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Alnstrucciones de Seguridad

e Lea atentamente este manual antes de
instalar, cablear, operar, inspeccionar o

realizar mantenimiento en el equipo. Ls

eMantenga este manual en un lugar
accesible para futuras referencias.



iGracias por comprar los variadores de frecuencia LS!

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

Para prevenir lesiones y/o dainos a la propiedad siga estas instrucciones. El
funcionamiento incorrecto resultante de ignorarlas causara lesiones o dainos.

Se indica su gravedad con los siguientes simbolos.

/A PELIGRO Este simbolo indica la muerte instantanea o \

lesiones graves si no sigue las instrucciones

Este simbolo indica la posibilidad de muerte

& ADVERTENCIA 0 lesiones graves

4 Este simbolo indica la posibilidad de lesiones
A PRECAUCION o0 dafios a la propiedad /

B El significado de cada simbolo en este manual y en su equipo es el siguiente.

& Este es el simbolo de alerta de seguridad.
Lea y siga atentamente las instrucciones para evitar situaciones peligrosas.

A Este simbolo alerta al usuario de la presencia de “tension peligrosa” en
el interior del equipo, que podria causar dafios o descarga eléctrica.

B Después de leer el manual consérvelo en un lugar donde el usuario pueda
consultarlo con facilidad.

B Este manual debe ser entregado al usuario del equipo y al responsable de su
mantenimiento.




/\ ADVERTENCIA

No retire la cubierta con la alimentacion conectada o la unidad funcionando.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

No opere el variador sin la cubierta frontal.
De lo contrario podria recibir una descarga eléctrica por la exposicion a los bornes de alta
tension o debido a la carga de los capacitores.

No retire la cubierta, salvo para inspecciones peridédicas o del conexionado,
incluso con la alimentacién desconectada.
De lo contrario podria acceder a circuitos cargados y recibir una descarga eléctrica.

El conexionado y las inspecciones periédicas deberian realizarse como
minimo 10 minutos después de haber desconectado la alimentacién y
comprobado la descarga de tension en la conexiéon de C.C. con un medidor

(menos de 30VCC).
De lo contrario podria recibir una descarga eléctrica.

Opere los interruptores con las manos secas.
De lo contrario podria recibir una descarga eléctrica.

No use cable cuyo aislamiento se encuentre dainado.
De lo contrario podria recibir una descarga eléctrica.

No someta los cables a rasguiios, tension excesiva, cargas pesadas o
pellizcos.
De lo contrario podria recibir una descarga eléctrica.




/\ PRECAUCION

Instale el variador sobre superficie no inflamable. No deje materiales

inflamables cerca.
De lo contrario podria ocurrir un incendio.

Desconecte la alimentacion si el variador esta danado.
De lo contrario podria ocurrir un accidente o incendio como resultado secundario.

No toque el variador con la alimentaciéon conectada o después de

desconectarla. Estara caliente durante un par de minutos.
De lo contrario podria sufrir lesiones, como quemaduras o lastimaduras.

No conecte la alimentacidén a un variador que esta danado o al que le faltan

piezas, aunque haya completado la instalacion.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

No permita el ingreso al variador de pelusa, papel, astillas de madera, polvo,

astillas de metal u otras materias extranas.
De lo contrario podria ocurrir un incendio o accidente.

PRECAUCIONES DE OPERACION

(1) Manipuleo e instalacién

Manipule de acuerdo con el peso del producto.

No apile las cajas con los variadores en nimero mas alto del recomendado.

Instale conforme a las instrucciones del manual.

No abra la cubierta durante la entrega.

No cologue elementos pesados sobre el variador.

Compruebe que la orientacién de montaje del variador sea la correcta.

No deje caer el variador ni lo someta a impactos.

Use impedancia de tierra de 100 ohmios o menos para la Clase 200V y 10 ohmios o menos para
la Clase 400V.

Tome medidas de proteccidn contra la descarga electrostatica antes de tocar la placa de circuitos
impresos para su inspeccién o instalacion.

O Use el variador en las siguientes condiciones ambientales:
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Carga del CT: -10 ~ 50°C (sin congelacion)

Temperatura ambiente Carga del VT: -10 ~ 40°C (sin congelacién)

Nota: Use menos del 80% de la carga cuando la

carga del VT se usa a 50°C

Medio ambiente

Humedad relativa 90% HR 0 menos (sin condensacion)

Temperatura de
almacenamiento

-20~65°C

Protegido de gas corrosivo, gas combustible, vapor
de aceite o polvo

Max. 1.000m sobre el nivel del mar, max.
5,9m/seg?® (0,6G) 0 menos

Presion atmosférica 70 ~ 106 kPa

Ubicacioén

Altitud, vibracion

(2) Conexionado

O

oono

No conecte capacitores para la correccion de factor de potencia, supresores de sobretensiones
transitorias o filtros de RFI a la salida del variador.

La orientacién de conexién de los cables de salida U, V, W al motor afectara la direccion de giro
del motor.

El conexionado incorrecto de los bornes podria causar dafios al equipo.

La inversion de los bornes de entrada/salida (R,S,T / U,V,W) podria dafiar el variador.

Soélo personal autorizado y familiarizado con el variador LS deberia realizar el conexionado y las
inspecciones.

Siempre instale el variador antes del conexionado. De lo contrario podria recibir una descarga
eléctrica o sufrir lesiones.

(3) Comprobacién de funcionamiento

d

O

Compruebe todos los pardmetros durante el funcionamiento. Quizas requiera cambiar valores de
parametros dependiendo de la carga.

Aplique siempre la tension dentro del rango permisible a cada borne, segin lo indicado en este
manual. De lo contrario podria dafiar el variador.

(4) Precauciones de operacion
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Manténgase alejado del equipo cuando la funcién de rearranque automatico esta seleccionada ya
gue el motor rearrancara repentinamente después de una parada de alarma.

La tecla STOP del teclado sélo podra utilizarse cuando se haya definido la funcion
correspondiente. Disponga un interruptor de parada de emergencia separado.

Si realiza una reposicién por alarma con la sefial de referencia activada se producira el arranque
repentino. Compruebe antes que la sefial de referencia esté activada. De lo contrario podria
ocurrir un accidente.

No modifique ni cambie nada en el interior del variador.

El motor puede no estar protegido por la funcién termoelectrénica del variador.

No use un contactor magnético en la entrada del variador para arrancarlo o pararlo con frecuencia.
Use un filtro de ruido para reducir el efecto de la interferencia electromagnética. De lo contrario
podrian verse afectados los equipos electrénicos cercanos.

En caso de desequilibrio en la tensién de entrada instale un reactor de CA (inductancia). Los
capacitores para correccion de factor de potencia y los generadores pueden sobrecalentarse y
dafarse debido a la posible transmision desde el variador de ruido de alta frecuencia.

Verifique que el aislamiento del motor y de los bornes se encuentre en buenas condicionesy sea
el adecuado para trabajo con variadores de velocidad.

Antes de operar la unidad y programar valores reponga los parametros del usuario a los valores
por defecto.

El variador puede programarse facilmente para realizar operaciones de alta velocidad. Verifique la
capacidad del motor o la maquinaria antes de operar la unidad en estas condiciones.

El par de parada no se produce cuando se usa la funcion Frenado de CC. Instale un equipo
separado cuando precise par de parada.

(5) Precauciones para la prevencion de fallos

d

Disponga un mecanismo de seguridad de reserva, como un freno de emergencia, que prevenga la
existencia de condiciones de peligro para la maquina y el equipo si se produce un fallo del variador.

(6) Mantenimiento, inspeccion y reemplazo de partes

O
O

No realice el ensayo de Megger (resistencia del aislamiento) en el circuito de control del variador.
Consulte en el Capitulo 12 acerca de la inspeccion periddica (reemplazo de partes).

(7) Disposicién

O

(3)

a

Considere el variador un desecho industrial cuando disponga su eliminacion.

Instrucciones generales

Muchos diagramas y dibujos en este manual de instrucciones muestran al variador sin interruptor,
sin la cubierta o parcialmente abierto. Nunca haga funcionar al variador en estas condiciones.
Cuando lo opere coloque siempre la cubierta con los interruptores y siga las instrucciones de este
manual.



Introduccién al manual

Introduccion al manual

® Este manual describe las especificaciones, instalacién, operacion, funciones y mantenimiento del variador serie SV-

iS7 y esta destinado a los usuarios que tienen una experiencia basica en el uso de variadores.

® Se recomienda leer atentamente el manual para usar el variador serie SV-iS7 de manera adecuada y segura.

® [Este manual contiene:

1 Informacién Describe las precauciones y los elementos basicos que deberian conocerse antes de
basica usar el variador.
2 Especificaciones | Las especificaciones de control, regimenes y tipos de entrada y salida.
3 Instalacion Informacién sobre el ambiente donde se usara y el método de instalacién.
. Informacién sobre el conexionado para la fuente de alimentacién y los bornes de
4 Conexionado ~
sefiales.
5 Dispositivos Los dispositivos periféricos que pueden conectarse con los bornes de entrada y
periféricos salida del variador.
Como usar el - . - .
6 Descripciones del display y las teclas de operacion del variador.
teclado
7 Funciones Descripciones de las funciones basicas, incluyendo la definicion de frecuencia y el
basicas comando de operacion.
Funciones de
8 aplicacion Descripciones de las funciones de aplicacion (avanzadas) del variador.
(avanzadas)
Funciones de . . .
9 . Informacién sobre el estado operativo y problemas del variador.
monitoreo
Funciones de . . ., .
10 y Describe las funciones de proteccion para el motor y el variador.
proteccion
Funciones de L o
11 L Las especificaciones de la comunicacion RS-485.
comunicacion
12 Comprobaciony | Descripciones de los fallos y anomalias que pueden ocurrir durante el
deteccion de fallos | funcionamiento.
Tabla de .
13 . Breve resumen de las funciones.
funciones
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Capitulo 1 Informacion basica

1.1 Lo que deberia saber antes de usar

1.1.1 Verificacion del producto

Saque el variador de la caja, verifique la capacidad indicada en uno de los costados del equipo y compruebe que el
tipo y la salida nominal del variador correspondan exactamente a lo ordenado. Compruebe asimismo si el producto
sufrié algiin dafio durante la entrega.

. Nombre Tensién de Listado | Filtro
Capacidad del motor de serie N Teclado UL EMC DCR
0008 0,75 [KW]
0015 15 [kwW]
0022 2,2 [kw]
0037 37 [kW]
0055 55 [kwW]
n AN wZz WMo m=z o=
s o 75 [ 23 99 |scc|g¢€ g€
& 0110 n [Kw & o 27 |22 |59 |29
3 5 g 8 s 1888 |20 |F0
< 0150 15 kW] = Qo 58 |ag 2 05|85
) 8 <= g8° SS9 | =2m|8 >
2 0185 185 [kW] = - L7 —o |S283|5=|238
= g & 3 8 g |60 ° 0| & S
r 0220 22 kW] § =<2 59 5 5193
(@) 0300 30  [kwW] = 2c )
& <) D < o
S 0370 37 [kw] @ S Q
= 2 S &
0450 45  [kw] a8
o A
0550 55  [kw] =
0750 75 kW]
0900 90 kW]
1100 110 [kw]
1320 132 kW]
1600 160 [kKW]
1.1.2 Piezas

Si tiene alguna duda sobre el producto o lo encontré dafiado llame a la sucursal de nuestra compafiia (consulte en
la contratapa del manual) o a su distribuidor més cercano.

1.1.3 Preparacion del dispositivo y las piezas para la operacion
La preparacion para la operacion puede variar levemente. Prepare las piezas conforme al uso.

1.1.4 Instalacion
Asegurese de instalar correctamente el producto, considerando el lugar, la direccion o el entorno, a fin de prevenir
una disminucién en la vida Util y desempefio del variador.

1.1.5 Distribucion
Conecte la alimentacién, el motor eléctrico y las sefiales de operacion (sefiales de control) al bloque de bornes. Sila
conexién no se hace correctamente podria dafiarse el variador y los dispositivos periféricos.
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Capitulo 1 Informacion basica

1.2 Detalle del producto
1.2.1 Producto final (hasta 75 kW)

Teclado/Displa
il Cubierta frontal: Retirada

durante el conexionado

Tornillo de ajuste de
la cubierta frontal

Soporte del conexionado

Ventilador de
enfriamiento

‘ Borne de tierra

?Ozng ?glconeXién del \ Puerto de conexion de la
eclado/dispay j 5 \ opcion de comunicacion
_, é;%\\\\ - - p
- g\\\\ Barra de visualizacion de la
S:fc';r;rde ﬁ\\\\ o condicion del variador

i =“;\\\\\ \/ Puerto de conexién para la
. r \\ / opcion PLC, extension de
= E/S, comunicaciones.

Soporte del
conexionado

Placa de E/Sy borneras

Bornera de alimentacion

1-2



Capitulo 1 Informacion basica

1.2.3 Producto final (mas de 90kW)

Teclado/display Ventilador de enfriamiento

Tornillo de ajuste de la
cubierta frontal superior
(lado izquierdo)

Cubierta frontal superior

-8
&

Tornillo de ajuste de la cubierta

Tomillo de ajuste de la frontal superior (lado derecho)

cubierta frontal inferior
(lado izquierdo)

L Tomillo de ajuste de la cubierta

frontal inferior (lado derecho)

Cubierta frontal inferior

Entrada de sefiales

R T, PN T =)
R e T TS
= N RN EEAN I,

‘ Entrada de alimentacion NN Y

R MR

Bornera de Tierra

Circuito SMPS del

Ercuito snubber de SCR ventilador
Puerto de conexion de la placa
opcional de comunicaciones Circuito SMPS principaD
Placa de la opcion de - LED de condicion del
encoder '/ / variador
Bome de. conexion del I ' “Puerto de conexion de las
teclado/display

opciones PLC, extension de
E/S, comunicaciones.

@aca de E/Sy borneﬁ“

Placa protectora j

Placa opcional de
seguridad (funcién
seleccionable)

Barra de alimentacion (R/S/T,
UNW, PIN)

AT R
LR
DS
e
RIS

;DRI
Y, ORI ;

Observacion

Consulte las descripciones de las placas de opciones en el manual de las placas de opciones.




Capitulo 2 Especificaciones

2.1 Especificaciones

2.1.1 Entrada y salida nominales: Tensién de entrada de Clase 200V (0,75~22kW)

oo 2 o oo Lo e

Y Motor aplicado [HP]
[KW] 0,75 1,5 2,2 3,7 5,5 7,5 11 15 18,5 22
2) H
Capacidad 19 | 30 | 45 | 61 | 91 | 122 | 175 | 229 | 282 | 335
0 nominal [KVA]
% 9 Corriente | CT 5 8 12 16 24 32 46 60 74 88
2 nominal [A] | VT 8 12 16 24 32 46 60 74 88 124
%. Frecuencia de 90 ~ 400 [Hz]
3 salida
Tension de salida | o iieacico 200 ~ 230V
V]
m | Tension Trifésico 200 ~ 230 VCA (-15%,+10%)
5 disponible [V]
& Frecuencia de
o _ 45O
> | enrada 50 ~ 60 [Hz] (+5%)
S [Comente [CT | 83 [ 129 [ 186 | 24 | 329 | 414 | 58 69 88 %
£ | nominal [A] | VT 7 106 | 148 | 215 28 42 52 60 75 107

* Los productos sin reactancia CC vienen con garantia de servicio sélo cuando se usan en régimen de carga CT (Torque constante).

2.1.2 Entrada y salida nominales: Tension de entrada de Clase 400V (0,75~22kW)

Y Motor aplicado 9 Motor aplicado | 1P
[KW] 0,75 1,5 2,2 3,7 5,5 7,5 11 15 18,5 22
2) -
Capacidad 19 | 30 | 45 | 61 | 91 | 122 | 183 | 229 | 207 | 343
0 nominal [KVA]
2 Corriente |CT | 25 4 6 8 12 16 24 30 39 45
S | nominal[A] [VT | 4 6 8 12 16 24 30 39 45 61
3 :
3 Frepuenua de 90 ~ 400 [Hz]
3 salida
Tensionde salida | 57ii4sico 380 ~ 480V
\Y
m R‘j]ns'on disponible | e+ cico 380 ~ 480 VCA (-15%~+10%)
5
& | Frecuencia de
) _ 50
> | enmaca 50 ~ 60 [Hz] (+5%)
3 [ Corriente CT| 43 | 72 | 106 | 154 | 21 | 258 | 39 44 57 57
® |nominal[A] |VT | 35 | 53 | 73 | 108 | 138 | 225 | 26 33 40 52

* Los productos sin reactancia CC vienen con garantia de servicio sélo cuando se usan en régimen de carga CT (c).
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Capitulo 2 Especificaciones

2.1.3 Entrada y salida nominales: Tensién de entrada de Clase 400V (30~160kW)

oo Vw74 | o | o | o |50 | ors0 | oo | o0 | 0 om0 |-
50 60 75 100 120 150 180 225 -

Y Motor aplicado [HP] | 40
[KW] 30 37 45 55 75 90 110 132 160 -
2) -
Capacidad 4 | 57 | e9 | 84 | me | 1390 | 170 | 201 | 248 | -
nominal [kVA]
_ 9 Corriente CT 61 75 91 110 152 183 223 264 325 -
E nominal [A] VT 75 91 110 152 183 223 264 325 370 -
E .
2 z;(;gzenua de %0 ~ 400 [Hz] (Sensorless-1: 0~300Hz, Sensorless-2, Vectorial: 0~120Hz)
©
g -7 .
s RZ”S'O” de salda | 91yitasico 380 ~ 480V
g Rf]”s'on disponible | 1 cico 380 ~ 480 VCA (-15% +10%)
S
S ,
g Frecuencia de 50 ~ 60 [Hz] (:5%)
e entrada
£ | Corriente CT | 57 69 83 113 154 195 239 286 362 -
W | nominal [A] VT 90 109 123 162 195 237 282 350 403 -

* Los productos sin reactancia CC vienen con garantia de servicio sélo cuando se usan en régimen de carga CT (Torgue constante).

1) Motor aplicado: indica la capacidad méaxima aplicada al uso de un motor trifisico estandar.

2) Capacidad nominal: la capacidad de entrada de una Clase 200V tiene como base 220V y la de una Clase 400V tiene como base
440V. El régimen de corriente tiene como base la corriente CT.

3) La salida de corriente nominal se limita conforme al valor definido de frecuencia portadora (CON-04).

4) En el caso de ser Sensorless-1 se puede definir la frecuencia hasta 300Hz seleccionado 3, 4 como modo de control (Modo de
Control DRV-09).
En el caso de ser Sensorless-2 se puede definir la frecuencia hasta 120Hz seleccionando 3, 4 como modo de control (Modo de
Control DRV-09).

5) La tension de salida maxima no es superior a la tensiéon de alimentacién. Se puede seleccionar la tensién de salida en el valor
gue se desee por debajo de la tensién de alimentacion.

2.1.4 Otros datos comunes

1) Control

. Control VIF, VIF con realimentacion (PG), compensacion de deslizamiento, vectorial
Método de control . X . .,
Sensorless 1, vectorial Sensorless 2, control vectorial con realimentacion

Resolucién de frecuencia Comando digital: 0,01Hz
Comando analdgico: 0,06Hz (frecuencia méxima: 60Hz)
iy . Operacion de comando digital: 0,01% de la frecuencia maxima
Precision de frecuencia . L o
Operacién de comando analdgico: 0,1% de la frecuencia maxima

Caracteristica de V/f Lineal, cuadratica, V/f definida por el usuario

Régimen de corriente CT: 150% durante 1 minuto, régimen de corriente VT: 110% durante
Capacidad de sobrecarga 1 minuto

Refuerzo de par

(boost de torque)

* Los productos sin reactancia CC vienen con garantia de servicio sélo cuando se usan en régimen de carga CT (Torque constante).

Refuerzo de par manual / automatico

2-2



Capitulo 2 Especificaciones

2) Operacion

\ Método de operacion Seleccionable entre operacion con teclado / bornera / comunicacion

Analégica: 0 ~ 10[V], -10 ~ 10[V], 0 ~ 20[mA]

| Ajuste de la frecuencia Digital: teclado

Control PID, Operacion subir-bajar, Operacion trifilar (Tres hilos), Frenado de C.C., Limite
de frecuencia, Salto de frecuencia, Segunda funcién, Compensacion de deslizamiento,
Lo E T N T o X s Ul Prevencion de giro en retroceso, Rearranque automatico, funcion By-pass, Auto-tuning,
Arrangque rapido, Acumulacion de energia, Frenado de potencia, Frenado de flujo,
Reduccién de la corriente de fuga, Control multi-motor (MMC), Arranque fécil

Seleccionable entre NPN / PNP

Funcion: operacion de avance, operacion de retroceso, reset, falla externa, parada de

Borne multifuncion emergencia, operacion por impulsos, frecuencia secuencial-alta/media/baja, aceleracion
Entrada (8 puntos) y desaceleracién en miltiples niveles-alto/medio/bajo, control de C.C. durante la parada,
P1p~ pg seleccion de un segundo motor, aumento de frecuencia, disminucién de frecuencia,

operacion trifilar (3 hilos), cambio a operacion general durante la operacién PID,
operacion desde el variador durante el funcionamiento con la opcidon comunicaciones,
fijlacién de frecuencia por comando analdgico, parada en aceleracion y desaceleracion
seleccionable

Borne multifuncion
lect . . ., | Inferior a 24VCC 50mA
para coector Salida de fallo y salida de operacién !
abierto .
- del variador -
Salida Borne de relé Inferior a (N.A., N.C.) 250VCA 1A,
multifuncion Inferior a 30VCC 1A
. - 0 ~ 10 VCC (menos de 20mA): seleccionable entre frecuencia, corriente, tension, tension
Salida analégica d . .
e corriente continua

1) Funciones disponibles para el borne multifuncién de acuerdo con la definicion de los parametros IN-65~75 del Grupo IN.

3) Funcién de proteccién

Sobretension, baja tension, sobrecorriente, deteccion de corriente de retorno por tierra,
sobrecalentamiento del variador, sobrecalentamiento del motor, pérdida de fase,
proteccion por sobrecarga, error de comunicacion, pérdida del comando de frecuencia,
fallo de hardware, fallo del ventilador de enfriamiento, fallo pre-PID, disparo por motor no
conectado, disparo externo de frenado, etc.

Prevencion de entrada en pérdida, sobrecarga, carga baja, error de encoder, fallo de
ventilador, pérdida del comando de teclado, pérdida del comando de velocidad

Por debajo de 15 mseg clase CT (8 mseg clase VT): la operacién contindia (en la tension
e =5l de entrada nominal y salida nominal)
Por arriba de 15 mseg clase CT (8 mseg clase VT): se produce el rearranque automatico

2) Operacion en régimen de corriente CT (Torgue constante)

4) Estructura y ambiente de uso

Enfriamiento por circulacién forzada de aire: 0,75~15kW (clase 200/400V), 22kW (clase
Método de enfriamiento  |R:I6/6\Y)]

Enfriamiento por inhalacién: 22kW (clase 200V), 30~160kW (clase 400V)

Hasta 75 kW: Tipo abierto (IP 21), tipo cerrado UL 1 (opcional)

Grado de proteccion Mayor a 75kW: Tipo abierto (IP 20), tipo cerrado UL 1 (opcional)

Opcional grado de proteccion: (hasta 22kW): tipo sellado 1P54, tipo cerrado UL 12

Carga CT (Servicio Pesado): -10 ~ 50C (sin hielo ni escarcha)

Temperatura ambiente Carga VT (Servicio Normal): -10 ~ 40°C (sin hielo ni escarcha)

(Se recomienda usar menos del 80% de la carga cuando se opera con carga VT a 50C)

Temperatm:a de -20°C ~ 65°C
almacenamiento
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Capitulo 2 Especificaciones

Humedad ambiente

Altitud, vibracion

Ambiente

Inferior a 90% de humedad relativa (sin formacién de rocio)

Inferior a 1.000m, inferior a 5,9m/seg? (0,6G)

No debe haber gas corrosivo, gas inflamable, vapor de aceite o polvo
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Capitulo 3 Instalacién

3.1 Instalacién
3.1.1 Precauciones para la instalacion
Tenga cuidado de no dafiar los componentes plasticos del variador.
No mueva el equipo sujetandolo sélo por la cubierta.
No instale el equipo en lugares donde haya vibraciones elevadas, como una prensa o0 camiones.
La vida util del variador depende mucho de la temperatura ambiente; asegurese de que la temperatura del

ambiente circundante no supere la temperatura permitida (-10 ~ 50°C).

Bcm Bem

T

Bem

<Puntos de medicion de la temperatura ambiente>

No instale el variador sobre superficies inflamables porque su temperatura aumenta durante el funcionamiento.

Se requiere de suficiente espacio para prevenir la saturacion térmica ya que el variador emite calor.

A mas de 10cm Debe haber espacio suficiente airedeemﬁm:nm I%
paa que el conducto de f
B H B distribucion no bloquee el aire de
mas dé mésﬁa/ enfriamiento.
5cm ) 5cm \ /
Variador
7,

A: més de 10cm Ventilador de enfriamiento

incorporado

Observacion

Para variadores mayores a 30 Kw: A debe ser mayor a 50 cm y B mayor a 20cm .
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Capitulo 3 Instalacién

/N Precaucion

Evite instalar bajo la luz directa del sol y en lugares calidos y hiimedos.
Instale el variador en un tablero cerrado o en un lugar limpio que esté libre de sustancias extrafias, como vapor de aceite
y polvo de fibras.

Si se instalan dos 0 més variadores en un tablero debe prestarse atencién a la ubicacion del ventilador y el variador.
Véase la figura a continuacion.

Ventilacion Ventilacion

; A = A
1 | 1
! i ! Variador P 4 + +
! Variador | | Variador ! !
! | ! Variador Variador
! ! | !
!f\/ ! i Variador |

fentilador de enfriamiento
i incorporado i i a7 4 > éﬂ
i : i ;

Aceptable (O) Inaceptable  (X) Aceptable (0) Inaceptable  (X)

Cuando se instalan dos 0 mas unidades Cuando se instala el ventilador

Instale el variador en posicion vertical, usando tornillos o pernos, de un modo tal que no se mueva.

Disponga los tableros de manera que pueda liberarse el aire caliente generado por el calentamiento del
variador.
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Capitulo 3 Instalacién

3.1.2 Exterior y dimensiones (Tipo cerrado UL 1, Tipo IP21)
1) SV0008-0037iS7 (200V/400V)

mm ( pulgadas )
Modelo w1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SVv0008~0037 150 127 284 252 18 200 5 5
IS7 - 2/4 (5,90) (5,00) (11,18) (9,92 (0,70) (7,87) (0,19) (0,19)
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Capitulo 3 Instalacién

2) SV0055-0075iS7 (200V/400V)

mm ( pulgadas )
Modelo W1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0055~0075 200 176 335 322 19 225 5 5
IS7-2/4 (7,87) (6,92) (13,18) (12,67) (0,74 (8,85) (0,19 (0,19
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Capitulo 3 Instalacién

3) SV0110-0150iS7 (200V/400V)

W1
W7
)
. A
e e =
5 il
— N\
1T
i il
LB
D1 W7
T\
(e sas)
€] [
mm ( pulgadas )
Modelo w1 w2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0110~0150 250 214.,6 385 347 23,6 284 6,5 6,5
IS7-2/4 (9,84) (8,44) (15,15) (13,66) (0,92 (11,18) (0,25) (0,25)
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Capitulo 3 Instalacién

4) SV0185-0220iS7 (200V/400V)

W1
. W7
ullt A
ﬁ ¢ i b
== —| O\
= 1L
(@) 0 4 |
5
D1 WY
N\
[Frerrrrerre
mm ( pulgadas)
Modelo w1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0185~0220 280 2435 461,6 437 10,1 298 6,5 6,5
iS7-2/4 (11,02) | 958 | (1817) | (17.2) | (039 | (11,73 | (025 | (0,25)
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Capitulo 3 Instalacién

5) SV0300-0450iS7 (400V)
. W2
I | et A
r\ & 3]
= —| (N
= T|T
—
=
. =
T4 o f & |l
mm ( pulgadas )
Modelo w1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0300~0450 | 300,1 2428 594,1 549,5 24,1 303,2 10 10
IS7-4 (11,81) (9,55 | (23,38) | (21,63) | (0,94 (11,93) (0,39) (0,39)




W2

&l

Capitulo 3 Instalacién

6) SV0550-0750iS7 (400V)

S H

ol

10
(0,39)

mm ( pulgadas )

10
(0,39)

3733
(14,69)

D1

24,1
(0.94)

H3

618,4
(24,34)

H2

H1
663,5

(26,12)

3128
(12,31)

w2

370,1
(14,57)

w1

Modelo
SV0550~0750
IS7-4
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Capitulo 3 Instalacién

¢ H ChH
| H

it

39

n
(0,43

mm ( pulgadas )

n
(0,43

422,6
(16,63)

D1

H3
15,5
(0,61)

760
(29,92)

H2

784
(30,86)

H1

381
(15,0)

w2

510
(20,07)

W1

7) SV0900-1100iS7 (400V)

Modelo
SV0900~1100
iIS7-4




Capitulo 3 Instalacién

8) SV1320-1600iS7 (400V)

D1

W1

W2

4 |

\_Egggzz_::: I

“H

CH

L H

-

| |

(0,43)

mm ( pulgadas )

1
(0,43)

D1
4226
(16,63)

H3

155

(0,61)

H2

838
(32,99)

H1

861
(33,89)

w2

381
(15,0)

W1

510
(20,07)

Modelo
SV1320~1600

IS7-4
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Capitulo 3 Instalacién

3.1.3 Dimensiones externas (Tipo cerrado UL, Tipo IP54)
1) SV0008-0037iS7 (200V/400V)

=53

[ 1
H
H2

=
s s ——1
i [ I — -
B
D] W2
mm ( pulgadas )

Modelo w1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0008~0037 | 204,2 127 419 252 95,1 208 5 5

IS7-2/4 (8,03) (5,0) (16,49) (9,92) (3,74 (8,18) 0,19 (0,19
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Capitulo 3 Instalacién

2) SV0055-0075iS7 (200V/400V)

il

=)

3 " i — = ¥
\ [ —— 1 i
B
D1 T W2
mm ( pulgadas )
Modelo W1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0055~0075 254 176 460,6 322 88,1 232,3 5 5
IS7-2/4 (10,0) (6,92 (18,13) | (12,67) (3,46) (9,19 (0,19) (0,19
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3) SV0110-0150iS7 (200V/400V)

Wi
W2
A
) [ ] R
= ﬂ I l% N
s I 8
=
— O\
s — LT
| S
0 0
s
i — :
D] 15 W2
)
n','JHW'”TIHIM
-‘/|‘|\:
mm ( pulgadas )
Modelo w1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0110~0150 | 313,1 2146 590,8 347 101,7 294.4 6,5 6,5
IS7-2/4 (12,32) (8,44) (23,25) (13,66) 4,0) (11,59) (0,25) (0,25)
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Capitulo 3 Instalacién

4) SV0185-0220iS7 (200V/400V)

W1
W2
A
0| l@ °
is| e [— oL
0
=
i == o —
s
in i |
[ I | } — ’ ’
B
D1 W2
mm ( pulgadas )
Modelo w1 W2 H1 H2 H3 D1 A B
SV0185~0220 343,2 2435 750,8 437 91,6 3155 6,5 6,5
iIS7-2/4 (13,51) (9,58) (29,55) (17,2) (3,60) (12,42) (0,25) (0,25)
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Capitulo 3 Instalacién

3.1.4 Dimensiones y peso del gabinete (Tipo cerrado UL 1, Tipo IP 21)

Peso del Peso del

Capacjdad del Ancho equipo con equipo sdlo equ%%sgé?glcon Z?:%&eégq[;g?
variador [mm] EMC&DCL con EMC DCL [Kg] g
[Kg] [Kg]
SV0008iS7-2/4 150 284 200 55 45 50 45
SV0015iS7-2/4 150 284 200 55 45 5,0 45
SV0022iS7-2/4 150 284 200 55 45 50 45
SV0037iS7-2/4 150 284 200 55 45 50 45
SV0055iS7-2/4 200 355 225 10 84 93 7,7
SV0075iS7-2/4 200 355 225 10 84 93 7,7
SV0110iS7-2/4 250 385 284 20 17,2 16,8 14
SV0150iS7-2/4 250 385 284 20 17,2 16,8 14
SV0185iS7-2 280 461,6 298 30 27 25,9 22,9
SV0220iS7-2 280 461,6 298 30 25,8 25,9 22,9
SV0185iS7-4 280 461,6 298 274 235 23,3 19,7
SV0220iS7-4 280 461,6 298 274 23,5 23,5 20,1
SV0300iS7-4 300,1 5941 | 3032 - - 41 28
SV0370iS7-4 300,1 5941 | 3032 - - 41 28
SV0450iS7-4 300,1 5941 | 3032 - - 41 28
SV0550iS7-4 370,1 6635 | 3733 - - 63 45
SV0750iS7-4 370,1 6635 | 3733 - - 63 45
SV0900iS7-4 510 784 422,6 - - 101 -
SV1100iS7-4 510 784 4226 - - 101 -
SV1320iS7-4 510 861 422,6 - - 114 -
SV1600iS7-4 510 861 4226 - - 114 -

Los pesos [Kg] anteriores indican el peso total (excluido el empaqgue de la caja).
Los equipos de 30~160 kW sélo estan disponibles con la opcion DCL(Reactancia CC).




Capitulo 3 Instalacién

3.1.5 Dimensiones y peso del gabinete (Tipo cerrado UL 12, Tipo IP54)

Copacidad del | Ancho | Ao | Lago | qucenci | Goewo | delDL | equposi
[Kg] [Kd] [Kg] EMC&DCL [Kg]
SV0008iS7-2/4 204,2 419 208 - - 6,7
SV0015iS7-2/4 204,2 419 208 - - 6,7
SV0022iS7-2/4 204,2 419 208 - - 6,7
SV0037iS7-2/4 204,2 419 208 - - 6,7
SV0055iS7-2/4 254 460,6 232,3 - - 95
SV0075iS7-2/4 254 460,6 232,3 - - 9,6
SV0110iS7-2/4 3131 590,8 2944 - - - 19,6
SV0150iS7-2/4 3131 590,8 2944 - - - 199
SV0185iS7-2 343,2 750,8 3155 - - - 29,9
SV0220iS7-2 3432 750,8 3155 - - - 29,9
SV0185iS7-4 343,2 750,8 315,5 - - - 271
SV0220iS7-4 343,2 750,8 3155 - - - 271

Los pesos [Kg] anteriores indican el peso total (excluido el empaqgue de la caja).
Los equipos con la proteccién IP54 solo estan disponibles desde 0,75 hasta 22 kW.
No estan disponibles la opcion de Filtro EMC ni DCL(Reactancia CC) en caso de los equiopos con la

proteccién IP54
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3.1.6 Guia de instalacion (Tipo cerrado UL 12, Tipo IP54)
1) Como quitar la cubierta del teclado y el teclado IP54
- Retire los tornillos superior e inferior de la cubierta transparente del teclado y luego quite la cubierta transparente

del variador.

- Separe el teclado del variador.

2) Como quitar la cubierta frontal del equipo con grado de proteccién IP54
- Afloje los tornillos cautivos (nueve o trece, dependiendo del tamario del gabinete) que se encuentran alrededor
del borde de la cubierta.
- Quite la cubierta.
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2) Montaje del variador
- Retire los cuatro tapones de caucho que estan en los angulos.
- Presente el variador contra el orificio de sujecion del panel y asegure firmemente con los cuatro tornillos o pernos.

- Cologue nuevamente los cuatro tapones de caucho en cada angulo.

3) Conexionado del cable de alimentacion
- Conecte el cable de entrada/salida de alimentacién como se muestra en la siguiente imagen.

- Consulte los detalles del conexionado en el Capitulo 4 Conexionado.
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4) Como instalar la cubierta frontal del equipo con grado de proteccion IP54
- Cologue la cubierta frontal haciéndola coincidir con el orificio de la placa.
- Ajuste firmemente los tornillos que se encuentran en el borde de la cubierta frontal.
- Conecte el cable al teclado y luego cologue la cubierta en el variador.

- Cologue la cubierta transparente del teclado sobre el teclado y ajuste los tornillos superior e inferior.
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Capitulo 4 Conexionado

4.1 Conexionado
4.1.1 Cémo separar la cubierta frontal cuando se realiza el conexionado

Retire el teclado del equipo y libere el conector de alimentacién de tension que se encuentra en el extremo inferior de

la cubierta.

1) Como retirar el teclado

Haciendo presion hacia abajo en el extremo inferior
del teclado extraigalo desde su parte superior

Cable de conexion para el
teclado (desconectado)

2) Cémo enchufar el conector del teclado

Como se muestra en las siguientes figuras instale el teclado después de enchufar el conector.
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Capitulo 4 Conexionado

3) Como retirar la cubierta frontal

[Tipo IP21]

Quite la cubierta
frontal liberando
el tomillo fijo

[Tipo IP54]

Bornera del circuito de control de
la placa de E/S

Bornera del circuito de
alimentacion

Quite la cubierta transparente del teclado aflojando el tornillo fijo y luego retire el teclado.

Quite la cubierta frontal aflojando los tornillos fijos laterales.

Antes del conexionado, el equipo IP54 debe estar instalado en su ubicacion definitiva.

0] C]
Tomillos g 3 I
fijos dela
cubierta del —p 5] e

teclado %

—

Tormnillos
fijos dela
cubierta

frontal

Cubierta fija del teclado

Teclado

Oirificio del
conexionado

circulacion
incorporado
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4.1.2 Cémo retirar la cubierta frontal durante el conexionado (90~160 kW)
Afloje los tornillos fijos derecho e izquierdo en la cubierta frontal inferior, deslicela hacia abajo y luego abrala. Ahora
puede conectar la alimentacién (R/S/T, P/N, U/V/W) y el cable de sefiales (bornera, encoder opcional, operacion de

comunicacion, PLC opcional, etc.).

R A R, =
N A AN R AN N
R A R N SN
R O R AR O R
R S A N R

P PR
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4.1.3 Filtro de EMC incorporado

El variador iS7 tiene un filtro incorporado de EMC (compatibilidad electromagnética). Su funcion es reducir el ruido
producido por las ondas electromagnéticas en el aire del componente de entrada del variador. Su valor inicial es OFF

(desactivado). Para activarlo (ON) conecte la clavija de cortocircuito del filtro de EMC (Conector ON/OFF).

1) Cémo definir el funcionamiento del filtro de EMC (equipos hasta 7,5kW)

- Corte la cubierta plastica que se muestra en la figura.
- Si el conector de cortocircuito esta conectado a SW1 (en el interior), el filtro de
EMC esta activado.

eaY =y
Y/ /N

Filtro EMC OFF = Filtro EMC ON

2) Como retirar el conector ON/OFF del filtro de EMC (equipos hasta 7,5kW)

Filtro EMC ON Filtro EMC OFF

Compruebe la tensidn con un tester 10 minutos después de desconectar la fuente de alimentacion. Para retirar el
conector extraigalo mientras mantiene presionado el pestillo. Al efectuar la reinstalacion asegurese de conectar el

pestillo del conector (si es dificil separarlos use pinzas de presion o tenazas).
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3) Como definir el funcionamiento del filtro de EMC (equipos de 11~22kW)

El borne ON/OFF del filtro de EMC se encuentra en la parte inferior del terminal de 11~22KW, como se muestra en la

figura. Inicialmente esta definido en OFF (desactivado). Cuando el cable verde esta conectado en el borne superior de

la conexion metalica, el filtro de EMC esta en ON y esta en OFF si esta conectado al borne de conexién aislada.

‘ Borne metalico para filtro de EMC
en ON

— \

[
4||||“ il
0y <ll!’|\|l

<|'|
D

e
M"h'llu |
)

-}

Ml<

(54\’Iﬂ/> U

i‘ O -
Bome aislado para filtro de EMC Filtro de EMC en ON Filtro de EMC en OFF
en OFF

El filtro de EMC tiene el efecto de reducir las ondas electromagnéticas en el aire cuando se usa en una fuente de

alimentacién con disefio de tierra simétrica. Asegurese de usar el filiro de EMC en disefio de tierra simétrica, tal como

una conexionen'Y.

/\\ Precaucion

La corriente de fuga aumenta cuando el filiro de EMC esta activado. No lo use cuando la entrada es
asimétrica, como en la conexién en delta. Puede provocar una descarga eléctrica.

Estructura de tierra asimétrica

%, Toma en el medio ie
Fase 1 a tierra en sz |defase1atemra % E i s(L2)
conexion en delta T(L3) €en conexion en T(L3)
delta
R(L1) % R(L1)
[, L
p S(L2) 7% S(L2)
A tierra en extremo Ei N Conexion trifasica | 1.3 —T5
(L3) T(L3)
de fase unica = sin tierra ;3‘7
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Capitulo 4 Conexionado

4.1.4 Precauciones de conexionado

1) La aplicacién de alimentacion a los bornes de salida (U, V, W) causara dafios a los circuitos internos del variador.
2) Use terminales cerradas aisladas cuando conecte la alimentacién y el motor.

3) No deje fragmentos de cable dentro del variador. Estos pueden causar fallos, averias y mal funcionamientos.

4) Use cables de entrada y salida de seccion suficiente para evitar caidas de tension superiores al 2%. El par del motor
puede disminuir cuando opera a frecuencias bajas y cuando se usa un cable largo entre el variador y el motor.

5) La longitud del cable entre el variador y el motor deberia ser inferior a 150m (492 pies). Debido a la mayor
capacitancia de fuga entre los hilos puede activarse la caracteristica de proteccién por sobrecorriente o el equipo
conectado al lado de salida puede funcionar mal. (Para equipos de menos de 30kW, la longitud del cable deberia ser
inferior a 50m (164 pies)).

6) El circuito principal del variador genera ruido de alta frecuencia y puede perjudicar a equipos de comunicaciones
préximos al variador. Para reducir el ruido instale filtros de ruido en el lado de entrada del variador.

7) No instale capacitores para correccion del factor de potencia, supresores de sobretensiones transitorias o filtros de
RFI en el lado de salida del variador. Puede dafiar estos componentes.

8) Compruebe siempre que el display de cristal liquido y la lampara de carga del borme de alimentacion estén
apagados antes de conectar bornes. El capacitor de carga puede haber retenido alta tension incluso después de
haber desconectado la alimentacion. Tenga la precaucion de prevenir esta posibilidad para no sufrir lesiones fisicas.
9) No conecte el contactor magnético en el lado de salida del variador ni active/desactive el contactor durante el

funcionamiento. Puede causar el disparo o dafos del variador.

4.1.5 Puesta a tierra

1) El variador es un dispositivo de elevada conmutacion y puede tener circulacion de corriente de fuga. Realice su
puesta a tierra para evitar descargas eléctricas.

2) La impedancia de tierra para la Clase 200V es 100 ohmios y para la clase 400V es 10 ohmios 0 menos.

3) Conecte sdlo al borne de tierra dedicado del variador. No use el tomillo de la carcasa o el chasis.

4) El cable de puesta a tierra deberia cumplir, como minimo, con las siguientes especificaciones. El cable de puesta a

tierra deberia ser lo mas corto posible y conectarse al punto de tierra mas cercano al variador.

Seccién del cable de puesta a tierra (mm?)
Capacidad del variador
Clase 200V Clase 400V
0,75~ 3,7kW 35 2
55~75kwW 55 35
11~15kW 14 8
18,5 ~22 kW 22 14
30~ 45 kW - 22
55~ 75 kW - 38
90 ~ 110 kW - 60
132 ~ 160 kW - 100
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4.1.6 Diagrama de conexionado (bornera de alimentacion)

1) Conexionado de variador (hasta 7,5kW)

P(+)| B [N()| U v | w

Fusible
externo

Trifasico

Resistencia de frenado dinamico I M
CA Motor
Fuente de alimentacion de entrada de
CA trifasica
2) Conexionado del equipo de 11~22kW
R(L1) S(L2) T(L3) P(+) B N() U Y, w
3) Conexionado del equipo de 30~75kW
R(L1) S(L2) T(L3) P1(+) P2(+) N(-) U V w
4) Conexionado del equipo de 90~160kW
R(L1) S(L2) T(L3) P(+) N(-) U \ W

Los equipos de mas de 11kW tienen las borneras en disposicién lineal. Los equipos para 0,75~160kW tienen un reactor
de C.C. incorporado, por lo que no es necesaria otra conexion de reactor de C.C. El borme de tierra debe estar puesto a
tierra. No utilice una tierra compartida con maquinas soldadoras u otro equipamiento de potencia elevada. El cable de

tierra debe ser lo mas corto posible. Si el bome de tierra del variador esta lejos del variador, el potencial eléctrico del

bome puede ser inestable porque puede generarse corriente de fuga en el variador.
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4.1.7 Bornes del circuito principal

1) 0,75 ~ 22 kW (200V/400V)

RL1) | S(2) | TL3) | P@) B N() U Vv W

L ——

DBR
Resistencia de
Entrada CA .
o frenado dinamico
trifasica

TN

Simbolo del borne Nombre del borne

R(L1),S(L2),T(L3) Entrada de alimentacién de C.A. | Conecta la entrada de C.A. normal
P(+) Borne de tension de C.C. (+) Borne de tension de la conexion de C.C. (+)
N(-) Borne de tension de C.C. (-) Borne de tension de la conexion de C.C. (-)
P(+),B Resistencia de frenado dinamico | Conexién la resistencia de frenado dinamico
uv.w Salida del variador Conexion del motor de induccion trifasico
2) 30 ~ 75 kW (400V)
R(L1) S(L2) T(L3) P1(+) P2 N(-) U Vv W

Entrada de CA DBU

ifasica

/N

R(L1)S(L2).T(L3) :?rgzgf‘agf) r'f;;‘”gf de Conexién de la entrada de C.A.
P1(+) Borne de tension de C.C. (+) Borne de tension de la conexion de C.C. (+)
Conexion de la unidad de Borne de tension que conecta la unidad de
P2,N(-) o L
frenado dinamico frenado dindmico
N(-) Borne de tension de C.C. (-) Borne de tension de la conexion de C.C. (-)
uv,w Salida del variador Conexion del motor de induccion trifasico

4-8



Capitulo 4 Conexionado
| ]

3) 90 ~ 160 KW (400V)

R(L1) S(L2) T(L3) P(+) N(-)

Entrada de CA
trifasica

Resistor de freno
dinamico

Simbolo del borne Nombre del borne Descr|p0|on

Entrada de la fuente de
R(L1),S(L2),T(L3) alimentacion de CA. Conexion de la entrada de C.A.

P(+) Borne de tensién de C.C. (+) | Borne de tension de la conexion de C.C. (+)

N(-) Borne de tension de C.C. (-) Borne de tension de la conexién de C.C. (-)
Conexion de la unidad de Borne de tension que conecta la unidad de

P(+), N(-) e
frenado externo frenado dinamico
uv,w Salida del variador Conexion del motor de induccion trifasico
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4.1.8 Especificaciones de la bornera de alimentacion y el fusible exterior

Tamano . .
Variador aplicado | del tomillo Fusible exterior
del borne : Corriente | Tension
0,75 kW M4 7.1~12 25 25 14 14 10A 500V
1,5 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 15A 500V
22 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 20A 500V
3,7 kW M4 7,1~12 4 4 12 12 32A 500V
ooy | KW M5 245~318 | 6 6 10 10 50A 500V
7.5 KW M5 24,5~31,8 10 10 8 8 63A 500V
11 kW M6 30,6~38,2 16 16 6 6 80A 500V
15 kW M6 30,6~382 | 25 2 4 4 100A 500V
18,5 KW M8 612918 | 35 30 2 2 125A 500V
22 KW M8 612-918 | 35 30 2 2 160A 500V
0,75~15kW | Mé 7.14~12 25 25 14 14 10A 500V
2.2 kKW M4 7.1~12 25 25 14 14 15A 500V
3,7 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 20A 500V
5,5 KW M5 245318 | 4 25 12 14 32A 500V
7.5 KW M5 245318 | 4 4 12 12 35A 500V
11 kW M5 245318 | 6 6 10 10 50A 500V
15 KW M5 24,5~31,8 16 10 6 8 63A 500V
18,5 kW M6 30,6~38,2 16 10 6 8 70A 500V
400V | 22 kW M6 306382 |25 16 4 6 100A 500V
30~37 kW | M8 612918 | 25 25 4 4 125A 500V
45 KW M8 612918 |70 70 1/0 1/0 160A 500V
55 KW M8 612918 |70 70 10 110 200A 500V
75 KW M8 612-918 |70 70 10 110 250A 500V
90 KW M12 1824~2150 | 100 | 100 | 4/0 4/0 350A 500V
110 KW M12 1824~2150 | 100 | 100 | 4/0 4/0 400A 500V
132 kW M12 1824~2150 | 150 | 150 | 300 | 300 | 450A 500V
160 kW M12 1824~2150 | 200 | 200 | 400  |400 | 450A 500V

1) Aplique el par de apriete recomendado cuando ajuste los tomillos de los bornes. Si los tomillos estan flojos puede producirse un fallo.
2) Use cables de cobre aptos para 600V 75°C.

El largo total del cable debe ser inferior a 200m. Para la conexion del motor, el largo del cable no debe superar los
200m, porque si el motor se conecta desde un lugar remoto, la funcién de proteccién por sobrecorriente se podria
activar por la arménica causada por el aumento del volumen flotante en los cables o podria ocurrir un fallo del
dispositivo conectado al lado secundario. El largo total del cable también debe ser inferior a 200m cuando se conecta
mas de un motor. No use cable triplex para distancias largas (50m hasta 3,7K).

En el caso de cablear en distancias largas, use cable grueso para reducir la caida de tensién de linea y disminuir la

frecuencia portadora, o use un filtro de micro sobretension transitoria.

Caida de tension de linea [V]=(3 X resistencia del cable [nQ/m]X longitud del cable[m] X corriente [A])/1000
Distancia entre el variador y el motor Hasta 50 m Hasta 100 m Mas de 100 m
Frecuencia portadora permitida Menos de 15 kHz | Menos de 5 kHz Menos de 2,5 kHz
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4.1.9 Diagrama de conexion de los bornes de control (bornera de E/S basica)

Interruptor NPN
(Disipador)/PNP
(Fuente)

Interruptor I/PTC

1) Cémo seleccionar NPN /PNP

El iS7 ofrece dos secuencias (+24V, OV) para el borne de entrada del circuito de control: el modo NPN y el modo PNP).
Es posible cambiar la l6gica del borne de entrada a modo NPN y a modo PNP usando el interruptor de ajuste

NPN/PNP). Los métodos de conexion de cada modo son los siguientes:

(1) Modo NPN
Ajuste el interruptor NPN/ PNP en NPN. CM (24YV tierra) es el borne comun para la sefial de entrada del punto de

contacto. El valor por defecto inicial de fabrica es el modo NPN.

Modo NPN (modo Disipador)

PNP | (I [NPN

CM(24G)

fsen

Fuente interna (24V)

H

3

A

| PL(EX)

tx o]

' p2(RX)

|

;
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(2) Modo PNP  — Cuando se usa fuente interna
Ajuste el interruptor NPN/PNP en PNP. 24 (24V fuente interna) es el borne comun para la sefial de entrada del punto
de contacto. Modo PNP — Ajuste el interruptor NPN/PNP en PNP cuando se usa fuente externa.

Si quiere usar una fuente externa de 24V conecte el borne (-) de la fuente externa a CM (24V tierra).

PNP NPN Modo PNP- Cuando se usa fuente interna

:::I_ 1 Fuenteintema (24V)
1

24(24V) |
P1(FX) !
._Ll_[_o — 1 : C

|
P2(RX) i

i

PNP NPN Modo PNP — Cuando se usa fuente externa
]

CM (24G)

|
N—1: H
— O e

Fuente externa
(24V)

| P1(FX) .

;
: P2(RX) C

I

412
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1) Ejemplo de distribucion

Alimenta- (L (L (L (L é g
Relé 2 (normalmente Salida de cion de 24V ® 3z
abierto) colector abierto /—L\
A2 c2 NC Q1 |EG |24 cm IP1 P2 P3 P4 5G S+ S- lem
A1 |C1 B1 P5 P6 P7 P8 |CM VR+ |VR- V1 11 5G |AO1 AO2
g 29
Rele 1 5 S5
o Q Q
(nomalmente abierto) \f \f \f °C;, ‘4; ?;3
En caso de entrada de En caso de entrada de é\ N
Entrada de punto de contacto digital tension analdgica con  corriente analégica ; ;
(Soporte de modos NPN/PNP) resistencia variable (entrada de 4~20 mA)
(entrada de -10V~+10V)
O 0] 0] O § g
Relé 2 Salida de Alimenta- (/ (/ (/ (/ % g
(normalmente abierto) ~ colector abierto cién de 24V
A2 c2 NC Q1 EG (24 CM P1 P2 P3 P4 5G S+ S- |CM
A1 C1 B1 P5 P6 P7 | P8 CM |VR+ | VR- V1 11 5G |AO1 |AO2
H_} g g8
[oX o o
Relé 1 (normalmente 0 Y Y Y % 3 g
@D @
abierto) \) \) \) \o ? T
= N N
Q o O
Encasodeentradade  Encasodeentrada < 33
Entrada de punto de contacto digital tensién analégicacon  de corriente
(Soporte de modos NPN/PNP) resistencia variable analdgica (entrada

(entrada de OV~+10V) de 4~20 mA)

El borne TR es el resistor del terminal de comunicacion RS485 (120 Q).
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4.1.10 Diagrama de conexién de los bornes de control (bornera de E/S aislada)

Interruptor
NPN/PNP

Interruptor I/PTC

1) Ejemplo de distribucion

Alimenta- (L (L (L (L a g
Relé 2 (normal- Salida de colector  gign de 24V &g
mente abierto) abierto { { { {
A2 |C2 |NC Q1 |EG |24 |cMm P P2 |P3 |P4 |CM |S+ |S- BG
Al |C1 B1 P5 P6 P7 P8 |CM VR+ |VR- VA1 I 56 |AO1 |AO2
[ w P W
L 22
Relé 1 g 35
Q 2 Q
(normalmente abierto) \f \T \f \f 2 22
i LRy
Encasodeentradade Encasode § _;:} §
Entrada de punto de contacto digital tensién analogica con  entrada de > >
(Soporte de modos NPN/PNP) resistencia variable corriente analégica

(entrada de OV~+10V)  (entrada de 4~20 m)

Alimenta- J) J) J) J) § §
Relé 2 (normal- Salida de colector  ¢ign de Rz
mente abierto) abierto 24V { { { { (_A_\
A2 |C2 NC Q1 |EG |24 cM |P1 P2 P3 P4 |CM |s+ |[S- BG
A1 [C1 B1 P5 P6 P7 P8 |CM VR+ |VR- V1 I 56 |AO1 |AO2
g £¢
Relé 1 (normal g g 5
mente abierto) 2 & &
o ¥
Encasode entradade Encasode é NN
Entrada de punto de contacto digital tension analégica con  entrada de < ;% %
(Soporte de modos NPN/PNP) resistencia variable corriente analdgica

(entrada de -10V~+10V) (entrada de 4~20)
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4.1.11 Bornes del circuito de control

1) Seleccion de la funcion de arranque del punto de contacto

Tipo Simbolo Nombre del borne Descripcion del borne
del borne

Entrada multifunciéon

P1~P8 1~8 Disponible definiendo como entrada multifuncion
Seleccién de Bome comtin de Bome comun de entrada d’el lpunto de oontact(? .
funcion de CM i (Nota: En el caso de E/S basica, el borne comun es diferente del borne
secuencia .
o —arfangue-del comdn 5G) , — - - —
% punto de Bgme (+).(:ie Fuentg de a!mentamon para ajuste de frecuencia analégica
% contacto VR(+) a!lmentadon para . La salida méaxima es +12V, 100mA
o ajuste de frecuencia
% Bome (-) de Fuente de alimentacion para ajuste de frecuencia analégica
) VR(-) alimentacion para La salida maxima es -12V, 100mA
ajuste de frecuencia
VA Ajuste de frecuencia | Ajusta la frecuencia con una entrada de -10~10VCC
Frecuencia (tensién) Unipolar 0~+10[V]), Bipolar(-10[V] ~10[V]) resistencia de entrada 20kQ
analdgica » Ajuste de frecuencia | Ajusta la frecuencia con una entrada de CC 0~20mA
(corriente) Resistencia de entrada 249Q
Borme comun de sefial de ajuste de frecuencia analdgica y bornes de
5G Borne comun para tension y corriente analégicas
ajuste de frecuencia | (Nota: En el caso de E/S basica, el borne comun es diferente del borme
comun CM)
Selecciona una funcion entre Frecuencia de salida, Corriente de salida,
Borne multifuncion Tension de salida, Tension de C.C.
AO01 de tensién de salida | Tensién de salida: 0~10V
analdgica Tension de salida maxima: 10V
o Corriente de salida méxima: 10mA
Analégica X i - . . .
v Selecciona una funcion entre Frecuencia de salida, Corriente de salida,
Borne multifuncion - . o
AO2 de salida de Tenspn de sal@a, Tensiéon de C.C.
cormiente analégica Corriente de salida: 4~20mA (0~20mA)
0 Corriente de salida maxima: 20mA
z Q1 | Bomemultiuncion 1 ye e menos de 100mA
o (colector abierto)
% EG Bormnme comun para Borme de tierra comun de fuente de alimentacion extera del colector
ol colector abierto abierto
® Alimentacion externa
24 oA\ Corriente de salida maxima: 150mA
La funcion de proteccion se activa interrumpiendo la salida (menos de
Punto de A1,B1, | Salida de sefial de 250VCA 1A, 30VCC 1A)
contacto C1 fallo Sefial de fallo: A1-C1 electrificada (B1-C1 no electrificada)
Sefial normal: B1-C1 electrificada (A1-C1 no electrificada)
Salida de la sefial durante el funcionamiento. Borne de salida
A2 C2 guntorge gonte:c’:to A multifuncién programado por el usuario.
! nfulst;:niiéﬁ ;e © 250VCA, menos de 5A
30VCC, menos de 5A
S+,S-, Bome de entrada de | Linea de sefial RS485
CM sefal RS-485 (véase el Capitulo 11 Funcién de comunicacion, del manual)
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4.1.12 Especificaciones de la distribucion de la bornera de senales

Tamario del cable

B S

P1~P8 | Borne de entrada multifuncion -
Borne comun de punto de contacto

Especificaciones eléctricas

CM (en el caso de E/S basica, CM es Tierra comun para borne de entrada multifuncién
diferente de 5G)
VR+ Fuente de alimentacion (+) para Tension de salida; +12V
ajuste de frecuencia analdgica 0.33~1.25 16~22 Tension de salida maxima: 100mA
VR Fuente de alimentacion (-) para ’ ’ Tension de salida: -12V
ajuste de frecuencia analdgica Tension de salida maxima: 100mA
v1 | Bome mulifuncion de entrada de Tension de entrada: 0~12V 0 -12~12V
tension analdgica
1 Borme multifuncion de entrada de Entrada de 0~20mA
corriente analdgica Resistencia intema: 2490
AOT Borne multifuncion de salida de Tensién de salida méxima: 10V
tension analogica Corriente de salida maxima: 10mA
AO2 B°”."e mult|fun’0|.on de salida de Corriente de salida maxima: 20mA
corriente analdgica

0,33~2,0 14~22

Borme comun de ajuste de Borme comun de sefal de ajuste de frecuencia
5G frecuencia (en el caso de E/S analdgica y bomes de corriente y tension
basica, 5G es diferente de CM) analégicas
Q1 Borme multifuncion (colector abierto) 26VCC, menos de 100mA
Borne de tierra para fuente de
EG alimentacién externa
) ,, 0,33~1,25 16~22 | Corriente de salida maxima: 150mA
o4 Fuente de alimentacion externa de
24V
A1 Punto de contacto A de salida del 250VCA, menos de 5A
relé multifuncion 1 30VCC, menos de 5A
B1 Punto de contacto B de salida del 250VCA, menos de 5A
relé multifuncién 1 30VCC, menos de 5A
Borne comun del punto de contacto 250VCA, menos de 5A
C1 | del relé multfuncion 1 03320 1 14722 | 33vcc, menos de 5A
A2 Punto de contacto A de salida del 250VCA, menos de 5A
relé multifuncion 2 30VCC, menos de 5A
c2 Bome comun del punto de contacto 250VCA, menos de 5A
del relé multifuncién 2 30VCC, menos de 5A
s+g | DomedeentradadesenaRS4%5 | o 75mm? (18AWG), | Linea de sefial RS485
terminal .
cable de par retorcido Para muiltiples conexiones, borne de conexion
CM Bome comun RS485 del tipo blindado ’

(blindado) de tierra para RS485

/\ Precaucion

Para el teclado no use mas de 3 metros de cable remoto. Podria ocurrir un fallo de las sefiales en el
teclado.

Para prevenir emisiones radiadas en las sefales analdgicas y digitales utilice cables de ferrita. Ej. Marca
Wiirth Elektronik ref. 74271132.
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| =]
4.2 Comprobacion del funcionamiento
El IS7 ofrece el MODO DE ARRANQUE FACIL para programar los parametros basicos desde el teclado, con la

distribucion antes indicada, cuando se conecta la alimentacién por primera vez.

4.2.1 Arranque Facil
El Arranque Facil se activa cuando se conecta por primera vez la alimentacion después de haber comprado el equipo
o cuando se vuelve a conectar la alimentacion después de haber inicializado todos los parametros.
- EI Modo de Arranque Facil se activa también en el caso de producirse un disparo del variador.

- EI Modo de Arranque Facil no opera cuando el variador esta en funcionamiento.

4.2.2 Operacion en Arranque Facil

Opera en la siguiente secuencia.

Seleccién de Arranque Facil

¥

CNF-01 Selec Idioma 2. Selecciona el idioma que se visualizara en el teclado. (Solo
esta disponible en inglés actualmente)

Puede ir a Modo Monitoreo si 1. Selecciona el Arranque Facil.
selecciona “No”

<

DRV-14 Pot Motor 3. Define la capacidad de motor utilizada. (Ej.: 0,75KW, 1,5KW)

<

BAS-11 Num Polos 4. Define el numero de polos del motor utilizado.

<

5. Define la tension nominal del motor utilizado. (Para los valores programados, OV
se refiere a tension igual a la tension de entrada del variador.)

BAS-15 Tensién Nom

<

BAS-10 Frec de Linea 6. Define la frecuencia nominal del motor utilizado.

<

BAS-19 Tens Entrada 7. Define la tension de entrada del variador.

<

DRV-06 Modo de Marcha 8. _Deﬁne el método de comando del funcionamiento.
* (Ej: teclado, FX/RX-1, FX-RX-2, etc.)

DRV-01 Consigna Frec 9. Define la frecuencia de comando. (Ej: 50Hz, 60Hz, etc.)

* Se puede pasar a Modo de Monitoreo pulsando la tecla ESC en cualquier momento cuando esta seleccionado el

modo de Arranque Facil.

417
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4.2.3 Comprobacion de funcionamiento normal

1) Direccién de avance/retroceso del motor y comprobacion de funcionamiento normal mediante el teclado
Programar DRV-06 Modo de marcha en 0: Teclado, DRV-07 Sefal Ref Frec en 0: Teclado-1 y DRV-01 Consigna Frec
en velocidad temporaria, comando de operacién en avance, pulsando FWD. En este momento, el eje del motor del

lado de carga gira en sentido inverso al de las agujas del reloj. De no ser asi, deben cambiarse dos bornes de salida

del variador U, V, W.
Operacion en
direcciéon de avance
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5.1 Dispositivos periféricos
5.1.1 Configuracién de los dispositivos periféricos

Deben seleccionarse los dispositivos periféricos apropiados y realizarse las conexiones correctas al variador. La
configuracion o conexion incorrectas de los sistemas pueden perjudicar la operacién normal o causar una
disminucion significativa de la vida Util. En el peor de los casos podria dafiarse el variador, por lo que se recomienda

usar el equipo de conformidad con el manual y las indicaciones de precaucion.

Use la fuente de alimentacion dentro de la especificacion

establecida para el variador.
@ > Fuente de alimentacion
Clase 200V: 200~230V (-15%~+10%)

Clase 400V: 380~480V (-15%~+10%)

'@ Interruptor de caja Cuando la alimentacion estd conectada, en el variador
moldeada (MCCB) o circula una corriente considerable. Seleccione el
interruptor diferencial. interruptor con cuidado, considerando el variador.

No es obligatorio instalarlo, pero si lo hace, no lo utilice
Contactor
para arrancar o parar frecuentemente al variador. Podria
(opcional)
reducir la vida Util del variador.

El reactor es necesario para la instalacion cuando hay

que mejorar el factor de potencia o cuando la potencia
Reactor de C.A.y C.C.
de entrada es elevada (mas de 1000kVA, a una

(Inductancia opcional) . _ ]
distancia de menos de 10m, en general por cercania a
un transformador). Seleccidnelo con cuidado.
La vida Util del variador se ve sumamente afectada por
. y la temperatura del ambiente circundante; asegurese de
= Lugar de instalacion y | I ido. El
I . que la temperatura no supere el rango permitido. E
conexionado del _ _ ) B .
_ conexionado incorrecto podria causar dafios al equipo,
variador _ . o y
por lo que se recomienda seguir la guia de instalacion.
o~ | = El borne de tierra debe estar conectado a tierra.
Tierra = 0

No conecte condensador estatico, supresores de
' . sobretensiones transitorias 0 filtro RFlI a la salida.
Salida del variador
Podrian causar dafios o fallos. El borne de tierra debe

estar conectado a tierra.

Tierra
51
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5.1.2 Especificaciones del interruptor diferencial, el contactor y el reactor (inductancia)

1) Especificaciones del interruptor y el contactor

.Interruptor | .Interruptor
disyuntor (LS) disyuntor (LS)
0008iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-12 008iS7-4 ABS33b,EBS33 GMC-12
0015iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-12 0015iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-12
0022iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-18 0022iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0037iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-22 0037iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0055iS7-2 | ABS53b,EBS53 GMC-22 0055iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0075iS7-2 | ABS103b,EBS103 GMC-32 0075iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0110iS7-2 | ABS103b,EBS103 GMC-50 0110iS74 | ABS53b,EBS53 GMC-22
0150iS7-2 | ABS203b,EBS203 GMC-65 0150iS7-4 | ABS103b,EBS103 GMC-25
0185iS7-2 | ABS203b,EBS203 GMC-85 0185iS7-4 | ABS103b,EBS103 GMC-40
0220iS7-2 | ABS203b,EBS203 GMC-100 0220iS7-4 | ABS103b,EBS103 GMC-50
0300iS7-4 | ABS203b,EBS203 GMC-65
0370iS7-4 | ABS203b,EBS203b | GMC-100
0450iS7-4 | ABS203b,EBS203b | GMC-125
0550iS7-4 | ABS203b,EBS203b | GMC-150
0750iS7-4 | ABS403b/300A GMC-220
0900iS7-4 | ABS403b/400A GMC-300
1100iS7-4 | ABS603b/500A GMC-300
1320iS7-4 | ABS603b/600A GMC-400
1600iS7-4 | ABS603b/600A GMC-500
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2) Especificaciones del reactor de C.A (Inductancia).

