitarse la funcién de arranque suave PID. Se deshabilita
si se activa la entrada.

Conmutar caracteristicas de entrada PID: “35”

 Utilizando esta funcion las caracteristicas de la entrada PID pueden ser invertidas configurando una
entrada multifuncional en ON.




€ Ahorro de energia

Para utilizar la funcion de ahorro de energia, configure b8-01 (Seleccion de modo de ahorro de energia) como
1. El control de ahorro de energia puede ser realizado en todos los métodos de control. Los pardmetros a ser
ajustados son diferentes para cada método de control. En los modos de control V/f ajuste b§8-04 a b8-05. En
control vectorial de lazo abierto y de lazo cerrado ajuste b8-02 y b8-03.

EParametros relacionados

- Métodos de control
N° de Configura- | Modifica- Veotorial | Vectoral
ardmetro Nombre cion de | ciéndurante V/f con GEiEl | WMEGRITE]
P fabrica | la operacion Vit PG de lazo | de lazo
abierto cerrado
b8-01 Seleccion de modo de ahorro de energia 0 No A A A A
b8-02 Ganancia de ahorro de energia 0,7 ! Si No No A A
b8-03 Constante de tiempo del filtro de ahorro de energia 0,50 §*2 Si No No A A
b8-04 Coeficiente de ahorro de energia *3 No A A No No
b8-05 Constante de tiempo del filtro de deteccion de potencia 20 ms No A A No No
b8-06 Limitador de tension de la operacion de busqueda 0% No A A No No
E2-02 Deslizamiento nominal del motor 2,90 Hz 3 No A A A A
E2-11 Potencia de salida nominal del motor 0,40 "3 No Q Q Q

* 1. Se da el valor para el control vectorial de lazo abierto. La configuracion de fabrica para el control vectorial de lazo cerrado es 1,0.
* 2. La configuracion de fabrica para convertidores mayores de 55 kW es 2,00.
* 3. Las configuraciones de fabrica dependen de la capacidad del convertidor.

mAjuste del control de ahorro de energia

El método para ajustar la funcion de control de ahorro de energia depende del método de control. Consulte los
siguientes puntos para realizar ajustes.

Modos de Control V/f

En los modos de control V/f se calcula la tension para una eficiencia 6ptima del motor y ésta se convierte en la
referencia de tension de salida.

» b8-04 (Coeficiente de ahorro de energia) se preconfigura asumiendo que las capacidades del motor y del
convertidor son las mismas. Si la capacidad del convertidor difiere de la capacidad del motor, configure la
capacidad del motor en E2-11 (potencia de salida nominal del motor). Ademas, ajuste b8-04 en pasos de
5 % hasta que la potencia de salida alcance el minimo. Cuanto mas alto es el coeficiente de ahorro de
energia, mas alta es la tension de salida.

» Para mejorar la respuesta cuando la carga fluctta, reduzca el valor del parametro b8-05 (tiempo de filtro de
deteccion de potencia). Si b8-05 se configura demasiado bajo, es posible que las rotaciones del motor se
vuelvan inestables bajo condiciones de carga ligera.

* La eficiencia del motor varia debido a las fluctuaciones de temperatura y a las diferencias en las
caracteristicas del motor. Por lo tanto la eficiencia del motor debe ser controlada. Para tener una eficiencia
optimizada, la operacion de biisqueda varia la tension de salida. El parametro b8-06 (Limitador de tension
de operacion de blisqueda) limita el rango para la operacion de busqueda de tension. Para convertidores de
clase 200 V, un rango de 100% es igual a 200 V y para convertidores de clase 400 V un rango de 100% es
igual a 400 V. Configure b8-06 como 0 para deshabilitar el limitador de tensién de operacion de busqueda.



Control vectorial de lazo abierto y de lazo cerrado

En control vectorial de lazo abierto y de lazo cerrado, la frecuencia de deslizamiento es controlada de tal
manera que se maximiza la eficiencia del motor.

* Tomando el deslizamiento nominal del motor para la frecuencia base como el deslizamiento 6ptimo, el

convertidor calcula el deslizamiento para una eficiencia maxima del motor dependiendo de la frecuencia
de salida.

* Antes de utilizar el ahorro de energia realice siempre el autotuning.

* Si se produce hunting reduzca el valor configurado en b8-02 (Ganancia de ahorro de energia), o
incremente el valor configurado en b8-03 (Constante de tiempo de filtro de ahorro de energia).

€ Debilitamiento de campo

La funcién de debilitamiento de campo se utiliza para disminuir la tension de salida cuando la carga del motor
cambia a un nivel mas bajo (en vacio). Por lo tanto puede ahorrarse energia y se reduce el ruido audible del
motor.

Tenga en cuenta que esta funcion estd disefiada para su utilizaciéon con una condicion de carga baja que no
cambie. Si la condicion de carga baja cambia, la funcion de debilitamiento de campo no puede ser optimizada.
En este caso debe optarse por la funcioén de ahorro de energia.

La funcion puede activarse utilizando una entrada multifuncional. Para ello configure uno de los parametros
H1-01 a HI-05 como 63.
El debilitamiento de campo solamente puede utilizarse en los modos de control V/f.

BParametros relacionados

» Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Vectoral | Vectoral
arAmetio Nombre cibnde | ciondurante - V/f con declona declorla
P fabrica la operacién PG g E e
abierto cerrado
d6-01 Nivel de debilitamiento de campo 80% No A A No No
d6-02 Limite de frecuencia de debilitamiento de campo 0,0 Hz No A A No No

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor " Vectorial | Vectorial
A Funcién
configurado \i e delazo | delazo
PG .
abierto cerrado
63 Debilitamiento de campo Si Si No No

B Configuracién del nivel de debilitamiento de campo (d6-01)

Para configurar el nivel de debilitamiento de campo haga funcionar el motor bajo condicion de carga baja y
active la funcion de debilitamiento de campo utilizando una entrada multifuncional. Monitorice la corriente de
salida y aumente o disminuya el nivel de debilitamiento de campo hasta que la corriente de salida alcance su
valor minimo.

Tenga en cuenta lo siguiente:

* El parametro d6-01 no puede ser modificado durante la operacion (es decir, se ha introducido un comando
RUN).

« Si el nivel de debilitamiento de campo se configura demasiado bajo, el motor puede bloquearse.

BActivacion del debilitamiento de campo

Si uno de los parametros H1-01 a H1-05 se configura como “63”, la funcion de debilitamiento de campo
puede ser activada conmutando la entrada del terminal correspondiente a ON.



& Sobreexcitacion

La funcién de sobreexcitacion controla el flujo del motor y compensa el retardo del establecimiento del flujo

del motor. Con ello se mejora la sensibilidad del motor en cambios de la referencia de velocidad o la carga.
La sobreexcitacion se aplica durante todas las condiciones de operacion excepto en la inyeccion de c.c.

Utilizando el parametro d6-04 puede ser aplicado un limite de sobreexcitacion. Una configuracion de 100% es

equivalente a la corriente en vacio configurada en el parametro E2-03.

EParametros relacionados

) . Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Veotoral | Vectoral
ardmetro Nombre cionde | ciéndurante VJ/f con CEEIE] | MO
P fabrica la operacién Vi PG delazo | de lazo
abierto cerrado
d6-03 Seleccion de sobreexcitacion 0 No No No No A
d6-04 Limite de sobreexcitacion 400% No No No A A

€ Configuracion de los parametros del motor 1

En el método de control vectorial, los parametros del motor son configurados automaticamente durante el

autotuning Si el autotuning no se completa normalmente, configurelos manualmente.

EParametros relacionados

N° de Configu- | Modifica- Metodos de contrf)l -
parame- Nombre raciénde | ciondurante V/fcon | Vectorial | Vectorial
6 tro fabrica | la operacion Vit PG delazo | delazo
abierto | cerrado
_ E2-01 Corriente nominal del motor 1,90 A * No Q Q Q Q
E2-02 | Deslizamiento nominal del motor 2,90 Hz * No A A A A
E2-03 | Corriente en vacio del motor 1,20 A * No A A A A
E2-04 | Namero de polos del motor (Numero de polos) 4 polos No No Q Q Q
E2-05 Resistencia linea a linea del motor 9,842 Q * No A A A A
E2-06 | Inductancia de fuga del motor 18,2% No No No A A
E2-07 | Coeficiente 1 de saturacion del entrehierro del motor 0,50 No No No A A
E2-08 | Coeficiente 2 de saturacion del entrehierro del motor 0,75 No No No A A
E2-10 I:lj:;dida de entrehierro del motor para la compensacion del 14w * No A A No No
E2-11 Potencia de salida nominal del motor 0,40 * No Q Q Q Q

Nota:Todos los parametros configurados de fabrica son para un motor estandar de 4 polos.
* Las configuraciones de fabrica dependen de la capacidad del convertidor (los valores mostrados son para un convertidor clase 200 V para 0,4 kW).




mConfiguracion manual de los parametros del motor

Configuracion de la corriente nominal del motor (E2-01)

Configure E2-01 como el valor de la corriente nominal de la placa de caracteristicas del motor.

Configuracién del deslizamiento nominal del motor (E2-02)

Configure E2-02 como el deslizamiento nominal del motor calculado basado en el niimero de rotaciones
nominales de la placa de caracteristicas del motor.

Velocidad nominal (rpm) X N° de polos del motor

Deslitamiento nominal del motor (Hz) = Frecuencia nominal del motor (Hz) — 120

Configuracioén de la corriente en vacio del motor (E2-03)

Configure E2-03 como la corriente en vacio del motor a tension nominal y frecuencia nominal. Normalmente,
la corriente en vacio del motor no esta reflejada en la placa de caracteristicas del motor. Consulte al fabricante
del motor.

La configuracion de fabrica es el valor de la corriente en vacio para un motor estandar de 4 polos.

Configuracién del numero de polos del motor (E2-04)

E2-04 se visualiza solamente en control V/f con PG, control vectorial de lazo abierto y control vectorial de
lazo cerrado. Configure el numero de polos del motor segun se describe en la placa de caracteristicas del
motor.

Configuracion de la resistencia linea a linea del motor (E2-05)

E2-05 es configurado automaticamente cuando se lleva a cabo el autotuning de la resistencia linea a linea del
motor. Cuando no pueda realizar el autotuning, consulte al fabricante el valor de la resistencia linea a linea.
Calcule la resistencia a partir del valor de la resistencia linea a linea en el informe de prueba del motor
utilizando la siguiente formula, y posteriormente lleve a cabo la configuracion correspondientemente.

* Aislamiento tipo E: [Resistencia linea a linea (€2) a 75°C de informe de prueba] x 0,92 (Q)
* Aislamiento tipo B: [Resistencia linea a linea (€2) a 75°C de informe de prueba] x 0,92 ()
* Aislamiento tipo F: [Resistencia linea a linea () a 115°C de informe de prueba] x 0,87 (€2)

Configuracion de la inductancia de fuga del motor (E2-06)

Configure el volumen de la caida de tension debido a la inductancia de fuga del motor en E2-06 como un
porcentaje de la tension nominal del motor. Realice esta configuracion cuando utilice motores de alta
velocidad ya que el valor estandar sera demasiado alto. (Normalmente los motores de alta velocidad tienen
una inductancia baja comparados con los motores estandar). Si la inductancia no esta escrita en la placa de
caracteristicas del motor consulte al fabricante del mismo.

Configuracién de coeficientes de saturacién del entrehierro del motor 1y 2 (E2-07)

E2-07 y E2-08 son configurados automaticamente durante el autotuning en rotacion.

Pérdida de entrehierro del motor para configuracion de compensacioén de par (E2-10)

E2-10 se visualiza solamente en el método de control V/f y puede ser configurado para incrementar la
precision de la compensacion de par. La pérdida de entrehierro del motor debe ser configurada en kW.

6




€ Configuracion de la curva V/f 1

Utilizando los parametros E1-0O00 pueden configurarse la tension de entrada y la curva V/f del convertidor
segun sea necesario. No es recomendable modificar las configuraciones cuando se utiliza el motor en modo de
control vectorial de lazo abierto o de lazo cerrado.

EParametros relacionados

) Modifica- Métodos de control
N° de Configura- cion Vectorial | Vectorial
. Nombre cion de Vifcon | vectorial | vectoria
parametro fabrica durante_ ’Ia V/f PG de lazo de lazo
operacion abierto | cerrado
E1-01 Configuracion de la tension de entrada 200V *1 No Q Q Q Q
E1-03 Configuracion de la curva V/f F No Q Q No No
E1-04 Frecuencia de salida max. (FMAX) 50,0 Hz No Q Q Q Q
E1-05 Tension méx. (VMAX) 200,0 v *! No Q Q Q Q
E1-06 Frecuencia base (FA) 50,0 Hz No Q Q Q Q
E1-07 Frecuencia de salida media (FB) 3,0Hz "2 No A A A No
E1-08 Tension de frecuencia de salida media (VB) 13,2V 172 No A A A No
E1-09 Frecuencia de salida min. (FMIN) 0,5 Hz *? No Q Q Q A
. . . , 24V
E1-10 Tension de frecuencia de salida min (VMIN) ¥1%2 No A A A No
El-11 Frecuencia de salida media 2 0,0Hz ™ No A A A
El-12 Tension de frecuencia de salida media 2 0,0V ™ No A
E1-13 Tension base (VBASE) 0,0vV™ No

. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.

. La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).
. Los contenidos de los parametros E1-11 y E1-12 son ignorados cuando se configura como 0,00.

. E1-13 se configura al mismo valor que E1-05 mediante autotuning.

*
AW =

EConfiguracion de la tensién de entrada del convertidor (E1-01)

Configure la tension de entrada del convertidor correctamente en E1-01 de tal manera que coincida con la
tension de alimentacion. El valor configurado serd el valor de referencia para las funciones de proteccion y
similares (nivel de sobretension, nivel de bloqueo).



mConfiguracion de la curva V/f (E1-02)

La curva V/f puede seleccionarse utilizando el pardmetro E1-03. Hay dos métodos de configuracion de la
curva V/f. Seleccione uno de los 15 tipos de curva preconfigurados (valor de configuracion: 0 a E), o confi-
gure una curva V/f de usuario (valor de configuracion: F).

La configuracion de fabrica para E1-03 es F.

Para seleccionar uno de estos patrones, consulte la siguiente tabla.

Valor

Caracteristicas Aplicacion ’
configurado

Especificaciones

0(F) Especificaciones para 50 Hz

Estos patrones se utilizan para aplicaciones generales en 1 Especificaciones para 60 Hz

Caracteristicas de par | las que el par de carga es fijo, sin tener en cuenta la

Especificaciones para 60 Hz, saturacion de tension a

constante \{elocidad de rotacion, p.ej. para sistemas de transporte 2 50 Hz.
lineal.
3 Especificaciones para 72 Hz, saturacion de tension a
60 Hz.
4 Especificaciones para 50 Hz, par cubico caracteristico
5 Especificaciones para 50 Hz, caracteristicas de par
- Estos patrones se utilizan para cargas con un par cuadratico
Caracteristicas de par . .
. proporcional al cuadrado o cubo de la velocidad de . . o
variable rotacién, como ventiladores y bombas 6 Especificaciones para 60 Hz, caracteristicas de par
’ cubico
7 Especificaciones para 60 Hz , caracteristicas de par
cuadratico
8 Especificaciones para 50 Hz, par al arranque mediano

Seleccione una curva V/f de par de arranque alto

solamente en los siguientes casos. 9 Especificaciones para 50 Hz, par al arranque alto

< Ladistancia del cableado entre el convertidor y el
motor es grande (Pyrex. 150 m min.

« Serequiere un par alto al arranque

+ Hay una reactancia de c.a. insertada en la entrada o A Especificaciones para 60 Hz, par al arranque mediano
salida del convertidor.

Par de arranque alto
(Ver Nota)*

B Especificaciones para 60 Hz, par al arranque alto
C Especificaciones para 90 Hz, saturacion de tension a
60 Hz.
Operacion con salida | Esta curva se utiliza para frecuencias de 60 Hz o D Especificaciones para 120 Hz, saturacion de tension a
fija mayores. Se aplica una tension fija. 60 Hz.
E Especificaciones para 180 Hz, saturacion de tension a

60 Hz.

* El par de arranque alto es proporcionado por la funcion de compensacion de par automatica, asi que normalmente no hay necesidad de utilizar esta curva.

Cuando seleccione estos patrones, los valores de los parametros E1-04 a E1-10 cambian automaticamente.
Hay tres tipos de valores para E1-04 a E1-10, dependiendo de la capacidad del convertidor.

* Curva V/fpara0,4a 1,5 kW
e Curva V/fpara2,2 a45 kW
* Curva V/fpara 55 a 300 kW

Los diagramas de caracteristicas para cada uno se muestran en las siguientes paginas.




Curva V/f para 0,4 a 1,5 kW

Los diagramas muestran las caracteristicas para un motor de clase 200 V. Para un motor de clase 400-V, multi-
plique todas las tensiones por 2.

* Caracteristicas de par constante (Valor de configuracion: 0 a 3)

Valor

configurado 0 S0 Hz

Valor

configurado 1 60 Hz

Valor

configurado 2 60 Hz

Valor

configurado 3 72 Hz

configurado 8

configurado 9

configurado A

V) v)
200 | - 200( T V)
200 [
15 [ 15 | 15)- - /
9 /o : 9 9| 3 ‘ e
0 1325 50 (Hz) 0 153 60 (Hz) 0o 153 50 60 (Hz) o 153 60 72 (Hz)
* Caracteristicas de par variable (Valor de configuracion: 4 a 7)
Valor Valor Valor Valor
configurado 4 >0 Hz configurado 5 30 Hz configurado 6 60 Hz configurado 7 60 Hz
(V) v V) v
200 200 20| 200
50 501
35 """"" 35 ,,,,,,,,
9t 9
9t : ‘ : : 8. : ‘ : :
0 13 25  50(Hz) 0 13 25  50(Hz) 0 15 30 60 (Hz)| O 15 30 60 (Hz)
* Par de arranque alto (Valor de configuracion: § a b)
Valor 50 Hz Valor 50 Hz Valor 60 Hz Valor 60 Hz

configurado B

24]
: 19|
. 1 ..
| | 3 | nl |
0 1325 50 (Hz) 0 1325 50 (Hz) 0153 60 (Hz)
* Operacion de salida fija (Valor de configuracion: C a E)
Valor Valor Valor
configurado C 90 Hz configurado D 120 Hz configurado E 180 Hz
v
9f--( - Lo L
0153 60 90 (Hz) 60 120 (Hz) 60 180 (Hz)




Curva V/f para 2,2 a 45 kW

Los diagramas muestran las caracteristicas para un motor de clase 200 V. Para un motor de clase 400-V, multi-
plique todas las tensiones por 2.

* Caracteristicas de par constante (Valor de configuracion: 0 a 3)

Valor Valor Valor Valor
configurado 0 S0 Hz configurado 1 60 Hz configurado 2 60 Hz configurado 3 72 Hz
(V) V)
200 |- 20| 0/
14| / 140
7|/ : \ \ 7 : ‘ o
0 1325 50 (Hz) 0 153 60 (Hz) 0 153 50 60(Hz)| 0 153 60 72 (Hz)
* Caracteristicas de par variable (Valor de configuracion: 4 a 7)
Valor Valor Valor Valor
configurado 4 S0 Hz configurado 5 30 Hz configurado 6 60 Hz configurado 7 60 Hz
o v v)
200 200 : 200
50 /
35 : 3Bl ‘
7 -
6| ‘ : 6 : :
0 13 25 50 (Hz) 0 13 25 50 (Hz) 0 15 30 60 (Hz) 6
* Par de arranque alto (Valor de configuracion: 8 a b)
Valor Valor Valor Valor
configurado 8 50 Hz configurado 9 30 Hz configurado A 60 Hz configurado B 60 Hz
~
200
18] /
: ‘ : : 9 ‘ :
0 1325 50 (Hz) 0 1325 50 (Hz) 0153 60 (Hz)
* Operaciodn de salida fija (Valor de configuracion: C a E)
Valor 90 Hz Valor Valor 180 Hz

configurado C configurado D 120 Hz configurado E

~

(Hz)




Curva V/f para 55 a 300 kW
Los diagramas muestran las caracteristicas para un motor de clase 200 V. Para un motor de clase 400-V, multi-

plique todas las tensiones por 2.
* Caracteristicas de par constante (Valor de configuracion: 0 a 3)

Valor Valor
configurado 2 60 Hz configurado 3 72 Hz

Valor Valor
configurado 0 S0 Hz configurado 1 60 Hz

V)
200(V') ,,,,,,,,,,,,,,,,, 200 0/ S
200 v

12 / 12 12

6 f ‘ 6 ‘ 6} ‘

0 1325 50 (Hz) 0 153 60 (Hz) 0 15 3 50 60 (Hz) 0 153 60 72 (Hz)
* Caracteristicas de par variable (Valor de configuracion: 4 a 7)

Valor Valor Valor Valor
S0 Hz 30 Hz configurado 6 60 Hz configurado 7 60 Hz

configurado 4 configurado 5

v v V)
200 } 200 : 200,
50
35 3Bl ‘
6 3 !

5] ‘ ‘ ; 5| . :

0 13 25  50(Hz) 015 30 60 (Hz)
* Par de arranque alto (Valor de configuracion: 8 a b)

Valor Valor Valor Valor
50 Hz S0 Hz configurado A 60 Hz configurado B 60 Hz

configurado 9

configurado 8

0 1315 50 (Hz) 0 1325 50 (Hz) 0 153 60(Hz)| 0 153 50 (Hz)

* Operacion de salida fija (Valor de configuracion: C a E)

Valor 180 Hz

Valor Valor
90 Hz 120 Hz configurado E

configurado C configurado D

) v

200|

0153 60 90 (Hz) 0153 60 120 (Hz) (Hz)




B Configuracion de una curva V/f individual

Si E1-03 esta configurado como F la curva V/f puede ser configurada individualmente utilizando los
parametros E1-04 a E1-10. Consulte mas detalles en la Fig. 6.84.
Tensioén de salida (V)

E1-05
(VMAX)

E1-13
(VBASE)

E1-08
(VB)
E1-10
(VMIN)
i : : - Frecuencia (Hz)
E1-09 E1-07 E1-06 E1-04
(FMIN) (FB) (FA) (FMAX)

Fig. 6.84 Configuracion de la curva V/f individual

+ Si E1-03 se configura con otro valor que no sea F, solamente se pueden leer los parametros E1-04 a
E1-10.
INFO * Para configurar las caracteristicas del V/f en linea, configure E1-07 y E1-09 con el mismo valor. En
este caso E1-08 sera ignorado.

HPrecauciones de configuracion 6

Cuando la configuracién para la curva V/f es definida por el usuario, tenga en cuenta los siguientes puntos: [

* Cuando cambie el método de control, los parametros E1-07 a E1-10 cambiaran a las configuraciones de
fabrica para ese método de control.

» Asegurese de configurar las cuatro frecuencias como sigue:
E1-04 (FMAX) = E1-06 (FA) > E1-07 (FB) = E1-09 (FMIN)
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€ Configuracion de los parametros del motor 2

Los parametros E4-000 sirven para configurar los datos del motor para el motor 2. En los modos de control
vectorial los datos del motor son configurados automaticamente por el autotuning. Si el autotuning no se
completa normalmente, configiirelos manualmente (consulte la pagina 6-109, Configuracion manual de los
parametros del motor).

Para alternar entre el motor 1 y el motor 2 debe configurarse una entrada digital para el comando de
alternancia del motor (uno de los parametros H1-01 a H1-05 debe ser configurado como 16). Se selecciona el
motor 2 cuando la entrada se pone en ON. En esta caso se utilizan las configuraciones de la curva V/f de los
parametros E3-0001.

Nota: Solamente puede realizarse el autotuning para el motor 2 si una entrada multifuncional H1-OO esta
configurada como 16 (Seleccion del Motor 2). En caso contrario no podra seleccionarse el motor 2 durante el
autotuning (T1-00 no se visualizara).

EParametros relacionados

) Modifica- Métodos de control
N de configu- | ien Vectorial | Vectorial
. Nombre racion de V/f con el | e
parametro fabrica durante_ ’Ia \Vii PG de lazo de lazo
operacion abierto | cerrado
E4-01 Corriente nominal Motor 2 1,90 A * No A A A A
E4-02 Deslizamiento nominal Motor 2 2,90 Hz * No A A A A
E4-03 Corriente en vacio Motor 2 1,20A * No A A A A
E4-04 Numero de polos Motor 2 (Numero de polos) 4 polos No No A No A
E4-05 Resistencia linea a linea Motor 2 9,842 Q * No A A A A
E4-06 Inductancia de fuga Motor 2 18,2% No No No A A
E4-07 Capacidad nominal Motor 2 0,40 * No A A A A

* La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor. Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor fa Vectorial | Vectorial
Funcién
configurado \ii i de lazo de lazo
PG .
abierto cerrado
16 Alternancia de Motor 1/2 Si Si Si Si




€ Configuracion de la curva V/f 2

Utilizando los parametros E3-C00 puede configurarse la curva V/f para el motor 2 segin sea necesario.

No es recomendable modificar las configuraciones cuando se utiliza el motor en modo de control vectorial de

lazo abierto.

EParametros relacionados

Configu- Modifica- Métodos de control

. " - -

N° de Nt racién de cion Vifcon | Vectorial | Vectorial

parametro . durante la VIf delazo | delazo

fabrica " PG .
operacion abierto | cerrado

E3-01 Seleccion de método de control de Motor 2 0 No A A A A
E3-02 Frecuencia de salida max. Motor 2 (FMAX) 50,0 Hz No A A A A
E3-03 Tension de salida max. Motor 2 (VMAX) 200,0 V *1 No A A A A
E3-04 Frecuencia de tension max. Motor 2 (FA) 50,0 Hz No A A A A
E3-05 Frecuencia de salida media 1 Motor 2 (FB) 3,0 Hz 2 No A A A No
E3-06 Tension de frecuencia de salida media 1 Motor 2 (VB) liﬁzv No A A A No
E3-07 Frecuencia de salida min. Motor 2 (FMIN) 0,5 Hz 2 No A A A
E3-08 Tension de frecuencia de salida min. Motor 2 (VMIN) 2,4V 172 No No

* 1. Estos son valores para un convertidor de clase 200 V. Los valores para un convertidor de clase 400 V son el doble.
* 2. La configuracion de fabrica cambia al cambiar el método de control. (se dan configuraciones de fabrica para control vectorial de lazo abierto).