EspeC|f|caC|0nes del reactor de C.A. Especificaciones del reactor de C.A.
0008iS7-2 0008iS7-4
0015iS7-2 0,88 14 0015iS7-4 3,23 75
0022iS7-2 0,56 20 0022iS7-4 2,34 10
0037iS7-2 0,39 30 0037iS7-4 1,22 15
0055iS7-2 0,28 40 0055iS7-4 1,14 20
0075iS7-2 0,20 59 0075iS7-4 0,81 30
0110iS7-2 0,15 75 0110iS74 0,61 38
0150iS7-2 0,12 96 0150iS7-4 0,45 50
0185iS7-2 0,10 112 0185iS7-4 0,39 58
0220iS7-2 0,07 160 0220iS7-4 0,287 80
0300iS7-4 0,232 98
0370iS7-4 0,195 118
0450iS7-4 0,157 142
0550iS7-4 0,122 196
0750iS7-4 0,096 237
0900iS7-4 0,081 289
1100iS74 0,069 341
1320iS7-4 0,057 420
1600iS7-4 0,042 558

Observacién
De requerir reactor de C.C. debe adquirir los equipos con reactor de C.C. incorporado.
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5.1.3 Unidad de frenado dinamico (DBU) y resistencias

1) Tipo de unidad de frenado dinamico

Moor aplcado

30~ 37 kw SV037DBH-4 Grupo 1

Tipono UL 45~ S5 kW SVO75DBH-4 Véase Dimensiones
75 kW
30~ 37kw SV370DBU-4U

Clase 400V | 45~55kW SV550DBU-4U
75 kW SV750DBU-4U Grupo 2.
Tipo UL . : .
90 kW SV550DBU-4U, 2Set Véase Dimensiones
110 ~ 132kw SV750DBU-4U, 2Set
162kW SV750DBU-4U, 3Set
2) Disposicién de la bornera
Grupo 2: G N B2 | P/B1

Grupo 3:

P N G | Bt B2

Bornes Funciones

G Borne de tierra

B2 Borne para conexién con B2 del DBU

Bl Borne para conexion con B1 del DBU

N Borne para conexion con N del variador
P Borne para conexion con P1 del variador

=" Nota: LEER el Manual del Usuario del DBU para seleccionar los resistencias de frenado dinamico adecuadas.

3) Conexionado basico de la unidad de freno dinamico y los resistencias de frenado dinamico

Unidad de frenado
dindmico

B

B2 pResisencade
B1 frenado dindmico

P1(+) P2(+) N()
3¢ R(L1)
Potencia de entrada S(L2) \Y;
50/60 Hz T(L3) w
c]C)

Bornes de DBU

B1B2 Conecte correctamente, segin el diagrama de conexionado. Las resistencias de frenado
’ dinamico se conectan a B1, B2 de la unidad de frenado dinamico.
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4) Dimensiones

-Grupo 1 - Grupo 2
80
2055 4—M5 Mounting
R R e T S ] T
+ +
Unidad de freno dinamico Dynamic Braking Unit % %

274
285

00000
8S2Z¢
245
28
21.5

i
L
—

M@ | ;

5) Funciones del display

Los resistencias de frenado dindmico se conectan con B1, B2 en la unidad de frenado dindmico. La DBU tiene 3
LEDs. El LED rojo, situado en el medio, indica la alimentacion principal; un LED verde a la derecha indica el frenado

y otro LED verde a la izquierda indica Disparo por Sobrecalentamiento (OHT).

Display Descripcion de la funcion

El LED POWER esta encendido cuando la alimentacion principal esta conectada.

POWER , . . ., L .
© : En general, el LED POWER esta encendido cuando la alimentacion principal esta conectada
(LED rojo) , .
porgue la DBU esta conectada al variador.
RUN El LED RUN esta encendido cuando la DBU esta activada por la energia regenerativa del

(LED verde) | motor.

En condicién de frenado, si la temperatura supera el valor seleccionado debido al
sobrecalentamiento del disipador térmico, la sefial de activacion de la DBU se interrumpe y el
LED se enciende, por la activacion de la funcion de proteccion por sobrecalentamiento.

OHT
(LED verde)
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6) Resistencias de frenado dinamico

(1) Unidad de frenado dinamico, del tipo opcional

La siguiente tabla considera como par de frenado de C.C.: 150%, %ED: 5%. Los vatios nominales de la DBU

deben duplicarse cuando el %ED es 10%.

150% de par de frenado, 5%ED

Clase de Capacidad del Tioo
tension variador (KW) p Resistencia Vatlos Apariencia
[ohmlos]
150

0,75 BR0400W150J TIPO 1
15 BR0400WO060J 60 300 TIPO 1
2,2 BR0400WO050J 50 400 TIPO 1
3,7 BR0O600W033J 33 600 TIPO 2
55 BR0800W020J 20 800 TIPO 3
Clase 200V 75 BR1200W015J 15 1.200 TIPO 3
1 BR2400W010J 10 2.400 TIPO 3
15 BR2400W008J 8 2.400 TIPO 3
18,5 BR3600W005J 5 3.600 TIPO 3
22 BR3600W005J 5 3.600 TIPO 3
0,75 BR0400W600J 600 150 TIPO 1
15 BR0400W300J 300 300 TIPO 1
2,2 BR0400W200J 200 400 TIPO 1
3,7 BR0O600W130J 130 600 TIPO 2
55 BR1000W085J 85 1.000 TIPO 3
75 BR1200W060J 60 1.200 TIPO 3
11 BR2000W040J 40 2.000 TIPO 3
Clase 400V 15 BR2400W030J 30 2.400 TIPO 3
18,5 BR3600W020J 20 3.600 TIPO 3
22 BR3600W020J 20 3.600 TIPO 3
30 - 12 5.000 -
37 - 12 5.000 -
45 - 6 10.000 -
55 - 6 10.000 -
75 - 6 10.000 -
90 - 45 15.000 -
110 - 35 17.000 -
132 - 3,0 20.000 -
160 - 25 25.000 -
AN Precaucion
En el equipo iS7 90~160kW, la unidad de frenado dindmico para 220kW (SV2200DB-4) necesita la resistencia de frenado
dindmico antes indicado, Si la unidad de frenado dinamico (SVO75DBH-4) se conecta en paralelo use la resistencia de
frenado dindmico antes listada en paralelo,
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6.1 Como usar el teclado
6.1.1 Aspecto y descripcion del teclado estandar (teclado grafico)

El teclado estandar se usa para programar los parametros, visualizar las indicaciones de monitoreo y ver las
operaciones del variador.

LS Industrial Systems

DI1aiITAL LOADEH

1) Dimensiones
=
TR |
|
70 30.2
¢ L
2-M4 NUTefel
%\ /1%
© =
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2) Funciones de las teclas

%///%\

LS Industrial Systems

1. Cancelar (ESC)

2.Ir alaizquierda NG
3. Seleccion de Modo
4. LED de operacion N
\A 5

en retroceso

5. Operacion en retroceso
6. LED de Parada

Nombre de tecla

STOP
RESET)

14. Subir

13. Ajuste de programa
12.Ir ala derecha
11. Multifuncion

ey 10. Bajar
-« 9. LED de operacién en avance

8. Operacion en avance
7. STOP/RESET

Seccion Botones

Descripcion de la funcion

Tecla MODE - Cambiar de modo

Tecla PROGRAM - ES,CI‘IbII‘, cambiar y guardar datos en codigos de
pardmetros

Tecla Subir - Se usan cuando se escriben datos o al moverse

Tecla Bajar entre codigos

Teclas Izquierda / - Mover entre grupos

Derecha - Mover el cursor al escribir

Tecla Multifuncién

- Registrar codigos de operacién por impulsos (Jog) o
definidos por el usuario

- Al escribir es posible usar datos guardados

TECLA previamente pulsando este botdn antes de la tecla
PROGRAM
@ TeclaESC - Pasar al primer cédigo cuando es hecesario
moverse entre codigos en un grupo
- Pasar al modo Monitoreo cuando se cambia de
modo
Tecla FORWARD - El motor gira en la direccion de avance
Tecla REVERSE - El motor gira en la direccion de retroceso
Tecla - Parar durante el funcionamiento
STOP/RESET - Reseteo de un disparo, si se produce
6-2
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3) Composicion del display
(1) Modo Monitoreo

Comando de operacion/ Tecla Multifuncién
Frecuencia

/ Estado operativo del variador
Indicacion de modo s L.
AN ) 5 Elemento de indicacion de estado
MON TK N STP 0.00Hz — Elemento 1 de indicacién del
I / modo Monitoreo

Cursor del modo _/ E_E E H.-E /— Elemento 2 de indicacion

Monitoreo E E I:_" del modo Monitoreo

L Elemento 3 de indicacion
E LI / del modo Monitoreo

(2) Indicacion de cambio de parametro

Estado operativo del variador
Indicacion de grupo Valor de la tecla Multifuncion
Indicacién de modo . /— Elgrgento de indicacion de
estado

»

PARDRV N STP  0.00Hz

Numero y nombre __»| 01ConsignaFrec  0.00Hz “ | Valor del parametro
de codigo 050~ 60.00Hz “™— |
Rango programable
D:0.00 C:10.00
Valor inicial a la entrega J Valor definido actualmente
del equipo
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4) Lista de elementos de indicacion en el display
(1) Elementos de indicacién de Modo: véase “Cambio de modo” en la pagina 6-8.
(2) Elementos de indicacion de Grupo: véase “Cambio de grupo” en la pagina 6-10.
(3) Elementos de indicacion de comando de operacién/comando de frecuencia (el tipo de secuencia y el nimero de
pasos se visualizan durante la operacion de secuencia automatica)
(4) Elementos de indicacién del modo Monitoreo

‘ Funcion ‘ Display H Descripcion

MON Modo Monitoreo
PAR Modo Parametro
Indicacion de .
1 U&M Modo Usuario/Macro
modo
TRP Modo Disparo
CNF Modo Configuracion
K Comando de operacion por teclado
@] Comando de operacion por opcion FBus
2 Comgr]do de A Comando de operacion por opcion de Aplicacion
operacion R Comando de operacion por comunicacion RS-485
incorporada
T Comando de operacion por bornera
K Comando de frecuencia de teclado
\% Comando de frecuencia de entrada V1 6 (V1+1)
I Comando de frecuencia de entrada 11
P Comando de frecuencia de entrada de impulso
U Comando de frecuencia durante la operacion Subir
(operacion Subir-Bajar)
Comando de frecuencia durante la operacion Bajar
D P e
3 Comando de (operacion Subir-Bajar)
frecuencia S Comando de frecuencia durante la operacion Parada
(operacion Subir-Bajar)
@] Comando de frecuencia con la opcion FBus
X Comando de frecuencia V2, 12 de sub-bornera
J Comando de frecuencia de operacién por impulsos (Jog)
R Comando de frecuencia de comunicacion RS-485
incorporada
1-9A~F Comando de frecuencia secuencial
_ Tecla JOG Usar para pasar al modo Teclado JOG
Ajuste de la
4 tecla Local/Remota Usar para seleccionar operacion local o remota
MUltfuncis - , - -
ultifuncion Sel GrUsuario Usar. para registrar o su;,)rlmlr pardmetros como un grupo de
usuarios en el modo Parametro.
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Funcion Display Descripcion

STP Motor parado
FWD Operacién en avance
REV Operacion en retroceso
DC Salida de C.C.

! olsjr::l(tji\?o " WAN Advertencia

variador STL Entrada en pérdida

SPS Busqueda de velocidad
0SS OC controlado por software
OSH OC controlado por hardware
TUN Sintonizacién automatica (Auto Tuning)

(7) Elementos de indicacién de estado: véase “Monitoreo del estado operativo” en la pagina 6-17.
(8) Elementos de indicacion del modo Monitoreo: véase “Monitoreo del estado operativo” en la pagina 6-17.



Capitulo 6 Como usar el teclado

6.1.2 Composicion del menu
El variador serie SV-iS7 comprende los 5 modos que se describen a continuacién. Cada modo tiene sus propios
elementos de funciones correspondientes a las propiedades. En particular, el modo Parametro exhibe las funciones
necesarias para la operacion del variador en grupos.

Mover entre grupos con la tecla MODE
Ej.) Monitoreo -> Parametro

&>
@ m_r : Config
User&Macro 1
= Parameter
Monitor
Mover entre grupos de
parametros con las teclas - = Orive User
lzquierda/Derecha
Ej.) Accionamiento Basic Function Macro 1
->FunCI°n BaSIca Advanced Function Macro 2
Control
E Input Terminal
@ Output Terminal
Communication
E Application
AUT
Application Option Card
Protection
M2
Modo ‘ Display Descripcion
Exhibe informacién sobre el estado operativo del variador. Permite monitorear
Monitoreo MON valor de frecuencia, indicacién de frecuencia operativa, corriente y tension de salida,
etc.
] Permite programar las funciones necesarias para el funcionamiento. Divididas en
Parametro PAR un total de 12 grupos, cada uno adecuado a la dificultad y el objetivo funcionales.
Permite agrupar sélo las funciones necesarias mediante grupo de usuarios y
Usuario/ grupo de macros. No aparece cuando el cddigo de usuario no esté registrado o
Macro UM cuando el modo Usuario/Macro cambia con la tecla MODE, a menos que no esté

seleccionada la macro.

De ocurrir un fallo durante el funcionamiento se visualizara el tipo de fallo y los
datos de frecuencia/corriente/tension de operacién en el momento de producirse.
Disparo TRP También permite monitorear los tipos de disparos que se produjeron previamente.
El modo Disparo no se visualiza cuando no hay historial de fallos previos durante la
operacion normal.

Permite definir el entorno de uso del variador en lo que no esta relacionado
Configura- directamente con las funciones operativas, como seleccion de idioma para el
cion CNF teclado, seleccion de entorno del modo Monitoreo, indicacion de tipo de tarjeta de

opcion instalada en el variador, inicializacion y copiado de parametros.
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1) Modo Parametro

Modo Display Descripcion
Tiene las funciones necesarias para la operacién, incluyendo la
Grupo de accionamiento DRV programacion de frecuencia/aceleracién/desaceleracion y la seleccion
de los comandos de funcionamiento, etc.
L . Permite programar las funciones basicas, como los parametros del
Grupo bésico BAS . .
motor y la frecuencia secuencial, etc.
Grupo de funciones Permite definir el patron de aceleracién/desaceleracion y la funcion de
avanzadas ADV control de frecuencia, etc.
Grupo de funciones de Permite definir funciones relacionadas con el control Sensorless y
control CON vectorial.
Grupo de funciones de los Permite definir funciones relacionadas con la bornera de entrada del
bornes de entrada IN variador, incluida la entrada digital multifuncion y la entrada analégica.
Grupo de funciones de los Permite definir funciones relacionadas con la bornera de salida del
bornes de salida ouT variador, como el relé y la salida analogica.
Grupo de funciones de Define las funciones relacionadas con la comunicacion RS-485
comunicacién COM incorporada y la tarjeta de opcién de comunicacion, si corresponde.
Grupo de funciones de Define funciones como el control PID y la operacién de secuencia
aplicacién APP automatica.
. . Este grupo se visualiza al seleccionar Grupo de Secuencia Automatica
Grupo de funcionamiento . . . -
. . AUT en APP y define las funciones necesarias para la operacion en
en secuencia automatica : L
secuencia automatica.
Grupo de opciones de Define funciones relacionadas con la opcion de encoder vy la tarjeta de
aplicacion APO opcion PLC, si se usan.
Grupo de proteccion PRT Permite definir funciones para proteger al motor y al variador.
. Este grupo se visualiza si seleccion6 Motor #2 en las funciones del
Grupo de funciones del e . - .
M2 borne de entrada multifuncion y permite definir las funciones
motor 2 (Motor 2) . ,
relacionadas con el Motor Numero 2.
2) Modo Usuario/Macro
Grupo Display Descripcion
De los elementos de funciones de cada grupo en el modo Parametro
_ se agrupan Yy visualizan aquellos elementos que deben ser
Grupo Usuario USR : . .
monitoreados o que son definidos por el usuario frecuentemente.
Quedan registrados usando la tecla Multifuncién del teclado.
Las funciones necesarias para el variador segun el tipo de carga
pueden agruparse y seleccionarse en el momento de la entrega de
fabrica. El usuario puede seleccionar un tipo de operacion deseada y
Grupo Macro MCx

los grupos se muestran en MC1 o MC2. Pueden seleccionarse en el
modo Configuraciéon. Para mas detalles véase la pagina 8-48, 8.1.31
Agregado al grupo Macro.
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6.1.3 Cambio de modo

Config

Monitor

/ \

Parameter

User&Macro

\

1) Cambio de modo en el momento de la entrega

El display cambiard como se indica a continuacién cuando cambie de modo usando la tecla MODE. El modo

Usuario/Macro y el modo Disparo no se visualizan en el equipo tal como es entregado de fabrica. Para obtener una

descripcién detallada de estos dos modos véase las paginas 8-47,48, 8.1.30 Agregado al grupo Usuario u 8.1.31

Agregado al grupo Macro.

MON T/K STP 0.00Hz
I B.AA Hz
8.8 0
A L

PAR =DRV STP 0.00Hz
00 Salto a Cadigo
9 CODE

01 Consigna Frec
0.00 Hz

0.0 %

02 Consigna Par

CNF STP 0.00Hz

00 Salto a Caodigo
40 CODE
O1 Sel Idioma

Inglés
02 LCD Contrast
O0000000000000000

MON TK STP  0.00Hz

| B.848 H:z
8.8 A
By

- Encienda el equipo; aparece la indicacion en el display que se observa a la
izquierda. El modo actual es el modo Monitoreo.

- Pulse la tecla MODE una vez.

- Ha cambiado al modo Parametro.

- Pulse la tecla MODE una vez.

- Ha cambiado al modo Configuracion.

- Pulse la tecla MODE una vez.

- Ha regresado al modo Monitoreo.
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2) Cambio de modo con modo Usuario/Macro y modo Disparo

Si el usuario registra el cédigo de usuario o define la funcion Macro con la tecla Multifuncion se visualizara el modo
Usuario/Macro, lo que no sucede cuando el equipo es entregado de fabrica. Ademas, en caso de producirse un
disparo durante el funcionamiento se visualizara el modo Disparo y la informacion sobre el disparo quedara guardada
en el modo Disparo como datos histéricos si se despeja el disparo usando la funcion RESET. El procedimiento para

cambiar entre los dos modos es el siguiente:

MON T/K NJ]STP 0.00Hz
I B.88 Hz - Encienda el equipo; aparece la indicacion en el display que se observa a la
8.8 0 izquierda. El modo actual es el modo Monitoreo.
a\ - Pulse la tecla MODE una vez.

PAR =DRV STP 0.00Hz

00 Salto a Codigo i 4
95 cope - Ha cambiado al modo Parametro.

01 Consigna Frec
0.00 Hz - Pulse la tecla MODE una vez.

02 Consigna Par
9 0.0 %

U&M =»USR STP 0.00Hz

00 SaltoaCodigo - Ha cambiado al modo Usuario /Macro.

0.00 Hz - Pulse la tecla MODE una vez.
0.0%0

o) onsigha Frec

02 Consigna Par

TRP Ultimo-1

00 Fallo 1 - i i
ST ( ) Ha cambiado al modo Disparo.
rec Salida
] 0.00 Hz - Pulse la tecla MODE una vez.
02 Corriente
0.0A
CNF N] sTP 0.00Hz
00 Salto a Cadigo - i i i0
920 CODE Ha cambiado al modo Configuracién.
O e ioma
: Inglés - Pulse la tecla MODE una vez.
02 LCD Contrast
00o0000000000000

MON T/K N]STP 0.00Hz

I BEaEA Hz

A - Ha regresado al modo Monitoreo.
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6.1.4 Cambio de grupo

Puede cambiar de grupo usando las teclas Izquierda/Derecha después de haber pasado al modo Parametro o al

modo Usuario/Macro usando la tecla MODE.

Mover entre grupos con la

Protection

Application Option Card

tecla MODE
Ej.) Monitoreo Macro 2 Application
->Parametro MaCTop Communication
User&Macro User Output Terminal
Input Terminal
— Moyer entre grupos de
parametros con las teclas
Advanced Function .
Izquierda/Derecha
Basic F i . . .
—— Ej.) Accionamiento
Parameter Drive ->Funcion basica

1) Cambio de grupo en el modo Pardmetro

Si pulsa la tecla Derecha en el modo Parametro, el display cambia como se muestra a continuacion. Si pulsa la tecla
Izquierda, el orden de visualizacion sera el inverso.

MON T/K STP 0.00Hz

I BEaEA Hz

BHAE O izquierda. El modo actual es el modo Monitoreo.
(5N - Pulse la tecla MODE una vez.

- Encienda el equipo; aparece la indicacion en el display que se muestra a la

- Ha cambiado al modo Parametro.

9 CODE

Consigna Frec - Se visualiza el grupo Accionamiento del modo Parametro.

) 0.00 Hz
Consigna Par - Pulse la tecla Derecha una vez.

PAR =BAS N STP 0.00Hz
(o]

- Ha cambiado al grupo Funcion Bésica (BAS).

01 Sefal Ref Aux

Ninguno - Pulse la tecla Derecha una vez.
02 Modo Control 2
Ex/Rx-1

PAR =ADV N STP 0.00Hz
00 Salto a Codigo

24 CODE

- Ha cambiado al grupo Funciones Avanzadas (ADV).
01 Patrén Acel

02 Patréon Dec

Lineal - Pulse la techa Derecha 7 veces.

Lineal
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PAR =pPRT N STP 0.00Hz

00 Salto a Codigo
40 CODE
01 Tipo de Carga _
Servicio Pesado
02 Cheq PerdFase HE

PAR =DRV N STP 0.00Hz

NN S[altn a CAdinn
9 CODE

01 Consigna Frec
0.00 Hz
02 Consigna Par

0.0 %

- El grupo cambié en secuencia; se visualiza PRT.

- Pulse la tecla Derecha una vez.

- Haregresado al grupo Accionamiento (DRV) del modo Parametro.

2) Cambio de grupo en el modo Usuario/Macro

Para cambiar al modo Usuario/Macro, el codigo de usuario deberia estar registrado o puede seleccionar la funcion

Macro. Para estas acciones véase la pagina 8-47,48, 8.1.30 Agregado al grupo Usuario u 8.1.31 Agregado al grupo

Macro. Si el codigo de usuario esté registrado y usted selecciond la funcion Macro puede cambiar de grupo de la

siguiente manera:

MON T/K STP 0.00Hz
| BEAEA Hz
8.8 4
A L

Qaltn a CAdinn

01 Consigna Frec
02 Tmpo Acel

M
Qaltn a Cadinn

01 Tmpo Acel
02 Tmpo Decel

Saltn a CAdinn

01 Consigna Frec

0.00 Hz
02 Tmpo Acel
20.0 seg

- Encienda el equipo; aparece la indicacion en el display que se muestra a la
izquierda. El modo actual es el modo Monitoreo.

- Pulse la tecla MODE dos veces.

- Ha cambiado al modo Usuario/Macro (U&M).
- Se visualiza el grupo Usuario (USR).

- Pulse la tecla Derecha.

- Ha cambiado al grupo Macro (MC1).

- Pulse la tecla Derecha.

- Haregresado al grupo Usuario (USR).
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6.1.5 Cambio de cédigo (elementos de funcion)

1) Cambio de codigo en el modo Monitoreo

Pulsando las teclas Subir y Bajar en el lugar donde esta el cursor se veran los nombres frecuencia, corriente, etc.

MON T/K STP 0.00Hz - Encienda el equipo; aparece la indicacion en el display que se muestra a la
Frecuencia

izquierda. El modo actual es el modo de Monitoreo.

- El cursor esta frente al elemento Hz.
E U - Pulse la tecla Bajar.

MON T/K STP 0.00Hz

B.68 8 Hz
- Se visualiza la corriente de salida en el segundo elemento del display.
00 A , .

E | J - No pulse ninguna tecla durante un par de segundos después del cambio.

MON T/K STP 0.00Hz

EE E Hz - El cursor pasa al segundo elemento en el display cuando la corriente de
I _E ﬂ salida deja de visualizarse.
E |v| - Pulse la tecla Bajar.

MON T/K STP 0.00Hz

HZ - El tercer elemento que se visualiza en el display es la tensién de salida.

- No pulse ninguna tecla durante un par de segundos después del cambio.

Tension Salida

MON T/K [N] STP 0.00Hz
E E E HI - La indicacion de la tensién de salida desaparece y el cursor pasa al tercer
_E [:| elemento en el display.
I E U - Pulse la tecla Subir dos veces.

MON T/K [N] STP 0.00Hz

Frecuencia
alh - El primer elemento indica la frecuencia.
MON T/K [N] STP 0.00Hz
- E n - Deja de visualizarse la frecuencia; el cursor esta en el primer elemento del
E U display.
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MON T/K |Il.| STP 0.00Hz

B.808 H
8.8 A
Al

PAR =DRV [N|STP 0.00Hz
00 Salto a Codigo

0.00 Hz

02 Tmpo Acel
20.0

seg

PAR =DRV IESTP 0.00Hz
00 Salto a Cédigo

PAR =BAS [N] STP 0.00Hz

00 Salto a Cédiao
20 CDE
0 enal Ret Aux
Ninguno
04 Modo Control 2
Rx-1

PAR =DRV [N|STP 0.00Hz

00 Salto a Cadigo
9 CODE

0 onsigna Frec
0.00 Hz

02 Tmpo Acel

20.0 seg

PAR =DRV STP  0.00Hz

00 Salto a Cédiao
9 CODE

01 Consigna Frec
0.00 Hz

02 Tmpo Acel
20.0 seq

2) Cambio de cédigo (elementos de funcidn) en otros modos y grupos

Con las teclas Subir y Bajar: Las siguientes figuras ilustran el cambio de cddigo utilizando las teclas Subir y Bajar en
DRV y BAS del modo Parametro. El cambio de cédigo en los otros modos es similar.

- Encienda el equipo; aparece la indicacion en el display que se muestra a la
izquierda. El modo actual es el modo Monitoreo (MON).

- Pulse la tecla MODE una vez.

- El display muestra el grupo DRV del modo Parametro. Si no aparece DRV pulse

la tecla MODE hasta que se visualice o pulse la tecla ESC una vez.

- Si pulsa la tecla Bajar cambiara al codigo 0 en DRV del modo Parametro, tal
como se muestra a la izquierda.

- Pulse la tecla Derecha una vez.

- Ha cambiado al grupo BAS del modo Parametro.

- Puede cambiar de cédigo usando las teclas Subir o Bajar.

3) Cémo cambiar en Salto de Codigo

En los grupos de los modos Parametro y Usuario/Macro hay un elemento de entrada Salto de Cddigo que se usa
para cambiar entre los codigos de cada grupo. Si hay muchos nimeros de cédigo se puede cambiar mas rapido con
las teclas Subir y Bajar. Las siguientes figuras muestran un ejemplo de cambio al nimero de codigo 09 de DRV.

- Compruebe que se visualice el nimero de codigo 00 en el display inicial del
grupo DRV del modo Pardmetro (PAR).
- Pulse la tecla de Programa (PROG).

- El cursor destella para indicar que se puede entrar el nimero de cédigo, como

se muestra a la izquierda.
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PAR =$DRV STP  0.00Hz

00 Salto g Cdodigo
CODE
1-99 CODE
D:9 c:9

PAR =DRV STP 0.00Hz
09 Modo Control

V/F
0 ontrol Par
_____ NO ———
11 Frecuencia JOG
10.00 Hz

PAR =DRV STP 0.00Hz
00 Salto a Cédiao

9 CODE
0 onsigna Frec
0.00 Hz
02 Tmpo Acel
20.0 seq
6-14

- Entre 9 usando la tecla Subir y pulse PROG.

- Ha cambiado al modo Control, con nimero de cédigo 9.

- Si pulsa ESC cambiara a 00 del grupo DRV.
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6.1.6 Programacion de los parametros

1) Definicion de los parametros en el modo Monitoreo

Es posible definir algunos parametros, incluida la frecuencia, en el modo Monitoreo. El siguiente es un ejemplo de
ajuste de frecuencia.

MON T/K N STP 0.00Hz
E E E Hz - Verifique que el cursor se encuentre en el elemento frecuencia; el método de
E n definicion de frecuencia 09 en DRV es por teclado.
E 1 - Pulse PROG.
w

MON T/K STP  0.00Hz
Frecuencia

- Se visualizan los datos del elemento y el cursor destella.

- Puede ir al valor deseado de frecuencia usando la tecla Shift.

MON T/K N] STP 0.00Hz

Frecuencia
fl0.00 Hz ) . .
- Ajuste la frecuencia en 10Hz usando la tecla Subir.

'E n - Pulse PROG.
Al

MON T/K N STP 0.00Hz

B.BA6 H

E n - La frecuencia deseada se ha programado en 10Hz.

Al
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2) Definicion de los parametros en otros modos y grupos
El siguiente es un ejemplo de como se cambia la frecuencia en el grupo Accionamiento del modo Parametro. También

se aplica a otros modos o grupos.

PAR =DRV STP 0.00Hz

00 saltoa Cédiaog CODE - Este es el display inicial del modo Parametro.

O onsigna Frec .
N 0.00 Hz - Pulse la tecla Bajar.

02 Consigna Par
0.0 %

PAR =DRV STP 0.00Hz

00 Salto a Cadigo . . L, .
9 - Ha cambiado al codigo de definicién de frecuencia 01.

0.00 Hz - Pulse PROG.
0.0 %

01 Consiana Frec

O onsigna Par

PAR mhDRV STP 0.00Hz
01 Consigna Frec
0.00 Hz - Si desea definir la frecuencia en 10Hz mueva el cursor hasta el lugar deseado

0.50 — 60.00 Hz
D:0.00 C:0.00

- El cursor destella para indicar que se puede entrar la frecuencia.

usando las teclas Izquierda/Derecha.

PAR =$DRV STP 0.00Hz
01 Consigna Frec

0.00 Hz - Entre 10Hz usando la tecla Subir y pulse PROG.
0.50 ~ 60.00 Hz
D:0.00 C:0.00

PAR =DRV STP 0.00Hz
00 Salto a Cédigo
O

01 Consiana Frec
10.00 Hz

0.0 %

- La frecuencia deseada se ha programado en 10Hz.
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6.1.7 Monitoreo del estado operativo

1) Desde el modo Monitoreo

Se pueden monitorear tres elementos en forma simultdnea en el modo Monitoreo. Pueden editarse algunos
elementos, incluida la frecuencia. Los elementos visualizados pueden ser seleccionados por el usuario en el modo
Configuracion (CNF).

MON T/K [N] STP 0.00Hz - Este es el display inicial del modo Monitoreo.
1EE E Hz - Frecuencia, corriente y tension son los elementos de monitoreo por defecto a
,E ﬂ la entrega del equipo.
E U - Respecto de la frecuencia, en el display se visualiza la frecuencia objetivo

durante la parada y la frecuencia operativa durante la operacion.

CNF [N STP 0.00Hz
21 Linea Visual-1

- Puede definir los elementos que se visualizaran en el modo Monitoreo en

Frecuencia
inea Visual-
Corriente
23 Linea Visual-3
Potencia

secuencia en 21~23 de CNF.

- Pase a 23 usando la tecla Bajar.

CNF [N STP 0.00Hz

21 Linea Visual -1

Frecuencia

22 Linea Visual -2
0 erle

23 Linea Visual -3

- Cambie el elemento 23 en el modo Monitoreo a potencia de salida.

Potencia

MON T/K |ﬁ| STP 0.00Hz

EE E H Z - El tercer elemento visualizado en el modo Monitoreo ha cambiado a potencia

ElEl A de salida.
H.HH kW
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2) Elementos que pueden monitorearse

Modo Cddigo Display de funcién Rango de ajuste Valor inicial

CNF 20 Param Visible 0 Frecuencia 0: Frecuencia
21 Linea Visual-1 1 Velocidad 0: Frecuencia
22 Linea Visual-2 2 Corriente de salida 2: Corriente de salida
23 Linea Visual-3 3 Tension de salida 3: Tension de salida

4 Potencia de salida
5 Contador WHora
6 Tensién Bus de CC
7 Estado Ent Digital
8 Estado Sal Digital
9 Monitoreo V1[V]
10 Monitoreo V1[%)]
1 Monitoreo 11JmA]
12 Monitoreo 11[%)]
13 Monitoreo V2[V]
14 Monitoreo V2[%)]
15 Monitoreo 12[mA]
16 Monitoreo 12[%)]
17 Salida PID
18 Valor ref PID
19 Valor ret PID
20 Par
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3) Cémo usar la indicacion de estado

Los elementos en el angulo superior derecho del display se visualizan en los otros modos, ademas del modo

Monitoreo. Puede entonces registrar una variable que le interesa tener en el display para monitorearla en cualquier

momento independientemente de los cambios de modo u otros cambios.

MON T/K STP@
BEAA H;

8.8 A
Al

CNF [N STP 0.00Hz
20 Param Visible

Corriente
inea Visual -1
 Frecuencia
22 Linea Visual -2
Corriente

MON T/K stp ( 0.0A

B.86 H
B.8 i
@l

- Este es el display inicial del modo Monitoreo.
- En el momento de la entrega del equipo, el elemento de estado indica la

frecuencia.

- Seleccione el elemento a visualizar en la indicacién de estado en el codigo 20
de CNF

- Seleccione corriente de salida.

- La unidad en la parte superior del display ha cambiado de frecuencia a

corriente.

- La indicacion de estado ahora muestra la corriente, también en el modo

Monitoreo.
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6.1.8 Monitoreo del estado de fallo

1) Fallo durante la operacion

TRP Corriente

Sobretension (01
01 Frec Salida

4330 Hz

TRP Ultimo-1
01 Frec Salida
48.30 Hz

02 Corriente

MON T/K [N]STP  0.0A

B.AA H;
8.8
Al

2) Multiples fallos simultaneos

TRP Corriente

Sobretension (02

01 Frecuencia

48.30 Hz

TRP Corriente

00 Fallo (2

0  Sobretension

TRP Corriente
Sobretension (02
01 Frecuencia

48.30 Hz

6-20

- En el caso de producirse un fallo durante la operacién, el modo cambia

automaticamente a Disparo y se visualiza el tipo de fallo de corriente.

- Pulsando la tecla Bajar se visualizan la frecuencia de salida, la corriente de

salida y el estado operativo en el momento de ocurrir el fallo.

- Si el estado de fallo se despeja con RESET regresa la visualizacion previa al

fallo.

- En el caso de ocurrir multiples fallos, el nimero de fallos se visualiza al lado del
tipo de fallo.
- Pulse PROG.

- Se visualiza el tipo de fallo.
- Pulse PROG.

- Regresa el display anterior a la comprobacion del fallo.
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3) Guardar y monitorear el historial de fallos

Los fallos previos se guardan en el modo Disparo. Pueden guardarse hasta cinco fallos.

El historial de fallos se guarda no s6lo con RESET sino también en el caso de producirse un fallo de baja tension

debido a un corte de la alimentacion.

Si el nimero de fallos es superior a cinco, los anteriores a los cinco mas recientes se suprimen automaticamente.

01 Frecuencia
48.30 Hz
02 Corriente

3 A

MON T/K [N]STP  0.0A

B.8008 Hz
8.8 i
@l

el
Fallo (2)
Sobretension
01 Frecuencia
48.30 Hz
02 Corriente

333 A

ente
Fallo ( 1)
Disparo Externo
01 frecuencia

48.30 Hz
02 Corriente
333 A

00

- En el caso de producirse un fallo durante la operacién, el modo cambia

automaticamente a Disparo, visualizandose el disparo.

- Pulsando RESET o entrando el borne, el fallo se guarda automéaticamente y el
display regresa al estado anterior al fallo.

- Pase al modo Disparo con la tecla MODE.

- El fallo mas reciente es guardado en el codigo Ultimo-1.

- Pulse la tecla Derecha.

- Hay un fallo previo guardado en el codigo Ultimo-2.

- Si se produce otro fallo, los datos guardados en Ultimo-2 pasan a Ultimo-3.
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6.1.9 Como inicializar los parametros

Se puede inicializar el pardmetro cambiado por el usuario al estado inicial del momento de entrega del equipo. No s6lo

un parametro, sino un grupo completo del modo Parametro puede seleccionarse e inicializarse.

MON T/K STP  0.0A

888 Hz
8.8 A
Al

CNF STP  0.0A
00 Salto a Cédigo

9 CODE
01 Sel Idioma
Inglés
02 Ver S/W Var
Version 1.00

CNF STP  0.0A
31 Tipo Opcién-2
Ning
32 Tipo Opcién-3
Ning

40 Inic Parametro

CNF STP 0.0A

40 Inic ParamFab
______ NO —————

1 Todos los grupos

2 DRV

CNF STP  00A
31 Tipo Opcién-2
Ning
32 Tipo Opcién-3
Ning

40 Inic ParAmetro

6-22

- Se visualiza el modo de Monitoreo.

- Cambie a CNF usando la tecla MODE.

- Cambie al cédigo 40 usando la tecla Bajar.
- Pulse PROG.

- De los elementos del parametro a reinicializar seleccione Todos los grupos y
pulse PROG.

- La reinicializacion ha concluido y ha regresado al display de seleccién de

inicializacion.
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I

7.1 Funciones basicas
7.1.1 Cémo definir la frecuencia (cuando se requiere su ajuste)

Cadigo No. ' Display de funcién Display inicial
Teclado-1

Teclado-2
V1

11

V2

12
RS-485
Encoder
Field Bus
PLC

Seleccione el método de definicion de la frecuencia en el codigo 07 del grupo DRV. Se puede optar entre definicion digital

DRV 07 Sefial Ref Frec

Ol |Noo|g|~|[W|IN|F|O

usando el teclado, definicién analégica usando entrada de tension (V1) y de corriente (11) desde la bornera de control y el
puerto RS485 incorporado o la opcidn de comunicacién para definir la frecuencia desde el controlador externo.

1) Definicion de la frecuencia usando el teclado 1: Teclado-1

Cadigo No. Display de funcién | | Valor inicial Rango de ajuste
DRV 01 Consigna Frec - | 0.00 0.00~Frecuencia maxima | Hz
07 Sefial Ref Frec 0 | Teclado-1 0~9 -

Se puede cambiar la frecuencia modificandola desde el teclado y pulsando PROG.
Defina el cadigo 07 del grupo DRV en Teclado-1. El cambio de frecuencia se guarda en la memoria si se modifica con el
caAdigo 01 del grupo DRV pulsando PROG.

2) Definicion de la frecuencia usando el teclado 2: Teclado-2

Cadigo No. | Display de funcion | | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 01 Cosigna Frec - | 0.00 0.00~Frecuencia maxima | Hz
07 Sefial Ref Frec 1 | Teclado-2 0~9 -

Se puede cambiar la frecuencia utilizando las teclas Subir y Bajar del teclado. Defina el cdigo 07 del grupo DRV en
Teclado-2.

La frecuencia cambia si se pulsa PROG en el cddigo 01 del grupo DRV y luego Subir o Bajar. Al pulsar PROG, el cambio
gquedara guardado en la memoria; si pulsa ESC no se guardara.
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3) Definicion de la frecuencia mediante la entrada de tension (borne V1) de la bornera: V1

Valor definido

Display de funcion

Sefal Ref Frec

2 v

Entre 10~+10V 6 0~+10V utilizando el borne de entrada de tension (V1) de la bornera. Si entra -10~+10V cambia la
direccion de giro del motor, de acuerdo con el signo de las sefiales de tension.

(1) Si entra 0~+10V,

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste

DRV 07 Senal Ref Frec Vi - -
01 MaxFrec EntAnl - | 60.00 0.00~ Frecuencia maxima | Hz
05 Ajuste V1 |V] - | 0.00 0~10 \%
06 Polaridad V1 0 | Unipolar Unipolar/Bipolar -
07 Filtro V1 - | 10 0~10000 mseg

N 08 Tens V1 x1 - | 0.00 0~10 \Y,
09 Porcent V1yl - | 0.00 0~100 %
10 Tens V1 x2 - | 10.00 0~10 \%
11 Porcent V1y2 - | 100.00 0~100 %
16 Inversion V1 - | No No/Si -
17 Nivel Cuant V1 - | 0.04 0.04~10 %

Defina el codigo 06 del grupo de bornes de entrada (IN) en Unipolar. Entre la resistencia variable en

el borne V1

utilizando la salida de tensién externa o el borne de salida VR de la bornera de control del variador, de la siguiente
manera:

VR
NG

Cuando se conecta a alimentacion interna

N V1
S\

Cuando se conecta a alimentacion externa

(2) Si usa 0~+10V del circuito externo,

Si la resistencia variable esta conectada a la bornera (IN-01 Frec al 100%), la frecuencia de operacion se define en la
tension de entrada maxima. Defina la frecuencia de operacion entre los valores definidos en el grupo de funciones de la
bornera de entrada (IN), codigos 11 6 15 en 100%.

Ejemplo 1) Si IN-01 esta definido en 40.00 e IN-16 esté en el valor por defecto, cuando la entrada al borne V1 es 10V, la
operacioén se efectlia a 40.00Hz.

Ejemplo 2) Si IN-11 esta definido en 50% e IN-01 e IN-16 estan en los valores por defecto, cuando la entrada al borne V1
es 10V, la operacion se efecttia a 30.00Hz (el 50% del maximo de 60Hz).
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IN-05 Ajuste V1: Muestra la entrada de tension al borne V1. Se utiliza para monitorear la tension de entrada actual.

IN-07 Filtro V1: Se utiliza cuando el valor de frecuencia definido tiene mucha fluctuacién causada por el ambiente, como
en el caso de haber ruido. Al definir la constante de tiempo del filtro en un valor elevado es posible reducir la fluctuacién de
la frecuencia, pero la respuesta se torna mas lenta. Cuanto mas alta es la constante de tiempo, mas prolongado es el
tiempo (t). El tiempo definido se refiere al tiempo que le lleva a la frecuencia definida en el variador aumentar hasta un

63%, aproximadamente, cuando la entrada de tension se produce en escalén, como se muestra a continuacion:

Entrada V1

Frecuencia :
definida '
|'l t \ !

IN-08 Tens V1 X1 ~ IN-11 Porcent V1 y2: Se puede definir la pendiente y el valor de desnivel para la tension de entrada.

Frecuencia definida

IN-11

IN-09 [

Entrada V1
IN-08 IN-10

IN-16 Inversion V1: Si se define en 1 si permite invertir la direccion de giro.

IN-17 Nivel Cuant V1: Se utiliza cuando hay mucho ruido en las sefiales analdgicas de entrada al borne. También se
puede reducir el ruido hasta cierto punto usando el valor de filtro pasabajos IN-07, pero cuanto més alto es el valor mas
lenta se torna la respuesta y podria producirse la pulsacion de un ciclo largo. La potencia de resolucion de la frecuencia
de salida para la entrada analdgica disminuye, pero el efecto del ruido es reducido por la funcién de cuantificacion en un
sistema sensible al ruido. El valor de cuantificacion se define como un porcentaje del valor maximo de la entrada
analogica. Por lo tanto, si el valor maximo de entrada es 10V y el nivel de cuantificacion se define en 1%, la frecuencia
cambia en 0,06Hz (cuando la frecuencia maxima es 60Hz), a un intervalo de 0,1V. Cuando el valor de entrada aumenta y
disminuye, la frecuencia de salida difiere de modo tal que se elimina el efecto de la fluctuacién del valor de entrada
analdgica. Si el valor de cuantificacion se divide en cuatro y el valor de la entrada analégica aumenta, cuando la entrada
es tres cuartos del valor de cuantificacion, la frecuencia de salida cambia y aumenta en el siguiente escal6n junto con el
valor de cuantificacién, como se muestra a continuacion. Si el valor de la entrada analdgica disminuye 1/4 del valor de
cuantificacion, la frecuencia de salida cambia.
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Frecuencia de salida [HZ]

60.00 %
LA
59.94 e
0.12
\ Ry
1A
0.06 -
\
) l Entrada analégica [V]
0025 0.1 0.2 9.925 10

0075 Q@75 9.975

Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste

DRV 07 Sefal Ref Frec 2| Vi - -
01 Frec al 100% - | 60.00 0.00~Frecuencia maxima | Hz
05 Ajuste V1 - | 0.00 0~10V \%
06 Polaridad V1 1 | Bipolar Unipolar/ Bipolar -

IN 12 Tens -V1 x1’ -1 0.00 0~10V Y,
13 Porcent -V1yl’ - | 0.00 0~100% %
14 Tens -V1 x2’ - | -10.00 0~10v \%
15 Porcent -V1y2' - | -100.00 0~100% %

Ajuste IN-06 en Bipolar. Los cédigos 12 a 15 solo se visualizan en Bipolar y se puede definir la tension entre 0 y 10V de
entrada al borne V1. Como se muestra a continuacion, para la entrada al borne V1 en resistencia variable puede usarse
la salida de tension del controlador externo o el borne de salida VR de la bornera de control del variador.

-10~+10V VR+
N D< V1
D "
r& CM (5G ) ~ VR-
Cuando se usa -10~10V del circuito externo Cuando se conecta la alimentacion interna

*En caso de E/S bésica
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La frecuencia de salida para la entrada de tension bipolar (-10~+10V) es la siguiente:

Frecuencia de salida en avance
A

-10~0[V] 0-10[V]

Tension de entrada

\j
Frecuencia de salida en retroceso

IN-12 Tens -V1 x1’ ~ IN-15 Porcent -V1 y2’: Se puede definir la pendiente y el valor de desnivel de la frecuencia de
salida para la tension de entrada (-) como se muestra a continuacion:

Ej.) Si la tension minima de entrada (-) V1 es -2V, la relacion de salida de -2V es 10%, la tension maxima es -8V y la
relacion de salida se define en 80%, la frecuencia de salida se encuentra entre 6Hz~48Hz.

EntradaVl  |N-14 IN-12
_8\/ _2\/ "'Oll
- IN-13
6Hz
48Hz
IN-15
Frecuencia definida

Para definir 0~+10V, véase IN-08 Tens V1 X1 ~ IN-11 Porcent V1 y2.

En la siguiente tabla se muestra la seleccion de la direccion de giro del motor por entrada de teclado o bornera y por

Entrada de tension

0~10V -10~0V

entrada de tension bipolar.

Comando de ‘ FWD FWD REV

operacion REV REV FWD
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4) Definicion de la frecuencia mediante la entrada de corriente en la bornera (borne 1)

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 07 Sefal Ref Frec 3| 11 - -

01 Frec al 100% - | 60.00 0.00~ Frecuencia maxima | Hz

20 Visual 11 - | 0.00 0~20 mA

22 Filtro 11 - | 10 0~10000 mseg

23 Corr 1 x1 - | 4.00 0~20 mA
IN 24 Porcent 11 y1 - | 0.00 0~100 %

25 Corrllx2 - | 20.00 0~20 mA

26 Porcent 11 y2 - | 100.00 0~100 %

31 Inversion 11 - | No No/Si -

32 Nivel Cuant |11 - | 0.04 0.04~10 %

Seleccione 11 en el cédigo 07 del grupo DRV. Aplique 0~20mA de corriente de entrada en el borne |11 de la bornera para

definir la frecuencia.

IN-01 Frec al 100%: Define la frecuencia operativa en la entrada de corriente méxima. Se define la frecuencia operativa

cuando el valor en IN-26 es 100%.

Ejemplo 1) Si IN-01 esta definido en 40.00 e IN-23~26 estan en el valor por defecto, cuando la entrada al borne 11 es

20maA, la operacion se efectila a 40.00Hz.

Ejemplo 2) Si IN-26 esta definido en 50% e IN-01, 23~26 estan en los valores iniciales, cuando la entrada al borne 11 es

20maA, la operacion se efectiia a 30.00Hz.

IN-20 Visual I1: Muestra la entrada de corriente al borne 11. Se usa para monitorear la entrada de corriente actual.

IN-22 Filtro 11: El tiempo definido se refiere a la constante de tiempo que le lleva a la corriente de entrada, la cual se

aplica en forma escalonada, en llegar al 63% aproximadamente del valor de I1.

IN-23 Corr 1 x1 ~ IN-26 Porcent 11 y2: Se puede definir la pendiente de la frecuencia de salida y el valor de desnivel en

relacion con la corriente, como se muestra a continuacion.

Frecuencia definida
IN-26
IN-24 | 4
IN-23 IN-25

IN-31 Inversién I1: Se puede cambiar la direccién de giro.

Entrada 11

IN-32 Nivel Cuant I1: La misma funcion de cuantificacién que IN-17. Véase “IN-17 Nivel Cuant V1” en la pagina 7-3.




Capitulo 7 Funciones basicas

5) Comando de frecuencia mediante la tarjeta de opcién E/S avanzada
Se puede entrar el comando de frecuencia usando -10~+10V (borne V2) y 0~20mA (borne 12) si la tarjeta de E/S

extendida esta instalada en la ranura de opcion del variador.
» Entrada de -10~+10V

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste

DRV 07 Sefial Ref Frec 4| V2 - -
35 Ajuste V2 -1 0.00 0~20 mA
37 Filtro V2 - | 10 0~10000 mseg
38 Tens V2 x1 - |1 0.00 0~10V Vv
39 Porcent V2 y1 - | 0.00 0~100 %
40 Tens V2 x2 - | 10.00 0~10 Vv

N 41 Porcent V2 y2 - | 100.00 0~100 %
42 Tens -V2 x1’ - | 0.00 0~10 \Y,
43 Porcent -vV2 y1’ - | 0.00 0~100 %
44 Tens -V2 x2’ - | -10.00 0~10 vV
45 Porcent -vV2 y2' - | -100.00 -100~0 %
46 Inversién V2 0| No No/Si -
47 Nivel Cuant V2 - | 0.04 0.04~10 %

La entrada de tension desde la tarjeta de opcién E/S extendida aplica tension bipolar a -10V ~ +10V. El método operativo

es el mismo que para la entrada Bipolar del borne V1, que se describe en la pagina 7-2.
» Entrada de 0 ~ 20mA

Caddigo No. | Display de funcion | Valor definido 7 Rango de ajuste | Unidad
DRV 07 Sefial Ref Frec 512 - -

50 Visual 12 - | 0.00 0~20 mA

52 Filtro 12 - |15 0~10000 mseg

53 Tens 12 x1 - | 4.00 0~20 mA

54 Porcent 12 y1 - | 0.00 0~100 %

55 Tens 12 x2 - | 20.00 4~20 mA
N 56 Porcent 12 y2 - | 100.00 0~100 %

57 Tens -12 x1’ - | 0.00 -20~0 mA

58 Porcent -12 y1’ - | 0.00 -100~0 %

59 Tens -12 x2' - | -20.00 -20~0 mA

60 Porcent -12 y2’ - | -100.00 -100~0 %

61 Inversion 12 - | No No/Si -

62 Nivel Cuant 12 - |1 0.04 0.04~10 %

Para consultar el método operativo, véase la descripcion del borne I1 en la pagina 7-4.
» Entrada de -20~20mA

El método operativo es el mismo que el Bipolar; también es posible la operacion Bipolar con entrada de -20~20mA.
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6) Definicion de la frecuencia mediante la tarjeta de opcion encoder (si se requiere utilizar entrada de impulso
para el comando de frecuencia)

Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 07 Sefial Ref Frec 7 | Encoder - -
IN 01 Frec al 100% - | 60.00 0.00~Frecuencia maxima | Hz
01 Enc Opc Mode 2 | Referencia | 0~2 -
04 Sel Tipo Enc 0| - 0~2 -
05 Sel DPulsos Enc 2| A 0~2 -
06 NUm Pulsos Enc - - 10~4096 -
APO 09 Ref Pulsos - - - kHz
10 Filtro Enc -1 10 0~10000 mseg
1 Pulsos Enc x1 -1 00 0~100 kHz
12 Percent Enc Y1 - | 0.00 0~100 %
13 Pulsos Enc x2 - | 100.0 0~100 kHz
14 Percent Enc y2 - | 100.00 0~100 %

Si instala la tarjeta de opcion encoder en el gabinete principal del variador se visualiza el codigo APO-01.

APO-01 Enc Opc Mode, APO-05 Sel DPulsos Enc: Seleccione Referencia 2 en APO-01 para definir la frecuencia con
el encoder. Defina APO-05en 2 A.

APO-04 Sel Tipo Enc, APO-06 Num Pulsos Enc: Ingresa el método de salida y el nimero de pulsos, conforme a la
especificaciéon del encoder.

APO-10 Filtro Enc ~ APO-14 Percent Enc y2: Define la constante de tiempo del filtro y las frecuencias de entrada
minima y maxima del encoder. La frecuencia de salida correspondiente a la frecuencia de entrada del encoder es la
misma que la de la entrada de tensién (V1) o corriente (11).

APO-09 Ref Pulsos: Muestra la frecuencia del pulso que se ingresa cuando APO-01 Enc Opc Mode esta definido en
Referencia.

7) Definicion de la frecuencia mediante comunicacion RS-485: RS-485

Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste
DRV 07 Sefial Ref Frec 6 | RS-485 - -
01 NUm InvRS-485 -1 0~250 -
0 | ModBus RTU 0~2 -
02 Protoc RS-485 1| ModBus ASCI 0~2 -
2 | LSInv 485 0~2 -
COM 04 BaudV RS-485 3| 9600 1200~38400 bps
0| D8/PN/S1 0~3 -
07 Modo RS-485 1] D8/PN/S2 0~3 -
2| D8/PE/S1 0~3 -
3| D8/PO/S1 0~3 -
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Si define DRV-07 Sefial Ref Frec en RS-485 puede controlar el variador mediante la comunicacién con un controlador
superior (PLC o PC) usando el borne RS485 (+S, -S) de la bornera. Para més detalles véase el Capitulo 11 Funciones de

comunicacion.
Nota: Consulte el Manual del usuario de las opciones de comunicacion, como Profibus, Device-nety PLC.

7.1.2 Determinacion del comando de frecuencia analégico

Cédigo No. | Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste | Unidad
0 | Teclado-1 0~9 -
1 | Teclado-2 0~9 -
2 |V1 0~9 -
3 (1 0~9 -
DRV | 07 Sefial Ref Frec Ve o -
5 |12 0~9 -
6 | RS-485 0~9 -
7 | Encoder 0~9 -
8 | FieldBus 0~9 -
9 | PLC 0~9 -
IN 65~75 Definir *Px 21 | Fijar Analég 65~75 -

*Px : P1~P8, P9~P11 (opcién)
Esta es la funcion para determinar la frecuencia de operacion cuando el borne multifuncion esta seleccionado como Fijar
Analbg, en caso de definir la frecuencia usando la entrada analdgica de la bornera de control.

Frecuencia definida

Frecuencia

Px
Comando ‘
de operacion

7.1.3 Cambio de frecuencia a revoluciones

Si define el valor de Selec Hz/Rpm en “1: Visual Rpm”, la frecuencia cambiara a revoluciones.

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste

DRV 21 Selec Hz/Rpm | 1 | Visual Rpm - rpm
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[
7.1.4 Definicion de frecuencia secuencial

Cédigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 07 Senal Ref Frec - - - -
BAS 50~64 Ref Frec - x - - -- Hz
7 Veloc-L - -
o 8 Veloc-M - -
N 65~75 Definir Px o N ] ]
10 | Veloc-X - -
89 Retdo OrdSeq - 1 - mseg

*Frec Sec— X : Frec Sec -1~15, Px: P1~P8, P9~P11 (Opcién)

La operacion secuencial esta disponible utilizando el borne multifuncién. La frecuencia de Velocidad 0 usa el comando de
frecuencia seleccionado en el codigo 07 del grupo DRV.

Entre la frecuencia secuencial deseada en los cddigos 50~64 del grupo BAS.

Seleccione el borne que se utilizard como entrada secuencial de los bornes multifuncion P1~P11 y defina una funcion
secuencial (Veloc-L, Veloc-M, Veloc-H, Veloc-X) para cada uno.

Veloc-L, Veloc-M, Veloc-H y Veloc-X se identifican como cédigos binarios y la operacion comienza por la frecuencia
definida en BAS-50 ~ BAS-64.

Si los bornes multifuncién P6, P7 y P8 estan determinados en Veloc-L, Veloc-M y Veloc-H, respectivamente, la operacion
se realiza como se muestra a continuacién. En el caso de usarse, Veloc-X puede configurarse hasta velocidad 16 cuando
el bit mas alto es Veloc-X.

2
Velocidad | FX o RX P8 P7 P6
3
0 v - - -
Frecuencia 4 8 1 v - - v
5 7 2 v - 4 -
3 v - v v
P6 i I i I | » »;
P7 I I 4 - -
P8 | 5 v v - v
X 6 v v v -
RX \ 7 v v v v

7-10
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[Ejemplo de Veloc-8]
Si los bornes multifuncion P5, P6, P7 y P8 estan definidos en Veloc-L, Veloc-M, Veloc-H y Veloc-X, respectivamente, la
operacion se realiza del siguiente modo:

Velocidad | FXoRX P8 pP7 P6 P5
0 v - - - -
1 v - - - v
2 v - - v -
3 v - - v v
4 v - v . ]
5 4 - v - v
6 v - v v -
7 v - v v v
8 v v - - -
9 v v - - v
10 v v - v -
1 v v - v v
12 v v v - -
13 v v v - v
14 v v v v -
15 v v v v v

IN-89 Retdo OrdSeq: Si se utiliza el borne multifuncién para definir la frecuencia secuencial se puede determinar el
tiempo de comprobacion de la entrada de la bornera en el variador. Por ejempilo, si se define el tiempo de comprobacién
de entrada en 100mseg y el borne multifunciéon de entrada P6 se verificara si otra entrada de la bornera tiene 100mseg
de entrada. Después de 100mseg se acelera o desacelera segun la frecuencia correspondiente al borne P6.

7.1.5 Método de definicion del comando de operacion

Cadigo No. Display de funcién Valor inicial
Teclado

Fx/IRx-1
FX/Rx-2
RS-485
FieldBus
5 PLC

Seleccione el método de definicion del comando de operacion en el cédigo 06 del grupo DRV. Para el comando de

DRV 06 Modo de marcha

AWML |O

operacién, ademas de la operacién béasica usando el teclado y el borne multifuncion, puede también utilizarse la
comunicacién RS485 incorporada, FieldBus (bus de campo) y la tarjeta de opcién de aplicacion.
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1) Comando de operacion por teclado: Teclado
Cddigo No. | Display de funcién | Valor inicial

DRV 06 | Modo de marcha | O| Teclado | -

Si se define el cddigo 06 del grupo DRV con el teclado, la operacion comienza usando las teclas FWD y REV del
variador y se detiene usando la tecla STOP.

2) Comando de operacién por bornera 1: Fx/Rx-1

Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 06 Modo de marcha 1 | FXRx-1 - -
65~75 Definir Px 1 | FX - -
IN 65~75 Definir Px 2 | RX - -
88 Retdo Marcha - 1.00 0.00~100 seg

*Px : P1~P8, P9~P11 (opcion)
Defina el cédigo 06 del grupo DRV en Fx/Rx-1. Seleccione el borne para los comandos de operacion FX y RX entre los
bornes multifuncion P1~P11 y defina la funcion del borne apropiado de IN-65~75 en FX y RX. Se produce la parada si los
bornes FX 'y RX estan en ON o en OFF al mismo tiempo.
IN-88 Retdo Marcha: La operacion comienza después del tiempo definido cuando se define la entrada por los bornes

FX o RX. Puede utilizarse cuando es necesario sincronizar el arranque del funcionamiento con una secuencia externa.

Frecuencia
EX I | —
RX \ \

3) Comando de operacion por bornera 2 : Fx/Rx-2

Cadigo No. | Display de funcion

DRV 06 Modo de marcha 2 | FXIRx-2 - -
65~75 Definir Px 1 | FX - -

IN 65~75 Definir Px 2 | RX - -
88 Retdo Marcha - 1.00 0.00~100 seg

*Px : P1~P8, P9~P11 (opcién)

El borne FX se utiliza para el comando de operacién y el borne RX para seleccionar la direccién de giro. Defina el codigo
06 del grupo DRV en Fx/Rx-2. Seleccione el borne para los comandos de operacion FX y RX de los bornes multifuncion
P1~P11 y defina la funcién de los bornes apropiados de IN-65~75 en FX y RX.

IN-88 Retdo Marcha: La operacion comienza después del tiempo definido cuando se define la entrada por los bornes
FX o RX. Puede utilizarse cuando es necesario sincronizar el arranque del funcionamiento con una secuencia externa.
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Frecuencia

FX \
RX \ \

4) Comando de operacion por comunicacion RS-485: RS-485

Rango de ajuste

Cédigo No. Display de funcién | Valor definido

DRV | 06 Modo de marcha 3| RS-485 - -
04 ID RS-485 -1 0~250 -
05 Protoc RS-485 0 | ModBus RTU - -

com 06 VBaud RS-485 3| 9600 1200~38400 bps
07 Modo RS-485 0| D8/PN/S1 - -

El variador puede controlarse mediante la comunicacion con un controlador superior (PLC o PC) usando el borne RS485
(+S, -S) de la bornera si define el codigo DRV-06 Modo de marcha en RS-485. Para mas detalles véase el Capitulo 11

Funciones de comunicacion.

7.1.6 Operacion de bypass local/remoto, utilizando las teclas muiltifuncion
(Comprobar la operacion del variador o del equipo sin cambiar los valores de parametros existentes)

Display de funcién | Valor definido

CNF 42 Sel Tecl Multi 1| Local/Remoto -
DRV 06 Modo de marcha 1| FX/Rx-1 -

& Precaucion

La operacion de bypass local/remoto podria causar problemas con el dispositivo, como su interrupcion
durante el funcionamiento, si se utiliza indebidamente, por lo que se recomienda su uso sélo cuando es
necesaria.

En el caso de operar por un método que no sea el teclado (por bornera o por comunicacion) puede utilizar esta funcién
para comprobar la operacion o revisar el gabinete del variador o hacer una operacion de conmutacion manual usando el
teclado en caso de emergencia.

1) Definicién de Local: Local se refiere a la funcién de transformar todos los comandos de operacién, frecuencia y par
para que sean operados totalmente desde el teclado. En este caso, el comando de operacién por impulsos (JOG) se
ignora (cuando RUN Enable (Habilitar Marcha) esta definido en el borne multifuncion, la operacién es posible con este
comando activado).

2) Definicion de Remoto: Remoto se refiere al funcionamiento del variador mediante comandos de operacién y de
frecuencia predeterminados, cuando el variador esta definido en comunicacion o secuencia, respectivamente.

3) CNF-42 Sel Tecl Multi: Si se define el codigo en 1 Local/Remoto aparece la sefial E en la indicacion de estado del

7-13




Capitulo 7 Funciones basicas

teclado y las teclas multifuncion operan en funciones locales/remotas. Cuando se ve la E en la indicacién de estado del
teclado se estd en el modo de Operacién Remota, la cual opera mediante parametros predeterminados sin ningun
cambio en la operacion. Si quiere el modo de Operacion Local, con la E en el display pulse la tecla multifuncion y la E|
se convierte en una L y se puede operar el variador con las teclas FWD y REV del teclado. Si se pulsa la tecla
multifuncién una vez mas se visualiza la E y el variador opera segun el método seleccionado en DRV-06.

4) Cambio de Remoto a Local: En caso de cambiar de Remoto a Local, la sefial que representa la fuente de comando
y la fuente de frecuencia en la parte superior del modo MON cambia a K/K. El variador se detiene si estaba operando en
estado remoto.

5) Cambio de Local a Remoto: En caso de cambiar de Local a Remoto, la indicacion K/K en la parte superior del modo
MON es representado por una sefial diferente, correspondientes a la fuente de comando y la fuente de frecuencia
predeterminadas. El cambio a Remoto esta disponible durante la operacion Local, pero los movimientos pueden variar
segun la fuente definida.

(1) Cuando la bornera es la fuente de comando

El cambio de Local a Remoto durante la operaciéon hace que el comando de operacién sea por la bornera. Es decir, si RX
esta en la bornera y el motor esta girando en avance en Local, el cambio a Remoto hace que el motor gire en la direccion
inversa.

(2) Fuente de comando digital

La fuente de comando digital se refiere a todas las fuentes de comando excepto la bornera, es decir, comunicacion, PLC
y teclado. En el caso de que la fuente de comando sea digital, el variador se detiene y luego arranca cuando se imparte el
préximo comando. La frecuencia objetivo se define a la fuente de frecuencia determinada actualmente.

6) Borne con alimentacion: Cuando ADV-10 Arr Alim ON esta en No, si los bornes de FX, RX, FWD_JOG, REV_JOG,
PRE EXCITE estan definidos, el cambio a Local sigue permitiendo al teclado operar el variador. Sin embargo, si se
cambia huevamente a Remoto, la operacion se inhabilita. Es decir, si uno de los cinco bornes mencionados esta activado
(ON) recibiendo alimentacién, el motor no funciona con FX o RX. Por lo tanto, si Arr Alim ON esta en No, el borne RUN
esté disponible después de haber encendido el variador con todos los bornes desactivados (OFF).

7) Cuando el motor se para debido a un disparo ocurrido durante la operacién: Si el motor se para por un disparo
ocurrido durante la operacion y se efectua su reseteo, en el modo Local el motor del variador puede operarse mediante el
teclado, pero en el modo Remoto no puede operarselo, independientemente de cuantos comandos de operacion se
envien a la bornera. Es decir, el motor comienza a girar después de que todos los bornes de operacién hayan sido
desactivados y el borne de comando de operacién haya sido activado.

7.1.7 Prevencion del giro en avance o en retroceso: Prev Marcha

| Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
ADV | 09 | Prev Marcha | 0 | Ninguno 0~2 -

Se puede seleccionar la direccion de giro del motor que se desea prevenir.
Ninguno: Ambos avance y retroceso estan disponibles.

Prev Avance: Se previene la operacion en avance.
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Prev Retroceso: Se previene la operacion en retroceso.

7.1.8 Arranque inmediato con la alimentacion: Arr Alim ON

Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 06 Modo de marcha - 1~2 - -
ADV 10 Arr Alim ON 1 | ---Si- No/Si -

El variador comienza a operar cuando recibe alimentacion y el comando de operacion por bornera esta activado.

Este método es efectivo sélo cuando el cddigo 06 del grupo DRV Modo de marcha esta definido en 1 (FX/Rx-1) o en 2
(FX/Rx-2). En tal momento, si la carga (Ventilador) esta en el estado de Rueda Libre, puede producirse un disparo durante
la operacién. Cambie el bit 4 a 1 en CON-71 Busq Veloc y el variador podra arrancar con la Busqueda de Velocidad. De
lo contrario, el variador acelerara con el patrén normal de V/f, sin Blsqueda de Velocidad.

Si esta funcion no esté seleccionada, la operacion se reanuda después de que el comando de operacion se desactiva y

vuelve a activar otra vez.

Potencia

Frecuencia

Comando de
operacion C : :

Cuando ADV-10=0 Cuando ADV-10=1

& Precaucién

Tenga cuidado con esta funcién, ya que hace girar al motor en forma inmediata al aplicar la alimentacion.

7.1.9 Rearranque por reposicion después de un disparo: Reinicio RST

Display de funcién | Valor definido Valor defecto | Rango de ajuste | Unidad
FX/RX-1
DRV 06 Modo de marcha " | o EXRX2 FX/RX-1 1~2 -
08 Reinicio RST 1| -Si-- 0:No No(1)/Si(1) -
PRT 09 NumReintentos 1 0 0~10 -
10 Ret Re-Intent 1.0 1.0 0~60.0 seg

El variador reanuda su operacién si el comando de operacién por bornera esta activado cuando se realiza la reposicion
después de un disparo. El variador interrumpe la salida cuando se produce un disparo y el motor pasa a Rueda Libre. En
este momento puede producirse el disparo del variador. Cambie el bit 2 a 1 en CON-71 Busq Veloc y el variador
arrancara con Busqueda de Velocidad cuando se libere el disparo. De lo contrario, el variador acelerara con el patron
normal de V/f, sin Basqueda de Velocidad. Si no es utiliza esta funcién, la operacion se reanuda cuando el comando de
operacion se desactiva y vuelve a activar después de la reposicion.
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Frecuenciﬂ T

Reposicion e
Comando‘de | ‘ ‘ ‘
operacion

Cuando PRT-08=0 Cuando PRT-08=1

/\\ Precaucién

Cuando se usa esta funcion, si se realiza la reposicion del variador en la botonera del display después de
un disparo, el motor comienza a girar. Tenga cuidado porgue puede producirse un accidente.

7.1.10 Definicion del tiempo y el patron de aceleracion/desaceleracion

1) Definicién del tiempo de aceleracion/desaceleracion basado en la frecuencia maxima

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste
M 75kW | 20.
03 Tmpo Acel - (?nos de 75 0.0 0~600 seg
Mas de 90kW 60.0
DRV 04 Tmpo Decel - Me’znos de 75KW | 300 0~600 seg
Mas de 90kW 90.0
20 Frec Max - | 60.00 0~400 Hz
BAS 08 Modo T Ramp 0 | Frecuencia maxima Frec Max/ Frec Delta | -
09 Base de Tmpo 1|01 0.01/0.11 seg

Si se define BAS-08 en Frec Max se puede acelerar o desacelerar con la misma pendiente basada en la frecuencia
méxima, independientemente de la frecuencia de operacion.

El tiempo de aceleracion establecido en DRV-03 es el tiempo que la frecuencia necesita para llegar al valor maximo
desde 0 Hz y el tiempo de desaceleracion en 04 es el tiempo que la frecuencia requiere para detenerse en 0 Hz desde la
frecuencia maxima.

Ejemplo) Si se define la frecuencia méxima a 60,00 Hz, el tiempo de Aceleracién/Desaceleracion en 5 segundos y la
frecuencia de operacion en 30 Hz, el tiempo requerido es 2,5 segundos.

Frecuencia
maxima
Frecuencia
FX \
Tiempo Acel Tiempo Desac
-« -«
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A Precaucion

El valor de aceleracion inicial en los equipos de 90 ~ 160 kW es 60,0seg y el valor inicial de
desaceleracion es 90,0seg. No debe confundirse el valor que aparece en el angulo inferior izquierdo
del teclado D: 20.0, D: 30.0, que se aplica a equipos hasta 75kW.

BAS-09 Base de Tmpo: Se utiliza cuando se requiere un tiempo preciso de Aceleracién/Desaceleracion debido a las
caracteristicas de carga o para incrementar el tiempo maximo definido. Cambia las unidades de todas las funciones

relacionadas con el tiempo.

Valor definido | Rango de tiempo de aceleracion/ desaceleracion Precision

0 | 0.01seg | 0.00~60.00 Ajustable a 0,01 segundo

1 | 0.1seg 0.0 ~600.0
2 | 1seg 0~ 6000

Ajustable a 0,1 segundo

Ajustable a 1 segundo

A Precaucion

El cambio de unidad produce el cambio del tiempo maximo ajustable. Si cambia BAS-09 Base de
Tmpo a 0 (0,01seg) cuando Tmpo Acel esta definido en 1000.0 segundos, el tiempo de aceleracion

se convierte en 600.00 segundos.

2) Definicion del tiempo de aceleracion/desaceleracién basado en la frecuencia de operacion

Cédigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste Unidad

03 Tmpo Acel - | 20.0 0~600 seg
DRV

04 Tmpo Decel - | 300 0~600 seg
BAS 08 Modo T Rampa 1| Frec Delta Frec Max/Frec Delta -

Si define BAS-08 en Frec Delta se puede definir el tiempo de aceleracion/desaceleraciéon en el tiempo que la corriente
necesita durante la operacion a velocidad constante para llegar a la frecuencia objetivo del proximo escalén. Si se define
Tmpo Acel en 5 segundos, en el caso de la operacion en el escalén entre 10Hz y 30Hz, mientras esta estético, el tiempo

de aceleracion es el siguiente:

Frecuencia de
operacion 30H2
10Hz
- % Tiempo
Comando de 5 7 12 [Seg]
operacion
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03 Tmpo Acel - M?nos de 7SKW | 20.0 0~600 seg
DRV Mas de 90 kW 60.0
04 Tmpo Decel - Me,)nos de 75 KW | 300 0~600 seg
Mas de 90 kW 90.0
BAS 70~74 Tmpo Acel-x - XXX 0~600 seg
71~75 Tmpo Dcel-x - XXX 0~600 seg
65~75 Definir Px 11 | XCEL-L - -
IN 65~75 Definir Px 12 | XCEL-M - -
89 Retdo OrdSeq - 1 1~5000 mseg

* Tmpo Acel-x : Tmpo Acel-1~3, Tmpo Decel-x: Tmpo Decel-1~3

Se puede modificar el tiempo de aceleracion/desaceleracién utilizando el borne multifuncién. Defina Tmpo Acel/Decel-0 |
DRV-03 y 04 y Tmpo Acel 1~3, Tmpo Decel 1~3 en 70~75. Seleccione el borne que se utilizara como comando de
tiempo de aceleracion/desaceleracion secuencial entre los bornes multifuncion P1~P11 y defina cada uno de los
comandos de aceleracién/desaceleracion secuenciales (XCEL-L, XCEL-M). XCEL-L y XCEL-H se identifican en codigos
binarios y la operacién esta basada en los tiempos de aceleracién/desaceleracion definidos en BAS-70 ~ BAS-75.

Si define los bornes multifuncion P7 y P8 en XCEL-L y XCEL-M, respectivamente, la operacion sera la siguiente:

Acel Des2
Tmpo Acel/Decel | P8 pP7
FrecuenciaAceo Des3
0 - -
1 - v
2 v -
P7 e . 3 v v
P8 | |
EX | \

IN-89 Retdo OrdSeq: El tiempo Retdo OrdSeq puede definirse en el variador cuando se usa el borne de entrada
multifuncion para el tiempo de aceleracion/desaceleracion secuencial. Por ejemplo, si Retdo OrdSeq esta en 100mseg y
el borne de entrada multifuncién es P6 se comprueba si existe otra entrada de 100mseg en la bornera y después de
100mseg se establece el tiempo de aceleracion/desaceleracion correspondiente al borne P6.

4) Cambio del tiempo de aceleracion/desaceleracion mediante la frecuencia de conmutacion del tiempo de
aceleracién/desaceleracion

| Cddigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 03 Tmpo Acel - 10.0 0~600 seg
04 Tmpo Decel - 10.0 0~600 seg
BAS 70 Tmpo Acel-1 - 20.0 0~600 seg
71 Tmpo Dec-1 - 20.0 0~600 seg

ADV 60 Camb Frec Xcel - 30.00 O~Frecuencia maxima Hz/rpm
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Se puede cambiar la pendiente de aceleracion/desaceleracion sin utilizar el borne multifuncién. El variador opera en la

pendiente definida en BAS-70 y 71, por debajo de la frecuencia de conmutacion de aceleracion/desaceleracion
establecida en ADV-60 de la frecuencia de operacion. Sin embargo, si la frecuencia de operacion aumenta y supera la
frecuencia de conmutacion de aceleracion/desaceleracion, el variador funciona en la pendiente de aceleracion/
desaceleracion definida en DRV-03 y 04. Si define e ingresa la funcion del borne de entrada multifuncién en Acel/Decel
secuencial (Xcel-L, Xcel-M[HZ]), el variador funciona por la entrada de Acel/Decel, independientemente de la frecuencia

DRV-03 DRV-04
ADV-60

BAS-70 BAS-71
Frecuencia

de conmutacion de aceleracion/desaceleracion.

FX \ \

7.1.11 Definicién del patréon de aceleracién/desaceleracion

Cadigo No. | Display de funcién 7 Valor definido Rango de ajuste Unidad
BAS 08 Modo T Ramp 0 | Frecuenciamaxima | Frec max/Frecdelta | -

01 Patron Acel 0 | Lineal 0~1 -

02 Patron Dec 0 | Lineal 0~1 -
ADV 03 Inicio Acel S - | 40 1~100 %

04 Final Acel S - |1 40 1~100 %

05 Inicio Dec S - |1 40 1~100 %

06 Final Dec S - | 40 1~100 %

Con esto se define el patron de la pendiente de Aceleracion/Desaceleracion. Hay cinco patrones, que tienen las

siguientes funciones:
Tipo Funcién
0 Lineal La frecuencia de salida es constante y aumenta o disminuye linealmente.
Se utiliza en aplicaciones que requieren una aceleracién/desaceleracion
suave, como el izamiento de cargas y las puertas de elevadores. El indice de
la curva S puede ajustarse utilizando las funciones de 03~06.
1 Curva S

A Precaucion
Tenga cuidado al definir el patrén de aceleracién/desaceleracion en la curva S
porque es mas larga que el tiempo de aceleracion/desaceleracion definido.
Véase el tiempo de aceleracion/desaceleracion real en la pagina 7-21.
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Lineal - cuvas
Frecuencia
Comando de \
operacion Jmpo Acg‘ (/Mpo Degac

ADV-03 Inicio Acel S: Se puede ajustar la pendiente de la curva cuando se define el patrén de aceleracion/
desaceleracién como curva S. Se utiliza para ajustar la relacion curvilinea de la curva S cuando comienza la aceleracion.
Establece la relacién de aceleracién de la curva correspondiente a la mitad de la frecuencia sobre la base de la mitad de
la frecuencia objetivo. Por ejemplo, si ADV-03 Inicio Acel S se define en 50% Yy la frecuencia objetivo, que equivale a la
frecuencia maxima (Frec m[Hz]ax), es 60Hz, la frecuencia a la que se produce la aceleracion de la curva S cuando ésta
acelera a 30Hz es 0~15Hz y el intervalo de 15Hz~30Hz es de aceleracion lineal.

ADV-04 Final Acel S: Se puede ajustar la pendiente de la curva cuando la frecuencia de operacion alcanza la frecuencia
objetivo. Se utiliza para definir la relacién de aceleracion de la curva correspondiente al intervalo restante sobre la base de
la mitad de la frecuencia objetivo, de igual modo que con Inicio Acel S. Si se define como se describié anteriormente para
Inicio Acel S, la aceleracion se produce en una pendiente lineal hasta los 30~45Hz y luego acelera en una pendiente
curva, a velocidad constante durante el resto del intervalo de 45~60Hz.

ADV-05 Inicio Dec S ~ ADV-06 Final Dec S: Define la relacién de la pendiente curva de desaceleracion. El método es

similar al descrito anteriormente para la relacion de aceleracion.

Tiempo de aceleracidn/desaceleracion en la curva S:
Tiempo de aceleracién = Definir Tmpo Acel + Definir Tmpo Acel x (ADV-03)/2 + Definir Tmpo Acel x (ADV-04)/2
Tiempo de desaceleracion = Definir Tmpo Dec + Definir Tmpo Dec x (ADV-05)/2 + Definir Tmpo Dec x (ADV-06)/2

A

Frec Max /

Frec Salida \

(H2) \ Frec Max/2

»  Tiempo (seg)
Lineal ineal

Variacion de i~ FinalS . FinalS
la frecuencia delta 1 I~ T T~ s Tiempo (seg)

[Patron de aceleracién/desaceleraciéon de la curva S
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7.1.12 Comando Parar Acel/Desac

Cédigo No. | Display de funcién | Valor definido Unidad

IN | 65~75 | Definir Px | 25 | Parar XCEL -

Se puede parar la aceleracion o la desaceleracion utilizando el borne multifuncion y operando a velocidad constante. La
siguiente figura ilustra el uso del borne multifuncién P8.

Frecuencia

P8 |

Comando de | \
operacion

7.1.13 Control de tension V/f
Se puede definir la tension, la pendiente y el patron de salida de acuerdo con la frecuencia de salida. También se puede
ajustar el refuerzo de par a baja velocidad.

1) Operacién por patron V/f lineal

Grupo | Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
09 Modo Control 0| VK -
DRV | 18 Frec Base - | 60.00 30~400 Hz
19 Frec Arranque - | 0.50 0.01~10 Hz
BAS 07 Patron V/f 0 | Lineal - -

La tension de salida aumenta y disminuye a una magnitud constante en proporcién a la relacion de tension/frecuencia
(vif), a medida que la frecuencia crece y decrece. Se utliza para lograr una carga de par constante (PC),
independientemente de la frecuencia.

DRV-18 Frec Base: Define la frecuencia base. Es la frecuencia a la que se produce la tension nominal del variador. Entre
la frecuencia indicada en la placa del motor.

DRV-19 Frec Arranque: Define la frecuencia de arranque. Es la frecuencia a la que el variador comienza a producir
tension. El variador no produce tensidn cuando la frecuencia objetivo es inferior a la frecuencia de arranque. Sin embargo,
en el caso de producirse la parada por desaceleracién durante el funcionamiento a una frecuencia superior a la de
arranque, el variador deja de operar del siguiente modo:
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Frecuencia base

) Frecuencia de arranque
Frecuencia |-
Frecuencia

nominal del
variador

Tension

Comando de
operacién \

2) Operacion por patrén V/f de doble reduccién (carga de ventilador, bomba)

| Cadigo No. | Display de funcién | Valor definido
1 | Cuadrético 1 -

3 | Cuadratico 2 -

BAS I 07 I Patron V/f

Es un patrén de operacién donde la caracteristica de arranque, como cuando se utiliza ventilador o bomba, es adecuada
para el tipo de carga de doble reduccion. Elija Cuadratico 1 o Cuadratico 2 conforme a la caracteristica de arranque.
Cuadratico 1: La tension se produce en una proporcion de 1,5 vez la frecuencia.
Cuadratico 2: La tension se produce en una proporcion de dos veces la frecuencia. Se utiliza con carga de par variable
(VT) (ventilador, bomba).
Tension
100 %

Lineal .~

CuadrétiCO "‘~..~‘ Frecuenci a

Frecuencia base

3) Operacion por V/f del usuario (cuando se requiere un patrén de operacion V/f definido por el usuario)

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de frecuencia Unidad
07 Patron V/f 2 | VIfdel usuario 0~2 -
41 Frec Usuario 1 - | 15.00 0~ Frecuencia maxima Hz
42 Tens Usuario 1 - | 25 0~100% %
43 Frec Usuario 2 - | 30.00 0~ Frecuencia maxima Hz
BAS 44 Tens Usuario 2 - | 50 0~100% %
45 Frec Usuario 3 - | 45.00 0~ Frecuencia maxima Hz
46 Tens Usuario 3 - | 75 0~100% %
47 Frec Usuario 4 - | 60.00 0~ Frecuencia maxima Hz
48 Tens Usuario 4 - | 100 0~100% %

El usuario puede definir el patron adecuado para el patrén de V/f y las caracteristicas de carga de un motor especial,
distinto del motor de induccién comun. BAS-41 Frec Usuario 1 ~ BAS-48 Tens Usuario 4: Seleccione una frecuencia entre
la frecuencia de arranque y la frecuencia maxima, determine la frecuencia del usuario (Frec Usuario x) y la tension
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correspondiente a cada frecuencia a la tension del usuario (Tens Usuario X).

Tension
100%

BAS-48
BAS-46

BAS-44

BAS-42| - .
. Frecuencia

Frecuencia BAS41 BAS-45  Frecuencia base
de arranque BAS-43 BAS-47

/1\ Precaucién

Cuando se usa un motor de induccién comun, si el patron se define demasiado afuera del patron V/f lineal, el par

puede resultar insuficiente o, a la inversa, el motor puede sufrir recalentamiento.
Cuando se usa el patrén de V/f del usuario, el refuerzo de par en avance (DRV-16 Par Arr Adel) y el refuerzo de par

en retroceso (DRV-17 Par Arr Atras) no operan.

7.1.14 Refuerzo de par: Par Arranque
1) Refuerzo de par manual (cuando se necesita un gran par de arranque para carga de elevador, etc.)

Caodigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
15 Par Arranque 0 | Manual -
DRV | 16 Par Arr Adel™= - |20 0~15 %
17 Par Arr Atras™=" -1 20 0~15 %

") E| valor por defecto de 90~160 kW es 1.0 [%].
Con esto se ajusta la tension de salida en la operacion a baja velocidad o el arranque. Permite mejorar la caracteristica

de arranque o subir el par de baja velocidad aumentando la tensién de salida en el area de baja velocidad.
DRV-16 Par Arr Adel: Ajusta el refuerzo de par en la direcciéon de avance.
DRV-17 Par Arr Atras: Ajusta el refuerzo de par en la direccion de retroceso.

A Precaucion

Tenga cuidado de no definir el refuerzo de par en un valor demasiado alto porque el motor podria
recalentarse por sobreexcitacion.
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Tension
100%

...... Sin refuerzo de par

Refuerzo de par avance .
] tiempo

Refuerzo de par
€en retroceso

EX |
RX \

2) Refuerzo de par automatico (funcion de seleccion automatica para un mayor par de arranque)

| Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad
DRV 15 Par Arranque 1| Auto -
BAS 20 Auto AjusMot 2 | Rst+Lsigma -

El variador calcula automaticamente el refuerzo de par y produce tension utilizando el parametro del motor. Debido a la
resistencia del estator del motor, el valor de inductancia y el valor de corriente sin carga son necesarios para que funcione
el refuerzo de par automatico; realice la sintonizacién automatica (BAS-20 Auto AjustMot) antes de usar (pagina 8-17).

7.1.15 Ajuste de la tension de salida del motor (cuando la especificacion de alimentacion de entrada difiere de la
especificacion de tension del motor)

Caodigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste
BAS | 15 | TensionNom | - | 220 180~480 v

La entrada es la tensién indicada en la placa del motor. El valor de tensién definido es la tension de salida de la

frecuencia base. Arriba de la frecuencia base, si la tension de entrada es superior a la tension definida, la salida estara en
proporcion al valor definido, pero si la tension de entrada es inferior a la tension definida se produce la tension de entrada.
Cuando el valor es 0, la tension de salida se corrige de acuerdo con la tension de entrada cuando el variador esta estatico.
Arriba de la frecuencia base, si la tension de entrada es inferior a la tensién definida se produce la tension de entrada.

A

480V
Tension de
salida

180V

R Frecuencia de salida
»

Frecuencia base
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7.1.16 Seleccion del método de arranque (cuando se quiere cambiarlo)
Si se ingresa un comando de operacion en el estado estatico se puede seleccionar el metodo de arranque del variador.

Grupo \Cc')digo No. | Display de funcion Valor definido Valor definido inicial Unidad
0 | Aceleracion
07 Modo Arranque 0: Acel -
1| Arranque DC
ADV
12 Tmpo Arr DC - | 0.00 - 0~60
13 Nivel Iny DC - | 50 - 0~200

1) Arranque de aceleracion
| Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad
ADV | 07 Modo Arranque | O| Acel -

Este es un método de aceleracion normal, que acelera directamente a la frecuencia objetivo si se da el comando de
operacion sin seleccionar una funcion en particular.

2) Arranque después del frenado de CC

Display de funcion Valor definido Rango de ajuste | Unidad

07 Modo Arrangque 1 | Arranque DC -

ADV 12 Tmpo Arr DC - | 0.00 0~60 seg
13 Nivel Iny CC - | 50 0~200 %
ADV-12

/\\ Precaucion

Frecuencia— No exceda la corriente nominal del variador porque el frenado
_ + ADV 13 de C.C. depende de la corriente nhominal del motor que se

Tension | ‘ i encuentra definida. Puede producirse recalentamiento y mal

Comaiion funcionamiento.

de

Se produce la aceleracion después de haber aplicado tensién de C.C. al motor durante el tiempo establecido. Permite
acelerar después de haber detenido las revoluciones del motor mediante el frenado de C.C. cuando el motor gira antes
de que se produzca la salida de tension del variador. También puede utilizarse en el caso de aplicar el frenado de la
maquina al huso del motor y cuando se necesita algo de par después de abrir el freno de la maquina.

/\ Precaucion

Cuando el frenado de C.C. es importante o el tiempo de control demasiado prolongado puede producirse
recalentamiento y mal funcionamiento.

/\ Precaucion

Como el frenado de C.C. depende de la corriente nominal del motor gue se encuentra definida no exceda la
corriente nominal del variador. Puede producirse recalentamiento y mal funcionamiento.
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7.1.17 Seleccién del método de parada (cuando se quiere cambiario)
Se puede elegir el método de parada del motor dando al variador un comando de parada durante el funcionamiento.

Display de funcion | Valor definido Unidad
ADV | 08 Modo Paro | 0| Desaceleracion -

Este es el método normal de desaceleracion. Si no se selecciona ninguna funcién en particular, el variador desacelera a
OHz y se detiene como se muestra a continuacion:

Frecuencia

Comando de \

operacion Tiempo desac
e

7.1.18 Parada después del frenado por inyeccion de C.C. (para parar el motor cuando esta
desacelerando con corriente directa en la frecuencia predeterminada)
Si la frecuencia llega al valor definido, el frenado de C.C. para el motor.
1) Cémo detener el motor con frenado de C.C.

Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste Unidad
08 Modo Paro 1| Frenado CC 0~4 -
14 Tmpo Blog-DC - 1010 0~60 -
ADV |15 Tmpo Fren-DC - 11.00 0~200 -
16 Nivel Fren-DC - |1 50 200~200 -
17 Frec Fren-DC - | 5.00 0~60 -

Si la frecuencia llega al valor predeterminado durante la desaceleracién, el motor se detiene mediante el frenado de C.C.
Comienza a desacelerar con el comando de parada y se aplica tensién directa al motor si la frecuencia llega al valor de
ADV-17 Frec Fren-DC.

ADV-14 Tmpo Blog-DC: Define el tiempo para bloquear la salida del variador antes del frenado de C.C. Cuando la
inercia de la carga o el valor de ADV-17 Frec Fren-DC son altos pueden producirse disparos por sobrecorriente
debido a la tension de corriente al motor. Por lo tanto, controlando este tiempo se previenen los disparos por
sobrecorriente.

ADV-15 Tmpo Fren-DC: Define el tiempo para aplicar tension de corriente al motor.

ADV-16 Nivel Fren-DC: Controla el frenado de C.C. La corriente nominal es el patron para el motor.

ADV-17 Frec Fren-DC: Define la frecuencia para arrancar el frenado de C.C. El frenado de C.C. arranca cuando se

llega a la frecuencia predeterminada cuando el variador comienza a desacelerar.

La operacion de Dwell no esta disponible cuando se define a una frecuencia inferior a la del frenado de C.C.
utilizando la frecuencia de Dwell. Sélo opera el frenado de C.C.
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ADV-14 ADV-15
- <« ><>
Frecuencia ) - -
Cuando el frenado de C.C. es importante o el tiempo de control muy

>~ prolongado puede haber recalentamiento y mal funcionamiento.

canere. L= A0 D Procaet

Comando depmmm Como el frenado de C.C. depende de la corriente nominal del motor que
operacion se encuentra definida no exceda la corriente nominal del variador. Puede
producirse recalentamiento y mal funcionamiento.

& Precaucion

Tension

2) Funcionamiento libre hasta parar

Caodigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad
ADV | 08 Modo Paro | 2| Rueda libre -

Con el comando de operacion desactivado se bloguea la salida del variador. Debe tenerse cuidado porque el motor

podria continuar girando si hay mucha carga inercial durante la operacién a alta velocidad.

Frecuencia,
tension

Comando de
operacion |

3) Frenado de flujo (reducir el tiempo de desaceleracion sin resistencia de frenado o unidad de frenado)
Grupo | Caodigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad
ADV | 08 | Modo Paro | 3 | Frenado de flujo | -

Si el tiempo de desaceleracion es corto, la energia regenerativa del motor podria causar un disparo por sobretension. Si
se aplica el frenado de flujo, el tiempo de desaceleracion podria acortarse porque la energia regenerativa es consumida
por el motor. Debe tenerse cuidado porque podrian ocurrir dafios causados por el recalentamiento del motor si se aplica

frenado de flujo a cargas que desaceleran frecuentemente.

& Precaucion

No utilice esta funcion en el caso de carga con desaceleracion frecuente. Puede causar
recalentamiento del motor y mal funcionamiento.

& Precaucion

La prevencion de la entrada en pérdida y el frenado de flujo sélo estan disponibles en la desaceleracion.
Ademés, el frenado de flujo es prioritario. Esto significa que éste opera cuando esta definido el bit3 de
PRT-50 y Frenado de Flujo en BAS-08. Pueden producirse disparos por sobretension en el caso de que
el tiempo de desaceleracion sea demasiado corto o la inercia demasiado grande.
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4) Frenado de potencia (desaceleracion 6ptima sin disparo por sobretension)

| Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad
ADV | 08 | Modo Paro | 4| Frenado Regen | -

Si la tension de C.C. del variador supera un determinado nivel debido a la energia regenerativa del motor, la pendiente de
desaceleracion se ajusta o se produce la reaceleracion para reducir la energia regenerativa. Esto puede aplicarse cuando
se requiere un tiempo de desaceleracion corto sin resistencia de frenado adicional y sin unidad de frenado. No obstante,
debe tenerse cuidado de gue el tiempo de desaceleracion no sea més largo que el tiempo de desaceleracion definido
porgue podrian producirse dafios por el recalentamiento del motor si se aplica a cargas con desaceleracion frecuente.

/\\ Precaucion

No utilice esta funcion en el caso de carga con desaceleracion frecuente. Puede causar recalentamiento
del motor y mal funcionamiento.

A Precaucion

La prevencion de la entrada en pérdida y el frenado de potencia sOlo estan disponibles en la
desaceleracion. Ademas, el frenado de potencia es prioritario. Esto significa que éste opera cuando esta
definido el BIT3 de PRT-50 y Frenado de Potencia en BAS-08. Pueden producirse disparos por
sobretension en el caso de que el tiempo de desaceleracion sea demasiado corto o la inercia demasiado
grande.

7.1.19 Limite de frecuencia (operacién con frecuencia limitada)
Se puede limitar la frecuencia de operacion utilizando la frecuencia maxima y la frecuencia de arranque y definiendo los

limites de frecuencia superior e inferior.
1) Limite de frecuencia utilizando la frecuencia maxima y la frecuencia de arranque

| Cadigo No. | Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste Unidad
19 Frec Arranque - | 050 0.01~10 Hz
20 Frec Max - | 60.00 40~400 Hz

DRV-19 Frec Arranque (frecuencia de arranque): El limite inferior del pardmetro con unidades relacionadas con la
velocidad (Hz, rpm). La frecuencia definida por debajo de la frecuencia de arranque es 0.00.

DRV-20 Frec Max (frecuencia maxima): El limite superior del pardmetro de todas las unidades de velocidad (Hz, rpm),
excepto la frecuencia base (DRV-18 Frec Base). No se puede definir la frecuencia en un valor superior a la frecuencia

maxima.

2) Limite de frecuencia utilizando los limites superior e inferior

Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido Rango de ajuste Unidad
24 Limite Frec 0| --No--- No/Si

ADV 25 Lim Frec Inf - | 050 O~Limite superior Hz
26 Lim Frec Sup - | 60.00 0.5~Frecuencia maxima | Hz
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(1) ADV-24 Limite Frec: Si se define el limite de frecuencia en Si, siendo No el valor definido inicialmente, sélo se puede

definir la frecuencia entre el limite superior (ADV-25) y el limite inferior (ADV-26). Cuando el limite de frecuencia esta
definido en No, los cddigos de ADV-25 y ADV-26 no se visualizan.
(2) ADV-25 Lim Frec Inf, ADV-26 Lim Frec Sup: Definen los limites inferior y superior. El valor minimo definido del limite

superior es el limite inferior y el valor maximo definido del limite inferior es el limite superior.

e Sin limite superior/inferior
Frecuencia de la frecuencia

Frecuencia maxima

...........................
-
ot

Limite superior

Limite inferior /

e
=

|10V V1 (Entrada de tension)

* \
0 20mA | (Entrada de corriente)

3) Salto de frecuencia (para evitar la frecuencia resonancia mecanica)

El salto de frecuencia se utiliza para definir la frecuencia de modo tal que el variador no pueda operar en la banda de
frecuencias resonantes que podria tener el sistema del dispositivo del usuario. Pasa por alto la banda de frecuencias del
salto cuando el motor acelera o desacelera y no es posible definir la frecuencia dentro de esta banda.

Cadigo No. | Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste

27 Salto Frec 0 | -—-No-- No/Si -

28 Salto Inf 1 10.00 O~Limite superior de saltofrec1 | Hz
Limite inferi Ito fi

29 Salto Sup 1 15.00 imite in e:\rlor de salto frec Hy
1~Frec Max

ADV 30 Salto Inf 2 20.00 O~Limite superior de salto frec2 | Hz

31 Salto Sup 2 25.00 Limite |nfe’r|or de salto frec Hy
2~Frec Max

32 Salto Inf 3 30.00 O~Limite superior de salto frec3 | Hz
Limite inferior de salto frec

33 Salto Sup 3 - | 35.00 mite el Hz
3~Frec Max

Si se quiere aumentar la frecuencia y la frecuencia definida (por corriente, tension, comunicacion RS485, programacion
del teclado, etc.) cae dentro de la banda de salto de frecuencia se debe mantener el valor inferior del salto de frecuencia y
subirlo después de gue la frecuencia definida haya pasado la banda.
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Frecuencia

ADV-33
ADV-32 |

ﬁB%g """" lov V1 (Entrada de tension)

0 ‘ .
20mA | (Entrada de corriente)

|

declinacién

Frecuencia en declinacion

Comando
de operacion

__ Frecuenciaen
aumento

7.1.20 Seleccién del segundo método de operacion (operacidon de bypass)
Se puede entrar un segundo conjunto de valores de frecuencia, comando de operacion y referencia de par utilizando el
borne de entrada multifuncién. Esto puede aplicarse en el caso de la operacidn remota utilizando la opcion de
comunicacion o la operacién en el gabinete principal del variador con el frenado remoto en parada.

Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad
06 Modo de marcha 1 Fx/Rx-1 -
DRV 07 Sefial Ref Frec 2 V1 -
08 Sefial Ref Par 0 Teclado-1 -
04 Modo Control 2 0 Teclado -
BAS 05 Sel Ref Frec 2 0 Teclado-1 -
06 Sel Ref Par 2 0 Teclado-1 -
IN 65~75 Definir Px 15 | 22 Func -

Seleccione uno de los bornes multifuncion entre IN-65 e IN-75 del grupo de entrada de la bornera.

BAS-04 Modo Control 2, BAS-05 Sel Ref Frec 2: Con el borne de entrada multifuncién definido como 22 Func activada
(ON), el variador puede operar con los valores definidos en BAS-04 y 05, en lugar de los definidos en DRV-06 y DRV-07.
BAS-06 Sel Ref Par 2: Con el borne de entrada multifuncién activado (ON) se puede entrar la referencia de sefial en el
método seleccionado en BAS-06 en lugar del elegido en DRV-08. DRV-08 y BAS-06 se visualizan solo después de haber
definido el modo de control (DRV-09) como vectorial Sensorless o vectorial y el modo de par (DRV-10) en Si.

A Precaucion

Con el borne de entrada multifuncién definido en 22 fuente y activado (ON), el estado de operacion cambia
porgue los comandos de frecuencia y operacion y la referencia de par pasan a los segundos comandos.

Debe comprobarse que estén definidos correctamente antes de aplicar el borne multifuncion.
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7.1.21 Control del borne de entrada multifuncién (para mejorar su respuesta)
Se puede definir la constante de tiempo del filtro y el tipo de punto de contacto para el borne de entrada multifuncion del

variador.
| Cadigo No. | Display de funcion | Valor definido 7 Rango de ajuste
85 RetdoEnDig ON - 0 0~10000 mseg
N 86 RetdoENnDig OFF - 0 0~10000 mseg
87 SelEnDig NA/NC - | 0000 0000 - -
20 Estado EntDig - 0000 0000 - -

1) IN-85 RetdoEnDig ON, IN-86 RetdoEnDig OFF: Si el estado del borne de entrada no cambia durante el periodo de
tiempo definido después de la entrada del borne, éste se identifica como activado (ON) o desactivado (OFF).

2) IN-87 SelEnDig NA/NC: Permite seleccionar el tipo de punto de contacto del borne de entrada. Definiendo el lugar del
punto del interruptor correspondiente a cada bit puede usarse como punto de contacto A (Normalmente Abierto) y, si se
encuentra arriba, como punto de contacto B (Normalmente Cerrado). El orden es P1, P2...P8, desde la derecha. Se
afadira la entrada digital cuando se utilice la opcion E/S extendida, afiadiéndose 3 bits en SelEnDig NA/NC. Desde la
derecha, el estado de P1, P2, ..., P11.

3) IN-90 Estado EntDig: Muestra el estado de la bornera de entrada. Si se utiliza la opcion E/S extendida, a la indicacion
de estado de la bornera de entrada se afiadiran 3 bits. Si el bit apropiado se define como punto de contacto A en DRV-82,
se visualiza ON cuando el punto esta arriba y OFF cuando esta abajo. Si el bit apropiado se define como punto de
contacto B opera a la inversa. Desde la derecha se muestra el estado de P1, P2...P11.

7.1.22 Control de entrada y salida digital mediante la tarjeta de opcion E/S extendida
Si se instala una tarjeta de opcién E/S extendida en la ranura correspondiente del variador se pueden utilizar 3 entradas
digitales y 3 salidas digitales adicionales (relé).

Cédigo No. 7 Display de funcién Valor definido | Unidad
73 Definir P9 0 | Ninguno -
IN 74 Definir P10 0 | Ninguno -
75 Definir P11 0 | Ninguno -
34 Relé 3 2| FDT-2
OouT | 35 Relé 4 3| FDT-3
36 Relé 5 4| FDT-4
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8.1 Funciones de aplicacion (avanzadas)
8.1.1 Modificacion del valor de frecuencia utilizando el comando de frecuencia auxiliar

(Definicion de la frecuencia para varias condiciones de célculo utilizando las velocidades principal y auxiliar, como en la
operacion Draw)

Cédigo No. Display de funcién Valor definido

DRV 07 Senal Ref Frec 0 Teclado-1 0~9 -
01 Sefal Ref Aux 1 V1 0~4 -

BAS 02 Tipo Calc Aux 0 M+G*A 0~7 -
03 Gan Ref Aux - 0.0 200~200 %

IN 65~75 Definir Px 40 Ref Aux Dis 0~48 -

Se puede definir la frecuencia de operacion utilizando simultaneamente dos métodos. La velocidad principal se utiliza
para definir la frecuencia de operacion y la velocidad auxiliar puede utilizarse para hacer ajustes precisos de la
frecuencia definida por la velocidad principal. Por ejemplo, asumiendo que el variador fue programado con los valores
indicados en la tabla anterior, durante la operacién a 30,00 Hz con Teclado-1 como velocidad principal, si se aplican -
10~+10V de tensién al borne V1 y se determina la ganancia en 5% (las variables entre IN-01~IN-16 son los valores

iniciales e IN-06 Polaridad V1 esta definido como Bipolar), es posible hacer un ajuste preciso hasta 33,00~27,00 Hz.

BAS-01 Seial Ref Aux: Permite seleccionar el tipo de entrada que se utilizard como velocidad auxiliar.

Tipo de ajuste Funcién

0 Ninguno | Sin movimiento por velocidad auxiliar.

1 V1 Selecciona el borne de entrada de tension de la bornera como velocidad auxiliar.

2 11 Selecciona la entrada de corriente como velocidad auxiliar.

3 V2 Selecciona la entrada de tension de la tarjeta de opcién E/S extendida como
velocidad auxiliar.

4 2 Selecciona la entrada de corriente de la tarjeta de opcion E/S extendida como

velocidad auxiliar.

BAS-02 Tipo Calc Aux: La relacién de reflejo de la velocidad principal puede definirse mediante cuatro operaciones

después de definir la magnitud de la velocidad auxiliar como ganancia (BAS-03 Gan Ref Aux).

{ Tipo de ajuste ' DY | calculo de la frecuencia de comando final

valor de comando de velocidad principal + (BAS03 x BAS01 x

+ * + 0/A1*
0 M+(G*A) M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) INOL)
1 |M*(G*A) M[HZ]*(G[%]*A[%0]) valor de comando de velocidad principal x (BAS03 x BAS01)
2 [M/(G*A) M[HZz)/(G[%]*A[%0]) valor de comando de velocidad principal / (BAS03 x BAS01)

valor de comando de velocidad principal + (valor de comando de
velocidad principal x (BAS03 x BAS01))

valor de comando de velocidad principal + BAS03 x 2 x (BAS01
—50) x INO1

3 | MHM*(G*A)) M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%]))

4 | M+G*2%A-50) | M[HZ]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz]
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Tipo de ajuste Expresion Calculo de la frecuencia de comando final
5 | M*G*2+(A-50)) M[HZJ*(G[o%6]*2*(A[%]-50[%])) v_aI;(;);je comando de velocidad principal X (BAS03 x 2 x (BASO1
6 | MIG*2*(A-50)) M[HZJ/(G[o6]*2*(A[%]-50[%]) v_al;(;);je comando de velocidad principal / (BAS03 x 2 x (BAS01
*EDK( A [0 %( ATOALANO valor de comando de velocidad principal + valor de comando de
7| MIMGZAS0) | MIHZHMIHZI G2 (ALY6}-40[%]) velocidad principal x BASO3 x 2 x (BAS01 — 50)

A Precaucion

Si la frecuencia maxima es elevada podria producirse un error de frecuencia de salida debido a la entrada
analdgica y error de calculo.

M: comando de frecuencia de la velocidad principal [Hz 0 RPM] mediante la definicién del cédigo DRV-07

G: velocidad auxiliar [Hz o RPM] o ganancia [%0]

A: comando de frecuencia de la velocidad auxiliar [Hz 0 RPM] o ganancia [%]

De los tipos de ajuste, los nimeros superiores a 4 pueden hacer movimientos positivos 0 negativos solo a través de
la entrada analdgica.

BAS-03 Gan Ref Aux: Ajusta la magnitud de la entrada (BAS-01 Sefial Ref Aux) definida como velocidad auxiliar.

Si la velocidad auxiliar se define como V1 o I1 y el valor inicial es el parametro del grupo de entrada de borne (IN),
codigos 01~32, la frecuencia de velocidad auxiliar funciona del siguiente modo:

IN-65~75 Definir Px: Si el borne de entrada multifuncion esta definido como 40 Ref Aux Dis, el comando de

velocidad auxiliar no esta activo; sélo esta efectivo el comando de velocidad principal.

(comando de frecuencia por método de definicion de DRV-07)

Velocidad principal M
(comando de frecuencia por ajuste de BAS-01)

Velocidad auxiliar A —¢§”

/=

El comando de velocidad auxiliar esta desactivado cuando el borne
de entrada multifuncion esté definido en Ref Aux Dis (IN 65~75).

Frecuencia de comando final
F (MAG) ‘ —

Ejemplo 1) Si la frecuencia por teclado esta definida como velocidad principal y la tensién analégica V1 como
velocidad auxiliar, con las condiciones siguientes:

- Ajuste de la velocidad principal (M) (DRV-07): Teclado (frecuencia definida en 30Hz)

- Ajuste de la frecuencia méaxima (Frec Max) (DRV-20): 400Hz

- Ajuste de la velocidad auxiliar (A) (A: BAS-01): V1

(expresa la velocidad auxiliar en [Hz] o un porcentaje [%] de acuerdo con la condicion de calculo)

- Ajuste de la ganancia de velocidad auxiliar (G) (BAS-03): 50%, INO1~32: valor por defecto
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Si se aplican 6V de entrada en V1, la frecuencia correspondiente a 10V es 60Hz, de modo tal que la velocidad auxiliar
A en la siguiente tabla es 36Hz (= 60[HZ]x(6[V]/10[V])) 0 60% (=100[%]X(6[V]/10[V]), segun la condicion.

Tipo de ajuste Frecuencia de comando final
O— M[HZz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)x36Hz(A))=48Hz
1 | M[Hz]*(G[%]*A[%0]) 30Hz(M)x(50%(G)x60%(A))=9Hz
2 | M[HzJ/(G[%]*A[%6]) 30Hz(M)/(50%(G)x60%(A))=100Hz
3 | M[Hz]J+(M[Hz]*(G[%]*A[%))) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x60%(A)))=39Hz
4 | M[Hz]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] 30Hz(M)+50%(G)x2x(60%(A)-50%)x60Hz=36Hz
5 | MHZ*G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(60%(A)-50%))=3Hz
6 | M[HZJ/(G[%]*2*(A[%]-50[%0])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%—-50%))=300Hz
7 | M[HZJ+M[HZ]*G[%]*2*(A[%]-50[%0]) 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x(60%(A)-50%)= 33Hz

*Si la frecuencia definida se convierte a rpm, Hz cambia por rpm.

Ejemplo 2) Ajuste de la velocidad principal (M) (DRV-07): Teclado (cuando el comando de frecuencia esta en 30Hz)
- Ajuste de la frecuencia maxima (Frec Max) (DRV-20): 400Hz

- Ajuste de la velocidad auxiliar (A) (BAS-01): 11

(expresa la velocidad auxiliar en [Hz] o un porcentaje [%] de acuerdo con la condicidon de calculo)

- Ajuste de la ganancia de velocidad auxiliar (G) (BAS-03): 50%, IN 01~32: valor por defecto

Si se aplican 10,4mA de entrada en 11, la frecuencia para 20mA es 60Hz, de modo que la velocidad auxiliar A en la
tabla es 24Hz (=60[Hz]x((10.4[mA]—4[mA])/(20[mA]4[mA])) 0 40% (=100[%]x((10.4[mAJ-4[mA])/(20 [mA]-4[mA])).

Tipo de ajuste Frecuencia de comando final
O_ M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M) + (50%(G) x 24Hz(A)) = 42Hz
1 | M[Hz]*(G[%]*A[%0]) 30Hz(M)x(50%(G)x40%(A))=6Hz
2 | M[HZ]/(G[%]*A[%)]) 30Hz(M)/(50%(G)x40%(A))=150Hz
3 | M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[HZz]x(50%(G)x40%(A)))=36Hz
4 | M[HZ]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] 30Hz(M)+50%(G)x2x(40%(A)-50%)x60Hz=24Hz
5 | M[HZJ*(G[%]*2*(A[%]-50[%0])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(40%(A)-50%))= -3Hz (inversa)
6 | M[HZJ/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%—40%))= -300Hz (inversa)
7 | M[HZ]+M[HZJ*G[%]*2*(A[%6]-50[%]) 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x (40%(A)-50%)= 27Hz

Ejemplo 3) Ajuste de la velocidad principal (DRV-07): V1 (cuando el comando de frecuencia esta en 5V y 30Hz)

- Frec Max [HZ] (DRV-20): 400Hz

- Velocidad auxiliar (BAS-01): 11 (expresada en velocidad auxiliar [Hz] o porcentaje [%] de acuerdo con la condicién)
- Ganancia de velocidad auxiliar (BAS-03): 50% (indicada como G en la siguiente tabla; el valor es 0,5)

- INO1~32: valor por defecto
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[ |
Si se aplican 10,4mA de entrada en 11, la frecuencia para 20mA es 60Hz, de modo que la velocidad auxiliar A en la
tabla es 24Hz (=60[Hz]x((10,4[mAJ-4[mA])/(20[mA]J-4[mA])) o 40%(=100[%]x((10,4[mAJ-4[mA])/(20 [mA]-4[mA])).

Tipo de ajuste Frecuencia de comando final

0 | M[HzJ+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M) + (50%(G) x 24Hz(A)) = 42Hz

1 | M[Hz]*(G[%]*A[%)]) 30Hz(M)x(50%(G)x40%(A))=6Hz

2 | M[Hz]/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)x40%(A))=150Hz

3 | M[HzJ+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x40%(A)))=36Hz

4 | M[HZ]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] 30Hz(M)+50%(G)x2x(40%(A)-50%)x60Hz=24Hz

5 M[HZJ*(G[%]*2*(A[%6]-50[%0])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(40%(A)-50%))= -3Hz (inversa)
6 | MHZJ/(G[%]*2*(A[%]-50[%0])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%—40%))= -300Hz (inversa)
7 | M[HZJ+M[HZ]*G[%]*2*(A[%]-50[%)]) 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x (40%(A)-50%)= 27Hz

8.1.2 Operacion por impulsos (JOG) (opcional)

Esta operacion también esta disponible utilizando la bornera y la tecla MULTI del teclado.

1) Operacién por impulsos (JOG) mediante la bornera 1

Cadigo No. | Display de funcion Valor definido | Rango de ajuste

1 Frec Jog - 10.00 0.5~Frecuencia maxima -
DRV | 12 Tmpo AcelJog - 20.00 0~600 seg

13 Tmpo DeclJog - 30.00 0~600 seg
IN 65~75 Definir Px 6 JOG - -

*Px: P1~P8, P9~P11 (Opcidn)

Seleccione el borne para la definicion de la frecuencia JOG entre los bornes multifuncion P1~P11 y defina la funcién del
borne correspondiente de IN-65~IN-75 en 6 JOG. Si se ingresa el borne de operacion por impulsos que se ha definido
con el comando de operacion, la frecuencia de operacion pasa a la frecuencia JOG, gue se describe a continuacion.
DRV-11 Frec Jog (frecuencia de operacion por impulsos): Define la frecuencia necesaria para la operacion por
impulsos. La operacién por impulsos es la que tiene la prioridad mas alta, a excepcion de la operacion de dwell. Por lo
tanto, durante las operaciones secuencial, Subir-Bajar y trifilar a una velocidad determinada, si se ingresa el borne de
operacion por impulsos, la operacion se realiza a la frecuencia JOG.

DRV-12 Tmpo AceldJog, DRV-13 Tmpo DeclJog: Definen los tiempos de aceleracion y desaceleracion durante el

cambio a la frecuencia de operacion por impulsos (JOG).
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—r
0_® PL] FX DRV-13 DRV-12
—r \
o—& Ps| JOG ﬁ
@ o Frecuencia -
N
P5 (JOG) T
Comando de
Operacion(FX)
2) Operacion por impulsos (JOG) mediante la bornera 2 7
Cadigo No. | Display de funcion Valor definido Rango de ajuste Unidad
1 Frec Jog - 10.00 0.5~Frecuencia maxima Hz
DRV 12 Tmpo AcelJog - 20.00 0~600 seg
13 Tmpo DeclJog - 30.00 0~600 seg
N 65~75 Definir Px 46 FWD JOG - -
65~75 Definir Px 47 REV JOG - -

*Px: P1~P8, P9~P11(Opcidn)

La operacién por impulsos (JOG) 1 esta disponible cuando se ingresa el comando de operacion, pero la operacion por
impulsos (JOG) 2 esta disponible sélo cuando los bornes estan definidos como operacién por impulsos en avance (FWD
JOG) u operacién por impulsos en retroceso (REV JOG).

El orden de prioridad de la entrada de borne (dwell, trifilar, Subir/Bajar), frecuencia y tiempo de aceleracion/
desaceleracion, etc. durante la operacion por impulsos 2 es el mismo gue en la operacién por impulsos 1y si se aplica un

comando de operacion durante la operacién por impulsos, la operacion continlia a la frecuencia JOG.

o . DRV-12 (Tmpo Acel)
Operacion jog definida DRV-13 (Tmpo Desw
con tecla MULTI
DRV-11 (Frec Jog)
DRV-11
Tecla REV | I
Tecla FWD I I

CNF - 42 Sel Tecl Multi 1 Tecla JOG | - -

PAR DRV 06 Modo de marcha 0 Teclado 0~5 seg
*Px: P1~P8, P9~P11 (Opcidn)
Defina el c6digo 42 del modo CNF en 1 Tecla JOG y DRV-06 de PAR en 0 Teclado. Pulsando MULTI, el simbolo[J ] en

la parte superior de la pantalla cambia aJ 'y la operacién por impulsos (JOG) desde el teclado esta disponible. Pulsando
FWD o REV se desacelera a la frecuencia de operacion por impulsos (DRV-11 Frec JOG). De lo contrario, se detiene. El

tiempo de aceleracién/desaceleracion hasta la frecuencia de operacion por impulsos se define en DRV-12 y DRV-13.
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Operacién JOG definida DRV-12 (Tmpo Acel) DRV-13 (Tmpo Desac)
con tecla MULTI
DRV-11 (Frec JOG) URV-LL
Tecla REV
I |
Tecla FWD | |

8.1.3 Operacién Subir-Bajar

Cadigo No. 7 Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste | Unidad
ADV 65 Guardar SB/BJ 1 Si 0~1 -
65~75 Definir Px 17 Subir 0~48 -
IN 65~75 Definir Px 18 Bajar 0~48
65~75 Definir Px 20 Borrar S/B 0~48 -

*Px: P1~P8, P9~P11 (Opcidn)
Se puede controlar la desaceleracion y la aceleracion utilizando la bornera multifunciéon. Puede utilizarse para un sistema
gue emplea las sefales de salida del interruptor de limite superior/inferior de un medidor de flujo, etc. como comando de

aceleracion/desaceleracion del motor.

Display de
funcion

Cadigo No.

Descripcion del codigo

- Si el comando de operacion (borne FX o RX) esta desactivado o hay
un disparo durante la operacion a velocidad constante sin alimentacion,
la frecuencia de operacion se guarda automaticamente en la memoria.

- Si el comando de operacion se activa o vuelve al estado normal, la
ADV 65 Guardar SB/BJ | operacion esta disponible a la frecuencia definida. Si se requiere
suprimir la frecuencia guardada se debe utilizar la bornera multifuncion.
Defina uno de los bornes multifunciéon en 20 Borrar S/B y entre el borne
en parada u operacion a velocidad constante; la frecuencia que se
guardo en la operacion Subir/Bajar se suprime.

- Define la funcién correspondiente del borne en 17 Subir o 18 Bajar,
después de seleccionar el borne a utilizar en la operacién Subir-Bajar.

- La aceleracion se produce con la sefial Subir durante la operacion vy,
cuando se desactiva, la aceleracion se detiene y se produce la
operacion a velocidad constante.

IN 65~75 Definir Px ., o .
- La desaceleracion se produce con la sefial Bajar y, cuando se
desactiva, la desaceleracion se detiene y se produce la operacion a
velocidad constante.
- Si se dan ambas sefiales Subir y Bajar en forma simultanea, tanto la
aceleracion como la desaceleracion se detienen.
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/—a& Frecuencia

\\ en la memoria

Frecuencia

Frecuencia

de salida
P7 (UP)

[ P6 (Borrar) 0 O
P& (DOWHN) | | /7 P7 (Subir) e S ——

] Comandode | \ \ \
operacion (FX)

8.1.4 Operacion ftrifilar (Tres hilos) (si se requiere la operacion utilizando el pulsador)

Cddigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 06 Modo de marcha 1 FX/Rx - X 0~5 -
IN 65~75 Definir Px 14 | Trifilar 0~48 -

*Px: P1~P8, P9~P11 (Opcion)

En esta funcion se guardan (enclavan) las sefiales de entrada como se muestra a continuacion.
Se puede tener el siguiente circuito de secuencia de configuracion simple. Para que se produzca el movimiento, el tiempo
de entrada minimo (t) del borne de entrada debe ser superior a 1mseg. Si se aplican los comandos de operacion en

avance y en retroceso en forma simultanea, el circuito se detiene.

S o—J P1 [ Ex 65
(e a— P2 | RX:IN-66
pg | Trifilar: IN-72
CM

Frecuencia

FX m

P8 (Trifilar)
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8.1.5 Modo de operacion segura (para limitar la operaciéon mediante la entrada de borne)

Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste | Unidad
70 Modo MachActv 1 Depend Ent Dig - -

ADV 71 Paro Seguridad 0 | Rueda Libre 0~2 -
72 Tmpo ParoRap - 5.0 0~600 seg

IN 65~75 Definir Px 13 | RUN Enable 0~48 -

Esta es la funcion que permite definir el comando de operacion desde el borne de entrada multifuncion.
Cadigo No. | Display de funcién Descripcion del codigo

Selecciona el borne en 13 Modo de operacién segura, RUN
Enable, entre los bornes de entrada multifuncion. (Si los bornes
multifuncién se definen sélo como Rueda Libre, el modo de
operacion segura no esta activado.)

Si se define en 1 Depend EntDig, el comando de operacién se
identifica mediante el borne de entrada multifuncion. Definiendo
en 0 Siempre Activo, el modo de operacién segura no esta
activado.

Define los movimientos del variador cuando el borne de entrada
multifuncién establecido para el modo de operacién segura esta
desactivado (OFF).

0: Rueda Libre

Bloguea la salida del variador cuando el borne multifuncion esta
desactivado (OFF).

ADV 1: Paro Rapido

71 Paro Seguridad D_e.sacelera en el tiempo de de§zflcelera0|on (Tmpo Par(,)Rap)
utilizado en el modo de operacion segura. La operacién se
reanuda cuando se ingresa nuevamente el comando de
operacion, incluso si el borne multifuncién esta activado (ON).

2 : Paro Rap Cont

Desacelera en el tiempo de desaceleracion (Tmpo ParoRap) del
modo de operacién segura. La operacion normal se reanuda
cuando se ingresa nuevamente el borne multifuncion con el
comando de operacion en ON.

Si ADV-71 Paro Seguridad se define en 1 Paro Rapido o 2 Paro
Rap Cont, se define el tiempo de desaceleracion.

IN 65~75 Definir Px

70 Modo MachActv

72 Tmpo ParoRap

ADV-71 ADV-71 ADV-71
(0: con Rueda Libre) (1: con Paro Répido) (1: con Paro Rap Cont)

n(P4) | 11 | L I |
Comando de
operacion (P1) [ ]
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8.1.6 Operacion de dwell

Cadigo No. | Display de funcién Valor inicial Rango de ajuste Unidad
F i ~

20 Acc Frec Dwell - 5.00 recuenc!a de,a_r ranque Hz
Frecuencia maxima

21 Tmpo Acc Dwell - 0.0 0~10 seg

ADV = ad

22 Dec Frec Dwell - 5.00 recuenc!a e,a'r ranque Hz
Frecuencia maxima

23 Tmpo Dec Dwell - 0.0 0~10 seg

Al entrar el comando de operacion, el variador opera a velocidad constante durante el tiempo dwell de aceleracion, a la
frecuencia dwell de aceleracion establecida, y luego reanuda la aceleraciéon. Si se ingresa el comando de parada, el
variador opera a velocidad constante durante el tiempo dwell de desaceleracion, a la frecuencia dwell de desaceleracion
establecida después de la desaceleracion, y luego se detiene.

Si el modo de control (DRV-09 Modo Control) se utiliza como modo V/f, esta funcion puede utilizarse para liberar el freno

después de la operacion a la frecuencia dwell, antes de abrir el freno mecanico en la carga de izamiento.

& Precaucién

Debe tenerse cuidado ya que la operacion de dwell a una frecuencia superior al deslizamiento nominal del motor con
la carga antes indicada podria afectar negativamente la vida Util del motor o dafiarlo debido a sobrecorriente.

ADV-20 /—\
ADV22

Frecuencia

de arranque -

Frecuencia ADV-21 ADV-23
Comando de | |
operacion

* Descripcion detallada de la operacion de dwell

Esta funcion resulta Gtil en aplicaciones de izamiento para obtener suficiente par antes de liberar un freno mecanico. El
variador acelera a la frecuencia dwell durante el tiempo definido después de entrar el comando de operacion. Opera a la
velocidad definida después de transcurrido el tiempo de funcionamiento en aceleracion dwell (Tmpo Acc Dwell), el cual
esta establecido en la frecuencia de funcionamiento dwell. Si se ingresa el comando de parada durante el funcionamiento,
el variador desacelerara a la frecuencia de funcionamiento dwell y luego se detendra una vez transcurrido el tiempo de
funcionamiento en desaceleracion dwell predeterminado (Tmpo Dec Dwell). Si el tiempo dwell esta definido en ‘0’, esta
funcion no esta disponible. EI comando de dwell de aceleraciéon opera sélo con la primera entrada del comando, por lo
gue no esta disponible si la frecuencia pasa por la frecuencia dwell de aceleracion cuando reanuda la aceleracion
después de la parada. El comando de dwell de desaceleracion opera cuando la frecuencia pasa por la frecuencia dwell
de desaceleracion después de entrar el comando de parada; no opera con la desaceleracion de frecuencia simple. La

operacion de dwell no se realiza cuando la funcién de control de freno externo esté activada.
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* Dwell en aceleracion
El comando de dwell en aceleracion opera sélo con la primera entrada del comando, por lo que no esta disponible si
la frecuencia pasa por la frecuencia dwell en aceleracion durante la reaceleracion después de la parada.

Cambio de frecuencia
objetivo

 ——
0 Acc Dwell

Acc Frec

Dwell

* Dwell en desaceleracion

El comando de dwell en desaceleracién opera cuando la frecuencia pasa por la frecuencia dwell en desaceleracién

después de entrar el comando de parada; no opera con la desaceleracion de frecuencia simple. La operacion de dwell no

se realiza cuando la funcién de control de freno externo esta activada.

Cambio de frecuencia
Tmpo Dec Dwell obietivo Tmpo Dec Dwell
Dec Frec 3 /\
Dwell /\w

v

v
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I

8.1.7 Operacion de compensacion de deslizamiento

En el motor de induccién, la diferencia entre la velocidad de giro del motor y la frecuencia definida varia de acuerdo con la
relacion de carga. La operacion de compensacion de deslizamiento se utiliza para la carga que deberia compensar la
diferencia de velocidad (deslizamiento). Si el modo de control es Sensorless, vectorial o V/f PG, la diferencia de velocidad
se compensa automaticamente.

Velocidad de giro Velocidad
‘ sincronizada

Control de compensacion de

Velocidad de giro del motor R
deslizamiento

Relacion de carga

Cddigo No. Display de funcién Valor definido

DRV 09 Modo Control 2 Comp desliz -
14 Pot Motor 2 0.75 (0.75Kw de base) kw
1n NUm Polos - 4 -
12 Comp Desl - 90 (0.75Kw de base) rpm

BAS 13 Corriente Nom - 3.6 (0.75Kw de base) A
14 Corriente Vacio - 1.6 (0.75Kw de base) A
16 Eficiencia Mot - 72 (0.75Kw de base) %
17 Inercia Carga - 0 (0.75Kw de base) -

DRV-09 Modo Control: Comprueba si el modo de control esté definido en 2 Compensacion de Deslizamiento.

DRV-14 Pot Motor (capacidad del motor): Define la capacidad del motor conectado a la salida del variador.

BAS-11 Num Polos (nimero de polos): Entra el nimero de polos indicado en la placa del motor.

BAS-12 Comp Desl (deslizamiento nominal): Entra las revoluciones nominales indicadas en la placa del motor.
BAS-13 Corriente Nom (corriente nominal): Entra la corriente nominal indicada en la placa del motor.

BAS-14 Corriente Vacio (corriente sin carga): Entra la corriente medida cuando el motor funciona a la frecuencia
nominal después de haber retirado el dispositivo de carga conectado al eje del motor. Si la corriente sin carga es dificil de
medir, la entrada corresponde al 30~50% de la corriente indicada en la placa del motor.

BAS-16 Eficiencia mot (eficiencia del motor): Entra la eficiencia indicada en la placa del motor.

BAS-17 Inercia Carga (relacién de inercia de la carga): Selecciona la inercia de carga sobre la base de la inercia del
motor. (0: Cuando es menos de 10 veces la inercia del motor; 1. cuando es 10 veces la inercia del motor; 2~8: cuando es
mas de 10 veces la inercia del motor)

rpm x P . , . . . . .
fo=1, - (plTOj , T, =frecuencia de desliz nominal, f, = frecuencia nominal, rpm = revoluciones nominales del motor, P = polos del motor

1740x 4
Ej.) frecuencia nominal: 60Hz, revoluciones nominales: 1740rpm, nimero de polos: 4. f, =60 - (%) =2Hz
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8.1.8 Control PID
1) Operacioén PID basica

Este es uno de los métodos de control automatico utilizado comdnmente. PID significa P: Proporcional, I: Integral y D:

Diferencial. Combinando los tres se dispone de un mejor control.

Cddigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste Unidad
01 Modo App 2 Proc PID 0~4 -
16 Salida PID - - - -
17 Valor Ref PID - - - -
18 Valor Ret PID - - - -
19 Ajte Ref PID - 50.00 -100~100 %
20 TipoRef PID 0 Teclado-1 0~10 -
21 TipoRetno PID 0 V1 0~10 -
22 Gan P PID - 50.0 0~1000 %
23 Tmpo | PID - 10.0 0~32.0 seg
24 Tmpo D PID - 0 0~1000 mseg
25 Gan F PID - 0.0 0~1000 %
26 Escala Gan P - 100.0 0~100 %
27 Filtro SalPID - 0 M0~10000 mseg

APP 29 Limit Al PID - 60.00 0~300 Hz
30 Limit Ba PID - 0.00 0~300 Hz
31 Inv Sal PID - No 0~1 -
32 Escala Sal PID - 100.0 0.1~1000 %
34 Frec Pre-PID - 0.00 O~Frec maxima Hz
35 Sal Pre-PID - 0.0 0~100 %
36 Rtdo Pre-PID - 600 0~9999 seg
37 Rtdo Dormir - 60.0 0~999.9 seg
38 FrecDormir PID - 0.00 0~Frec maxima Hz
39 Niv React PID - 35 0~100 %
40 Modo Despertar 0 Niv Debajo 0~2 -
42 Sel Unid PID 0 Hz 0~12 -
43 Gan Unid PID - 100.0 0~650 %
44 Escala Unid PID 2 X1 0~2 -
45 Gan P2 PID - 100.0 0~1000 %
65~75 Definir Px 22 | Borrar | Term 0~48 -

IN 65~75 Definir Px 23 | Lazo abierto 0~48 -
65~75 Definir Px 24 | Gan P2 0~48 -
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La frecuencia de salida del variador pasa por el control PID para controlar el proceso del sistema, incluyendo fiujo,
temperatura, tension, etc.

APP-01 Modo App (modo de aplicacion): Se puede definir las funciones del control PID de proceso con 2 Proc PID
(PID de proceso).

APP-16 Salida PID: Muestra el valor de salida actual del controlador PID, reflejando la unidad, ganancia y escala
definidas en APP-42, APP-43 y APP-44.

APP-17 Valor Ref PID: Muestra la referencia definida actual del controlador PID, indicando la unidad, ganancia y escala
definidas en APP-42, APP-43 y APP-44,

APP-18 Valor Ret PID: Muestra la entrada de realimentacion actual del controlador PID, indicando la unidad, ganancia y
escala definidas en APP-42, APP-43 y APP-44.

APP-19 Ajte Ref PID: Puede entrarse el valor de referencia si la fuente de referencia (APP-20) del control PID esta
definida en teclado (0: Teclado). Si esta definida en otro valor, el valor en APP-19 es ignorado.

APP-20 TipoRef PID: Selecciona la entrada de referencia del control PID (los elementos marcados en gris seran
provistos a la brevedad). Si el borne V1 esta definido como TipoRetno PID, V1 no puede definirse como TipoRef PID. Si

se cambia por otro elemento, V1 si puede definirse como fuente de referencia.

Posibles fuentes de

Tipo de ajuste Funcion realimentacion PID

0 Teclado Entra la referencia PID desde el teclado del variador X

1 V1 Borne de entrada de tensién (-10~10V) en la bornera @]

2 11 Borne de entrada de corriente (0~20mA) en la bornera | O

3 Vo Borne de entrada de tension de la tarjeta de opcién o
E/S extendida
Borne de entrada de corriente de la tarjeta de opcion

4 12 . @)
E/S extendida

5 RS-485 Borne de entrada RS-485 en la bornera @]

6 Encoder Entrada de impulso de la tarjeta de opcion encoder @]

. FieldBus Corp,ando de cqmurl’lcamon mediante la tarjeta de o
opcién de comunicacion

8 PLC Comando mediante la tarjeta de opcion PLC (@)
Comando mediante la tarjeta de opcion de operacion

9 Synchro . : ) P P @)
sincronizada

10 Tipo Binario Comando mediante la tarjeta de opcion BCD X

La referencia PID definida puede verse en el modo Monitoreo y en el codigo APP-17, pudiendo monitorearse en el codigo
definido en 17 Valor Ref PID, entre CNF-06~08 del modo CNF.
APP-21 TipoRetno PID: Selecciona la entrada de realimentacion del control PID. Puede seleccionarse entre los tipos de

entrada de referencia, excepto las entradas de teclado (Teclado-1, Teclado-2). La realimentacién no puede definirse en la
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misma entrada que se selecciond para la referencia. Por ejemplo, si se seleccioné el borne V1 como APP-20 TipoRef PID
deberia seleccionarse una entrada distinta a V1 en APP-21 TipoRetno PID. Puede monitorearse la realimentacion
definiendo el cddigo APP-18 Valor Ret PID de CNF-06~08.

APP-22 Gan P PID, APP-26 Escala Gan P: Definen la relacion de salida de la diferencia (error) entre la referencia y la
realimentacién. Si la ganancia P esta definida en 50%, la salida es 50% del error. El rango de ajuste de la ganancia P es
0,0~1000,0%. Si se necesita una relacion inferior a 0,1% debe usarse la escala de ganancia P de APP-26.