BSeleccion del método de control del Motor 2 (E3-01)

El método de control para el motor 2 puede seleccionarse utilizando el parametro E3-01.

* La configuracion de este parametro afecta a la funcion de autotuning. Si se selecciona V/f o V/f con PG el

unico método de autotuning posible sera el autotuning estatico para resistencia linea a linea.

mConfiguracion de las caracteristicas de la curva V/f

El principio de configuracion de la curva V/f 2 es el mismo que para la curva V/f 1. Consulte la pagina 6-111,

Configuracion de la curva V/f (E1-02) para mas detalles.

Nota:

Las configuraciones de la curva V/f 2 solamente se utilizan para el motor 2, es decir, el motor 2
debe ser seleccionado utilizando una entrada multifuncional (configuracion 16).

6
—




4 Control de par

Con control vectorial de lazo cerrado puede controlarse el par de salida del motor mediante una referencia de par
desde una entrada analdgica. El control de par puede ser habilitado configurando el pardmetro d5-01 como 1.

EParametros relacionados

. ” Métodos de control
N° de Configu- Modifica- Vectorial | Vectorial
el M S Nombre racion de | cion durante V/f con Eaikl EeiEl
P fabrica | la operacion Vit PG delazo | de lazo
abierto cerrado
d5-01 Seleccion de control de par 0 No No No No A
d5-02 Tiempo de retardo de referencia de par 0 ms No No No No A
ds5-03 Seleccion de limite de velocidad 1 No No No No A
ds5-04 Limite de velocidad 0% No No No No A
d5-05 Bias del limite de velocidad 10% No No No No A
d5-06 Temporizador de alternancia de control de velocidad/par 0 ms No No No No A
Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)
Métodos de control
Valor Vectorial | Vectorial
configu- Funcién
A vie | VBN | gelazo | delazo
PG .
abierto cerrado
71 Cambio de control de velocidad/par (ON: Control de par) No No No Si
78 Comando de inversion de polaridad para referencia de par externo No No No Si
Salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03)
Métodos de control
Valor - -
configu- Euncion V/f con Vectorial | Vectorial
rado \i PG de lazo de lazo
abierto cerrado
31 Durante el limite de velocidad No No No Si
Activado si el circuito de control de la velocidad (ASR) esta operando para el control de
32 par. La salida ASR se convierte en la referencia de par. El motor rota al limite de No No No Si
velocidad.
Entrada analégica multifuncional (H3-09)
Métodos de control
Valor - -
configu- EUncion V/f con Vectorial | Vectorial
=il \Zi PG de lazo de lazo
abierto cerrado
0 Afiadir al terminal A1 Si Si Si Si
13 Referencia de par/limite de par en control de velocidad No No No Si
14 Compensacion de par No No No Si
Monitorizaciones
Ntimero Uni Métodos de control
de para- | Nombre Descripcion N|velgae|izzn:rl1§% s;l;\da en dad Vifcon | Vector | Vectorial
metro g min. \i PG delazo | delazo

abierto | cerrado

Monitorizacion en el valor de :
- 10 V: Par nominal del motor
U1-09 cRiZfZLenar referencia de par interno para . 0,1% No No Si Si
PAT| ] control vectorial. (posible 0 a+ 10 V)




B Operacioén de control de par

En control de par puede ser dado un valor de par como referencia para la salida del motor. Si el comando de
par y la carga no estan equilibrados, el motor acelera o desacelera.

El circuito de limitacion de velocidad evita que la velocidad del motor supere un valor determinado
configurado por una entrada analdgica o por el parametro d5-04. La funcion de limitacion de velocidad
consiste principalmente en dos partes, el circuito de prioridad y el circuito limitador de la velocidad.

El circuito de prioridad selecciona entre el valor de referencia de par desde la entrada analdgica o desde la
salida de control de velocidad (ASR). Si la velocidad de salida esta por debajo del limite de velocidad, el valor
de la entrada analdgica se toma como referencia de par. En caso contrario se toma el valor de salida ASR como
referencia de par.

El circuito de limitacion de velocidad afiade un par supresor de velocidad a la salida de par si la velocidad
excede el limite de velocidad.- Junto con el circuito de prioridad, evita que la velocidad de salida exceda el
limite de velocidad.

El diagrama de bloques del control de par se muestra en la Fig. 6.85.

Compensacion de par
de entrada analégica*

Referencia de par de Tiempo de filtro de
entrada analdgica A1 referencia de par d5-02
Limite de velocidad de

entrada analdgica A2 1
Limite de velocidad 2

en parametro d5-04

Circuitode | * I&gmit;s Referencia de
prioridad w7 FI):H:!) par interno

Controlador de
velocidad (ASR)

+A

Realimentacion i Limitador de velocidad
de velocidad i —

Bias limite velocidad
d5-05

Fig. 6.85 Diagrama de bloques del control de par

Hintroduccién de referencias de par y direcciones de referencia de par

La referencia de par puede ser introducida utilizando una tensién analdgica o sefiales de corriente. Los
métodos de introduccion de referencia de par se muestran en la siguiente tabla.

Método de introduccién de Ubicacién de la Método de .
. . > Observaciones
referencia de par referencia seleccion
Entrada analogica A2 H3-08 = 0 Para alternar la referencia de par entre el
Entrada de tension (0 a 10 V) (Ponga en OFF el H3-00 = 13 par positivo y el par negativo utilice una
terminal 2 del SW1.) entrada digital (H1-0OO = 78).
Entrada analogica A2 H3-08 = 1 La direccion de la referencia de par se
Entrada de tension (-10 a +10 V) | (Ponga en OFF el H3-00 = 13 alterna con la direccion de tension de
terminal 2 del SW1.) entrada analogica.
Entrada analogica A2 H3-08 = 2 Para alternar la referencia de par entre el
Entrada de corriente (4 a20 mA) | (Ponga en ON el H3-00 = 13 par positivo y el par negativo utilice una
terminal 2 del SW1). entrada digital (H1-OO = 78).
b1-01=1
Tarjeta opcional (AI-14B) Canal 2 F2-01=0 El canal 1 de la tarjeta AI-14B sustituye a
(0a+£l0V) H3-08 =1 la entrada analdgica A1l
H3-09=13




La direccion de la salida de par desde el motor sera determinada por el signo de la entrada de sefial analogica
o un comando de entrada digital. No depende de la direccion del comando Run. La direccion del par sera
como sigue:

* Referencia analédgica positiva: Referencia de par para la rotacion directa del motor (a izquierdas vista
desde el eje de salida del motor).

» Referencia analogica negativa: Referencia de par para la rotacion inversa del motor (a derechas vista desde
el eje de salida del motor).

Hintroduccion del limite de velocidad

* Los métodos de introduccion para un limite de velocidad se muestran en la siguiente tabla.

Método de introduccién de Ubicacion de la Configuracio- .
- ) . nes de Observaciones
limite de velocidad referencia .
parametros
Configuracion de parametros Configurado en d5-04 |d5-03 =2 -
Entrada de tension (0 a +10 V) Entrada analdgica Al bI-01 =1 Utilice esta configuracién si el limite de
& H3-01=0 velocidad debe ser siempre positivo.
b1-01 =1 Utilice esta configuracion cuando deba
Entrada de tension (-10 a +10 V) | Entrada analogica A1l H3-01 =1 aplicarse un limite de velocidad para
ambas direcciones.
El terminal A1 se convierte en el valor de
bl1-01=1 .
H3-08 = 2 referencia de par.
Entrada de corriente (4 a 20 mA) | Entrada analdgica A2 H3-00 = 13 Ponga en ON (lado I) el terminal 2 del
_ interruptor DIP S1 de la placa de
H3-13=1 .
terminales.
bl1-01 =1 El canal 1 de la tarjeta AI-14B sustituye a
. . Canal 1 .
Tarjeta opcional (AI-14B) F2-01=0 la entrada analogica Al
(0a£10V) Canal 123 bl1-01 =3 La suma de los canales 1 a 3 se toma
F2-01=1 como limite de velocidad.

La direccion en la que se controla la velocidad es determinada por el signo de la sefial de limitacion de
velocidad y la direccion del comando run.

* Tension positiva aplicada: La velocidad en la direccion directa sera limitada para operacion directa.

 Tension negativa aplicada: La velocidad en la direccion inversa sera limitada para operacion inversa.

Si la direccion de rotacion del motor y la direccion de limitacion de velocidad no son la misma, la velocidad
sera limitada a 0.

BFunciones de las salidas digitales (H2-01 a H2-03)

Durante limitacion de velocidad (“31”)

Si una salida digital esta configurada para esta funcion, la salida se activara si la velocidad de salida esté en el
limite de velocidad.

ASR activo para control de par (“32”)

Utilizando esta funcion de salida puede utilizarse una salida digital para monitorizar el estado de la funcion de
limitacion de velocidad. La salida se pone en:

* ON, si la referencia de par se toma de la salida ASR y el motor opera al limite de velocidad

» OFF, si la referencia de par se toma de la entrada analdgica



mConfiguracion del bias del limite de velocidad

El bias del limite de velocidad puede configurarse para limitar tanto la velocidad directa como la inversa al mismo
valor. En este sentido es diferente de la configuracion del limite de velocidad. Para utilizar el bias del limite de velo-
cidad, configure d5-04 como 0 y configure el bias en d5-05 como un porcentaje de la frecuencia de salida maxima.

Para configurar los limites de velocidad directa e inversa como el 50%, configure el limite de velocidad como 0 (d5-
03 =2, d5-04 = 0, y d5-05 = 50). El rango del control de par sera desde -50% a 50% de la velocidad de salida
maxima.

Cuando utilice ambos, el limite de velocidad y el bias del limite de velocidad, el rango de velocidad del control de par
seran los limites de velocidad positivos y negativos con el bias de limite de velocidad afiadido a cada uno de ellos.

Ejemplo

El rango de velocidad del control de par cuando el limite de velocidad directa es 50% y el bias del limite de
velocidad es 10% se muestra en la Fig. 6.86. Esta figura no tiene en cuenta el circuito de prioridad.

Par positivo

velocidad d5-05
-

O‘peracién Operacion
inversa A directa

‘ Bias de Limite de ‘

LA

.
-

A

Limte de velocidad
directa
50%

Par negativo

Fig. 6.86 Configuracion del bias del limite de velocidad 6

BEjemplos de operacion de control de par

Los ejemplos de operacion se describiran separadamente para la operacion de bobinado, en la que la velocidad
y el par del motor son en la misma direccion, y para la operacion de rebobinado, en la que la velocidad y el par
del motor son en direcciones opuestas.

Operacion de bobinado

En la operacion de bobinado, la linea (velocidad) y el par generados por el motor son en la misma direccion. En la
operacion de bobinado, tanto el limite de velocidad como la entrada de referencia de par son positivas. El motor ace-
lerara cuando la entrada de referencia de par sea mayor que la carga y decelerara cuando sea menor que la carga. Si
el motor gira mas rapido que el limite de velocidad, se pondra en salida un valor de compensacion negativo desde el
circuito limitador de velocidad. Cuando la velocidad cae por debajo del limite de velocidad, se pone en salida un
valor de compensacion positivo. La compensacion de par es proporcional a la ganancia proporcional ASR. Cuando
la suma de la referencia de par y de la compensacion de par puesta en salida por el limitador de velocidad es igual a
la carga real, el motor dejara de acelerar y funcionara a velocidad constante.

Operacion de rebobinado

En la operacion de rebobinado, la linea (velocidad) y el par generados por el motor son en direcciones opuestas. (en
este ejemplo se asume que la velocidad de linea es positiva y que la entrada de referencia de par es negativa). En la
operacion de rebobinado, el limite de velocidad es positivo y la entrada de referencia de par es negativa. Si el motor
gira mas rapido que el limite de velocidad, se pondra en salida un valor de compensacion negativo desde el circuito
limitador de velocidad. Si el motor gira en marcha inversa, se pone en salida un valor de compensacion positivo. Si
la velocidad es 0 o menor que el limite de velocidad, se pone en salida un valor de compensacion 0. De esta manera,
la salida desde el limitador de velocidad se utiliza para mantener la velocidad del motor entre 0 y el limite de
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velocidad. Cuando la suma de la referencia de par y de la compensacion de par puesta en salida por el limitador de
velocidad es igual a la carga real, el motor dejara de acelerar y funcionara a velocidad constante.

Operacion de bobinado

Operacién de rebobinado

Configuracién

Direccién linea

DM

n @ Direccién linea

Direccion de rotacion . .
normal Directa Inversa Directa Inversa
Polaridad de referencia
de par (TREF)
Polaridad del limite de
velocidad (SLIM)
Par Par Par Par
Ligzte b an Limite l Limite A Limite A
->'—<- de de de
Par REF par par par  \ TREF
(d5-05) >l e
An
/ -(d5-05)
Par generado » VelocH _ Veloci- nLM__ _ Veloci-  Veloci-
0 dad v 0 dad 0 dad 0 > dad
nLIM nLIM
nLIM
-(d5-05) . g
Limite } TREF Limite TREF Limite (d5-05) Limite
de > \_ de de de
par An par *A par par
n

HAjustes de senal de referencia de par

Tiempo de retardo de referencia de par (d5-02)

La constante de tiempo de filtro en la seccion de referencia de par puede ser ajustada utilizando el parametro
d5-02. Este parametro se utiliza para eliminar el ruido en la sefial de referencia de par y ajustar la respuesta al
controlador del host. Incremente la configuracion si se producen oscilaciones durante el control de par.

Configuracién de la compensacién de par

Puede utilizarse una entrada analdgica para aplicar una compensacion de par (H3-09 = 14). Cuando la
cantidad de pérdida de par para pérdida mecéanica u otras influencias sobre la carga se introduce en uno de
estos terminales, se afiade a la referencia de par para compensar la pérdida. La direccion del par serd como
sigue:
* Tension positiva (corriente): Referencia de compensacion de par para la rotacion directa del motor
(a izquierdas vista desde el eje de salida del motor).

 Tension negativa: Referencia de compensacion de par para la rotacion inversa del motor
(a derechas vista desde el eje de salida del motor).

Ya que la polaridad de la entrada de tension determina la direccion, solamente puede ser introducida la
compensacion de par directo cuando se ha seleccionado el nivel de sefial 0 a 10 V 6 4 a 20 mA. Si debe
introducirse una compensacion de par inverso, asegurese de seleccionar el nivel de sefial 0 a +10 V.

EFuncién de alternancia de control de velocidad/par

Es posible alternar entre el control de velocidad y el control de par utilizando una de las entradas digitales
(H1-O0 = 71, Cambio de control de velocidad/par). El control de velocidad se realiza cuando la entrada esta
en OFF y el control de par se realiza cuando la entrada esta en ON. El parametro d5-01 debe ser configurado
como 0.



Configuracién del temporizador de alternancia de control de velocidad/par (d5-06)

El retardo entre un cambio en la entrada de la funcion de alternancia entre el control de velocidad/par (ON a
OFF y OFF a ON) y el correspondiente cambio en el modo de control pueden ser configurados en el parametro
d5-06. Durante el retardo de temporizador, las 2 entradas analdgicas retendran los valores que tenian cuando
se modifico el estado ON/OFF de la sefial de alternancia entre el control de velocidad/par. Utilice este retardo
para completar los cambios requeridos para las sefiales externas.

La Fig. 6.87 muestra un ejemplo de alternancia entre el control de velocidad/par.

CLOSED CLOSED
Sefial de cambio de OPEN OPEN
velocidad/par —_— |
| | |
| Run | |
I | I
Comando Run Stop | | | Stop
| | |
| | |
| | | |
| | | |
| | | |
Modo de control Velocidad >< Par ><Ve|ocidad >< Par ><Ve|ocidad (parada por decel.)
| | | |
| | | |
| Limite de | | Limite de |
| velocidad | velocidad |
f
Velocidad de Velocidad de |
Entrada del referencia referencia |
terminal A1 _ |
Limite | | Limite | |
de par | | de par | |
Entrada del — |
terminal A2 Referencia Referencia |
de par de par |
T
|
|

O O N OO
Fig. 6.87 Diagrama de tiempos de alternancia de control de velocidad/par

Precauciones de aplicacion

» La funcién de la entrada de referencia de par (Al 6 A2) cambia cuando el modo de control se alterna entre
control de par y control de velocidad.
Durante control de velocidad: El terminal de entrada analdgica se utiliza como entrada de limite de par.
Durante control de par: El terminal de entrada analogica se utiliza como entrada de referencia de par.

* Cuando el comando Run se pone en OFF, el método de control sera control de velocidad. Incluso desde el
modo de control de par, el sistema cambiara automaticamente a control de velocidad y parara por
deceleracion cuando el comando run se ponga en OFF.




€ Funcion de control de atenuacion de respuesta

El control de atenuacion de respuesta es una funcidn que permite alcanzar un reparto de cargas entre dos
motores que soportan una carga unica. La funcién de control de atenuacion de respuesta debe ser habilitada en
un convertidor solamente. Si el par de este convertidor aumenta, la velocidad se reduce y el otro convertidor

acepta mas carga. Con ello la carga se reparte automaticamente entre ambos motores.

EConstantes relacionadas

) Modifica- Métodos de control
N° de il cién Vectorial | Vectorial
. Nombre racion de Vingen | VESRIED | MESOIE]
parametro o durante la V/f de lazo | delazo
fabrica . PG .
operacion abierto cerrado
b7-01 Ganancia del control de atenuacion de respuesta 0,0 Si No No No A
b7-02 Tiempo de retardo del control de atenuacion de respuesta 0,05s No No No No A

EConfiguracién del control de atenuacion de respuesta

Configure el control de atenuacion de respuesta en el parametro b7-01 al volumen de reduccion de velocidad
cuando se introduce la frecuencia de salida méxima y se genera el par nominal (véase la Fig. 6.88). b7-01 se
configura como un porcentaje de la tension de salida maxima.

Par

Fig. 6.88 Ganancia del control de atenuacion de respuesta

Velocidad de referencia

Velocidad

El control de atenuacion de respuesta puede ser deshabilitado configurando el parametro b5-07 como 0.

EConfiguracién del tiempo de retardo del control de atenuacion de respuesta

El tiempo de retardo del control de atenuacion de respuesta del parametro b7-02 se utiliza para ajustar la res-
puesta del control de atenuacion de respuesta. Incremente esta configuracion si se producen oscilaciones o

hunting.




4 Funcion de servo cero

La funcién de servo cero mantiene el motor cuando éste se detiene en el asi llamado estado de servo cero. Esto
significa que si la referencia de frecuencia cae por debajo del nivel de velocidad cero (pardmetro b2-01) se
activa un lazo de posicion y el motor se mantiene en la posicion, incluso si se aplica una carga.

La funcién de servo cero debe ser habilitada utilizando una entrada digital, configurada como comando de
servo cero (H1-OO = 72).

La desviacion real de la posicion del rotor desde la posicion de cero puede ser monitorizada utilizando el
parametro U1-35. El valor mostrado debe ser dividido por 4 para obtener el desplazamiento en pulsos de
encoder.

Puede utilizarse una salida digital (H2-O0O = 33) para sefalizar la finalizacion de un comando de servo cero.
El contacto esta cerrado mientras la posicion real de rotacion estd dentro de la posicion cero E Ancho de
finalizacion de servo cero.

EConstantes relacionadas

. Modifica- Métodos de control
N° de configu- cion Vectorial | Vectorial
. Nombre racion de V/f con
parametro S durante la Vit de lazo | de lazo
fabrica o PG :

operacion abierto | cerrado

b2-01 Nivel de yelocn@/ad cero (frecuencia de arranque de 0.5 Hz No A A A A

freno de inyeccion de c.c.).
b9-01 Ganancia de servo cero 5 No No No No A
b9-02 Ancho de finalizacion de servo cero 10 No No No No A

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor " Vectorial | Vectorial
A Funcién
configurado \ii Vificon de lazo de lazo
PG .
abierto cerrado
72 Comando de servo cero (ON: servo cero) No No No Si

Salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03)

Métodos de control

Vectorial | Vectorial
de lazo de lazo
abierto cerrado

Valor "
configurado Funcion Vi V/IfDCGon

final de servo cero
33 ON: La posicion actual esta dentro de la posicion de inicio de servo cero + el No No No Si
ancho de finalizacion de servo cero.

Monitorizaciones
Numero Nivel de sefal de Unidad Métodos de\ionttrol Vectorial
de para- Nombre Descripcion salida en Salida min VJ/f con Eegr et
metro analégica . \i PG de_lazo de lazo
abierto | cerrado
Muestra el niimero de pulsos
Pulsos de de realimentacion (PG) multi- (No se puede poner en
Ul1-35 | movimiento de | plicados por 4 para el rango de lid )p P 1 No No No A
Servo cero movimiento cuando se detiene | 5%
en cero.




EDiagramas de tiempos

En la siguiente figura se muestra un ejemplo de diagrama de tiempos para la funcién de servo cero que
muestra las sefiales de entrada y salida.

Comando Run ON

Comando servo cero | ON | OFF

Referencia de
frecuencia
(velocidad)

Nivel de excitacion

Velocidad del motor

Senal fin de |
Servo cero | Estado de servo cero

Fig. 6.89 Diagrama de tiempos para la funcién de servo cero

EPrecauciones de aplicacion

* Asegurese de dejar la entrada del comando run activada. Si el comando run se pone en OFF, la salida sera
interrumpida y la funcion de servo cero se desactivara.

* La fuerza de mantenimiento del lazo de posicioén de servo cero puede ser ajustada en el pardmetro b9-01.
La fuerza de mantenimiento se incrementard si se incrementa el valor configurado. Puede producirse
oscilacion y hunting si el valor de configuracion es demasiado alto. Ajuste b9-01 después de ajustar el
controlador de velocidad (ASR).

* El ancho de deteccion de servo cero se configura como el desplazamiento permitido desde la posicion de
inicio de servo cero. Configure b9-02 tomando el numero de pulsos de desplazamiento del PG
multiplicado por 4.

» La sefal de finalizacion de servo cero se pondra en OFF cuando se ponga en OFF el comando de servo

Ccero.
1 . . . .
RS No utilice el servo cero durante periodos de tiempo demasiado extensos con el 100% del par.
P‘ Podrian producirse errores de funcionamiento en el convertidor. Si se debe utilizar la funcion de
IMP:RTANT servo cero de manera continua, asegurese de que la corriente de salida durante el bloqueo del servo

es el 50% de la corriente del motor o menos.



€ Estabilizacion de energia cinética

La funcidn de estabilizacion de energia cinética puede ser utilizada para parar por deceleracion tras una
pérdida de alimentacion repentina utilizando la energia cinética de la maquina en rotacidon para mantener la
tension del bus de c.c. Con ello puede evitarse que una maquina marche libre incontroladamente. La funcion
puede activarse utilizando una entrada multifuncional que, por ejemplo, pueda ser operada por una salida de
alarma de subtension del bus de c.c. o por un relé de caida de tension. En la Fig. 6.80 se muestra un diagrama
de cableado.

L1 Varispeed F7
L2

L3 .

al
Terminal S3 a S7 ®————— Motor

=220 s H1-00=66
A -
\ » SN

Relé de caida de tension

Fig. 6.90 Ejemplo de cableado para el uso de la funcion KEB

EParametros relacionados

) Modifica- Métodos de control
N° de configu- | cign Vectorial | Vectorial
parametro Nombre r?‘f'orj R et VIE Vifeon | av0 | de lazo
abrica i PG .
operacion abierto cerrado
C1-09 Tiempo de Parada rapida 10,0s No A A A A
L2-01 Deteccion de pérdida de alimentacion momentanea 0 No A A A A 6
L2-05 Nivel de deteccion de subtension 190 V* No A A A A
1.2-08 Ganalnfna de reduccmn'de lfre:c'uenma al inicio de la 100 No A A A A
estabilizacion de energia cinética

* La configuracion de fabrica depende de la capacidad del convertidor. Se da el valor para un convertidor de clase 200 V de 0,4 kW.

Configuracién de la deteccidon de pérdida momentéanea de alimentacién (L2-01)

* L2-01=0
El convertidor se dispara con fallo de subtension (UV1).
* L2-01=1

No se detecta UV durante el tiempo configurado en el parametro L.2-02. Si se excede este tiempo y no se
recupera la alimentacion, se pone en salida un fallo UV1I.

* No se detecta UV 1. El convertidor continta la operacion siempre que la CPU funcione.

Para utilizar la funcién de Estabilizacion de energia cinética en conexion con la salida de alarma UV del
convertidor, el parametro L2-01 debe ser configurado como 1 6 2.

Configuracion del nivel de subtensién (L2-05)
Este parametro configura el nivel de tension para el bus de c.c. en el que se detecta subtension del bus de c.c.

Normalmente no es necesario modificar esta configuracion. Si el nivel de deteccion UV se utiliza para activar
la funcion de Estabilizacion de energia cinética, el nivel de deteccion UV debe incrementarse al maximo para
detectar la UV lo mas rapidamente posible.



Ajuste del tiempo de deceleracion de la Estabilizacién de energia cinética (C1-09)

El tiempo de parada rapida configurado en el parametro C1-09 se utiliza para parar por deceleracion cuando se
introduce un comando de estabilizacion de energia cinética.

Haga lo siguiente para configurar este parametro:

* Incremente C1-09 hasta que se detecte un fallo UV1 durante la deceleracion. (Si L2-01 esta configurado
como 2 no se detectara un UV, pero el motor iniciard la marcha libre cuando la tensiéon de c.c. caiga
demasiado). El valor maximo de configuracion de C1-09, al que no se detecta UV1 serd el tiempo de
deceleracion maximo.

* Disminuya C1-09 hasta que se detecte una sobretension (OV) de bus de c.c. El valor minimo de

configuracion de C1-09, al que no se detecta OV sera el tiempo de deceleracion minimo.

* Configure un valor para C1-09, que se encuentre entre los tiempos de deceleracion maximo y minimo.

Ajuste de la ganancia de reduccién de frecuencia al inicio de la estabilizaciéon de energia
cinética (L2-08)
Cuando se habilita la funcion de estabilizacion de energia cinética, la frecuencia de salida se reduce en un
volumen determinado de frecuencia para prevenir un fallo UV 1. El volumen de este paso de frecuencia puede
ser configurado utilizando el pardmetro L2-08. Se configura en un porcentaje de la frecuencia de
deslizamiento antes de que fuera introducida la sefial de estabilizacion de energia cinética. Normalmente no es
necesario modificar esta configuracion.

* Incremente la configuracion si se produce un fallo de subtension justo después del inicio de la
estabilizacion de energia cinética.

* Disminuya la configuracion si se produce un fallo de sobretension justo después del inicio de la
estabilizacion de energia cinética.

EConfiguraciones de entrada multifuncional: H1-01 a H1-05 (Terminal S3 a S7)

6

. NC de comando de estabilizacién de energia cinética: “65”

* Si se memoriza esta configuracion para uno de los pardmetros H1-01 a H1-05, la funcion de estabilizacion
de energia cinética puede ser activada utilizando un contacto NC.

NA de comando de estabilizacion de energia cinética: “66”

* Si se memoriza esta configuracion para uno de los parametros H1-01 a H1-05, la funcion de estabilizacion
de energia cinética puede ser activada utilizando un contacto NA.

€ Freno de alto deslizamiento (HSB)

Si la inercia de la carga es alta, la funcion de freno de alto deslizamiento puede ser utilizada para acortar el
tiempo de deceleracion comparado con el tiempo de deceleracion normal sin utilizar una funcion de freno
(resistencia de freno, unidad de resistencia de freno).

La funciéon debe activarse utilizando una entrada multifuncional. No es comparable con la funcién de
deceleracion normal. No utiliza una funcién de rampa.

El HBS no debe utilizarse en operacion normal en lugar de una rampa de deceleracion.



EParametros relacionados

) Modifica- Métodos de control
Ne de configu- | gign Vectorial | Vectorial
parametro NI racion de durante la VIf diteon delazo | delazo
fabrica ma PG .
operacion abierto cerrado

N3-01 Ancho de_ frecuencia de deceleracion de freno de alto 50, No A A No No
deslizamiento

N3-02 Limite de corriente de freno de alto deslizamiento 150% No A A No No
N3-03 Tiempo de Dwell de parada de freno de alto deslizamiento 1,0s No A A No No
N3-04 Tiempo OL de freno de alto deslizamiento (HSB) 40s No A A No No

Entradas digitales multifuncionales (H1-01 a H1-05)

Métodos de control
Valor : -
configu- Funcién V/f con Vectorial | Vectorial
=i \i PG de lazo de lazo
abierto cerrado
68 Comando de freno de alto deslizamiento (ON: HSB activado) Si Si No No

HAjuste del ancho de frecuencia de deceleracion HSB (N3-01)

Este parametro configura el valor de paso que se utiliza para disminuir la frecuencia de salida para lograr un
alto deslizamiento negativo, y con ello frenar el motor.

Normalmente no requiere ser ajustado. Incremente el valor si se produce un fallo de sobretension del bus de
c.c.

HAjuste del limite de corriente HSB (N3-02)

La configuracion del parametro N3-02 limita la corriente de salida mientras esta activo un freno de alto
deslizamiento. El limite de corriente afecta al tiempo de deceleracion alcanzable.

Cuanto mas bajo es el limite de corriente, mas largo es el tiempo de deceleracion.

B Configuracion del tiempo de Dwell HSB en parada (N3-03)

Al final del freno de alto deslizamiento, la frecuencia de salida se mantiene en la frecuencia de salida minima
durante el tiempo configurado en N3-03. Incremente el tiempo si el motor marcha libre tras el HSB.

B Configuracion del tiempo de sobrecarga HSB (N3-04)

N3-04 configura el tiempo de sobrecarga HSB. Si la frecuencia de salida no cambia por ninguna razén aunque
se dé un comando HSB, se visualizara un fallo OL7 y el contacto de fallo operara.

B Activacion del freno de alto deslizamiento

Si una de las entradas multifuncionales se configura como “68”, ésta puede ser utilizada para activar la
funciéon HSB. El convertidor frenara el motor inmediatamente después de que el comando HSB haya sido
dado. EI HSB no puede ser detenido, es decir, no puede reanudarse la operacion normal del convertidor.

La funcion HSB es activada por una sefial de pulso, una activacion continua de la entrada digital no es
necesaria.




——————————————————————————
i

Funciones del Operador Digital

€ Configuracion de las funciones del Operador Digital

HBParametros relacionados

i- Métodos de control
Ne de Confi- | Modificacion : :
parame- Nombre A p durante la Vifcon | Vectorial | Vectorial
tro cion de operacion VIt PG de lazo de lazo
fabrica abierto | cerrado
0l-01 Seleccion de monitorizacion 6 Si A A A A
01-02 Seleccion de monitor tras encendido 1 Si A A A A
01-03 Unidades d§ frecuencia de configuracion y monitorizacion 0 No A A A A
de referencia
01-04 Configuracion Qe la unidad para los parametros relacionados 0 No No No No A
con la frecuencia de referencia
01-05 Contraste del display LCD 3 Si A A A A
02-01 Habilitar/deshabilitar tecla LOCAL/REMOTE 1 No A A A A
02-02 Tecla STOP durante la operacion de terminal de circuito de 1 No A A A A
control
02-03 Seleccion de kVA del convertidor o* No A A A A
02-04 Valor inicial de parametro de usuario 0 No A A A A
02-05 Selecc1op del método de configuracion de la referencia de 0 No A A A A
frecuencia
02-06 Seleccion de operacion cuando el Operador Digital esta 0 No A A A A
desconectado.
02-07 Configuracion de tiempo de operacion acumulativo 0 No A A A A
02-08 Seleccion de tiempo de operacion acumulativo 0 No A A A A
02-09 Inicializar Modo 2 No A A A A
02-10 Configuracion de tiempo de operacion del ventilador 0 No A A A A
02-12 Inicializar seguimiento de fallo 0 No A A A A
6 02-13 Inicializar monitorizacion de kWh 0 No A A A A

* Depende de la capacidad del convertidor.

mSeleccion de monitorizacion (01-01)

Utilizando el parametro 01-01 puede ser seleccionado el tercer elemento de monitorizacion que se visualiza en
el modo Drive. Esta funcion no tiene efecto sobre el operador LCD opcional (JVOP-160).

EDisplay de monitorizacién cuando se conecta la alimentaciéon ON (01-02)

Utilizando el parametro 01-02 puede ser seleccionado el elemento de monitorizacion (U1-O0) que sera
visualizado en el Operador Digital cuando se conecte la alimentacion.

EModificacion de la referencia de frecuencia y las unidades de display (01-03)

Configure la referencia de frecuencia y las unidades de visualizacion del Operador Digital utilizando el
parametro o1-03. La configuracion de 01-03 afectard a las unidades de visualizacion en los siguientes
elementos de monitorizacion:

» U1-01 (Referencia de frecuencia)

e U1-02 (Frecuencia de salida)

» U1-05 (Velocidad del motor)

U1-20 (Frecuencia de salida tras arranque suave)
d1-01 a d1-17 (Referencias de frecuencia)




B Modificacion de las unidades para los parametros de frecuencia relacionados con las
configuraciones V/f (01-04)

Utilizando el parametro 01-04 puede cambiarse la unidad para los parametros de frecuencia relacionados con la
configuracion de V/f. Si 01-04 esta configurado como 0 sera Hz. Si 01-04 esta configurado como 1 sera rpm.

EModificacion del contraste del display (01-05)

Utilizando 01-05 puede aumentarse o disminuirse el contraste del display LCD del Operador Digital.
Disminuir el valor de 01-05 disminuira el contraste y viceversa.

EDeshabilitaciéon de la tecla LOCAL/REMOTE (02-01)
Configure 02-01 como 0 para deshabilitar la tecla LOCAL/REMOTE del Operador Digital.

Si la tecla de deshabilita, no podra ser utilizada para alternar la fuente de referencia de frecuencia o del
comando RUN entre LOCAL y REMOTE.

EDeshabilitacion de la tecla STOP (02-02)

Este parametro se utiliza para establecer si la tecla STOP del Operador estd o no activa durante el control
remoto (b1-02 # 0).

Si 02-02 esta configurado como 1, se aceptara un comando STOP desde la tecla STOP del Operador. Si 02-02
esta configurado como 0 no sera aceptado.

Hinicializacion de valores de parametro modificados (02-03)

Puede salvar el parametro actual del convertidor configurando los valores como valores iniciales de parametro
de usuario. Para ello el pardmetro 02-03 debe ser configurado como 1.

Para inicializar los parametros del convertidor utilizando los valores iniciales de usuario de la memoria
configure el parametro A1-03 como 1110. Para borrar los valores iniciales de usuario de la memoria, configure
02-03 como 2.

EModificacion de la configuracién de la capacidad del convertidor (02-04)

La capacidad del convertidor puede ser configurada utilizando 02-04. Consulte la pdgina 5-72,
Configuraciones de fabrica que cambian con la capacidad del convertidor (02-04) para ver los parametros
que dependen de esta configuracion

Normalmente no es necesario modificar esta configuracion, a no ser que se haya cambiado la tarjeta de control.

mConfiguracion de la referencia de frecuencia utilizando las teclas Arriba y Abajo sin
utilizar la tecla Enter (02-05)

Esta funcion esta activa cuando las referencias de frecuencia se introducen desde el Operador Digital. Cuando
02-05 esta configurado como 1, puede incrementar y disminuir la referencia de frecuencia utilizando las teclas
Arriba y Abajo sin utilizar la tecla Enter.

ESeleccidn de operaciéon cuando el Operador Digital esta desconectado (02-06)

Esta funcion selecciona la operacion cuando el operador Digital es desconectado mientras hay un comando
RUN activo.

Si 02-06 se configura como 0 la operacion continua.
Si 02-06 se configura como 1 la salida se pone en OFF y el motor marcha libre hasta detenerse. Se opera el
contacto de fallo. Cuando el Operador es conectado de nuevo se visualiza OPR (Operador desconectado).




ETiempo de operaciéon acumulativo (02-07 y 02-08)
El convertidor tiene una funcion que cuenta el tiempo de operacion del convertidor acumulativamente.

Utilizando el pardmetro 02-07 puede ser modificado el tiempo de operacion acumulativo, p.ej. tras la
sustitucion de la placa de control. Si el parametro 02-08 estd configurado como 0 el convertidor cuenta el
tiempo siempre que la alimentacion esta conectada. Si 02-08 esta configurado como 1 solamente se cuenta el
tiempo que esté activo un comando RUN. La configuracion de fabrica es 0.

ETiempo de operacidon del ventilador de refrigeracion (02-10)
Esta funcion cuenta el tiempo de operacion del ventilador montado en el convertidor acumulativamente.

Utilizando el parametro 02-10 puede ser reseteado el contador, p.ej., cuando se sustituye el ventilador.

HInicializar seguimiento de fallo (02-12)

Esta funcion puede ser utilizada para inicializar el seguimiento de fallo configurando el parametro 02-12
como 1.

Hinicializar monitorizacién de kWh (02-14)

Utilizando este parametro puede inicializar la monitorizaciéon de kWh (U1-29 y U1-30)

€ Copia de parametros

El Operador Digital puede realizar las siguientes tres funciones utilizando una EEPROM (memoria no volatil)
incorporada.

* Almacenar valores de configuracion de parametro del convertidor en el Operador Digital configurando 03-
01 como 1 (READ)

* Escribir valores de configuracion de parametro memorizados en el Operador Digital en el convertidor
configurando 03-01 como 2 (COPY)

» Comparar valores de configuracion de parametro memorizados en el Operador Digital con configuraciones
de parametro del convertidor configurando 03-01 como 3 (VERIFY)

Los datos guardados en el Operador pueden ser protegidos contra sobreescritura configurando el parametro
03-02 como 0. En caso de que un comando READ no pueda ser ejecutado. Si es realizado a pesar de todo, se
visualizara “PrE” en el Operador.

EParametros relacionados

) . Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Vectorial | Vectorial
arametio Nombre cién de cién durante VI/f con el Eellelit]
p fabrica la operacién A PG delazo | delazo
abierto cerrado
03-01 Seleccion de funcion copiar 0 No A A A A
03-02 Seleccion de permiso de lectura 0 No A A A A




B Memorizacion de valores de configuracion del convertidor en el Operador Digital
(READ)

Utilice el siguiente método para almacenar valores de configuracion del convertidor en el Operador Digital.

Paso L Display del Operador
N° Explicacion Digital
ADV-
| Pulse la tecla Menu y seleccione el modo Advanced Programming ** Main Menu **
(programacion avanzada). Programming
-ADV-
... [nitialization
2 Pulse la tecla DATA/ENTER. 0057
Select Language
-ADV-
3 Pulse las teclas Mas y Menos hasta que se visualice el parametro 03-01 | | COPY Function
(seleccién de funcion Copy). -01=0
Copy Funtion Sel
-ADV-
4 Pulse la tecla DATA/ENTER Yy seleccione el display de configuracion de Copy Function Sel
constantes. 03-01=[] -o
COPY SELECT
-ADV-
. ., . : Copy Function Sel
5 Cambie el valor de configuracion a 1 utilizando la tecla Mas. 03-01= o
INV —>OP READ
-ADV-
6 Configure los datos modificados utilizando la tecla DATA/ENTER. Se READ
iniciara la funcion READ. INV — OP READING 6
-ADV-
7 Si la funciéon READ finaliza con normalidad, se visualizara “End” en el READ
operador Digital. READ COMPLETE
-ADV-
. Copy Function Sel
8 El display vuelve a 03-01 cuando se pulsa una tecla. 03 - [F=0 o
COPY SELECT

Si se visualiza un error, pulse cualquier tecla para cancelar el display de error y volver al display de 03-01.
Consulte en la pagina 7-19, Fallos de funcion de copia del Operador Digital acciones correctivas.




WEscritura en el convertidor de valores de configuracion de parametro memorizados
en Operador Digital (COPY)

Utilice el siguiente método para escribir valores de configuracion de parametro almacenados en el Operador

Digital en el convertidor.

Paso L Display del Operador
N° Explicacion Digital
“ADV-
** Main Menu **
1 Pulse la tecla Menu y seleccione el modo Advanced Programming. X
Programming
“ADV-
... Initialization
2 Pulse la tecla DATA/ENTER. Z00=7
Select Language
“ADV-
3 Pulse las teclas Mas y menos hasta que se visualice el parametro 03-01 | | COPY Function
(seleccion de funcion Copy). -01=0
Copy Funtion Sel
-ADV- .
4 Pulse la tecla DATA/ENTER vy seleccione el display de configuracion de Copy Function Sel
constantes. 03-01= m “0*
COPY SELECT
“ADV-
) ) o Copy Function Sel
5 Cambie el valor de configuracion a 2 utilizando la tecla Mas. 03.01 = o
OP—INV WRITE
-ADV-
6 Configure los datos modificados utilizando la tecla DATA/ENTER. Se iniciara CopPY
la funcién COPY. OP —INV COPYING
“ADV-
7 Si la funcion COPY finaliza con normalidad, se visualizara “End” en el COPY
operador Digital. COPY COMPLETE
-ADV-
. __..Copy Function Sel
8 El display vuelve a 03-01 cuando se pulsa una tecla. 03 - [H=0 o
COPY SELECT

Si se visualiza un error, configure los parametros de nuevo. Consulte en la pagina 7-19, Fallos de funcion de

copia del Operador Digital acciones correctivas.




B Comparacion de parametros del convertidor y valores de configuracion de parametro
del Operador Digital (VERYFY)

Utilice el siguiente método para comparar parametros del convertidor y valores de configuracion de parametro
del Operador Digital.

Paso L Display del Operador
Ne Explicacion Digital
-ADV-
** Main Menu **
1 Pulse la tecla Ment1 y seleccione el modo Advanced Programming. :
Programming
“ADV-
2 l l l A A/ -------!r-“-t-l-all-z-a-t-l?-rl ........
Pulse la tecla DATA/ENTER. Xl-00=1
Select Language
-ADV-
3 Pulse las teclas Més y menos hasta que se visualice el parametro 03-01 | | COPY Function
(seleccion de funcion Copy). -01=0
Copy Funtion Sel
-ADV- _
Pulse la tecla DATA/ENTER vy seleccione el display de configuracion de Copy Function Sel
4 <y = o
funcion. 03-01=[] o
COPY SELECT
“ADV-
) ) ) Copy Funtion Sel
5 Cambie el valor de configuracion a 3 utilizando la tecla Mas. 03.01= o
OP <——INV VERIFY
“ADV-
6 Configure los datos modificados utilizando la tecla DATA/ENTER. Se VERIFY
iniciara la funcion VERIFY. DATA VERIFYING
“ADV-
7 Si la funcion VERIFY finaliza con normalidad, se visualizara “End” en el VERIFY
operador Digital. VERIFY COMPLETE
-ADV-
: __..Copy Function Sel
8 El display vuelve a 03-01 cuando se pulsa una tecla. 03- =0
COPY SELECT

Si se visualiza un error, pulse cualquier tecla para cancelar el display de error y volver al display de 03-01.

Consulte en la pagina 7-19, Fallos de funcion de copia del Operador Digital acciones correctivas.

N

INFO

Cuando utilice la funcién de copia, compruebe que las siguientes configuraciones son las mismas en

los datos del convertidor y en los del Operador Digital.
* Producto y tipo de convertidor

» Numero de software

+ Capacidad del convertidor y clase de tension

* Meétodo de control




€ Prohibicion de sobreescritura de parametros

Si A1-01 esta configurado como 0, todos los parametros excepto A1-01 y A1-04 estan protegidos contra
escritura, se visualizaran U1-00, U2-00 y U3-0O0. Si A1-01 esta configurado como 1, solamente pueden
ser leidos o escritos los parametros A1-01, A1-04 y A2-000, se visualizaran U1-00, U2-00 y U3-0O0. El

resto de los parametros no seran visualizados.

Si configura uno de los parametros HI1-01 a H1-05 (seleccion de funcion de terminales de entrada digital S3 a
S7) como 1B (permitido escribir parametros), los parametros pueden ser escritos desde el Operador Digital
cuando el terminal que ha sido configurado esté ON. Cuando el terminal configurado esté OFF, esta prohibido
escribir parametros que no sean la referencia de frecuencia. A pesar de todo, los parametros pueden ser leidos.

HBParametros relacionados

ST Modifica- Métodos de control
. S » ; :
N° de Namifare S 6 cion Vffcon | Vectorial | Vectorial
parametro e durante la VIf de lazo | de lazo
fabrica " PG .
operacion abierto | cerrado
Al-01 Nivel de acceso a parametros 2 Si A A A A

4 Configuracion de una contraseiia

Cuando se configura una contrasefia en A1-05 y si los valores configurados en A1-04 y A1-05 no coinciden,
solamente pueden modificarse las configuraciones de los parametros A1-01 a A1-03, 6 A2-01 a A2-32.

Puede ser prohibida la configuracion de todos los parametros excepto A1-00 utilizando la funcion de
contrasefia en combinacion con la configuracion de A1-01 como 0 (solamente monitorizacion).

EParametros relacionados

ifica- Métodos de control
N° de Configura- Mocci“éﬂr?a Vectorial | Vectorial
parametro Nombre (f:l’on_de durante la VIf Vifcon | yelazo | de lazo
abrica o PG .
operacion abierto cerrado
Al1-01 Nivel de acceso a parametros 2 No A A A A
Al-04 Contrasefia 0 No A A A A
Al-05 Configuracion de contrasefia 0 No A A A A

mConfiguraciéon de una contraseiia

La contrasefia puede ser configurada en el parametro A1-05. Normalmente no se visualiza A1-05. Para
visualizar y modificar A1-05 deben pulsarse a la vez las teclas MENU y Reset en el display de A1-04.



€ Visualizacion unicamente de los parametros configurados por el usuario
Los parametros A2 (parametros configurados por el usuario) y A1-01 (nivel de acceso de parametro) pueden
ser utilizados para establecer un grupo de parametros que contenga solamente los parametros mas importantes.

Configure el nimero de parametro al que quiere referirse en A2-01 a A2-32, y después configure A1-01
como 1. Utilizando el modo de programacién avanzada puede leer y modificar A1-01 a A1-03 y los
parametros configurados en A2-01 a A2-32 solamente.

EParametros relacionados

) . Métodos de control
N° de Configura- Modifica- Vectorial | Vectorai
ardmetro Nombre cionde | ciondurante VJ/f con Ealitl Galik]
P fabrica la operacion Vit PG de lazo | de lazo
abierto cerrado
A2-01
a Parametros de configuracion de usuario - No A A A A
A2-32




———l

Tarjetas opcionales

€ Utilizacion de tarjetas opcionales de realimentacion de PG

Para lograr un control mas preciso de la velocidad, el convertidor puede ser equipado con una tarjeta opcional
de PG para conectar un generador de pulsos. Pueden ser utilizadas dos tarjetas de PG diferentes, la PG-B2 y la
P-X2. Consulte pagina 2-28, Modelos y especificaciones de tarjetas opcionales para obtener mas informacion.

EParametros relacionados

Configu- | Modifica- Métodos de control
S | i | | Voo | Vel Vsl
fabrica operacion PG abierto | cerrado
F1-01 Constante de PG 1024 No No Q Q Q
F1-02 Seleccion de operacion en circuito abierto de PG (PGO) 1 No No A No A
F1-03 Seleccion de operacion en sobrevelocidad (OS) 1 No No A No A
F1-04 Seleccion de operacion en desviacion (DEV) 3 No No A No A
F1-05 Rotacion de PG 0 No No A A A
F1-06 Relacion de division de PG (monitorizacion de pulsos de PG) 1 No No A A A
F1-07 Valor integral durante acel/decel, Habilitar/deshabilitar 0 No No A No A
F1-08 Nivel de deteccion de sobrevelocidad (OS) 115% No No A No A
F1-09 Tiempo de retardo de la deteccion de sobrevelocidad (OS) 1,0s No No A No A
F1-10 Nivel de deteccion de desviacion de velocidad excesiva (DEV) 10% No No A No A
Fl-11 'e[)i::rensli)\(/)ad(c Dr}czt{a/r)do de la deteccion de la desviacion de velocidad 0.5 No No A No A
F1-12 Numero de dientes de reductora del PG 1 0 No No A No A
F1-13 Numero de dientes de reductora del PG 2 0 No No A No
F1-14 Tiempo de retardo de deteccion de circuito abierto de PG 2,0s No No A No A
6 mUtilizacién de tarjetas para cerrar el lazo de control de velocidad del PG
L Hay dos tipos de tarjeta para cerrar el lazo de control de velocidad de PG que pueden ser usadas en el control

V/f con PG y el control vectorial de lazo cerrado:
* PG-B2: entrada de pulso fase A/B, compatible con salidas complementarias.
* PG-X2: entrada de fase A/B/Y, compatible line driver (RS-422).

Consulte la pdgina 2-28, Instalacion y cableado de tarjetas opcionales para instrucciones de montaje,
especificaciones y diagramas de conexion.

R Si se utiliza control vectorial de lazo abierto y hay una tarjeta de PG instalada, la velocidad detectada por
?: la tarjeta de PG es visualizada en el parametro de monitorizaciéon U1-05. Por lo tanto la constante de PG
® debe ser configurada en el parametro F1-01. La direccion de la deteccion de velocidad puede ser

IMPORTANT modificada por el parametro F1-05.
Para modificar el valor de U1-05 al valor calculado internamente retire la tarjeta de PG.

EConfiguracion del numero de pulsos de PG (F1-01)

Configure el nimero de pulsos del PG (Generador de pulsos/Encoder) en pulsos por revolucion.



mCoincidencia de la direccion de rotaciéon del PG y la direccién de rotacion del motor
(F1-05)

El parametro F1-05 hace coincidir la direccion de rotacion del PG y la direccion de rotacion del motor. Si el
motor gira hacia adelante, configtrelo para la fase A o la fase B.

Convertidor

Motor PG (encoder)

Comando de

marcha directa

I >

/Salida de pulsos

Fase A cuando el valor de configuracién = 0 Fase B cuando el valor de configuracion = 1
Fase A — — L L Fase A I | I | | |
Fase B | | J | | | Fase B — L . -

Ejemplo: Rotacion directa del motor estandar (PG)

El eje de salida del motor gira en sentido
contrario a las agujas del reloj durante el
comando de marcha inversa del convertidor.

Comando de
marcha directa Rotacion
——> (ccw)

Fase A _,—l_l_l_
Fase B

Con el PG utilizado la fase A (CCW) cuando la rotacién del motor es directa.

Generalmente la fase A cuando el sentido de rotacion es contrario a las agujas del reloj (CCW) visto desde el
lado del eje (introducido comando FWD).

EConfiguracién del numero de dientes de la reductora entre el PG y el motor
(F1-12y F1-13)

Si hay reductoras entre el motor y el PG, la relacion de reduccidon puede ser configurada en F1-12 y F1-13.

Cuando el nimero de dientes de la reductora ha sido configurado, se calcula el ntimero de rotaciones del motor
en el convertidor utilizando la siguiente férmula:

No. rotaciones del motor (r/min.) = No. pulsos de entrada del PG x 60 / F1-01 x F1-13 (No. dientes de
reductora lado del PG) / F1-12 (No. dientes de reductora lado del motor)

B Operacion integral durante la aceleracion y deceleracion (F1-07)

Puede seleccionar si desea habilitar o deshabilitar la operaciéon integral durante la aceleracion y la
deceleracion.

Para hacer que la velocidad del motor coincida el maximo posible con la referencia de frecuencia incluso
durante la aceleracion y deceleracion, configure F1-07 como 1. Consulte también la pdgina 6-36, Regulacion
automatica de la velocidad (ASR).

A\l 4

-~
? 2 Si F1-07 se configura como 1, puede producirse sobresaturacion/subsaturacion facilmente

~

® inmediatamente después de la aceleracion y deceleracion. Para minimizar la posibilidad de que se
IMPORTANT M produzca sobresaturacion o subsaturacion, configure F1-07 como 0.




l—.

mConfiguracioén de la relacién de division de la salida de monitorizacion de pulsos del
PG (F1-06)

Esta funcion solamente esta habilitada cuando se utiliza una tarjeta PG-B2 para cerrar el lazo de control de
velocidad del PG. Configure la relacion de division para la salida de monitorizacion de pulsos del PG. El valor
configurado se expresa como n para el digito superior, y como m para los dos digitos inferiores. La relacion de
division se calcula como sigue:

Relacion de division = (1 + n)/m (rango de configuracion) n: 06 1, m: 1 a 32

Flo0= L B2

La relacion de division puede configurarse dentro del siguiente rango: 1/32 < F1-06 < 1. Por ejemplo, si la
relacion de division es 1/2 (valor configurado 2), se emiten la mitad del nimero de pulsos del PG en la
monitorizaciéon de pulsos.