APP-23 Tmpo | PID: Define los tiempos para la salida de errores acumulados. Define el tiempo para el 100% de la salida
cuando el error es 100%. Si el tiempo integral (Tmpo | PID) esta definido en 1 segundo, la salida es 100% después de 1
segundo cuando el error es 100%. El error normal puede ser reducido mediante el tiempo integral. Si el borne
multifuncion se define en 21 Borrar | Term y la bornera esta activada, el valor integral acumulado se suprime.

APP-24 Tmpo D PID: Define la salida del indice de cambio de error. Si el tiempo diferencial (Tmpo D PID) esta definido
en 1mseg, la salida es 1% cada 10mseg cuando el indice de cambio de error por segundo es 100%.

APP-25 Gan F PID: El objetivo definido puede afiadirse a la salida de control PID y se establece la relacion. Con esto
puede obtenerse una caracteristica de respuesta rapida.

APP-27 Filtro SalPID: Se utiliza cuando todo el sistema es inestable debido a que la salida del controlador PID cambia
demasiado rapido o hay mucha oscilacién. Normalmente, la capacidad de respuesta mejora al utilizar un valor bajo (el
valor inicial es 0), pero la estabilidad también puede mejorarse utilizando un valor alto. Cuanto mas elevado es el valor
usado, mas estable es la salida del controlador PID, pero puede caer la capacidad de respuesta.

APP-29 Limit Al PID, APP-30 Limit Ba PID: Limitan la salida del controlador PID.

APP-32 Escala Sal PID: Ajusta la magnitud de la salida del controlador.

APP-42 Sel Unid PID: Define la unidad de control.

Tipo de ajuste Funcién

0 % - Se muestra en porcentaje, en lugar de un valor fisico determinado.
1 Bar
2 mBar ., . . e .
3 b Presion Hay varias unidades de presion disponibles.
a
4 kPa
5 Hz . Se muestra la frecuencia de salida del variador o las revoluciones del
Velocidad
6 Rpm motor.
7 V Tensioén
8 I Corriente ., . - .
. Se muestra en tension, corriente o electricidad consumida.
9 kw Potencia eléctrica
10 HP Caballos de fuerza
11 °C . .
P o Temperatura En grados Fahrenheit o centigrados.

APP-43 Gan Unid PID, APP-44 Escala Unid PID: Ajustam la magnitud de la unidad definida en APP-42 Sel Unid PID.

APP-45 Gan P2 PID: La ganancia del controlador PID puede modificarse utilizando el borne multifuncion. Si la funcion de

8-14



Capitulo 8 Funciones de aplicacion (avanzadas)

la bornera seleccionada en IN-65~75 se define en 24 Gan P2 y luego se entra el borne seleccionado puede utilizarse la

ganancia definida en APP-45 en lugar de la ganancia definida en APP-22 y APP-23.

2) Diagrama de bloques del control PID

{

APP -01 : ProcPID or MMC

z
§5EE LS
/

V2 »
12 Main Speed
Encoder
int . 485 5[
Fieldbus % o @ PID Forward Gain
—pic B
Synchro »| © P Kf
Binai © (B P Controller
- gu Multi-function Input Output Gain Multi-function Input
Terminal Setting Terminal Setting
PID Ref Set A APP-26
APP - 20 ~P11): @ -
(P1~P11): P2 Gain (P1=P 1)
PID Limit : PID Openloop
Keypad | Hi
PID Ref Value -
\Al N MONGroup |
11 © APP-17 APP -22 PID Out
V2 ° + Gain Inverse
—12 P20 — ) 4
12 O O > D Vg
Encoder > P P
o ) A+
Int . 485 Lo APP -24
Fie;:i_bus »a -
Syncho > [©  [PIDF /B_Selection —)‘;’-}.a_p_ @ @ @
TBinary pl o @ AP | — PDOut  PIDOut - Target
Lo - u
Fo o— Scale Inv PID Frequency
Limit Lo
V1 ) 0
11 °
v—>—0
2 »o Multi-function Input
—>E = Lo Terminal Setting
nt 485 [0 o (P 1~ P11)
Fi Iab o : 1 Term Clear
ieldbus
o
ynchro IAPP -18
n o
_Binary | PID FBK

Value

- Si la operacion de modificacion del control PID (pasar de operacion PID a operacion normal) se efectta con los
bornes de entrada multifuncién (P1~P11), el valor en [%)] se convierte a [Hz] y es la salida.

- La polaridad de la salida normal del control PID (PID OUT) es unipolar y se limita mediante APP-29 (Limit Al
PID) y APP-30 (Limit Ba PID).

- 100,0% es el valor estandar de DRV-20 (frecuencia maxima).

3) Operacion Pre-PID

Esta es la funcion de aceleracion normal a la frecuencia definida sin movimiento por control PID si se ingresa un
comando de operacion y la operacion PID arranca cuando el control aumenta a un determinado nivel.

APP-34 Frec Pre-PID: La frecuencia de aceleracién normal se ingresa si es necesario efectuar la aceleracion normal sin
movimiento por control PID. Por ejemplo, si Frec Pre-PID esta definido en 30Hz, la operacion normal contintia a 30Hz
hasta que el control (realimentacion del control PID) supera el valor definido en APP-35.

APP-35 Sal Pre-PID, APP-36 Rtdo Pre-PID: La operacion de control PID arranca si la realimentacion de entrada
(control) del controlador PID es superior al valor definido en APP-35. Sin embargo, si un valor inferior al definido en APP-

35 contintia durante el periodo definido en APP-36, la salida es interrumpida con un disparo de “Fallo Pre-PID”.
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Realimentacion PID ¢

Frecuencia de salida

Seleccion de operacion PID

4) Modo de suspension PID

Referencia de PID:

APP-35 Rtdo Pre-PID

~ecs APP-34 Frec Pre-PID

Fx ||

-

(Sleep)

Araa

Area 2 R —

APP-37 Rtdo Dormir, APP-38 FrecDormir PID: Si el variador sigue operando después de cumplido el tiempo definido

en APP-37 Rtdo Dormir, a la frecuencia establecida en APP-38 FrecDormir PID, deja de funcionar y entra en modo

Suspension (Sleep). Véase en APP-39 Niv React PID el umbral de cambio del modo Suspensién de control PID a

operacién de control PID.

APP-39 Niv React PID, APP-40 Modo Despertar: Definen el umbral de arranque de la operacién de control PID desde

el modo de suspension del control PID antes descrito. Si se selecciona O (Niv Debajo) en APP-40 y la realimentacion es

inferior a la definida en APP-39 Niv React PID se reanuda la operacion de control PID. Con 1 (Niv Alcanzado) se reinicia la

operacion cuando es superior al valor definido en APP-39. Con 2 (Niv Encima) se reinicia la operacion cuando la

diferencia entre la referencia y la realimentacion es superior al valor definido en APP-39.

Realimentacion PID

Frecuencia
de salida

Fx

Seccion de
operacion PID

FrecDormir (APP-38)

Niv React PID (APP-39)

Seccién

Seccion

<

Rtdo Dormir
(APP-37)

suspension

5) Bypass de la operacion de control PID (Lazo abierto PID)

reactivacion

Si se define el borne multifuncion en 22 Lazo abierto PID en IN-65~75 Definir Px, la operacién de control PID se detiene y

pasa a operacion normal. Con el borne desactivado, la operacion de control PID se reanuda.
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8.1.9 Sintonizacion automatica (Auto tuning)

Los parametros del motor pueden medirse automaticamente. Ademas, si la tarjeta de la opcién encoder esta conectada

al gabinete del variador es posible probar la operacion del encoder. Los parametros del motor que se miden mediante la

sintonizacién automatica se usan para las funciones de refuerzo de par automético, control vectorial Sensorless, control

vectorial, etcétera.

Ej.) Motor de 0,75kW, clase 220V

Cadigo No. Display de funcién Valor definido Unidad
DRV 14 Pot Motor 1 0.75 kw

1 NUm Polos - 4 -

12 Comp Desl - 40 rpm

13 Corriente Nom - 3.6 A

14 Corriente Vacio - 16 A

15 Tension Nom - 220 Vv
BAS 16 Eficiencia Mot - 72 %

20 Auto AjusMot 0 Ninguno -

21 Rs - 26.00 Q

22 Lsigma - 179.4 mH

23 Ls - 1544 mH

24 Tr - 145 mseg
APO 01 Enc Opc Mode 0 Ninguno -

& Precaucion

La sintonizacién automatica debe realizarse una vez que el motor ha dejado de funcionar.
Antes de realizar la sintonizacion automatica asegurese de ingresar el nimero de polos del motor, el
deslizamiento nominal, la corriente nominal, la tensién nominal y la eficiencia como se indican en la placa del
motor. Se utilizara los valores definidos automaticamente para los items no ingresados.

Tension

de
entrada

200

Capacidad Corriente Corriente Frecuencia Resistencia Inductancia
del motor nominal sin carga deslizam. del estator de fuga [mH]
kW] [A] [Al nominal [Hz] = [Q]

0,2 1,1 0,8 3,33 14,0 40,4

04 24 1,4 3,33 6,70 26,9

0,75 34 1,7 3,00 2,600 17,94

15 6,4 2,6 2,67 1,170 9,29

2,2 8,6 3,3 2,33 0,840 6,63

3,7 13,8 50 2,33 0,500 4,48

55 21,0 7,1 1,50 0,314 3,19

7,5 28,2 9,3 1,33 0,169 2,844
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Tensién Capacidad Corriente Corriente Frecuencia Resistencia Inductancia
de del motor nominal sin carga deslizam. del estator de fuga [mH]
entrada | [kW] [A] [Al nominal [Hz] =[]
11 40,0 12,4 1,00 0,120 1,488
15 53,6 15,5 1,00 0,084 1,118
18,5 65,6 19,0 1,00 0,068 0,819
22 76,8 21,5 1,00 0,056 0,948
30 104,6 29,3 1,00 0,042 0,711
0,2 0,7 0,5 3,33 28,00 1212
04 1,4 0,8 3,33 14,0 80,8
0,75 2,0 1,0 3,00 7,81 53,9
15 3,7 1,5 2,67 3,52 27,9
2,2 5,0 1,9 2,33 2,520 19,95
3,7 8,0 2,9 2,33 1,500 13,45
55 12,1 4,1 1,50 0,940 9,62
7,5 16,3 54 1,33 0,520 8,53
11 23,2 7,2 1,00 0,360 4,48
15 31,0 9,0 1,00 0,250 3,38
400 18,5 38,0 11,0 1,00 0,168 2,457
22 445 12,5 1,00 0,168 2,844
30 60,5 16,9 1,00 0,126 2,133
37 74,4 20,1 1,00 0,101 1,704
45 90,3 24,4 1,00 0,084 1,422
55 106,6 28,8 1,00 0,069 1,167
75 141,6 35,4 1,00 0,050 0,852
90 167,6 41,9 1,00 0,039 0,715
110 203,5 48,8 1,00 0,032 0,585
132 2423 58,1 1,00 0,027 0,488
160 290,5 69,7 1,00 0,022 0,403
185 335,0 77,0 1,00 0,021 0,380

1) Sintonizacién de los parametros del motor (Rs, Lsigma, Ls, Tr, Corr S/Carga)

BAS-20 Auto AjustMot: Selecciona el tipo de sintonizacion automatica y la implementa. La sintonizacién automética
arranca al seleccionar uno de los elementos mencionados abajo y pulsando la tecla PROG.

0: Ninguno

Muestra el elemento inicial de sintonizacion automatica. Una vez completada se muestra que ha terminado.

1: Todo

Los parametros del motor son medidos con el motor girando. Se miden la resistencia del estator (Rs), la inductancia de
fuga (Lsigma), la inductancia del estator (Ls), la corriente sin carga (Corriente Vacio) y la constante de tiempo del rotor (Tr).
Cuando la tarjeta de la opcién encoder esta instalada también se mide el estado del encoder. Para esta medicion, las
funciones relacionadas del encoder deben estar definidas correctamente. Para definir el modo de control en vectorial
defina la sintonizacién automatica en 1 Todo. Si la carga esta conectada al eje del motor, el parametro puede no ser

medido correctamente porque el motor mide el pardmetro mientras esta girando. Por lo tanto, para una medicién correcta,
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retire antes la carga conectada al eje del motor. Si el modo de control (DRV-09 Modo Control) es Sensorless-2, la
constante de tiempo del rotor (Tr) se sintoniza mientras esta estatico.

2: Todo (Stdstl)

Los parametros del motor se miden cuando el motor esta detenido. Se miden la resistencia del estator (Rs), la
inductancia de fuga (Lsigma) y la constante de tiempo del rotor (Tr), todos juntos al mismo tiempo. Este modo esta
disponible cuando DRV-09 Modo Control esta en Sensorless-2.

3: Rst+Lsigma

El parametro se mide cuando el motor no esta en funcionamiento. Los valores medidos se usan para el refuerzo de par
automatico y el control vectorial Sensorless. Como el motor no gira, la conexion entre el eje del motor y la carga no afecta
la medicién del parametro. Sin embargo, debe tenerse cuidado de no hacer girar el eje del motor del lado de la carga.

4: Test Enc

Instale la tarjeta de la opcidn encoder en el gabinete principal del variador y conecte el cable del encoder al motor. El
motor comprueba la conexion correcta o incorrecta de pulsos Ay B. Para medir el estado del encoder deben definirse
correctamente las funciones relacionadas.

5:Tr

Cuando DRV-09 Modo Control esta en Vectorial, el motor mide la constante de tiempo del rotor (Tr) mientras esta girando.
Si DRV-09 Modo Control esta en Sensorless-2, el motor mide la constante de tiempo del rotor (Tr) mientras esta estatico.
Si DRV-09 Modo Control se cambia de Sensorless-2 a Vectorial se deberia volver a sintonizar la constante del tiempo (Tr).
BAS-21 Rs~BAS-24 Tr, BAS-14 Corriente Vacio: Muestra los parametros del motor medidos en la sintonizacién

automatica. Para los parametros no incluidos en los elementos de medicion se muestra el valor por defecto.

2) Medicion del estado de conexion del encoder

Cddigo No. | Display de funcion Valor definido Rango de ajuste 7 Unidad
BAS 20 Auto AjustMot 3 Test Enc 0~4 -

01 Enc Opc Mode 1 Retorno 0~2 -

04 Sel Tipo Enc 0 Drive Line 0~2 -
APO 05 Sel DPulsos Enc 0 (A+B) 0~2 -

06 NUm Pulsos Enc - 1024 10~4096 -

08 Retorno Enc - 0 - -

APO-01 Enc Opc Mode: Defina en 1 Retorno.
APO-04 Sel Tipo Enc: Selecciona el método de transmision de sefiales del encoder, de acuerdo con el manual del

encoder. Se selecciona un método entre Drive Line (0), Totem o Com (1) y Open Collect (2).
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(m/Control output diagram

Totem pole output NPN open collector output Voltage output Line driver output
Rotary encoder circuit ‘ Connection Rotary encoder circuit ‘ Connection Rotary encoder circuit Connection |Rotary encoder circuit Connection
L+ Lo+ L4 LV
Sink current # 1 H ' Source current
=[Te Mex 3oma | [oag - : - R IMax. 10mA - ‘
> I — o \ a 1 a ‘
= L Output IR . Output IR E Output IRE . Aphase | F
- - Cr wo T 2 Q = © © ] 2 K‘\Doulpul
= T - - i - = ' - - '
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- Load - | - - ' - ~— A phase
= < Max. 10mA o8 = | Max. 30mA = ' Load = ‘> output
1 ~ oV l Y LOv L OV

ttypel(# 1) or Voltage output type (#2)
A,B.B.Z Z)

Totem pole output type can be used for NFN open collector outpu
All output circuits are the same A, B, Z phase(Line driver output is A, A

@ Qutput waveform

eTotem pole output / NPN open collector output / Voltage output ®Line driver output

T -
i 1 1 A phase ILI I I
3"2 1, ot H 2 4
phase I
A phase 'Ij L :
T T LI
4 8 H 48
y - Bphase | | ° J | [
8 phase |’ 1 ] - H
B phase L |
Z phase H i T o
L T+ > ; Z phase L I I
-——————————— a
: _ 2
— CW(Clock wise) Z phase H e >
#CW : In a view of shaft — CWi(Clock wise)

APO-05 Sel DPulsos Enc: Define la direccion de los pulsos de salida del encoder. Permite seleccionar la operacion en
avance con 0 (A+B) y la operacion en retroceso con 2 —(A+B). Se selecciona 1 como referencia de definicion de
frecuencia.

APO-06 Num Pulsos Enc: Ingresa el nimero de pulsos de salida por giro.

APO-08 Retorno Enc: Convierte la salida del encoder en revoluciones del motor y se visualiza como Hz y rpm.

BAS-20 Auto AjustMot: La operacion en avance se realiza a 20Hz si los elementos relacionados del encoder se definen
en la forma antes descrita y la sintonizacion automatica se establece en 3 Test Enc. Después de la operacién en avance
desacelera y vuelve a acelerar a 20Hz en la direccion inversa. En caso de producirse un fallo del encoder, el elemento de
sintonizacién automatica cambia a Ninguno. En caso de conexién incorrecta del encoder se visualiza Enc invertido. En tal

caso se debe cambiar APO-05 Sel Pulsos Enc o intercambiar dos de las lineas de salida del variador conectadas al motor.

8.1.10 Operacion V/f utilizando el sensor de velocidad

Cédigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 09 Modo Control 1 VIf PG 0~4 -

45 Gan P Encoder - 3000 0~9999 -
CON 46 Gan | Encoder - 50 0~9999 -

47 DeslEncMax% - 100 0~200 %
APO 01 Enc Opc Mode 1 Retorno 0~2 -

Se puede mejorar la precision del control de velocidad del controlador V/f mediante la instalacion de la tarjeta de la opcion

encoder. Se comprueba el estado de la conexion del encoder antes de iniciar la operacion.
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DRV-09 Modo Control: Define el modo de control en 2 V/f PG. La operacion se realiza con el controlador de velocidad
afiadido al modo de control 0 V/f. La referencia del controlador de velocidad es la frecuencia definida y la realimentacion
es la entrada del encoder.

CON-45 Gan P Encoder, CON-46 Gan | Encoder: Define la ganancia proporcional del controlador de velocidad (Gan P
Encoder) y la ganancia integral (Gan | Encoder). Cuanto mas alta se defina la ganancia proporcional, mas rapida es la
caracteristica de respuesta. Pero si se define en un valor demasiado alto, el controlador de velocidad puede tornarse
inestable. En el caso de la ganancia integral, cuanto mas baja se defina, mas rapida es la respuesta. Si se define en un
valor demasiado bajo, el controlador de velocidad podria tornarse inestable.

CON-47 DeslEncMax%: El valor en porcentaje del deslizamiento nominal (BAS-12 Comp Desl). El valor definido se
utiliza para la compensacién méaxima de deslizamiento. Por ejemplo, si este codigo de funcién esta definido en 90% vy el

deslizamiento nominal (BAS-12 Comp Desl) es 30rpm, la compensacion maxima del deslizamiento es 30*0,9=27rpm.

8.1.11 Control vectorial Sensorless (1)

Grupo 7 \Cc’)digo \[o} Display de funcién Valor definido | Unidad

09 Modo Control 3 Sensorless-1 -
DRV 10 Control de Par 0 No -

14 Pot Motor X XXX kw

1 NUm Polos - 4 -

12 Comp Desl - 2.00 Hz

13 Corriente Nom - 3.6 A
BAS 14 Corriente Vacio - 0.7 A

15 Tension Nom - 220 Vv

16 Eficiencia Mot - 83 %

20 Auto AjustMot 2 Rs+Lsigma -
CON 21 Gan P Senlessl - 100.0 %

22 Gan | Senlessl - 200 mseg

/\ Precaucion

Deberian medirse los parametros del motor conectado al borne de salida del variador para determinar su buen
desempefio. Mida los parametros efectuando la sintonizacién automética (BAS-20 Auto AjustMot) antes de la
operacién vectorial. Para verificar el buen desempefio del control vectorial Sensorless (1), la capacidad del variador
deberia ser igual a la del motor. Si la capacidad del motor es inferior a la del variador en mas de dos fases podria
haber un problema con la caracteristica de control; por ello, cambie el modo de control a control V/f. Asimismo, en la
operacion por control vectorial Sensorless (I) no se debe conectar mas de un motor a la salida del variador.
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Antes de la sintonizacién automatica ingrese primero los elementos indicados en la placa del motor.

DRV-14 Pot Motor (capacidad del motor)

BAS-11 NUm Polos (nimero de polos)

BAS-12 Comp Desl (deslizamiento nominal)

BAS-13 Corriente Nom (corriente nominal)

BAS-15 Tension Nom (tension nominal)

BAS-16 Eficiencia Mot

Sintonizacion automatica con el motor estatico: Si es dificil retirar la carga conectada al eje del motor defina la
sintonizacién automética (BAS-20 Auto AjustMot) en 2 Rs+Lsigma para medir los parametros con el motor estético. Para
la corriente sin carga del motor se utiliza el valor por defecto. Cuando la sintonizacion automatica termina, los valores
medidos de la resistencia del estator del motor (Rs) y la inductancia de fuga (Lsigma) se guardan en BAS-21 y BAS-22.
Sintonizacién automatica con el motor girando: Si la carga conectada al eje del motor se puede retirar defina la
sintonizacién automatica en 1 Todo, después de separar la carga del motor, para medir los parametros mientras el motor
gira. Cuando la sintonizacién automatica termina se guardan los valores medidos de resistencia del estator del motor (Rs),
inductancia de fuga (Lsigma) y corriente sin carga (Corriente Vacio).

CON-21 Gan P Senless1, CON-22 Gan | Senless1: Es posible cambiar la ganancia del controlador de velocidad del
control vectorial Sensorless (l). La ganancia del controlador se define de acuerdo con los parametros del motor por

defecto y el tiempo de aceleracién/desaceleracion.

/\ Precaucién

La ganancia del controlador puede ajustarse de acuerdo con la caracteristica de carga. Sin embargo, podria
producirse el recalentamiento del motor por la inestabilidad del sistema, dependiendo de cual fuere el ajuste de la
ganancia del controlador.

DRV-10 Control de Par: Selecciona y utiliza el modo de control de velocidad y el modo de control de par desde el modo
de control vectorial Sensorless (l). Si se define el control de par (DRV-10) en Si, el cambio al modo de control de par se

produce antes de la operacion. Para detalles sobre el modo de control de par véase el capitulo 8.1.14 Control de par.

ZB Precaucién

El control de par no esta disponible en la region de regeneracion y carga liviana de baja velocidad. Se deberia elegir
el control vectorial. Cuando se utiliza control de par no se debe conmutar entre los comandos de giro en avance y
en retroceso durante la operacion. Esto podria causar sobrecorriente o error de desaceleracion de la direccion en
retroceso. Cuando se utiliza el control vectorial se deberia definir la Busqueda de Velocidad, ante la posibilidad de
gue se opere en funcionamiento libre del motor (CON-71 Busq Veloc = definir la busqueda de velocidad durante la
aceleracion (0001)).
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8.1.12 Control vectorial Sensorless (ll)

Cédigo No. | Display de funcién | Valor definido Unidad
09 Modo Control Sensorless-2 -
DRV 10 Control de Par No -
14 Pot Motor Ajustable segun la capacidad del motor kw
11 NUm Polos 4 -
12 Comp Desl Ajustable segun la capacidad del motor Hz
13 Corriente  Nom Ajustable segun la capacidad del motor A
BAS 14 Corriente Vacio Ajustable segun la capacidad del motor A
15 Tension Nom 220/380/440/480 Y,
16 Eficiencia Mot Ajustable segun la capacidad del motor %
20 Auto AjustMot Rs+Lsigma -
20 SelVislGan SL2 Si -
21 Gan P Senless1 Ajustable segun la capacidad del motor %
22 Gan | Senless1 Ajustable segun la capacidad del motor mseg
23 Gan P Senless?2 Ajustable segln la capacidad del motor %
24 Gan | Senless? Ajustable segln la capacidad del motor %
26 Gan 1 Observ 10500 -
CON 27 Gan 2 Observ 100.0 %
28 Gan 3 Observ 13000 -
29 Gan P 1 S-Est Ajustable segun la capacidad del motor -
30 Gan | 1 S-Est Ajustable segun la capacidad del motor -
31 Gan P 2 S-Est Ajustable segln la capacidad del motor %
32 Gan |2 S-Est Ajustable segun la capacidad del motor %
48 Gan P Corrinte 1200 -
49 Gan | Corrinte 120 -

& Precaucion

salida del variador.

Deberian medirse los pardmetros del motor conectado al borne de salida del variador para determinar su buen
desempefio. Mida los parametros efectuando la sintonizacion automética (BAS-20 Auto AjustMot) antes de la
operacion vectorial. Para verificar el buen desempefio del control vectorial Sensorless (1), la capacidad del
variador deberia ser igual a la del motor. Si la capacidad del motor es inferior a la del variador en mas de dos
fases podria haber un problema con la caracteristica de control; por ello, cambie el modo de control a control
VIf. Asimismo, en la operacion por control vectorial Sensorless (I) no se debe conectar mas de un motor a la
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Antes de la sintonizacién automatica ingrese primero los elementos indicados en la placa del motor.

DRV-14 Pot Motor (capacidad del motor)

BAS-11 NUm Polos (nimero de polos)

BAS-12 Comp Desl (deslizamiento nominal)

BAS-13 Corriente Nom (corriente nominal)

BAS-15 Tension Nom (tension nominal)

BAS-16 Eficiencia Mot

Retire la carga conectada al eje del motor y defina la sintonizacién automatica en 1 Todo. EI motor mide los parametros
mientras gira. Cuando la sintonizacién automéatica termina, los valores medidos de resistencia del estator del motor (Rs),
inductancia de fuga (Lsigma), inductancia del estator (Ls), corriente sin carga (Corriente Vacio) y constante de tiempo del
rotor (Tr) son guardados en BAS-21, BAS-22, BAS-23, BAS-14 y BAS-24, respectivamente.

CON-20 SelVislGan SL2: Si se selecciona 1 Si, el usuario puede definir varias ganancias (CON-23 Gan P Senless2,
CON-24 Gan | Senless2, CON-27 Gan 2 Observ, CON-28 Gan 3 Observ, CON-31 Gan P 2 S-Est, CON-32 Gan | 2 S-
Est) aplicadas a un giro a una velocidad superior a la media (alrededor de la mitad de la frecuencia base). Si se

selecciona 0 No, el parametro relacionado no se visualiza.

1) Ganancia del controlador de velocidad

CON-21 Gan P Senless1, CON-22 Gan | Senless1: La ganancia del controlador PI de velocidad del control vectorial
Sensorless (Il) puede ser modificada. La ganancia del controlador de velocidad Pl es la ganancia proporcional del error de
velocidad y tiene la caracteristica de tener un comando de salida de par mas elevado a medida que el error de velocidad
aumenta. Es por ello que cuanto mas alto es el error de velocidad, méas rapido disminuye la variacién de velocidad. La
ganancia | del controlador de velocidad es la ganancia integral del error de velocidad. Cuando un error de velocidad
constante continla, la ganancia | del controlador de velocidad es el tiempo (mseg) que se requiere hasta el comando de
salida de par nominal. Cuanto mas bajo es este valor, mas rapido disminuye la variacion de velocidad. La forma de onda
de la ganancia del controlador de velocidad puede mejorarse después de observar la tendencia del cambio de velocidad.
Si la variacién de velocidad no se reduce rapidamente, la ganancia P del controlador de velocidad puede aumentarse o la
ganancia | (tempo en mseg) puede disminuirse. Sin embargo, si la ganancia P aumenta o la ganancia | disminuye
demasiado podria producirse mucha vibracion. Ademas, en caso de oscilacion de la forma de onda de la velocidad, ésta
puede ajustarse aumentando la ganancia | o la ganancia P.

CON-23 Gan P Senless2, CON-24 Gan | Senless2: Sélo puede verse cuando SelVislGan SL2 (CON-20) esta definido
en 1 Si. La ganancia del controlador de velocidad a una velocidad superior a la velocidad media del control vectorial
Sensorless (Il) (alrededor de la mitad de la frecuencia base). CON-23 Gan P Senless2 se define como porcentaje de la
ganancia de baja velocidad CON-21 Gan P Senlessl. Es decir, cuanto mas baja es la Ganancia P 2 respecto del 100,0%,

menor es la capacidad de respuesta. Por ejemplo, si CON-21 Gan P Senlessl es 50,0% y CON-23 Gan P Senless2 es
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50,0%, la ganancia P del controlador de velocidad a una velocidad superior a la velocidad media real es 25,0%.

CON-24 Gan | Senless2 también se define como porcentaje de CON-22 Gan | Senlessl. En el caso de la ganancia |,
nuevamente, cuanto mas baja es la Ganancia | 2, menor es la capacidad de respuesta. Por ejemplo, si CON-22 Gan |
Senlessl es 100mseg y CON-24 Gan | Senless2 es 50,0%, la ganancia | del controlador de velocidad a una velocidad
superior a la velocidad media real es 200mseg. La ganancia del controlador se define de acuerdo con los parametros por

defecto del motor y el tiempo de aceleracion/desaceleracion.

G2)Ganancia del observador del controlador para el flujo magnético

CON-26 Gan 1 Observ, CON-27 Gan 2 Observ, CON-28 Gan 3 Observ: Para el control vectorial Sensorless (1) es
esencial la ganancia del observador para estimar la corriente del estator y el flujo magnético del rotor del motor. Gan 1
Observ (CON-26) se aplica con velocidad baja y media, Gan 2 Observ (CON-27) se aplica con velocidad media y alta y
Gan 3 Observ (CON-28) se aplica en el modo de par. Se recomienda no modificar la ganancia del observador de su valor
por defecto. Gan 2 Observ (CON-27) y Gan 3 Observ (CON-28) sdlo pueden verse cuando SelVislGan SL2 (CON-20)

esta definidoen 1 Si.

3)Ganancia del estimador de velocidad

CON-29 Gan P 1 S-Est, CON-30 Gan | 1 S-Est: La ganancia del estimador de velocidad del control vectorial Sensorless
(II) puede ser modificada. La ganancia P o la ganancia | del estimador de velocidad pueden aumentarse o reducirse en
una pequefia magnitud de ajuste cuando el valor visualizado de la velocidad no es igual al valor objetivo en estado normal.
También pueden ajustarse cuando hay mucha vibracién en el motor o una elevada fluctuacién de corriente con la
alimentacion conectada. En tal caso se puede realizar una prueba disminuyendo la ganancia P o la ganancia | del
estimador de velocidad. La ganancia del estimador de velocidad se define de acuerdo con los parametros por defecto del
motor y el tiempo de aceleracion/desaceleracion.

CON-31 Gan P 2 S-Est, CON-32 Gan | 2 S-Est: Solo pueden verse cuando SelVislGan SL2 (CON-20) esta definido en
1 Si. La ganancia del estimador de velocidad puede ser modificada a una velocidad superior a la velocidad media
(alrededor de la mitad de la frecuencia base) en el control vectorial Sensorless (lI).

CON-31 Gan P 2 S-Est y CON-32 Gan | 2 S-Est se definen, respectivamente, como porcentajes de la ganancia de baja
velocidad CON-29 Gan P 1 S-Esty CON-30 Gan | 1 S-Est. Por ejemplo, si CON-29 Gan P 1 S-Est es 300 y CON-31 Gan
P 2 S-Est es 40,0%, la ganancia P del estimador de velocidad a una velocidad superior a la velocidad media real es 120.
El método para definirlos es el mismo que para la ganancia de velocidad baja y media. La ganancia del estimador de
velocidad se define de acuerdo con los parametros por defecto del motor y el tiempo de aceleracién/desaceleracion.
CON-34 Porc Modul CV2: La tensién de salida presenta linealidad con la tensién de entrada en el &rea donde no hay
sobremodulacion, cuya relacion de tension de salida/tension de entrada es inferior al 100%. CON-34 Porc Modul CV2

permite definir el rango de tension que se limita en el &rea de sobremodulacién del control Sensorless-2. En aplicaciones
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como las que tienen carga de impacto (por ejemplo, una prensa, con limite de par < carga), es posible operar sin disparos

aumentando el valor de CON-34 Porc Modul CV2 cuando se aplica la carga. (Valor por defecto: 120[%].) Ademas, la
tension de entrada es inferior a la tensién nominal en el area donde se aplica tension de entrada inestable, por lo que se
produce frecuentemente el Disparo OC1 cuando se aplica una carga inversa pesada, como la carga de impacto (limite de
par < carga). El disparo es causado por la tension de salida mas baja. En este caso se debe definir CON-34 Porc Modul
CV2 en 140~150% para operar sin disparos cuando se aplican cargas pesadas.

CON-48 Gan P Corrinte, CON-49 Gan | Corrinte: Ajusta la ganancia P y la ganancia | del controlador PI actual.

DRV-10 Control de Par: El modo de control de velocidad y el modo de control de par se seleccionan y utilizan desde el
modo de control vectorial Sensorless (Il). Si DRV-10 se define en Si, la operacion se realiza en el modo de control de par.

Para conocer detalles sobre el modo de control de par, véase 8.1.14 Control de par.

& Precaucién

La ganancia del controlador puede ajustarse de acuerdo con la caracteristica de carga. Sin embargo, podria
producirse el recalentamiento del motor por la inestabilidad del sistema, dependiendo de cual fuere el ajuste de
la ganancia del controlador.

Guia para diversos ajustes de ganancia del control vectorial Sensorless (ll): Como el control vectorial Sensorless
(Il) depende mucho de las caracteristicas del motor y la carga, a veces es necesario ajustar la ganancia del controlador.
Asumiendo que el control vectorial Sensorless (ll) se realiza en el modo de control de velocidad (DRV-10 Control de Par
definido en 0 No), en primer lugar, si se observa que la operacion es inestable a velocidad extremadamente baja (menos
de 2~3Hz) o que hay rebotes de velocidad durante el arranque, la ganancia debe ajustarse aumentando CON-22 Gan |
Senless1 hasta el doble del valor por defecto.

En segundo lugar, cuando habitualmente se utiliza carga regenerativa podria producirse fluctuacion frecuente de par en
el motor. En tal caso, deberia probar aumentarse CON-21 Gan P Senless1 al 50% del valor por defecto, a fin de ajustar la
ganancia apropiadamente. Si esto no funciona, deberia aumentarse CON-21 Gan P Senlessl de nuevo al valor por

defecto y ajustar el valor de ganancia disminuyendo CON-30 Gan | 1 S-Est al 50% del valor por defecto.
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I
8.1.13 Control vectorial
El motor funciona en modo de control vectorial cuando se requiere gran precision en el control de la velocidad y el par,

con la tarjeta de la opcion encoder instalada en el gabinete del variador.

Cadigo No. \ Display de funcién Valor definido Unidad
DRV 09 Modo Control 4 Vector -

21 Selec Hz/rpm 1 Visual rpm -
BAS 20 Auto AjustMot 1 Si -

09 Tmpo PreExct - 1.0 seg

10 Flujo Inicial - 100.0 %

11 Tmpo Hold - 1.0 seg

12 Gan PASR 1 - 50.0 %

13 GanlASR 1 - 300 mseg

15 Gan PASR 2 - 50.0 %

16 Gan lIASR 2 - 300 mseg

18 CambFrec Gan - 0.00 Hz

19 Tmpo CambGan - 0.10 seg
CON 51 FIt RefCntVel - 0 mseg

52 Flt SalCntPar - 0 mseg

53 LimiteCtriPar 0 Teclado-1 -

54 Lmt Par +FWD - 180 %

55 Lmt Par —-FWD - 180 %

56 Lmt Par +REV - 180 %

57 Lmt Par —-REV - 180 %

58 Ref Par Bias 0 Teclado-1 -

59 Par Bias - 0.0 %

60 Comp Par Bias - 0.0 %
N 65~75 Definir Px 36 GanASR 2 -

65~75 Definir Px 37 ASR P/PI -

/1\ Precaucién

Para un buen desempefio del modo de control vectorial deberian entrarse los datos correctos sobre las
funciones relacionadas, incluyendo la medicion de los parametros del motor, el encoder, etc. Siga el
orden de definicién indicado a continuacion antes de operar el control vectorial. Para el buen
desempefio del control vectorial Sensorless (1), la capacidad del variador deberia ser igual a la del
motor. Si la capacidad del motor es inferior a la del variador en mas de dos veces podria haber un
problema con la caracteristica de contral; por ello, cambie el modo de control a control V/f. Asimismo,
en la operacion por control vectorial no se debe conectar mas de un motor a la salida del variador.
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1) Preparacion antes del arranque

Retire la carga conectada al eje del motor.

Entrada de los parametros del motor: Entre los siguientes valores gque se indican en la placa del motor.

DRV-14 Pot Motor (capacidad del motor)

BAS-11 Num Polos (nimero de polos)

BAS-12 Comp Desl (deslizamiento nominal)

BAS-13 Corriente Nom (corriente nominal)

BAS-15 Tensién Nom (tensién nominal)

BAS-16 Eficiencia Mot

2) Compruebe si la tarjeta de la opcion encoder esta instalada en el gabinete del variador.

Defina el modo de opcién encoder (APO-01) en 1 Retorno e ingrese los siguientes datos, de acuerdo con la
especificacion del encoder.

APO-04 Sel Tipo Enc: Selecciona el método para la transmision de las sefiales del encoder. Se debe definir conforme a
lo indicado en el manual de instrucciones del encoder. Segin las especificaciones del encoder es posible seleccionar
entre Drive Line (0), Totem o Com (1) y Open Collect (2).

APO-05 Sel Pulsos Enc: Define la forma de los impulsos de salida del encoder. En el caso de (A+B) correspondiente a
0 se selecciona la operacion en avance. Y en el caso de — (A+B) correspondiente a 2 se selecciona la operacion en

retroceso. Con 1 se selecciona la referencia de frecuencia para la definicion.

APO-06 Num Pulsos Enc: Entra el nUmero de pulsos por giro.

Codigo No. | Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste | Unidad
BAS 20 Auto AjustMot 3 | TestEnc 0-4 -

01 Enc Opc Mode 1 | Retorno 0~2 -

04 Sel Tipo Enc 0 | Drive Line 0~2 -
APO 05 Sel Pulsos Enc 0 | (A+B) 0~2 -

06 NUm Pulsos Enc - | 1024 10~4096 -

08 Retorno Enc - - - -

APO -01 Enc Opc Mode: Se define en 1 Retorno.

APO -04 Sel Tipo Enc: Define el método para transmitir una sefial. Debe establecerse conforme a lo indicado en el
manual, entre Drive Line (0), Totem o Com (1) y Open Collect (2).

APO-05 Sel Pulsos Enc: Define la forma de los impulsos de salida del encoder. En el caso de (A+B) correspondiente a
0 se selecciona la operacién en avance. Y en el caso de — (A+B) correspondiente a 2 se selecciona la operacion en
retroceso. Con 1 se selecciona la referencia de frecuencia para la definicion.

APO-06 Num Pulsos Enc: Entra el nimero de pulsos por giro.

APO-08 Retorno Enc: Convierte la salida del encoder en el nimero de revoluciones, indicadas en unidad, Hz o rpm.

BAS-20 Auto AjustMot: La operacion en avance se realiza hasta 20Hz si se define 3 Test Enc, después de definir los
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valores relacionados del encoder, en la manera antes descrita. Después de la operaciéon en avance y la desaceleracion
se produce la aceleracién hasta 20Hz. Si el encoder no tiene ningn problema, el elemento de sintonizacién automatica
cambia a Ninguno. En caso de existir una conexion incorrecta aparece la indicacion ‘Enc invertido’. En tal caso se debe
cambiar APO-05 Sel Pulsos Enc o intercambiar dos de las lineas de salida del variador conectadas al motor.

3) Sintonizacion automatica (Auto Tuning)

Seleccione 1 Todo en el cédigo de sintonizacion automatica (BAS-20).

4) Excitacion inicial

CON-09 Tmpo PreExct: Define el tiempo de excitacion inicial. La operacion puede iniciarse después de la excitacion a la
velocidad nominal del motor.

CON-10 Flujo Inicial: El tiempo de excitacion inicial puede reducirse. El flujo del motor aumenta al flujo nominal con la
constante de tiempo como se ilustra en la siguiente figura. Por lo tanto, para reducir el tiempo que se requiere para llegar
al flujo nominal se ingresa un valor de orientacion de flujo superior al flujo nominal de forma tal que el flujo real se

aproxime al flujo nominal, requiriendo un movimiento para reducir el valor de orientacion de flujo ingresado.

Flujo del motor

Corriente de I
excitacion >

FX-CM I

5) Definicion de la ganancia

CON-12 Gan P ASR 1, CON-13 Gan | ASR 1: Definen la ganancia proporcional y la ganancia integral del controlador de
velocidad (ASR). Cuanto mas alta es la ganancia proporcional, mas rapida es la respuesta, que se aplica a una carga
elevada. Pero si la ganancia es demasiado alta, la velocidad del motor podria oscilar.

CON-15 Gan P ASR 2, CON-16 Gan | ASR 2: Puede usarse una ganancia del controlador aparte, segun la velocidad de
giro del motor y el sistema de carga. La ganancia del controlador de velocidad varia de acuerdo con los valores definidos
de la frecuencia de cambio de ganancia (CON-18) y el tiempo de cambio (CON-19).

CON-51 Fit RefCntVel: Se utiliza en el modo de velocidad vectorial. Puede ajustarse la constante de tiempo del filtro de
la entrada de referencia del controlador de velocidad.

CON-52 FIt SalCntPar: Se utiliza en el modo de velocidad vectorial o par vectorial. En la velocidad vectorial puede
ajustarse la constante de tiempo del filtro de la salida del controlador de velocidad. En el modo de par vectorial puede
ajustarse la constante de tiempo del filtro del comando de par.

CON-48 Gan P Corrinte, CON-49 Gan | Corrinte: Se utilizan en los modos de velocidad/par Sensorless y de
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velocidad/par vectorial y ajustan la ganancia P y la ganancia | del controlador Pl de corriente.
IN-65~75 Definir Px
36: Gan ASR 2

Si se ingresa el borne definido, la ganancia puede ser modificada después de transcurrido el tiempo de cambio (CON-19).
37:ASR P/PI

Se mueve durante la parada. Si se ingresa el borne definido, el controlador integral no esta activo.

6) Limite de par

La magnitud de la referencia de par se ajusta limitando la salida del controlador de velocidad. Pueden definirse ambos
limites inverso y regenerativo para la operacion en avance y retroceso.

CON-53 LimiteCtriPar: Selecciona el tipo de definicion del limite de par. El limite de par puede definirse utilizando el
teclado, la entrada analégica de la bornera (V1, I11) o la opcién de comunicacion.

0: Teclado-1, 1: Teclado-2

Definen el limite de par utilizando el teclado. Puede definirse hasta 200% sobre la base del par nominal del motor y los
limites sobre la direccién de giro, inverso y regenerativo, se definen en los cédigos siguientes.

CON-54 Lmt Par +FWD: Limite de par de la operacion de funcionamiento del motor en avance.

CON-55 Lmt Par -FWD: Limite de par de la operacién de regeneracion en avance.

CON-56 Lmt Par +REV: Limite de par de la operacion de funcionamiento del motor en retroceso.

CON-57 Lmt Par —REV: Limite de par de la operacién de regeneracién en retroceso.

2:V1, 311

El limite de par se define utilizando el borne de entrada analégica del variador. El par maximo se define utilizando el

codigo IN-02 MaxPar EntAnl. Por ejemplo, si IN-02 se define en 200% y se utiliza la entrada de tension (V1), el limite de
par es 200% cuando se aplican 10V de entrada (s6lo cuando la funcion del borne V1 se define en el valor por defecto).

Cuando el método para definir el limite de par no es el teclado, el valor definido se conforma en el modo Monitoreo. Se

selecciona 20 Par en el modo Config, CNF-06~08.

3: RS-485

Define el limite de par utilizando el borne de comunicacién del variador.

Definicién del sesgo de par

CON-58 Ref Par Bias: Selecciona el tipo de definicién del valor de compensacion que se afiade a la referencia de par.

0: Teclado-1, 1: Teclado-2

La definicion mediante el teclado se ingresa en CON-59 Par Bias, pudiendo definirse hasta el 120% de la corriente

nominal del motor.

2:V1, 3:11, 6: RS-485

El método de definicién es el mismo que para la referencia de par antes descrita. La definicion puede comprobarse en el

modo Monitoreo y se selecciona 21 Par Bias entre CNF-06~08.
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IN-65~75 Definir Px: Aungue la entrada multifuncién esté definida en 48 Par Bias, si la entrada multifuncién no esta
activada, los valores de sesgo de par que se ingresen mediante el teclado, la entrada analgica o la opcién de
comunicacién son ignorados.

CON-60 Comp Par Bias: Este se afiade al sesgo de par para compensar la pérdida en la direccién de giro del motor. Si
se ingresa un valor negativo, el sesgo de par disminuye en relacion con la magnitud de la entrada.

Control permanente en parada: Tiempo de retencion

CON-11 Tmpo Hold: La operacién permanente continta durante el periodo definido cuando el motor desacelera y se

detiene de acuerdo con el comando de parada y la salida se bloguea.

Tiempo Hold
Tension de salida e EE—

1

Frecuencia

Comando de operacion e

8.1.14 Control de par (cuando se lo requiere)
El control de par consiste en controlar la salida de par en el motor definida en el valor del comando de par. La velocidad
de giro del motor permanece constante cuando el par de salida y el par de carga del motor estan en equilibrio. Por lo tanto,
la velocidad de giro del motor en el control de par esta determinada por la carga. Si el par de salida es superior a la carga
del motor, la velocidad del motor sube gradualmente. Para prevenir esta situacion se recomienda definir el limite de

velocidad en la velocidad de giro del motor. (No se puede controlar el par durante la operacién de limite de velocidad.)

1) Definicién del control de par
- DRV-09 Modo Control: Defina el modo de control en 3 6 4 Sensorless 1, 2 6 5 Vectorial.

- DRV-10 Control de Par: Defina el control de par en 1 Si.

| Cadigo No. | Display de funcién Valor definido

02 Consigna Par - 0.0 %
DRV 08 Sefial Ref Par 0 Teclado-1 -

09 Modo Control 5 Vectorial -

10 Control de Par 1 Si -
BAS 20 Auto AjustMot 1 Si -
CON 62 Ref Lim Veloc 0 Teclado-1 -

63 Lim Vel Avan - 60.00 Hz

64 Lim Vel Retro - 60.00 Hz
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Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad
65 Lim Gan Vel - 100 %
IN 65~75 Definir Px 35 Veloc/Par -
31~33 Relé x 0 Q1 27 Dect Par -
ouT 59 Nivel DetPar - 100 %
60 Band DetPar - 5.0 %
/\\ Precaucion

Para la operacién en el modo de control de par, el modo de control vectorial Sensorless y las condiciones de la
operacién basica deberian definirse antes. El control de par no estad disponible durante la region de
regeneracion y carga liviana de baja velocidad. Seleccione el control vectorial.

Cuando se utiliza control de par no se deben conmutar los comandos de giro en avance y en retroceso
durante el funcionamiento. Esto podria causar sobrecorriente o error de desaceleracion en el sentido inverso.
Cuando se utiliza control vectorial se debe definir la busqueda de velocidad, ante la posibilidad de que ocurra
la operacion durante el funcionamiento libre del motor. (CON-71 Busqg Veloc = para definir la busqueda de
velocidad durante la aceleracion (0001))

2) Definicion de la referencia de par
La referencia de par puede definirse del mismo modo que la referencia de frecuencia. Cuando se utiliza el modo de

control de par, la referencia de frecuencia no esta activa.

DRV-08 Senal Ref Par: Selecciona el tipo que se utilizara como referencia de par.

0: Teclado-1, 1: Teclado-2

Entre la referencia de par utilizando el teclado. El par puede definirse en DRV-02 Consigna Par, hasta el 180% del par
nominal del motor.

2:V1, 311

La referencia de par puede entrarse utilizando el borne de tension (V1) o corriente (11) del variador. Defina el par maximo
en IN-02 MaxPar EntAnl. Por ejemplo, si IN-02 esté definido en 200% Y la referencia de par se define con la entrada de
corriente (11) se puede comprobar la definicién en el modo Monitoreo y seleccionando 19 Ref Par en CNF-06~08.

6: RS-485

Define la referencia de par utilizando el borne de comunicacién de la bornera del variador.

3) Limite de velocidad
Durante la operacion en el modo de control de par, la velocidad de operacion puede llegar a la velocidad méaxima de

operacioén correspondiente a la condicion de carga. La funcién de limite de velocidad se utiliza para prevenir divergencias

de velocidad.
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CON-62 Ref Lim Veloc: Selecciona el tipo de definicion del limite de velocidad.

0: Teclado-1, 1: Teclado-2

El limite de velocidad se define utilizando el teclado. El limite de velocidad en avance se define en CON-63 Lim Vel Avan
y el limite de velocidad en retroceso se define en CON-64 Lim Vel Retro.

2:V1, 3:11, 6: RS-485

Funciona del mismo modo que el método de definicién del comando de frecuencia. La definicion puede ser comprobada

en el modo Monitoreo, seleccionando 21 Par Bias en CNF-06~08.

CON-65 Lim Gan Vel: Define el indice de disminucion de referencia cuando la velocidad del motor supera el limite de
velocidad. Si se selecciona 35 para el borne de entrada multifuncién y se ingresa durante la parada, la operaciéon puede

cambiar del modo de control de par al modo de control vectorial (control de velocidad).

8.1.15 Control de inclinacion

Puede utilizarse para prevenir la saturacion del controlador de velocidad en el control vectorial 0 para equilibrar la carga

cuando una carga es controlada por multiples controladores.

Grupo | Caodigo No. | Display de funcion 7 \Valor definido inicial \ Unidad
66 Porcent Inclin - 0.0 %
CON
67 Arr Inc Par - 100.0 %

CON-66 Porcent Inclin: Define el indice que mostrara el comando de velocidad basado en el par nominal del motor.
CON-67 Arrn Inc Par: Define el par al cual arranca la operacion de control de inclinacion.
La velocidad del motor se ajusta en la forma indicada a continuacion, de acuerdo con el par de carga basado en el valor

definido.
Velocidad de inclinacién = Frecuencia maxima x Porcentaje de inclinacién x Referencia de par — Par de arranque de inclinacién
100% de par — Par de arranque de inclinacién

8.1.16 Funcion de cambio velocidad/par
Esta funcion esta activa sélo en el control vectorial. Es posible cambiar de la modalidad de velocidad a la modalidad de

par o de la modalidad de par a la modalidad de velocidad utilizando la entrada multifuncion.

| Cadigo No. | Display de funcién 7 Valor definido inicial Unidad
68 TAcc Vel/Par - 20.0 seg
CON
69 TDec Vel/Par - 30.0 seg
IN 65~75 Definir Px 35 Veloc/Par -
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Si la entrada multifuncién, definida en Veloc/Par, esta activada durante la operacion de par vectorial (DRV-09: Vectorial,
DRV-10: Si), la operacién cambia al modo de velocidad vectorial, de acuerdo con el tiempo de aceleracién/desaceleracion
definido en CON-50, 51.

Si la entrada multifuncién, definida en Veloc/Par, esta activada durante la operacion de velocidad vectorial (DRV-009:

Vectorial, DRV-10: No), la operacidon cambia inmediatamente al modo de par vectorial.

8.1.17 Acumulacién de energia cinética (KEB)
Si hay una interrupcion de la alimentacion, la tensién de la conexién de C.C. baja y se produce fallo de baja tension que

da como resultado un bloqueo de la salida. Esta funcion mantiene la tensién de la conexion de C.C. mediante el control
de la frecuencia de salida del variador mientras dura la interrupcion, contribuyendo a mantener durante méas tiempo el

intervalo entre la interrupcion instantanea y el fallo de baja tension.

Cadigo No. Display de funcién Valor definido

77 Selec KEB 1 Si -

78 Nivel ArrnKEB - 130 %
CON

79 Nivel ParoKEB - 135 %

80 Gan KEB - 1000 -

CON-77 Selec KEB: Selecciona la operacion de acumulacién de energia cinética con la alimentacién de entrada
desconectada. Si se selecciona 0 Continuar opera en desaceleracion normal hasta que se produce la baja tension. Si se
selecciona 1 Selec KEB, la conexion de C.C. del variador se carga con la energia regenerativa que es generada por el
motor, controlando la frecuencia de salida del variador.

CON-78 Nivel ArrnKEB, CON-79 Nivel ParKEB: Definen los puntos de arranque y parada de la operacion de
acumulacién de energia cinética, basados en la baja tension (Nivel 100%) de modo tal que el nivel de parada (CON-79)
es superior al nivel de arranque (CON-78).

CON-80 Gan KEB: Es la ganancia utilizada para controlar la acumulacion de energia cinética utilizando el impulso de la
inercia de la carga. Si la inercia de la carga es elevada se utiliza una ganancia baja. Si la inercia de la carga es baja se
utiliza una ganancia alta. Si el motor vibra severamente cuando opera la funcién KEB debido al corte de la alimentacién
de entrada defina la ganancia (CON-80 Gan KEB) en un valor cercano a la mitad de valor definido previamente. En este
caso, no baje demasiado la ganancia porque podria producirse un disparo por baja tension durante la operacion de

acumulacién de energia cinética.

/\\ Precaucion

1. Dependiendo del tiempo de la interrupcion instantanea y la inercia de la carga, la acumulacién de energia
cinética puede causar un disparo por baja tensién al desacelerar.
2. Cuando el variador opera la funcién de acumulacion de energia cinética, el motor vibrard, excepto con carga de

par variable (ventilador, bomba, etc.).
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8.1.18 Operacién de ahorro de energia
Operacién de ahorro de energia manual

Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad

50 Modo AhoEner 1 Manual -
51 Ahorro EnerG - 30 %

ADV

Si la corriente de salida del variador es inferior a la corriente definida en BAS-14 Corriente Vacio (corriente sin carga del
motor), la tensién de salida se reduce en la magnitud definida en ADV-51. El valor estandar es la tension antes de que se

inicie la operacion de ahorro de energia. Esta funcion no esta activa durante la aceleracion y desaceleracion.

Corriente
A0Y51
Tension de salida ?
Operacion de ahorro de energia automatica
M Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad

Modo AhoEner | 2 | Auto | -

La tension de salida se ajusta calculando automaticamente la cantidad de energia ahorrada sobre la base de la corriente

ADV | 50

nominal del motor (BAS-13) y la corriente sin carga (BAS-14).

/1\ Precaucién

Debe tenerse en cuenta que el tiempo requerido para la aceleracion o la desaceleracién por un cambio de la
frecuencia de operacién o un comando de parada durante la operacién de ahorro de energia podria ser mas
prolongado que el periodo definido para la aceleraciéon y la desaceleracion, debido al tiempo de control que la
operacién de ahorro de energia requiere para volver a la operacién normal.
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8.1.19 Operacioén de busqueda de velocidad
Se utiliza para prevenir el fallo que podria producirse cuando el variador genera tension durante el funcionamiento en

vacio del motor con la tension de salida del variador blogueada. No es una deteccion exacta de la velocidad, ya que la

velocidad de giro del motor se determina faciimente sobre la base de la corriente de salida del variador.

Cddigo No. | Display de funcién 7 Valor definido inicial
71 Busq Veloc - 0000 Bit
Menos de 75 kW | 150
72 Corr Busq Vel - %
Menos de 90 kW | 100
CON
73 Gan P BusVeloc - 100 -
74 Gan | BusVeloc - 200 -
75 Tmpo MueBUsVel - 1.0 seg
31~32 Relé 1,2 19 Busq Veloc -
ouT
33 Definir Q1 - -

CON-71 Busq Veloc: Es posible utilizar los cuatro tipos siguientes de blsqueda de velocidad. Si el punto del interruptor

se visualiza arriba, el bit correspondiente esté definido y si se visualiza abajo no esta activo.

Bit definido (ON): H Bit no definido (OFF): H

Ajuste Funcién

Bit4 Bit3 Bit2 Bitl El bit 1 esta en el extremo derecho del display
v Seleccién de busqueda de velocidad en aceleracién
v Arrangue de reposicion después de un disparo
v Rearranque después de una interrupcion instantanea
v Arranque simultaneo con el encendido

1) Seleccién de busqueda de velocidad en aceleracion

Si el bit 1 esta definido en 1y se ingresa el comando de operacion del variador, la aceleracion se produce en la operacion
de busqueda de velocidad. Si se genera tension cuando se ingresa un comando de operacion del variador mientras el
motor esta rotando, de acuerdo con las condiciones de carga podria producirse un disparo y, por lo tanto, el
funcionamiento exigido del motor. En tal caso, la aceleracion puede continuar sin disparos si se utiliza la funcion de

busqueda de velocidad.
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/\\ Precaucion

Para una operacién correcta defina la bldsqueda de velocidad durante la aceleracion en el caso de operar
cambiando de carga a modo Sensorless Il. Podria producirse un disparo por sobrecorriente o por sobrecarga.

2)Arranque de reposicion después de un disparo

Si el bit 2 esta definido en 1 y PRT-08 Rearranque RST esta definido en Si, la aceleracion se realiza a la frecuencia antes
del disparo en operacion de busqueda de velocidad cuando se pulsa la tecla RESET (o reposicion por bornera).

3) Rearrangue después de una interrupcion instantanea

Si la alimentacion de entrada del variador se desconecta, se produce un disparo de baja tensién y la alimentacion se
recupera antes de la desconexion de la alimentacion interna del variador, la aceleracion se realiza a la frecuencia antes
del disparo de baja tensién en operacion de busqueda de velocidad.

Arranque simultaneo en el momento del encendido, el bit 4 esta definido en 1 y ADV-10 Arr Alim ON esta definido en Si.
Si se aplica la alimentacion de entrada al variador con el comando de operacion activado, la aceleracion se realiza a la
frecuencia objetivo en operacion de busgqueda de velocidad.

Ejemplo) Busqueda de velocidad en el caso de la recuperacion de alimentacion después de una interrupcion instantanea

Alimentacion de entrada

Frecuencia
12
_— —h—
Tencién /
H2a
Corriente

Multi-funcion salida o rele

Cuando la alimentacién de entrada se bloquea debido a la interrupcién instantanea, el variador bloguea la
salida mediante un disparo de baja tension (Lvt). Si la alimentacion de entrada se recupera se produce salida
de frecuencia y la tensién aumenta por el control Pl antes de que se produzca el disparo de baja tension (Lvt).
t1: La corriente supera el valor definido en ADV-61; la tension deja de aumentar y la frecuencia disminuye.

t2: La corriente cae por debajo del valor definido en ADV-61; la tension aumenta nuevamente y la frecuencia
deja de disminuir. Se produce la aceleracion normal antes de que se produzca el disparo en condiciones de
frecuencia y tension normales.
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CON-72 Corr Busq Vel: Controla la corriente durante la operacion de busqueda de velocidad, sobre la base de la
corriente nominal del motor. La ganancia del controlador se define en ADV-62 y 63.

CON-74 Tmpo MueBusVel: Bloquea la salida durante el periodo definido y luego arranca la operacion antes de iniciar la
busqueda de velocidad.

La operacion de busqueda de velocidad se utiliza sobre todo para cargas con una elevada inercia. En el caso de cargas
con mucha friccibn se recomienda rearrancar después de la parada. La serie iS7 esta disefiada para funcionar
normalmente en el caso de producirse una interrupcion instantanea de menos de 15mseg cuando se utiliza con la salida
nominal. Ambos variadores con 200V y 400V de tension de entrada garantizan el tiempo de interrupcion instantanea
cuando la tension de entrada aplicada al variador es 200~230VCA y 380~460VCA, respectivamente. La corriente esta
basada en la corriente de carga de par constante (carga CT). La tension de C.C. en del variador puede variar de acuerdo
con la carga de salida. Por lo tanto, cuando el tiempo de la interrupcion instantanea supera los 15mseg o la salida es

mayor que la salida nominal podria producirse un disparo de baja tension.

8.1.20 Rearranque automatico
1) Rearranque automatico

Cadigo No. | Display de funcién Rango de ajuste Valor inicial Unidad
08 Reinicio RST 0:n/Si (1) 0: No/Si (1) -
PRT 09 NUm Reintentos 0~10 0~10 -
10 Ret Reintent 0~60.0 10 seg
Funcion relacionada con
CON =75 Blsqueda de Velocidad | - ) ]

Se utiliza para prevenir la interrupcién del sistema con la funcion de proteccién de variador; como en caso de ruido.

PRT-08 Reinicio RST, PRT-09 Nium Reintentos, PRT-10 Ret Reintent: Opera cuando PRT-08 Reinicio RST esta
definido en Si 'y el nimero disponible de reintentos de rearranque automético esta definido en PRT-09. En el caso de
gue se produzca un disparo en operacion, el variador efectda el rearranque automatico después del tiempo de PRT-
10 Ret Reintent. Con cada rearranque automatico, el nimero de reintentos disminuye en 1, produciéndose un
numero definido de disparos. Si el nimero es 0 no se produce el rearranque automatico, ni aungue ocurra un disparo.
Si no se produce un disparo dentro de los 60 segundos después del rearranque automatico, el nimero de reintentos
gue se redujo en el variador vuelve a aumentar. El nimero maximo de aumentos esta limitado al niumero de
reintentos. El rearranque automético no se realiza en el caso de que se produzca una parada causada por baja
tension, emergencia (Bx), recalentamiento o problema de hardware (Diag HW). La aceleracion del rearranque
automatico es la misma que en la operacion de busqueda de velocidad. En tal sentido, las funciones de CON-72~75

pueden definirse de acuerdo con la carga. Para la funcién de busqueda de velocidad véase la pagina 8-36.

A Precaucién

En caso de operar con el nimero definido de reintentos de rearranque automatico, la reposicién es

cancelada y el motor es activado automaticamente por el variador.
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La siguiente figura ilustra la definicion en 2 del numero de reintentos de rearranque automatico.

v Disparo

Operacion a ) AN
velocidad constante

Frecuencia gg

Tensién

Op. btsqueda de velocidad

Reposicion gg h 27 [
Comando de
operacion | \gg\ | ] |
30seg
-
NUmero de
reintentos 2 L 2 1 0 2

Rango de ajuste Unidad
04 Frec Portad - | 50 0.7~15kHz kHz
CON PWM Normal/
05 Selec PWM 1 | Normal PWM MinFugas PWM -

CON-04 Frec Portad: Selecciona el sonido de operacion del motor. El dispositivo de potencia (transistor bipolar de
puerta aislada) en el variador genera la tensién de conmutacion de alta frecuencia que se alimenta al motor. Aqui la
alta frecuencia se denomina frecuencia portadora. Cuanto mas alta es la frecuencia portadora, mas bajo es el sonido
de operacion generado desde el motor, y cuanto mas baja, mas alto es el sonido de operacion.

CON-05 Selec PWM: La pérdida de calor y la corriente de fuga del variador pueden reducirse de acuerdo con el
indice de carga. Seleccionando Normal PWM, la pérdida de calor y la corriente de fuga se reducen mas que cuando
se selecciona MinFugas PWM, pero el sonido del motor aumenta.

A continuacion se ilustran las ventajas y desventajas de cada indice de carga y frecuencia portadora:

Frecuencia portadora
0,7kHz 15kHz
Normal PWM MinFugas PWM
Ruido del motor N N2
Calor N2 N
Ruido N2 N
Corriente de fuga N2 N
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La frecuencia portadora, de acuerdo con la capacidad del variador, es la siguiente:

0,75~22kwW 30~45 kw 55~75kW 90~110 kW 132~160kwW
5kHz (Méx 15KHZ) | 5kHz (Max 10KHz) | SkHz (MAx 7KHz) | 3kHz (Max 6KHZ) | 3kHz (Méx 5KHz)
/\\ Precaucion

El valor por defecto de la frecuencia portadora para 90~160 kW es 3kHz. No se debe confundir con el
valor D: 5.0 que se muestra en el angulo inferior izquierdo del teclado, como se muestra en laimagen a
continuacion, que es el valor por defecto del equipo hasta 75kW.

El variador iS7 puede usarse para dos tipos de indices de carga. En el uso de carga media, el indice de sobrecarga
es 150% por minuto y en carga normal el indice de sobrecarga es 110% por minuto. Por lo tanto, el régimen de

corriente varia segun el indice de carga y esta limitado por la temperatura ambiente.

1) Especificacion de degradacion de la corriente nominal por la temperatura:
A continuacion se ilustra el limite de la corriente nominal de acuerdo con la temperatura en la operacion con indice de

carga normal (PV: Par variable).

Corriente nominal (PV)

100%i

80%

40°C
Cuadro 1,2

50°C

2) Especificacion de degradacion de la corriente nominal por la frecuencia portadora:

A continuacién se muestra el &rea de corriente nominal garantizada de acuerdo con la carga y la frecuencia portadora.

Capacidad del variador 0,75~7,5kW 11~22kwW 30~75kwW
Temperatura normal (25C) 10kHz 10kHz 5kHz
Carga PC | Altatemperatura (40C) 7kHz 7kHz 4kHz
Alta temperatura (50C) 5kHz 5kHz 4kHz
Temperatura normal (25 C) TkHz 7TkHz 3kHz
Carga PV
Alta temperatura (40C) 2KHz 2KHz 2kHz
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8.1.22 Operaci6n del 2° motor (cuando se requiere cambiar de operacién entre dos motores
con un solo variador)

En la operacién de cambio, con dos motores diferentes conectados al mismo variador, la operacion del segundo

motor esta disponible cuando el borne definido como la segunda funcion esté en 1 para el pardmetro 2° motor.

Grupo | Cadigo No. Display de funcién 7 Valor definido Unidad
IN 65~75 Definir Px 26 2° Motor -
M2 04 Tmpo Acc-M2 - 5.0 seg

IN 65~75 Definir Px: Si se define la funcion del borne de entrada multifuncion en 26 2° motor, en el modo Parametro
se visualiza PAR=>M2 (Grupo 2° Motor).

Si se ingresa el borne multifuncién que esta definido en 2° Motor, la operacion se realiza en los cédigos indicados a
continuacion. Durante la operacion, la entrada del borne multifuncién no hace operar al variador en el pardmetro 2°
Motor.

En M2-08 (Modo Ctrl M2), los modos de operacion V/f PG y Vectorial no estan disponibles.

Para utilizar M2-28 (NivelLimDin M2) se debe definir PRT-50 (Limt Dindm 1) en el valor que se desea utilizar.

Para utilizar M2-29 (ETH M2 1min) y M2-30 (ETH M2 Cont) se debe definir PRT-40 (Sel Fallo ETH) en el valor que se

desea utilizar.