HDeteccion de circuito abierto del PG (F1-02 y F1-14)
El parametro F1-02 selecciona el método de detencion cuando se detecta una desconexion del PG.

El PG abierto (PGO) solamente es detectado cuando el convertidor funciona con una referencia de frecuencia
al menos mayor que el 1% de la frecuencia de salida maxima o por encima de la frecuencia minima (E1-09) y
la sefial de respuesta del PG no existe durante el tiempo configurado en F1-14 o mas.

HDeteccion de la sobrevelocidad del motor (F1-03, F1-08 y F1-09)

Se detecta sobrevelocidad (OS) cuando la velocidad del motor continua excediendo el valor de frecuencia
configurado en F1-08 durante un tiempo superior al configurado en F1-09. Tras detectar la sobrevelocidad
(OS), el convertidor se detiene de acuerdo a la configuraciéon de F1-03.

6 mDeteccion de la diferencia de velocidad entre el motor y la referencia de velocidad

| (F1-04, F1-10 y F1-11)

La desviacion de la velocidad es detectada cuando la desviacion de velocidad (es decir, la diferencia entre la
referencia de velocidad y la velocidad real del motor) es demasiado elevada. La desviacion de velocidad
solamente es detectada con una velocidad alcanzada (la referencia de velocidad y la velocidad real del motor
estan dentro del rango de L4-02) y si una desviacion de velocidad mayor que el valor configurado en F1-10
continua durante un tiempo superior al configurado en F1-11. Después de que es detectada una desviacion de
velocidad, el convertidor se detiene segun la configuracion de F1-04.



@ Tarjetas de referencia analdgica

Cuando utilice una tarjeta de referencia analogica Al-14B 6 A1-14U, configure el parametro b1-01 (Seleccion
de referencia) como 3 (Tarjeta analogica).

La AI-14B facilita 3 canales de entrada bipolares con conversion A/D de 14 bits (signo positivo).

Si b1-01 se configura como 1 y F2-01 se configura como 0, los canales 1 y 2 sustituyen a las entradas
analogicas Al y A2. Al se convierte en la entrada de la referencia de frecuencia y la funcién de A2 puede
seleccionarse utilizando H3-09. En este caso no puede configurarse ninguna entrada digital para la funcion de
Opcion/Seleccion del convertidor (H1-O0O = 2).

Si b1-02 se configura como 3 y F2-01 se configura como 1, la suma de los tres canales de entrada se convierte
en el valor de referencia de frecuencia.

El AI-14U facilita 2 canales de entradas unipolares con conversion A/D de 14 bits. El canal 1 es una entrada
de tension y el canal 2 es una entrada de corriente. La suma de los canales 1 y 2 es la referencia de frecuencia.
F2-01 no necesita ser configurado para la tarjeta opcional AI-14U.

EParametros relacionados

Gaiane Modifica- Métodos de control
. - " : A
e Nombre cién de citelr Vi con | Vectorial | Vectorial
parametro g durante la \/ii delazo | delazo
fabrica P PG .
operacion abierto | cerrado
bl-01 Seleccion de fuente de referencia de frecuencia 1 No Q Q Q Q
F2-01 Seleccion de entrada bipolar o unipolar 0 No A A A A

€ Tarjetas digitales de referencia

Si se utiliza una tarjeta de referencia digital DI-08 6 DI-16H2, configure b1-01 (Seleccion de referencia)
como 3 (Tarjeta opcional).

La DI-16H2 puede utilizarse para configurar una frecuencia utilizando una referencia digital de 16 bits.

La DI-08 puede utilizarse para configurar una frecuencia utilizando una referencia digital de 8 bits.

EParametros relacionados

) ” Métodos de control

N° de Configura- Modifica- Vectorial | Vectorial
Bl S Nombre cion de cién durante . V/f con declorla declorla
p fabrica la operacion PG @B © e
abierto cerrado

F3-01 Seleccion de entrada digital 0 No A A A A

01-03 Unlqadgs d§ frecuenma de F:onﬁguracwn y 0 No A A A A

monitorizacion de referencia




mSeleccion de funciones de terminal de entrada para la tarjeta de referencia digital

DI-16H2

La referencia de frecuencia desde la tarjeta DI-16H2 esta determinada por la configuracion de F3-01 y el
interruptor de 12/16 bits de la tarjeta opcional. Las configuraciones posibles se muestran en la siguiente tabla.

Binariade | Binariade | pop 4o 3 igites | BCD de 4 digitos | BCD de 5 digitos
. N° de ter- 12 b_|ts e | Al b_|ts con con signo con signo sin signo
Terminal minal signo signo
F3-01=7 | F3-01=7 | F3-01=0a5 | F3-01=0a5 F3-01=6
S1:12bit | S1: 16 bit S1: 12 bit S1: 16 bit S1: 16 bit
1 Bit 0 (2°) Bit0(2% |1 1 2
- 1 - 1 . = o ——1 BDC digito 1
2 Bit1(2°) Bit 1 (2') | 2 | BDC digito 1 i BDC digito 1 i (229)
3 Bit 2 (22) Bit2(2%) |4 (0a9) 4 (0a9) 8
4 Bit 3 (2%) Bit3(2%) |8 B 1
Tl 5 Bit 4 (2% Bit4 (2% |1 11 | 2 | BDC digito 2
6 Bit 5 (2°) Bit5(2% |2 BDCdigito2 | 2 | BDCdigito2 4| (029
7 Bit 6 (26) Bit6(20) |4 | (a9 4] (0a9 [g]|
8 Bit7 (27) Bit7(2)) |8 '8 1
9 Bit 8 (2%) Bit8 (2% |1 1 2 | BDC digito 3
10 Bit 9 (2%) Bit9(2%) |2 | BDC digito3 | 2 | BDC digito 3 | 4 | (029
I BitA (219 | Bita!) |4 (©a9 4] (0a9 Iy
2 BitB(2'") | BitB(') |8 8| 1
3 - Bit C (2'?) - 1 2 | BDC digito 4
4 - BitD 213 - 2| BDC digito4 | 4| (039
TC2 5 - BitE (2'4) - 4 (0a9) |g|
6 - BitF (219 - 8 1 | BDC digito 5
7 Sefial del signo (0: Directa, 1: Inversa) 2 (0a3)
8 SET (read) sefial (1: Read)
9 Comun de entrada de sefial(0 V)
TC3 Terminal de conexion de cable apantallado

HPrecauciones de aplicacion

* Se utilizara la referencia de frecuencia maxima (100% de la velocidad) cuando se configura la entrada
binaria (configuracién: 6 6 7) y todos los bits son 1.

* La configuracion de F3-01 como 6 solamente es valida cuando se utiliza la D1-16H2. Con esta
configuracion, puede configurarse una frecuencia de 0,00 a 399.8 Hz en BCD. El bit de signo se utiliza
como bit de datos, es decir, solamente pueden configurarse datos positivos. Ademads, el digito empieza
desde 0, es decir, la configuraciéon minima es 0,02 Hz.



ESeleccidn de la funcion de terminales de entrada para la tarjeta de referencia digital
DI-08

La referencia de frecuencia de una tarjeta DI-08 es determinada por la configuracion de F3-01, como se
muestra en la siguiente tabla.

Terminal N° Qe Binaria de 8 bits con signo | BCD de 2 digitos con signo
terminal F3-01=7 F3-01=0a5
1 Bit 0 (29 1
2 Bit 1 (2") 2 BDC digito 1
3 Bit2 (22) 4 (0a9)
4 Bit3 (2% 8
5 Bit 4 (2% 1
TC 6 Bit 5 (2% 2 BDC digito 2

7 Bit 6 (2%) 4 (0als)
8 Bit 7 (27) 8
9 Sefial de signo
10 SET (read) senal
11 Comun de referencia de sefal (0 V)

EPrecauciones de aplicacion

La DI-08 no funcionar si F3-01 se configura como 6.




mSeleccion de la referencia digital

El rango de configuracion de las referencias digitales es determinado por la combinacién de las
configuraciones de 01-03 y F3-01. La informacion monitorizada en U1-01 (referencia de frecuencia) también

cambiara.

Rangos de configuracion de referencia de DI-16H2

Con la tarjeta opcional DI-16H2, los rangos de configuraciéon pueden configurarse como se muestra en la

siguiente tabla.

Inte- Rango de Unidad de
01-03 | F3-01 | rruptor | Modo de introduccion de referencia configuracion de monitorizacién U1-01
S1 referencia 01-03=0 | 01-03 =1
0 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 1% -110 a 110%
16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 1% -110 a 110%
] 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 0,1% -110,0 a 110,0%
16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 0,1% -110,0 a 110,0%
5 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 0,01% -15,99 a 15,99%
16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 0,01% -110,0 a 110,0%
3 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 1 Hz -400 a 400 Hz
061 16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 1 Hz -400 a 400 Hz 0,01 Hz 0,01%
4 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 0,1 Hz -159,9 a 159,9 Hz
16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 0,1 Hz -400,0 a 400,0 Hz
5 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 0,01 Hz -15,99 a 15,99 Hz
16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 0,01 Hz -159,99 a 159,99 Hz
6 16 bits | BCD de 5 digitos sin signo, 0,01 Hz 000,00 a 399,98 Hz
7 12 bits | Binaria 12 bits con signo, 100%/4095 -4095 a 4095
16 bits | Binaria 16 bits con signo, 100%/30000 |-33000 a 33000
2239 i 12 bits | BCD de 3 digitos con signo, 1 rpm -1599 a 1599 rpm 1 rpm
16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 1 rpm -15999 a 15999 rpm 1 rpm
d0a | - | 12bits BP0 s
39999 _ 16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 100%/(configuracién | -10999 a 10999 0l-03:
de 1- a 4 digitos de 01-03) (cuando 01-03 = 9999) X=0, uanad: 1
10000 X2 nicad 001
x=1 - 16 bits | BCD de 4 digitos con signo, 100%/10000 -11000 a 11000 X =3, unidad: 0,001
a3

Rangos de configuracién de referencia de DI-08

Con la tarjeta opcional DI-16H2, los rangos de configuracion pueden configurarse como se muestra en la

siguiente tabla.

. - i . Unidad de monitorizacion
F3-01 Modo de introduccién de Rango de configuracion de ! U1-01I zacl
f i f i
rererencia referencia 01:03=0 0103 =1
0 BCD de 2 digitos con signo, 1% -110 a 110%
1 BCD de 2 digitos con signo, 0,1% -15,9a15,9%
BCD de 2 digitos con signo, o
2 0.01% -1,59 a2 1,59%
3 BCD de 2 digitos con signo, 1 Hz -159a 159 Hz
4 BCD de 2 digitos con signo, 159215.9 Hz 0,01 Hz 0,01%
0,1 Hz
BCD de 2 digitos con signo,
5 0.01 Hz -1,59a 1,59 Hz
6 -
Binaria 12 bits con signo, 100%/
7 4095 -255a255
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GF del convertidor ha excedido el .. . . .
. . . cortocircuitada a tierra y/o un cuitada a tierra.
Fallo de tierra | 50% de la corriente nominal de DCCT est4 defectuoso :
salida del convertidor y L8-09 =1 ’ Compruebe la corriente de
(habilitado). salida con un amperimetro de
pinza para verificar la lectura
de DCCT.
Salida de convertidor cortocircui- | Retire el motor y haga funcio-
7 tada fase a fase, motor cortocircui- | nar el convertidor sin el motor.
) tado, motor bloqueado, carga Compruebe la existencia de cor-
. Sobrecgmente . . demasiado p‘esada, tiempo acel/ tocircuito fase a fase en el motor.
oC La corriente de salida ha excedido | decel demasiado corto, se ha - -
Sobrecorriente | el nivel de deteccion de abierto o cerrado contactor en Verifique los tiempos de acel/
sobrecorriente. salida del convertidor, se utilizaun | decel (C1 -00).
motor especial o un motor con una | Compruebe la existencia de
corriente nominal mayor que la cortocircuito fase a fase en la
corriente de salida del convertidor. | salida del convertidor.
Fusible de bus de c.c. Compruebe la existencia de
El fusible del circuito principal cortocircuito o fallos de aisla-
esta abierto. miento en el motor y en los
PUF Advertencia: Salida o terminales cables del motor (fase a fase).
Fusible bus c.c | Nunca haga funcionar el cortocircuitados o IGBTs
abierto convertidor tras sustituir el fusible | dafiados.

——————————————————————————
i

Funciones de proteccién y diagnéstico

Esta seccion describe las funciones de fallo y alarma del convertidor. Estas funciones incluyen la deteccion de
fallos, de alarmas, de errores de programacion del operador y de errores de autotuning.

4 Deteccion de fallos

Cuando el convertidor detecta un fallo, se opera la salida de contacto de fallo y la salida del convertidor se
pone en OFF, lo que causa que el motor marche libre hasta su detencion. (el método de detencion puede ser
seleccionado para algunos fallos). Se visualiza un codigo de fallo en el Operador Digital.

Cuando ocurra un fallo consulte la informacion que se muestra a continuacion y corrija sus causas.

Utilice uno de los siguientes métodos para resetear el fallo antes de rearrancar el convertidor.

 Configure un contacto de entrada multifuncional (H1-01 a H1-05) como 14 (Reset de fallo) y ponga en ON

la sefial de reset de error.

* Pulse la tecla RESET del Operador Digital.

* Desconecte la alimentacion del circuito principal y vuelva a conectarla.
Para resetear un fallo es necesario retirar las causas del fallo y la sefial de RUN. Solamente entonces sera
aceptada la sefial de reset.

Tabla 7.1 Deteccién de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion

Retire el motor y haga funcio-
nar el convertidor sin el motor.

Fallo de tierra

. . . Compruebe la existencia de
La corriente de tierra en la salida P

Una salida del convertidor ha sido | alguna fase del motor cortocir-

Sustituya el convertidor tras

del bus de c.c. sin comprobar la -
solucionar el fallo.

existencia de cortocircuito en los

componentes.
Sobretensién de Bus de c.c. El tiempo de deceleracion esta .
] . Incremente el tiempo de dece-
La tension del bus de c.c. ha configurado demasiado corto y a1y s (©1.02/04/06/08) o
excedido el nivel de deteccién de | energia regenerativa del motor es conecte una opcién de freno.
ov sobretension. demasiado alta.

Sobretens Bus c.c. | Los niveles de deteccion por Compruebe la fuente de alimen-
defecto son: La tension de alimentacion es tacion y disminuya la tension
Clase 200 V: 410 Vc.c. demasiado alta. para adecuarla a las especifica-
Clase 400 V: 820 Vc.c. ciones del convertidor.




Tabla 7.1 Deteccion de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Las fluctuaciones de tension de la
fuente de alimentacion son )
demasiado elevadas. Compruebe la tension de
. entrada.
Subtensién del bus de c.c. Ha tenido lugar una pérdida de
La tension del bus de c.c. es alimentacion momentanea.
inferior al nivel de deteccion de : :
. Los tornillos de los terminales de
subtension la entrada de fuente de Compruebe el cableado de los
(L2-05). Las configuraciones de alimentacion estin flojos terminales de entrada.
fabrica son: JOS:
Clase 200V: 190 Ve.c. Ha tenido lugar un error de fase | Compruebe la tension de
UV1 Clase 400V: 380 Vc.c. abierta en los terminales de entrada y el cableado de los

Subtensién Bus c.c.

entrada.

terminales de entrada.

El tiempo de aceleracion
configurado es demasiado corto.

Aumente las configuraciones
de C1-01/03/05/07

Circuito principal MC

Fallo de operacion

E1 MC ha dejado de responder
durante la operacion del
convertidor. (Capacidades
aplicables del convertidor
Clase 200V: 37 a 110 kW

400 V clase: 75 a 300 kW)

Ha ocurrido un error en el circuito
de prevencion de corriente de
irrupcion mientras el convertidor
estaba en funcionamiento.

Sustituya el convertidor.

Fuente de alimentacion de control

La carga externa provocaba la

Retire todas las conexiones a

Uuv2 Subtension caida de la fuente de alimentacion | los terminales de control y
Subtension CTL | Subtension del circuito de control | del convertidor o habia un conecte/desconecte la
PS mientras el convertidor estaba en | cortocircuito interno en la placa | alimentacion del convertidor.
funcionamiento. de control de potencia/gate. Sustituya el convertidor.
Fallo de circuito de prevencion de Conecte/desconecte la
corriente de irrupcion. alimentacion del convertidor.
Ha ocurrido un
sobrecalentamiento de la
resistencia de carga para los
condensadores del bus de c.c.
Uv3 o El conta'ctor del cir'cuito de
Respuesta MC EIMC df:l circuito de carga no ha prevel}clén de corriente de ) ) )
P respondido tras 10 seg, después | irrupcion esta defectuoso. Sustituya el convertidor si
de haberse emitido la sefial de continua ocurriendo el fallo.
MC ON.
(Capacidades aplicables del
convertidor
Clase 200V: 37 a 110 kW
Clase 400 V: 75 a 300 kW)
Los terminales de la entrada de Apriete los tornillos de los
fuente de alimentacion estan flojos. | terminales de entrada
Fallo de tension del circuito Ha ocurrido una pérdida d.e, fase
principal en la entrada de alimentacion.
PF Ha sido detectada una fluctuacion | Ha tenido lugar una pérdida de
Pérdida Fase inusualmente alta en la tension del | alimentacion momentanea
Entrada bus de c.c. Compruebe de la tension de

Soélo detectada cuando L8-05 =1
(habilitado)

Las fluctuaciones de tension de la
entrada de alimentacion son
demasiado elevadas.

El equilibrio de tension entre las
fases de entrada es malo.

alimentacion




Tabla 7.1 Deteccion de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
. . Hay un conductor partido en el
Fase d§ salida abierta cable de salida.
Ha_ tenido lugar un error de fase Hay un cable partido en el Resetee el fallo tras corregir la
abierta en la salida del bobinado del motor. causa.
LF E‘;I}Vﬁmdoz ; ol Los terminales de salida estan
Pérdida Fase Salida atlo e etec.:ta ocuando’a - flgjos.
corriente de salida cae por debajo — -
del 5% de la corriente nominal del | E1 motor utilizado tiene una )
convertidor y L8-07 = 1 capacidad menor del 5% de la Compruebe la capacidad del
(habilitado) capacidad maxima de motor del | motor y del convertidor.
convertidor.
Compruebe la existencia de
La temperatura ambiente es suciedad en el ventilador o el
Sobretemperatura del disipador | demasiado alta. dispositivo de disipacion
térmico térmica.
La temperatura del ventilador de
. ., . . Reduzca la temperatura
refrigeracion ha excedido la Existe una fuente de calor en las .
OH - R o ambiente alrededor del
configuracion de L8-02 y L8-03 = | inmediaciones. .
Sobretemp. 022 convertidor.
Disp.Térm. Se ha detenido el(los)
ventilador(es) de refrigeracion. . )
S ba detenido ol Tador d Sustituya el(los) ventiladores
Se ha detenido el ventilador de e ete'r’n oc¢ ventilacor de de refrigeracion.
refrigeracion del convertidor refrigeracion interna del
convertidor (18,5 kW y mayor).
Compruebe la existencia de
La temperatura ambiente es suciedad en el ventilador o el
demasiado alta. dispositivo de disipacion
Sobretemperatura del disipador térmica.
térmico Reduzca la temperatura
La temperatura del disipador Existe una fuente de calor en las . P
OH1 . . o . . ambiente alrededor del
térmico ha excedido 105° C. inmediaciones. .
Temp. max convertidor.
Disp.Térm Se ha detenido el(los)
ventilador(es) de refrigeracion.
Se ha detenido el ventilador de Sustituya el(los) ventiladores
Se ha detenido el ventilador de refrigeracion interna del de refrigeracion.
refrigeracion del convertidor convertidor
(18,5 kW y mayor).
Compruebe de nuevo el
tiempo de ciclo y el tamafio de
Sobretemperatura del motor la carga.
Detectada cuando el nivel en A2, Compruebe los tiempos de
O3 programado para la temperatura | La sobretemperatura del motor acel y decel (C1-0100).

Sobretemp Motor 1

del motor (entrada de termistor,
H3-09=E), excede 1,17 V durante
el tiempo L1-05y L1-03 =0
como 2.

fue medida por el termistor del
motor.

Compruebe la curva V/f
(E1-O00).

Compruebe el valor de la
corriente nominal del motor
(E2-01).




Tabla 7.1

Deteccioén de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Compruebe de nuevo el
tiempo de ciclo y el tamaiio de

Sobretemperatura del motor la carga.
Detectada cuando el nivel en A2, Compruebe los tiempos de
OL4 programado para la temper.atura La sobr;temperatura dél motor acel y decel (C1-0100).
Sobretemp Motor 2 del motor (entrada de termistor, | fue medida por el termistor del
P H3-09=E), excede 2,34 V durante | motor. Compruebe la curva V/f
el tiempo L1-05y L1-03 =0 (E1-00D).
como 2. Compruebe el valor de la
corriente nominal del motor
(E2-01).
Resistencia de freno dinamico Verifique el ciclo de trabajo de
La proteccion de la resistencia freno dindmico (carga,
montada en el disipador térmico tiempos de deceleracion,
;Z?ec?gifocssg(i?eii-gi? iicable Carga adicional, ciclo de trabajo velocidad del motor).
RH P de freno dindmico extendido, Monitorice la tension de bus

Trans Freno Din

cuando se utiliza la resistencia de
ciclo de trabajo 3 %, que esta
montada en el disipador térmico
del convertidor. Para el resto de
las resistencias, configure L8-
01=0.

resistencia de freno dinamico
defectuosa.

dec.c.

Sustituya la resistencia de
freno dinamico.

RR
Trans Freno Din

Transistor del freno dindmico
Ha fallado el transistor del freno
dindmico incorporado.

Una resistencia de freno dinamico
defectuosa o rota ha causado
dafios en el transistor de freno.

Conecte/desconecte la
alimentacion del convertidor.

Sustituya el convertidor.

Sobrecarga del motor

Detectada cuando L1-01=1a3y
la corriente de salida del
convertidor ha excedido la curva
de sobrecarga del motor.

La carga es demasiado grande. El
tiempo de aceleracion, el tiempo
de deceleracion o el tiempo de
conexion/desconexion son
demasiado cortos.

Compruebe de nuevo el
tiempo de conexion/
desconexion y el tamaiio de la
carga, asi como los tiempos de
acel/decel.

OL1 La curva de sobrecarga es (€1-ao.
Sobrecarga del . o , ; "
ajustable utilizando el parametro | Las configuraciones de tension de L
motor . . . Compruebe las caracteristicas
E2-01 (Corriente nominal del la curva V/f son incorrectas para del V/f (E1-0000)
motor), L1-01 (Seleccion de la aplicacion. ’
proteccion del motor) yL2-02 La configuracion de la corriente | Compruebe la configuracion
(Consta.n,te de tiempo de nominal del motor (E2-01) es de la corriente nominal del
proteccion del motor) incorrecta. motor (E2-01).
Compruebe de nuevo el
La carga es demasiado grande. El | tiempo de conexion/
tiempo de aceleracion o el tiempo | desconexion y el tamafio de la
de deceleracion son demasiado carga, asi como los tiempos de
Sobrecarga del convertidor cortos. acel/decel.
OL2 La corriente de salida del (c1-ao.

Sob.carg Conv

convertidor ha excedido la curva
de sobrecarga del convertidor.

Las configuraciones de tension de
la curva V/f son incorrectas para
la aplicacion.

Compruebe las caracteristicas
del V/£(E1-000).

El tamafio del convertidor es
demasiado pequeiio.

Compruebe la configuracion
de la corriente nominal del
motor (E2-01).

OL3
Det sobrepar 1

Deteccion Sobrepar 1

La corriente de salida del
convertidor (control V/f) o el par
de salida (control vectorial) han
excedido L6-02 durante un
tiempo superior al configurado en
L6-03 y L6-01 =3 6 4.

El motor estaba sobrecargado.

Asegurese de que los valores
en L6-02 y L6-03 son los
apropiados.

Compruebe el estado de la
aplicacion/maquina para
eliminar el fallo.




Tabla 7.1

Deteccioén de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion

Deteccion Sobrepar 2 Asegurese de que los valores
La corriente de salida del en L6-05 y L6-06 son los

OL4 conve.rtidor (control V/Q o el par apropiados.

Det sobrepar 2 de salida (control vectorial) han | El motor estaba sobrecargado.
P excedido L6-05 durante un Copqprgebe el es.tado dela

tiempo superior al configurado en ap hc.ac1(')n/ maquina para
L6-06y L6-04=3 6 4. eliminar el fallo.
Freno de alto deslizamiento Aseguirese de que la carga es
(HSB) OL una carga inercial.
La frecuencia de salida se ha

OL7 mantenido constante por un La inercia de la carga es ) )

HSB OL tiempo mas largo que el demasiado grande. sl cs .p051b1e, reduzea la

configurado en n3-04 durante Inercia
HSB (Freno de alto de la carga.
deslizamiento).
Deteccion de subpar 1 Asegurese de que los valores
La corriente de salida del en L6-02 y L6-03 son los
convertidor (control V/f) o el par apropiados.

UL3 de salida (control vectorial) han

Det subpar 1

caido por debajo de L6-02 durante
un tiempo superior al configurado
en

L6-03 y L6-04=76 8.

El motor estaba con carga baja.

Compruebe el estado de la
aplicacion/maquina para
eliminar el fallo.

Deteccion de subpar 2
La corriente de salida del
convertidor (control V/f) o el par

Asegurese de que los valores
en L6-05 y L6-06 son los
apropiados.

UL4 de salida (control vectorial) han El motor estaba con carea baia
Det subpar 2 caido por debajo de L6-05 durante £a baja. Compruebe el estado de la
un tiempo superior al configurado aplicacion/maquina para
en eliminar el fallo.
L6-06y L6-04 =76 8.
loci | , . ., Ajuste las configuraciones del

Sobrevelocidad del motor Esta ocurriendo sobresaturacion/ ASR en el d
Detectada cuando F1-03=0a2y | subsaturacion. ) en el grupo de
Al-02=163. parametros C5.