Cadigo No. 7 Display de funcién Descripcion

04 Tmpo Acc M2 Tiempo de aceleracion

05 Tmpo Dec M2 Tiempo de desaceleracion
06 Ptencia M2 Capacidad del motor

07 Frec Base M2 Frecuencia nominal del motor
08 Modo Ctrl M2 Modo de control

10 NUm Polos M2 NUmero de polos

11 Comp Desliz M2 Deslizamiento nominal

12 In Nom M2 Corriente nominal

13 In Vacio M2 Corriente sin carga

14 Tens Nom M2 Tensién nominal del motor

15 Eficiencia M2 Eficiencia del motor

16 Inercia Car M2 indice de inercia de la carga
17 M2 Rs Resistencia del estator

18 M2 Lsigma Inductancia de fuga

19 M2 Ls Inductancia del estator

20 M2 Tr Constante de tiempo del rotor
25 Patron V/f M2 Patron de salida de tension
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Cadigo No. Display de funcién Descripcion

26 Par ArrAdel M2 Refuerzo de par en avance

27 Par ArrAtras M2 Refuerzo de par en retroceso

28 NivelLimDin M2 Nivel de entrada en pérdida

29 ETH M2 1min Nivel termoelectrénico nominal incesante durante 1 minuto
30 ETH Cont M2 Nivel de operacion termoelectrénico

40 GanVisDsplay M2 Ajuste de ganancia para visualizacion de velocidad de carga
41 EscVisDplay M2 Ajuste de escala para visualizacion de velocidad de carga
42 UndVisDplay M2 Ajuste de unidad para visualizacién de velocidad de carga

Ejemplo: Defina del siguiente modo si quiere cambiar a 3,7kW en un motor previamente de 7,5kW, utilizando el borne

P3 con la funcién de operacion del segundo motor.

7 Valor definido

Cadigo No. | Display de funcion
IN 67 Definir P3 26 2° Motor -
M2 06 Ptencia M2 3.7kW kw
08 Modo Ctrl 0 VIf -
Motor 7 5kW
Q__O { 1 }
Yariador Mator 3,7kw
iS7 —
O: 0 2
P3 ;
—P

8.1.23 Operacion de bypass

| Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad
IN 65~75 Definir Px 16 Intercambio -
31~32 Relé 1, 2 17 Linea -
ouT —
33 Definir Q1 18 Comm -

La carga que opera con el variador puede intercambiarse por una fuente de alimentacion comin o puede realizarse

una operacion de secuencia inversa.

IN-65~75 Definir Px: Se ingresa cuando esta definido 15 Intercambio y el motor cambia del variador a la alimentacién

comun. Para operar el motor en secuencia inversa se debe desactivar el borne definido.
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OUT-31 Relé 1 ~ OUT-32 Definir MO1: Define el relé multifuncién o la salida multifuncion en 16 Linea Variador y 17

Linea Comunicacion. Véase en la siguiente figura la secuencia del relé.

Intervalo de frecuencia de velocidad

Frecuencia

de salida
Comando de
operacion
PX
(Intercambio)
PX t
(Linea Com)
PX
(Linea Variador)

—> «—> —
Operacion  Operacion  Operacion del variador
del variador comuln
t : 500 mseg

8.1.24 Control del ventilador de enfriamiento 7 7
| Cédigo No. Display de funcién | Valor definido inicial Valor por defecto | Unidad

| 0 Activar Marcha

ADV | 64 | Control Vent 1 Siempre Activo ?\:/I':Sr\]ljr | -

| | 2 Control Temp |

Esta es la funcion de control de encendido/apagado del ventilador conectado al disipador del variador. Se utiliza con
cargas de arranque y parada frecuentes o para ambientes silenciosos donde el ventilador de enfriamiento no produce
ruido al detenerse. También ayuda a prolongar la vida Util del ventilador de enfriamiento.

No. 0 Activar Marcha (activo sélo durante la operacién): Si se ingresa un comando de operacién con la
alimentacion conectada al variador, el ventilador de enfriamiento deja de operar. Si el comando de operacion se
desactiva y la salida del variador esta blogueada, el ventilador se detiene. Si la temperatura del disipador del variador
es superior a un valor definido, el ventilador opera independientemente del comando de operacién.

No. 1 Siempre Activo: El ventilador esta siempre activo cuando el variador esta conectado a la alimentacion.

No. 2 Control Temp (comprobacion de temperatura): El ventilador de enfriamiento no esta activo cuando el
variador esta conectado a la alimentacién y se ingresa un comando de operacion. Sin embargo, si la temperatura del

disipador del variador supera un determinado valor en grados, el ventilador se activa.
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& Precaucién

Aungue para la clase 11~75kW se define ADV-64 como “Activar Marcha”, el ventilador podria ser activado, con
temperatura superior a la normal, mediante la arménica de entrada de corriente o ruidos.

8.1.25 Seleccion de la frecuencia de entrada

Display de funcion 7 Valor definido inicial

BAS | 10 Frec de Linea | 0 | 60 Hz

Selecciona la frecuencia de entrada del variador. Si se cambia de 60Hz a 50Hz, los cédigos relacionados con la
frecuencia (o rpm) definidos en un valor superior a 60Hz cambian todos a 50Hz. Si se cambia de 50Hz a 60Hz, los

codigos relacionados con la frecuencia (o rpm) definidos en un valor superior a 50Hz cambian todos a 60Hz.

8.1.26 Seleccion de la tension de entrada del variador

Cédigo No. | Display de funcion \Valor definido inicial

BAS 19 Tens Entrada | - | 220 V

Define la tensién de entrada del variador. El fallo de baja tensiéon (Baja Tension) cambia automaticamente sobre la

base de la tension definida.

8.1.27 Escritura y lectura de parametros

Display de funcion Valor definido Unidad
46 Leer Pardm 1 Si -
CNF 47 Escribir Param 1 Si -
48 Guardar Param 1 Si -

Esta es la funcion para copiar el parametro guardado en el variador al teclado y del teclado al variador.

CNF-46 Leer Param: Copia el parametro del variador al teclado. Todos pardmetros guardados en el teclado se
suprimen.

CNF-47 Escribir Param: Copia el parametro del teclado al variador. Todos los parametros guardados en el variador
se suprimen. En caso de producirse un error durante la operacion de escritura, los datos guardados previamente
pueden ser utilizados directamente. Si no hay datos guardados en el teclado se visualiza un mensaje que dice “EEP
Rom Vacia”.

CNF-48 Guardar Param: Como los parametros definidos en la comunicacion se guardan en el area de la RAM
desparecen todos cuando el variador se apaga o enciende. Los parametros definidos en la comunicacién cuando

CNF-48 Guardar Param esta en Si permanecen sin cambios, incluso aungue se apague o encienda el variador.
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I
8.1.28 Inicializacion de parametros

Valor definido inicial Unidad
CNE | 40 Inic ParamFab 0 | No ]

El parametro modificado por el usuario puede ser inicializado al valor por defecto establecido a la entrega del equipo.
Esta funcion puede inicializar los datos de todos los grupos o de grupos seleccionados. La inicializacién no esta
disponible en caso de producirse un disparo o durante la operacion del variador.

1: All Grp (Todos los grupos)

Se inicializan todos los datos. Si se selecciona 1 All Grp y se pulsa la tecla PROG, la inicializacién comienza y se
visualiza 0 No cuando termina.

2: DRV-13: M2

Esta disponible la inicializacion de cada grupo individual. Si se selecciona el grupo deseado y se pulsa la tecla PROG,

la inicializacion comienza y se visualiza 0 No cuando termina.

8.1.29 Bloqueo de visualizacién del modo Parametro y bloqueo de teclado
1) Bloqueo de visualizacion del modo Parametro

Cédigo No. | Display de funcion Valor definido
CNE 50 VisParaOcul - Desbloqueado -
51 PassVisPar - Contrasefia -

El usuario puede definir el modo Pardmetro para que no se lo visualice utilizando una contrasefia de teclado. Podran
asi visualizarse siempre todos los modos (Configuracion, Usuario, Macro, Disparo), excepto el modo Parametro
(PAR).

CNF-51 PassVisPar: Registra la contrasefia que se utilizara para bloguear la visualizacion del modo Parametro. Para

definirla, siga este procedimiento:

Procedimiento | Descripcion

- Pulsando la tecla PROG en CNF-51 se visualiza la contrasefia registrada previamente.
El valor por defecto es 0. Cuando la registra por primera vez entre 0.

- Si hay una contrasefia anterior registrela.

1 - Si la contrasefia ingresada es igual a la anterior aparece una indicacién para registrar
una contrasefia nueva.

- Si la contrasefia ingresada es diferente de la anterior sigue visualizandose la contrasefia
registrada previamente.

2 - Registre una contrasefia nueva.

3 - Una vez completado el registro vuelve a mostrarse el codigo CNF-51 PassVisPar.

CNF-50 VisParaOcul: Al entrar la contrasefia registrada con el bloqueo de visualizacion desbloqueado se visualiza
“Bloqueado” y no se visualiza el grupo de parametros en el teclado. Al volver a entrarla se visualiza “Desbloqueado” y

pulsando la tecla MODE se visualiza el modo Parametro.
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/\\ Precaucion

Si la funcién de blogueo de visualizacién del grupo de parametros esté activada no es posible cambiar las
funciones relacionadas con la operacion del variador. Debe memorizarse la contrasefia registrada.

2) Bloqueo del teclado de parametros

Cédigo No. | Display de funcion Valor definido Unidad
CNE 52 Ajste BlocPar - Desbloqueado -
53 Pass BlocPar - Contrasefia -

El usuario puede prevenir la modificacién de los parametros utilizando la contrasefia registrada.
CNF-53 Pass BlocPar: Registra la contrasefia que se utilizara para bloquear el teclado de parametros. Registre la

contrasefia con el siguiente procedimiento.

Procedimiento Descripcion

- Pulsando la tecla PROG en CNF-52 se visualiza la contrasefia registrada
previamente. El valor por defecto es 0. Cuando la registra por primera vez entre 0.

- Si hay una contrasefia anterior registrela.

1 - Si la contrasefia ingresada es igual a la anterior aparece una indicacién para registrar
una contrasefia nueva.

- Si la contrasefia ingresada es diferente de la anterior sigue visualizandose la
contrasefia registrada previamente.

2 - Registre una contrasefia nueva.

3 - Una vez completado el registro vuelve a mostrarse el codigo CNF-53 Pass BlocPar.

CNF-52 Ajste BlocPar: Al entrar la contrasefia registrada con el bloqueo de teclado desblogueado se visualiza
“Bloqueado” y pulsando la tecla PROG en el codigo de funcién cuyos parametros quiere cambiar desde el teclado no
se puede cambiar al modo de edicion. Entrando la contrasefia una vez mas, la indicacion “Desblogueado”

desaparece y sale de la funcion de bloqueo del teclado del modo Pardmetro.
/\ Precaucién

Si la funcién de blogueo de visualizacién esta activada no se puede cambiar las funciones relacionadas con
la operacion del variador. Debe memorizarse la contrasefia registrada.

3) Visualizacion de parametros modificados
Display de funcion | Valor definido inicial Unidad

CNF | 41 Cambio Param | 0 | Ver Todo -

Esta funcién se utiliza s6lo cuando los parametros son diferentes de los valores por defecto. Se emplea para rastrear
las modificaciones de parametros. Si selecciona 1 Vista Config, s6lo se visualizan los parametros modificados. Si

selecciona 0 Ver Todo, se visualizan todos los parametros previos.
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8.1.30 Agregado al grupo Usuario (Grupo USR)

Display de funcion | Valor definido inicial Unidad
42 Sel Tecl Multi 3 SelGrupo Param -
45 Borrar Grupos 0 No -

Se pueden agrupar datos elegidos de cada grupo de parametros y modificarlos. Pueden registrarse hasta 64

pardmetros en el grupo Usuario.

CNF-42 Sel Tecl Multi: Seleccione 3 SelGrupo Param entre las funciones de las teclas multifuncion. Si no se

registran parametros del grupo Usuario, el grupo de usuario (Grp USR) no aparecera, incluso aunque la tecla

multifuncion esté definida en SelGrupo Param.

1) Como registrar parametros en Grp USR

Procedimiento Descripcion

1

Si selecciona 3. SelGrupo Pardm en el codigo 42 del modo CNF se visualiza
en la parte superior del display.

Vaya al parametro que desea registrar en el modo PAR y pulse la tecla MULTI.
Por ejemplo, si pulsa la tecla MULTI en Consigna Frec, que es el cédigo 1 del
grupo DRV, se vera el siguiente display:

USE REG—-—STF'_E-EI. BEHz a

| Cid Freqyencd PEﬂUEH
k(l I!LJ_

E- F
—~F1 ~ 64 COB> |

Descripcion del display

1: El grupo y el nimero de codigo del parametro a registrar

2: Nombre del parametro a registrar

3: Numero de cédigo a registrar en el grupo Usuario (si pulsa la tecla PROG/ENT
en 40 quedara registrado en el codigo 40 del grupo Usuario)

4: Informacion sobre el parametro ya registrado en el codigo 40 del grupo Usuario
5: Rango de ajuste del grupo Usuario (0 es para eliminar la definicién)

Puede definir el nimero 3 del display. Se registra seleccionando el niimero de
codigo deseado y pulsando la tecla PROG/ENT.

Si el valor cambia a 3, los valores visualizados en el nimero 4 también cambian.
Es decir, el nUmero 4 muestra informacién sobre los parametros registrados y se
visualiza la indicacién “Cédigo Vacio” si no hay nada registrado con el nimero de
codigo deseado. 0 es para eliminar la definicion.

Los parametros registrados mediante el procedimiento anterior quedan
registrados en el grupo Usuario del Modo Usuario/Macro. (Cuando es necesario,
los parametros pueden registrarse de manera redundante. Por ejemplo, un
determinado pardmetro puede registrarse en el cédigo 2, en el cdigo 11...y asi
sucesivamente.)
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2) Cémo suprimir parametros individuales registrados en el grupo Usuario (Grp USR)

Procedimiento ’ Descripcion

1 Si selecciona 4. SelGrupo Param con la tecla MULTI en el modo CNF, cédigo
42, se visualizara en la parte superior del display.

5 Mueva el cursor al codigo que desea suprimir en el grupo USR del modo
Usuario/Macro.

3 Pulse la tecla MULTI.

4 Se le pregunta si desea suprimir.

5 Pulse Siy luego la tecla PROG/ENT.

6 La supresion se ha completado.

CNF-45 Borrar Grupos: Si se selecciona 1 Si se suprimen todos los parametros registrados en el grupo Usuario.

8.1.31 Agregado al grupo Macro

| Unidad

CNF 43 Selec Macro | 0 | Ninguno -

Si se selecciona la carga de aplicacion se visualiza la funcion relacionada de manera que el variador la selecciona y
asi puede ser cambiada en el grupo Macro.

CNF-43 Selec Macro: Esta es la funcion que facilita la combinacién de varias funciones de aplicacion. Se visualiza
MC1 (funcibn Draw) o MC2 (funcién Transversal) en el modo Usuario/Macro para las dos funciones, Draw vy
Transversal. Esta funcion es provista por el variador. El usuario no puede afiadir ni suprimir los elementos de funcién
incluidos en la macro, pero los datos pueden ser cambiados en el grupo Macro.

Véase en el capitulo 8.1.36 Funcién de operacion transversal la conexién de disparo.

La funciéon Draw es una funcion de control de tensién de lazo abierto para mantener la tension de materiales, que
utiliza la diferencia de velocidad del motor funcionando bajo los comandos principales. Para mas detalles, véase el

capitulo 8.1.1 Modificacién del valor de frecuencia utilizando el comando de frecuencia auxiliar.

8.1.32 Arranque Facil

Céadigo No. | Display de funcién | Valor definido inicial
CNF | 61 PueMarcFécl | 1 | Si :

CNF-61 PueMarc Facil: Si se define este codigo en Si se selecciona All Grp en CNF-40 Inic ParamFab para que se
inicialicen todos los parametros del variador y que se lance el Arranque Facil la primera vez que se conecta o

desconecta la alimentacion.
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Coémo lanzar el Arranque Facil

Procedimiento ’ \Descripcién

1 Defina CNF-61 PueMarc Fécil en Si.

2 Seleccione All Grp en CNF-40 Inic PardmFab e inicialice todos los parametros.

Cuando se conecta/desconecta por primera vez la alimentacion del variador se
inicia el Arranque Facil. En el display del cargador digital defina los valores
apropiados. (Pulsando ESC en el cargador digital se puede salir de inmediato
del Arranque Facil.)

- Definicién del Arrangque Fécil: seleccione Si.

- CNF-01 Sel Idioma: seleccione el idioma que desea.

- DRV-14 Pot Motor: seleccione la capacidad del motor.

- BAS-11 Num Polos: seleccione el nimero de polos del motor.

- BAS-15 Tension Nom: seleccione la tension nominal del motor.

- BAS-10 Frec de Linea: seleccione la frecuencia nominal del motor.

- BAS-19 Tens Entrada: defina la tension de entrada.

- DRV-06 Modo de Marcha: seleccione el método de comando de operacion.

- DRV-01 Consigna Frec: seleccione la frecuencia de operacion.

Con esto se regresa al display de monitoreo. Tras haber definido los parametros
minimaos para hacer funcionar el motor, éste opera por el método de comando
de operacion definido en DRV-06.

8.1.33 Otros parametros del modo Configuracion (CNF)

| Cadigo No. | Display de funcién Valor definido inicial Unidad
2 Contraste LCD - - -
10 Ver S/W Var - XXX -
1 Ver S/W Consola - XXX -
12 Ver Titulo Con - XXX -
30~32 Tipo Opcidn x - Ninguno -
CNF 41 Cambio Param 0 Ver Todo
44 Borrar Fallos 0 No -
60 Add Title Del 0 No -
62 Reset ContwWH 0 No -
74 Tmpo Fun Vent - 00:00:00 -
75 Rst Tmpo Vent 0 No -

CNF-2 Contraste LCD: Permite ajustar el brillo del display digital LCD.

CNF-10 Ver S/W Var, CNF-11 Ver S/IW Consola: Comprueban la versién de sistema operativo del variador y el
display digital.

CNF-12 Ver Titulo Con: Permite comprobar la versién del titulo del display digital.

CNF-30~32 Tipo Opcién x: Permiten comprobar el tipo de tarjeta de opcion instalada en las ranuras 1~3.
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CNF-41 Cambio Param: Cuando se define como Vista Config se visualiza el parametro modificado en comparacion
con el valor por defecto.

CNF-44 Borrar Fallos: Suprime todo el historial de fallos guardados.

CNF-60 Add Title Del: Esta funcién define la habilitacion de cédigos afadidos en la version previa para visualizar y
operar funciones afadidas cuando se actualiza el software del variador con cédigos nuevos. Si se define en Si,
retirando el cargador digital del gabinete e insertandolo nuevamente se actualiza el titulo del cargador digital.

CNF-62 Reset ContWH: Se despeja el valor de electricidad acumulada.

CNF-74 Tmpo Fun Vent, CNF-75 Rst Tmpo Vent: Muestra el tiempo acumulado que el ventilador de enfriamiento
ha estado en funcionamiento. Si se selecciona Si en CNF-75 Rst Tmpo Vent se despeja el valor de CNF-74 Tmpo

Fun Vent.

8.1.34 Funcion del temporizador

| Caodigo No. | Display de funcion 7 Valor definido inicial Unidad
IN 65~75 Definir Px 38 | In Tmdor -
31~33 Relé 1,2/Q1 27 | Salida Tempdor -
ouT 55 Tmzador ON - 3.00 seg
56 Tmzador OFF - 1.00 seg

Esta es la funcion de temporizador del borne de entrada multifuncion. Se puede desactivar la salida multifuncion (relé
incluido) después de un cierto periodo.

IN-65~75 Definir Px: Define cual de los bornes de entrada multifuncién operara como temporizador, en 38 In Tmdor.
Si se ingresa el borne definido, la salida establecida como Salida Tempdor se activa después de transcurrido el
periodo establecido en OUT-55 Tmzador ON. Si se desactiva el borne de entrada multifuncién, la salida multifuncién

(o relé) se desactiva después de transcurrido el periodo establecido en OUT-56 Tmzador OFf.

Out-56
. dl | -
Px(Timer In) | | [~ '

Out-55
. o |-
Q1l(Timer Out)| ™ |
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I
8.1.35 Operacion en secuencia automatica

Cadigo No. | Display de funcién Valor definido inicial Unidad

APP 01 Modo App 4 Secuencia Auto -
65~75 Definir Px 41 | SEQ-1 -
65~75 Definir Px 42 | SEQ-2 -

IN 65~75 Definir Px 43 | Manual -
65~75 Definir Px 44 | IraVeloc -
65~75 Definir Px 45 | Fijar Veloc -

OUT 31~32 Relé 1, 2 20 | Pulso CambPaso -

33 Definir Q1 21 | Pulso CambSec -

APP-01 Modo App: Si se selecciona 4 Secuencia Auto se visualiza el grupo de secuencia automatica (AUT) en el
modo Parametro. Se puede definir el tipo de secuencia automatica, el tiempo de aceleracién/desaceleracion y la
frecuencia de cada escalon y la direccion de giro.

IN-65~75 Definir Px: Se utiliza el borne de entrada multifuncion para la operacion en secuencia automatica.
41: SEQ-1, 42: SEQ-2 - Se selecciona el tipo de operacién en secuencia automatica. Hay dos operaciones en
secuencia disponibles, con datos diferentes definidos para cada una. Si se ingresa el borne seleccionado como
SEQ-1, la operacion se realiza con los datos definidos en la secuencia 1. Si se ingresa el borne seleccionado como
SEQ-2, la operacién se realiza con los datos definidos en la secuencia 2.
43: Manual - Si se ingresa el borne definido como 43 Manual durante la parada en el modo de operacion en
secuencia automatica se aplicaran el comando de operacion y el comando de frecuencia respectivamente definidos
en DRV-06 Modo de marcha y DRV-07 Sefial Ref Frec.
44: Ir a Veloc - Se selecciona el método de operacion en secuencia automatica. Si se selecciona Auto-B en el cédigo
AUT-01 se utiliza como comando para cambiar de escalon.
45: Fijar Veloc - En la operacion con AUT-01 Modo Auto definido en Auto-A, si se ingresa el borne Fijar Veloc puede
mantenerse el Ultimo escalon. Si se selecciona 20 Pulso CambPaso entre los elementos de funcion de OUT-31~33,
las sefiales de salida se emiten en pulsos cada vez que se cambia de escalon durante la operacion en secuencia
automatica. El ancho del pulso es 100mseg. Si se selecciona 21 Pulso CambSec y se emite el pulso del Ultimo
escalén en un ciclo de secuencia 1 6 2, el ancho del pulso es 100mseg.

Cadigo No. | Display de funcion Valor definido inicial

01 Modo Auto 0 Auto-A -
02 Cheq Auto - 0.08 seg
04 NUm Sec 1 - 8 -

AUT 10 Sec 1/1 Frec - 11.00 Hz
1 Sec 1/1 TXcel - 5.0 seg
12 Sec 1/1 TmpEst - 5.0 seg
13 Sec 1/1 Dir 1 En avance -
14 Sec 1/2 Frec - 21.00 Hz

Se muestra repetidamente como nimero de escalones definidos
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AUT-01 Modo Auto: Selecciona el tipo de operacion en secuencia automatica.

0: Auto-A En este método de operacion se procede con los escalones definidos automaticamente cuando se ingresa
el borne definido en SEQ-L 0 SEQ-M entre los elementos de funcién del borne multifuncion.

1: Auto-B Se puede proceder de a un escalon por vez cuando se ingresan el borne definido en Ir a Veloc y el borne
definido en SEQ-L 0 SEQ-M. Véase en la siguiente figura el movimiento de cada uno.

AUT-02 Cheq Auto: Define el tiempo en que se ingresan simultdneamente los bornes definidos en SEQ-L y SEQ-M.
Si se ingresa uno de los dos bornes, el otro espera durante el periodo definido. Si se ingresa otro borne dentro del
periodo definido es tratado como si hubiera ingresado al mismo tiempo.

AUT-04 Num Sec 1: Define el nimero de escalones de la operacion en secuencia. Se visualizan la frecuencia, la
aceleracion/desaceleracion, la velocidad constante y la direccion de cada escalon, de acuerdo con el nimero definido
de escalones.

AUT-10 Sec 111 Frec: Muestra la frecuencia de operacion del escaldon 1. El primer 1 de 1/1 que se visualiza en el
mensaje indica el tipo de secuencia y el segundo 1 indica el nUmero de escalones. Por ejemplo, si se ingresa el borne
definido en 42 SEQ-2 de las funciones del borne de entrada multifuncion, la operacién arranca a la frecuencia definida
en Sec 2/1 Frec.

AUT-11 Sec 1/1 TXcel: Define el tiempo de aceleracion/desaceleracion y el tiempo que se requiere para ir a la
frecuencia definida en AUT-10.

AUT-12 Sec 111 TmpEst: Define el tiempo de la operacion a velocidad constante a la frecuencia definida en AUT-10.

AUT-13 Sec 1/1 Dir: Define la direccion de giro.

Frecuencia

de salida AUT-14

AUT-10
Avance

AUT-13 f
AUT-17

<« P4 Pe Pa Pa : -
AUT-19

Retroceso

AUT-11 AUT-12 AUT-15 AUT-16

AUT-18

Frecuencia de /_/
salida Secuencia 1 Secuencia 2
Px (SEQ -1)[m
Px (SEQ -2) [
Auto -A
:;Fgﬁggencia de /A
Px (SEQ -1)[H]
Px (Go- Step) [T / = [
Auto -B
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I
8.1.36 Operacion transversal

Cadigo No. | Display de funcion Valor definido inicial Unidad
01 Modo App 1 Traverse -
08 Rang% Trv - 0.0 %
09 % Mag Trv - 0.0 %
APP | 10 Tmpo Acel Trv - 2.0 seg
1 Tmpo Dec Trv - 3.0 seg
12 Offset Trv Al - 0.0 %
13 Offset Trv Ba - 0.0 %
N 65~75 Definir Px 27 Offset Trv Ba -
65~75 Definir Px 28 Offset Trv Al -

APP-01 Modo App: Define el modo de aplicacion en 1 Traverse. Se visualizan las funciones necesarias para la
operacion transversal.

APP-08 Rang% Trv: Selecciona la magnitud de la frecuencia de operacion transversal en porcentaje, sobre la base
de la frecuencia de operacion.

Frecuencia amplitud transversal = Frecuencia operacion * % amplitud transversal
100

APP-09 % Mag Trv: Selecciona la magnitud de la frecuencia de operacion de codificacion y el salto de frecuencia.

Frecuencia codificacion transversal = Frecuencia amplitud transversal - Frecuencia amplitud transversal * (100 - % codificacién transversal)
100

PP-10 Tmpo Acel Trv, APP-11 Tmpo Dec Trv: Definen el tiempo de aceleracién/desaceleracion de la operacion
transversal.

APP-12 Offset Trv Al: Si se selecciona 28 Offset Trv Al entre las funciones del borne de entrada multifuncion, la
operacion se realiza en el patrén de frecuencia que aumenta segun el valor definido en APP-12.

Frecuencia compensacion transversal alto= Frecuencia operacién * Compensacion transversal alto
100

APP-13 Offset Trv Ba: Si se selecciona 27 Offset Trv Ba entre las funciones del borne de entrada multifuncién, la
operacion se realiza en el patron de frecuencia que disminuye segun el valor definido en APP-13.

Frecuencia compensacion transversal bajo= Frecuencia operacién * Compensacion transversal bajo
100
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8.1.37 Control del freno

Cddigo No. | Display de funcion Valor definido Rango de ajuste Unidad
DRV 09 Modo Control 0 \ij -

41 Corr Abrir Fren - 50.0 0~180% %

42 Ret Abrir Fren - 1.00 0~10.0 seg
ADV 44 Frec ApFren Av - 1.00 O~frecuencia maxima Hz

45 Frec ApFren Rt - 1.00 O~frecuencia maxima Hz

46 Ret CierFren - 1.00 0~10 seg

47 Frec CierFren - 2.00 O~frecuencia maxima Hz
ouT 31~-33 Relé x 0 Q1 35 | Control Fren - -

Se utiliza para controlar la operacién de activacion y desactivacion del freno electronico de un sistema de carga. La
secuencia de operacion varia de acuerdo con el valor definido en el modo de control (DRV-09). Antes de formar la
secuencia compruebe la definicién del modo de control.

Cuando el contral del freno esta activado, las operaciones de frenado de C.C. (ADV-12) y dwell (ADV-20~23) no

estan activas. Cuando el control de par (DRV-10) esta definido, el control del freno no esta activo.

Cuando el modo de control no es Vectorial:

1) Secuencia de apertura del freno: Cuando se da un comando de operacion al motor estatico, el variador acelera a la
frecuencia de apertura (ADV-44,45) en avance o en retroceso. Cuando la corriente que pasa por el motor llega a la
corriente de apertura del freno (Corr Abrir Fren) después de llegar a la frecuencia de apertura del freno, las sefiales de
apertura del freno son emitidas con el relé de salida o el borne de salida multifuncion definido para el control del freno.
La aceleracién comienza después de haberse mantenido la frecuencia durante el tiempo de retardo de la apertura del
freno (Ret Abrir Fren).

2) Secuencia de cierre del freno: Cuando se da un comando de parada durante la operacion, el motor se desacelera.
Cuando la frecuencia de salida llega a la frecuencia de cierre del freno (Frec CierFren), la desaceleracion se detiene y
se emite la sefial de cierre del freno al borne de salida definido. Después de haberse mantenido durante el tiempo de
retardo del cierre del freno (Ret CierFren), la frecuencia de salida cambia a 0. Si el tiempo de frenado de C.C. (ADV-
15) o el frenado de C.C. (ADV-16) estan definidos, la salida del variador se bloguea después del frenado de C.C. Para
la operacion del frenado de C.C. véase la pagina 7-27.

Cuando el modo de control es Vectorial:

1) Secuencia de apertura del freno: Cuando se ingresa el comando de operacion, la sefial de apertura del freno es
emitida con el borne de salida definido después del tiempo de excitacion inicial. La aceleracion comienza después del
tiempo de retardo de apertura del freno (Ret Abrir Fren).

2) Secuencia de cierre del freno: Cuando se da un comando de parada, la desaceleracion se produce hasta que la
velocidad llega a 0 y se emite la sefial de cierre del freno. La salida se bloquea después del tiempo de retardo del

cierre del freno (Ret CierFren). Esta funcion no esté activa en el modo de control de par.
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ADV-44,45
ADV-47
Frecuencia
de salida
ADV-41
Corriente
de salida N ADV-15
DV-4, “« »
ADV-46
Veloc del motor \‘
Borne de salida
del freno
Comando de
operacion
Intervalo de
apertura del freno
Intervalo de Intervalo de
cierre del freno cierre del freno
Cuando el modo de control no es vectorial
Frecuencia
de salida
CON-10
D i A
Corrie_nte
de salida _» < ADV-42
«>
CON2

Veloc del motor

Borne de salida

del freno
Comando de I
operacion
— bl Intervalo de e
Intervalo de apertura del freno Intervalo de
cierre del freno cierre del freno

Cuando el modo de control es vectorial
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8.1.38 Control de activacion/desactivacion de la salida multifuncion

Display de funcién Valor definido 7 Rango de ajuste 7 Unidad
66 Ctrl Ref Frec 1 V1 - -
ADV 67 Nivel C ON - 90.00 10~100% %
68 Nivel C OFF - | 1000 O-Contactode salida. | o
en nivel
ouT 31-33 Relé xo Q1 34 | Control On/Off - -

Si el valor de entrada analdgica es superior al valor definido, el relé de salida o el borne de salida multifuncion pueden
ser activados (ON) o desactivados (OFF). Seleccione la entrada analégica que se usara para el control de
activacion/desactivacién en ADV-66 y defina los niveles a los que el borne de salida esta activado y desactivado en
ADV-67 y 68, respectivamente. Si el valor de la entrada analdgica es superior al valor definido en ADV-67, el borne de

salida se activa, y si es inferior a ADV-68 se desactiva.

8.1.39 Funcién multimotor (MMC)

Se utiliza cuando multiples motores son controlados por un solo variador en un sistema de ventilador o bomba. El
motor conectado a la salida del variador (motor principal) controla la velocidad mediante el control PID y los otros
motores (motores auxiliares), conectados a la alimentacién comin por el relé en del variador, realizan el control de
activacion y desactivacion.

Como relé para el control de los motores auxiliares se utilizan los Relés 1y 2 de la tarjeta de opcion E/S estandar del
variador y el borne de salida multifuncion Q1. Si la tarjeta de opcion E/S esta conectada a la ranura del variador hay

disponibles hasta tres relés.

Valor definido | Rango de ajuste

20 MotAux Marcha - 0 0~4 -
21 Sel Mot Aux - 1 1-4 -
22 Tmpo AutoCa - 0:00 XX:XX min
23 Frec Arran 1 - | 49.99 0~60 Hz
24 Frec Arran 2 - | 49.99 0~60 Hz
25 Frec Arran 3 - | 49.99 0~60 Hz
APO 26 Frec Arran 4 - | 49.99 0~60 Hz
27 Frec Paro 1 - 15.00 0~60 Hz
28 Frec Paro 1 - | 15.00 0~60 Hz
29 Frec Paro 1 - | 15.00 0~60 Hz
30 Frec Paro 1 - | 15.00 0~60 Hz
31 Rtdo Mar Aux - | 60.0 0~3600.0 seg
32 Rtdo Par Aux - | 600 0~3600.0 seg
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| Codlgo No. | Display de funcion Valor definido Rango de ajuste

NUm Mot Aux
34 Regul Bypass 0 | No No/Si -
35 Modo Ca Auto 0 | Aux Ninguno/Aux/Principal | -
36 Tmpo Ca Auto - | 72:00 0~99:00 min
38 FraServicio 0 | No No/Si -
39 Rtdo FraServ - |50 0.1~360.0 seg
40 Actual Pr Dif - 2 0~100% %
41 TmpoAcel Aux - 2.0 0.0~600.0 seg
42 TmpoDec Aux - 2.0 0.0~600.0 seg
OUT 31~33 Relé x 0 Q1 24 | MMC - -
34~36 Definir Qx 24 | MMC - -

1) Operacion basica

APP-01 Modo App: Si se selecciona 3 MMC como funcién de aplicacién, los cédigos de la funcion multimotor se
visualizan en el grupo de funciones de tarjeta de opcién (APO) y las funciones relacionadas con el control PID se
visualizan en APP. En este grupo de funciones de aplicaciones se visualizan funciones como las de control PID.
APO-20, 21, 33: Si se define el nimero de motores auxiliares en APO-33 y, si hay mas de un motor auxiliar, el
numero del que operara primero se entra en APO-21. Por ejemplo, si hay tres motores auxiliares y cada uno de ellos
es controlado por el Relé 1, el Relé 2 y el control Q1, los motores auxiliares operan en la secuencia Relé 2, Q1 y Relé
1 cuando APO-21 esta definido en 2. Los motores auxiliares se detienen en la secuencia Relé 1, Q1 y Relé 2. En el
codigo APO-20 puede monitorearse el nimero de motores auxiliares que se encuentran en operaciéon en el momento.
APO-23~26 Frec Arran 1~4: Definen la frecuencia de arrangque de los motores auxiliares. Como el motor principal es
operado por el control PID, su frecuencia de operacion sube cuando la carga cambia y es necesario hacer funcionar
un motor auxiliar. A continuacion se describe la activacion del borne de salida del variador (Relé o salida multifuncion
(QX)) para la operacion de un motor auxiliar. EI motor auxiliar puede operar cuando: 1) la velocidad del motor principal
supera la frecuencia de arranque (APO-23~26) del motor auxiliar, 2) el tiempo de retardo del arranque (APO-13) del
motor auxiliar ha transcurrido, y 3) la diferencia entre la sefial de referencia y la realimentacién del controlador PID del
motor principal es mayor que la diferencia de presion de la operacion del motor auxiliar (APO-40).

APO-27~30 Frec Paro 1~4: Definen la frecuencia de parada de los motores auxiliares. Si la frecuencia de operacién
del motor principal cae por debajo de una determinada frecuencia mientras el motor auxiliar esta funcionando, éste se
para. El motor auxiliar puede parar entonces cuando: 1) la velocidad del motor principal cae por debajo de la
frecuencia de parada (APO-27~30) del motor auxiliar, 2) el tiempo de retardo de la parada (APO-32) del motor auxiliar
ha transcurrido, y 3) la diferencia entre la sefial de referencia y la realimentacion del controlador PID del motor principal

es inferior a la diferencia de presién de la operacion del motor auxiliar (APO-40).
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APO-41 TmpoAcel Aux, APO-42 Tmpo Dec Aux: El motor principal detiene el control PID y la operacion de
aceleracion/desaceleracion normal cuando el motor auxiliar esta funcionando o se detiene. Cuando el motor auxiliar
esta funcionando, el motor principal desacelera a la frecuencia de desaceleracion del motor auxiliar durante el tiempo
de desaceleracion definido en APO-42. A la inversa, cuando el motor auxiliar se detiene, el motor principal acelera a la
frecuencia de arranque durante el tiempo de aceleracion definido en APO-41. Para detalles sobre el control PID del

motor principal véase la pagina 8-12.

Tiempo de retardo del motor
auxiliar

Frecuencia de arranque del APO-31
motor auxiliar )
Frecuencia de arranque
APO 23~26 motor auxiliar
APO-27~30
Frecuencia de
salida del motor
principal Aceleracion del motor principal cuando aumenta el niimero de bomba
APO-42
Bome de o
salida Arranca el motor auxiliar
\
Secuencia de parada del motor después de aumento de la carga
Tiempo de retardo del Frecuencia de arranque del
motor auxiliar motor auxiliar
APO-32 APO-23-26
Frecuencia Frecuencia de parada del
de salida del motor auxiliar
motor APO-27~30
principal 3 . - )
Aceleracion del - motor principal cuando disminuye el nimero de bomba
APO-11
Borne de B
salida ‘Se para el motor auxiliar |

Secuencia de parada del motor auxiliar después de la disminucién de la cargas

2) Cambio automatico de motor (Cambio Auto)

La secuencia de operacion de los motores principal y auxiliares puede ser modificada automaticamente. Si es uno
solo el motor que funciona continuamente, su vida Util podria verse afectada. Por lo tanto, la secuencia de operacién
puede invertirse para usar los motores por periodos equivalentes.

APO-35 Modo Ca Auto: Selecciona el tipo de operacion de cambio automatico.

0: Ninguno

La secuencia de operacion de motor auxiliar comienza con el motor auxiliar seleccionado en APO-21 (seleccion del
primer motor auxiliar) y la funcién de cambio automatico no esta activada.

1: Aux

La secuencia de operacion de motor auxiliar comienza con el motor auxiliar seleccionado en APO-21 (seleccién de
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primer motor auxiliar). La condicion para el cambio automatico se cumple cuando los tiempos de operacion
acumulados del motor principal y del motor auxiliar superan el tiempo de cambio automéatico (APO-36). Si el motor
principal es detenido por un comando de parada o la operacion en modo suspension (sleep) después de la condicion
de cambio automatico, la secuencia de arranque del motor auxiliar seleccionado en APO-21 cambia. Por ejemplo, si
hay cuatro motores auxiliares en funcionamiento y se selecciona 4 en APO-21, la secuencia de arranque del motor
auxiliar cambia automaticamente a 1. Por lo tanto, la secuencia previa de arranque de los motores auxiliares 4,1,2,3

cambia a 1,2,3,4 y si la condicion vuelve a cambio automatico, la secuencia cambia a 2,3,4,1.

Entrada trifasica
RST Secuencia arranque: auxiliary 1 - auxiliary 2 - auxiliary 3 - auxiliary 4
Variador . " " " "
Secuencia  paro: auxiliary 4 > auxiliary 3 > auxiliary 2 - auxiliary 1
uvw

NNKDL kD4

L ——

L
Motor Motor
principall auxiliar 1

2: Principal

El cambio automatico esta disponible sin distincion entre los motores principal y auxiliares. La condicion de cambio
automatico se cumple si el tiempo de operacién acumulado del motor conectado a la salida del variador supera el
tiempo de cambio automatico (APO-36).

Si el variador es detenido por un comando de parada o esta en modo de operacion en suspension (sleep), la
secuencia de operacion del motor cambia automaticamente. Por ejemplo, si se define la seleccién de primer motor
auxiliar (APO-21) en 2, la salida del variador esta conectada al motor No. 2. Si hay cuatro motores y se cumple la
condicién de operacion del motor auxiliar, los motores 3, 4 y 1 comienzan a funcionar uno tras otro, en secuencia. Si el
variador se detiene en la condicién de cambio automatico, el motor No. 3 esta conectado a la salida del variador en el

préximo rearranque y los motores auxiliares operan en la secuencia 4, 1y 2.
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Entrada trifasica

RST

Variador

JVW

NN j\\KDl\\\ j\\KDzk\\ j\\KD%\\ T:\ KD4

KM3 Km4

L—— L — L — —

Esta es la funcion de parar un motor y reemplazarlo por otro, en caso de producirse el fallo del primer motor. Si la

3) Enclavamiento

sefial de fallo llega al borne de entrada y las funciones de los bornes relevantes estan definidas en los Enclavamientos
1~4, el motor operara de acuerdo con el estado del borne de entrada. La secuencia de operacion de reemplazo varia
de acuerdo con los valores definidos en la seleccién del modo de cambio automatico de motor (APO-35), descrita
anteriormente.

IN-65~75 Definir Px: Se selecciona cual de los bornes IN-65~75 (75 si hay E/S extendida) se utilizara como
enclavamiento y se define el Enclavamiento 1~4 segun la secuencia del motor. Si el modo de cambio automatico
(APO-35) esta en 0 (Ninguno) o 1 (Aux) y los motores auxiliares 1, 2 y 3 estan conectados a los bornes de salida del
variador Relés 1, 2 y Q1 cuando hay cuatro motores en total funcionando, incluyendo el motor principal, los
Enclavamientos 1, 2 y 3 corresponden a los motores conectados a los Relés 1, 2 y Q1. Si el modo de cambio
automatico (APO-35) esta en 2 (Principal) y el motor principal y los motores auxiliares estan conectados a los bornes
de salida del variador Relés 1, 2, Q1 y Q2 (cuando se utiliza la E/S extendida), respectivamente, los Enclavamientos 1,
2, 3y 4 corresponden a los motores conectados alos Relés 1, 2, Q1 y Q2.

APO-38 FraServicio: Seleccione 1 Si.

1) Si hay cinco motores en total y el modo de cambio automatico (APO-35) esta en 0 (Ninguno) o en 1 (Aux), la
operacion se efectla del siguiente modo. Si entra una sefial al borne definido en Enclavamiento 3 con un fallo del
motor 3 cuando esta estatico, los motores auxiliares operan en la secuencia 1, 2 y 4 (cuando la seleccion de primer
motor auxiliar en el codigo APO-21 es 1). Cuando se cancelan las sefiales a la bornera, la secuencia de operacion es
1, 2, 3y 4. Si entran sefales al borne del Enclavamiento 3, el motor auxiliar 3 se detiene y el motor auxiliar 4 opera. Si
se cancela la sefial de enclavamiento, el motor auxiliar 4 se detiene y el motor auxiliar 3 vuelve a funcionar.

2) Si hay cuatro motores en total y el modo de cambio automatico (APO-35) esta en 2 (Principal), la operacion se

efectla del siguiente modo. Si la seleccién de primer motor auxiliar APO-21 es 1, el motor 1 es operado por el variador
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y los motores restantes 2, 3 y 4 son operados por los motores auxiliares. Las sefiales de enclavamiento entran a los
motores auxiliares y la secuencia de operacion es la misma que la descrita en el procedimiento 1) anterior. Sin
embargo, si hay un problema con el motor 1, el cual esta conectado al variador, la salida se bloguea inmediatamente y
el motor 2 se conecta a la salida del variador. La secuencia de operacion de los motores auxiliares es 3, 4. Si se

cancela la sefial de enclavamiento del motor 1, la secuencia de operacion de los motores auxiliares es 3, 4, 1.

Operacion de bypass (Regul Bypass)

La velocidad del motor principal puede ser controlada por la realimentacién sin usar el control PID. La operacion y la
parada del motor auxiliar son controladas de acuerdo con la magnitud de la realimentacion.

APP-34 Regul Bypass: Seleccione 1 Si. Si hay cuatro motores principal y auxiliares (APP-33) en total, la operacién
se efectlia de la siguiente manera. Si el valor de entrada de la realimentacion esta entre 0 y 10V y la frecuencia de
operacion del valor de entrada maxima (10V) es 60Hz, el motor auxiliar 1 arranca cuando la realimentacion es 2,5V
(15Hz de la frecuencia de operacién del motor principal). Si la realimentacién llega nuevamente a 5V opera el motor
auxiliar 2. Con la entrada maxima de 10V operan los tres motores auxiliares.

Nivel de operacion del motor auxiliar n=n* _ Valor maximo de realimentacion
Numero de motor auxiliar (APO-33)

8.1.40 Funcién de prevencion de regeneracion para la operacion de prensado
(Para evitar la operacion de control en el estado de regeneracién durante el prensado)
Esta funcion se utiliza para impedir la regién de regeneracion, aumentando la velocidad de operacién del motor

durante la operacion de prensado.

Grupo | Codigo No. | Display de funcion | Valor definido y rango Valor inicial Unidad

74 Sel Evitar Reg 0: No -

1 Si
_ _ Clase 200V: 300~400V 350V

75 Niv Reg Evit \%
ADV Clase 400V: 600~800V 700V

76 Lim Frec Comp 0~ 10.00Hz 1.00[Hz] Hz

77 Gan P Reg Evit 0~100.0% 50.0[%] %

78 Gan | Reg Evit 20~30,000mseg 500[mseq] mseg

ADV-74 Sel Evitar Reg: Selecciona la funcién de prevencién de regeneracion para la operacion de prensado.
Durante la operacion del motor a velocidad constante, se selecciona cuando hay tension de regeneracion frecuente,
cuando la unidad de frenado dinamico sufre dafios y su vida Util se reduce debido a su excesivo funcionamiento o

cuando la operacion de la unidad de frenado dinamico se evita limitando la tensién de la conexion de C.C.
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ADV-75 Niv Reg Evit: Define el nivel de prevencion de la regeneracion para la operacion de prensado.

Define la tension de prevencién de la operacion de frenado dinamico cuando la tension de la conexiéon de C.C. supera
la tension de regeneracion.

ADV-76 Lim Frec Comp: Limita la frecuencia de compensacion de prevencion de la regeneracion para la operacion
de prensado.

Define el rango de frecuencias que pueden modificarse para obtener la frecuencia de comando real en la region de
operacion de regeneracion.

ADV-77 Gan P Reg Evit: Define la ganancia P para la funcidn de la maquina de control de compensaciéon para
prevencion de regeneracion en la operacion de prensado.

ADV-78 Gan | Reg Evit: Define la ganancia | para la funcion de la maquina de control de compensacion para
prevencion de regeneracion en la operacion de prensado.

Definen las ganancias P e | de la maquina de control PI del limite de tension de la conexién de C.C. para la region de

operacion de regeneracion.

ADV-75 Tensién de nivel de prevencién de regeneracion

1 1 1
1 1 |
} 1 1
Tension directa (VCC) ! ! !
1 1 |
1 1 |
1 1 1
X . . g ADV-76 Rango de limite de frecuencia de
__________ o 2;:_/_‘,41“/ compensacion
B NI W i N
B n_V N

Frecuencia de Frecuencia de it ’il |4—‘\>|'\
1 .z
salida (Hz) comando \ Estado durante la prevencion de

regeneracion

/\\ Precaucién

La funcion de prevencion de la regeneracion para la operacion de prensado esta disponible sélo cuando el motor
esta operando en el tramo de velocidad constante (no disponible en el tramo de aceleracién/desaceleracion). La
frecuencia de salida puede modificarse tanto como el valor de la frecuencia definida (ADV-76 Lim Frec Comp) a

pesar de operar a velocidad constante durante la operacion de prevencion.
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9.1 Funciones de monitoreo

9.1.1 Monitoreo en la operacion - Teclado

Se puede monitorear el estado operativo utilizando el teclado del variador. Los elementos que se desea monitorear

pueden seleccionarse en el modo Configuracion (CNF), observandose tres elementos por vez en el modo

Monitoreo y seleccionado un elemento en el display de estado.

1) Seleccion del display en el modo Monitoreo

Grupo

CNF

Cadigo No. ' Display de funcion Valor definido Unidad
- 21 Linea Visual-1 0 | Frecuencia Hz
- 22 Linea Visual- 2 2 | Corriente A
- 23 Linea Visual- 3 3 | Tension Vv

24 Modo Inic Con 0 [ No -

CNF-21~23 Linea Visual-x: Seleccionan los elementos que se visualizaran en el modo Monitoreo. EI modo

Monitoreo se visualiza la primera vez que se aplica la alimentacién y pueden verse simultdneamente los tres

elementos de las lineas de monitoreo 1~3. Elija entre los siguientes los elementos correspondientes a la linea que

desea visualizar. Si elige Si en CNF-24 Modo Inic Con se inicializan CNF-21~23.

Ajuste Funcion
Durante la parada se visualiza la frecuencia definida y

0 Frecuencia durante la operacién se visualiza la frecuencia de salida
actualmente operativa en unidades de Hz.

1 Velocidad Igual al anterior (0); se visualiza en unidades de rpm.

2 Corriente Muestra la magnitud de la corriente de salida.

3 Tension Muestra la tensién de salida.

4 Vatios Muestra la potencia de salida.

5 Contador WHora Muestra la electricidad consumida por el variador.
Muestra la tension de la alimentacion de C.C. dentro del

6 Tens Bus DC variador. Durante la parada representa el valor maximo de
la tensién de entrada de C.C.
Muestra el estado de los bomes de entrada del variador.

7 Estado EntDig Desde la derecha estan representados como P1, P2...
P11.
Muestra el estado de los bornes de salida del variador.

8 Estado SalDig Desde la derecha estan representados como Relé 1, Relé
2,Q1.

. Muestra los valores que entran en V1, el borne de entrada

9 Auste V1[V] de tension del variador, en unidades de tension.
Muestra la unidad de tensié teri taje. Si

10 Visual V1 [%] uestra la unidad de tension anterior en porcentaje. Si

entran -10~0~+10V se representa como -100~0~100%.

1

Visual [1 [mA]

Muestra la magnitud de la corriente que entra en el borne

9-1



Capitulo 9 Funciones de monitoreo

Ajuste

Funcién

11 del variador.

12

Visual 11 [%]

Muestra la corriente anterior en porcentaje. Si la corriente
de entrada es 0~20[mA] se representa como 0~100%.

13

Ajuste V2 [V]

Muestra la entrada de tension del borne V2 de la tarjeta de
opcién E/S cuando se utiliza la opcién de E/S extendida.

14

Visual V2 [%]

Muestra la entrada de tensién V2 en porcentaje.

15

Visual 12 [mA]

Muestra la entrada de corriente del borne 12 de la tarjeta
de opcioén E/S cuando se utiliza la opcién de E/S
extendida.

16

Visual 12 [%]

Muestra la entrada de corriente del borne 12 en porcentaje.

17

Salida PID

Muestra la salida del controlador PID.

18

Valor Ref PID

Muestra la referencia del controlador PID.

19

Valor Ret PID

Muestra la realimentacion del controlador PID.

20

Par

Si el método de comando de referencia de par definido en
DRV-08 es distinto del teclado (0 6 1) se visualiza la
referencia de par.

21

Limite Par

Si el método de definicion del limite de par definido en
CON-53 es distinto del teclado (0 6 1) se visualiza el limite
de par.

22

Ref Par Bias

Si el método de definicién del sesgo de par definido en
CON-58 es distinto del teclado (0 6 1) se visualiza el sesgo
de par.

23

Limite Vel

Si el método de limitacion de la velocidad definido en
CON-62 en el modo de control de par es distinto del
teclado (0 6 1) se visualiza la magnitud del limite de
velocidad.

24

Vel Carga

Muestra la velocidad de carga en la escala y unidad que el
usuario desea. Muestra la velocidad de carga en los
valores a los que se aplican ADV-61 (Gan Vel Dplay) y
ADV-62 (Escala Dplay) en las unidades de rpm o rpm
definidas en ADV-63 (Unidad Vel).

2) Visualizacién de la potencia de salida

Unidad

Ajust Disp % | -] 100.0 %

BAS-18 Ajust Disp %: Con 4 Vatios seleccionado entre los elementos de monitoreo antes descritos, este codigo
sube el valor definido al nivel apropiado cuando la potencia de salida que se visualiza en el display es inferior a la
esperada. Si la potencia de salida visualizada en el display es superior a la esperada disminuye el valor definido al
nivel apropiado. El display de la potencia de salida se calcula con la tension y la corriente y puede haber un error

cuando el factor de potencia es bajo.
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* Contador WHora: Muestra el valor de Ne 5 Contador WHora (la electricidad consumida por el variador) entre los
elementos de monitoreo antes mencionados. El consumo de electricidad se calcula con la tension y la corriente y

acumula la electricidad calculada cada 1 segundo.

El consumo de electricidad se muestra del siguiente modo.

1. Por debajo de 1000kW, la unidad es kW y se visualiza como en 999.9 kW.

2. Entre 1y 99 MW, la unidad es MW y se visualiza como en 99.99MWh.

3. Entre 100 y 999 MW, la unidad es MW vy se visualiza como en 999.9 MWh.

4. Por arriba de 1000 MW, la unidad es MW y se visualiza como en 9999 MWh, llegando hasta 65535 MW.
5. Por arriba de 65535 MW se inicializa a 0 y la unidad se convierte en KW y se visualiza como en 999.9 kW.

6. Si el codigo CNF-62 Reset ContWH esta en Si, el usuario puede despejar el consumo de electricidad.

3) Visualizacion de la velocidad de carga

Cadigo No. Display de funcién | Valor definido Unidad
| 61 Gan Vel Dplay - 100.0 %
PAR | ADV 62 Escala Dplay 0 X1 -
| 63 Unidad Vel 0 rpm -

ADV-61 Gan Vel Dplay: Selecciona Ne 24 Vel Carga de los elementos de monitoreo antes descritos y muestra el
numero real de giros calculando la relacién de engranaje, por ejemplo, cuando el eje del motor y la carga estan
conectados por una correa.

ADV-62 Escala Dpay: Selecciona hasta qué posicién decimal mostrar el elemento de monitoreo Ne 24 Vel Carga
(x1~x0.0001).

ADV-63 Unidad Vel: Selecciona la unidad del elemento de monitoreo Ne 24 Vel Carga, entre RPM (revoluciones
por minuto) o MPM (metros por minuto).

Por ejemplo, si la velocidad es 300 [mpm] a 800 [rpm] y quiere visualizar el valor defina ADV-61 Gan Vel Dplay en
“375%”. Asimismo, si quiere visualizarlo hasta la primera posicion decimal defina ADV-63 Escala Dplay en “X 0.1”.

Ahora se visualiza “300.0 mpm” en el display del teclado en lugar de “800rpm” para el elemento Ne 24 Vel Carga.

4) Visualizacién de Hz/rpm

Caddigo No. Display de funcién Valor definido Unidad
PAR DRV 21 Selec Hz/Rpm 0 Hz -
BAS 11 Num Polos - 4 -

DRV-21 Selec Hz/Rpm: Permite convertir todos los parametros cuya unidad sea Hz en RPM o a la inversa. Se

aplica el numero de polos definido en BAS-11.
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* Advertencia

Si cambia el valor por defecto de Selec Hz/Rpm de la visualizacion en Hz a rpm, todos los parametros cambiaran a
rpm, pero el cambio no es automatico en el modo Monitoreo.

Ejemplo) Con CNF-21 Linea Visual-1 en Frecuencia (valor por defecto), si cambia el valor de la visualizacion en Hz
a rpm en DRV-21 Selec Hz/Rpm Sel, el valor definido en Linea Visual-1 no cambiara. Para cambiar a la

visualizacién en rpm en el modo Monitoreo cambie la definicion de CNF-21 de Frecuencia a Velocidad.

5) Visualizacion de estado

Cddigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
CNF 20 Par Vis Diplay | 0 | Frecuencia | -

Pueden seleccionarse las variables que se visualizaran en la parte superior del display del teclado (display LCD).
Los elementos disponibles se indican abajo; aquéllos que no estan descritos especialmente tienen las mismas

funciones que las antes descritas para los elementos de selecciéon en el modo Monitoreo.

Ajuste Funcion

0 Frecuencia 13 Visual V2 [V]
1 Velocidad 14 Visual V2 [%]
2 Corriente 15 Visual 12 [mA]
3 Tension 16 Visual 12 [%]
4 Vatios 17 Salida PID

5 Contador WHora 18 Valor Ref PID
6 Tens Bus DC 19 Valor Ret PID
7 - 20 Par

8 - 21 Limite Par

9 Ajuste V1 [V] 22 Ref Par Bias
10 Visual V1 [%] 23 Limite Vel

11 Visual 11 [mA] 24 Vel Carga

12 Visual 11 [%]
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| ]
9.1.2 Monitoreo de estado de fallo - Teclado

El display del modo Disparo muestra el estado de fallo actual en caso de producirse un disparo durante el

funcionamiento. Permite monitorear el tipo, frecuencia de operacion y corriente del disparo actual y se pueden

guardar los ultimos cinco disparos.

1) Monitoreo de estado de fallo actual

Si se produce un fallo se visualiza el tipo de fallo en el display del teclado, del siguiente modo:

TRP Corriente

Sobretension (02

01 Frecuencia

4830 Hz
02 Corriente
Para el tipo y descripcion del fallo véase 10.1.20 Tabla de fallos/advertencias.

Puede monitorearse el estado de operacién del variador en el momento del fallo y se pueden registrar los siguientes

elementos.

Visualizacion Funcion

Frecuencia de operacion en el momento

1 Frec Salida del fallo
, Corriente de salida en el momento del
2 Corriente fallo

Muestra aceleracion, desaceleracion,
operacion a velocidad constante y parada
Tensioén de alimentacion de C.C. del

3 Estado Variador

4 Tens Bus DC

variador
5 Temperatura Temperatura del variador
6 Estado EnDig Muestra el estado del borne de entrada
7 Estado SalDig Muestra el estado del borne de salida

Muestra el tiempo desde el encendido
(ON) del variador hasta el fallo

Muestra el tiempo desde el
funcionamiento del variador hasta el fallo

8 Tmpo UltFallo

9 Tmpo FuncFallo

Pulsando la tecla RESET del teclado o entrando el borne de reposicion de la bornera para liberar el estado de fallo,
la informacion sobre el fallo visualizado se guarda en la historia de fallos. En tal caso, la informacion que se guardé
en la Historia de Fallos 1 (Ultimo 1) pasa a Historia de Fallos 2 (Ultimo 2).

El nimero al lado del nombre del fallo representa el niUmero de fallos de ocurrencia simultanea. Por lo tanto, si se

produjo mas de un fallo es posible monitorear el tipo de fallo pulsando la tecla PROG.
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2) Monitoreo de la historia de fallos

Pueden guardarse y monitorearse los tipos de hasta cinco fallos previos. El nimero mas bajo de Ultimo X

representa el fallo mas reciente. Si ocurrieron mas de cinco fallos, los que tuvieron lugar antes de los Ultimos cinco

se suprimen automaticamente.

Los elementos visualizados en la historia de fallos son los siguientes:

Visualizaciéon Funcion

0 Fallo (1) Muestra el tipo de fallo
1 Frec Salida Frecuencia de operacion en el momento
del fallo
. Corriente de salida en el momento del
2 Corriente fallo

3 Estado Variador

Muestra aceleracion, desaceleracion,
operacién a velocidad constante y parada

Ten Bus DC

Tension de alimentacion de C.C. del
variador

Temperatura del variador

Estado EnDig

Muestra el estado del borne de entrada

4
5 Temperatura
6
7

Estado SalDig

Muestra el estado del borne de salida

8 Tmpo UltFallo

Muestra el tiempo desde el encendido
(ON) del variador hasta el fallo

9 Tmpo FuncFallo

Muestra el tiempo desde el
funcionamiento del variador hasta el fallo

10 Borrar Fallos?

Pregunta si se debe suprimir la historia
de fallos guardados actualmente

Hay dos formas de suprimir la historia de fallos. Una consiste en suprimir cada historia de fallos seleccionando Si en

el codigo TRP-10 Borrar Fallos? del modo Disparo, para cada historia de fallos antes descrita. La otra consiste en

suprimir todas las historias de fallos seleccionando Si en CNF-44 Borrar Fallos del modo Config.
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9.1.3 Salida analégica

1) 0~10V de salida de tension

ouT

Cadigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
01 Modo SalAna1 0 | Frecuencia -

02 Gan SalAna1 - 100.0 %

03 Bias SalAna1 - 0.0 %

04 Filtro SalAna1 - 5 mseg
05 Const%SalAna1 - 0.0 %

06 Mon SalAna1 - 0.0 %

Se seleccionan los elementos que seran la salida del borne SA1 (Salida Analdgica 1) del variador y se ajusta su

magnitud.

OUT-01 Modo SalAna1: Selecciona el tipo de elemento de salida.

Ajuste \ Funcion

0 Frecuencia Frecuencia de operacion de salida. Se generan 10V a la frecuencia definida en

DRV-20 Frec Max.
, Se generan 10V al 200% de la corriente nominal del variador (PC: basado en el

1 Corriente
Par Constante).
Tension de salida. Genera 10V del valor definido en BAS-15 Tension Nom.

2 Tension Si BAS-15 esta definido en OV genera 10V basado en que la clase 200V es
220V y la clase 400V es 440V.

3 Tension Bus Tensioén de alimentacion de C.C. del variador. La clase 200V produce 10V a

DC 410VCC y la clase 400V a 820VCC.
4 Par Sallida del par producido de 10V al 250% del par nominal del motor.
. Monitorea los vatios de salida. EI 200% de la salida nominal es la tension

5 Vatios . L
nominal maxima (10V).

6 Idse Salida de la tensién maxima al 200% de la corriente sin carga.
Salida de la tensién maxima al 250% de la corriente de par nominal.

7 lgse . . . T - . >
Corriente de par nominal = \/corrlente nominal“ — - Corriente sin carga

8 Frec Alcance Frecuencia definida de salida. Genera 10V a la frecuencia maxima (DRV-20).
La frecuencia que ha pasado por las funciones de aceleracion y desaceleracion

9 Rampa Frec y que puede ser diferente de la frecuencia de salida real. Genera 10V a la
frecuencia maxima (DRV-20).

10 Veloc Fdb Muestra la informacion sobre la velocidad de la entrada a la tarjeta de la opcion
encoder. Genera 10V a la frecuencia maxima (DRV-20).
Diferencia entre la referencia (comando) de velocidad y la velocidad de giro del
motor que entra a la tarjeta de la opcién encoder. Genera 10V al doble de la

11 Veloc Dev . . . . . g
frecuencia de deslizamiento nominal. Sélo es valido en el modo de control
vectorial.
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Ajuste Funcion

Valores de comando del controlador PID. Genera 6,6V al

100% de la referencia.

Muestra la magnitud de la realimentacion del controlador PID.

Genera 6,6V al 100% de la referencia.

Muestra el valor de salida del controlador PID. Genera 6,6V al

100% de la referencia.

Valor
12 RefPID
Valor
13 RetPID
14 Salida PID
15 Constante

Valor de OUT-05 Const%SalAna1.

OUT-02 Gan SalAna1, OUT-03 Bias SalAna1: Permiten ajustar la magnitud y el desnivel. Los elementos de salida

se seleccionan como frecuencia y la operacion se realiza del siguiente modo:

SalAnal =

OUT-04 Filtro SalAna1: Define la constante de tiempo del filtro de la salida analdgica.

Frecuencia
FrecM?

x Gan SalAnal + Bias SalAnal

OUT-06 Mon SalAna1: Permite monitorear el valor de la salida analdgica, el cual esta representado en un

porcentaje basado en los 10V de tensién de salida maxima.

2) 0~20mA de salida de corriente

. . . Valor
Cddigo No. Display de funcién definido

07 Modo SalAna2 0 Frecuencia -

08 Gan SalAna2 - 100.0 %

09 Bias SalAna2 - 0.0 %

ouT

10 Filtro SalAna2 - 5 mseg
1" Const%SalAna2 - 0.0 %

12 Mon SalAna2 - 0.0 %

Se seleccionan los elementos que seran la salida del borne SA2 (Salida Analdgica 2) del variador y se ajusta su

magnitud.

Los codigos tienen las mismas funciones que los elementos de salida de 0~10V de tension antes descritos. El

rango de salida es 0~20mA.

3) -10~+10V de salida de tension de la tarjeta de opcion E/S extendida

Si la tarjeta de opcidon E/S extendida esta instalada en la ranura de opcién del variador puede monitorearse el

estado de operacion utilizando la salida de tensién bipolar de la opcion E/S extendida. Su salida tiene una potencia

de resolucion de 11bits.
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7 Valor definido

Cddigo No. Display de funcién Unidad

14 Modo SalAna3 0 Frecuencia -

15 Gan SalAna3 - 100.0 %

16 Bias SalAna3 - 0.0 %
ouT

17 Filtro SalAna3 - 5 mseg

18 Const%SalAna3 - 0.0 %

19 Mon SalAna3 - 0.0 %

La funcion de operacion se define en un valor igual a la salida de 0~10V de tension (SalAna1) antes descrita. Sin

embargo, como es posible tener una salida de tension bipolar en SalAna3 puede generarse tension unipolar

(0~+10V) o bipolar (-10~+10V) segun el tipo de variable de salida.

Ejemplo de tensién de salida en ambas direcciones:

Direccion de salida \ Funciones relacionadas

0: Frecuencia 9: Rampa Frec 10: Veloc Fdb
avance (+)/retroceso (-) | 12: Valor 13: Valor .

RefPID RetPID 14: Salida PID
inversa (-) 4: Par 7: lgss -

regenerativa (-)

4) 0~20mA de salida de corriente de la tarjeta de opcion E/S extendida

Cuando la tarjeta de la opcién E/S extendida esta instalada en el variador es posible generar salida de 0~20mA de

corriente desde los bornes SalAna3 y SalAna4. La seleccion de funcion es igual a la descrita para el borne SalAna1

del variador.

Cadigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
20 Modo SalAna4 0 Frecuencia -
21 Gan SalAna4 - 100.0 %

OuUT 22 Bias SalAna4 - 0.0 %
23 Filtro SalAna4 - 5 mseg
24 Const%SalAna4 - 0.0 %
25 Mon SalAna4 - 0.0 %
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9.1.4 Seleccion de funcién de relé y borne de salida multifuncion de la bornera

Cédigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
30 Modo SalFallo - 010 bit
31 Relé 1 29 Modo Disparo -
32 Relé 2 14 Marcha -
ouT
33 Definir Q1 1 FDT-1
34~36 Relé 2~4 - - -
41 Estado SalDig - - bit

El relé de fallo operara de acuerdo con la salida de fallo de OUT-30.