0S La realimentacion de velocidad Compruebe el circuito de

Det Sobreveloc

del motor

(U1-05) ha excedido la
configuracion de F1-08 durante
un periodo de tiempo superior a la
configuracion de F1-09.

La referencia era demasiado alta.

referencia y la ganancia de
referencia.

Las configuraciones de F1-08 y
F1-09 no son apropiadas.

Compruebe las
configuraciones de F1-08 y
F1-09

PGO
PG Abierto

Desconexion del PG

Detectada cuando F1-02=0a2y
Al1-02=163.

Detectada cuando no se reciben
pulsos de PG (encoder) durante
un tiempo superior a la
configuracion de F1-14.

Hay una interrupcion en el

Repare el cableado

cableado del PG. interrumpido/desconectado.
El PG estd cableado Repare el cableado.
incorrectamente.

No se suministra alimentacion
al PG.

Suministre alimentacion al PG
adecuadamente.

Secuencia de control de freno
incorrecta al usar un freno.

Compruebe si el freno se
activa cuando se aplica el
comando RUN.




Tabla 7.1 Deteccion de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
La carga es demasiado grande. Disminuya la carga.
ety S sl o s
Desviacion excesiva de la d PO d aceleracion y deceleracion.
velocidad emasiado cortos.
DEV Detectada c’uando F1-04=0a2y La carga esta bloqueada, Comrpr.uebe el sistema
. Al-02=1063. mecanico.
Desviacion La desviacion de la velocidad es
Velocidad mayor que la configuracion de Las configuraciones de F1-10 y Compruebc? las
yorq g . . configuraciones de F1-10 y
F1-10 durante un tiempo superior | F1-11 no son apropiadas. Fl-11
a la configuracion de F1-11. -
. Compruebe si el freno se
Secuencia de control de freno . .
incorrecta al usar un freno activa cuando s aplica el
’ comando RUN.
El limite de par es demasiado I te el limite d
Fallo Servo Cero pequefio. ncremente el limite de par.
SVE Se ha movido la posicion del

Fallo Servo Cero

motor durante la operacion con
Servo cero.

El par de carga es demasiado
grande.

Disminuya el par de carga.

Compruebe ruido de sefial.

CF
Fuera de control

Fallo de control

Se ha alcanzado continuamente
un limite de par durante 3
segundos 0 mas durante una
deceleracion a parada en control
vectorial de lazo abierto.

Los parametros de motor no han
sido configurados
adecuadamente.

Compruebe los parametros de
motor.

Perdida Realimentacién PID

Este fallo se produce cuando la
deteccion de pérdida de
realimentacion se programa como

Fuente de realimentacion PID

Compruebe que el convertidor
estd programado para recibir
la sefal de fuente de
realimentacion de PDI.

FBL fallo (b5-12=2) yla . ~
L . ., (p-¢j., transductor, sensor, sefial de
Pérdida de realimentacion de PID cae por automatizacion) no estd instalada
realimentacién | debajo del nivel de deteccionde | © o C R L Con}pruebegue la fuente fle
pérdida de realimentacion PID ’ ?eahmentacmn (_16 PDI esta
(b5-13) para el tiempo de instalada y funcionando
deteccion de pérdida de correctamente.
realimentacion (b5-14).
Compruebe la existencia de
Entrada de fallo externo desde Ha ocurrido una condicién de condicién de fallo externo.
EF0 . . fallo externo, entrada desde - -
tarjeta opcional de . . Verifique los parametros.
Fallo Exter Opc L tarjeta opcional de
comunicaciones comunicaciones. Verifique las sefiales de
comunicaciones.
EF3 .
Fallo Ext S3 Fallo externo en el terminal S3
EF4 .
Fallo Ext S4 Fallo externo en el terminal S4
EF5 ' Se ha 1ntr0duc.1d0 un fallo externo Elimine la causa de la
Fallo externo en el terminal S5 desde un terminal de entrada ..,
Fallo Ext S5 . . condicion de fallo externo.
multifuncional (S3 a S7).
EF6 .
Fallo Ext S6 Fallo externo en el terminal S6
EF 7

Fallo Ext S7

Fallo externo en el terminal S7
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Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Fallo de conexion del Operador
Digital
Detectado cuando se desmonta el
Ones D S |6 Opondor i
OPR desmontado durante el Compruebe la conexion del

Oper Desconect

del Operador Digital Detectado
cuando se desmonta el Operador
Digital y el convertidor recibe el
comando RUN a través del
Operador Digital

(b1-02=0)

funcionamiento o el cable del
Operador esta roto.

Operador Digital.

CE
Err Com
Memobus

Error de comunicaciones
MEMOBUS

Detectado cuando los datos de
control no han sido recibidos
correctamente durante dos
segundos y H5-04 =0a2y
H5-05=1.

Se ha interrumpido la conexion y/
o el master a detenido la
comunicacion.

Compruebe las conexiones y
todas las configuraciones de
usuario del software.

BUS
Err Com Opcion

Error de comunicacion de tarjeta
opcional.

Tras haber establecido la
comunicacion inicial se ha
perdido la comunicacion.

Se ha interrumpido la conexion y/
o el master a detenido la
comunicacion.

Compruebe las conexiones y
todas las configuraciones de
usuario del software.

CPF00
COM-
ERR(OP&INV)

Fallo 1 Comunicacion Operador
Digital

No ha podido ser establecida la
comunicacion con el Operador
Digital dentro de los 5 segundos
siguientes a la conexion de la
alimentacion del convertidor.

El cable del Operador Digital no
estaba conectado de manera
segura o el Operador Digital esta
defectuoso y/o la placa de control
esta defectuosa.

Desconecte el Operador
Digital y vuelva a conectarlo.

Sustituya el convertidor.

Fallo RAM CPU Externa

La placa de control est4 dafiada.

Conecte/desconecte la fuente
de alimentacion del
convertidor,

Sustituya el convertidor.

Fallo 2 Comunicacién Operador
Digital

El cable del Operador digital no
estaba conectado de manera
segura o el Operador Digital esta

Desconecte el Operador
Digital y vuelva a conectarlo.

CPF01 .,
Tras establecer comunicacion con | defectuoso.
COM- el Operador Digital, la
ERR(OP&INV) perador , gras, . Conecte/desconecte la
comunicacion se ha detenido . . .
durante 2 segundos o més. La placa de control esté dafiada. | alimentacion del convertidor.
Sustituya el convertidor.
Realice una inicializacion a
Error del cireuito Baseblock configuraciones de fabrica por
CPF02 rror de .c1rcu1t0 aseblock Fallo de disposicion de gate a la defecto.
L Ha ocurrido un error de circuito .,
Err Circuito BB o conexion. Conecte/desconecte la
de baseblock a la conexion. . . .
alimentacion del convertidor.
Sustituya el convertidor.
Realice una inicializacion a
configuraciones de fabrica por
CPFO3 | Error de EEPROM del ot de contol o placa de. |l
Error EEPROM | Suma de comprobacion no valida p Conecte/desconecte la

control danada.

alimentacion del convertidor

Sustituya el convertidor.
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Display Significado Causas probables Acciones de correccion

Realice una inicializacion a

configuraciones de fabrica por
Ruido en terminales de entrada defecto.

del circuito de control o placa de
control dafada.

CPF04 Fallo Convertidor A/D Interno
Err A/D Interno | CPU

Conecte/desconecte la
alimentacion del convertidor.

Sustituya el convertidor.

Realice una inicializacion a

configuraciones de fabrica por

CPF05 Fallo Convertidor A/D Externo Ruido en terminales de entrada defecto.

del circuito de control o placa de
Err A/D Externo | CPU - p Conecte/desconecte la
control dafada. . . .
alimentacion del convertidor.

Sustituya el convertidor.

Desconecte la alimentacion y

La tarjeta opcional no esta . .
vuelva a instalar la tarjeta

CPF06 Fallo de conexion de tarjeta conectada correctamente.

) ’ opcional.
Error Opcional | opcional - - - - -
La tarjeta opcional o el Sustituya la tarjeta opcional o
convertidor estan dafiados. el convertidor.

Conecte/desconecte la

CPFO7 Fallo RAM Interno ASIC i alimentacion del convertidor
Err RAM — - -
El circuito de control esta dafiado. | Sustituya el convertidor.
CPFOS i Conecte/desconecte la
Err WAT Fallo de temporizador de guarda alimentacion del convertidor
El circuito de control esta dafiado. | Sustituya el convertidor.
i Conecte/desconecte la
CPFO09 CPU-ASIC Error alimentacion del convertidor
Err CPU Fallo de diagnosis — - -
El circuito de control esta dafiado. | Sustituya el convertidor.
CPF10 . - s . .
Fallo versiéon ASIC El circuito de control esta dafiado. | Sustituya el convertidor.
Err ASIC
Desconecte la alimentacion y
. ) ) vuelva a instalar la tarjeta
Conexmn de tarjeta opcional opcional 7
incorrecta. Reti das 1 d 1
etire todas las entradas a la .
tarjeta opcional
E Cl())FQQ | Error de convertidor Tarjeta Realice una inicializacién a
rror A /p}))c tona opcional de comunicaciones A/D configuraciones de fabrica por
defecto.
COIl.VBI‘tldOI"A/ D de tarjeta Conecte/desconecte la
opcional estd defectuoso. alimentacién del convertidor
Sustituya la tarjeta opcional
Sustituya el convertidor
Realice una inicializacion a
configuraciones de fabrica por
fecto.
CPE21 Fallo de autodiagnosis de Ruido en la linca de febelo
Opcional CPU Tari . lg comunicacion y/o tarjeta opcional | Conecte/desconecte la
Down arjeta opcional, defectuosa. alimentacion del convertidor

Sustituya la tarjeta opcional

Sustituya el convertidor
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Tabla 7.1 Deteccion de fallo

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Retire las placas opcionales
Realice una inicializacion a
configuraciones de fabrica por
CPF22 Fallo de niimero de cdédigo de Tarjeta opcional irreconocible defecto
Err Escrt Opcion | tarjeta opcional conectada a la placa de control. Conecte/desconecte la
alimentacion del convertidor
Sustituya la tarjeta opcional
Sustituya el convertidor
Desconecte la alimentacion y
vuelva a instalar la tarjeta
) ) opcional
Una tarjeta opcional no estaba - —
CPF23 conectada correctamente a la Realice una 1n1c1allz'7101f)n a
. Tarjeta opcional, placa de control, o una placa no configuraciones de fabrica por
Err Opcion . - : : defecto
DPRAM fallo de interconexion compatible con el convertidor

estaba conectada a la placa de
control.

Conecte/desconecte la
alimentacion del convertidor

Sustituya la tarjeta opcional

Sustituya el convertidor




& Deteccion de alarma

Las alarmas son una funcion de proteccion del convertidor que no operan la salida de contacto de fallo. El

sistema volvera automaticamente a su estado original cuando la causa de la alarma haya sido retirada.

Durante una condicién de alarma, el display del Operador Digital parpadea y se genera una salida de alarma en

las salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03) si asi esta programado

Cuando ocurra una alarma, tome las contramedidas apropiadas de acuerdo a la siguiente tabla.

Tabla 7.2 Deteccion de alarma

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Comandos Run directa/inversa
int i 1 .
introducidos a la vez . Los comandos externos de Compruebe la logica de la
EF Los comandos de marcha directa . .
. . marcha directa y de marcha secuencia externa, de tal
Fallo Externo y de marcha inversa han sido . L .
: . . , inversa han sido introducidos manera que solamente se
(parpadea) introducidos simultdneamente . , .
, simultaneamente. reciba una entrada cada vez.
durante 500ms o mas. Esta alarma
detiene el motor.
Subtension de Bus de c.c.
Han ocurrido las siguientes
condiciones
La tension del bus de c.c. estaba
por debajo de la configuracion de
nivel de deteccion de subtension
uv (L2-03). . ., Consulte las acciones
. E1 MC del circuito de prevencion | Consulte las causas probables en .
Subtension Bus c.c. . . o correctivas en UV1, UV2y
de corriente de irrupcion se ha UV1, UV2yUV3en latabla 7.1.
(parpadea) . UV3 en la tabla 7.1.
abierto.
La tension de la fuente de
alimentacion de control estaba
por debajo del nivel CUV.
La alarma UV solamente es
detectada cuando el convertidor
esta en condicion de detencion.
Sobretens. Bus c.c.
La tension del bus de c.c. ha
excedido el nivel de deteccion de Compruebe la alimentacion y
oV sobretension. La tension de alimentacion es disminuya la tension para
Sobrevolt. Bus c.c. | Clase 200 V: 410 Vc.c. demasiado alta adecuarla a las
(parpadea) Clase 400 V: 820 Vc.c. ’ especificaciones del
La alarma OV solamente es convertidor.
detectada cuando el controlador
esta en condicion de detencion.
Compruebe la existencia de
La temperatura ambiente es suciedad en el ventilador o el
Sobretemperatura del disipador | demasiado alta. dispositivo de disipacion
térmico térmica.
OH La temperatura del ventilador de Reduzea la temperatura
Sobretemp Esc Ter | refrigeracion del convertidor ha | Existe una fuente de calor en las . p
. . .. ambiente alrededor del
(parpadea) excedido la temperatura inmediaciones. .
convertidor
programada en L8-02.
Habilitado cuando L8-03 =3 Se h'a detenido el(los? ., Sustituya el(los) ventiladores
ventilador(es) de refrigeracion del ; .
. de refrigeracion.
convertidor.
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Tabla 7.2 Deteccion de alarma

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Alarma de sobretemperatura Compruebe la sefial de
Se pone en entrada una alarma Existe una condicion de sobretemperatura externa
OH2 OH2 desde un terminal de entrada | sobretemperatura externa que conectada a la entrada digital
Sobretemperatura 2 | digital multifuncional (S3 a S7) | estaba conectada a uno de los especificada.

(parpadea) que esta programado para OH2 terminales de entrada ] -
Entrada de sefial de alarma (H1- | multifuncional S3 a S7. Verifique las configuraciones
OO-=B) de parametro de H1-OO

Compruebe de nuevo el
tiempo de ciclo y el tamaiio de
la carga.
Alarma de sobretemperatura del Compruebe otra vez los
motor ) tiempos de acel y decel (C1-
OH3 Detectada cuando el nivel en A2, | La sobretemperatura del motor oo).
Sobretemp Motor 1 | programado para la temperatura | fue medida por el termistor del

(parpadea) del motor (entrada de termistor, | motor. Compruebe otra vez la curva
H3-09=E), excede 1,17 V durante Vit
el tiempo L1-05 y L1-03 = 3. (E1-00D).

Compruebe otra vez el valor
de la corriente nominal del
motor (E2-01)
Deteccion Sobrepar 1 Asegurese de que los valores
La corriente de salida del en L6-02 y L6-03 son los
OL3 convertidor (control V/f) o el par apropiados.
Det sobrepar 1 de salida (control vectorial) han | El motor estaba sobrecargado

(parpadea) excedido L6-02 durante un Corpprgfebe e,l estado de la
tiempo superior al configurado en ap.hc'amon/maquma para
L6-03 y L6-01=162 eliminar el fallo.

Deteccion Sobrepar 1 Asegurese de que los valores
La corriente de salida del en L6-05 y L6-06 son los
OL4 convertidor (control V/f) o el par apropiados.
Det sobrepar 1 de salida (control vectorial) han | El motor estaba sobrecargado

(parpadea) excedido L6-02 durante un Cor.nprl.lrebe e} es.tado de la
tiempo superior al configurado en ap'llc.a(non/ maquina para
L6-03yL6-01=162 eliminar el fallo.

Deteccion de subpar 1 Asegurese de que los valores
La corriente de salida del en L6-02 y L6-03 son los
convertidor (control V/f) o el par apropiados.
UL3 . .
de salida (control vectorial) han .
Det subpar 1 , . El motor estaba con carga baja.

(parpadea) caido por deAbaJO de L6‘92 Compruebe el estado de la
durante un tiempo superior al aplicacién/maquina para
configurado en L6-03 y L6-01 =5 eliminar el fallo.

06.
Deteccion de subpar 2 Asegurese de que los valores
La corriente de salida del en L6-05 y L6-06 son los
convertidor (control V/f) o el par apropiados.
UL4 . .
de salida (control vectorial) han .
Det subpar 2 , . El motor estaba con carga baja
(parpadea) caido por debajo de L6-05 Compruebe el estado de la

durante un tiempo superior al
configurado en L6-06 y L6-04 =5
66.

aplicacion/maquina para
eliminar el fallo.




Tabla 7.2 Deteccion de alarma

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Alarma de sobrevelocidad Esta ocurriendo sobresaturacion/ Ajuste las configuraciones del
Detectada cuando A1-02=1063y | subsaturacion ASReen el grupo de
F1-03 =3. pardmetros C5.
0S La realimentacion de velocidad Compruebe el circuito de
Det Sobreveloc | del motor La referencia era demasiado alta. | referencia y la ganancia de
(parpadea) (U1-05) ha excedido el valor referencia.
con.ﬁgurado.en F1-08 dqrante un . Compruebe las
periodo de.tlempo superior a la Las conﬁguracmnes' de F1-08 'y configuraciones de F1-08 y
configuracién de F1-09. F1-09 no son apropiadas. F1-09
Desconexion del PG Hay una interrupcion en el Repare el cableado
Detectada cuando F1-02 =3y cableado del PG interrumpido/desconectado.
PGQ Al-02=163. . El PG esta cableado
PG Abierta Detectada cuando no se reciben | oot Repare el cableado
(parpadea) pulsos de PG (encoder) durante
un tiempo superior a la No se esta suministrando Suministre alimentacion al PG
configuracion de F1-14 alimentacion al PG. adecuadamente.
La carga es demasiado grande. Disminuya la carga.
Desviacion excesiva de la El tiempo de aceleracion y el , .
velocidad tiempo de deceleracion son Amplie !(,)S tiempos de \
DEV Detectada c,uando F1-04=3y demasiado cortos. aceleracion y deceleracion.
Desviacion Veloc Al-02 - ! ° 3 . C be el sist
p) La desviacion de la velocidad es | La carga estd bloqueada. omrpr‘ue ¢ el sisiema
(parpadea) mayor que la configuracion de mecanico.
F1-10 durante un tiempo superior Las configuraciones de F1-10 y Comp rueb§ las
a la configuracion de F1-11. . configuraciones de F1-10 y
F1-11 no son apropiadas.
F1-11
Compruebe la existencia de
EFO0 ) ) Ha ocurrido una condicion de condicidn de fallo externo.
Fallo externo de comunicacion de | fallo externo, entrada desde - .
Fallo Exter Opc . . . . Verifique los parametros.
tarjeta opcional tarjeta opcional de
(parpadea) comunicaciones. Veriﬁque las sefiales de
comunicaciones.
EF3
Fallo Ext S3 Fallo externo en el terminal S3
(parpadea)
EF4
Fallo Ext S4 Fallo externo en el terminal S4 Se ha introducido un “fallo
(parpadea) externo” desde un terminal de
entrada multifuncional
EFS (S3 a S7) que esta programado Elimine la causa de la
Fallo Ext S5 Fallo externo en el terminal S5 . .
para funciones de fallo externo condicion de fallo externo
(parpadea)
que producen una alarma
EF6 solamente y contintian la
Fallo Ext S6 Fallo externo en el terminal S6 operacién de convertidor.
(parpadea)
EF7
Fallo Ext S7 Fallo externo en el terminal S7
(parpadea)
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Tabla 7.2 Deteccion de alarma

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Perdida Realimentacion PID Compruebe que el convertidor
Este fallo se produce cuando la estd programado para recibir
deteccion de pérdida de la sefial de fuente de
realimentacion se programa como Fuente de realimentacién PID realimentacion de PDI.
FBL alarma (b5-12=1)yla . 5
1 . .y (p.¢j., transductor, sensor, sefial
Pérdida de realimentacion de PID cae por ., ,
realimentacion | debajo del nivel de deteccion de de automatizacién) no esté C b la fi d
I . ., instalada correctamente no ompruebe que la fuente de
(parpadea) pérdida de realimentacion PID funciona realimentaciéon de PDI esta
(b5-13) para el tiempo de instalada y funcionando
deteccion de pérdida de correctamente.
realimentacion
(b5-14)
Alarma de comunicaciones
CE MEMOBUS
Detectado cuando los datos de Se ha interrumpido la conexion y/ | Compruebe las conexiones y
Err Com . e . .
control no han sido recibidos o ¢l master a detenido la todas las configuraciones de
MEMOBUS . .
(parpadea) correctamente durante dos comunicacion. usuario del software.
parp segundos y H5-04 =3y
H5-05=1.
Alarma de comunicaciones de
BUS tarjeta opcional Se ha interrumpido la conexion y/ | Compruebe las conexiones y
Err Com Opcion | Tras haber establecido la o el master a detenido la todas las configuraciones de
(parpadea) comunicacion inicial se ha comunicacion. usuario del software.
perdido la comunicacion.
Detectado cuando una entrada . Compruebe el cableado del
. . ) Se ha perdido el comando .
digital multifuncional (H1-01 a - . . terminal de entrada y la
, habilitar mientras el convertidor . N
DNE H1-05) esta programada para 6A: estaba en funcionamiento secuencia externa de la sefial
Convertidor no | Convertidor habilitado. ’ de habilitar.
habilitado El convertidor no dispone del ]
(parpadea) comando de habilitar cuando se | E| comando RUN se ha aplicado Aplique y mantenga el

aplica el comando RUN Esta
alarma detiene el motor.

antes de la sefial de habilitar.

comando de habilitar antes de
aplicar el comando RUN.

Run Ext Activo

Detectada cuando un comando
RESET se pone en entrada

El comando RUN no ha sido
retirado y un comando RESET se

Retire en primer lugar la sefial

No es posible . pone en entrada por una entrada
mientras el comando RUN aun .. , RUN vy resetee el error.
Resetear . . digital o por el boton RESET del y
esta activo ..
Operador Digital.
La conexion no ha sido hecha
L adecuadamente o el software de .
CALL Comunicaciones en standby . . Compruebe las conexiones y
., . usuario no ha sido configurado a .
Llam Com La comunicacién atin no ha sido . .5, todas las configuraciones de
. la velocidad de transmision o .
(parpadea) establecida. usuario del software.

configuracion adecuadas (p.ej.
paridad).




€ Errores de programacion del operador

Un Error de programacion del operador (OPE) ocurre cuando se configura un parametro inaplicable o una
configuracién individual de parametro no es apropiada. El convertidor no operara hasta que el parametro sea
configurado correctamente; a pesar de todo, no ocurrirdn salidas de alarma o fallo. If an OPE occurs, change
the appropriate parameter by checking the cause shown in Table 7.3. Cuando se visualice un error OPE, pulse
la tecla ENTER para visualizar U1-34 (OPE Detectado). Se visualizara el parametro que esta causando el error

OPE.
Tabla 7.3 Errores de programacién del operador
Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Introduzca la configuracion
La placa de control ha sido ]C;g:;a“dceoi\f/‘?éfjc-i(();)ezef:n
OPEO1 sustituida y el pardmetro kVA &

Seleccion kVA

Error de configuracion de kVA

(02-04) ha sido configurado

fabrica que cambian con la

simultaneamente External
Baseblock NA (8) y External
Baseblock NC (9).

* Los comandos UP/DOWN (10
y 11) fueron seleccionados
mientras el Control PID estaba
habilitado.

* Se han configurado
simultaneamente el comando
de parada de emergencia NA
(15) y NC (17).

* PID esta habilitado y comandos

UP y/o DOWN (10 y 11) estan
configurados.

* Comandos HSB (68) y KEB
(65/66) configurados
simultaneamente.

. configuracion kVA del
incorrectamente. .
convertidor” en la
pagina 5-60.
OPEO02 Configuracion de parametro La configuracion del parametro | Verifique las configuraciones
Limite Fuera del rango estaba fuera del rango permitido. | de los parametros.
Ha sido hecho uno de los
siguientes errores en las
configuraciones de entrada
multifuncional (H1-01 a H1-05):
* Se han seleccionado funciones
duplicadas.
* Los comandos UP/DOWN (10
y 11) no han sido seleccionados
simultaneamente.
* Los comandos UP/DOWN (10
y 11) y Mantenimiento de
rampa acel/decel (A) han sido
seleccionados
simultaneamente.
* Mas de una de las entradas de
busqueda de velocidad (61, 62,
64) fueron configuradas
OPEO3 Entrada multifuncional simultaneamente. Verifique las configuraciones
Terminal Error Seleccion * Se han seleccionado de parametro de H1-OO
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Tabla 7.3 Errores de programacion del operador

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
RUN/Comando de referencia Verifique que el esta
Error Seleccion instalado. Desconecte la
La seleccion de fuente de alimentacion y vuelva a
OPEO05 referencia b1-01 y/o el parametro | El opcional no esta instalado o

Seleccion Secuencia

de seleccion de fuente RUN bl-
02 estan configurados como 3
(tarjeta opcional), pero no hay

ninguna tarjeta opcional instalada.

esta instalado incorrectamente

instalar el opcional

Compruebe de nuevo la confi-
guracion de b1-01 y b1-02.

OPEO06
Falta PG Opcional

Error de seleccion del método de
control

Ha sido seleccionado uno de los
métodos de control que necesitan
realimentacion de PG (A1-02 =1
0 3), pero no hay instalada tarjeta
opcional de PG.

Verifique la seleccion del
método de control en el
parametro A1-02 y/o la
instalacion del opcional de
PG

OPEQ7
Seleccion analdgica

Error de Entrada analdgica
multifuncional/Entrada de tren de
pulsos

Ha sido seleccionada la misma
funcién para la seleccion de
entrada analogica y la seleccion
de entrada de tren de pulsos.

* H3-09=ByH6-01=1

* H3-09=CyH6-01=2
b1-01 (Seleccion de fuente de
referencia) configurada como 4
(tren de pulsos) y H6-01
(seleccion de funcion de entrada
de tren de pulsos) configurada
como un valor distinto a 0
(referencia de frecuencia).

Compruebe los parametros
b1-01, H3-09 y H6-01.

OPEO08
Seleccion Constante

Error de seleccion de funcion

Ha sido hecha una configuraciéon
que no es aplicable con método de
control actual.

Ejemplo: Se ha seleccionado una
funcion utilizada solamente con
control vectorial de lazo abierto
para control V/f.

Verifique el método de control
y la funcion.

OPE09
Seleccion PID

Error configuracion Control PID

Las siguientes configuraciones

han sido hechas simultaneamente.

* b5-01 (Seleccion de modo de
Control PID) ha sido
configurada como un valor
distinto a 0.

* b5-15 (nivel de operacion de
funcion de Sleep PID) ha sido
configurada como un valor
distinto a 0.

* b1-03 (Seleccion de método de
detencion) ha sido configurada
como 2 6 3.

Compruebe los parametros b5-
01, b5-15y b1-03.

OPE10
Conf Curva V/f

Error de configuracion del
parametro V/f

Las configuraciones de parametro
V/f estaban fuera del rango.

Compruebe los parametros
(E1-00, E3-000). Un valor
de frecuencia/tension puede
ser configurado mas alto que
la fecuencia/tension maxima.




Tabla 7.3 Errores de programacién del operador

Display

Significado

Causas probables

Acciones de correccion

OPE11
FrecPort/On-Retar

Error de configuracion de
parametro de frecuencia
portadora

Existe uno de los siguientes
errores de configuracion de
parametros.

» Ganancia de frecuencia
portadora C6-05> 6y Cob-
03 (Limite superior de
frecuencia portadora) < C6-
04 (Limite inferior de
frecuencia portadora)

* Errorlimite superior/inferioren
C6-03 y 04.

* C6-01=0yC6-02=2a6.

* C6-01=1yC6-02=7aE.

Compruebe las
configuraciones de los
parametros.

ERR
Err R’'W EEPROM

Error de escritura de EEPROM
Los datos De NV-RAM no
coinciden con los datos de
EEPROM.

Ha ocurrido una verificacion de
error al escribir EEPROM.

Conecte/desconecte la

alimentacion del convertidor.

Realice una inicializacion de
fabrica (A1-03)

717




€ Fallo de autotuning

En este apartado se muestran los fallos de autotuning. Cuando se detectan los siguientes fallos, el fallo se
visualiza en el Operador Digital y el motor marcha libre hasta detenerse. No se operan salidas de fallo o
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alarma.
Tabla 7.4 Fallos de autotuning
Display Significado Causas probables Acciones de correccion
Hay un error en la entrada de Compruebe los datos de
datos para autotuning. entrada.
Hay un error en la relacion f:ntre Compruebe la capacidad del
la salida del motor y la corriente .
. motor y del convertidor.
nominal del motor.
Elg _”0 ! Fallo de datos del motor Hay un error entre la
allo configuracion de corriente en
vacio y la corriente nominal de Compruebe la corriente
entrada del motor (cuando el nominal y la corriente en vacio
autotuning para resistencia linea a | del motor.
linea se lleva a cabo solamente
para control vectorial).
Compruebe los datos de
entrada.
Er-02 Alarma Se dete?ta una alarma durante el Compruebe el cableado y la
Fallo leve autotuning. maquina.
Compruebe la carga.
Er-03 Ha sido pulsada la tecla STOP
Tecla STOP Entrada de tecla STOP para cancelar el autotuning. i
Er - 04 * Compruebe los datos de
Resistencia Fallo de resistencia linea a linea | ) autotuning no ha sido entrada.
completado en el tiempo » Compruebe el cableado del
Er-05 especificado. motor.
Corrlente en Fallo de corriente en vacio e Si el motor esté COneCtadO a
vacio El resultado del autotuning esta la méaquina, desconéctelo.
7 Er- 08 fuera del rango de configuracion |* Sila configuracion de T1-
Deslizamiento | Fallo de desplazamiento nominal del parametro. 03 ¢S mayor .q’ue la tension
_ ; de alimentacion de entrada
nominal
* Incremente C1-01 (Tiempo
- de aceleracion 1)
Er- 09 Fallo de aceleracion El motor no ha acelerado en el « Incremente L7-01 y L7-02
L Detectado solamente para tiempo especificado .. . .
Aceleracion . . (limites de par) si son bajos.
autotuning dindmico (C1-01 + 10 seg) . \
+ Si el motor esta conectado a
la maquina, desconéctelo.
* Si el motor esta conectado a
la maquina, desconéctelo.
Fallo de velocidad del motor La referencia de par ha excedido | Incremente C1-01 (Tiempo
Er-11 Detectado solamente para 100% durante la aceleracion. de aceleracion 1)
Vel motor autotuning dindmico Detectada cuando A1-02=263 |+ Compruebe los datos de
(control vectorial). entrada (especialmente el
numero de pulsos PG y el
numero de polos del motor).
La corriente ha excedido la
ient inal del motor.
Er-12 . . corriente ominat det motor Compruebe el cableado del
Det | Circuito Fallo de deteccion de corriente convertidor y del montaje
Alguno de los U/T1, V/T2 y ’
W/T3 tiene fase abierta




Tabla 7.4 Fallos de autotuning

Display Significado Causas probables Acciones de correccion
El autotuning no ha sido
completado en el tiempo
Er-13 . especificado. Compruebe el cableado del
Fallo Inductancia | Fallo de inductancia de fuga -
Fuga El resultado del autotuning esta | MOtOT.
fuera del rango de configuracion
del parametro.
La ref o h did Compruebe y corrija las
End -1 Alarma de configuraciones de V/f are irenma © par fia excecldo 1 configuraciones del motor
Configuracion | Se visualiza después de el 100% y la corriente en vacio ha |- squi ;
9 P excedido el 70% durante el Si el motor y la méaquina estan

excesiva de V/f | completado el autotuning

conectados, desconecte el

autotuning.
motor de la maquina.

Durante el autotuning, los valores
medidos del coeficiente 1 y 2 de
saturacion del nucleo de
entrehierro del motor (E2-07 y

Compruebe los datos de
Fallo de saturacion del nicleo del entrada.
motor

Se visualiza después de

Compruebe el cableado del
End -2

motor.
Saturacion completado el autotuning E2-08) han excedido el rango de
Detectado solamente para configuracién. Un valor temporal | Si el motor y la maquina estan
autotuning dindmico fue configurado como: E2-07 = | conectados, desconecte el
0,75; E2-08 = 0,50 motor de la maquina.
Alarma de configuracion de Durgnte cl autotur.nng, el va.lor
. . medido de la corriente nominal
End -3 corriente nominal Compruebe el valor de la
.. , del motor . .
Alm FLA Nom | Se visualiza después de corriente nominal del motor.
. (E2-01) era mayor que el valor
completado el autotuning
configurado.

€ Fallos de funcion de copia del Operador Digital

Estos fallos pueden ocurrir durante la funcion COPY del Operador Digital. Cuando ocurre un fallo, el
contenido del fallo se visualiza en el Operador. Un fallo no activa la salida de contacto de fallo o la salida de

alarma.
Tabla 7.5 Fallos de funcion de copia del Operador Digital 7
Funcién Opergi(:c;)ll'al?llgltal Causas probables Acciones de correccion
PRE 03_91 fue configurado como 1 para escribir Configure 03-02 para habilitar la
parametros en el Operador Digital cuando . , .
LECTURA ol Operador fue proteeido contra escritura escritura de parametros en la memoria
IMPOSIBLE |- (50 PO del Operador.
Reintente el comando READ (03-01 =1)
. IFE El archivo de datos leido desde el Comprucbe ol cable del Operador
Funcion ERROR LECT convertidor tenia el tamafio incorrecto, lo Di itra)llu P
READ DATOS que indica datos corrompidos. g
Sustituya el Operador Digital
Ha sido detectada una tension del
RDE Ha fallado un intento de escritura de los convertidor baja.
ERROR DATOS datos del cop\{er‘udor en el EEPROM del Reintente el comando READ (03-01 = 1)
Operador Digital.
Sustituya el Operador Digital
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Tabla 7.5 Fallos de funcion de copia del Operador Digital

Funcion Opelggcr)):al?llgltal Causas probables Acciones de correccion
CPE El tipo de convertidor o el namero de Utilice solamente los datos almacenados
ID NO COINCIDE software era diferente de los datos (F7) y el numero de software (U1-14) del
almacenados en el Operador Digital mismo producto.
VAE La capacidad del convertidor y la Utilice solamente los datos almacenados
CONV. KVA NO capacidad de los datos almacenados en el | para la misma capacidad del convertidor
COINCIDE Operador Digital son distintas. (02-04).
CRE El método de control del convertidor y el
CONTROL NO método de control de los datos Utilice los datos almacenados para el
Funcién COINCIDE almacenados en el Operador Digital son mismo método de control (A1-02).
COPY distintos.
Una configuracion de parametro escrita en
CYE el convertidor era diferente de la . ., B
ERROR COPY configuracion almacenada en el Operador Reintente la funcion COPY (03-01 =2)
Digital.
CSE Una vez completada la funcion COPY, la
ERROR SUMA suma d§ comprobacwn de los datos del Reintente la funcion COPY (03-01 = 2)
COMPR convertidor era diferente que la suma de
comprobacion de los datos del convertidor.
Verify VYE El valor configurado del Operador Digital | Reintente la funcion VERIFY
Funcion ERROR VERIFIC |y del convertidor no coincide (03-01=3)
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Deteccidon y correccion de errores

Debido a errores de configuracion de parametro, cableado defectuoso, etc., el convertidor y el motor pueden
no operar como se espera cuando se arranca el sistema. Si esto ocurriera, utilice esta seccion como referencia
y tome las contramedidas necesarias.

Si se visualizan los contenidos del fallo, consulte la pdagina -2, Funciones de proteccion y diagnostico.

€ Si no puede configurarse un parametro

Utilice la siguiente informacion si no puede configurar un parametro.

BE| display no cambia cuando se pulsan las teclas Mas y Menos

Son posibles las siguientes causas:

El convertidor esta operando (modo Drive)

Hay algunos parametros que no pueden ser configurados durante la operaciéon. Ponga el comando RUN en
OFF y posteriormente configure los parametros.

Puesto en entrada habilitaciéon de escritura de parametro

Esto sucede cuando “Habilitacion de escritura de parametro” (valor configurado: 1B) est4 configurado para un
terminal de entrada multifuncional (H1-01 a H1-05). Si la entrada del Habilitacion de escritura de parametro
esta en OFF, los parametros no pueden ser modificados. Péngala en ON y configure los parametros.

Las contraseias no coinciden. (S6lo cuando esta configurada una contrasena)

Si las configuraciones del parametro A1-04 (contrasefia) y A1-05 (configuracion de contrasefia) son distintas,
los parametros para el modo de inicializacion no pueden ser cambiados. Introduzca la contraseia correcta en
A1-04.

Si no puede recordar la contrasefia, visualice A1-05 (configuracion de contrasefia) pulsando la tecla Shift/
RESET vy la tecla MENU simultaneamente mientras esta en el display A1-04. Posteriormente configure la
contrasefia e introduzca la contrasefia configurada en el parametro A1-04. 7

B Se visualizan OPE01 a OPE11

El valor configurado para el parametro es incorrecto. Consulte la 7abla 7.3 en este capitulo y corrija las
configuraciones.

B Se visualiza CPF00 6 CPFO01

Este es un error de comunicacion del Operador Digital. La conexion entre el Operador Digital y el convertidor
puede ser defectuosa. Retire el Operador Digital y vuelva a instalarlo.
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€ Si el motor no opera adecuadamente.

Son posibles las siguientes causas:

HAsegurese de que el Operador Digital esta conectado de manera segura al
convertidor

HEI motor no funciona cuando se pulsa la tecla RUN del Operador Digital

Son posibles las siguientes causas:

El modo LOCAL/REMOTE no esta seleccionado correctamente

El estado de los LEDs SEQ y REF debe ser OFF para modo LOCAL: Pulse la tecla LOCAL/REMOTE para
alternar entre ambos modos o compruebe si hay una entrada digital multifuncional programada como
seleccion LOCAL/REMOTE (H1-O0O = 1).

El convertidor no esta en modo Drive

Si el convertidor no estd en modo Drive, no arrancara. Pulse la tecla MENU una vez y luego pulse la tecla
DATA/ENTER. El convertidor esta ahora en modo Drive

La referencia de frecuencia es demasiado baja

Si la referencia de frecuencia se configura por debajo de la frecuencia configurada en E1-09 (frecuencia de
salida minima), el convertidor no funcionara. Incremente la referencia de frecuencia al menos hasta la
frecuencia de salida minima.

Hay un error de configuracién de entrada analégica multifuncional

Si la entrada analdgica multifuncional H3-09 se configura como 1 (ganancia de frecuencia), y si no se pone en
entrada tension (corriente), la referencia de frecuencia sera cero. Asegurese de que el valor configurado y el
7 valor de la entrada analdgica son correctos.

_ HEI motor no opera para una entrada de seinal de operacion externa

Son posibles las siguientes causas:

El convertidor no esta en modo Drive

Si el convertidor no estd en modo Drive, no arrancara. Pulse la tecla MENU una vez y luego pulse la tecla
DATA/ENTER. El convertidor esta ahora en modo Drive

El modo LOCAL/REMOTE no esta seleccionado correctamente

El estado de los LEDs SEQ y REF debe ser ON para modo REMOTE: Pulse la tecla LOCAL/REMOTE para
alternar entre ambos modos o compruebe si hay una entrada digital multifuncional programada como
seleccion LOCAL/REMOTE (H1-O0O = 1).

La referencia de frecuencia es demasiado baja

Si la referencia de frecuencia se configura por debajo de la frecuencia configurada en E1-09 (frecuencia de
salida minima), el convertidor no funcionara. Incremente la referencia de frecuencia al menos hasta la
frecuencia de salida minima.
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BEI motor para durante la aceleracion o cuando se conecta una carga

Es posible que la carga sea demasiado grande. El limite de capacidad de respuesta del motor puede ser
excedido si éste se acelera demasiado rapido con la funcion de prevencion de bloqueo o la funcion de aumento
automatico de par. Incremente el tiempo de aceleracion (C1-01) o reduzca la carga del motor. Considere
también incrementar el tamafio del motor.

BEI motor solo gira en una direccién

Es posible que se haya seleccionado “Marcha inversa deshabilitada”. Si b1-04 (Prohibicion de operacion
inversa) se configura como 1 (marcha inversa prohibida), el convertidor no aceptard ningiin comando de
marcha inversa.

@ Si el sentido de rotacion es inverso

Si el motor gira en la direccion erronea, es posible que el cableado de salida del motor sea incorrecto. Cuando
el convertidor opera en sentido de marcha directa, la direccion de marcha directa del motor dependera del
fabricante y del tipo de motor, asi que asegurese de comprobar la especificacion del motor.

El sentido de la rotacion del motor puede ser invertido conectando dos cables entre U, V y W. Si se utiliza un
encoder, la polaridad también podra ser alternada. Si el convertidor opera en el modo V/f también pueden ser
usados los parametros b1-04 para cambiar la direccion de rotacion.

€ Si el motor se bloquea o si la aceleracion es lenta

BSe ha alcanzado el limite de par

Cuando ha sido configurado un limite de par en los parametros L7-01 a L7-04, el par de salida sera limitado de
acuerdo a estas configuraciones. Por lo tanto es posible que el motor no desarrolle suficiente par para acelerar
o que el tiempo de aceleracion sea demasiado largo.

Si los limites de par han sido configurados para la entrada analégica multifuncional (H3-09 = 10 a 12 6 15), 7
compruebe las sefales.

BEI nivel de prevencion de bloqueo durante la aceleracion es demasiado bajo

Si el valor configurado para L3-02 (Nivel de prevencion de bloqueo durante la aceleracion) es demasiado
bajo, el tiempo de aceleracion serd incrementado. Compruebe que el valor configurado es adecuado y que la
carga no es demasiado grande para el motor.

HEI nivel de prevenciéon de bloqueo durante la marcha es demasiado bajo

Si el valor configurado para L3-06 (Nivel de prevencion de bloqueo durante la marcha) es demasiado bajo, la
velocidad del motor y el par seran limitados. Compruebe que el valor configurado es adecuado y que la carga
no es demasiado grande para el motor.

ENo ha sido realizado el autotuning para el control vectorial

El control vectorial no funcionara apropiadamente si no ha sido realizado el autotuning. Realice el autotuning,
o configure los parametros del motor mediante calculo.
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€ Si el motor opera a una velocidad mas alta que la referencia de
frecuencia

HEI Control PDI esta habilitado

Si el control PDI esta habilitado (b5-01 = 1 a 4), la frecuencia de salida del convertidor cambiara para regular
la variable de proceso al punto de ajuste deseado. El PID puede poner un comando de velocidad de hasta la
frecuencia de salida maxima (E1-04) incluso si la referencia es muy inferior.

€ Si hay una precision de control a baja velocidad superior a la velocidad
base en modo de control vectorial de lazo abierto

La tension de salida maxima del convertidor es determinada por su tension de entrada. (por ejemplo, si se
ponen en entrada 400 Vc.a., entonces la tension de salida maxima seran 400 Vc.a.). El control vectorial utiliza
la tension para controlar las corrientes en el motor. Si el valor de referencia de tension de control vectorial
excede la capacidad de tension de salida del convertidor, la precision del control de velocidad descendera
porque las corrientes del motor no pueden ser controladas correctamente. Utilice un motor con una tension
nominal baja comparada con la tension de entrada, o cambie a control vectorial de lazo cerrado.

€ Si la deceleracion del motor es baja

Son posibles las siguientes causas:

HE| tiempo de deceleracion es largo incluso si la resistencia de freno esta conectada

Son posibles las siguientes causas:

7 Esta habilitada la prevencién de bloqueo durante la deceleracion

. Cuando haya una resistencia de freno conectada, configure el parametro L3-04 (Seleccion de prevencion de
bloqueo durante la deceleracion) como 0 (deshabilitada) 6 3 (con resistencia de freno). Cuando este parametro
esta configurado como 1 (habilitada, de fabrica por defecto), la funcion de prevencion de bloqueo interferira
con la resistencia de freno.

La configuracién del tiempo de deceleracion es demasiado larga

Compruebe la configuracion del tiempo de deceleracion (parametros C1-02, C1-04, C1-06, y C1-08).

El par del motor es insuficiente

Si los parametros son correctos y no hay un fallo de sobretension, entonces la potencia del motor puede ser
insuficiente. Considere incrementar la capacidad del motor y del convertidor.

Se ha alcanzado el limite de par

Cuando se alcanza un limite de par (L7-01 a L7-04) el par del motor sera limitado. Esto puede causar que se
extienda el tiempo de deceleracion. Aseglrese de que el valor configurado para el limite de par es adecuado.

Si se ha configurado un limite de par para la funcioén de terminal A2 de entrada analdgica multifuncional
(parametro H3-09 =10 a 12 6 15), aseglirese de que el valor de la entrada analdgica es adecuado.
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& Si el motor se sobrecalienta

Son posibles las siguientes causas:

HLa carga es demasiado grande

Si la carga del motor es demasiado grande y el par excede el par nominal del motor, es posible que el motor se
sobrecaliente. Reduzca las cargas, bien reduciendo la carga, o bien incrementando los tiempos de aceleracion/
deceleracion. Considere también incrementar el tamano del motor.

HLa temperatura ambiente es demasiado alta

La valoracion del motor esta determinada por un rango de temperatura ambiente de operacion particular. El
motor se sobrecalentard si es puesto en marcha continuamente con el par nominal en un ambiente en el que se
excede la temperatura ambiente de operacion maxima. Disminuya la temperatura ambiente del motor hasta
que esté dentro del rango aceptable.

ENo ha sido realizado el autotuning para el control vectorial

es posible que el control vectorial no funcione apropiadamente si no ha sido realizado el autotuning. Realice el
autotuning, o configure los parametros del motor mediante célculo. Alternativamente, cambie la Seleccion de
modo de control (A1-02) a Control V/f (06 1).

€ Sidispositivos periféricos como PLCs u otros se ven influenciados por el
arranque o la marcha del convertidor

Son posibles las siguientes soluciones:

» Cambie la Seleccion de la frecuencia portadora del convertidor (C6-02) para disminuir la frecuencia
portadora. Esto ayudara a reducir la cantidad de ruido de conmutacion de los transistores.

* Instale un filtro de ruido de entrada en los terminales de entrada de alimentacion del convertidor.

* Instale un filtro de ruido de salida en los terminales del motor del convertidor.

» Utilice cables apantallados o un conducto para el motor. El metal actia como proteccion contra el ruido.
» Compruebe la puesta a tierra del convertidor y del motor.

* Separe el cableado del circuito principal del cableado del circuito de control.

€ Si el interruptor diferencial opera cuando el convertidor esta en marcha

La salida del convertidor es modulada mediante pulsos, es decir, la tension de salida consiste en pulsos de alta
frecuencia (PWM). Esta sefial de alta frecuencia causa una cantidad determinada de corriente de fuga que
puede causar que el diferencial opere y corte la alimentacion. Cambie a un interruptor diferencial con un alto
nivel de deteccion de corriente de fuga (es decir, una sensibilidad de 200 mA o mayor, con un tiempo de
operacion de 0,1 segundos o mayor), o uno que incorpore contramedidas para altas frecuencias (es decir, uno
designado para su uso con convertidores). También ayudara hasta cierto punto disminuir la Seleccion de
frecuencia portadora (C6-02). Ademas, recuerde que la corriente de fuga se incrementa segiin aumenta la
longitud del cable.

I
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€ Si hay oscilacion mecanica

Utilice la siguiente informacion cuando haya vibracion mecanica:

HLa aplicacién produce sonidos inusuales

Son posibles las siguientes causas:

Es posible que haya resonancia entre la frecuencia natural del sistema mecanico y la
frecuencia portadora

Esto se caracteriza porque el motor marcha sin generar ruido, pero la maquinaria vibra produciendo un silbido
agudo. Para prevenir este tipo de resonancia, ajuste la frecuencia portadora con los parametros C6-02 a C6-05.

Es posible que haya resonancia entre la frecuencia natural de un sistema mecanico y la
frecuencia de salida del convertidor

Para prevenir esta frecuencia de resonancia utilice la funcion de salto de frecuencias en los parametros
d3-00, o equilibre el motor accionado y la carga para reducir la vibracion.

HSe producen oscilaciones y hunting con control V/f

Las configuraciones de parametro de compensacion de par pueden ser incorrectas para la maquina. Ajuste los
parametros C4-01 (Ganancia de compensacion de par) y C4-02 (Tiempo de retardo de compensacion de par).
Disminuya C4-01 cuidadosamente en pasos de 0,05 y/o incremente C4-02.

Ademas, la ganancia de prevencion de hunting (n1-02) puede incrementarse si se producen problemas en
condiciones de carga ligera y el tiempo de retardo de compensacion de deslizamiento (C3-02) puede reducirse.

ESe producen oscilaciones y hunting con control V/f w/PG

Las configuraciones de parametros del lazo de control de velocidad (regulacion automatica de velocidad,
ASR) pueden ser incorrectos para la maquina. Ajuste las ganancias y los tiempos de integral.

7 Si la oscilacion no puede eliminarse de esta manera, configure la seleccion de prevencion de hunting (n1-01)
I como deshabilitada (configuracion 0) e intente ajustar la ganancia de nuevo.

mSe producen oscilaciones y hunting con control vectorial de lazo abierto

Las configuraciones de parametro de compensacion de par pueden ser incorrectas para la maquina. Ajuste los
parametros C4-01 (Ganancia de compensacion de par), C4-02 (Parametro de tiempo de retardo de
compensacion de par) y C3-02 (Tiempo de retardo de compensacion de deslizamiento) por este orden.
Disminuya los parametros de ganancia y aumente los parametros de tiempo de retardo.

Si el autotuning no ha sido llevado a cabo, es posible que no se logre un rendimiento adecuado del control
vectorial. Realice el autotuning, o configure los parametros del motor mediante calculo. Alternativamente,
cambie la Seleccion de modo de control a Control V/f (A1-02=06 1).

ESe producen oscilaciones y hunting con control vectorial de lazo cerrado

Es posible que el ajuste de la ganancia sea insuficiente. Ajuste el lazo de control de la velocidad (regulacion
automatica de velocidad, ASR) cambiando C5-01 (ganancia proporcional de ASR). Si los puntos de oscilacion
se solapan con los de la maquina y no pueden ser eliminados, incremente el tiempo de retardo de ASR, y
posteriormente reajuste la ganancia de ASR (C5-01).
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Si el autotuning no ha sido llevado a cabo, es posible que no se logre un rendimiento adecuado del control
vectorial de lazo cerrado. Realice el autotuning, o configure los parametros del motor mediante calculo.
Alternativamente, cambie la Seleccion de modo de control a Control V/f (A1-02=06 1).

BSe producen oscilaciones y hunting con control PID

Si hay oscilacion o hunting durante el control PID, compruebe el ciclo de oscilacion y ajuste individualmente
los parametros P, I y D. (consulte pdagina -96, Utilizacion del control PID.)

€ Si el motor gira incluso cuando la salida del convertidor se detiene

Si el motor gira después de una deceleracion cuando se detiene el convertidor debido a una alta carga de
inercia, es posible que sea necesario freno de inyeccion de c.c. Ajuste el freno de inyeccion de c.c. como sigue.

* Incremente el parametro b2-02 (corriente de freno de inyeccion de c.c.).

¢ Incremente el parametro b2-04 (tiempo de freno de inyeccion de c.c. a la parada).

& Si la frecuencia de salida no aumenta hasta la referencia de frecuencia

HLa referencia de frecuencia esta dentro del rango de frecuencia de salto

Cuando se utiliza la funcion de frecuencia de salto, la frecuencia de salida no cambia en el rango de frecuencia
de salto. Asegtirese de que las configuraciones de frecuencia de salto (d3-01 a d3-03) y de ancho de frecuencia
de salto (d3-04) son adecuadas.

ESe ha alcanzado el limite superior de referencia de frecuencia
El limite superior de frecuencia de salida se determina mediante la siguiente formula:
Limite Superior de Ref Frec = Frec de salida max (E1-04)x Limite Superior de Ref Frec (d2-01) /100

Asegurese de que las configuraciones de los parametros E1-04 y d2-01 son adecuadas. 7
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Mantenimiento e
INSpecciones

Este capitulo describe el mantenimiento y las inspecciones basicas para el convertidor.