Estado de bit Estado de bit
activado (ON) H desactivado (OFF) H

Opcidn de ajuste Funcion

Bit3 Bit2 Bit1 El extremo derecho de la ventana es ‘Bit 1’
v Opera cuando se produce disparo de baja tensién
v Opera en situaciones de disparo excepto por baja tension

Opera en el fallo final de intentos de repeticiéon de rearranque
automatico (PRT-08~09).

v

Permite seleccionar los elementos de salida del borne de salida multifuncion (Q1) y los relés (Relé 1, 2) de la
bornera del variador.

Q1 es la salida TR de Colector Abierto.

Con la tarjeta de opcidon E/S extendida instalada en el gabinete del variador se pueden utilizar tres salidas
adicionales de relé, visualizandose los codigos de funcion OUT-34, 35y 36.

La salida del borne multifuncion puede monitorearse en OUT-41 Estado SalDig.

Pueden monitorearse hasta tres salidas de borne multifuncion sin la tarjeta de opcién E/S extendida y hasta seis

salidas con la tarjeta de opcién E/S extendida instalada.

1) Funciones de ajuste del borne de salida multifuncién y el relé

0: Ninguno

No se realiza ninguna accion. Si esta salida multifuncion esta definida en Ninguno con la tarjeta de opcién PLC
instalada en la Ranura 1, la Ranura 2 puede utilizarse como salida del punto de contacto de la tarjeta de opcion PLC.
1: FDT-1

Inspecciona si la frecuencia de salida del variador ha alcanzado la frecuencia definida por el usuario. Comienza a

operar cuando se ha cumplido la siguiente condicion:
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Valor absoluto (frecuencia definida — frecuencia de salida) < amplitud de frecuencia detectada/2
La amplitud de frecuencia detectada se define como se indica a continuacion; la ilustracion muestra la amplitud de

frecuencia definida en 10Hz.

Cédigo No. Display de funcién Valor definido Unidad
ouT | 58 | Band DetFrec(Hz) | - | 10.00 Hz
40 Hz
Frecuencia 20 Hz
definida ‘ 4O
40Uz
15 Hz 20Hz 35Hz
Frecuencia

Q1 \
Comando | |
de operacion

2:FDT-2

Se activa cuando la frecuencia definida por el usuario es igual a Detect Frec y se da simultaneamente la condicion 0
FDT-1 antes descrita.

[valor absoluto (frecuencia definida — frecuencia detectada) < amplitud de frecuencia detectada/2] & [FDT-1]

En este caso se asume que la amplitud de la frecuencia detectada es 10Hz y la frecuencia detectada es 30Hz.

Cédigo No. Display de funcién Valor definido Unidad
57 Detec Frec - | 30.00 Hz
ouT

58 Band DetFrec (Hz) - | 10.00 Hz

Frecuencia 30 Hz %50 Hz

definida |

. 25 Hz
Frecuencia
Q1 [
Comando |
de operacion

3: FDT-3
Se activa cuando la frecuencia de operacién cumple con la siguiente condicion:

Valor absoluto (frecuencia detectada — frecuencia de salida) < amplitud de frecuencia detectada/2
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PO 0dIgo O Display de O adlorlr de ao ors (0
57 Detec Frec - 30.00
ouT
58 Band DetFrec (Hz) - 10.00
30 Hz 35Hz
25Hz
Frecuencia
Q1 e e
Comando de |
operacion

4. FDT4
Puede operar definiendo las condiciones de aceleracion y desaceleracion al mismo tiempo.
Aceleracion: frecuencia de operacién >= frecuencia detectada

Desaceleracion: frecuencia de operacion > (frecuencia detectada — frecuencia detectada de ancho/2)

DO OdIgo O Display de O dlOl' de ao ors (0
57 Detec Frec - 30.00 Hz
ouT
58 Band DetFrec (Hz) - 10.00 Hz
30Hz
25Hz
Frecuencia
a1
Comando de |
operacion

5: Sobrecarga (del motor)

Se activa cuando el motor recibe sobrecarga.

6: IOL (sobrecarga del variador SCV)

Se activa en caso de fallo por proteccion (caracteristica de tiempo inverso) contra sobrecarga del variador.
7: Sub Carga (advertencia de carga insuficiente)

Se activa en caso de advertencia por carga insuficiente.

8: Vent Alarma (fallo del ventilador)

Con 8 Ven Alarma definido en la salida multifuncién se activara cuando haya un problema con el ventilador.
9: Stall (entrada en pérdida del motor)

Se activa en caso de entrada en pérdida causada por sobrecarga del motor.
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10: Sobretension (fallo de sobretension)

Se activa si la tension de alimentacion de C.C. del variador supera la tension de la accion de proteccion.

11: Baja tension (fallo de baja tension)

Se activa si la tension de alimentacion de C.C. del variador es inferior al nivel de la accién de proteccién por baja
tension.

12: Sobre Temp (el ventilador del enfriamiento del variador no funciona)

Se activa si el ventilador de enfriamiento del variador no funciona.

13: Sin Ref Mando (pérdida de comando)

Se activa en caso de perderse el comando del borne de entrada analégica y el comando de comunicacion RS-485
de la bornera del variador. Cuando la opcidon de comunicacién y la tarjeta de opcion E/S extendida estan instaladas
también se activa en caso de perderse el comando del borne de entrada analdgica y el comando de comunicacion
en la opcion.

14: Marcha (en funcionamiento)

Se activa cuando el variador genera tensién con el comando de operacién aplicado. No se activa durante el frenado

de C.C.

Frecuencia

Q1 \

Comando de |
operacion

15: Paro

Se activa cuando el comando de operacién esta desactivado y no hay tensién de salida del variador.

16: Estable (operacion a velocidad constante)

Se activa durante la operacion a velocidad constante.

17: Linea (operacion del variador), 18: Comm (operacion con alimentacion normal)

Si es necesario cambiar de operacion normal pueden utilizarse como fuentes de sefal para operar el relé de
secuencia del sistema o el contactor magnético. Utilizan el relé auxiliar de la bornera del variador (Relé Aux) y la
salida multifuncion (MO1) y se define uno de los bornes de entrada multifuncién como intercambio normal. Para

detalles véase el Capitulo 8 Funciones de aplicacién (avanzadas), 8.1.24 Operacion de bypass.

Cddigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
IN 65~72 Definir Px 16 Intercambio -

32 Relé 2 15 Linea -
ouT

33 Definir Q1 16 Comm -
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19: Busq Veloc (busqueda de velocidad)

Se activa cuando el variador opera en busqueda de velocidad. Para los detalles sobre la busqueda de velocidad
véase el Capitulo 8 Funciones de aplicacién (avanzadas), 8.1.19 Operacion de busqueda de velocidad.

20: Pulso CambPaso ,21: Pulso CambSec (operacion en secuencia automatica)

Se activa después del escaldon de avance de la operacién en secuencia automatica y un ciclo de la secuencia de
operacion.

22: Listo (standby para el comando de operacién)

Se activa cuando el variador esta operando normalmente y esta listo para operar a la espera del comando externo
de operacion.

23:Acc Trv, 24: Dec Trv

Acc Trv produce sefales cuando se alcanza la frecuencia de aceleracion durante la operacién transversal.

Dec Trv produce sefales cuando se alcanza la frecuencia de desaceleracion.

Cddigo No. \ Display de funcién 7 Valor definido Unidad
APP | 01 | Modo App | 1 | Traverse -

25: MMC
Se utiliza para el control multimotor. Realiza las acciones necesarias para el control multimotor si se definen los relés
1y 2y la salida multifuncién (Q1) en MMC y el cédigo APP-01 Modo App en 3 MMC.

Cédigo No. Display de funcién Valor definido Unidad
APP | 01 | Modo App |3 | MMC -

26: DectVel Cero

Se utiliza cuando la velocidad de giro del motor es 0 (rpm) durante la operacion con el modo de control definido

como vectorial.
Cédigo No. Display de funcién Valor definido
DRV 09 Modo Control 4 Vectorial -
CON 82 Frec Det Perm - 2.00 Hz
83 Rango FrecDet - 1.00 Hz
ouT 33 Definir Q1 25 Dect Vel Cero -
/CWCON-?\
Revolucién del motor ON-70—CON-71
Q1 (Dect Vel Cero) Iy

Con el relé operando sobre la base de las revoluciones del motor (sefial del encoder) podria producirse un error en
el momento de la activacién/desactivacion debido a ruido en la sefial del encoder o por la constante de tiempo del

filtro.
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27: Dect Par
Se activa si el par, cuando el modo de control esta definido en Sensorless o vectorial, esta por debajo de los

siguientes niveles:

Display de funcion Valor definido Unidad
Sensorless-1,
DRV 09 Modo Control 3~4 Sensorless-2, -
Vectorial
ouT 59 Nivel DetPar - 100.0 %
60 Band DetPar - 50 %

28: Salida Tempdor
Con esta funcion se activa la salida del punto de contacto después de un determinado periodo utilizando el borne

de entrada multifuncion.

7 Valor definido

Cddigo No. Display de funcién Unidad
IN 65~72 Definir Px 39 In Tmdor -

55 Tmzador ON - 0.00 seg
ouT

56 Tmzador OFF - 0.00 seg

32: Ajuste Enc

Genera una advertencia liberando la salida del punto de contacto en el caso de la sintonizacion automatica si no
hay tarjeta de encoder o si el codigo APO-01 Enc Opc Mode no esta definido en Retorno.

33: Dir Enc

Genera una advertencia liberando la salida del punto de contacto en el caso de la sintonizacion automatica si el
encoder esta mal distribuido, aunque la tarjeta de encoder esté instalada y el codigo APO-01 Enc Opc Mode esté

definido en Retorno.
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9.1.5 Salida de estado de fallo por relé y borne de salida muiltifunciéon de la bornera

El estado de fallo del variador puede emitirse utilizando el borne de salida multifuncion (Q1) y el relé (relés 1y 2).

ouT

Cadigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
30 Modo SalFallo - 010

31 Relé 1 29 Disparo -

32 Relé 2 14 Marcha -

33 Definir Q1 1 FDT-1 -

53 Rtdo ReFallo ON - 0.00 seg

54 Ret SalFalla - 0.00 seg

*Puede indicarse el estado de fallo del variador afiadiendo los codigos OUT 34~36 cuando la tarjeta de opcién E/S

extendida esta instalada.

OUT-30 Modo SalFallo: Seleccione 28 Modo Disparo en OUT-31~33 después de seleccionar el borne y el relé que

se utilizaran para la salida de fallo. El bone y el relé se activan cuando se produce un fallo del variador. Su

activacion puede definirse segun el tipo de fallo, como se indica a continuacion:

bit3 bit2 bit1 El bit 1 esta a la derecha del display
v Se activa en caso de fallo de baja tension
v Se activa en caso de fallo, excepto fallo de baja tension
v Se activa en caso de fallo de rearranque automatico (PRT-08,

PRT-09)

OUT-53 Rtdo ReFallo ON, OUT-54 Ret SalFalla: La salida del relé o borne multifuncién de fallo se activa después

del periodo definido en OUT-53, en caso de producirse un fallo. Cuando se ingresa la reposicion, el punto de

contacto se desactiva después del periodo definido en OUT-54.
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9.1.6 Retardo del borne de salida y tipo de punto de contacto

Pueden ajustarse el borne de salida de la bornera y el tiempo de operacién del relé. El tiempo de retardo de
activacion (ON) y desactivacion (OFF) pueden definirse por separado y se puede elegir entre el punto de contacto A

(Normalmente abierto) y el punto de contacto B (Normalmente cerrado).

1) Retardo del borne de salida

Display de funcion Valor definido

50 Rtdo SalDig ON - 0.00 seg
51 Rtdo SalDig OFF - 0.00 seg

Opera como se indica a continuacion si OUT-32 Relé 2 esta definido en 14 Marcha y el tiempo de retardo de
activacion (Rtdo SalDig ON) y el tiempo de retardo de desactivaciéon (Rtdo SalDig OFF) estan definidos en 1y 2
segundos, respectivamente.

El tiempo de retardo definido en OUT-50 y 51 aplican a ambos, el borne de salida multifuncion (Q1) y el relé (Relé

1,2), excepto en el modo de fallo de la funcién de salida multifuncion.

2) Seleccion del tipo de punto de contacto de seiial de salida

Cddigo No. Display de funcién Valor definido

ouT 52 Sel SalDig 000 bit

Selecciona el tipo de punto de contacto del relé y el borme de salida multifuncion. Si la tarjeta de opcién E/S
extendida esta instalada se anadiran tres bits para el tipo de punto de contacto de la bornera. Si el bit apropiado se
define en 0 opera como punto de contacto A (NA) y si se define en 1 opera como punto de contacto B (NC).

Comenzando por el bit de la derecha: Relé 1, Relé 2, Q1, Relé 3, Relé 4, Relé 5.

9.1.7 Monitoreo del tiempo de operacion

Cédigo No. 7 Display de funcion Valor definido Unidad

70 Tmpo Encendido - 0/01/01 00:00 min

71 Tmpo Marcha - 0/01/01 00:00 min
CNF 72 Rst Tmpo Func 0 No -

74 Tmpo Fun Vent - 0/00/00 00:00 min

75 Rst Tmpo Vent 0 No -

CNF-70 Tmpo Encendido: El tiempo acumulado mientras el variador recibe alimentacién. La informaciéon se

visualiza del siguiente modo:
aa:mm (mes) :dd:hh:mm (minutos)
0/00/00 00:00
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CNF-71 Tmpo Marcha: Muestra el tiempo acumulado de salida de tension del variador con entrada de comando
de operacion. La informacioén en el display se muestra igual que para el tiempo acumulado (Tmpo Encendido).
CNF-72 Rst Tmpo Func: Si se define en 1 Si se suprimen ambos tiempos acumulados de alimentacion (Tmpo
Encendido) y de operacién (Tmpo Marcha) y la visualizacion es 0/00/00  00:00.

CNF-74 Tmpo Fun Vent: Muestra el tiempo total de encendido del ventilador de enfriamiento del variador. La
informacién en el display se muestra igual que para el tiempo acumulado total.

CNF-75 Rst Tmpo Vent: Si se define en 1 Si, ambos tiempos totales de encendido y de marcha se suprimen y la
visualizacion es 0/00/00 00:00.

9.1.8 Seleccion del idioma del teclado

Cédigo No. Display de funcién Valor definido Unidad
CNF | Of Sel idioma 0 | Inglés :

Selecciona el idioma del display del teclado.
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10.1 Funciones de proteccion

Las funciones de proteccion que ofrece la serie SV-iS7 se dividen en dos grandes grupos. Uno es para casos de

recalentamiento y dafios y el otro es para proteger el variador propiamente dicho y prevenir su mal funcionamiento.
10.1.1 Proteccién del motor
1) Termoelectrénica (prevencion de recalentamiento del motor)

La funcién termoelectrénica predice automaticamente los aumentos de temperatura utilizando la corriente de salida

del variador, sin sensor de temperatura, y proporciona proteccién adecuada para la caracteristica térmica de tiempo

inverso del motor.

Cédigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste Unidad
40 Sel Fallo ETH 0 | Ninguno Ninguno/MarcaLibre |
/Deceleracién
PRT 41 Vent Motor 0 Auto Vent - -
42 ETH 1min - 150 120~200 %
43 ETH Cont - 120 50~180 %

PRT-40 Sel Fallo ETH: Permite seleccionar la operacién del variador en caso de activarse la proteccion
termoelectronica. En el teclado se visualiza el estado de fallo como T-Thermal.

0: Ninguno

La funcién termoelectronica no esta activa.

1: Marcha Libre

La salida del variador se bloquea y el motor no funciona en marcha libre.

2: Deceleracion

Se produce la parada después de la desaceleracion.

PRT-41 Vent. Motor: Selecciona el método de operacion del ventilador de enfriamiento instalado en el motor.

0: Auto Vent

Con el ventilador de enfriamiento conectado al eje del motor, el efecto de enfriamiento varia segun la velocidad de
rotacion. La mayoria de los motores de induccion comunes tienen una estructura de este tipo.

1: Vent Forzada

Esta estructura suministra alimentacién separada al ventilador de enfriamiento. Se aplica a cargas que deben operar
durante periodos prolongados a baja velocidad y el motor tiene una estructura asi exclusivamente para el variador.
PRT-42 ETH 1min: Ingresa el valor de corriente que puede circular de manera continuada durante un minuto sobre la
base de la corriente nominal (BAS-13) del motor.

PRT-43 ETH Cont: Define la magnitud de la corriente a la que se activa la funcion de proteccién termoelectronica. La

operacion ininterrumpida esta disponible sin proteccion por debajo del valor definido.
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Corriente permitida continuamente [%)] Corriente  [%)]
PRT-41=1
100
% PRT41=0
o5 PRT-42
PRT43
Frecuencia [HZ]

20 60 60 Tiempo p. termoelectronida (seg)

10.1.2 Advertencia de sobrecarga y deteccién de problemas (disparo)
Esta funcion se utiliza para emitir una advertencia y realizar la deteccion de problemas cuando el motor esta
sometido a sobrecarga en relacion con la corriente nominal del motor. Se puede definir la magnitud de corriente para

que se produzca la advertencia y la deteccién de problemas.

Cadigo No. | Display de funcion Valor definido Rango de ajuste

04 Tipo de Carga 1 | Carga Dura - -
17 SelecAlarma SC 1 | Si No/Si -
18 Nivel Alarma SC - 150 30~180 %
PRT |19 Tmpo Alarma SC - 10.0 0~30 seg
20 Selec Fallo SC 1 Marcha Libre - -
21 Nivel Fallo SC - 180 30~200 %
22 Tmpo Fallo SC - 60.0 0~60.0 seg
31 Relé 1 -
ouT 32 Relé 2 5 Sobrecarga - -
33 Definir Q1 -

PRT-04 Tipo de Carga: Selecciona una clasificacién de la carga.

0: Carga Normal

Define las cargas de PV (Par Variable), como en un ventilador o bomba (tolerancia de sobrecarga: 1 minuto al 110%
de la corriente nominal de PV).

1: Carga Dura

Define las cargas de PC (Par Constante), como en un elevador o grua (tolerancia de sobrecarga: 1 minuto al 150%
de la corriente nominal de PC).

PRT-20 SelecAlarma SC: Selecciona la operacion del variador en caso de fallo de sobrecarga.

0: Ninguno

No se realiza ninguna accién para proteger contra sobrecarga.

1: Marcha Libre

La salida del variador se bloquea en caso de fallo de sobrecarga. El motor funciona en marcha libre.

2: Deceleracion
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En caso de fallo se produce la desaceleracion hasta parar.

PRT-21 Nivel Fallo SC, PRT-22 Tmpo Fallo SC: La salida del variador se bloquea o se produce la desaceleracion
hasta parar de acuerdo con el método definido en PRT-17 si la corriente que circula en el motor supera el valor
definido en Nivel Alarma SC y si la corriente sigue circulando durante el tiempo definido en Tmpo Fallo SC.

PRT-17 SelecAlarma SC: La sefial de advertencia se emite utilizando el borne de salida multifuncién de la bornera o
el relé cuando se aplica una carga del nivel de advertencia de sobrecarga. Se activa si se selecciona 1 Si y no se
activa si se selecciona 0 No.

PRT-18 Nivel Alarma SC, PRT-19 TmpoAlarma SC: La salida multifuncion (Relé 1, Relé 2, Q1) emite la sefial de
advertencia si la corriente que circula por el motor supera el valor definido en Nivel Alarma SC vy si la corriente sigue
circulando durante el tiempo definido en TmpoAlarma SC. El borne de salida multifuncién y el relé emiten sefales si

se selecciona Sobrecarga en OUT-31~33. La salida del variador no se bloguea.
t: PRT-19

t. <—t>
. PRT-18
=
‘ \

Salida multifuncién

10.1.3 Prevencion de entrada en pérdida

En la entrada en pérdida por sobrecarga se produce la circulacidon de sobrecorriente en el motor, posiblemente
causando el recalentamiento o dafios al motor, interrumpiendo el proceso del sistema del lado de carga del motor. La

frecuencia de salida del variador se controla automaticamente para prevenir la entrada en pérdida del motor por

sobrecarga.

Cadigo No. | Display de funcion Valor definido inicial Rango de ajuste Unidad
50 Limt Dinam 1 - 11 - bit
51 Lim DinFrec 1 - 60.00 Frec Arranque~Lim DinFrec 1 Hz
52 Nivel LimDin 1 - 180 30~250 %
53 Lim DinFrec 2 - 60.00 Frec EntPda 1~ Lim DinFrec 2 Hz

PRT |54 Nivel LimDin 2 - 180 30~250 %
55 Lim DinFrec 3 - 60.00 Lim DinFrec 2~ Lim DinFrec 4 Hz
56 Nivel LimDin 3 - 180 30~250 %
57 Lim DinFrec 4 - 60.00 Lim DinFrec 3~Frec Maxima Hz
58 Nivel LimDin 4 - 180 30~250 %

OUT | 31~33 Relé 1,2, Q1 9 EntPda - -

PRT-50 Limt Dinam 1: La accidon de prevencion de la entrada en pérdida puede seleccionarse durante la
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aceleracion/desaceleracion o en la operacion a velocidad constante. Si el punto del interruptor esta en la posicion

superior, el bit apropiado esta definido y se baja, la operacion no se produce.

Bit definido (ON): H Bit definido cancelado (OFF): H

Ajustes Funcion

bit3 bit2 bit1 El bit 1 es el primero a la derecha del display.

Seleccion de la funcién de prevencion de entrada en pérdida durante la
operacion de aceleracion

Seleccion de la funcién de prevencién de entrada en pérdida durante la
operacion a velocidad constante

Seleccion de la funcién de prevencion de entrada en pérdida durante la
operacién de desaceleracion

4

001: Prevencion de entrada en pérdida durante la aceleracion

La aceleracion se detiene y la desaceleracion comienza si la corriente de salida del variador durante la aceleracién
supera el nivel de entrada en pérdida definido (PRT-52, 54...). Si la corriente continda a un nivel mas alto que el nivel
de entrada en pérdida se produce la desaceleracion hasta la frecuencia de arranque (DRV-19 Frec Arranque). La
aceleracion se reanuda si la corriente baja a un nivel inferior al definido durante la operacién de prevencién de
entrada en pérdida.

010: Prevencion de entrada en pérdida durante la operacion a velocidad constante

La frecuencia de salida se reduce automaticamente para producir desaceleracion si la corriente supera el nivel de
entrada en pérdida definido durante la operacion a velocidad constante, del mismo modo que en la funcién de
prevencion de entrada en pérdida durante la aceleracion. La aceleraciéon se reanuda si la corriente de carga baja a
un nivel inferior al definido.

100: Prevencion de entrada en pérdida durante la desaceleraciéon

La tension de C.C. de la parte de alimentacién de C.C. se mantiene por debajo de un determinado nivel y se
produce la desaceleracion para prevenir el disparo por sobretension durante la desaceleracion. Por lo tanto, el

tiempo de desaceleracion podria ser mas prolongado que el tiempo definido de acuerdo con la carga.

A Precaucion

El tiempo de desaceleraciéon podria superar el tiempo definido de acuerdo con la carga si la funcién de
prevencion de entrada en pérdida se define durante la desaceleracion. El tiempo de aceleracion real se

prolonga mas que el tiempo de aceleracion definido porque la desaceleracion se interrumpe si la funcion

de prevencion de entrada en pérdida se activa durante la aceleracion.
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[ |
Nivel de entrada en pérdida

Corriente MH“““ Sg MH“““

Frecuenda ~ SS B
o - —
aceleracion velocidad constante
T~
Tensién de C.C.
Frecuencia
Q1
desaceleracion

PRT-51 Lim DinFrec 1 ~ PRT-58 Nivel LimDin 4: Permiten definir el nivel de prevencion de entrada en pérdida para
cada banda de frecuencia, de acuerdo con el tipo de carga. Asimismo, permiten definir el nivel de entrada en pérdida
arriba de la frecuencia base. Los limites inferior y superior se definen en la secuencia numérica de la frecuencia de
entrada en pérdida. Por ejemplo, el rango de ajuste de Lim DinFrec 2 esta entre Lim DinFrec 1 (limite inferior) y Lim

DinFrec 3 (limite superior).

Nivel de entrada en pérdida

Nivel EP 1
Nivel EP 2
Nivel EP 3
Nivel EP 4
Frecuencia EP 2 Frecuencia EP 4
Frecuencia
FrecuenciaEP1  Frecuencia EP 3 de salida

@ Precaucion

El tiempo de arranque es determinado por el nivel de entrada en pérdida 1, independientemente de los

otros niveles de definicién de la entrada en pérdida, si la funcién de prevencion de entrada en pérdida se

activa durante el arranque.
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10.1.4 Entrada del sensor de recalentamiento del motor

El sensor de prevencion de recalentamiento (PT100, PTC), que viene provisto en el motor, esta conectado al borne

de entrada analégica de la bornera y permite que se active la funcion de proteccién cuando el motor se recalienta.

Cédigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste | Unidad
34 Sel Paro ST 1 Rueda Libre - -
35 Sel Ent ST 1 V1 - -
PRT
36 Nivel Falla ST - 50.0 0~100 %
37 Area Det Sens 0 Bajo Bajo/Alto -
o7 Modo SalAna2 14 Constante - -
ouT
08 Gan SalAna2 11 100% 0~100 %
N 65~75 Definir Px 39 In Térmico - -
87 SelEnDig NA/NC - - - -

PRT-34 Sel Paro ST: Define el estado de operacion del variador para cuando el motor se recalienta. Si se define en 1
Rueda Libre, la salida del variador se bloquea. Si se define en parada de desaceleracién (2 Deceleracion), el variador
desacelera hasta parar si el sensor detecta recalentamiento.

PRT-35 Sel Ent ST: Selecciona el tipo de borme cuando el sensor de recalentamiento del motor esta conectado al
borne de entrada de tensién (V1) o corriente (11) de la bornera del variador. También estan disponibles los bornes de
tension (V2) o corriente (12) en la tarjeta de opcién E/S extendida. Cuando se utiliza el borne de entrada de corriente 11
aplicando corriente constante al sensor de temperatura con el bome de salida de corriente analdgica (SA2), el
interruptor en la tarjeta de opcion E/S deberia estar en donde esta el sensor PTC. Antes de usar compruebe si el

interruptor esta en la posicion donde esta el sensor PTC.

1) Uso de sensor de temperatura, del tipo PTC u otro, utilizando el borne de entrada analégica

Con el borne de entrada de tension (V1) Con el borne de entrada de corriente (11)
AO2 V1 5G
(M) (M) (M)
Interruptor
()
PTC

Se mide permitiendo la circulacion de una determinada
corriente por el borme AO2 y convirtiéndola en tensién
segun el cambio del valor de resistencia.

PTC
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IN-65~75 Definir Px, IN-82 SelEntDig NA/NC: Permiten definir la funcidn de disparo por recalentamiento utilizando el
borne de entrada multifunciéon con relé sensor del tipo bimetalico. Conecte el sensor PTC entre el borne a utilizar y
CM vy seleccione 39 In Térmico entre los elementos de funcién. Seleccione 1 (NC) como tipo de punto de contacto del

borne utilizado en IN-87.

Utilizando el borne de entrada multifuncion (Px)

IPX cM

) )

PTC

PRT-36 Nivel Falla ST: Define el nivel de accion del sensor de recalentamiento del motor. Para el borne de entrada
de tension (V1), la tension de entrada maxima es 10V y para el borne de entrada de corriente (1), la tensién de
entrada maxima es 5V. Por ejemplo, si utiliza el bome de entrada de corriente y define el nivel de fallo en 50%, la
funcién de proteccion se activa cuando la tensién aplicada al borne 11 es inferior a 2,5V. Para la operacion por arriba
de 2,5V véase PRT-37 Area ST.

PRT-37 Area Det Sens: La funcion de proteccion se activa si la tensién esta por debajo del nivel de fallo térmico
(PRT-36) y se define en 0 Bajo. Si se define en 1 Alto, la funcién de proteccién se activa cuando la tension supera el

nivel de fallo.
10.1.5 Proteccion del variador y la secuencia

1) Proteccion de fallo de fase de entrada/salida
La funcién de proteccién de fase abierta de entrada se utiliza para prevenir la sobrecorriente en el borne de entrada
del variador debida a la apertura de la fase de alimentacién de entrada. Si se abre una fase en la conexion entre el

motor y la salida del variador, el motor podria entrar en pérdida por insuficiencia de par. Es por ello que se utiliza la

funcion de proteccién de fase abierta de salida.

Grupo Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Rango de ajuste Unidad
05 Cheq PérdFase - 11 - Bit
PRT
06 Band Ten Ent - 40 1~100V vV

Puede seleccionarse fase abierta de entrada y de salida, respectivamente. Si la marca del punto del interruptor esta

en la posicién superior representa la definicidon del ajuste y si esta abajo, la funcion no opera (arriba: 1, abajo: 0).

Bit definido (ON): H Bit definido cancelado (OFF): H
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Ajustes Funciones
bit2 bit1 En el extremo derecho del display esta el bit 1
v Selecciona la accién de proteccion de fase abierta de salida
v Selecciona la accién de proteccion de fase abierta de entrada
v v Selecciona la accién de proteccion de fase abierta de entrada/salida

i H 01: Proteccion de fase abierta de salida

En caso de abrirse una o mas fases U, V, W de la bornera de salida del variador, el variador bloquea la salida y se

visualiza Fase Abierta Sal.

E H 10: Proteccion de fase abierta de entrada

En caso de abrirse una o mas fases R, S, T de la borera de entrada del variador, el variador bloquea la salida y

se visualiza Fase Abierta Ent en el teclado. La proteccion por fase abierta de entrada sélo se activa cuando circula

una determinada corriente por el motor (70~80% de la corriente de salida nominal de variador).

PRT-06: Band Ten Ent: Cuando se abre una o mas fases de entrada del variador, la fluctuacion de la tension de la

conexion de C.C. aumenta demasiado. Se puede definir la banda de fluctuacion de la tensién. Si se excede la banda

definida en este cddigo de funcién se produce un disparo de fase abierta de entrada.

Asegurese de definir correctamente la corriente nominal del motor (BAS-13 Corriente Nom). Si la corriente nominal

del motor utilizada realmente difiere del valor definido en BAS-13 podria no operar la proteccion de fase abierta.

10.1.6 Senal de fallo externo

Grupo Cadigo No. Display de funcion Valor definido

65~75 Definir Px 4 Fallo Ext -
87 Sel EnDig NA/NC - 000 0000000 -

IN

Definiendo en 4 Fallo Ext (disparo externo) entre las funciones del borne de entrada multifuncion se puede parar el

variador en caso de haber un problema con el sistema.

IN-87 Sel EnDig NA/NC: Permite seleccionar el tipo de punto de contacto de entrada. Si la marca del punto del

interruptor esta en la posicion inferior es el punto de contacto A (Normalmente Abierto) y si esta arriba opera como

punto de contacto B (Normalmente Cerrado). Los bornes de cada bit se indican a continuacion:

bit n 1o o [8 |7 [ [5 [4 [3 [2 [+
bome Ps |P7 |P6 |P5 |P4a |[P3 [P2 |[P1
multifuncion
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Frecuencia
Disp Externo Punto de contacto A P7 (punto de contacto A) mm
Disp Externo  Punto de contacto B P8(punto de coiiEGioNE)
Comando de
operacion ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘

10.1.7 Sobrecarga del variador

Si circula mas corriente que la corriente nominal del variador, la funciéon de protecciéon se activa para proteger al

variador de acuerdo con la caracteristica de tiempo inverso.

Cédigo No. \Display de funcién Valor definido Unidad
OUT | 31~33 | Relé 1,2, Q1 | 6 | IoL -

Pueden emitirse sefiales de advertencia en forma anticipada utilizando el borne de salida multifuncion, antes de que
se active la funcién de proteccion de sobrecarga del variador (IOL). La sefial de advertencia se emite cuando ha

transcurrido el 60% de la accién de proteccion de sobrecarga del variador (150%, 1 minuto).

10.1.8 Pérdida de comando de teclado

La accion del variador se selecciona si ocurre un problema con la comunicacién durante la operacién o en la

conexion entre el teclado y el gabinete cuando el método de comando de operacion es el teclado.

Cddigo No. \Display de funcién Valor definido Unidad
PRT 11 ModoPerdSefialM 2 Rueda Libre -
ouT 31~33 Relé1, 2, Q1 30 SinRef Teclado -
DRV 06 Modo de Marcha 0 Teclado -
CNF 42 Sel Tecl Multi 0 Tecla JOG -

PRT-11 ModoPerdSenalM: Permite definir el comando de operacién (DRV-06) en 0 Teclado, 2 Rueda Libre o 3
Deceleracion. Si hay un problema de comunicacion entre el teclado y el gabinete, la salida se bloquea o el variador
desacelera hasta parar, segun el método definido. Defiendo en 0 Ninguno no se realiza ninguna accién en caso de
pérdida de comando del teclado. Definiendo en 1 Alarma se emite una sefal de advertencia en caso de fallo si se
selecciona 29 SinRef Teclado entre las funciones de salida multifuncién o relé. En el caso de parada de
desaceleracion, la desaceleracion se produce durante el tiempo definido en PRT-07 Tmpo Dec Fallo. La accién de
proteccion también esta disponible para la pérdida de comando del teclado en la operacion con la tecla JOG cuando
CNF-42 esta definido en Tecla JOG.

10-9



Capitulo 10 Funciones de proteccion

1) Pérdida de comando de velocidad
Si la velocidad se define mediante la entrada analégica de la bornera, la opcidon de comunicacién o el teclado puede

seleccionarse la accién del variador cuando se pierde el comando de velocidad, por ejemplo, debido a un corte en la

linea de senales.

Display de funcion Valor definido Rango de ajuste
12 ModPerSenalRef 1 Rueda Libre - -
13 Tmpo Per RefVel - 1.0 0.1~120 seg
PRT
14 Mod FunPerVel - 0.00 Frec Arranque~Frec Maxima Hz
15 Nivel PerEntAna 1 Mitad de X1 - -
ouT 31~33 Relé 1,2, Q1 13 Sin RefMando | - -

PRT-12 ModPerSenalRef: Selecciona la accion del variador en caso de pérdida del comando de velocidad.

0 |Ninguno

Ajustes Funciones

El comando de velocidad es la frecuencia de operacién directamente, sin
acciones de proteccion.

1 |Rueda Libre

El variador bloguea la salida con el motor funcionando en marcha libre.

2 |Deceleracion

Se produce la desaceleracion hasta parar durante el tiempo definido en PRT-07.

3 |Entrada Fija

velocidad.

Continia operando al valor de entrada promedio durante los Ultimos 10
segundos hasta el momento en que se detectd la pérdida del comando de

4 |Salida Fija

Contintia operando al valor de salida promedio durante los ultimos 10 segundos
hasta el momento en que se detectd la pérdida del comando de velocidad.

5 |Pérdida Presel

Opera a la frecuencia definida en PRT-14 Pérdida Presel.

PRT-15 Nivel PerEntAna, PRT-13 Tmpo PerRefVel: Definen el nivel de tension en la pérdida del comando de

velocidad y el tiempo de evaluacién para la entrada analdgica.

1: Mitad de X1

Si las senales de entrada permanecen iguales durante el tiempo definido en PRT-13 Tmpo PerRefVel (tiempo de
evaluacion de la pérdida de velocidad) y son la mitad del valor minimo de entrada analégica definido como comando
de velocidad (DRV-07 Senal Ref Frec) se activa la accion de proteccién. El valor estandar es el definido en IN-08, IN-
12, IN-23 del grupo de entrada de la bornera. Por ejemplo, si el comando de velocidad esta definido en 2 V1 en

DRV-07 Sefal Ref Frec e IN-06 Polaridad V1 esta en 0 Unipolar, la accién de proteccion se activa cuando la entrada

de tensidn esta por debajo de la mitad del valor definido en IN-08 Tens V1 x1.

2: Menos de X1

Si una sefal inferior al valor minimo de entrada analdgica definida como comando de velocidad contintia durante el

tiempo definido en PRT-13 Tmpo PerRefVel se activa la accion de proteccién. Los valores estandar son los definidos

en IN-08, IN-12 e IN-23 del grupo de entrada de la bornera.
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|
PRT-14 F Mod FunPerVel: Si el método de operacion (PRT-12 ModPerSenalRef) esta definido en 5 Pérdida Presel,

en caso de pérdida del comando de velocidad se activa la accién de proteccion definiendo la frecuencia para que la
operacion continue.
Si PRT-15 Nivel PerEntAn esta definido en 2 Menos de x1, PRT-12 ModPerSefalRef esta en 2 Deceleracion y PRT-

13 Tmpo PerRefVel esta definido en 5 segundos, la operacion se produce de la siguiente manera:

Frecuencia
definida e -
5 segundos
Frecuencia
Q1 I
Comando de ‘ ‘
operacion

En caso de pérdida del comando de velocidad originada en la tarjeta de opcién o comunicacion RS-485 incorporada,
la accion de proteccion se activa cuando no hay comando de velocidad durante el tiempo definido en PRT-13 Tmpo

PerRefVel (tiempo de evaluacién de pérdida de velocidad).

10.1.9 Definicion del indice de uso de la resistencia de frenado

La serie iS7 tiene un modelo que viene con circuito de frenado incorporado y otro modelo al que debe instalarse una
unidad separada de frenado externo. El primer modelo comprende los equipos de 0,75~22kW (resistencia de
frenado no incluida) y para el otro modelo de mas de 30kW debe instalarse una unidad de frenado externa al
variador. Por ello es necesaria la funcion de limitacion del indice de uso de la resistencia de frenado sélo para los
modelos hasta 22kW.

Display de funcion Valor definido Rango de ajuste
PRT 66 %ED Frenado - 10 0~30% -
ouT 31~33 Relé 1,2, Q1 31 %ED Frenado - -

PRT-66 %ED Frenado: Define el indice de uso de la unidad de resistencia (%ED: Tiempo de conexion). Este indice
define la relacion de operacién de la resistencia de frenado en un ciclo operativo. La resistencia de frenado continuo
puede aplicarse durante 15 segundos y después de transcurridos los 15 segundos, el variador deja de emitir la sefial

de uso de la resistencia de frenado.

A Precaucion

Debe tenerse cuidado al utilizar la resistencia de frenado por encima de la potencia eléctrica consumida (vatios) de
la unidad de resistencia de frenado porque podria generarse un incendio causado por recalentamiento de la
resistencia. Si utiliza una unidad de resistencia con sensor térmico puede utilizar la salida del sensor como sefial de

fallo externo del bormne de entrada multifuncion.
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T _desac
T _acel+T _constante+T _desac+T _ parada

Ejemplo 1) %ED = x100[%]

Donde
T_acel: Tiempo previo de aceleracion a la frecuencia definida
T_constante: Tiempo de accionamiento a velocidad constante, a la frecuencia definida
T_desac: Tiempo de disminucion a frecuencias inferiores a la frecuencia de velocidad constante
O el tiempo que lleva parar desde la frecuencia de velocidad constante
T_parada: Tiempo que permanece ocioso hasta el préximo arranque

Frecuencia

-
T_acel T_constanteT_desac T_parada

T _desac
T desac+T _constantel+T _acel+T _constante2

N

Frecuencia

Ejemplo 2) %ED = x100[%]

T d T |
&H&»H
T_constante 2

T_constante 1

10.1.10 Advertencia y fallo por carga insuficiente

Cadigo No. ‘ Display de funcion Valor definido Rango de ajuste Unidad

04 Tipo de Carga 0 Carga Normal - -

25 Sel Alarma BC 1 Si No/Si -

26 Tmpo Alarma BC - 10.0 0~600.0 seg
PRT 27 Sel Fallo BC 1 Rueda Libre - -

28 Tmpo Fallo BC - 30.0 0~600.0 seg

29 Nivel Inf BC - 30 10~30 %

30 Nivel Sup BC - 30 10~100 %

PRT-27 Sel Fallo BC: Define el método de operacién del variador en caso de fallo por carga insuficiente. Si se define
en 1 Rueda Libre mantiene la salida en situacién de fallo por carga insuficiente. Si esta definido en 2 Deceleracién
produce la parada después de desacelerar.

PRT-25 Sel Alarma BC: Define la advertencia de carga insuficiente. Si el borne de salida multifuncién en OUT-30~32
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esta en 6 Sub Carga, las sefales son emitidas en condicion de advertencia de carga insuficiente.

PRT-29 Nivel Inf BC, PRT-30 Nivel Sup BC: Definen el rango necesario para la deteccion de carga insuficiente, de
acuerdo con el tipo de carga insuficiente. La relacion de carga insuficiente a una frecuencia de operacion dos veces la
velocidad de deslizamiento nominal del motor (BAS-12 Comp Desl) se define en PRT-27.

La relacién de carga insuficiente a la frecuencia base (DRV-18 Frec Base) se define en PRT-28. Si se necesita par
variable, como en un ventilador o bomba, PRT-04 Tipo de Carga se define en 0 Carga Normal. En caso de estar en 1

Carga Dura se define en carga para par constante, como en dispositivos elevadores o cintas transportadoras.

Corriente de salida

PRT - 30
PRT - 20 Fre?*cuenma de
salida
Desliz. nominal X 2 Frecuencia base
Definido en carganomal  (Carga normal : PV)
Corriente de salida
PRT - 30
Corriente nominal X2 Frecuencia de salida

Definido en carga pesada (Carga pesada : PC)

PRT-26 Tmpo Alarma BC, PRT-28 Tmpo Fallo BC: La funciéon de proteccion se activa si la condicion de nivel de
carga insuficiente antes descrita continta durante el tiempo de advertencia o el tiempo de fallo. Esta funcién no se
activa durante la operacién de ahorro de energia (ADV-50 Modo AhoEner).

10.1.11 Error de sobrevelocidad

Esta funcién se activa cuando el modo de control (DRV-09 Modo Control) es Vectorial.

Grupo | Cdédigo No. | Display de funcién Valor definido

70 SobreVel Nivel - 60.00 Hz
72 Tmpo SobreVel - 0.01 seg

Si el motor gira a una velocidad mayor que la frecuencia de sobrevelocidad (SobreVel Nivel) durante el tiempo de

deteccion de sobrevelocidad (Tmpo SobreVel), el variador bloquea la salida.
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10.1.12 Fallo de variacion de velocidad

Esta funcién se activa cuando el modo de control (DRV-09 Modo Control) es Vectorial.

Cadigo No. | Display de funcion Valor definido

73 Fallo SobreVel 1 Si -
PRT 74 Band Err\Vel - 20.00 Hz
75 Tmpo EnVel - 1.0 seg

La salida del variador se bloquea cuando el motor gira durante el tiempo definido en Tmpo SobreVel a una velocidad

superior que la variacion de velocidad (Band ErrVel).

10.1.13 Deteccion de error del sensor de velocidad
Es posible detectar si la tarjeta de la opcion encoder esta instalada en el gabinete del variador. Cuando el encoder
esta instalado también se detecta error cuando la sefial del encoder en el método de accionamiento de linea es

unifilar. En caso de error se visualiza el mensaje Fallo Encoder.

Grupo Cadigo No. | Display de funcién Valor definido

77 Test Conex Enc 1 Si -

PRT
78 TmpoTest Enc - 1.0 seg

10.1.14 Deteccion de fallo del ventilador

Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad
PRT 79 Modo FalloVen 0 Bloqueo -
31~32 Relé 1,2 8 Vent Alarma -
ouT
33 Definir Q1

Si el modo de fallo del ventilador de enfriamiento esta definido en 0 Bloqueo y se detecta un problema con el
ventilador, la salida del variador se bloquea y se visualiza el fallo del ventilador. Si se define en 1 Alarma y se
selecciona 8 Vent Alarma como bome de salida multifuncion o relé, la sefal de fallo de ventilador se libera y la
operacién contindia. Sin embargo, si la temperatura en el variador supera un determinado nivel, la salida se bloquea

debido al fallo en el ventilador de enfriamiento.

10.1.15 Seleccion de accion en caso de fallo de baja tension

Cédigo No. | Display de funcion Valor definido

PRT 81 Rtdo BaTens - 0.0 seg
31~32 Relé 1,2 1 Baja Tension -
ouT
33 Definir Q1
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Si la tensién de C.C. intema cae por debajo de un determinado nivel porque la tension de entrada del variador esta
bloqueada, el variador bloquea la salida y muestra una indicacién de fallo de baja tensiéon (Baja Tensién). Si esta
definido el tiempo PRT-81 Rtdo BaTens, en caso de producirse un fallo de baja tension, la salida del variador se
bloquea y se maneja como un fallo después del periodo definido.

Puede emitirse una sefial de advertencia de fallo de baja tension utilizando la salida multifuncién o el relé. Sin

embargo, en caso de producirse esta sefial, el tiempo de Retardo de Baja Tension no se aplica.

10.1.16 Bloqueo de salida por el borne multifunciéon

Grupo | Cdédigo No. | Display de funcién Valor definido
N 65~75 Definir Px 5 |Bx -

Si se define la funcion del borne de salida multifuncion en Ne 5 BX y éste ingresa durante la operacién, el variador
bloguea la salida y se visualiza BX en el display del teclado. Debe monitorearse la informacién sobre la frecuencia y la
corriente en el momento de producirse la entrada de BX.

La aceleracién se reanuda cuando el borne BX se desactiva con una entrada de comando de operacion.

10.1.17 Como cancelar el estado de fallo

Grupo | Cdédigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad
N 65~75 Definir Px 13 |RsT -

Para cancelar el estado de fallo pulse la tecla RESET del teclado o utilice el borne de entrada multifuncion. El estado
de fallo se cancela si se ingresa el borne en caso de fallo después de haber definido la funcion del borne de entrada

multifuncion en Ne 3 RST.

10.1.18 Seleccion de accidn en caso de fallo de tarjeta de opcion

Grupo 7 Cadigo No. | Display de funcién Valor definido Unidad
| | 0 Ninguno

PRT |80 | Modo Fallo Opc 1 Rueda Libre 1: Rueda Libre
| | 2 Deceleracion

Si hay un problema con la comunicacion entre la tarjeta de opcion y el gabinete del variador o si la tarjeta de opcién se
separa durante la operacion seleccione el estado de accién del variador. En el caso de 1 Rueda Libre, la salida del
variador se bloquea y la informacion del fallo se visualiza en el teclado. En el caso de 2 Deceleracion, el equipo

desacelera al valor definido en PRT-07.
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10.1.19 Deteccidon de motor no conectado al borne de salida del variador

7 Cadigo No. | Display de funcion Valor definido Rango de ajuste 7 Unidad
31 Falla No Motor 0 Ninguno - -
PRT |32 Niv sin Motor 7 10 1-100 %
33 Tmpo sin Motor 0.5 0.1~10.0 seg

Si se aplica un comando de operacion con el motor no conectado al borne de salida del variador se libera la sefal de
Falla No Motor para proteger el sistema. La Falla No Motor ocurre cuando la corriente de salida del variador, en
relacion con la corriente nominal (BAS-13), sigue estando por debajo de PRT-32 (Niv sin Motor) durante PRT-33

(Tmpo sin Motor).

A Precaucion

Si BAS-07 Patron V/f esta definido en 1 Cuadratico defina PRT-32 Niv sin Motor en un valor inferior al valor
definido al momento de la entrega de fabrica. De lo contrario podria ocurrir una Falla No Motor porque la

corriente de salida es baja en el arranque inicial.
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10.1.20 Tabla de fallos/advertencias

Categoria

Fallo grave

Display grafico | Descripcion (Disparo)
Sobrecorriente1 Disparo por sobrecorriente
Sobretension Disparo por sobretension
Fallo Ext Disparo desde sefales externas
NTC Abierto t[;irsnr;)aersa tcﬁ:de sensores de
Sobrecorriente2 Disparo desde corriente de corto ARM
Fusible Abierto Disparo por fusible abierto
Disp Opcién-x Disparo de opcion
Recalentamiento Disparo por recalentamiento
Fase Abierta Sal Disparo por fase de salida abierta
Fase Abierta Ent Disparo por fase de entrada abierta
SC Variador Disparo por sobrecargas del variador
Tipo de Sobrevelocidad Disparo por sobrevelocidad
enclavamiento Disp Tierra Disparo por fallo de tierra
Disp Encoder Disparo desde sensor de velocidad
Vent Alarma Disparo del ventilador
Disp EscribParam FI?;er?ant:j:ssde la escritura de
T-Electr Disparo por recalentamiento del motor
Disp temp Disparo por temperatura
Fallo Pre-PID Disparo por fallos pre-PID
Disp Placa ES Sésgflslsro desde la conexién de la placa
Disp Desv Veloc Disparo por desviacion de velocidad
Freno Ext Disparo desde el freno externo
Falla No Motor E)(i;[;acg (;)(())r no haber motor
Baja Tension Disparo por baja tensién
Tipo de nive BX Disparo de parada de emergencia

Pérdida Comando

Disparo por pérdida de comando

Perd Teclado Disparo por pérdida de teclado
Dario a hardware Err EEP Error de memoria externa

Desnivel ADC Error de entrada analdgica

Watchdog-1 Disparo de watchdog de CPU
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Categoria Display grafico Descripcion (Disparo)
| Watchdog-2
‘ Pda Pot Compuerta Errgr de pptenma de operacion del
accionamiento
Sobrecarga Disparo por sobrecarga del motor
Subcarga Disparo por carga insuficiente del
Fallo menor motor
Pérdida Mando Disparo por pérdida de comando
Perd Teclado Disparo por pérdida de teclado
Pérdida Mando Advertencia por pérdida de comando
Sobrecarga Advertencia por sobrecarga
Subcarga Advertencia por carga insuficiente
SC Variador Adyertenma por sobrecarga del
variador
Adver Ventilador Advgrtenua por operacion del
ventilador
. - 5 : -
Advertencia 9%ED Adv FD Advertencia por % de resistencia de
frenado
Cheq Conex Enc Advertencia por error de conexion del
encoder
Cheq Dir Enc Advertenua por error de direccion de
giro
Perd Teclado Advertencia por pérdida de teclado
Reint Sint Tr AdverFenqg por reintento de
sintonizacién Tr
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11.1 Funciones de comunicacion

11.1.1 Introduccién
Este capitulo explica la norma de comunicacion en serie del variador SV-iS7, su instalacion y programacion con PCs o
computadoras de automatizacion industrial. El método de comunicacion fue disefiado para permitir el accionamiento o
monitoreo del variador serie SV- iS7 en largas distancias mediante una PC o una computadora de automatizacion

industrial.

1) Beneficios con el método de comunicacién

Facilita la instalacion de variadores para la automatizacién en fabricas, porque los variadores pueden ser accionados o
monitoreados conforme a la programacién establecida por el usuario.
* Es posible monitorear o modificar parametros mediante computadoras (ejemplo: tiempo de aceleracion, tiempo de
desaceleracion, frecuencia y pérdida de comando)
* Configuracion de interfaz conforme a la norma RS-485:

1) Es posible ejecutar comunicaciones entre el variador y computadoras de numerosos fabricantes;

2) Es posible controlar hasta 16 variadores a la vez con una sola computadora, gracias al sistema de enlace
multipunto;

3) Interfaz para ambiente inmune al ruido.

Los variadores pueden comunicarse a través de convertidores RS-232/485 con computadoras que tienen instalada una
tarjeta RS-232. La norma y el desempefio de los convertidores pueden variar segun el fabricante, pero comparten
funciones basicas. Se aconseja seguir los detalles adicionales sobre normas y pautas provistos en el manual del

fabricante especifico.

A Precaucion

Este manual debe ser entendido plenamente antes de la instalacion y operacién. Si no se siguen sus
contenidos podria ocasionarse lesiones graves o dafios a otros componentes.
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11.1.2 Especificaciones

Método de comunicacion RS-485

Forma de transferencia Tipo bus, sistema de enlace multipunto
Serie del variador Serie SV-iS7

Convertidor Incorporado con RS-232

Numero de variadores Méximo: 16

conectados

Distancia de transferencia

Maximo: 1.200m (recomendado dentro de los 700m)

Cable de comunicacion
recomendado

0.75mm? (18AWG), cable de par retorcido del tipo blindado

Forma de instalacion

Conectar a S+, S-, CM de la bormera

Alimentacién para
comunicacion

Utilizar la alimentacion que esta aislada de la parte interna del variador como
alimentacién para comunicacion (suministrada del variador)

Velocidad de comunicacion

Seleccionar entre 1,200/2,400/9,600/19,200/38,400 bps

Procedimiento de control

Sistema de comunicacion no sincronizado

Sistema de comunicacion

Sistema half duplex

Sistema de letras

Modbus-RTU: Binario LS Bus: ASCII

Longitud de bit de parada 1 bit/2 bits
Suma de verificacion 2 bytes
Comprobacion de paridad Ninguna/Par/lmpar

11.1.3 Composicion del sistema de comunicacion

Convertidor
RS-232/485

Variador 1 Variador 2 Variador n

PC

.

Conexion del borne RS-485: conectar a S+, S- de la borera (véase el Capitulo 4 Conexionado)

Numero de variadores que se pueden conectar: maximo de 16 unidades

Numero de direcciones que se pueden otorgar (Num Inv): 1~250
Longitud de las lineas de comunicacion efectivas: es posible hasta 1200m en total. Mantener en menos de 700m
para una comunicacion estable.
Utilice repetidor de comunicacién para mejorar la velocidad de comunicacion si debe usarse un cable de
comunicacion de mas de 1200m o para conectar otro variador. El repetidor reduce efectivamente la influencia del

ruido ambiente en la comunicacion.
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11.1.4 Programacion basica

Cadigo No. Display de funcién | Valor definido Rango de ajuste | Unidad
01 NUum InvRS-485 - 1 0~250 -
02 Protoc RS-485 0 ModBus RTU 0~3 -
COM 03 BaudV RS-485 3 9600 0~5 bps
04 Modo RS-485 0 D8/PN/S1 0~3 -
05 Retardo Resp - 5 0~48 mseg

COM-01 Num InvRS-485: Define el nimero de direccion del variador.

COM-02 Protoc RS-485: El protocolo por defecto es Modbus-RTU(0) / LS INV 485(2).

o} Display Descripcion
0 Modbus-RTU Protocolo compatible con Modbus-RTU
1 - Reservado - No se utiliza
2 LS INV 485 Protocolo exclusivo para el variador LS

COM-03 BaudV RS-485: Define la velocidad de comunicacién, hasta 38400bps.
COM-04 Modo RS-485: Selecciona la composicion de la trama de comunicacion y define la longitud de datos, el

método de confirmacion de paridad y el nimero de bits de parada.

No. ‘ Display Descripcion ‘
0 D8/PN/S1 datos de 8 bits/sin comprobacion de paridad/1 bit de parada
1 D8/PN/S2 datos de 8 bits/sin comprobacion de paridad/2 bits de parada
2 D8/PE/S1 datos de 8 bits/comprobacion de paridad de nimero par/1 bit de parada
3 D8/PO/S1 datos de 8 bits/comprobacion de paridad de nimero impar/1 bit de parada

COM-05 Retardo Resp: La comunicacién 485 (Modbus-RTU o LS INV 485) incorporada al variador iS7 actua como
dispositivo esclavo. El esclavo iS7 responde al maestro después del periodo definido en este codigo de funcion. La
comunicacion entre el dispositivo maestro y el esclavo puede mantenerse regular si este cédigo de funcién se define

apropiadamente en un sistema donde el maestro no puede manejar la rapida respuesta del esclavo.

H H XX

Maestro A A
Pedido V gRespuesta Pedido V Respuesta
i i
? ? eoo
Esclavo
COM5 Retardo Resp COM5 Retardo Resp
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11.1.5 Definicién del comando de operacioén y la frecuencia

Display de funcion | Valor definido Unidad
06 Modo de Marcha 3 RS-485 -
DRV
07 Sefal Ref Frec 7 RS-485 -

DRV-06, 07: Seleccionando RS-485 en 3 y 7, como se indica arriba, se definen el comando de operacion y la

frecuencia en el parametro ubicado en el area comun, mediante la funcién de comunicacion.

11.1.6 Proteccion ante pérdida de comando

Es la norma de evaluacion y proteccién en caso de problema con la comunicacién durante un periodo determinado.

Grupo Cadigo No. Display de funcion Valor definido Unidad
12 ModPerSefialRef 1 Rueda Libre -

PRT 13 Tmpo PerRefVel - 10 seg

14 Mod FunPerVel - 0.00 Hz
ouT 31~33 Relé 1,2, Q1 12 Pda Comando -

PRT-12 ModPerSenalRef, PRT-13 Tmpo PerRefVel: Selecciona el movimiento del variador cuando hay un

problema de comunicacion durante mas de una hora de PRT-13.

Ajuste Funcién

0 Ninauno El comando de velocidad es directamente la frecuencia de
9 operacion, sin movimientos de proteccion.
. El variador bloguea la salida. El motor continda funcionando en
1 Rueda Libre i
marcha libre.
2 Deceleracién Desacelera hasta parar.
. Contintia operando al comando de velocidad ingresado antes de la
3 Entrada Fija Lo .
pérdida de velocidad.
. . Continua operando a la frecuencia de operacion ingresada antes de
4 Salida Fija o i
la pérdida de velocidad.
5 Pérdida Presel Opera a la frecuencia definida en PRT-14 Mod FunPerVel.
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! ]

1.1.7 Definicié dela entraa multifuncion virtual

Grupo Codigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad
70~85 VirtualEnDi x 0 Ninguno -
COM
86 Estado Ent Dig - - -

COM-70~85: Permiten controlar la entrada multifuncién mediante la comunicacion (area comin h0385: véase la
pagina 11-28). La funcion definida operara en cada bit después de definir los codigos COM-70~85 y luego de definir
el bit que establece la funcion deseada en 1, en 0h0322. Tenga en cuenta que DRV-06 Modo de Marcha debe estar
definido como Marcha.

Ejemplo) Si quiere enviar el comando Fx controlando el area de comando de entrada multifuncion virtual mediante
RS-485, la funcion Fx se dispara si se ingresa 0h0001 en 0h0322 después de definir COM-70 VirtualEnDi 1 en FX.
Funciona sin relacion con IN-65~75 Definir Px y es imposible superponer la definicién. Se puede comprobar el

estado de la entrada multifuncién virtual en COM-86.

11.1.8 Precaucion en la definicion del parametro para la comunicacién

| Codigo No. | Display de funcion | Valor definido Unidad

I | i -No- -
CNF 48 Guardar Param
| | 1 st -

Defina el parametro de area comun o el parametro de teclado mediante la comunicacién; arranque el variador.
Apague y luego encienda el variador; la definicion vuelve al estado previo al definido mediante la comunicacién.

Si selecciona Si en CNF-48 Guardar Param, todos los valores actualmente definidos se guardan en el variador y
permaneceran sin cambios, incluso aunque se encienda y apague la unidad.

Si define la direccion OhO3EO en 0 mediante la comunicacion y luego en 1, todos los valores de parametros
actualmente definidos se guardan en el variador y permaneceran sin cambios, incluso aunque se encienda y

apague la unidad. Sin embargo, si se define en 1y se conmuta a 0, la funcién no opera.

11.1.9 Monitoreo de la trama de comunicacion
Se puede comprobar faciimente el estado (normal, CRC/error de suma de comprobacion, otros errores, etc.) de la trama

de comunicacion que es recibida desde el dispositivo maestro utilizando el cargador digital.

Cddigo No. Display de funcién Valor definido

0 Sel Mod Com 0 RS-485 -
91 NUm Rec Tram - - -
COM 92 NUm Tram Err - - -
93 NUm Tram NEsc - - -

0 -No-
94 Actual Com -

1 -Si-
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COM-90 Sel Mod Com: Selecciona el canal de comunicacién que se monitoreara.

COM-91 Nium Rec Tram: Cuenta el nimero de tramas recibidas normalmente del dispositivo maestro.

COM-92 Num Tram Err: Cuenta el nuimero de errores CRC en el caso de Modbus-RTU y de errores de suma de
comprobacién en el caso de LS Inv 485.
COM-93 Num Tran NEsc: Cuenta el nimero de errores (error de direccion de comunicacioén, error de rango de

datos, error de prohibicion de escritura) en las tramas de comunicacion recibidas del dispositivo maestro.

COM-94 Actual Com: Reconecta la comunicacién después de cambiar el parametro de estado inicial, como

velocidad de comunicacion (velocidad de baudios), etc.

11.1.10 Definicién del area de comunicacién especial

Mapa completo de la memoria de comunicacion del iS7

Area de comunicacion

Area de comunicacion comun
compatible con el iS5

Mapa de memoria

0Oh0000 ~ OhOOFF

Descripcién

Area compatible con el iS5

Area de tipo de registro de
parametro

0h0100 ~ OhO1FF

Area registrada en COM31~38,
COM51~58

0h0200 ~ 0h023F

Area registrada en el grupo Usuario

0h0240 ~ 0h027F

Area registrada en el grupo Macro

0h0280 ~ OhO2FF

Reservado

Area de comunicacién comun del
iS7

0Oh0300 ~ 0h037F

Area de monitoreo del variador

0h0380 ~ 0hO3DF

Area de control del variador

Area de control de la memoria del

OhO3EO ~ OhO3FF variador

0h0400 ~ OhOFFF Reservado
0h1100 Grupo DRV
0h1200 Grupo BAS
0h1300 Grupo ADV
0h1400 Grupo CON
0h1500 Grupo IN
0h1600 Grupo OUT
Oh1700 Grupo COM
0h1800 Grupo APP
0h1900 Grupo AUT
Oh1A00 Grupo APO
0h1B00 Grupo PRT
0h1C00 Grupo M2
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11.1.11 Grupo Parametro para la transmisién periédica de datos

La comunicacion esta disponible utilizando la direccion registrada en el grupo de funciones de comunicacion (COM).

Resulta conveniente para la comunicacion de multiples parametros en una sola trama de comunicacion por vez.

Grupo

COM

‘ Unidad

Cadigo No. Display de funcién Valor definido
31~38 Direc Sal-h - - Hex
51~58 Direc Ent-h - - Hex

Direccion 0h0100 ~ 0h0107: Sélo puede leer el parametro registrado en COM-31~38 Direc Sal-h.

Direccion 0h0110 ~ 0h0117: Puede leer y escribir el parametro registrado en COM-51~58 Direc Ent-h.

Direccidn
0Oh0100

Parametro
Direccién de salida no.1

Asignacion de bits
Valor del parametro registrado en COM-31

0h0101

Direccion de salida no.2

Valor del parametro registrado en COM-32

0h0102

Direccién de salida no.3

Valor del parametro registrado en COM-33

0h0103

Direccion de salida no.4

Valor del pardmetro registrado en COM-34

0h0104

Direccion de salida no.5

Valor del parametro registrado en COM-35

0h0105

Direccién de salida no.6

Valor del parametro registrado en COM-36

0h0106

Direccién de salida no.7

Valor del parametro registrado en COM-37

0h0107

Direccion de salida no.8

Valor del pardmetro registrado en COM-38

0h0110

Direccién de entrada no.1

Valor del parametro registrado en COM-51

0h0111

Direccién de entrada no.2

Valor del parametro registrado en COM-52

0h0112

Direccion de entrada no.3

Valor del parametro registrado en COM-53

0h0113

Direccién de entrada no.4

Valor del parametro registrado en COM-54

0h0114

Direccién de entrada no.5

Valor del parametro registrado en COM-55

0h0115

Direccion de entrada no.6

Valor del parametro registrado en COM-56

0h0116

Direccién de entrada no.7

Valor del parametro registrado en COM-57

0h0117

Direccién de entrada no.8

Valor del parametro registrado en COM-58

& Precaucion

Al registrar un parametro de Direccidén de Entrada defina los parametros de velocidad de operacion (Oh0005, O0h0380,
0h0381) y comando de operacién (0h0006, 0h0382) en la entrada mas alta en la trama de Direccion de Entrada. Es
decir, registre la velocidad de operacién y el comando de operacion en el numero mas alto de Direc Ent-h. (Ejemplo: Si
el numero de Direc Ent es 5 registre la velocidad de operacién con Direc Ent-4 y el comando de operacién con Direc Ent

-5.
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11.1.12 Grupo Parametro para la transmision del grupo Macro y Usuario en el Modo U&M
La comunicacion es posible utilizando las direcciones de los grupos USR y MAC registradas en el modo U&M.
U&M>USR->1~64 Grupo Usuario Para h: Escritura/lectura del parametro del grupo Usuario registrado por el

teclado, disponibles en las direcciones 0h0200~0h023F.
U&M>MAC->1~64 Grupo Macro Para h: Escritura/lectura del parametro del grupo Macro definido por el teclado,

disponibles en las direcciones 0h2400~0h2A3.

0h200~0h23F: Parametro de grupo Usuario registrado actualmente

Direccién Parametro Asignacién de bits
0h0200 Cédigo 1 de grupo Usuario Valor de parametro registrado en U&M>USR->1
0h0201 Cédigo 2 de grupo Usuario Valor de parametro registrado en U&M>USR->2
0h023E Cédigo 63 de grupo Usuario Valor de parametro registrado en U&M>USR->1
0h023F Cédigo 64 de grupo Usuario Valor de parametro registrado en U&M>USR->2

0x240~0x2A3: Parametro de grupo Macro registrado actualmente

Direccion Parametro Asignacion de bits
0h0240 Cadigo 1 de grupo Macro Valor de parametro registrado en U&M>MC->1
0h0241 Cadigo 2 de grupo Macro Valor de parametro registrado en U&M>MC->1
0h02A2 Cadigo 98 de grupo Macro Valor de parametro registrado en U&M>MC->98
0h02A3 Cadigo 99 de grupo Macro Valor de parametro registrado en U&M>MC->99
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11.2 Protocolo de comunicacion

11.2.1 Protocolo LS INV 485

La computadora y otros hosts son los dispositivos maestros y el variador es el dispositivo esclavo.
El variador esclavo responde al pedido de lectura/escritura del maestro.

Forma basica

Pedido:
Direccién
ENQ . CMD Datos SUM EOT
0.
1byte | 2bytes | 1byte n bytes 2bytes | 1byte
Respuesta normal:
Direccion
ACK N CMD Datos SUM EOT
0.
1byte | 2bytes | 1byte n* 4 bytes 2bytes | 1byte
Respuesta de error:
Direccion Cédigo de
NAK CMD SUM EOT
No. error
1byte | 2bytes | 1byte 2 bytes 2bytes | 1byte
Descripcion:
® | os pedidos comienzan con ENQ y terminan con EOT.
® Las respuestas normales comienzan con ACK'y terminan con EOT.
® |as respuestas de error comienzan con NAK'y terminan con EOT.
® Elnumero de direccién se refiere al nimero de variador y esta representado por 2 bytes en ASCII-HEX.
(ASCII-HEX: representacion hexadecimal consistente en ‘0’ ~‘9’, ‘A’ ~ ‘F).
® CMD: En mayusculas (Si es error en minusculas).

Caracter | ASCII-HEX Comando
‘R 52h Lectura
‘W’ 57h Escritura
X 58h Pedido de registro de monitoreo
Y’ 59h Implementacion de registro de monitoreo

® Datos: representados en ASCII-HEX
Ejemplo) Si el valor de datos es 3.000: 3000 — ‘0”B”B"8'h — 30h 42h 42h 38h
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Cadigo de error: pueden visualizarse dos en ASCII (20h ~ 7Fh)

Memoria intermedia de registro de monitoreo: 8 palabras

Ejemplo) Pedido de lectura de uno de 3000 numeros de direccion:

SUM: inspeccién mediante suma para comprobar errores de comunicacion
SUM = forma ASCII-HEX de los 8 bits mas bajos de (Direccion No. + CMD + datos)

Tamarfo de la memoria intermedia de transmisién/recepcion: transmision = 39 bytes, recepcion = 44 bytes

Direccion Ndmero de
ENQ Direccion No. | CMD . SUM EOT
No. direcciones
05h “01 ” “R” “3000” “1 ” “AC” O4h
1 2 1 4 1 2 1

SUM=0+"1T+R+3+0+0+0+1
= 05h + 30h + 31h + 52h + 33h + 30h + 30h + 30h + 31h
=1A7h (Valor de control excluido: ENQ, ACK, NAK, etc.)

® Funcion de difusién (broadcast)
Se utiliza para impartir un comando al mismo tiempo a todos los variadores conectados en una red

Método: entrar el comando en la direcciéon No. 255

Accion: Cada variador recibe y responde a ésta, aunque no sea su propio nimero de direccién definido

11.2.2 Detalle del protocolo de lectura

Pedido de lectura: Pedido para leer un numero n de datos de palabras consecutivamente de la sireccién No. xxxx

Direccion Numero de
ENQ | Direccion No. | CMD . . SUM EOT
No. direcciones
05h “01" ~“1F” ‘R” XXXX” “1"~“8"=n “XX* 04h
1 2 1 4 1 2 1

Total de bytes = 12, entre comillas se refiere a caracteres

Respuesta de lectura normal:

Respuesta de lectura de error:

ACK | Direccion No. | CMD Datos SUM EOT

06h “01” ~“1F” ‘R’ “XXXX? XX 04h
1 2 1 N*4 2 1

Total de bytes =7 * n * 4 = 39 como maximo
NAK | Direccion No. | CMD Codigo de SUM EOT
error

15h 01" ~“1F” ‘R o XX 04h

1 2 1 2 2 1

Total de bytes =9
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11.2.3 Detalle del protocolo de escritura

Pedido de escritura:

ENQ | Direccion No. | CMD Direccion | Nmero de Datos SUM | EOT
No. direcciones
05h 01" ~"1F” ‘W KXXX | “1"~8"=n | “KXXX...” | XX | 04h
1 2 1 4 1 n*4 2 1
Total de bytes = 12 + n * 4 = 44 como maximo
Respuesta de escritura normal:
ACK | Direccion No. | CMD Datos SUM EOT
06h ‘01" ~“1F” W XXXX.L XX 04h
1 2 1 n*4 2 1
Total de bytes =7 + n * 4 = 39 como maximo
Respuesta de escritura de error:
NAK | Direccién No. | CMD | Cédigode | SUM EOT
error
15h “01” ~“1F” “W’ o XX 04h
1 2 1 2 2 1

Total de bytes =9

11.2.4 Detalle del protocolo de registro de monitoreo

1) Registro de monitoreo

Pedido de registro de monitoreo:

El registro de monitoreo es la funcién de actualizar los datos periddicamente mediante la designacion previa de los datos que necesitan

monitorearse continuamente.

Pedido de registro de nimero n de direccién (no necesariamente consecutivos)

ENQ Direccion No. CMD Namero de Prreccion SUM EOT
direcciones No.

05h “01” ~*“1F” X’ “”~“8"=n KXXX....” XX’ 04h

1 2 1 1 n*4 2 1
Total de bytes = 8 + n * 4 = Maximo 40
Respuesta normal de registro de monitoreo:
ACK Direccion No. CMD SUM EOT
06h “01” ~*“1F” X XX 04h
1 2 1 2 1

Total de bytes =7
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Respuesta de error de registro de monitoreo:

NAK | Direccibn No. | CMD | Cddigo de SUM EOT
error
15h 01" ~“1F” X’ o XX” 04h
1 2 1 2 2 1

Total de bytes =9
2) Implementacioén de monitoreo

Pedido de implementacién de registro de monitoreo:

Pedido de lectura de los datos del nimero de direccion registrado mediante el pedido de registro de monitoreo.

ENQ Direccion No. CMD SUM EOT
05h “01” ~"“1F” “y” XX’ 04h
1 2 1 2 1
Total de bytes =7
Respuesta normal de implementacion de registro de monitoreo:
ACK | Direccion No. | CMD Datos SUM EOT
06h ‘01" ~*“1F” “Y” AKXXX....” XX 04h
1 2 1 n*4 2 1
Total de bytes= 7 + n * 4 = maximo 39
Respuesta de error de implementacién de registro de monitoreo:
NAK | Direccibn No. | CMD | Cddigode SUM EOT
error
15h ‘01" ~“1F” “Y” o “XX? 04h
1 2 1 2 2 1
Total de bytes =9
Cédigo de error
Cadigo Abreviatura Descripcion
, Cuando el esclavo no puede implementar la funcién recibida. Es
01: FUNCION ILEGAL IF
decir, cuando la funcién no es apropiada.
i Cuando la direccién recibida no es valida en el esclavo.
02: DIRECCION DE DATOS ILEGAL 1A
Direccion del parametro, no nimero de direccion.
03: VALOR DE DATOS ILEGAL ID Cuando los datos recibidos no son vélidos en el esclavo.
21: ERROR DE MODO DE ESCRITURA WM Sélo lectura o prohibicion de cambio durante la operacion.
29 ERROR DE TRAMA FE Cuando el tamafio de la trama o el nimero interno o suma son
diferentes.
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11.2.5 Protocolo Modbus-RTU
1. Cdédigo de funcion y protocolo (unidad: byte)
Cédigo de funcion No. 03 (Registro de lectura fija)

<Consulta>

<Respuesta>

Nombre del campo

Nombre del campo

Direccién Esclavo

Direccién Esclavo

Funcion

Funcién

Direccion Inicial Alto

Recuento Bytes

Direccion Inicial Bajo

Datos Alto (Registro 40108)

NuUmero Puntos Alto

Datos Bajo (Registro 40108)

Numero Puntos Bajo

Datos Alto (Registro 40109)

CRC Bajo

CRCAlto

Datos Bajo (Registro 40109)

Datos Alto (Registro 40110)

<Consulta>

Data Bajo (Registro 40110)

CRC Bajo

CRCAlto

Cédigo de funcion No. 04 (Registro de entrada de lectura)

<Respuesta>

Nombre del campo

Direcciéon Esclavo

Nombre del campo

Direccion Esclavo

Funcién

Direccion Inicial Alto

Funcién

Recuento Bytes

Direccion Inicial Bajo

Nudmero Puntos Alto

Datos Alto (Registro 30009)

Datos Bajo (Registro 30009)

Numero Puntos Bajo

CRC Bajo

CRC Bajo

CRC Alto

CRCAlto

11-13



Capitulo 11 Funciones de comunicacion

<Consulta>

Nombre del campo

Cédigo de funciéon No. 06 (Registro unico predefinido)

<Respuesta>

Direccién Esclavo

Nombre del campo

Funcién

Direccion Esclavo

Direccién Registro Alto

Funcién

Direccion Registro Bajo

Direccién Registro Alto

Datos Predefinidos Alto

Direccion Registro Bajo

Datos Predefinidos Alto

Datos Predefinidos Bajo Datos Predefinidos Bajo

CRC Bajo CRC Bajo

CRCAlto CRCAlto

Cédigo de funcién No. 16 (hex 0x10) (Registro multiple predefinido)

<Consulta> <Respuesta>

Nombre del campo Nombre del campo

Direccién Esclavo Direccion Esclavo

Funcién Funcién

Direccion Inicial Alto Direccion Inicial Alto

Direccion Inicial Bajo Direccion Inicial Bajo

Numero Registro Alto Numero Registro Alto

Numero Registro Bajo Numero Registro Bajo

Recuento Bytes CRC Bajo

Datos Alto CRC Alto

Datos Bajo

Datos Alto

Datos Bajo
CRC Bajo
CRC Alto
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< Cédigo de excepcioén >

Cadigo
01: FUNCION ILEGAL
02: DIRECCION DE DATOS ILEGAL
03: VALOR DE DATOS ILEGAL
06: DISPOSITIVO ESCLAVO OCUPADO

<Respuesta>

Nombre del campo

Direccién Esclavo

Funcién (nota 1)

Cédigo de excepcion
CRC Bajo
CRC Alto

nota 1) El valor de funcion es el valor definido del bit mas alto del valor de funcion de consulta.
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11.2.6 Parametros del area comun compatible con iS5/iG5/iG5A

Direccién Parametro Escala Unidad Asignacion de bits
0h0000 Modelo de variador - - L B:iS7
0: 0,75kW 1: 1,5kW 2: 2,2kW
3:3,7kW 4:55kW 5:7,5kW
6: 11kW 7: 15kW 8: 18,5kW
. . 9: 22kW 10: 30kW 11: 37TKW
0h0001 |Capacidad del variador| - - L
12: 45kW 13: 55kW 14: 75kW
15: 90kW 16: 110kW 17: 132kW
18: 160kW 19: 200kW 20: 220kW
21: 280kW 22: 375kW 65535: 0,4kW
0h0002 Tension de. entrada del i ] L 0: Clase 220V
variador 1: Clase 400V
. (ejemplo) 0x0100: Versién 1.00
0Oh0003 Version - - L
0x0101: Version 1.01
0h0004 Reservado - - L/E

0h0005 | Frecuencia comando | 0,01 Hz L/E

B15 Reservado

B14 0: Frecuencia de teclado  1: Par de teclado
B13 2~16: Secuencial de bornera

B12 17: Subir  18:Bajar 19: CONSTANTE

B11 20:AUTO-A 21:AUTO-B 22:V1  23:1

L B10 24:V2 25:12 26:Reservado 27:RS485inc.
28: Opcidn comunicacién  29: Opcion PLC

Comando de operacion B9 30:JOG  31:PID
(opcion) . . .
0h0006 - - B8 0:Teclado  1:FX/RX-1  2: FX/IRX-2
* véase descripcion

B7 3: RS485 incorporado  4: Opcién comunicacion
B6 5: Opcién PLC

B5 Reservado

adicional

B4 Parada de emergencia
B3 E: Liberacion de disparo (0->1) L:  Estado de disparo
B2 Operacion en retroceso (R)

LE

B1 Operacion en avance (A)
BO Parada (P)

0h0007 | tiempo de aceleracion | 0,1 seg L/E -
0h0008 | tiempo de desaceler. | 0,1 seg LE -

0h0009 corriente de salida 0,1 A L -

OhOO0A | frecuenciade salida | 0,01 Hz L -

0h000B tension de salida 1 V L -

0h000C | tensién conexion CC 1 V L -

0h000D potencia de salida 0,1 kW L -

OhOOOE | estado del variador - - - B15 |0: Remoto, 1: Local de teclado

B14 |1: Comando frecuencia por com. (tipo incorporado, opcion)
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Direccion Parametro Escala Unidad L/E Asignacién de bits

B13 |1: Comando marcha por com. (tipo incorporado, opcion)

B12 | Comando de marcha en direccién de retroceso

B11 Comando de marcha en direccién de avance

B10 | Senal de apertura del freno
B9 | Modo Jog

B8 | Parada

B7 | Frenadode C.C.

B6 | Velocidad alcanzada

B5 Desaceleracion

B4 Aceleracion

Opera de acuerdo con el valor definido de Fallo (Disparo)
*PRT-30 Modo Fallo

B2 Operacion en retroceso

B3

B1 Operacion en avance
BO Parada

B15 | Reservado

B14 | Reservado

B13 | Reservado

B12 | Reservado

B11 | Reservado

B10 | Diagndstico hardware

B9 Reservado

B8 Reservado

OhOOOF |Informacion del disparo| - - L
B7 Reservado
B6 Reservado
B5 | Reservado
B4 Reservado
B3 Disparo de tipo de nivel
B2 | Reservado
B1 Reservado
BO Disparo de tipo de enclavamiento
0h0010 | Informacién del borne - - L B15 | Reservado
de entrada B14 | Reservado

B13 | Reservado

B12 | Reservado

B11 [ Reservado

B10 | P11 (E/S extendida)
B9 | P10 (E/S extendida)
B8 [ P9 (E/S extendida)

B7 | P8
B6 [ P7
B5 [ P6

11-17



Capitulo 11 Funciones de comunicacion

Direccion Parametro Escala Unidad L/E Asignacién de bits
B4 [ P5
B3 [ P4
B2 | P3
B1 P2
BO | P1

B15 | Reservado
B14 | Reservado
B13 | Reservado
B12 | Reservado
B11 | Reservado
B10 | Reservado
B9 | Reservado

0h0011 informacion 'del borne i ) L B8 Reservado
de salida B7 | Reservado
B6 | Reservado
B5 | Relé5 (E/S extendida)
B4 | Relé 4(E/S extendida)
B3 | Relé 3(E/S extendida)
B2 [ 1
B1 Relé 2
BO [ Relé1
0h0012 V1 0,01 Y% L Entrada de tensién V1
0h0013 V2 0,01 Y% L Entrada de tension V2 (E/S extendida)
0h0014 I 0,01 % L Entrada de corriente 11
Velocidad de giro del L . .
0h0015 motor 1 rpm L Visualizacion de la velocidad de giro del motor
Onoote Reservado - - - -
~0h0019
OhOO1A | Seleccion Hzipm | - i L | OUnidadiz
1: Unidad rpom
ohootp | ViSudlizacion depolos | ; L | Visualizacion de polos del motor

del motor
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11.2.7 Parametros del area comun extendida del iS7

1) Parametros del area de monitoreo del variador (lectura solamente)

Direccién Parametro Unidad Asignacién de bits
0h0300 Modelo de variador - - iS7: 000Bh

0,75kW: 3200h

1,5kW: 4015h, 2,2kW:4022h, 3,7kW: 4037h,
5,5kW: 4055h, 7,5kW: 4075h, 11kW:40B0h
15kW: 40F0h, 18,5kW: 4125h, 22kW: 4160h,
30kW: 41EOh, 37kW:4250h, 45kW: 42D0h
55kW: 4370h, 75kW:44B0h, 90kW: 45A0h
110kWV: 46E0h, 132kW: 4840h, 160kW: 4A00h
185kW: 4B90h

0h0301 Capacidad del variador - -

200V monofésica, enfriamiento por aire exterior: 0220h

200V, trifasica, enfriamiento por aire exterior: 0230h

200V, monofasica, enfriamiento por aire forzado: 0221h

Tension de entrada del — — :
variadorftipo de alimentacion 200V, trifasica, enfriamiento por aire forzado: 0231h

0h0302 (monofasica, trifasica)/ - - 400V, monofasica, enfriamiento por aire exterior: 0420h

método de enfriamiento

400V, trifasica, enfriamiento por aire exterior: 0430h

400V, monofasica, enfriamiento por aire forzado: 0421h

400V, trifasica, enfriamiento por aire forzado: 0431h

0h0303 Version de software del i ] (Ejemplo) 0x0100: Version 1.00
variador 0x0101: Version 1.01
0h0304 Reservado - - -
B15 | 0:Estado normal
B14 | 4:Estado de advertencia
B13 | 8: Estado de fallo (opera segun el valor definido en
B12 | PRT-30 Modo Fallo)
B11
B10
BO |
Estado de operacion del B8
0n0305 variador ) ) B7 1: busqueda de velocidad  2: aceleracion

B6 3: velocidad constante 4: desaceleracion
B5 5: parada con desaceler.  6: OCS de hardware

B4 7: OCS de software 8: operacion dwell
B3 0: parada
B2

1: operacion en avance
B1 2: operacion en retroceso
3: operacion de C.C. (control de velocidad 0)

BO
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Direccion Parametro Escala | Unidad Asignacion de bits
B15
B14
B13 Fuente del comando de funcionamiento
512 0: Teclado  1: Opcién de comunicacion
B 11 2: Apl/PLC  3: RS-485 incorporado
4:Bommera 5: Reservado
B10 6: Auto 1 7: Auto 2
B9
Fuente del comando de B8
0h0306 | frecuencia de funcionamiento del | - -
variador B7 Fuente del comando de frecuencia
B6 | 0:Velocidad de teclado 1: Par de teclado
B5 | 2~4:Velocidad Subir/Bajar
B4 5V1 6:1 7:V2 8:12 9:Pulso
B3 10: RS485inc. 11: Opcién de comunicacion
B2 12: Apl (PLC) 13:Jog 14:PID
B1 156~22: Escalonamiento automatico
BO 25~39: Frecuencia de velocidad multiescalon
0h0307 Versién de software del teclado (Ejemplo) 0x0100: Version 1.00
0h0308 Version de titulo de teclado 0x0101: Version 1.01
0h0309
Reservado
~0h30F
0h0310 Corriente de salida 0,1 A -
0h0311 Frecuencia de salida 0,01 Hz -
0h0312 RPM de salida 0 RPM -
Velocidad de realimentacion del .
0h0313 0 RPM -32768rpm~32767rpm (con polaridad)
motor
0h0314 Tension de salida 0,1 V -
0h0315 Tension de la conexion de C.C.| 0,1 V -
0h0316 Potencia de salida 0,1 kW -
0h0317 Par de salida 0,1 % -
0h0318 Referencia PID 0,1 % -
0h0319 Realimentacion PID 0,1 % -
Oh031A Display del motor No. 1 - - Numero de display del motor No. 1
0h031B Display del motor No. 2 - - Numero de display del motor No. 2
0h031C Numero de display del motor ) . .
. - - Numero de display del motor seleccionado
seleccionado
0h031D y 0: Unidad Hz
Seleccion entre Hz/rpm - - ,
1: Unidad rpm
0h031E
Reservado - -
~0h031F
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Direccion Parametro Asignacion de bits
BI5 Reservado
Bl4 Reservado
BI3 Reservado
Bl2 Reservado
BI1 Reservado
BIO P11 (E/S extendida)
B9 P10 (E/S extendida)
. - B8 P9 (E/S extendida)

0h0320 Informacion de entrada digital
B7 P8 (E/S basica)
B6 P7 (E/S basica)
B5 P6 (E/S basica)
B4 P5 (E/S basica)
B3 P4 (E/S basica)
B2 P3 (E/S basica)
B1 P2 (E/S basica)
BO P1 (E/S basica)
BIS Reservado
Bl4 Reservado
BI3 Reservado
Bl2 Reservado
Bl1 Reservado
BIO Reservado
B9 Reservado

0h0321 Informacion de salida digital B8 | Reservado
B7 Reservado
B6 Reservado
B5 Relé 5 (E/S extendida)
B4 Relé 4 (E/S extendida)
B3 Relé 3 (E/S extendida)
B2 Q1 (E/S basica)
B1 Relé 2 (E/S basica)
BO Relé 1 (E/S basica)
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Direccion Parametro Escala | Unidad Asignacion de bits
B15 | Entrada digital virtual 16 (COM85)
B14 | Entrada digital virtual 15 (COM84)
B13 | Entrada digital virtual 14 (COM83)
B12 | Entrada digital virtual 13 (COM82)
B11 | Entrada digital virtual 12 (COM81)
BIO [ Entrada digital virtual 11 (COM80)
B9 Entrada digital virtual 10 (COM79)
0h0322 Informacion de entrada digital i ) B8 Entrada digital virtual 9 (COM78)
virtual B7 Entrada digital virtual 8 (COM77)
B6 Entrada digital virtual 7 (COM76)
B5 Entrada digital virtual 6 (COM75)
B4 Entrada digital virtual 5 (COM74)
B3 Entrada digital virtual 4 (COM73)
B2 Entrada digital virtual 3 (COM72)
B1 Entrada digital virtual 2 (COM71)
BO Entrada digital virtual 1 (COM70)
0h0323 Display del motor seleccionado| - - 0: Motor No. 1/ 1: Motor No. 2
0h0324 Al1 0,01 % Entrada analdgica 1  (E/S basica)
0h0325 Al2 0,01 % Entrada analégica 2  (E/S basica)
0h0326 Al3 0,01 % Entrada analégica 3 (E/S extendida)
0h0327 Al4 0,01 % Entrada analdgica 4 (E/S extendida)
0h0328 AO1 0,01 % Salida analégica 1 (E/S basica)
0h0329 AO2 0,01 % Salida analdgica 2  (E/S basica)
0h032A AO3 0,01 % Salida analégica 3 (E/S extendida)
0h032B AO4 0,01 % Salida analégica4  (E/S extendida)
0h032C Reservado - - -
0h032D Reservado - - -
0h032E Reservado - - -
0h032F Reservado - - -
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Direccion Parametro Escala | Unidad Asignacion de bits

BI5 Disparo por fusible abierto

Bl4 Disparo por recalentamiento
BI3 Cortocircuito ARM
BI2 Disparo externo

BI1 Disparo por sobretension

BIO Disparo por sobrecorriente

B9 Disparo de sensor de temperatura

Oh0330 Informacién de disparo de tipo B8 Desviacion de sobrevelocidad
enclavamiento-1 B7 Sobrevelocidad

B6 Disparo por fase abierta de entrada

B5 Disparo por fase abierta de salida

B4 Disparo por fallo de tierra

B3 Disparo termoelectronico

B2 Disparo por sobrecarga del variador

B1 Disparo por carga insuficiente

BO Disparo por sobrecarga

BI5 Reservado

Bl4 Reservado

Corte de salida del variador por entrada de bomera

BI3
en opcion de seguridad (después de 90kW)

BI2 Defecto de contacto de placa opcion en ranura 3

BI1 Defecto de contacto de placa opcion en ranura 2

BIO Defecto de contacto de placa opcion en ranura 1

B . i B9 Disparo por motor no conectado
Informacion de disparo de tipo

0h0331 ) - - B8 Disparo de freno extemo
enclavamiento-2

B7 Defecto de contacto de placa de E/S basica
B6 Fallo pre-PID
B5 Error en escritura de parametro

B4 Reservado

B3 Disparo de ventilador

B2 Disparo PTC (sensor térmico)

B1 Disparo por error de encoder
BO Disparo por fallo de MC
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Direccion Parametro Escala | Unidad Asignacion de bits
B15 | Reservado
B14 | Reservado
B13 | Reservado
B12 | Reservado
B11 Reservado
B10 [ Reservado
B9 Reservado
0h0332 Informacion de. disparo de tipo i ) B8 Reservado
de nivel B7 Reservado
B6 Reservado
B5 Reservado
B4 Reservado
B3 Pérdida de comando de teclado
B2 Pérdida de comando
B1 LV
BO BX
B15 | Reservado
B14 | Reservado
B13 | Reservado
B12 | Reservado
B11 Reservado
B10 | Reservado
B9 Reservado
0h0333 Informacion de disparo de B8_| Reservado
diagndstico de hardware i ) B7 Reservado
B6 Reservado
B5 Reservado
Pérdida de potencia de accionamiento de
B4 |compuerta
B3 Error de watchdog-2
B2 Error de watchdog-1
B1 Error de EEPROM
BO Error de ADC
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Direccion Pardmetro Escala ‘ Unidad Asignacion de bits
B15 | Reservado
B14 | Reservado
B13 | Reservado
B12 | Reservado
B11 Reservado
B10 | Reservado
B9 Fallo de sintonizacién automatica
0h0334 Informacion de advertencia - - B8 Pérdida de teclado
B7 Conexionado incorrecto del encoder
B6 Instalacion incorrecta del encoder
B5 DB
B4 Operacion del ventilador
B3 Pérdida de comando
B2 Sobrecarga del variador
B1 Carga insuficiente
BO Sobrecarga
0h0335~
OhO33F Reservado - - -
0h0340 Dias de encendido 0 Dia Total de dias de encendido del variador
0h0341 Minutos de encendido 0 Min Total de minutos, excepto total de dias de encendido del
variador
0h0342 Dias de funcionamiento 0 Dia Total de dias de funcionamiento del variador
0h0343 Minutos de funcionamiento 0 Min Total de minutos, excepto total de dias de funcionamiento
0h0344 Dias del ventilador 0 Dia Total de dias de funcionamiento del ventilador
0h0345 Minutos del ventilador 0 Min Total de minutos, excepto total de dias del ventilador
0h0346 Reservado - - -
0h0347 Reservado - - -
0h0348 Reservado - - -
0h0349 Reservado - - -
0h034A Opcion 1 - - 0: Ninguno 1: Reservado
0h034B Opcion 2 - - 2: Reservado 3: Profibus
4: Reservado 5: Reservado
6: Reservado 7: RNet
8: Reservado 9: Reservado
0h034C Opcién 3 10: PLC
20: E/S externa-1
23: Encoder
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2) Parametros del area de control del variador (lectura y escritura disponibles)

Direccioén Parametro Escala Unidad Asignacion de bits
0h0380 | Comando de frecuencia 0,01 Hz Definicion de la frecuencia de comando
0h0381 Comando RPM 1 pm Definicion de las RPM de comando

B7 Reservado
B6 Reservado
B5 Reservado

B4 | Reservado
B3 | 0=>1:parada de funcionamiento libre

0h0382 | Comando de operacion - - - ~ ;
B2 | 0=>1:liberacion de disparo

B1 0: comando de retroceso  1: comando de avance
BO | 0:comando de parada 1: comando de funcionamiento

Ejemplo) comando de operacion en avance: 0003h, comando de
operacién en retroceso: 0001h

0h0383 | Tiempo de aceleracion 0,1 seg Definicion del tiempo de aceleracion
0h0384 |Tiempo de desaceleracion| 0,1 seg Definicion del tiempo de desaceleracion
BI5 | Entrada digital virtual 16 (COM85)
Bl4 | Entrada digital virtual 15 (COM84)
BI3 | Entrada digital virtual 14 (COM83)
BI2 | Entrada digital virtual 13 (COM82)
Bl1 | Entrada digital virtual 12 (COM81)
BIO | Entrada digital virtual 11 (COM80)
B9 | Entrada digital virtual 10 (COM79)
0h0385 Control de entrada digital ) ] B8 | Entrada digital virtual 9 (COM78)
virtual (0: OFF, 1: ON) B7 | Entrada digital virtual 8 (COM77)
B6 | Entrada digital virtual 7 (COM76)
B5 | Entrada digital virtual 6 (COM75)
B4 | Entrada digital virtual 5 (COM74)
B3 | Entrada digital virtual 4 (COM73)
B2 | Entrada digital virtual 3 (COM72)
B1 Entrada digital virtual 2 (COM71)
BO | Entrada digital virtual 1 (COM70)
0h0386 | Control de salida digital - - BI5 | Reservado
(0: OFF, 1: ON) Bl4 | Reservado
BI3 | Reservado
Bl2 | Reservado
Bl1 | Reservado
BI0 | Reservado
B9 | Reservado
B8 | Reservado
B7 | Reservado
B6 | Reservado
B5 | Q4 (E/S extendida, OUT36: Ninguno)
B4 | Q3 (E/S extendida, OUT35: Ninguno)
B3 | Q2 (E/S extendida, OUT34: Ninguno)
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Direccion Parametro Escala Unidad Asignacion de bits
B2 | Q1 (E/S basica, OUT33: Ninguno)
B1 Relé2 (E/S basica, OUT32: Ninguno)
BO | Relé1 (E/S basica, OUT31: Ninguno)
0h0387 Reservado - - Reservado
0h0388 Referencia PID 0,1 % Comando de referencia PID liberado
0h0389 | Valor realimentacion PID 0,1 % Valor de realimentacion PID
On038A Reservado - - -
~0h038F
0h0390 Referencia de par 0,1 % Comando de par
0h0391 | Limite par positivo avance| 0,1 % Limite de par de accionamiento del motor en avance
0h0392 |Limite par negativo avance, 0,1 % Limite de par regenerativo en avance
Limite par positivo . . .
0h0393 0,1 % Limite de par de accionamiento del motor en retroceso
retroceso
Limite par negativo - .
0h0394 0,1 % Limite de par regenerativo en retroceso
retroceso
0h0395 Sesgo de par 0,1 % Sesgo de par
?gﬂggg Reservado - - -
Oh039A Parametro Siempre - - Definicion del valor de CNF-20 (véase pagina 13-40)
0h039B Linea de Monitoreo-1 - - Definicion del valor de CNF-21 (véase pagina 13-40)
0h039C Linea de Monitoreo-2 - - Definicién del valor de CNF-22 (véase pagina 13-40)
0h039D Linea de Monitoreo-3 - - Definicion del valor de CNF-23 (véase pagina 13-40)

3) Parametros del area de control de la memoria del variador (lectura y escritura disponibles)

En esta area, si un parametro esta definido no solo se refleja en el variador sino que también queda guardado. Los
parametros de otras areas, si se definen mediante la comunicacion, se reflejan en el variador pero no se guardan.
Cuando se apaga y vuelve a encender el variador, los valores definidos mediante la comunicacién son borrados y estan
guardados los valores predefinidos. Por lo tanto, los parametros deberian ser guardados antes de apagar el variador,

después de definirlos mediante la comunicacion.
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Cambio

Direccion Parametro Escala Unidad durante la Funcion
operacion
Oh03EQ "™ " Guardar parametro - - X 0: No 1: Si 844
0h03E1 ™" | Inicializ. de modo Monitoreo - - 0 0: No 1: Si 845
0:No 1: Todos los grupos

2:Grupo DRV  3: Grupo BAS
4: Grupo ADV  5: Grupo CON
nota 1) o , 6: Grupo IN 7: Grupo OUT
0OhO3E2 Inicializacion de parametro - - X 845
8: Grupo COM  9: Grupo APP

10: Grupo AUT  11: Grupo APO
12: Grupo PRT  13: Grupo M2

* sin definicion durante el disparo

OhO3E3 Visualiz. parametro modificado - - 0] 0: No 1: Si 8-46
0: Ninguno
0hO3E4 Elemento de funcién macro - - X 1: Aplicacién draw 8-48
2: Transversal
0h03E5™2" | Historia de fallos suprimida - - 0 0: No 1: Si
0h03E6 ™" |Cadigo registro usuario suprim.| - - 0 0: No 1: Si 8-48
nota2) , escritura: 0 ~9999
OhO3E7 Modo Parametro oculto 0 Hex @] 847
lectura:  0: desbloquear 1: bloquear
OhO3ES ™2 Bloqueo (lie edicion de 0 Hex o escritura: 0 ~9999 847
parametros lectura:  0:desbloquear 1:bloquear
0hO3E9 Definicion facil parametro inicial - - 0 0:No 1. Si 8-48
OhO3EA ™" | Inicializ. de energia consumida - - 0 0:No 1: Si 9-19
Inicializ. i d i
OhO3ER ™" nicializ. tiempo de operacion ] ) o 0:No 1 Si 919

acumulado del variador

nota?) | INicializ. empo de operacion ,
OhO3EC . - - O 0:No 1: Si 849
acumulado del ventilador

Nota 1) Tenga cuidado al definir los parametros. Definalos en 0 mediante la comunicacion y luego entre otros valores. Si
ingresa un valor que no es 0 cuando esta definido en un valor distinto de 0, la respuesta sera un mensaje de error.
Si lee este parametro mediante la comunicacién sabra cuales son los valores definidos previamente.
** El tiempo requerido puede ser mayor porque los datos se guardan en el variador, posiblemente interrumpiendo la
comunicacion. Tenga cuidado en la definicion.
Nota 2) Parametros que ingresan contrasefia. Si ingresa la contrasefa, el estado Bloquear se convierte en estado
Desbloquear y el estado Desbloquear se convierte en estado Bloquear. Si ingresa la misma contrasefa
consecutivamente, solo el primer parametro se implementara y los valores siguientes no se reflejaran. Por lo tanto, si
quiere entrar el mismo valor una segunda vez cambielo por otro valor y entre el valor anterior nuevamente.
Ejemplo) Siga este orden si quiere entrar 244 dos veces.

244 -> (0 -> 244
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12.1 Comprobacion y deteccioén de fallos
12.1.1 Funciones de proteccion

1) Proteccion por corriente de salida y tension de entrada

Enclava- Ocurre un fallo cuando se selecciona fallo por sobrecarga del motor y la
Sobrecarga miento carga excede el valor definido. La operacion puede reanudarse después
de definir PRT-20 es un valor distinto de 0.
Ocurre un fallo cuando se selecciona la funcién de proteccion por
Subcarga Enclava- sobrecarga y la carga del motor esta dentro del nivel de carga insuficiente
miento definido. La operacién puede reanudarse después de definir PRT-27 en
un valor distinto de 0.
. Enclava- Ocurre un fallo cuando la salida del variador excede el 200% de la
Sobrecorriente1 . ) .
miento corriente nominal.
. Enclava- Ocurre un fallo cuando la tensién del circuito de C.C. excede la magnitud
Sobretension i .
miento establecida.
) y ) Ocurre un fallo cuando la tension del circuito de C.C. cae por debajo del
Baja Tension Nivel ,
valor establecido.
Ocurre un fallo cuando circula corriente por arriba de la magnitud
Disp Tierra Enclava- establecida debido a una puesta a tierra en el lado de salida del variador.
miento La tierra que causa la corriente varia de acuerdo con la capacidad del
variador.
Ocurre un fallo para prevenir el recalentamiento durante la operacion de
T-Electr Enclava- sobrecarga segun la caracteristica térmica de tiempo inverso. La
miento operacion se reanuda después de definir PRT-40 en un valor distinto de
0.
Enclava- Ocurre un fallo cuando una de las tres fases de salida del variador esta
Fase Abierta Sal miento abierta. La operacion se reanuda después de definir el bit 1 de PRT-05 en
1.
Enclava. Ocurre un fallo cuando una de las tres fases de entrada del variador esta
Fase Abierta Ent miento abierta. La operacion se reanuda después de definir el bit 2 de PRT-05 en
1.
Esta es la proteccién de caracteristica térmica de tiempo inverso contra el
SC Variador Enclava- recalentamiento, entre 150% durante 1 minuto hasta 200% durante 0,5
miento segundo, basada en la corriente nominal del variador. El 200% durante
0,5 segundo puede diferir de acuerdo con la capacidad del variador.

2) Proteccién por anormalidad de circuito interno o sefiales externas

. . Enclava- Ocurre un fallo cuando el fusible de C.C. del variador responde a la
Fusible Abierto i , i .
miento sobrecorriente soélo después de los 30kW.
) Enclava- Ocurre un fallo cuando la temperatura del ventilador de enfriamiento del
Recalentamiento . ) .
miento variador supera el valor establecido.
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. Enclava- Ocurre un fallo cuando el lado de C.C. del variador detecta corriente de
Sobrecorriente2 . o
miento cortocircuito.
Enciava Esta es una sefial de fallo externo mediante seleccién de funcion del
Fallo Ext miento bome multifuncion. De las funciones de IN-65~75 se selecciona 3
Disparo Externo.
BX Nivel La salida del variador se bloquea mediante seleccion de funcion del
bome multifuncién. De las funciones de IN-65~75 se selecciona 4 BX.
Problema con el dispositivo de memoria en el variador (EPP ROM), la
Diagnostico HW Fatal salida del interruptor analégico-digital (Desnivel ADC) o mal
funcionamiento de CPU (Watch Dog-1, Watch Dog-2).
. Enclava- Ocurre un fallo cuando se detecta una anormalidad con el sensor de
Sensor Abierto . . . .
miento temperatura del interruptor de alimentacion (IGBT).
i ) Sdlo se aplica
Enclava- Ocurre un fallo cuando se detecta una anormalidad con el ventilador de
Vent Alarma . L . i . amenos de 22
miento enfriamiento. La operacién se reanuda después de definir PRT-79 en 0. KW
Disp Vent IP54 Er.mlava- Se d.etecta cuando el equipo IP54 tiene un fallo de circulacién interna del | Sélo §e aplica
miento ventilador. al equipo IP54
Ocurre un fallo cuando la resistencia supera el valor establecido
Disp a PTC Enclava- después de haber conectado el sensor de temperatura extemo a la
P miento bomera La operacion se reanuda después de definir PRT-34 en un
valor distinto de 0.
) , , Enclava- Problema durante la escritura de un parametro con el teclado en el
Disp EscribParam . . .
miento gabinete del variador.
, Enclava- Ocurre un fallo cuando el motor supera el nivel de deteccién de
Sobrevelocidad , . . .
miento sobrevelocidad. El nivel de deteccién se define en PRT-70.
Endiava Ocurre un fallo cuando la velocidad que recibié la realimentacion del
Disp Desv Veloc miento encoder supera el valor de variacion definido. La operacion se reanuda
después de definir PRT-73 en 1.
. Enclava- Ocurre un fallo cuando PRT-77 Test ConexEnc esta definido en 1y se
Disp Encoder . . , .
miento detecta una anormalidad durante el periodo definido.
Ocurre un fallo cuando la magnitud de control (realimentacién PID) entra
Fallo Pre-PID Enclava- continuamente por debajo del valor definido durante la operacion Pre-
miento PID, definiendo la funcion entre APP-34~36, el cual se considera un
estado anormal del sistema.

3) Proteccién por teclado y opcién

Ocurre un fallo cuando los comandos de operacion vienen del teclado o hay un
problema con la comunicacién entre el teclado y el gabinete del variador en el
modo Teclado JOG. La operacion se reanuda después de definir PRT-11 en un
valor distinto de 0. (Ocurre dos segundos después de interrumpida la
comunicacion.)

Perd Teclado

Nivel
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Cuando hay un problema con el comando si los comandos de frecuencia u
Perd Sefal Nivel operacién son impartidos por la bornera o el comando de comunicacion excepto
el teclado. La operacioén se reanuda si se define PRT-12 en un valor distinto de 0.

Cuando se extrae la opcién insertada en la ranura de opcién 1 mientras se aplica

Disp Opcién-1 Nivel ) . D . .
la alimentacién o cuando no hay comunicacién disponible con el variador.

Cuando se extrae la opcion insertada en la ranura de opcidn 2 mientras se aplica

Disp Opcién-2 Nivel ) . D . .
la alimentacién o cuando no hay comunicacién disponible con el variador.

Cuando se extrae la opcién insertada en la ranura de opcién 3 mientras se aplica

Disp Opcién-3 Nivel ) . C . .
la alimentacién o cuando no hay comunicacién disponible con el variador.

Nota) Nivel: Termina automaticamente cuando el fallo se resuelve. No se guarda en la historia de fallos.
Enclavamiento: Termina cuando entran las sefiales de reseteo después de haberse resuelto el fallo.
Fatal: El estado de fallo termina cuando se desconecta la alimentacién al variador y luego se la vuelve a aplicar con la lampara
de carga interna apagada después de haberse resuelto el fallo.

12.1.2 Funciones de alarma

Se emite una sefial de alarma en caso de sobrecarga del motor. La operacion se reanuda después de
Sobrecarga definir PRT-17 en 1. Si se necesitan sefiales para el punto de contacto de salida se selecciona 4
Sobrecarga de las funciones de OUT-31~33.

Sub Se define PRT-25 en 1 si se necesita una alarma para situacion de carga insuficiente. Como sefial de
ubcarga
9 salida se selecciona 6 Subcarga entre las funciones de OUT-31~33.

Se emite una alarma si se acumula un tiempo igual al 60% del nivel definido en las funciones IOLT del
Sobrecarga Var ] _ ) ) ]
variador. Como sefial de salida se selecciona 5 IOL entre las funciones de OUT-31~33.

Se emite una sefal de alarma también cuando PRT-12 ModPerSefnalRef esta en 0. La alarma se emite en
Perd Serfial una determinada condicion de PRT-13~15. Como sefal de salida se selecciona 12 Perd Sefial entre las
funciones de OUT-31~33.

Se emite una alarma si se detecta un problema con el ventilador de enfriamiento cuando PRT-79 Modo

Vent Alarma FalloVen esta definido en 1. Como sefal de salida se selecciona 8 Vent Alarma entre las funciones de
OUT-31~33.

Se emite una alarma si el indice de consumo de la resistencia de frenado dinamico supera el nivel

%ED Frenado
° establecido. El nivel de deteccion se define en PRT-66.

Se emite una alarma si se selecciona 3 Test Enc en BAS-20 Auto AjusMot y no entra ninguna sefal
Test ConexEnc durante la prueba del encoder. Se emiten sefiales si Ajuste ENC esta definido entre las funciones de OUT-
31~33.

Se emite una alarma si se selecciona 3 Test Enc en BAS-20 Auto AjustMot y la definicion se modifica

Test DirEnc incorrectamente entre la fase Ay la fase B del encoder durante la prueba o si se invierte la direccion de

giro. Se emiten sefiales si Ajuste ENC esta definido entre las funciones de OUT-31~33.

Se emite una alarma si el comando de operacion es el teclado o si se detecta cualquier problema con la
Perd Tedad comunicacion entre el teclado y el gabinete del variador en el Modo JOG Teclado cuando PRT-11

erd Teclado
ModPerdSefialM esta en 0. Como sefial de salida se selecciona 29 SinRef Teclado entre las funciones de

OUT-31~33.
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12.1.3 Deteccion de fallos

B La carga del motor es mayor que la carga
nominal del motor.

= Aumente la capacidad del motor y el variador.

Sobrecarga
B |La carga definida en el nivel de fallo por | = Suba el valor definido.
sobrecarga (PRT-21) es baja.
B Hay un problema con la conexion entre el
motory la carga. = Aumente la capacidad del motor y el variador.
Subcarga
W El nivel de subcarga (PRT-29, 30) es menor | .
que la carga minima del sistema. * Suba el valor definido.
B E| tiempo de aceleracion/desaceleracion es | Aumente el tiempo de  aceleracion/
demasiado corto comparado con la inercia de la desaceleracion P
carga (GD2). '
Hla carga del variador es superior a la carga | Reemplace el variador por otro de mayor
Sobrecorriente1 nominal. capacidad.
W | a salida del variador esta activada durante la | Opere el variador después de parado el motor o
marcha en vacio del motor. utilice la busqueda de velocidad (CON-60).
W El frenado del motor es demasiado rapido. = Compruebe el freno de la maguina
B E| tiempo de desaceleracion es demasiado | . "
corto comparado con la inercia de la carga | rlzggn:;t :I tiempo de desaceleracion en un valor
(GD2). :
Sobretension B La carga regenerativa esta localizada en Ia = Utilice un dispositivo de resistencia de frenado.
salida del variador.
B La tension de alimentacion es demasiado alta. | - Cpmpru_ebe si la t_enS|on de alimentacion es
superior al nivel establecido.
B | a tension de alimentacion es demasiado baja. | Compruebe si la tension de alimentacion es
B Hay conectada una carga mayor que la inferior al nivel establecido.
. . capacidad de la alimentacion (una soldadorao | . . ”
Baja Tension un motor directo en la linea). = Suba la capacidad de la alimentacién.
B No conformidad del contactor electronico, etc. | Reemplace el contactor electrénico
del lado de la alimentacion. ) P :
B Tiera del cable de salida del variador: Zie”l%g:ir;%rgrebe la distribucion de los bomes de salida
Disp Tierra '

W Deterioro de la aislacion del motor.

= Reemplace el motor.
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B El motor recalento. =~ Reduzca la carga o la frecuencia.

M | a carga del variador es superior a la carga | = Suba la capacidad del variador.

nominal. = Defina  apropiadamente el  nivel
Termoelectronico | B El nivel termoelectronico esta definido en un | termoelectronico.

valor demasiado bajo. = Reemplace el motor por otro que puede

B El variador ha funcionado durante | alimentar por separado el ventilador de

demasiado tiempo a baja velocidad. enfriamiento.

B Problema con el contactor electrénico del | = Compruebe el contactor electrénico del lado
Fase Abierta Sal lado de salida. de salida del variador.

W Mala distribucion de la salida. = Compruebe la distribucion de la salida.

B Problema con el contactor electrénico del | = Compruebe el contactor electrénico del lado

lado de entrada. de entrada del variador.

Fase Abierta Ent W Mala distribucion de la entrada. ==~ Compruebe la distribucion de la entrada.

B E| condensador de C.C. del variador | == Deberia reemplazar el condensador de C.C.

necesita ser reemplazado. del variador. Solicite servicio al cliente.

B La carga del variador es mayor que el valor | = Suba la capacidad del variador y el motor.
Disp SC Variador | nominal del variador.
B El refuerzo de par es demasiado elevado. == Reduzca el valor de refuerzo de par.

B Hay un problema con el sistema de
enfriamiento.

B Se ha utlizado el variador durante mas

Recalentamiento | tiempo que el ciclo de reemplazo del ventilador

de enfriamiento.

B |La temperatura ambiente es demasiado

= Compruebe si hay alguna sustancia extrafia

en la ventilacion, el conducto de aire o la salida.

= Reemplace el ventilador de enfriamiento del
variador.

= Mantenga la temperatura alrededor del

variador por debajo de los 50°C.

elevada.

M Tierra del cable de salida del variador. = Compruebe la distribucion de los bomes de
Sobrecorriente? salida del variador.

B Hay un problema con el interruptor de | = La operacidn del variador es imposible.

alimentacion del variador (IGBT). Contacte a un prestador de servicio.

" la temperathra ambiente esta fuera del | Mantenga la temperatura alrededor del
Sensor Abierto rango establecico. variador por debajo del nivel establecido.

B Hay un problema con el sensor de| .

. . == Contacte a un prestador de servicio.

temperatura interno del variador.

B Hay una sustancia extrafia en la ventilacion | ==~ Compruebe la ventilacién o la salida de aire.
Vent Alarma del variador donde se encuentra el ventilador.

B El| ventilador de enfriamiento del variador | == Reemplace el ventilador de enfriamiento del

necesita ser reemplazado. variador.

M El conector del ventilador intemo no esta = Conecte el conector del ventilador interno.

conectado. =" Conecte el conector de alimentacion de la

B E| conector de alimentacion de la placa de | placa de circuitos impresos del ventilador
Disp Vent IP54 circuitos impresos del ventilador interno no | interno.

esta conectado. = Debe cambiarse el ventilador de enfriamiento
W El ventilador de enfriamiento interno alcanzé |  del variador.
su plazo de reemplazo.
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12.1.4 Reemplazo del ventilador de enfriamiento

1) Procedimiento de reemplazo del equipo hasta 7,5kW
Empuje el soporte inferior en la direccion de las flechas y tire de él hacia adelante. Desconecte el conector del
ventilador y luego podra reemplazarlo.

<hasta 3,7kW> <hasta 7,5 kW>

2) Procedimiento de reemplazo del equipo de 11~15kW 200V/400V, 18,5~22 kW 400V
Desconecte la alimentacion de tensién de los bornes de entrada-salida y desconecte el conector del ventilador;
luego podra reemplazarlo.

el TN

P —

e o o e e o

[F—rinar—s|
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3) Procedimiento de reemplazo del equipo de 18,5~22 kW 200V, 30~75kW 400V (comprobar capacidad)
Desconecte la alimentacién de tensién de la parte superior del equipo y desconecte el conector del ventilador;

luego podra reemplazario.
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12.1.5 Lista de verificacién diaria y periddica
Ciclo de

verificacion

Periédico
(Anual)

Parte a
verificar

Modo de
verificacion

Criterio de Plan
decision alterno

Elementos
a verificar

Verificacion

Total Ambiente Verificar: Ver advertencia No hay congelamiento | termémetro,
temperatura, a temperaturas de higrémetro,
humedad, polvo, etc. -10~+40. registrador

No hay rocio a

humedad del 50%
Dispositivos ¢ Hay alguna vibracion Inspeccion visual o Si no es relevante
completos 0 sonido anormales? auditiva
Tension de ¢Latension del Verificar la tension en Multimetro
fuente de circuito principal es la fase de los bomes digital/ tester
alimentacion normal o anormal? R, S, T del variador

Circuito 1) Test Megger (entre 1) Desconectar el 1) Mas de 5MQ Megger,

principal los bomnes del circuito variador y poner en 2),3) Sino es relevante | 500VCC

principal y los bornes cortocircuito los
de conexion) bomes R,S, T, U,V,W,
2) ¢ Todas las partes y luego medir estos
Total fijas estan en su bormnes y los bornes
lugar? de conexion con test
3) ¢ Hay evidencia de Megger
recalentamiento en 2) Atomillar
alguna parte? 3) Inspeccion visual
4) Limpieza
1) ¢ Hay corrosion en Inspeccion visual Si no es relevante
Conductores/ | los conductores?
cables 2) ¢Hay dafios en el
conectados revestimiento de los
cables?
Bomes ¢ Hay alguno dafiado? Inspeccion visual Si no es relevante
1) ¢ Hay fuga de 1), 2) Inspeccion 1),2) Sino esrelevante | Medidor de
liquido intemamente? visual capacidad
2) ¢ El dispositivo de
Condensador segurid-ad estaensu
intermedio lugar? ¢Hay_ alguna
protuberancia?
3) Verificar la 3) Verificar con 3) 85% mas que la
capacidad de fallo de medidor de capacidad nominal
potencia capacidad
1) ¢ Hay algun sonido 1) Inspeccion Si no es relevante
de traqueteo durante auditiva
) la operacion? 2) Inspeccion visual
Relé g ~
2) ¢ Hay algun dario
en el punto de
contacto?
1) ¢ Hay algun dafio 1) Inspeccion visual 1) Sino es relevante Multimetro
en el método de 2) Desconectar un 2)Dentrode £10% de | digital/tester
. . aislacion de la lado y verificar con | variacion del valor de analégico
Resistencia . . . L
resistencia? el tester resistencia indicado
2) Verificar su
desconexion
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Capitulo 12 Comprobacion y deteccion de fallos

Ciclo de
verificacion

Parte a
verificar

Elementos
a verificar

Verificacion

Periédico
(Anual)

Modo de
verificacion

Criterio de
decision

Plan
alterno

1) Verificar el 1) Verificar la 1) Tension entre las Multimetro
desequilibrio de tension del bome fases: digital/
cada tension de de salida del Para condicion de voltimetro de
salida durante la variador entre equilibrio en 200V rectificacion
Circuito de operacion. U,V,W. (400V) —dentro de
control . 2) No hay 2) Poneren 4V(8V).
L. Operacion i o L
Circuito de anormalidades en cortocircuito o 2) Circuito anormal en
proteccion el circuito del abriralafuerzael | laoperacién de
display después de circuito de acuerdo con la
ejecutar la prueba proteccién del secuencia.
de proteccion de variador.
secuencia.
1) ¢ Hay alguna 1) Girar con las 1) Funciona
. vibracién o sonido manos hasta correctamente.
Sistema de .
enfriamien- Ven.tllad.or de anormales? dgsconec?r la
enfriamiento 2) ¢Hay alguna alimentacion.
to parte de conexion 2)Volver a ajustar. | 2) No deberia hallarse
que esté floja? anormalidad.
¢ El valor Verificar el valor Verificar el valor de voltimetro/
Display Medidor visualizado es visualizado en la regulaciény amperimetro
normal? superficie del panel. | administrativo.
Motor 1) ¢Hay alguna 1) Inspeccion No deberia hallarse
vibracion o sonido auditiva, visual y anormalidad.
anormales? tactil.
Total 2) ¢ Hay algun olor 2) Verificar la
anormal? anormalidad, como
recalentamiento,
dario, etc.
Test Megger (entre Desconectar UV\W | Mas de 5SMQ Megger,
Resistenciade | el bome de salida y conectar los clase 500V
aislacion y el borne de cables del motor.
conexion).
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Capitulo 13 Tabla de funciones

13.1 Tabla de funciones

13.1.1 Modo Parametro — Grupo DRV (=»DRYV)

Grupo DRV (PAR = DRV)
Ne2!) Modo Control
Comuni- Display de Rango de L. \")
L. i . Valor inicial
cacion No. funcion ajuste / c L
F T
00 - Salto a Cédigo salto a cédigo 0~99 9 O/ 0 0|0
i Consigna de O~frecuencia
01 | h1ao1 Consigna Frec . L 0.0 7-1 O 0|0 X
frecuencia maxima[Hz]
02 | h1102 Consigna Par comando de par -180~180[%] 0.0 8-31 X X | X|O
03 | 0h1103 Tmpo Acel . 0~600[seq] 7-20 O/, o0|0|0
aceleracion Més de 90kW | 60.0
tiempo de Hasta 75kW | 30.0
04 | Oh1104 Tmpo Decel . 0~600[seq] 7-20 O 0 0|0
desaceleracion Méas de 90KW | 90.0
0 | Teclado
1 | FXRx-1
método de 2 | FXRx-2
06 | Oh1106 Modo de Marcha 1: FX/Rx-1 7-11 O/o0|0O0|O
comando 3 | RS485
4 | Bus campo
5 | PLC
método de
07 | Oh1107 Sefial Ref Frec definicién de 0 | Teclado-1 0: Teclado-1 7-1 O/l 0|0 |X
frecuencia
0 | Teclado-1
1 | Teclado-2
2 |Vi
) 3|11
5 método de
08 | Oh1108 Sefial Ref Par 4 | V2 0: Teclado-1 8-32 X| X | X]|O
comando de par
5112
6 | RS-485
7 | Encoder
8 | Buscampo
0 | VA 7-21
1 | VFPG 8-20
09 2 | Comp desli 81
Nowry | ON1109 Modo Control modo de control omp deste 0: VI O, o0|0|0
3 | Sensorless-1 8-21
4 | Sensorless-2 8-23
5 | Vectorial 8-27

* [[_] Siel codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
Noal) Efectividad de cada codigo de acuerdo con la definicion del Modo Control - V/f: modo V/f (PG incluido), SL: modo Sensorless-1, 2,

VC: modo Vectorial, SLT: modo de par Sensorless-1, 2, VCT: modo de par vectorial
Consultar las opciones en el manual de la opcion.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo DRV (PAR & DRV)

Comuni-
cacion No.

Display de
funcion

Nombre

Rango de ajuste

Valor inicial

Modo Control

0 | No
10 Oh110A Control de Par | control de par 1 s 0:No X 8-31 X/ X|/0|O
i
. 0.5~frecuencia
1 0h110B Frec Jog frecuencia jog L 10.00 (0] 84 oO/o0|0|O
méaxima[Hz]
tiempo de
12 oh110C TmpoAceldog | aceleracién en 0~600[seq] 20.0 (0] 84 O/o0o|0O0|O
operacion jog
tiempo de
13 0h110D Tmpo DeclJog | desaceleracion en | 0~600[seq] 30.0 0] 84 O|0|X|X
operacion jog
0:0.2kw, 1:0.4kwW
2:75kW, 3:1.5kW
4:2.2kW, 5:3.7KW 81
6:5.5KW, 7:7.5kwW
. 8:11kW, 9:15kW Depende de la
capacidad del .
14 Oh110E Pot Motor motor 10:18.5kW,11:22kW capacidad del X 0Oj0|0O0|O
12:30kW,13:37kW variador
14:45KW,15:55kW 817
16:75KW, 17:90kwW
18:110kW, 19:132kwW
20:160kW, 21:185kwW
método de 0 | Manual
15 Oh110F Par Arranque 0: Manual X 7-23 X | X | X | X
refuerzo de par 1 | Auto
16 refuerzo de par en Hasta 75kW 20
Nota2) 0h1110 Par Arr Adel 0~15[%] X 7-23 X X[ X X
avance :
Més de 90KW |1.0
refuerzo de par en Hasta 75kW 20
17 Oh1111 Par Arr Atras 0~15[%)] X 7-23 X X| X | X
retroceso Méas de 90KW | 1.0
18 Oh1112 Frec Base frecuencia base 30~400[Hz] 60.00 X 7-21 oO/o0o|0O0|O
frecuencia de
19 0h1113 Frec Arranque 0.01~10[Hz] 0.50 X 7-21 X | X| X | X
arranque
3 frecuencia
20 Oh1114 Frec Max L 40~400 60.00 X 7-28 O/ 0|0|O
maxima
seleccion de 0 | Visual. Hz
21 Oh1115 Selec HzZ/Rpm | unidad de _ 0: Hz (0] 9-4 O/o0o|0O0|O
velocidad 1 | Visual. rpm
* [[_] Siel codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
No@2) | os codigos DRV-16-17 s6lo se visualizan cuando DRV-15 (Par Arranque) esta en “Manual”.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

13.1.2 Modo Parametro — Grupo de funciones basicas (= BAS)

Display de
funcién

Salto a Cédigo

Sefial Ref Aux

Tipo Calc Aux

Gan Ref Aux

Modo Control 2

Grupo BAS (PAR = BAS)
Comuni—
cacion
No.
00 -
01 0Oh1201
02
Noy | 01202
03 0h1203
04 0h1204
05 0h1205

Sel Ref Frec 2

Nombre

salto a cédigo

método de
definicién del
comando
auxiliar

seleccion de
operacion del
comando
auxiliar

ganancia del
comando
auxiliar

2do método de
comando de
operacion

2do método de
definicién de
frecuencia

Rango de ajuste

Valor inicial

0~99 20 (0]

P O MWIN |+, O

i I ©> B &) B I >N B GO I \N ]

-200.0~200.0[%)]

a|/ b w|(N| L, |O

0 |Teclado-1

Ninguno
Vi
11 0: Ninguno X 81

V2
12

M+(G*A)
M*G*A)
MI(G*A)
M+(M*(G*A))
M+G*A-50%)
M*(G*(A-50%))
M/(G*(A-50%))

0: M+(G*A) X 81

M+M*G(A-50%)

100.0 (0] 8-2

Teclado
FX/Rx-1
FX/Rx-2
RS-485

Bus de campo
PLC

1: FX/Rx-1 X 7-30

0: Teclado-1 0] 7-30

* [_] Siel cadigo esta en gris se refiere a un codigo oculto, que emerge solo en caso de definirselo.

No@3) | codigo BAS-02 sdlo se visualiza cuando BAS-01 (Sefial Ref Aux) tiene un valor distinto a “Ninguno”.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo BAS (PAR = BAS)
Chio Modo Control
Comunic| Display de . i . en
I\[o} P © P 3 , Nombre Rango de ajuste | Valor inicial Pag.
acion No. funcién opera
-cién
1 | Teclado-2
2 | V1
3|11
4 | V2
5112
06 0h1206 | Sel Ref Par 2 2do método de o R 0: Teclado-1 (@] 7-30 X| X|O
comando de par 7 | Encoder '
8 | Buscampo
9 | PLC
10 | Sincro
11 | Tipo binario
12 | Teclado-2
0 | Lineal
3 3 1 | Cuadratico )
07 0h1207 | Patron VI patron V/f 0: Lineal X 7-22 O X | X
2 | Vifusuario
3 | Cuadratico 2
i 4 0 | Frec. max.
08 | On1208 | ModoTRamp | recuenciestandar O:Frecmax | X | 7-16 o/ o x
de aceler./desacel. 1 | Frecdelta
0 | 0.01seg
definicién de unidad
09 0h1209 | Base de Tmpo ) 1 | O.1seg 1:0.1seg X 7-17 OO0 X
de tiempo
2 | 1seg
’ frecuencia de la 0 | 60Hz X
10 0h120A | Frec de Linea . 0: 60Hz 8-44 O|l0|O
potencia de entrada 1 | 50Hz
u 0h120B | NUum Polos polos del motor 2~48 X OO0
velocidad de
12 | 0h120C | Comp Desl . ) 0~3000[rpm] X O|O0|O
deslizamiento nominal Depende de
L 120D e N corriente nominal del 1-200[A la capacidad «
3 | 0h120 Corriente Nom motor ~200[A] del variador O|O0|O
14 | Oh120E | Corriente Vacio ‘rﬂfr”te sincargadel | 5 onopa] X | 811 ololo
Tension Nom tensién nominal del
15 Oh120F 180~480[V] 0 X O|0|O
motor
16 0h1210 | Eficiencia Mot eficiencia del motor 70~100[%] X OO0
17 | oot | inerciac relacion inercial de la 08 Depende de X ololo
nercia Carga carga la capacidad
i isualizacio del variador
18 | Oh1212 | AustDispoe | St devisuaizacon| o, 4oy, o | 93 o olo
de la potencia
tension de la 220V 220
19 0h1213 | Tens Entrada alimentacion de 200~230[V] (0] 8-44 O/ 0|0
380~480[V] 440V 380
entrada
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo BAS (PAR = BAS)

Modo Control
Comunica| Display de Valor
L P y Rango de ajuste e S|V
cién No. funcién inicial Llc
T| T
0 [Ninguno
1 |Todos
) sintonizacion 2 |Todos (Stdstl) 0:
20 - Auto AjustMot . - . 817 X, O 0|0 O
automatica del motor | 3 |Rs+Lsigma Ninguno
4 |Prueba de encoder
5 (Tr
21 - Rs resistencia del estator | Depende del motor - X 817 X| O/ 0O0|0O0|O
22 - Lsigma inductancia de fuga Depende del motor - X 817 X| O/ 0O0|0O0|O
23 - Ls inductancia del estator | Depende del motor - X 817 X| O/ 0O0|0O0|O
24 i
o - T constante de tlempo del | ,5_gyimseq - X 817 X O O 0 O
rotor
41 . . . O~frecuencia maxima
Notz5) 0h1229 | Frec Usuario 1 | frecuencia de usuario 1 [Hz] 15.00 X 72 O X X | X | X
42 0h122A | Tens Usuario 1 | tension de usuario 1 0~100[%] 25 X 722 O X | X | X |X
43 | 0h122B  FrecUsuario2 | frecuencia de usuario 2 ﬁ;;ecuenc'a MAMA 13000 X 722 O X X X X
44 0h122C | Tens Usuario 2 | tensién de usuario 2 0~100[%] 50 X 722 O X | X | X | X
45 | 0h122D | FrecUsuario3 | frecuencia de usuario 3 ﬁ_};ecuenc'a MM 14500 @ X 722 O X X X X
46 0h122E | Tens Usuario 3 | tension de usuario 3 0~100[%] 75 X 722 O X | X | X | X
47 | Oh122F | Frec Usuario4 | frecuencia de usuario 4 E:;ecuenc'a maXma ep00 | X 722 0 X X X X
48 0h1230 | Tens Usuario 4 | tensién de usuario 4 0~100[%] 100 X 722 O X | X | X | X
50 ~ i AXi
Nota) 0h1232 | RefFrec-1 frecuencia secuencial 1 [OH;;ecuenma MaXIMa ' 10.00 0] 710 |O O O | X | X
51 0h1233 | Ref Frec-2 frecuencia secuencial 2 E:;;ecuenma maxima 20.00 (@) 710 O/ O O X X
52 0h1234 | Ref Frec-3 frecuencia secuencial 3 E)I;;;ecuenqa maxima 30.00 (@) 710 O/ O O X X
53 | 0h1235 | RefFrec4 frecuencia secuencial 4 ﬁ_};ecuenc'a MM 4000 O 710 O O O X X
54 | 0h1236  RefFrec5 frecuencia secuencial 5 ﬁ_};ecuenc'a MAMa 5000 0 710 O O O X X
55 | 0h1237 | RefFrec6 frecuencia secuencial 6 ﬁ_};ecuenc'a MM 6000 0 710 0 O O X X
56 | 0h1238 RefFrec7 | frecuenciasecuencial 7 E::]recue”c'a maxima ' g000 | O | 710 O O O X X
57 | 0h1239 RefFrec8 | frecuencia secuencial 8 E:;ecuenc'a maxima g500 O 710 O O O X X
58 | Oh123A RefFrec9 | frecuenciasecuencial 9 E::]recue”c'a maxima 5000 O 710 O O O X X
59 | 0h123B  RefFrec-10 flrgcuenc'a sectencia t:;']recuenc'a maxMa 4500 0 70 O O O X X

* [_] Siel codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sdlo en caso de definirselo.