Mantenimiento € INSPECCIONES........cccevvuiieieiiiiiiiie e 8-2
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Mantenimiento e inspecciones

€ Inspeccion peridédica

Compruebe los siguientes elementos durante el mantenimiento periddico.
» El motor no debe vibrar o hacer ruidos extrafios.
* No debe existir una generacion anormal de calor por parte del convertidor o del motor.
+ La temperatura ambiente debe estar dentro de las especificaciones del convertidor.
* El valor de corriente de salida mostrado en U1-30 no debe ser mayor que el de la corriente nominal del
motor o el convertidor durante demasiado tiempo.

* El ventilador de refrigeracion del convertidor debe operar normalmente.

Antes de proceder a realizar comprobaciones de mantenimiento, asegurese de que la fuente de alimentacion
trifasica esté desconectada. Cuando se desconecta la alimentacion de la unidad, los condensadores del bus de
c.c. permanecen cargados durante algunos minutos. El LED de carga (charge) del convertidor permanecera
iluminado en rojo hasta que la tension de los condensadores esté por debajo de 10Vc.c. Para asegurarse de que
el bus de c.c. esta completamente descargado, realice una medicion con un voltimetro de c.c. ajustado a la
escala méxima entre los polos positivo y negativo del bus. Aseglrese de no tocar terminales inmediatamente
después de que la alimentacion haya sido desconectada. Esto podria provocar una descarga eléctrica.

Elemento Inspeccion Procedimiento correctivo

Tornillos de montaje de | ; Estan todos los tornillos apretados? Apriete los tornillos flojos firmemente.
terminales externos

Conectores (Estan los conectores apretados? Vuelva a conectar los conectores flojos.

Limpie la suciedad y el polvo con una pistola de

Ventiladores de (Tienen los ventiladores suciedad o aire utilizando aire seco a una presion de 4 x 10°
refrigeracion polvo? t0 6 x 10° Pa

(4 a 6 bares, 55 a 85 psi).
Limpie la suciedad y el polvo con una pistola de

. aire utilizando aire seco a una presion de 4 x 10° a
(Presentan los PCB suciedad conductora o P

5
Todos los PCB peliculas de aceite? 6x 10" Pa )
(4 a 6 bares, 55 a 85 psi).
Sustituya los paneles si no pueden ser limpiados.
Diodos de entrada Limpie la suciedad y el polvo con una pistola de
Mobdulos de (Presentan los moédulos o componentes aire utilizando aire seco a una presion de 4 x 10°
alimentacion de suciedad conductora o peliculas de aceite? | {5 ¢ x 10° Pa
transistores de salida (4 a 6 bares, 55 a 85 psi).
_ Condensadores de bus | ;Presentan irregularidades, como . .
., Sustituya el condensador o el convertidor.
de c.c. decoloracion o mal olor?

Aplique alimentacion al convertidor y realice la siguiente inspeccion:

Elemento Inspeccion Procedimiento correctivo
(Producen algiin ruido o vibracion
anormal, o han superado las 20.000 horas
de funcionamiento total? Sustituya el ventilador
Compruebe el tiempo acumulado de
operacion en U1-40.

Ventiladores de
refrigeracion




€ Mantenimiento periédico de componentes

Para mantener el convertidor operando normalmente durante un largo periodo de tiempo, y para prevenir las
pérdidas de tiempo debido a un fallo inesperado, es necesario llevar a cabo inspecciones periddicas y sustituir
componentes de acuerdo a su vida util.

Los datos indicados en la siguiente tabla son solamente una directriz general. Los estandares de inspeccion
periddica dependen de las condiciones ambientales de instalacion del convertidor y de su uso. Aqui se
muestran los intervalos de mantenimiento sugeridos para el convertidor.

Intervalo estandar de . L
Componente N Método de sustitucion
sustitucion
Ventiladores de refrigeracion 2 a 3 afios (20.000 horas) Sustituya el componente.
- Sustituya el componente.
Condensador de bus de c.c. 5 afios Ye pon . . .,
(Determine la necesidad mediante inspeccion).
Contactor de carga suave - Determine la necesidad mediante inspeccion.
Fusible de bus de c.c.
Fusible de control de 10 aflos Sustituya el componente.
alimentacion
- Sustituya incluida la placa.
Condensadores PCB 5 afios Ye b . . .,
(Determine la necesidad mediante inspeccion).

Nota: El periodo estandar de sustitucion se basa en las siguientes condiciones de uso:
Temperatura ambiente:media anual de 30°C/86°F
Factor de carga: 80% maximo
Tiempo de operacion: 12 horas/ dia maximo
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€ Sustitucion del ventilador de refrigeracion

EConvertidores de clase 200 V y 400 V de 18,5 kW o0 menos
Hay un ventilador de refrigeracion montado en la parte inferior del convertidor.

Si el convertidor se instala utilizando los orificios de montaje de su parte trasera, el ventilador puede ser
sustituido sin desmontar del convertidor del panel de instalacion.

Si el convertidor esta montado con el disipador térmico fuera del armario, el ventilador solamente puede ser
sustituido desmontando el convertidor del armario.

Desmontaje del ventilador
1. Desconecte siempre la alimentacion antes de proceder a desmontar e instalar el ventilador de refrigeracion.

2. Presione sobre los laterales derecho e izquierdo de la tapa del ventilador en la direccion de las flechas “1”
y posteriormente tire del ventilador hacia fuera en la direccion de la flecha “2”.

3. Suelte el cable conectado al ventilador de la tapa del ventilador y desconecte el conector de alimentacion.

4. Abra la tapa del ventilador por los laterales derecho e izquierdo la direccion de las flechas “3” y desmonte
la tapa del ventilador.

Direccion de flujo
del aire

Conector de /

alimentacion

Cubierta del
ventilador

Fig. 8.1 Sustitucion del ventilador de refrigeracion (Convertidores de 18,5 kW o menos)

Montaje del ventilador de refrigeracion

1. Monte la tapa del ventilador sobre el ventilador. Asegtrese de que la direccion del flujo de aire es correcta
(véase la figura).

2. Conecte los cables de manera segura y coloque el conector y el cable en la tapa del ventilador.

3. Monte la tapa del ventilador en el convertidor. Asegurese de que las lengiictas de los laterales de la tapa del
ventilador encajan en su sitio con un chasquido en el disipador térmico del convertidor.



EConvertidores de clase 200 V y 400 V de 22 o mas

El ventilador del disipador térmico estd montado en la parte superior del disipador térmico en el interior del
convertidor. El(los) ventilador(es) pueden ser reemplazados sin desmontar el convertidor del panel de
instalacion.

Desmontaje del ventilador

1. Desconecte siempre la alimentacion antes de proceder a desmontar e instalar el conjunto de ventilador de
refrigeracion y disipador térmico.

2. Desmonte la tapa de terminales, la tapa del convertidor, el Operador Digital, y la tapa frontal del
convertidor.

3. Desmonte el soporte del control PCB (si fuera necesario) en el que estdin montadas las tarjetas. Suelte
todos los cables conectados al control PCB y desconecte el conector de alimentacion del ventilador de la
placa del ventilador que esta cerca de la parte superior del convertidor.

4. Desconecte los conectores de alimentacion del ventilador del panel de la placa de control de puerta (gate)
situada en la parte posterior del convertidor.

5. Desenrosque los tornillos del conjunto del ventilador y saquelo del convertidor.

6. Remove the cooling fan(s) from the fan assembly.

Montaje del ventilador de refrigeracién

Después de montar los nuevos ventiladores, siga el procedimiento anterior en sentido inverso para montar el
resto de componentes.

Cuando monte el ventilador en su soporte, asegurese de que el aire fluye en direccion a la parte superior del
convertidor.

Direccién de flujo del aire

Soporte de la tarjeta
de control

Conjunto de ventilador

Tarjeta de control

Conector

Controlador
de puerta

Fig. 8.2 Sustitucion del ventilador de refrigeracion (Convertidores de 22 kW o mas)



€ Desmontaje y montaje de la tarjeta de terminales

La tarjeta de terminales puede ser desmontada y montada sin desconectar el cableado de control.

HExtraccion de la tarjeta de terminales
1. Desmonte la tapa de terminales, el Operador Digital y la tapa frontal.
2. Desconecte los cables conectados al FE y/o NC de la tarjeta de terminales.

3. Suelte los tornillos de montaje de los laterales de la tarjeta de terminales (“1”). No es necesario
desenroscarlos completamente. Son cautivos y autoascendentes.

4. Tire de la tarjeta de terminales hacia afuera en la direccion de la flecha negra “2”.

EMontaje de la tarjeta de terminales
Para montar la tarjeta de terminales, siga el procedimiento de desmontaje en sentido contrario.

Asegurese de que la tarjeta de terminales y el control PCB contactan apropiadamente en el conector CN8 antes
de introducirla.

Los terminales de conexion pueden dafarse si se fuerza el encaje de la tarjeta de terminales, lo que
posiblemente causara un funcionamiento incorrecto del convertidor.

Fig. 8.3 Desmontaje de la tarjeta de terminales del circuito de control.

1
LS

?: Asegurese siempre de que la alimentacion esta desconectada y de que el LED de carga no esté iluminado
® antes de desmontar o

IMPORTANT montar la tarjeta de terminales.



Especificaciones

Este capitulo describe las especificaciones basicas del convertidor y las especificaciones para elementos
opcionales y dispositivos periféricos.

Especificaciones estandar del convertidor..............ccccceeennn.... 9-2
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Especificaciones estandar del convertidor

Las especificaciones estandar del convertidor se muestran seglin la capacidad en las tablas siguientes.

€ Especificaciones segiin modelo

Las especificaciones son dadas segun ¢l modelo en las siguientes tablas.

EClase 200V

Numero de modelo CIMR-F7Z O | 20P4 | 20P7 | 21P5 | 22P2 | 23P7 | 25P5 | 27P5 | 2011 | 2015 | 2018 | 2022 | 2030 | 2037 | 2045 | 2055 | 2075 | 2090 | 2110
Salida maxima aplicable del
motor (kW)*1

0551075 | 1,5 | 22 | 37| 55| 75 11 15 | 18,5 | 22 30 37 45 55 75 90 | 110

Capacidad nominal de 12| 1,6 [ 2737|5788 | 12| 17 | 22| 27 | 32| 44 | 55| 69 | 82 | 110 | 130 | 160

g | salida (kVA)

E Corriente nominal desalida | 3,2 | 4,1 | 7,0 | 9,6 15 23 31 45 58 71 85 | 115 | 145 | 180 | 215 | 283 | 346 | 415
< e

% . . . trifasica; 200, 220, 230, 6 240 Vc.a.

% Tensién de salida méx. (V) (Proporcional a la tension de entrada)

'S

< | Frecuencia de salida Régimen de trabajo alto (portadora baja, aplicaciones de par constante): 150 Hz max.

% | max. (Hz) Régimen de trabajo normal 1 6 2 (portadora alta/reducida, aplicaciones de par variable): 400 Hz max.

Tension nominal (V)

. . trifasica, 200/220/230/240 Vc.a., 50/60 Hz
Frecuencia nominal (Hz)

Corriente nominal de 38 [ 49 [sa[ns[ 18 [ 24 [ 37 [ 52 [ e8 | 84 [ 94 [ 120 [ 160 [ 198 | 237 [ 317 [ 381 [ 457

Fluctuaciones de tension
admisibles

+10%, - 15%

Fluctuaciones de

Caracteristicas de la fuente de alimentacion

. .. +5%

frecuencia admisibles °
3 Reactancia de .
£ o Opcional Integrado
= . -C.
S | Medidas
8 | para armo-
@ | nicos de la
-2 | fuente de
2| .
't | alimenta- | Recti i
5|l ectificacion . sy *D
3 | cion de 12 pulsos No es posible Posible
]
&)

* 1. La salida maxima aplicable del motor es dada para un motor estandar de 4 polos Yaskawa. Cuando seleccione el motor y el convertidor, asegtirese de
que la corriente nominal del convertidor es aplicable para la corriente nominal del motor.

* 2. Serequiere un transformador con estrella — triangulo secundario dual en la alimentacion para rectificacion de 12 pulsos.



EClase 400 V

Numero de modelo CIMR-F7Z O 40P4 40P7 41P5 42P2 43P7 44P0 45P5 47P5 4011 4015 4018
Salida maxi licable del
ali amax1£?a aplicable de! 0.55 0.75 15 22 3,7 4,0 5,5 7.5 11 15 18,5
motor (kW)
Capacidad nominal de
5 | salida (VA) 14 1,6 2.8 4,0 58 6,6 9,5 13 18 24 30
|
o | Corriente nominal de
L
—: salida (A) 1,8 2,1 3,7 53 7,6 8,7 12,5 17 24 31 39
Q
é Tension de salida max. (V) trifasica; 380, 400, 415, 440, 460, 6 480 Vc.a. (Proporcional a la tension de entrada.)
<
E Frecuencia de salida Régimen de trabajo alto (portadora baja, aplicaciones de par constante): 150 Hz max.
max. (Hz) Régimen de trabajo normal 1 6 2 (portadora alta/reducida, aplicaciones de par variable): 400 Hz max.
5 . .
g | Tension nominal (V) trifasica, 380, 400, 415, 440, 460 6 480 Ve.a., 50/60 Hz
£ | Frecuencia nominal (Hz)
E
£ | Corriente nominal de 220 | 25 [ 44 | 64 | 90 [ 104 [ 15 | 2 | 290 [ 37 47
5 | Fluctuaciones de tension
=l 0/ _ 1509,
= | admisibles +10%, - 15%
3
Z | Fluctuaciones de o
‘§ frecuencia admisibles 5%
S
S , :
g Medidas | Reactanciade Opcional
O | para c.c.
S | arméni-
§ cos de la
G | fuente de fieaci
5| alimenta- | Rectificacion .
2| cion de 12 pulsos No es posible
8
Numero de modelo CIMR-F7Z O | 4022 4030 4037 4045 4055 4075 4090 4110 4132 4160 4185 4220 4300
Salida méaxima aplicable del
] 22 30 37 45 55 75 90 110 132 160 185 220 300
motor (kW)
Capacidad nominal de 34 46 57 69 85 110 140 | 160 | 200 | 230 | 280 | 390 | 510
s salida (kVA)
= - -
% | Corriente nominal de 45 60 75 91 112 150 | 180 | 216 | 260 | 304 | 370 | 506 | 675
8 | salida (A)
§ Tension de salida max. (V) trifasica; 380, 400, 415, 440, 460, 6 480 Vc.a. (Proporcional a la tension de entrada.)
Tg; Frecuencia de salida Régimen de trabajo alto (portadora baja, aplicaciones de par constante): 150 Hz max.
" | max. (Hz) Régimen de trabajo normal 1 6 2 (portadora alta/reducida, aplicaciones de par variable): 400 Hz max.
Tension maxima (V) trifasica, 380, 400, 415, 440, 460 6 480 Vc.a., 50/60 Hz
Frecuencia nominal (Hz)
Corriente nominal de 50 | 66 | 83 | 100 [ 120 | 165 [ 198 | 238 [ 286 | 334 | 407 | 537 | 743

Fluctuaciones de tension
admisibles

+10%, - 15%

Fluctuaciones de

Caracteristicas de control | Caracteristicas de la fuente de alimentacion

. .. 450
frecuencia admisibles 5%
Medidas | Reactancia de

Integrado
para c.C.
armoni-
cos de la
fuente de ) )
alimenta- | Rectificacion oy
cién de 12 pulsos Posible

* 1. La salida maxima aplicable del motor es dada para un motor estandar de 4 polos Yaskawa. Cuando seleccione el motor y el convertidor, asegtrese de
que la corriente nominal del convertidor es mayor que la corriente nominal del motor.

* 2. Serequiere un transformador con secundario dual estrella — triangulo en la fuente de alimentacion para rectificacion de 12 pulsos.




€ Especificaciones comunes

Las siguientes especificaciones son aplicables para convertidores de clase 200V y 400V.

Numero de modelo
CIMR-F7z O

Especificacion

Caracteristicas de control

Método de control

Onda sinusoide PWM
Control vectorial de lazo cerrado, control vectorial de lazo abierto, control V/f, control V/f con PG

Caracteristicas del par

Régimen de trabajo alto (portadora baja, aplicaciones de par constante): Frecuencia portadora 2 kHz, 150% de sobrecarga
durante 1 minuto,
es posible una frecuencia portadora mas alta con disminucion de corriente.
Régimen de trabajo normal 1 (portadora alta, aplicaciones de par variable): frecuencia portadora maxima, dependiendo de la
capacidad del convertidor,
120% de sobrecarga durante 1 minuto.
Régimen de trabajo normal 2 (aplicaciones de par variable): frecuencia portadora reducida, capacidad de sobrecarga continua
incrementada

Rango de control de
velocidad

1:40 (control V/f)
1:100 (control vectorial de lazo abierto)
1:1000 (control vectorial de lazo cerrado)

Precision del control de
velocidad

+ 3% (control V/f)
+0,03% (Control V/f con PG)
+0,2% (control vectorial de lazo abierto)
+ 0,02% (control vectorial de lazo cerrado)
(25°C £10°C)

Respuesta del control de
velocidad

5 Hz (control sin PG)
30 Hz (control con PG)

Limites de par

Provistos (4 pasos de cuadrante pueden ser cambiados mediante configuraciones constantes) (Control vectorial)

Precision de par

+5%

Rango de frecuencia

0,01 a 150 Hz (Régimen de trabajo alto), 0,01 a 400 Hz (Régimen de trabajo normal 1 6 2)

Precision de frecuencia
(caracteristicas de
temperatura)

Referencias digitales: = 0,01% (-10°C a +40°C)

Referencias analdgicas: + 0,1% (25°C +£10°C)

Resolucion de
configuracion de
frecuencia

Referencias digitales: 0,01 Hz

Referencias analogicas: 0,025/50 Hz (11 bits mas signo)

Resolucion de frecuencia
de salida

0,01 Hz

Capacidad de sobrecarga y
corriente maxima

Régimen de trabajo alto (portadora baja, aplicaciones de par constante): 150% de la corriente nominal de salida durante 1
minuto
Régimen de trabajo normal 1 6 2 (portadora alta/reducida, aplicaciones de par variable): 120% de la corriente nominal de
salida durante 1 minuto

Sefial de configuracion de
frecuencia

0a+10V,-10a+10V, 4 a 20 mA, tren de pulsos

Tiempo de Aceleracion/
Deceleracion

0,01 a 6000,0 s (4 combinaciones seleccionables de configuraciones independientes de tiempos de aceleracion y deceleracion)

Par de freno

Aproximadamente 20% (aproximadamente 125% con resistencia de freno opcional,
transistor de freno instalado en convertidores de 18,5 kW o menos)

Funciones de control
principales

Rearranque tras pérdida momentanea de alimentacion, bisqueda de velocidad, deteccion de sobrepar/subpar, limites de par,
control de 17 velocidades (maximo), 4 tiempos de aceleracion y deceleracion, curva S de aceleracion/deceleracion, control de
3 cables, autotuning (dindmico o estético), funcion Dwell, control de ventiladores ON/OFF, compensacion de deslizamiento,

compensacion de par, autoarranque tras fallo, salto de frecuencias, limites superior e inferior para referencias de frecuencia,

freno de c.c. para arranque y paro, freno de alto deslizamiento, control avanzado PID, control de ahorro de energia,
comunicaciones MEMOBUS (RS-485/422, 19.2 kbps maximo), 2 juegos de parametros de motor, reseteado de fallos y
funcion de copia de parametros.




Numero de modelo
CIMR-F7z O

Especificacion

Funciones de proteccion

Proteccion del motor

Proteccion mediante relé termoelectronico

Proteccion instantanea
contra sobrecorriente

Se detiene a aproximadamente el 200% de la corriente nominal de salida.

Proteccion de fusible
fundido

Detencion con fusible fundido.

Proteccion de sobrecarga

Régimen de trabajo alto (portadora baja, aplicaciones de par constante): 150% de la corriente nominal de salida durante 1
minuto
Régimen de trabajo normal 1 (portadora alta, aplicaciones de par variable): 120% de la corriente nominal de salida durante 1
minuto
Régimen de trabajo normal 2 (portadora alta, aplicaciones de par variable): 120% de la corriente nominal de salida durante 1
minuto,
corriente de salida continua incrementada.

Proteccion de
sobretension

Convertidor de clase 200: Se detiene cuando la tension de c.c. del circuito principal supera 410V.
Convertidor de clase 400: Se detiene cuando la tension de c.c. del circuito principal supera 820V.

Proteccion contra
subtension

Convertidor de clase 200: Se detiene cuando la tension de c.c. del circuito principal es inferior a 190V.
Convertidor de clase 400: Se detiene cuando la tension de c.c. del circuito principal es inferior a 380V.

Recuperacion de pérdida
momentanea de
alimentacion

Seleccionando el método de pérdida momentanea de alimentacion, puede continuarse la operacion si la alimentacion se
restablece en el plazo de 2 seg.

Sobrecalentamiento del
ventilador de refrigeracion

Proteccion mediante termistor.

Prevencion de bloqueo

Prevencion de bloqueo durante la aceleracion, deceleracion y marcha independientemente.

Proteccion de puesta a
tierra

Proteccion mediante circuitos electronicos.

Indicador de carga

Se ilumina cuando la tension de c.c. del circuito principal es aproximadamente 10Vc.c o mas.

Gr:

ado de proteccion

Tipo bastidor cerrado (NEMA 1): 18.5 kW o menos (lo mismo para convertidores de clase 200 V y 400 V)
Tipo bastidor abierto (IP00): 22 kW o mas(lo mismo para convertidores de clase 200 V y 400 V)

Condiciones ambientales

Temperatura ambiente de
funcionamiento

-10°C a 40°C (Tipo bastidor cerrado)
—10°C a 45°C (Tipo bastidor abierto)

Humedad ambiente de
funcionamiento

95% max. (sin condensacion)

Temperatura de
almacenamiento

-20°C a + 60°C (temperatura temporal durante el transporte)

Ubicacion de aplicacion

Interior (sin gases corrosivos, polvo, etc.)

Altitud

1.000 m max.

Vibracion

10 a 20 Hz, 9,8 m/s> méx.; 20 a 50 Hz, 2 m/s? méx.
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Apendice

Este capitulo contiene precauciones a tener en cuenta relativas al convertidor, al motor y a los dispositivos
periféricos, y también facilita listas de constantes.

Precauciones de aplicacidon del convertidor......................... 10-2
Precauciones de aplicacion del motor ............cccceeeevveiinnnnn.n. 10-5
Constantes de USUArio........cccoeeeieeeeeiiiiiieeeere e 10-7
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Precauciones de aplicacién del convertidor

& Seleccion

Observe las siguientes precauciones al seleccionar el convertidor.

Hinstalacion de reactancias

Fluira una alta corriente de pico en el circuito de entrada de alimentacion cuando el convertidor esté conectado
a un transformador de alta capacidad (600 kVA o mas) o cuando se conmute un condensador de
compensacion. Una corriente de pico excesiva puede destruir la seccion del rectificador. Para prevenirlo,
instale una reactancia de c.c. o de c.a. para mejorar el factor de potencia de alimentacion.

Los convertidores de 22kW o mas llevan instaladas reactancias de c.c.

Si se conecta un convertidor tiristor, como p.ej. un drive de c.c, al mismo sistema de alimentacion, conecte una
reactancia de c.c. o de c.a. sin tener en cuenta las condiciones de alimentacién mostradas en el siguiente
diagrama.

Alimenta4ci(c'2n00 Reactancia de c.c. o
(KVA) c.a. requerida :
600 Reactancia de_ cc o
c.a. no requerida:
Y 60 400

Capacidad del convertidor (kVA)

ECapacidad del convertidor en aplicaciones de motores muiltiples

Cuando conecte motores multiples en paralelo a un convertidor, seleccione la capacidad del convertidor de tal
manera que la corriente nominal de salida del convertidor sea como minimo 1,1 veces la suma de todas las
corrientes nominales de los motores.

HPar inicial

Las caracteristicas de arranque y aceleraciéon del motor estan restringidas a las capacidades nominales de
corriente de sobrecarga del convertidor que opera el motor. El par caracteristico es generalmente diferente de
aquellos presentes al arrancar un motor directamente conectado a la fuente de alimentacion. Si se requiere un
alto par inicial, seleccione un convertidor un nivel mas alto o incremente la capacidad de ambos, motor y
convertidor.



& Instalacion

Observe las siguientes precauciones al instalar el convertidor.

Binstalacion en armarios

Instale el convertidor en una ubicacion limpia en la que no se vea afectado por vapores de grasa, polvo, y otros
contaminantes, o instale el convertidor en un panel completamente cerrado. Disponga medidas de
refrigeracion y suficiente espacio en el panel , de tal manera que la temperatura ambiente exterior del
convertidor no supere la temperatura permitida. No instale el convertidor sobre madera u otros materiales
combustibles.

EDireccion de instalacion

Monte el convertidor verticalmente sobre una pared u otra superficie vertical.

€ Configuraciones

Observe las siguientes precauciones al realizar configuraciones del convertidor.

ELimites superiores

La frecuencia de salida méaxima puede configurarse hasta 400Hz. Configurar la frecuencia de salida
demasiado alta puede dafiar la maquina. Asi que preste atencion al sistema mecanico y observe los limites
requeridos para la frecuencia de salida.

BFreno de inyeccién de c.c.

Si la corriente del freno de inyeccion de c.c. o el tiempo de frenado se configuran demasiado altos, el motor
puede sobrecalentarse, lo que lo danara

ETiempos de Aceleracion/Deceleracion

Los tiempos de aceleracion y deceleracion estan determinados por el par generado por el motor, el par de

carga, y el momento de inercia de la carga (GD2/4). Si las funciones de prevencion de bloqueo son activadas
durante la aceleracion o la deceleracion, es posible que sea necesario incrementar el tiempo de aceleracion o
deceleracion.

Para reducir los tiempos de aceleracion o deceleracion incremente la capacidad del motor y del convertidor.




€ Manejo

Observe las siguientes precauciones al realizar el cableado o el mantenimiento del convertidor.

EComprobacion del cableado

El convertidor sufrird dafios internos si la tensién de alimentacion se aplica al terminal de salida U, V, o W.
Compruebe la existencias de errores en el cableado antes de suministrar alimentacion. Compruebe todo el
cableado y las secuencias de control cuidadosamente.

HInstalaciéon de contactores magnéticos

Si se instala un contactor magnético en la linea de alimentacidon no exceda un arranque por hora. Si se conecta
mas a menudo puede resultar dafiado el circuito de prevencion de corriente de irrupcion.

EMantenimiento e inspecciones

Tras desconectar OFF la alimentacion del circuito principal puede tardar varios minutos hasta que el bus de
c.c. esté completamente descargado. El LED CHARGE, que indica que el bus de c.c. estd cargado, se ilumina
si la tension sobrepasa los 10Ve.c.



———l

Precauciones de aplicacién del motor

& Utilizacion del convertidor para un motor estandar existente

Observe las siguientes precauciones cuando utilice el convertidor para un motor estandar existente.

ERangos de baja velocidad

Si se utiliza un motor con refrigeracion estandar a baja velocidad, los efectos de refrigeracion se veran
disminuidos. Si el motor se utiliza en aplicaciones de par constante en areas de baja velocidad, el motor puede
sobrecalentarse. Si se requiere un par completo a baja velocidad continuamente, debe utilizarse un motor
refrigerado externamente.

BInstalacion de resistencia a la tension

Si el convertidor se utiliza con una tension de entrada de 440V o mas y cables del motor largos, pueden
producirse picos de tension en los terminales del motor que pueden dafiar los bobinados del motor. Asegurese
de que la clase de aislamiento del motor es suficiente.

EOperacion a alta velocidad

Cuando se utiliza un motor a una velocidad més alta que la frecuencia nominal del motor (normalmente
50 Hz), pueden producirse problemas en el equilibrio dindmico y la vida util de los cojinetes.

BRuido acustico

El ruido generado en el motor depende de la frecuencia portadora. Cuanto mas alta sea la configuracion,
menor serd el ruido generado.

€ Utilizacion del convertidor para motores especiales

Observe las siguientes precauciones cuando utilice un motor especial.

EMotor de polos variables

La corriente nominal de entrada de los motores con nimero de polos variables difiere de la de los motores
estandar. Seleccione un convertidor apropiado de acuerdo a la corriente maxima del motor.

EMotores sumergibles

La corriente nominal de entrada de los motores sumergibles es mayor que la de los motores estandar. Por lo
tanto, seleccione un convertidor apropiado de acuerdo a la corriente maxima del motor.

EMotor a prueba de explosion

Cuando se utiliza un motor a prueba de explosion, éste debe ser sometido a una prueba de explosion
conjuntamente con el convertidor. Esto también es aplicable cuando un motor a prueba de explosion existente
debe ser operado con el convertidor. Ya que el convertidor no esta fabricado a prueba de explosion, instalelo
siempre en un lugar seguro.
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HEMotor con engranaje reductor

El rango de velocidades para operacion continua difiere dependiendo del método de lubricacion y del
fabricante del motor. En particular, la operacion continua de un motor lubricado con aceite en el rango de bajas
velocidades puede producir dafios. Si el motor debe ser operado a una alta velocidad superior a 50 Hz,
consulte al fabricante.

EMotor sincronico

Un motor sincrénico no es adecuado para ser controlado por un convertidor.

EMotor monofasico

No utilice un convertidor para un motor con condensador monofasico. Cualquier condensador directamente
conectado a la salida del convertidor puede dafiar el convertidor.

€ Mecanismos de transmision de potencia
(reductores de velocidad, correas, cadenas)

Si se utiliza una caja de engranajes o un reductor de velocidad lubricados con aceite en un mecanismo de
transmision de potencia, la lubricacion se vera afectada cuando el motor opere solamente en el rango de bajas
velocidades. El mecanismo de transmisién de potencia hara ruido y presentara problemas respecto a su vida
util y duracion si el motor opera a bajas velocidades continuamente.
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Constantes de usuario

Las configuraciones de fabrica se muestran en la siguiente tabla. Estas son las configuraciones de fabrica para
un convertidor de clase 200V con 0,4 kW (control vectorial de lazo abierto).

N° Nombre COT:?(?: “ Corgig:ra-
de fabrica
A1-00 | Seleccion de idioma para el display del Operador Digital 0
A1-01 | Nivel de acceso a parametros 2
A1-02 | Seleccion del método de control 2
A1-03 | Inicializar 0
A1-04 | Contrasefia 0
A1-05 | Configuracion de contrasefia 0
A;fz_?; Za Parametros especificos de usuario -
b1-01 | Seleccion de fuente de referencia 1
b1-02 | Fuente de seleccion comando RUN 1
b1-03 | Seleccion de método de parada 0
b1-04 | Prohibicion de operacion en marcha inversa 0
b1-05 Seleccion de operacion para configuracion de frecuencias iguales o menores que 0
E1-09
b1-06 | Escaneado de las entradas de control 1
b1-07 | Seleccion de operacion tras conmutar a modo remoto
b1-08 | Seleccion de comando Run en los modos de programacion
b2-01 | Nivel de velocidad cero (frecuencia de inicio de freno de inyeccion de c.c.). 0,5 Hz
b2-02 | Corriente de freno de inyeccion de c.c. 50%
b2-03 | Tiempo de freno de inyeccion de c.c. al arranque 0,00 s
b2-04 | Tiempo de freno de inyeccion de c.c. a la parada 0,50 s
b2-08 | Volumen de compensacion de flujo magnético 0%
b3-01 Selec.cic')n de busqueda de velocidad (deteccion de corriente o calculo de -
velocidad)
b3-02 | Corriente de operacion de busqueda de velocidad (deteccion de corriente) *1
b3-03 | Tiempo de deceleracion de busqueda de velocidad (deteccion de corriente) 2,0s
b3-05 TiemPo de espera de busqueda de velocidad (deteccion de corriente o calculo de 02
velocidad)
b3-10 Ganarllcia de compensacion de busqueda de velocidad (solamente calculo de 1,10
velocidad)
b3-14 | Seleccion de direccion de rotacion de la busqueda de velocidad 1
b4-01 | Funcidén de temporizacion Tiempo de retardo ON 0,0s
b4-02 | Funcion de temporizacion Tiempo de retardo OFF 0,0s
b5-01 | Seleccion de modo de control PID 0
b5-02 | Ganancia proporcional (P) 1,00
b5-03 | Tiempo integral (I) 1,0s 1 O
b5-04 | Limitacion de Tiempo integral (I) 100,0%
b5-05 | Tiempo diferencial (D) 0,00 s
b5-06 | Limitacion de PID 100,0%
b5-07 | Ajuste del offset PID 0,0%
b5-08 | Constante de tiempo de retardo PID 0,00 s
b5-09 | Seleccion de las caracteristicas de la salida PID 0
b5-10 | Ganancia de salida PID 1,0
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N° Nombre cion Configura-
de fabrica con

b5-11 | Seleccion de salida PID inversa 0
b5-12 | Seleccion de deteccion de pérdida de sefial de realimentacion PID 0
b5-13 | Nivel de deteccion de pérdida de realimentacion PID 0%
b5-14 | Tiempo de deteccion de pérdida de realimentacion PID 1,0s
b5-15 | Nivel de operacion de la funcion Sleep PID 0,0 Hz
b5-16 | Tiempo de retardo de la operacion Sleep PID 0,0s
b5-17 | Tiempo de aceleracion/deceleracion para la referencia PID 0,0s
b5-18 | Seleccion de punto de consigna PID 0
b5-19 | Val Pred PID 0
b5-28 | Seleccion de raiz cuadrada de realimentacion PID 0
b5-29 | Raiz cuadrada de la ganancia de realimentacion 1,00
b5-31 | Seleccion de monitorizacion de realimentacion de PID 0
b5-32 | Ganancia de realimentacion de monitorizacion PID 100,0%
b5-33 | Bias de realimentacion de monitorizacion PID 0,0%
b6-01 | Frecuencia de Dwell al arranque 0,0 Hz
b6-02 | Tiempo de Dwell al arranque 0,0s
b6-03 | Frecuencia de Dwell a la parada 0,0 Hz
b6-04 | Tiempo de Dwell a la parada 0,0s
b7-01 | Ganancia del control de atenuacion de respuesta 0,0%
b7-02 | Tiempo de retardo del control de atenuacion de respuesta 0,05 s
b8-01 | Seleccion de modo de ahorro de energia 0
b8-02 | Ganancia de ahorro de energia *1
b8-03 | Constante de tiempo del filtro de ahorro de energia *1
b8-04 | Coeficiente de ahorro de energia *1
b8-05 | Constante de tiempo del filtro de deteccion de potencia 20 ms
b8-06 | Limitador de tension de la operacion de busqueda 0%
b9-01 | Gan Servo Cero 5
b9-02 | Ancho de banda de finalizacion de servo cero 10
C1-01 | Tiempo de aceleracion 1 10,0 s
C1-02 | Tiempo de deceleracion 1
C1-03 | Tiempo de aceleracion 2
C1-04 | Tiempo de deceleracion 2
C1-05 | Tiempo de aceleracion 3
C1-06 | Tiempo de deceleracion 3 100
C1-07 | Tiempo de aceleracion 4
C1-08 | Tiempo de deceleracion 4
C1-09 | Tiempo de parada de emergencia
C1-10 | Unidad de configuracion de tiempo de Acel/Decel 1
C1-11 |Frecuencia de alternancia de tiempo de Acel/decel 0,0 Hz
C2-01 | Tiempo caracteristico de la curva S al inicio de la aceleracion 0,20 s
C2-02 | Tiempo caracteristico de la curva S al final de la aceleracion 0,20 s
C2-03 | Tiempo caracteristico de la curva S al inicio de la deceleracion 0,20 s
C2-04 | Tiempo caracteristico de la curva S al final de la deceleracion 0,00 s
C3-01 | Ganancia de compensacion de deslizamiento *1
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N° Nombre cion Configura-
de fabrica con

C3-02 | Tiempo de retardo de la compensacion de deslizamiento *1
C3-03 | Limite de compensacion de deslizamiento 200%
C3-04 | Seleccion de la compensacion de deslizamiento durante la regeneracion 0
C3-05 | Seleccion de operacion de la limitacion de tension de salida 0
C4-01 | Ganancia de compensacion de par 1,00
C4-02 | Constante de tiempo de retardo de la compensacion de par *1
C4-03 | Compensacion de par de inicio (FWD) 0,0%
C4-04 | Compensacion de par de inicio (REV) 0,0%
C4-05 | Constante del tiempo de compensacion de par de inicio 10 ms
C5-01 | Ganancia proporcional 1 (P) de ASR *1
C5-02 | Tiempo de integral 1 (I) de ASR *1
C5-03 | Ganancia proporcional 2 (P) de ASR *1
C5-04 | Tiempo de integral 2 (I) de ASR *1
C5-05 | Limite de ASR 5,0%
C5-06 | Tiempo de retardo de ASR 0,004 ms
C5-07 | Frecuencia de alternancia de ASR 0,0 Hz
C5-08 | Limite de integral (I) de ASR 400%
C6-01 | Seleccion de régimen de trabajo Alto/Normal 0
C6-02 | Seleccion de frecuencia portadora 1
C6-03 | Limite superior de la frecuencia portadora 2,0 kHz
C6-04 | Limite inferior de la frecuencia portadora 2,0 kHz
C6-05 | Ganancia proporcional de la frecuencia portadora 00
d1-01 | Referencia de frecuencia 1 0,00 Hz
d1-02 | Referencia de frecuencia 2 0,00 Hz
d1-03 | Referencia de frecuencia 3 0,00 Hz
d1-04 | Referencia de frecuencia 4 0,00 Hz
d1-05 | Referencia de frecuencia 5 0,00 Hz
d1-06 | Referencia de frecuencia 6 0,00 Hz
d1-07 | Referencia de frecuencia 7 0,00 Hz
d1-08 | Referencia de frecuencia 8 0,00 Hz
d1-09 | Referencia de frecuencia 9 0,00 Hz
d1-10 | Referencia de frecuencia 10 0,00 Hz
dl-11 | Referencia de frecuencia 11 0,00 Hz
dl-12 | Referencia de frecuencia 12 0,00 Hz
d1-13 | Referencia de frecuencia 13 0,00 Hz
dl-14 | Referencia de frecuencia 14 0,00 Hz
d1-15 | Referencia de frecuencia 15 0,00 Hz
dl1-16 | Referencia de frecuencia 16 0,00 Hz
d1-17 | Referencia de frecuencia Jog 6,00 Hz
d2-01 | Limite superior de la referencia de frecuencia 100,0%
d2-02 | Limite inferior de la referencia de frecuencia 0,0%
d2-03 | Limite inferior de la referencia de la velocidad maestra 0,0%
d3-01 | Salto de frecuencia 1 0,0 Hz
d3-02 | Salto de frecuencia 2 0,0 Hz
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d3-03 | Salto de frecuencia 3 0,0 Hz
d3-04 | Ancho de salto de frecuencias 1,0 Hz
d4-01 | Seleccion de funcion de mantenimiento de referencia de frecuencia 0
d4-02 | Limites de velocidad + - 10%
d5-01 | Seleccion de control de par 0
d5-02 | Tiempo de retardo de referencia de par 0 ms
d5-03 | Seleccion de limite de velocidad 1
d5-04 | Limite de velocidad 0%
d5-05 | Bias del limite de velocidad 10%
d5-06 | Temporizador de alternancia de control de velocidad/par 0 ms
d6-01 | Nivel de debilitamiento de campo 80%
d6-02 | Limite de frecuencia de debilitacion de campo 0,0 Hz
d6-03 | Seleccion de la funcion de sobreexcitacion 0
d6-06 | Limite de la funcion de sobreexcitacion 400%
E1-01 | Configuracion de la tension de entrada *1
E1-03 | Configuracion de la curva V/f L
E1-04 | Frecuencia de salida max. (FMAX) 50,0 Hz
E1-05 | Tension de salida méax. (VMAX) *1
E1-06 |Frecuencia base (FA) 50,0 Hz
E1-07 |Frecuencia de salida media (FB) *1
E1-08 | Tension de frecuencia de salida media (VB) *1
E1-09 |Frecuencia de salida min. (FMIN) *1
E1-10 | Tension de frecuencia de salida min. (VMIN) *1
E1-11 | Frecuencia de salida media 2 0,0 Hz
E1-12 | Tension de frecuencia de salida media 2 0,0V
E1-13 | Tension base (VBASE) 0,0V
E2-01 | Corriente nominal del motor *1
E2-02 | Deslizamiento nominal del motor *1
E2-03 | Corriente en vacio del motor *1
E2-04 | Numero de polos del motor 4 polos
E2-05 |Resistencia linea a linea del motor *1
E2-06 |Inductancia de fuga del motor *1
E2-07 | Coeficiente 1 de saturacion del entrehierro del motor 0,50
E2-08 | Coeficiente 2 de saturacion del entrehierro del motor 0,75
E2-09 | Monitorizacion de pérdidas mecéanicas del motor 0,0%
E2-10 |Pérdida de hierro del motor para la compensacion del par *1
E2-11 | Potencia de salida nominal del motor *1
E3-01 |Seleccion de método de control de Motor 2 0
E3-02 | Frecuencia de salida max. Motor 2 (FMAX) 50,0 Hz
E3-03 | Tension de salida méx. Motor 2 (VMAX) *1
E3-04 |Frecuencia de tension de salida max. Motor 2 (FA) 50,0 Hz
E3-05 |Frecuencia de salida media 1 Motor 2 (FB) *1
E3-06 | Tension de frecuencia de salida media 1 Motor 2 (VB) *1
E3-07 |Frecuencia de salida min. Motor 2 (FMIN) *1
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N° Nombre cion Configura-
de fabrica con
E3-08 | Tension de frecuencia de salida min. Motor 2 (VMIN) *1
E4-01 | Corriente nominal del motor 2 *1
E4-02 | Deslizamiento nominal del motor 2 *1
E4-03 | Corriente en vacio Motor 2 *1
E4-04 | Numero de polos Motor 2 (Numero de polos) 4 polos
E4-05 | Resistencia linea a linea Motor 2 *1
E4-06 |Inductancia de fuga Motor 2 *1
E4-07 | Capacidad nominal del motor 2 *1
F1-01 |Constante de PG 1024
F1-02 | Seleccion de operacion en circuito abierto de PG (PGO) 1
F1-03 | Seleccion de operacion en sobrevelocidad (OS) 1
F1-04 | Seleccion de operacion en desviacion 3
F1-05 |Rotacion de PG 0
F1-06 | Relacion de division de PG (monitorizacion de pulsos de PG) 1
F1-07 | Valor integral durante acel/decel, Habilitar/deshabilitar 0
F1-08 | Nivel de deteccion de sobrevelocidad 115%
F1-09 | Tiempo de retardo de la deteccion de sobrevelocidad 1,0s
F1-10 | Nivel de deteccion de desviacion de velocidad excesiva 10%
F1-11 | Tiempo de retardo de la deteccion de la desviacion por velocidad excesiva 0,5s
F1-12 | Numero de dientes de los engranajes del PG 1 0
F1-13 | Numero de dientes de los engranajes del PG 2 0
F1-14 | Tiempo de retardo de deteccion de circuito abierto de PG 2,0s
F2-01 | Seleccion de entrada bipolar o unipolar 0
F3-01 | Opcién de entrada digital 0
F6-01 | Seleccion de operacion tras fallo en la comunicacion 1
F6-02 | Nivel de entrada de fallo externo desde tarjeta opcional de comunicaciones 0
F6-03 | Método de parada para fallo externo desde tarjeta opcional de comunicaciones 1
F6-04 | Muestreo de seguimiento desde la tarjeta opcional de comunicaciones 0
F6-05 | Seleccion de unidad de monitorizacion actual 1
F6-06 Selecci.(')n Qe referencia de par/limite de par desde tarjeta opcional de |
comunicaciones
H1-01 | Seleccion de funcion del terminal S3 24
H1-02 | Seleccion de funcion del terminal S4 14
H1-03 | Seleccion de funcion del terminal S5 3(0)™?
H1-04 | Seleccion de funcion del terminal S6 4(3)"2
H1-05 | Seleccion de funcion del terminal S7 6 (4)"‘2
H2-01 | Seleccién de funcion de terminal M1-M2 0
H2-02 | Seleccion de funcion de terminal M3-M4 1
H2-03 | Seleccién de funcion de terminal M5-M6 2
H3-01 | Seleccion de nivel de sefial del terminal A1 de entrada analdgica multifuncional 0
H3-02 | Ganancia (terminal A1) 100,0%
H3-03 | Bias (terminal A1) 0,0%
H3-08 | Seleccion de nivel de sefial del terminal A2 de entrada analogica multifuncional 2
H3-09 | Seleccion de funcion del terminal A2 de entrada analdgica multifuncional 0
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H3-10 | Ganancia (terminal A2) 100,0%
H3-11 | Bias (terminal A2) 0,0%
H3-12 | Constante de tiempo de filtro de entrada analogica 0,00 s
H3-13 | Alternancia de terminal A1/A2 0
H4-01 | Seleccion de monitorizacion (terminal FM) 2
H4-02 | Ganancia (terminal FM) 100%
H4-03 | Bias (terminal FM) 0,0%
H4-04 | Seleccidon de monitorizacion (terminal AM) 3
H4-05 | Ganancia (terminal AM) 50,0%
H4-06 | Bias (terminal AM) 0,0%
H4-07 | Seleccion de nivel de sefial de salida analdgica 1 0
H4-08 | Seleccion de nivel de sefial de salida analdgica 2 0
H5-01 | Direccion de estacion 1F
H5-02 | Seleccidon de velocidad de comunicaciones 3
HS5-03 | Seleccion de paridad de comunicaciones 0
H5-04 | Método de parada tras error de comunicaciones 3
H5-05 | Seleccion de deteccion de error de comunicaciones 1
H5-06 | Tiempo de espera de envio 5 ms
H5-07 | Control RTS ON/OFF 1
H6-01 | Seleccion de funcion de entrada de tren de pulsos 0
H6-02 | Escala de entrada de tren de pulsos 1440 Hz
H6-03 | Ganancia de entrada de tren de pulsos 100,0%
H6-04 | Bias de entrada de tren de pulsos 0,0%
H6-05 | Tiempo de filtro de entrada de tren de pulsos 0,10 s
H6-06 | Seleccion de monitorizacion de tren de pulsos 2
H6-07 | Escala de monitorizacion de tren de pulsos 1440 Hz
L1-01 | Seleccion de proteccion del motor 1
L1-02 | Constante de tiempo de proteccion del motor 1,0 min.
L1-03 | Seleccion de operacion de alarma durante el sobrecalentamiento del motor 3
L1-04 |Seleccion de operacion de sobrecalentamiento del motor 1
L1-05 | Constante de tiempo de filtro de entrada de temperatura del motor 0,20 s
L2-01 |Deteccion de pérdida de alimentacion momentanea 0
L2-02 | Tiempo de recuperacion de pérdida momentanea de alimentacion *1
L2-03 | Tiempo minimo de baseblock *1
L2-04 | Tiempo de recuperacion de tension *1
L2-05 |Nivel de deteccion de subtension *1
L2-06 | Tiempo Deceleracion KEB 0,0s
L2-07 | Tiempo de recuperaciéon momentanea *1
L2-08 | Ganancia de reduccion de frecuencia al arranque KEB 100%
L3-01 | Seleccion de prevencion de bloqueo durante acel 1
L3-02 | Seleccion de nivel de prevencion de bloqueo durante acel 150%
L3-03 |Limite de prevencion de bloqueo durante aceleracion 50%
L3-04 | Seleccion de prevencion de bloqueo durante deceleracion 1
L3-05 | Seleccion de prevencion de bloqueo durante la marcha 1
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L3-06 |Nivel de prevencion de bloqueo durante la marcha 150%
L4-01 |Nivel de deteccion de velocidad alcanzada 0,0 Hz
L4-02 | Ancho de deteccion de velocidad alcanzada 2,0 Hz
L4-03 | Nivel de deteccion de velocidad alcanzada (+/-) 0,0 Hz
L4-04 | Ancho de deteccion de velocidad alcanzada (+/-) 2,0 Hz
L4-05 | Operacion cuando no se encuentra la referencia de frecuencia 0
L4-06 | Valor de la referencia de frecuencia en pérdida de referencia de frecuencia 80%
L5-01 | Numero de intentos de autoarranque 0
L5-02 | Seleccion de operacion de auto arranque 0
L6-01 | Seleccion de deteccion de par 1 0
L6-02 | Nivel de deteccion de par 1 150%
L6-03 | Tiempo de deteccion de par 1 0,1s
L6-04 | Seleccion de deteccion de par 2 0
L6-05 | Nivel de deteccion de par 2 150%
L6-06 | Tiempo de deteccion de par 2 0,1s
L7-01 |Limite de par de marcha directa 200%
L7-02 | Limite de par de marcha inversa 200%
L7-03 | Limite de par regenerativo de marcha directa 200%
L7-04 |Limite de par regenerativo de marcha inversa 200%
L7-06 | Constante de tiempo de limite de par 200 ms
L7-07 | Operacion de limite de par durante acel/decel 0
L8-01 | Seleccion de proteccion para resistencia DB interna (Tipo ERF) 0
L8-02 |Nivel de prealarma por sobrecalentamiento 95 oC *1
L8-03 | Seleccion de operacion tras prealarma de sobrecalentamiento 3
L8-05 | Seleccion de proteccion de fase abierta de entrada 1
L8-07 |Seleccion de proteccion de fase abierta de salida 0
L8-09 | Seleccion de proteccion a tierra 1
L8-10 |Seleccion de control del ventilador de refrigeracion 0
L8-11 | Tiempo de retardo del control del ventilador de refrigeracion 60 s
L8-12 | Temperatura ambiente 45 °C
L8-15 | Seleccion de caracteristicas OL2 a bajas velocidades 1
L8-18 |[Seleccion de CLA suave 1
N1-01 | Seleccion de funcion de prevencion de hunting 1
N1-02 | Ganancia de prevencion de hunting 1,00
N2-01 | Ganancia de control de deteccion de realimentacion de velocidad (AFR) 1,00
N2-02 ((X)lrslls{t;mte de tiempo de control de deteccion de realimentacion de velocidad 50 ms
N2-03 (C:;Is{t;mte 2 de tiempo de control de deteccion de realimentacion de velocidad 750 ms
N3-01 | Ancho de frecuencia de deceleracion de freno de alto deslizamiento 5%
N3-02 | Limite de corriente de freno de alto deslizamiento 150%
N3-03 | Tiempo de Dwell de parada de freno de alto deslizamiento 1,0 s
N3-04 | Tiempo OL de freno de alto deslizamiento (HSB) 40s
01-01 | Seleccion de monitorizacion 6
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01-02 | Seleccion de monitorizacion tras encendido 1
01-03 | Unidades de frecuencia de configuraciéon y monitorizacion de referencia 0
01-04 Unidad fie‘conﬁguracio'n para parametros de frecuencia relacionados con las 0
caracteristicas V/f
01-05 | Ajuste del contraste del display LCD 3
02-01 | Habilitar/deshabilitar tecla LOCAL/REMOTE 1
02-02 | Tecla STOP durante la operacion de terminal de circuito de control 1
02-03 | Valor inicial de parametro de usuario 0
02-04 | Seleccion kVA 0
02-05 | Seleccion del método de configuracion de la referencia de frecuencia 0
02-06 | Seleccion de operacion cuando el Operador Digital esta desconectado. 0
02-07 | Configuracion de tiempo de operacion acumulativo 0 hr
02-08 | Seleccion de tiempo de operacion acumulativo 0
02-09 | Modo Inicializar 2
02-10 | Configuracion de tiempo de operacion del ventilador 0 hr
02-12 | inicializar seguimiento de fallo 0
02-13 | Inicializar monitorizacion de kWh 0
03-01 | Seleccion de funcion copiar 0
03-02 | Seleccion de permiso de lectura 0
T1-00 | Seleccion motor 1/2 1
T1-01 | Seleccion de modo Autotuning 0
T1-02 | Potencia de salida del motor *1
T1-03 | Tension nominal del motor *1
T1-04 | Corriente nominal del motor *1
T1-05 | Frecuencia basica del motor 50,0 Hz
T1-06 | Numero de polos del motor 4 polos
T1-07 | Velocidad basica del motor 1450 rpm
T1-08 | Numero de pulsos PG 1024

* 1. La configuracion de fabrica depende del modelo del convertidor y del método de control.

* 2. Los valores entre paréntesis indican los valores iniciales cuando se inicializa en secuencia de 3 hilos.
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