Noa4) E| codigo BAS-24 sélo se visualiza cuando DRV-09 Modo Control esta en “Sensorless-2” o “Vectorial’.
No@%) | os codigos BAS-41~48 sélo se ven cuando estan en “V/f Usuario”, incluso con un BAS-07 o Patrén M2-V/f (M2-25).
No@b) | os codigos IN-65~75 s6lo se ven cuando estan en “Secuencial” (Velocidad —L.M.H,X), incluso con una entrada multifuncion.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo BAS (PAR 9 BAS)

Chioen
Comunica-| Display de . Valor i
Nombre Rango de ajuste opera- . Modo Control

cion No. funcién inicial

cién

60 = 0h123C | RefFrecll f]rjcuenc'asecuenc'a' ?;']rec“enc'a meM& 4000 | 0 710 0 O O X X
61 = 0h123D | RefFrec-12 ‘;rgcuenc'asecuenc'a' ?;']rec“enc'a meMa 3500 | 0 710 0 O O X X
62 = ON123E | RefFrec-13 ‘Ecue”c'asecue”c'a' E:Zec“em'a MeXM& 2500 0 710 0 O O X X
63  Oh123F | RefFrec14 ‘;rjcuenc'asecuenc'a' E:Zec“em'a meMa 1500 0 710 0 O O X X
64 0h1240 | RefFrec-15 flrgcuenuasecuenual E:;ecuenaa maxima . o 710 ' 0 o0 O X X
70 | 01246 | TmpoAcell | lemPodeaceleracion |, gnyce 200 | 0| 718 0 0 O X X
secuencial 1
tiempo de
71 0h1247 | Tmpo Dec-1 desaceleracion 0~600[seq] 20.0 @) 718 |O| O |0 | X | X
secuencial 1
72 tiempo de aceleracion
0h1248 | T Acel-2 ~ 30.0 @) 718 O O O X X
No&?) e secuencial 2 0~600[seq]
tiempo de
73 0h1249 | Tmpo Dec-2 desaceleracion 0~600[seq] 30.0 o 718 O O O X X
secuencial 2
74 | Oh124A | TmpoAcels | lemPodeaceleracon g gnyeeq 490 O 718 0 O O X X
secuencial 3
tiempo de
75 0h124B | Tmpo Dec-3 desaceleracion 0~600[seq] 40.0 o 718 O O O X X
secuencial 3
ota 7/

)S6lo se visualiza cuando esta en “aceleracion/desaceleracion secuencial” (Xcel-L,M,H), incluso con una sola entrada
multifuncion de IN-72~75.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

13.1.3 Modo Parametro — Grupo de funciones extendidas (PAR=>ADV)

Grupo de funciones extendidas (PAR =» ADV)

. Modo Control
: Chioen
Comuni- | . ” . Valor Vv Vv
B Display de funcién Nombre Rango de ajuste | | opera- Vv
cacion No. inicial i / Ll cC
cion c
F T| T
00 |- Salto a Cédigo salto a codigo 0~99 24 0] - |0 0|0 O] O
01 | 0h1301 | PatronAcel patron de aceleracion 0 | Lineal o Lineal X 719 0] O| O X| X
02 | 0h1302 Patrén Dec patron de desaceleracion 1 | Cunvas ' X 719 0] O] O] X| X
03 | 0h1303 | InicioAcel S pendiente de inicio de 1~100[%] 40 X | 7190 0 O x| X
aceleracion de curva S
04 | 0h1304 | FinalAcelS pendiente de fin de 1~100[%] 40 X | 719/0 o 0 x| X
aceleracion de curva S
05 | 0h1305 | Inicio DecS pendiente de inicio de 1~100[%] 40 X | 719/ 0 0| O X| X
desaceleracion de curva S
06 | 0h1306 | Final DecS pendiente de fin de 1~100[%] 40 X | 719/ 0 0| O X| X
desaceleracion de curva S
0 | Aceleracion 0:
07 | O0h1307 Modo Arranque método de arranque X 725/ 0| O] O] X| X
1 | Arranque CC | Acel
0 | Desaceleracion
1 | Frenado CC
: 0:
08 | 0h1308 | Modo Paro método de parada 2 | Marcha libre X | 726|/0 Ol O X| X
: Desac
3 | Frenado flujo
4 | Frenado potenc
0 | Ninguno
i0 ireccié 0: Nin-
09 | 0h1309 Prev Marcha seIeCC|o_r1de dlrgcuon de 1 | Prev. avance X 7141 0l Ol O X| X
prevencion de giro guno
2 | Prev. retroceso
0 | No
10 | Oh130A | ArAimON anangue con entrada de oNo | O | 715 0 0| O] X| X
alimentacion 1 | si
12 tiempo de arranque de . y
Nowg) | 0h130C | TmpoArr DC frenado de CC 0~60[seg] 0.00 X 725/ 0 Ol O X| X
13 | Oh130D Nivel Iny DC Nivel de inyeccién de CC 0~200[%] 50 X 7250/ O] O] X| X
14 tiempo previo de bloqueo de 9 }
Nowg) | Oh130E Tmpo Blog DC salida de frenado de CC 0~60[seg] 0.10 X 726 O O O X| X
15 | Oh130F Tmpo Fren DC tiempo de frenado de CC 0~60[seg] 1.00 X 726 | O O O X | X
16 | 0h1310 Nivel Fren DC % de frenado de CC 0~200[%0] 50 X 726 | O O O X | X
17 | 0h1311 Frec Fren DC frecuencia de frenado de CC UEEVETE 0D 5.00 X 726 | O O O X | X
arranque~60[Hz]
frecuencia dwell de frecuencia de
20 | Oh1314 Acc Frec Dwell Iy arranque~frecuencia | 5.00 X 89 O O O] X| X
aceleracion .
maxima[Hz]
21 | 0M315 | TmpoAccDwell | UeMPodeaceleracionen 0~60.0[seg] 0.00 X | 89 |0 0 O x| X
operacion dwell
frecuencia dwell de frecuencia de
22 | 0h1316 Dec Frec Dwell " arranque~frecuencia | 5.00 X 89 O O O] X| X
desaceleracion L
maxima[Hz]
23 | 0h1317 | TmpoDecDwell | U€MPOdedesaceleracionen |, q, ooy 0.00 X | 890 0| O X| X
operacion dwell

* [ Si el codigo esta en gris se refiere a un cddigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
Noa8) g codigo ADV-12 sélo se visualiza cuando ADV-07 “Modo Arrangue” esta en “Arranque CC”.
Noa9) | os codigos ADV-14~17 solo se visualizan cuando ADV-08 “Stop Paro” esta en “Frenado CC”.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones extendidas (PAR = ADV)

24

25

Notal0)

26

27

28

Nota 11)

29

30

31

32

33

41
Notal2)

42

45

46

47

50

51
Nota13)

60

Comunicacion
No.

0h1318

0h1319

Oh131A

0h131B

0h131C

0h131D

Oh131E

Oh131F

0h1320

0h1321

0h1329

0h132A

0h132C

0h132D

0h132E

0h132F

0h1332

0h1333

0h133C

Display de
funcién

Limite Frec

Lim Frec Inf

Lim Frec Sup

Salto Frec

Salto Inf 1

Salto Sup 1

Salto Inf 2

Salto Sup 2

Salto Inf 3

Salto Sup 3

Corr Abrir Fren
Ret Abrir Fren
Frec ApFren Av
Frec ApFren Rt
Ret Cier Fren

Frec Cier Fren

Modo AhoEner

Ahorro Energ

Camb Frec Xcel

limite de frecuencia

limite de frecuencia
inferior

limite de frecuencia
superior

salto de frecuencia

limite inferior de
frecuencia de salto 1

limite superior de
frecuencia de salto 1

limite inferior de
frecuencia de salto 2

limite superior de
frecuencia de salto 2

limite inferior de
frecuencia de salto 3

limite superior de
frecuencia de salto 3

corriente de apertura del
freno

tiempo de retardo de
apertura del freno
frecuencia en avance de
apertura del freno
frecuencia en retroceso
de apertura del freno
tiempo de retardo de
cierre del freno
frecuencia de cierre del
freno

operacion en ahorro de
energia

magnitud de ahorro de
energia

frecuencia de cambio de
tiempo de acelera-
cion/desaceleracion

Rango de ajuste

0 | No
1 |Si

O~limite superior [Hz]

0.5~frecuencia maxima

[Hz]
0 No
1 |Si

O~limite superior de
frecuencia de salto 1[Hz]
limite inferior de
frecuencia de salto~
frecuencia méxima[Hz]
O~limite superior de
frecuencia de salto 2[Hz]
limite inferior de
frecuencia de salto2~
frecuencia maxima[Hz]
0O~limite superior de
frecuencia de salto 3[Hz]
limite inferior de
frecuencia de salto 3~
frecuencia méximalHz]

0~180.0[%]

0~10.00[seg]

O~frecuencia maxima
HZ]
O~frecuencia maxima
HZ]

0~10[seq]

O~frecuencia maxima
[HZ]

0 | Ninguno

1 Manual

2 | Automatico
0~30[%0]

O~frecuencia maxima
[Hz]

Valor

inicial
0:No
0.50

60.00

0:No

10.00

15.00

20.00

25.00

30.00

35.00

50.0
1.00
1.00
1.00
1.00

2.00

0:
Ninguno

0.00

Cbio en
operacion

* [[_] Siel codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge solo en caso de definirselo.
Noa10)) o5 codigos ADV-25~26 sdlo se visualizan cuando ADV-24 (Limite Frec) esta en “Limite Frec”.
Noa ) | os codigos ADV-28~33 sélo se visualizan cuando ADV-27 (Salto Frec) esta en “Sf".

Nota 12)

Nota 13)

) Los codigos ADV-41~47 sélo se visualizan cuando un cédigo OUT-31~33 esta en “Control Fr".
El cédigo ADV-51 sdlo se visualiza cuando ADV-50 (Modo AhoEner) esta en un valor distinto de “Ninguno”.

7-29

7-29

7-29

7-29

7-29

7-29

7-29

7-29

7-29

7-29

8-54

8-54

8-54

8-54

8-35

8-35

7-18

Modo Control

\"
/

><—|O<
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones extendidas (PAR = ADV)

Comunica-
cion No.

Display de
funcién

Rango de ajuste

Valor inicial

Cbio en
operacion

Pag.

Modo Control

ganancia de la
61 - Gan Vel Dplay | visualizacionde | 1~6000.0[%] 100.0 0 93 0/ 0| X
revoluciones
0 |x1
escala de 1 |x01
62 - Escala Dplay visualizacionde | 2 | x0.01 0x1 0 93 O/0|X
revoluciones
3 | x0.001
4 | x0.0001
unidad de 0 | rpm
63 0h133F | Unidad Vel visualizacién de 0: rpm ) 9-3 (o}NeRNe!
revoluciones 1 | mpm
0 | Durante marcha
control del 0 Durante la
64 0h1340 Control Vent ventilador de 1 | Siempre activo ) (0] 8-43 O|lo|X
enfriamiento marcha
2 | Control temperat.
guardar frecuencia | 5 | No
65 0h1341 | Guardar SB/BJ | de operacion 0: No 0 86 ololx
subir/bajar 1 |si
0 | Ninguno
1 |VvV1
66 0h1342 Ctrl Ref Frec 2 11 0: Ninguno X 8-56 o|O0|O
3 | V2
4 |12
nivel activado de
67 0h1343 | Nivel CON punto de contacto | 10~100[%) 90.00 X 8-56 O/0|0
de salida
nivel desactivado | -100.00~nivel activado
68 0h1344 Nivel C OFF de punto de de punto de contacto | 10.00 X 8-56 ololo
contacto de salida | de salida [%]
seleccion de la o
70 | Oh1346 | ModoMarchAcy | OPeracionde O TSRS o Habiler X | 898 o olo
odo MarchAClY | sarada de | | Dependedela | gomnre -
seguridad entrada digital
t0do d d 0 | Marcha libre
método de parada - )
Nmzl}) 0h1347 | ParoSequridad  de la parada de 1 | Paradarépida  0:Marcha . o olele
seguridad 5 Reanudar parada | libre
rapida
tiempo de
. desaceleracion de
72 0h1348 | Tmpo ParoRap la parada de 0~600.0[seg] 5.0 (0] 88 O 0|0
seguridad
. seleccion de evitar | 0 |No
74 O0h134A | Sel Evitar Reg regeneracion No X 8-61 O|O0|0O
1 |Si

* [[_] Siel codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge solo en caso de definirselo.

Nota 14)

13-9

Los codigos ADV-71~72 sélo se visualizan cuando ADV-70 (Modo March Actv) esta en “Depende de la entrada digital”.




Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones extendidas (PAR = ADV)

Comunica-
cion No.

Display de funcién

Nombre

Rango de ajuste

Valor inicial

Cbio en
operacion

Modo Control

nivel de tension de 200V: 300~400 350V
75 0h134B | Niv Reg Evit operacion de evitar X 861 |00 O|X|X
regeneracic’)n 400V: 600—800 700V
restriccion de
76 , frecuencia de
Noms) | Oh134C | Lim Frec Comp compensacién de 0~ 10.00Hz 1.00[Hz] X 861 O|O O X | X
regeneracion
. ia P de evitar
77 | 0h134D | GanP RegEvit ?(fg”:‘ﬁ:r':déne VA 0~ 100.0% 50.0%] O 861 0 0 O X X
78 Oh134E | GanlReg Evit ?:gn:ﬁg:c'igﬁ eViar | o0-30000[mseq]  500[msed] O 86l 00 0 X X
* [_] Siel cadigo esta en gris se refiere a un cddigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
No@19) | os codigos ADV-76~78 s6lo se visualizan cuando ADV-75 (Niv Reg Evit) esta en “Sf”.
13-10




Capitulo 13 Tabla de funciones

13.1.4 Modo Parametro — Grupo de funciones de control (= CON)

Grupo de funciones de control (PAR < CON)

Modo Control
Comunicaciéon | Display de . Valor Cbio en
o Nombre Rango de ajuste L. ..
No. funcion inicial | Operacion / Lic
F T|T
00 - Salto a Cdédigo| salto a codigo 0~99 51 (0] o|o|Oo|0|0O
Hasta22kW |0.7~15[kHz] | 5.0
30~45KW |0.7~10kHzZ] | 5.0
04 Oh1404 Frec Portad | frecuencia portadora | 55~75kW |0.7~7kHz] | 5.0 (0] 842 |O|0O|0|0O|0O
90~110kw |0.7~6lkHz] | 3.0
132~160kW|0.7~5kHz] | 3.0
.. | 0| PWM normal 0: PWM
05 0h1405 Selec PWM | modo de conmutacion X 842 O|O|0O|0O|0O
1| PWM de fuga minima | hormal
09 Oh140A Tmpo PreExct | tiempo de flujo inicial | 0~60[seg] 1.00 X 830 | X|X|O|O|O
10 0h140B | Flujo Inicial f"“!”,‘;”tac'on defiuio | 160-s500/] 1000 X 830 X|x|0/ 00
inici
tiempo de
1 Oh140C | TmpoHold | Scstenimiento 0~60[seg] 1.00 X 832 | X|X 0| x| X
permanente de
operacion
Ganancia 1
12 0h140D | GanPASR | proporcional (P)del | 10~500[%] 50.0 o] 825 | X | X|O|X X
control de velocidad
Ganancia 1
13 0Oh140E GanlASR 1 | integrativa (I) del 10~9999[mseq] 300 (¢} 825 | X|X|O|X|X
control de velocidad
Ganancia 2
15 Oh140F GanPASR?2 | proporcional (P) del | 10~500[%] 50.0 O 825 | X|X|O|X|X
control de velocidad
Ganancia 2
16 0h1410 GanlASR 2 | integrativa (1) del 10~9999[mseg] 300 0] 825 | X|X|O|X|X
control de velocidad
CambFrec i i
18 0h1412 frecuencia de cambio |, ;5q11 0.00 X 830 |X|X |0 X X
Gan de ganancia
Tmpo i i
19 0h1413 P tiempo de cambiode | ey 0.10 X 830 | X|X O] x| X
CambGan ganancia
SelVisiGan definicion de 0 INo
20 Ohl1414 L2 visualizacion de ) 0: No (@] 825 | X[ X|[X|X|X
ganancia Sensorless2 1Sl
] Depende
Gan P ganancia 1 (P) (.1el dela
21 0h1415 control de velocidad | 0~5000[%)] . (0] 825 | X|O|X|X|X
Senlessl capacidad
Sensorless 1,2
del motor
] Depende
Gan| ganancia 1 (1) del dela
22 0h1416 control de velocidad | 10~9999[mseg] . o] 825 | X|O|X| X|X
Senless1 capacidad
Sensorless 1,2
del motor
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Comunicacion

[\[o}

23

Nom16) 0h1417
24 0h1418
26 0h141A
27 0h141B
28 oh141C
29 0h141D
30 Oh141E
31 Oh141F
32 0h1420
34 0h1422
45

nomy | 0h142D
46 0h142E
47 Oh142F

Display de
funcién

Gan P
Senless2

Ganl
Senless2

Gan 1 Observ

Gan 2 Observ

Gan 3 Observ

GanP 1 S-Est

Ganl1S-Est

Gan P 2 S-Est

Gan | 2 S-Est

Porc Modul
CVv2

GanP
Encoder
Gan | Encoder

Desl Enc
Max%

ganancia 2 (P) del
control de velocidad
Sensorless 1,2

Ganancia 2 (I) del
control de velocidad
Sensorless1,2

Ganancia 1 del
medidor Sensorless 2
ganancia 2 del
medidor Sensorless2
ganancia 3 del
medidor Sensorless2

Ganancia 1 (P) del
estimador de
velocidad Sensorless2

ganancia 1 (1) del
estimador de
velocidad Sensorless2

Ganancia 2 (P) del
estimador de
velocidad Sensorless2

ganancia 2 (I) del
estimador de
velocidad Sensorless2

ajuste de rango de
modulacion de
sobretension
Sensorless2
Ganancia (P) de
operacion PG
ganancia (I) de
operacion PG
velocidad maxima de
operacion PG

Rango de ajuste

1~1000[%]

1~1000[%]

0~-30000

1~1000[%]

0~30000

0~30000

0~30000

1~1000[%]

1~1000[%]

100~180[%]

0~9999

0~-9999

0-200

Valor
inicial

Depende
dela
capacidad
del motor
Depende
dela
capacidad
del motor

10500

100.0

13000

Depende
dela
capacidad
del motor
Depende
dela
capacidad
del motor
Depende
dela
capacidad
del motor
Depende
dela
capacidad
del motor

120

3000

50

100

Cbio en
Operacion

* [[_] Siel codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.

No218) | os codigos CON-23~28, 31~32 se visualizan cuando DRV-09 (Modo Control) esta en “Sensorless2” y CON-20 (Sel VislGan

SL2) estaen “Si".

Modo Control
\' S|V
\)

L IC
TIT

825 X X | X|X|X

825 X X|X X X

825 X X X|X|X
825 X X X |X|X

825 X X | X|X|X

825 | X | X|X|X|X

825 | X|X|[X|X|X

823 X | X|X|X| X

823 X | X|X|X|X

825 X O|X| X X

820 O X|X|X| X
820 O X | X|X|X

820 O X|X|X|X

Noa1h | os codigos CON-45~47 se visualizan cuando la tarjeta del encoder esté instalada y el Modo de Control es V/f PG,
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones de control (PAR = CON)
Modo Control

Comunica-| Display de Valor

. Y Nombre Rango de ajuste .
ci6n No. funcién nicial

ganancia P de
48 - Gan P Corriente | periodo de control de | 0~10000 1200 0] 821 X|0|0/0]|O0
corriente
ganancia | de periodo
49 - Gan | Corriente | de control de 0~10000 120 (@) 821 X|0|0/0]|0
corriente
filtro de referencia de
51 0h1433 Flt Ref CntVel periodo de control de | 0~20000[mseg] 0 X 821 X|O|O|X|X
velocidad
filtro de salida de
52 0h1434 Fit Sal CntPar periodo de control de | 0~2000[mseg] 0 X 827 | X|X|X 0O|O
par
0 | Teclado-1
1 | Teclado-2
2 Vi
3 /11
4 | V2
4 0: X X|X|X|O0|O
53 01435 | Limite Cuipar | Metododedefinicion |5 | 12 8-27
del limite de par 6 | RS-485 Teclado-1
7 | Encoder
8 | Bus de campo
9 | PLC
10 | Sincro
11 | Tipo binario
54 limite de
Notzas) 0h1436 Lmt Par +FWD | compensacion de par| 0~200[%] 180.0 0) 827 X X X O O
en avance
limite de par
55 0h1437 Lmt Par -FWD regenerativo en 0~200[%] 180.0 (0] 827 | X X X/ O O
avance
limite de par de
56 0h1438 Lmt Par +REV compensacion en 0~200[%] 180.0 (0] 827 X X X O O
retroceso
limite de par
57 0h1439 Lmt Par -REV regenerativo en 0~200[%] 180.0 0] 827 X X X O O
retroceso
0 |Teclado-1
1 |Teclado-2
2 V1
método de definicion | 3 |11 0: x!/x X x| o
62 0h143D | RefLimVeloc | dellimite de 4 V2 ' ad o 8-31
velocidad 5 12 Teclado-1
6 |RS-485
7 |Bus de campo
8 |PLC

* [[__]Siel codigo esta en gris se refiere a un cddigo oculto, que emerge solo en caso de definirselo.
No218)) os codigos CON-54~57 sélo se visualizan cuando DRV-09 (Modo Control) esta en “Sensorless-1, 2" o “Vectorial”.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones de control (PAR = CON)

1) Modo
Control

Comuni- Display de . Valor
iy .. Rango de ajuste L. slv
cacion No. funcién inicial S|V
LIC
L|C
T|T
X| X| X| O

limite de velocidad en O~frecuencia maxima,

63 0h143F Lim Vel Avance avance [Hz] 60.00 O 831 | X
Lim Vel Retro limite de velocidad en | O~frecuencia  méxima
64 0h1440 retroceso [Hz] 60.00 O 831 X | X| X| X|O
. ganancia de operacién
L Vel . . 100~ % .
65 0Oh1441 im Gan Vel de limite de velocidad | L0050000%] 500 o 832 | X | X| X X/ O
66 0h1442 Porcent Inclin (Trzg;ltud de operacion 0~100[%] 0.0 o) 833 X | X X X O
67 par de arranque de .
- 0h1443 | Aminc Par SIS T s 0~100[%] 100.0 O 83 X X X X O
modo par >tiempo de
68 0Oh1444 TAcc Vel/Par aceleracion de cambio | 0~600[seq] 20.0 e} 833 | X | X| X! X|o
a modo velocidad
modo par->tiempo de
desaceleracion de
69 0h1445 TDec Vel/Par cambio a modo 0~600[seq] 30.0 O 833 | X | X| X| X|O
velocidad
tiempo de bloqueo de
75 0h144B | Tmpo MueBusVel| salida de bisquedade | 0~60[seg] 1.0 X 836| O |0 X| X|X
velocidad previa
seleccion de 0 | No
77 0h144D Selec KEB B ; - O:No X 83 O |00 |X|X
acumulacién de energia | 1 | Si
-8 magnitud de arranque
Nota20) Oh144E Nivel ArnKEB de acumulacion de 110~140[%] 125.0 X 83 | O O O X X
energia
i magnitud de parada de
79 Oh144F Nivel ParoKEB ., .| 130~145[%)] 130.0 X 834 | O O O X X
acumulacion de energia
ganancia de
80 0h1450 Gan KEB » .| 1~2000 1000 O 834 | O O O X X
acumulacién de energia
82 frecuencia de deteccion
Notz21) 0h1452 Frec Det Perm 0~10[Hz] 2.00 O 914 | X [ X O X O
permanente
rango de frecuencias de
83 0h1453 Rango Frec Det 0~2[HZ] 1.00 (0] 914 | X |[X| O X|O

deteccion permanente
* [__]Siel codigo esta en gris se refiere a un cddigo oculto, que emerge solo en caso de definirselo.
No&19) | codigo CON-67 solo se visualiza cuando la tarjeta de la opcidn encoder esta instalada.
Noa20) | s codigos CON-78~80 sélo se visualizan cuando CON-77 (Selec KEB) esta en “Sf”.
Noa21)| s codigos CON-82~83 sélo se visualizan cuando DRV-09 (Modo Control) esta en “Vectorial”.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

13.1.5 Modo Parametro — Grupo de funciones de la bornera de entrada (=»IN)

Grupo de funciones de la bornera de entrada (PAR = IN)

Modo Control
Comunica- Display de . Valor Vv
B o Nombre Rango de ajuste L.
cién No. funcién inicial Llc
T T
00 - Salto a Cédigo salto a codigo 0~99 65 0] - 0| 0| 0| 0] O
frecuencia de entrada frecuencia de
(o)1 0h1501 MaxFrec EntAnl e . arranque~frecuencia | 60.00 (0] 721 0] 0] O] X| X
méxima analdgica L
méxima [Hz]
02 | 01502 | MéxParEntAnl | P deentadamaximo o qy. 100.0 O | 72 X X 0 0 0
analégico
. visualizacién de magnitud
05 0h1505 | Ajuste V1[V] do entrada V1. 0~10\V] 0.00 o) 72,0/ 0 0/ 0 0
06 0h1506 Polaridad V1 seleccion de polaridadde | O Urllpolar 0: _ X 72 0l ol o ol o
entrada V1 1 | Bipolar Unipolar
. constante de tiempo de
07 0h1507 Filtro V1 filtro de entrada V1 0~10000[mseq] 10 @) 72| 0] 0] 0] O] O
08 = 0h1508 | TemsVi S{‘S'O” minima de entrada. | _; 1 0.00 o 72,0 0 0 0 0
09 | 0n1509 | Porcentviyl | Porcenaedesaldade -, 6y00 0.00 o | 720/ 0 0/ 0 o0
tension minima en V1
10 | OhiS0A | TensVix2 5{‘3“’“ mévima de entrada |, ;1 10.00 o | 72,00 0 0 0
11 | Ohi50B | Porcentviyp | Porcenaiedesalidade |,y 10000 O | 72,0 0/ 0 0|0
tension maxima en V1
12 , tension minima de entrada
Now22) 0h150C Tens-V1x1 negativa V1 -10~0[V] 0.00 (0] 74 | 0 0] 0] 0] O
13 0hi50D  Porcent-viyr ~Porcenaiedesalidade g, oy 0.00 O | 74,0 0 0 0 0
tension minima negativa V1
14 | OhIS0E | Tens-vixy | BrSnmaxmadeentada) ., onn 100 O 74/ 0 0 0 0 0
negativa V1
15 | OhISOF | Porcent-viypy | Porcenaiedesaidade i 4, g0 200000 O | 74 0 0 0 0 0
tensién max. negativa V1
16 0h1510 Inversion V1 cambio de direccion de giro 2 g.o 0: No (0] 72| 0] 0] 0] O] O
17 Oh1511 Nivel Cuant V1 nivel de cuantificacion V1 | 0.04~10[%)] 0.04 X 72| 0/ 0] 0] O] O
20 | o514 | Visualll[ma] | ViSudlizacondemagniud | oqrn 0.00 o | 76 0/ 0/ 0 0 0
de entrada 11
22 | 0h1516 | Fitroll constante de iempode | ;500 10 o 76|00 0 0 0
filtro de entrada 11
23 | oh1517 | Corrlixl corriente minima de 0~20[mA] 4.00 o | 76,0 0 0 0 0
entrada I1
24 | 0n518 | Porcentilyn | Poreentajedesalidade ;00 0.00 o | 760 0 0 0 0
corriente minima en 11
25 | 0h1519 | Corllx2 coriente méxima de 4~20[mA] 20.00 o | 76 0/ 0/ 0 0 0
entrada |1
26 | OhI51A | Pocentilyz | Porcenaedesaidade i, a0 10000 O | 76, 0 0/ 0 0|0
corriente maxima en 11
31 Oh151F Inversion 11 cambio de direccién de giro 8 g,o 0: No (0] 76 | 0 0] 0, O] O
32 0h1520 Nivel Cuant 11 nivel de cuantificacién |1 0.04~10[%] 0.04 (@) 76 | 0/ 0| 0, O] O

* [ Siel codigo esta en gris se refiere a un cddigo oculto, que emerge solo en caso de definirselo.
N9222) | os codigos IN-12~15 sélo se visualizan cuando IN-06 (Polaridad V1) esté en “Bipolar”.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones de la bornera (PAR = IN)

. Modo Control
Chioen

Comuni- . . Rango de Valor Vv s|v
.. Display de funcién . L. opera- s |V
cacion No. ajuste inicial i / LI C
cion L Cc
F T|T
% 0h1523 | Ajuste V2[V] tE bR e 0~10V] 0.00 o |77 lolololo o
ez y magnitud de entrada V2 '
i i 0 | Unipolar 1
36 | 0hi524  Polaridad V2 seleccion de polaridad de s _ o (77 o000 0
entrada V1 1 | Bipolar Bipolar
. constante de tiempo de
37 0h1525 Filtro V2 filtro de entrada V2 0~10000[mseg] | 10 O 7-7 0O, 0, 0/0 1|0
tension minima de
38 0h1526 Tens V2 x1 entrada V2 0~10[V] 0.00 (0] 7-7 X X, 0/ 0| O
39 | 0h1527  PorcentV2yl B e 0.00 o 77 (0 0|0 0] O
tension minima en V2
4 | 0hi528 | Tens\V2x2 ST eI S0 0~10]] 10,00 o 77 | x X 0 o] o
entrada V2
porcentaje de salida de
41 0h1529 Porcent V2 y2 - Y 0~100[%] 100.00 (0] 7-7 0 0f 0] O O
tension maxima en V2
42 | Oh152A | Tens-V2xl USTEEALIEE 3 10~0]V] 0.00 o |77 |o|o|o|lo|o
entrada negativa \/2
43 | Ohi152B | Porcent-voyr | Porcendedesaldade | ,q, 0.00 o 77 (0o 0|l0 o] o0
tension minima en V2
44 | 0h152C | Tens-V2x2' (ET STERTITE IS -10~0]V] -10.00 o |77 |o| 0|0l o]o
entrada negativa V2
porcentaje de salida de
45 0h152F | Porcent-V2y2’ tension maxima negativa | -100~0[%)] -100.00 (0] 77 |0 0Ol O] O] O
enV2
i ireccio 0 No
46 | 0h1530 | InversionV2 EENL DESEEREENEE : 0:No o (77 |0 0 0 0|0
gro 1| Si
47 0h1532 | Nivel CuantV2 nivel de cuantificacién V2| 0.04~10[%] 0.04 (0] 7-7 0 0f 0] 0| O
visualizacion de
50 0h1534 Visual 12 [mA] magnitud de entrada 12 0~20[mA] 0.00 O 7-8 0O, 0, 0L 0O
. constante de tiempo de
52 0h1535 | Filtro 12 filro de entrada [2 0~10000[mseg] @ 15 (0] 78 |0 0| O] 0| O
53 0h1536 | Corrl2xl EEIET R e 2 0~20[mA] 4.00 o 78 0 0/ 0 0 0
entrada I2
54 | Oh1537 | Porcenti2yl PEEANEROEEENACE | 5 pagnn 0.00 o |78 |o]| o] o|ofo
corriente minima en 12
55 0h1538 | Corri2x2 T SRR 0~20[mA] 20.00 o 78 0 0/ 0 0 O
entrada 12
56 0h153D | Porcenti2y2 SRESIERERET 0S| 6 gy 100.00 o 78 |0 0 0 0|0

corriente maxima en 12

o de direcdid 0l No
61 | OhIS3E  Inversion 2 EIMIEE R B EIEEEIN N 0:No o 78 |00 0 0o

giro 1 Si
62 0h153F | Nivel Cuant 2 nivel de cuantificacion 12 | 0.04~10[%)] 0.04 O 77 |0 0/ O] O O

*[_] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
Noa23) | os codigos IN-35~62 sdlo se visualizan cuando la tarjeta de E/S extendida esta instalada.
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Capitulo 13 Tabla de funciones

Grupo de funciones de la bornera de entrada (PAR = IN)
Modo Control
Comuni- | Display de
cacion No. funcién

Nombre Rango de ajuste

65 | Ohl54l | DefinirPL | definirfuncion de bome P1 (1) E;guno 1FX X | 712/ 0 0 0] 0 0
66 0h1542 | Definir P2 definir funcibn debome P2 | 2 | RX 2:RX X 712 X| X| 0] 0] O
67 0h1543 | Definir P3 definir funcion de bome P3 | 3 | RST 5:BX X 10-15 0| 0| O O O
68 0h1544 | Definir P4 definir funcion de bome P4 | 4 | Disparo externo 4:Ext X 1080, 0] 0, 0| O
69 0h1545 | Definir P5 definir funcion de bome P5 | 5 | BX 7:Sp-L X 1015/ 0| 0| O] 0| O
70 0h1546 | Definir P6 definir funcion de borne P6 | 6 | JOG 8:Sp-M X 84 0| 0] 0] 0| O
71 0h1547 | Definir P7 definir funcién de borne P7 | 7 | Velocidad B 9:Sp-H X 710 0| 0| O, 0] O
72 0h1548 | Definir P8 definir funcién de bome P8 | 8 | Velocidad M 6:JOG X 710 0 0| O] O] O
NZ;) 0h1549 | Definir P9 definir funcién de bome P9 | 9 | Velocidad A 0: Ninguno X 710/ 0 0| O O] O
74 0h154A | Definir P10 | definir funcién de borne P10 10 | Velocidad X 0: Ninguno X 7-10 00 0 0 0
75 0h154B | Definir P11 | definir funcion de borne P11 | 11 | XCEL-L 0: Ninguno X 7-18

12 | XCEL-M 7-18

13 | Habilitar marcha 8-8

14 | Trifilar 8-7

15 | 2dafuente 7-30

16 | Intercambio 8-42

17 | Subir 8-6

18 | Bajar 8-6

19 | -reservado- -

20 | Borrar S/B 8-6

21 | Fijar analdgico 7-10

22 | Borrar I-Term 812

23 | Lazo abierto PID 8-12

24 | GananciaP 2 8-12

25 | Parada XCEL 7-21

26 | 2do motor 8-41

2T | parversal 853

5 pameversal 853

29 | Enclavamiento 1 8-60

30 | Enclavamiento 2 8-60

31 | Enclavamiento 3 8-60

32 | Enclavamiento 4 8-60

*[__] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
No@249 |_os codigos IN-73~75 sdlo se visualizan cuando la tarjeta de E/S extendida esta instalada.
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Grupo de funciones de la bornera de entrada (PAR = IN)
Modo Control
Comuni- Display de
cacion No. funcién

Nombre Rango de ajuste

33 | -Reservado- -
34 | Pre excitacion 8-30
35 | Velocidad/Par 8-32
36 | GananciaASR 2 8-27
37 | ASR P/PI 8-27
38 | Entrada temporiz. 9-15
39 | Entrada térmico 10-6
40 | Ref Dis Aux 81
41 | SEC-1 8-51
42 | SEC-2 8-51
43 | Manual 8-51
44 | Iraescalon 851
45 | Fijar escalon 8-51
46 | Jog en avance 85
47 | Jog en retroceso 85
48 | Bias de par 8-31
filtro de activacion de
85 0h1555 | RetdoEnDig ON | borne de entrada 0~10000[mseq] 10 o |731 0O 0| 0| 0O|O
multifuncion
filtro de desactivacion
86 0h1556 | RetdoEnDig OFF | de borne de entrada | 0~10000[mseg] 3 o |73 Ol 0| 0O|O|O
multifuncion
P11-P1
seleccién de punto de Punto de contacto
87 0h1557 | SelEnDig NA/NC | contacto de entrada | O A (NA) 0000 0000 X 739 | O, 0] O 0| O
multifuncion | | Puntode contacto
B (NC)
tiempo de retardo de
88 0h1558 | Retdo Marcha comando de 0~100[seq] 0.00 X 7-12 O/ 0|0 0| O
operacion
890 | 0h1559 | RetdoOrdseq | tempoderetardode 1, ooy o 1 X | 710 | 0o 0l 0 O O
comando secuencial
P11-P1
9 | OhiS5A | EstadoEntDig | SSRdodelbomede ol o 00000000 O | 731 O O/ O O O
entrada multifuncion
1 | OFF
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13.1.6 Modo Parametro — Grupo de funciones de la bornera de salida (= OUT)

Grupo de funciones de la bornera de salida (PAR = OUT)

. Modo Control
Comuni- .
.. Display de . S \) \'
cacion o Nombre Rango de ajuste Valor inicial
funcion / L C
No.
F T| T
00 - Salto a Codigo salto a cédigo 0~99 30 (0] - 0O 0,0 0| O
0 | Frecuencia
1 | Corriente
2 | Tension
3 | Tensién bus CC
4 | Par
5 | Vatios
6 | ldss
i 0:
01 | Oh1601 | Modo SalAnal | Slemento de salida LR — _ o |97/ 0/0 0 0 O
analdgica 1 8 | Frec. objetivo Frecuencia
9 | Frecuencia rampa
10 | Realim. velocidad
11 | Desv. velocidad
12 | Valor referen. PID
13| Valor realime. PID
14 | Salida PID
15| Constante
02 | 0h1602 | GanSalamal | Gnanciadesalda -1000~1000[%] 100.0 O 97/ 0/ 0 0 0l O
analogica 1
03 | 0h1603 | Bias SalAnal ?'as de salida analogica | _y 4, 10104 0.0 o 97/ 0/0 0 0l O
04 | 0h1604 | Filro SalAnal fl""o de salida analogica |, 4 600(mseg 5 o |97 0 0 olol o
05 | 0h1606 | ConstSalAnal | S2ida de constante 0~1000[%] 00 O 97/ 0 0 0 0 O
analdgica 1
monitoreo de salida
|~ 0, -
06 0h1606 | Mon SalAnal analégica 1 0~1000[%0] 0.0 - 97| ol ol ol Ol O
0 | Frecuencia
1 | Corriente
2 | Tension
3 | Tensién bus CC
4 | Par
5 | Vatios
6 | ldss
i 7 | lgss 0:
07 | Oh1607 | Modo SalAnaz | Slemento de salida °___ , o | 98 0o/olo 0o o
analdgica 2 8 | Frec. objetivo Frecuencia
9 | Frecuencia rampa
10 | Realim. velocidad
11 | Desv. velocidad
12 | Valor referen. PID
13| Valor realime. PID
14| Salida PID
15| Constante
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| ]

Grupo de funciones de la bornera de salida (PAR = OUT)

Comunica- Display de . L v v
.. i Rango de ajuste Valor inicial | opera-
cion No. funciéon By
cion
ganancia de salida 9-8
08 0h1608 | Gan SalAna2 . -1000~1000[%6] 100.0 (0] O/ 0| 0| 0| O
analégica 2
09 0h1609 | Bias SalAna2 Bias de salida analégica2 | -100~100[%] 0.0 (@) 9-8 | O/ O] 0| 0| O
10 0h160A | Filtro SalAna2 filtro de salida analdgica 2 0~10000[mseqg] ©) 9-8 | O/ 0| 0| 0| O
constante de salida 9-8
ik} 0h160B | Const%SalAna2 L 0~100[%0] 0.0 (0] O/ 0| 0| 0| O
analdgica 2
monitoreo de salida 9-8
12 0h160C | Mon Salana2 L 0~1000[%0] 0.0 (0] O/ 0| 0| 0| O
analdgica 2
0 | Frecuencia 9-9
1 | Corriente
2 | Tension
3 | Tension bus CC
4 | Par
5 | Vatios
6 | Idss
14 elemento de salida 7 | lgss 0:
Nota25) Oh160E | Modo SalAna3 L. - . (@] O O OO O
analdgica 3 8 | Frec. objetivo Frecuencia
9 | Frecuencia rampa
10 | Realim. velocidad
11 | Desv. velocidad
12 | Valor referen. PID
13 | Valor realime. PID
14 | Salida PID
15 | Constante
ganancia de salida 0]
15 Oh160F | Gan SalAna3 .. -1000~1000[%6] 100.0 99 O/ O O O O
analégica 3
16 0h1610 | Bias SalAna3 Bias de salida analégica3 | -100~100[%] 0.0 (©) 99 O/ 0O 0O O O
17 0h1611 | Filtro SalAna3 filtro de salida analdgica 3 0~10000[mseg] 5 (@) 99 O/ 0O 0O O O
constante de salida (@)
18 - Const%SalAna3 . 0~100[%0] 0.0 99 | O/O0O O O O
analégica 3
monitoreo de salida (0]
19 0h1613 | Mon SalAna3 . -1000~1000[%6] 0.0 99 | O/ 0O O O O
analégica 3
Noa2%) | os codigos OUT-14~25 sdlo se visualizan cuando la tarjeta de E/S extendida esta instalada.
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Grupo de funciones de la bornera de salida (PAR = OUT)

Modo Control
Comunica- Display de . L Chioen Vv
.. s Rango de ajuste Valor inicial .
cién No. funcién operacion c
T

0 Frecuencia
1 Corriente
2 Tension
3 Tension bus CC
4  Par
5 | Vatios
6 Idss
elemento de salida 7 | lgss 0:
20 0h1614 | Modo SalAna4 o o _ 99 'O O O O|O
analdgica 4 8 Frecuencia objetivo Frecuencia
9 | Frecuencia rampa
10 | Realimenta. velocidad
11 | Desvio de velocidad
12 | Valor referencia PID
13 | Valor realimentac. PID
14 | Salida PID
15 | Constante
ganancia de salida
21 0h1615 | Gan SalAna4 L. -1000~1000[%0] 100.0 - 99 | 0/ 0, 0O 0O O
analdgica 4
22 | 0h1616 | BiasSalAnaa | Dosdesadida -100~100%] 0.0 O 99 0 0 0 0 0
analogica 4
23 | Oh1617 | FilroSalAna4 | o de salida 0~10000[mseg] 5 o 99 |0 0/ 0 0|0
analdgica 4
24 .| Constesalanaa COMSEMEdesAda gy 0.0 O 99 0 0 0 0 0
analogica 4
25 = 01619  MonSalanas | Monforeodesaida -, qqy00 00 o 99 |0 0/ 0 0|0
analdgica 4
Bit 000~ 111
1 baja tension
i 9-10
30 | Ohi61E | ModoSalFallo | Slementode salida por fallo excepto baja| 010 o 0l0 0l 0 o0
fallo 2 - 9-16
tension
fallo final de
3 rearranque
automatico
31 | oner | Re€l elemento de rele 0 Ninguno 28:Disparo | O | 949 o 0| 0| 0| 0
multifuncion 1
32 | 0h1620 | Relé2 elemento de rele 1 FDT-1 13Machal © | 910 0 0 0 0 0
multifuncion 2
33 | gmepy | DefnirQl elemento de salida | ,, FDT-2 0:FDT-1 O Jogw|0/olo|o0]o0
multifuncion 1
34 Relé 3 i (o)
xsze | ON1622 elemento de salida | 5 FDT-3 0: FDT-2 910 0 0/ 0 0| 0
multifuncién 2
35 ohieez | Ree4 il aealb A FDT-4 0. FDT-3 © 910 0 0/ 0/ 0|0
multifuncion 2
36 | oOhieza RGeS oLl [ Sobrecarga | 0: FDT-4 O 910 0 0 0/ 0 0
multifuncion 4

Noa26) ) os codigos OUT-34~36 solo se visualizan cuando la tarjeta de E/S extendida esta instalada.
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Grupo de funciones de la bornera de salida (PAR = OUT)

. Modo Control
Comuni- .
.. Display de .
No.| cacién L Rango de ajuste
funcion
No.
6 IOL
7 Subcarga
8 Alarma de ventilador
9 Entrada en pérdida
10 Sobretension
1 Baja tension
12 Recalentamiento
13 Pérdida de comando
14 Marcha
15 Parada
16 Constante
17 Linea del variador
18 Linea de comunicacion
19 Busqueda de velocidad
20 Pulso de escaldon
21 Pulso de secuencia
22 Listo
23 Aceleracion transversal
24 Desaceleracion transv.
25 MMC
26 Dect velocidad cero
27 Dect par
28 Salida temporizador
29 Disparo
30 | Pérdida de teclado
31 %ED frenado dinamico
32 Ajuste de encoder
33 Direccion de encoder
34 | Control ON/OFF
35 Control del freno
. monitoreo de salida
41| 0h1629 | Estado SalDig L 000 9-10
multifuncion
. retardo de activacion de
50| 0h1632 | Rtdo SalDigON i L 0~100[seq] 0.00 9-17 oOolo o
salida multifuncién
51| 0h1633 | Rtdo SalDigOFF retardo de desactivacion 0~100[seq] 0.00 9-17
g de salida multfuncion d : 0|0] o0
seleccion de punto de Q1,Relé 2,Relé 1
52| 0h1634 | Sel SalDig contacto de la salida 0 | puntode contacto A (NA) | 000 9-17 olol o
multifuncion 1 | punto de contacto B (NC)
retardo de activacion de
53| 0h1635 | Rtdo ReFalloON i 0~100[seq] 0.00 9-16 oOolo o
salida por fallo
54| 0h1636 | RetSal Falla retardo de desactivacion 0~100.00[seg] 0.00 9-16
de salida por fallo ' d ' 0|0l 0
retardo de activacion de
55| 0h1637 | Tmzador ON ) 0~100.00[seg] 0.00 9-15 Olo O
temporizador
retardo de desactivacion
56| 0h1638 | Tmzador OFF . 0~100.00[seg] 100.0 9-15 OoOlo o
de temporizador
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57| 0h1639 | Detec Frec frequencia de deteccion | O~frecuencia maximal[Hz] 30.00 9-10
ancho de banda de la . .

58| 0h163A | Band DetFrec ] ~ O~frecuencia maxima[Hz] 10.00 9-10
frecuencia de deteccién
magnitud de par de

50| 0h1638 | Nivel DetPar agniadep 0~150[%] 100 9-15
deteccion
ancho de banda del par

60| 0h163C | Band DetPar ., 0~10[%] 5.0 9-15
de deteccion

*[__] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
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13.1.7 Modo Parametro — Grupo de funciones de comunicacién (= COM)

Grupo de funciones de comunicacién (PAR = COM)

Comuni- . Chio en Modo Control
., Display de . s \Y; Vv
cacion .. Rango de ajuste Valor inicial | opera-
funcion > / L C
No. cion
F T T
00 - Salto a Cédigo salto a cédigo 0~99 20 (@) - o ol ol ol o
ID de variador con
01 0h1701 | NUm InvRS-485 | comunicacion 0~250 1 @) 13 o/l ol ol ol o
incorporada
protocolo de 0 | ModBus RTU 0:
02 0h1702 | Protoc RS-485 comunicacion 1 | -Reservado - ModBus (@) 13 ol olol ol o
incorporada 2 | Debug en serie RTU
0 | 1200 bps
velocidad de ; 421388 Epz 3:
03 0h1703 | BaudV RS-485 | comunicacion P @) U3 o/ o 0o O O
incorporada 3 /9600 bps 9600 bps
4 | 19200 bps
5 | 38400 bps
definicion de la trama de (1) gggsg; o:
04 | 0h1704 | Modo RS-485 comunicacion : 13 ol ol ol olo
incorporada 2 | D8/PE/S1 D8/PN/S1
3 | D8/POIS1
retardo de transmision
05 0h1705 | Retardo Resp después de recepcion 0~1000[ms] 5ms o 13 ol ol ol ol o
06 version de software de
N7 ) ETEIY AT opcién de comunicacion | o O |0l ojoj0j0O|O
ID de variador con opcion
07 0h171B | FBusID de comunicacion 0~255 1 (@) Opcl o/l 0ol ol Ol O
velocidad de
08 0h1711 | FBUS Velc Baud | comunicacion con bus de | - 12Mbps Opcl o/l 0ol ol Ol O
campo
estado de LED de opcién
09 0h171C | LED FBus de comunicagion - - (0] Opcl ol olo ol O
30 0h171E | NUm DirecSal 0~-8 3 0] U7 ol ol ol ol o
31 0h171F | Direc Sal-1 direccion de salida 1 0000~FFFF Hex 000A @) 17 olol ol ol o
32 0h1720 | Direc Sal-2 direccion de salida 2 0000~FFFF Hex 000E @) 17 ol ol ol ol o
33 | Oh1721 Direc Sal-3 direccion de salida 3 0000~FFFF Hex 000F @] 17 olol ol ol o
34 0h1722 | Direc Sal-4 direccion de salida 4 0000~FFFF Hex 0000 o] 17, ol olol ol o
35 | 0h1723 Direc Sal-5 direccion de salida 5 0000~FFFF Hex 0000 (@) 17 o|lol ol ol o
36 | 0Ohl1724 | Direc Sal-6 direccion de salida 6 0000~FFFF Hex 0000 o] 17, ol olol ol o
37 | 0h1725 Direc Sal-7 direccion de salida 7 0000~FFFF Hex 0000 O 17 ol ol ol ol o
38 | Oh1726 Direc Sal-8 direccion de salida 8 0000~FFFF Hex 0000 (@) 17 olol ol ol o
*[__] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
Noa27) | os codigos COM-06~17 sélo se visualizan cuando la tarjeta de la opcién de comunicacion esta instalada.
Consultar el manual de la opcién.
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Grupo de funciones de comunicacién (PAR = COM)

Comunica-

Display de

Modo Control

Rango de ajuste v S|V
cién No. funcién g g / E \é L|C
F T| T
50 0h1732 | NUumbDirec Ent 0~8 2 (0] 117 |O O]l O] O|O
51| 0h1733 | Direct Ent-1 direccion de entrada 1 0000~FFFF Hex 0005 X 117 |O O, O| O| O
52 0h1734 | Direct Ent-2 direccién de entrada 2 0000~FFFF Hex 0006 X 17 |0 Ol 0| 0O|O
53| 0h1735 | Direct Ent-3 direccion de entrada 3 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |O O, O| O| O
54 0h1736 | Direct Ent-4 direccién de entrada 4 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |0 O] O| O|O
55| 0h1737 | Direct Ent-5 direccion de entrada 5 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |O O, O| O|O
56 0h1738 | Direct Ent-6 direccién de entrada 6 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 |0 O] O] O|O
57 0h1739 | Direct Ent-7 direccién de entrada 7 0000~FFFF Hex 0000 X 17 |0 Ol 0| 0O|O
58| Oh173A | Direct Ent-8 direccion de entrada 8 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |O O, O| O|O
. entrada multifuncién de . )
70 0h1746 | VirtualEnDi 1l comunicacion 1. 0 Ninguno 0: Ninguno (o) 15 |0 0Ol 0| 0|0
. entrada multifuncion de .
71| 0h1747 | VirualEnDi2 comunicacion 2 1 |RX 0:Ninguno | O 15 O 0| 0| 0O|O
) entrada multifuncién de )
72| 0h1748 | VirtualEnDi3 comunicacion 3 2 |RX 0:Ninguno | O n5 |0l 0| O] OO
. entrada multifuncién de )
73 0h1749 VirtualEnDi 4 comunicacion 4 3 RST 0: Ninguno (@) 11-5 Ol Ol O] O|0O
. entrada multifuncién de ) )
74 0h174A | VirtualEnDi5 comunicacion 5 4 | Disparoexterno | 0: Ninguno (o) 15 |0 0Ol 0| 0|0
. entrada multifuncion de .
75/ 0h174B | VirtualEnDi6 comunicacion 6 5 |BX 0:Ninguno | O 15 O 0| 0| 0|0
) entrada multifuncién de )
76 0h174C | VirtualEnDi 7 comunicacion 7 6 |JOG 0: Ninguno (0] 115 |0 Ol 0| 0O|O
. entrada multifuncién de . )
77 0h174D | VirtualEnDi8 comunicacion 8 7 | Velocidad-L 0: Ninguno (o) 115 |0 Ol O] O|O
. entrada multifuncién de . )
78 0hl174E | VirtualEnDi9 comunicacion 9 8 | Velocidad-M 0: Ninguno (o) 15 |0 0Ol 0| 0|0
. entrada multifuncion de . .
79| Ohl74F | VirtualEnDi 10 comunicacion 10 9 | Velocidad-H 0: Ninguno o 15 |0 0O 0| 0|0
) entrada multifuncién de . )
80 0h1750 VirtualEnDi 11 comunicacion 11 10 | Velocidad-X 0: Ninguno (o) 15 |0l Ol Ol 0|0
. entrada multifuncién de )
81 0Oh1751 VirtualEnDi 12 comunicacion 12 11 | XCEL-L 0: Ninguno O 11-5 Ol O O Ol 0O
. entrada multifuncién de )
82 0h1752 | VirtualEnDi 13 comunicacion 13 12 | XCEL-M 0: Ninguno (o) 115 |0 Ol O] 0|0
) entrada multifuncién de - )
83 0h1753 | VirtualEnDi 14 comunicacion 14 13 | Habilitar marcha | 0: Ninguno e} 115 | O O] O] O|O
) entrada multifuncién de . )
84 0h1754 | VirtualEnDi 15 comunicacion 15 14 | Trifilar 0: Ninguno (0] 115 |0 Ol O] O|O
. entrada multifuncién de )
85 0h1755 | VirtualEnDi 16 comunicacion 16 15 | 2dafuente 0: Ninguno 11-5
16 | Intercambio 0: Ninguno -
17/18| Subir/Bajar
19 | Reservado
20 | Borrar S/B
21 | Fijar analégico
22 | Borrar |-Term
23 | Lazo abierto PID
24 | GananciaP 2
25 | Parada XCEL
26 | 2do motor
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Desnivel
27 transversal B
% | panvarsalA
29 | Enclavamiento 1
30 | Enclavamiento 2
31 | Enclavamiento 3
32 | Enclavamiento 4
33 | -Reservado-
34 | Pre excitacion
35 | Velocidad/Par
36 | GananciaASR 2
37 | ASRP/PI
38 | Entrada temporiz.
39 | Entrada térmico
40 | Ref Dis Aux
41 | SEC-1
42 | SEC-2
43 | Manual
44 | Iraescaldn
45 | Fijar escalén
46 | Jog en avance
47 | Jog en retroceso
48 | Sesgo de par
monitoreo de entrada
86 0h1756 | Estado Ent Dig multifuncion de 0 11-5 o o ol olo
comunicacion
) . 0 | RS-485
20 175A Sel Mod Com seleccion de tipo de 1 Teclado o 11-5 o o ol olo
monitoreo RS-485
2 Bus de campo
91 175B NUm Rec Tram nﬂmerc.),de ramas de - 0 11-5 oo ol olo
recepcion
92 175C NUmM Tram Err numero de tramas de - 0 115 o o ol olo
error
93 175D NUm Tram NEsc nimero de tr_amas eon - 0 11-5 o o ol olo
error de escritura
o4 0 |No
Noa Actual Com 0 1-5 ol o|o|oO|O
272) 1 Si
Nota27

) El codigo COM-94 se visualiza cuando la tarjeta de la opcion comunicacién esta instalada.
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13.1.8 Modo Parametro — Grupo de funciones de aplicacién (avanzadas) (= APP)

Grupo de funciones de aplicacion (avanzadas) (PAR > APP)

Modo Control

Comunica- Display de Valor
.. P y Rango de ajuste v S|V
cién No. funcién inicial / Ll c
F T T
00 - Salto a Cadigo salto a cddigo 0~99 20 ®) - O/ 0|0 0| O
0 Ninguno
y y 1 | Transversal
seleccién de funcion de 0:
01 0h1801 | Modo App L 2 Proc PID ) X - Ol 0| O] X X
aplicacion Ninguno
3 Reservado
4 Secuencia auto.
08 rango de operacion
Nota2s) 0h1808 | Rang% Trv 0~20[%)] 0.0 (0] 853 | O O O X| X
transversal
magnitud de scramble
09 0h1809 | % Mag Trv 0~50[%)] 0.0 (0] 853 | O O O X | X
transversal
tiempo de aceleracion
10 Oh180A | TmpoAcel Trv 0.1~600.0[seq] 20 (0] 853 | O O O X| X
transversal
tiempo de
1 0h180B | Tmpo Dec Trv desaceleracion 0.1~600.0[seq] 30 (0] 853 | O O O X| X
transversal
limite superior de
12 0h180C | Offset Trv Al . 0~20.0[%] 0.0 (@] 853 O | O]l O X| X
desnivel transversal
limite inferior de desnivel
13 0h180D | Offset Trv Ba 0~20.0[%] 0.0 (0] 853 | O O O X | X
transversal
16 : . '
nomz9) | Oh1810 | Salida PID monitoreo de salida PID | [%] 0.00 = 812 | O Ol O X| X
monitoreo de referencia
17 0h1811 | Valor Ref PID b [%0] 50.00 - 812 O O] O X| X
monitoreo de
18 0h1812 | Valor Ret PID . y [%0] 0.00 - 812 O O]l O X| X
realimentacion PID
) definicion de referencia
19 0h1813 | Ajte Ref PID 5D -100~100[%] 50% (0] 812 | O O O X| X
0 Teclado
1 Vi
2 11
3 V2
» ; 4 12
seleccién de referencia 0:
20 0h1814 | TipoRef PID 5 RS-485 X 812 O O O X X
PID Teclado
6 Encoder
7 Bus campo
8 PLC
9 Sincro

10 Tipo binario
*[_] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
N9228) | os codigos APP-08~13 s6lo se visualizan cuando APP-01 (Modo App) esta en “Transversal”.
N9a29) | os codigos APP-16~45 se ven cuando APP-01 (Modo App) esta en “Proc PID” 0 “MMC” y APO-34 (Regul Bypass) es “No”.
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| =]
Grupo de funciones de aplicacion (avanzadas) (PAR = APP)

Comunica-| Display de Valor
.. P y Rango de ajuste v s| v S|V
cién No. funcion inicial / Ll ¢
F T| T
0 Vi
111
2 V2
3 12
seleccion de realimentacion | 4 | RS-485
21 | 0h1815  TipoRetno PID PID 5 | Encoder 0:VvV1 X 812 O O O] X| X
6 | Bus de campo
7 PLC
8 | Sincro
9 | Tipo binario
22 0h1816 | GanP PID ganancia proporcional PID | 0~1000[%)] 50.0 (o) 812 O Ol O] X| X
53 Oh18l7  TmpolPID tF',eIQp" de caleulointegral |, -0 gfseq 100 o 812 0 O O X X
24 0h1818 | Tmpo D PID tiempo diferencial PID 0~1000[mseg] 0 (0) 812| O O O] X| X
ganancia en avance de " -
25| 0h1819 | GanF PID alimentacion PID 0~1000.0[%] 0.0 (e} 812 O O| O X| X
escala de ganancia _ .
26 Oh181A | Escala GanP proporcional 0~100.0[%] 100.0 X 812 O O]l O X| X
27 0h181B | Filtro SalPID filtro de salida PID 0~10000[ms] 0 (o) 8-12 X | X
frecuencia del limite i te L
29 | 0h181D | LimitAlPID . inferior PID[Hz]~ 60.00 (o) 812 O O]l O] X| X
superior PID
300[Hz]
- frecuencia del limite inferior | -300~frecuencia de
gy | Qs | LiEs D PID limite superior PID[Hz] -60 o §12]1 0] 0] O] X| X
0 | No
31 | Ohi81F | InvSal PID inversion de salida PID 1 s 0: No X 812 O O| O] X| X
32 | 0h1820 | EscalaSal PID | escalade salida PID 0.1~1000[%] 100.0 X 812 O O| O X| X
frecuencia de operacion de | O~frecuencia maxima
34 Uiz | FEBlFE AL periodo de control PID [Hz] 0.00 = gL21 01010 XI'X
nivel de operacion de AT
35 0h1823 | Sal Pre-PID perfodo de control PID 0~100[%0] 0.0 X 812 O Ol O] X| X
tiempo de retardo de
36 0h1824 | Rtdo Pre-PID operacion de periodo de 0~9999[seq] 600 (o) 812 Ol Ol O X| X
control PID
, tiempo de retardo de modo | -
37 0h1825 | Rtdo Dormir suspension de PID 0~999.9[seq] 60.0 (0) 812| O Ol O] X| X
. frecuencia de modo O~frecuencia méxima
38 | 0h1826 | FrecDormir PID suspensi6n de PID [H] 0.00 (0] 812 O O| O X | X
39 | 0h1827 | NivReactPID | nivel de reactivacion PID 0~100[%] 35 (e} 812| O Ol O X| X
0 Hasta nivel ;
40 0h1828 | Modo Despertar deﬁn|_0|or!p| e modo de 1 Més del nivel 0: Hasta el (o) 812 O O O] X X
reactivacion PID o nivel
2 Después nivel
42 | 0h182A | Sel Unid PID seleccion de unidad de 0 % 0: % o 812 O O O] X X
periodo de control PID 1 | Bar
2 mBar
3 Pa
4 | KPa
5 Hz
6 rpm
7 |V
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Modo Control

Co'lj1unica- Displaxde Rango de ajuste .V?If)r Vv s v
cién No. funcién inicial / S|V Ll ¢
F T| T
8 |1
9 | kw
10 | HP
1 | C
12 | °F
43 | 0h182B | GanUnid PID | ganancia de unidad PID 0~300[%0] 100.00 ®] 812 O O] O] X| X
0 | X001
1 | X01
44 | 0h182C | EscalaUnid PID  escala de unidad PID 2 X1 2x1 (@) 812 O O O] X X
3 | Xo01
4 | X001
2da ganancia proporcional
45 | 0h182D | Gan P2PID e, 0~1000[%0] 100.0 X 812 O Ol O X| X
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I
13.1.9 Modo Parametro — Grupo de operacion en secuencia automatica (=»AUT)

Modo Control

Grupo de operacion en secuencia automatica (PAR = AUT)

Comuni- .

B Display de . Valor

cacion Rango de ajuste L.
inicial

funcién

00

01

02
Nota30)

03

Nota31)

05
Nota32)

10
Nota33)

12

13

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

27

28

[\[o}

0h1901

0h1902

0h1903

0h1904

0h1905

Oh190A

0h190B

Oh190C

0h190D

Oh190E

Oh190F

0h1910

0h1911

Oh190E

Oh190F

0h1910

0h1915

0h1906

0h1907

0h1918

0h1919

0h191A

0h191B

0h191C

Salto a Cadigo

Modo Auto

CheqAuto

Selec Sec
NUm Sec 1

NUm Sec 2

Sec 1/1 Frec

Sec 1/1 TXcel
Sec 1/1 TmpEst
Sec 1/1 Dir

Sec 1/2 Frec
Sec 1/2 TXcel
Sec 1/2 TmpEst
Sec 1/2 Dir

Sec 1/3 Frec
Sec 1/3 TXcel
Sec 1/3 TmpEst
Sec 1/3 Dir

Sec 1/4 Frec
Sec 1/4 TXcel
Sec 1/4 TmpEst
Sec 1/4 Dir

Sec 1/5 Frec
Sec 1/5 TXcel

Sec 1/5 TmpEst

salto a cédigo

tipo de operacion
automatica

tiempo de retardo de
borne en operacion
automatica
seleccion de tipo de
secuencia

numero de pasos de
secuencia 1

ndmero de pasos de
secuencia 2

frecuencia de referencia
11

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/1
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/1
direccién de operacion
11

frecuencia de referencia
12

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/2
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/2
direccién de operacion
12

frecuencia de referencia
1/3

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/3
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/3
direccién de operacion
1/3

frecuencia de referencia
1/4

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/4
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/4
direccion de operacion
1/4

frecuencia de referencia
1/5

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/5
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/5

0~99
0 Auto-A
1 Auto-B

0.02~2.00[seq]

1-2
1-8

1-8

frecuencia de
arranque
~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

11.00

5.0

5.0

1. Avance

21.00

5.0

5.0

1. Avance

31.00

5.0

5.0

1. Avance

41.00

5.0

5.0

1. Avance

51.00

5.0

5.0

8-51

8-51

8-51

8-51

8-51

8-51

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

ollle] N - <
[ole] r
[elfe] O <
X (X e
PP d — O <
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29

30
31
32

33

35
36
37
38
39
40

41

43
Nota34)

45

46

47
48

49

50

51

52

53

13-31

Comuni-

cacion
No.

0h191D

0h191E

Oh191F

0h1920

0h1921

0h1922

0h1923

0h1924

0h1925

0h1926

0h1927

0h1928

0h1929

0h192B

0h192C

0h192D

0h192E

0h192F

0h1930

0h1931

0h1932

0h1933

0h1934

0h1935

0h1936

Display de
funcion

Sec 1/5 Dir

Sec 1/6 Frec
Sec 1/6 TXcel
Sec 1/6 TmpEst
Sec 1/6 Dir

Sec 1/7 Frec
Sec 1/7 TXcel
Sec 1/7 TmpEst
Sec 1/7 Dir

Sec 1/8 Frec
Sec 1/8 TXcel
Sec 1/8 TmpEst
Sec 1/8 Dir

Sec 2/1 Frec
Sec 2/1 TXcel

Sec 2/1 TmpEst

Sec 2/1 Dir

Sec 2/2 Frec
Sec 2/2 TXcel

Sec 2/2 TmpEst

Sec 2/2 Dir

Sec 2/3 Frec

Sec 2/3 TXcel

Sec 2/3 TmpEst

Sec 2/3 Dir

direccion de operacion
1/5

frecuencia de referencia
1/6

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/6
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/6
direccion de operacion
1/6

frecuencia de referencia
17

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/7
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/7
direccion de operacion
17

frecuencia de referencia
1/8

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 1/8
tiempo de operacion a
velocidad constante 1/8
direccién de operacion
1/8

frecuencia de referencia
2/1

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/1
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/1

direccion de operacion
2/1

frecuencia de referencia
22

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/2
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/2

direccién de operacion
212

frecuencia de referencia
213

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/3
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/3

direccion de operacion
2/3

Rango de ajuste

1 | Avance
1 | Auto-B

0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

1 Avance

1 Auto-B
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso

1 Avance

0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]
0.1~600.0[seq]

0 Retroceso

1 Avance

0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

1 Avance

1 |Auto-B

Valor
inicial

1. Avance

60.00

5.0

5.0

1. Avance

51.00

5.0

5.0

1. Avance

21.00

5.0

5.0

1. Avance

12.00

5.0

5.0

1. Avance

22.00

5.0

5.0

1. Avance

32.00

5.0

5.0

1. Avance

8-59

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

S
L

o

\"
C

O

S
L
T
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52

56

57

58

59

60

61

62

63

65

66

67

68

69

70

71

72

73

74

*
N

Noa3h) ) codigo AUT-04 s6lo se visualiza cuando AUT-03 (Selec Sec) esta en “1”.
Noa32) 1 codigo AUT-05 solo se visualiza cuando AUT-03 (Selec Sec) esta en “2”.
%233 |os codigos AUT-10~41 so6lo se visualizan cuando AUT-03 (Selec Sec) esta en “1”.

N

Comuni-
cacion
No.

0h1937

0h1938

0h1939

0h193A

0h193B

0h193C

0h193D

0h193E

0h193F

0h1940

0h1941

0h1942

0h1943

0h1944

0h1945

0h1946

0h1927

0h1948

0h1949

0h194A

Si el codigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.

Display de
funcion

Sec 2/4 Frec
Sec 2/4 TXcel
Sec 2/4 TmpEst
Sec 2/4 Dir
Sec 2/5 Frec
Sec 2/5 TXcel
Sec 2/5 TmpEst
Sec 2/5 Dir
Sec 2/6 Frec
Sec 2/6 TXcel
Sec 2/6 TmpEst
Sec 2/6 Dir
Sec 2/7 Frec
Sec 2/7 TXcel

Sec 2/7 TmpEst

Sec 2/7 Dir

Sec 2/8 Frec
Sec 2/8 TXcel

Sec 2/8 TmpEst

Sec 2/8 Dir

frecuencia de referencia
2/4

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/4
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/4
direccion de operacion
2/4

frecuencia de referencia
2/5

tiempo de aceleracion/
desaceleraicén 2/5
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/5
direccion de operacion
2/5

frecuencia de referencia

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/6
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/6
direccion de operacion
2/6

frecuencia de referencia
27

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/7
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/7

direccién de operacion
2/8

frecuencia de referencia
2/8

tiempo de aceleracion/
desaceleracion 2/8
tiempo de operacion a
velocidad constante 2/8

direccion de operacion
2/8

Rango de ajuste

0.01~frecuencia
méaxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

1 Avance

1 Auto-B
0.01~frecuencia
méaxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]

0.1~600.0[seq]

0 Retroceso
1 Avance
0.01~frecuencia
maxima[Hz]

0.1~600.0[seq]
0.1~600.0[seq]
0 Retroceso

1 Avance

0.01~frecuencia
méaxima[Hz]

0.1~600.0[seq]
0.1~600.0[seq]

0 Retroceso

1 Avance

Valor

inicial

42.00

5.0

5.0

1. Avance

52.00

5.0

5.0

1. Avance

60.00

5.0

5.0

1. Avance

52.00

5.0

5.0

1. Avance

22.00

5.0

5.0

1. Avance

O

El grupo AUT s0lo se visualiza cuando APP-01 (Modo App) esta en “Secuencia Automatica”.

Noa3%) | os codigos AUT-43~74 s6lo se visualizan cuando AUT-03 (Selec Sec) esta en “2".

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

Modo Control

O Rl

S
L

o

\"
C

(0]

S

Pl - O <

L
T
X
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13.1.10 Modo Parametro — Grupo de funciones de tarjeta de opcion (=>APO)

Grupo de funciones de tarjeta de opcion (PAR = APO)

Comuni— Modo Control

Display de Valor

cacion g Nombre Rango de ajuste ||. . . v S|V
No funcién inicial clLic
’ T| T
00 - Salto a Cadigo | salto a codigo 0~99 20 ®) o 0| 0| O O
il 0 | Ninguno :
Nowzs | ON1AOL Enc Opc Mode | Modo de funcion con encoder | 1 | Realimentacion N.in o 0] 817/|0 O/ 0O O O
2 | Referencia 9
0 | Line Driver
04 0h1A04 | Sel Tipo Enc seleccion de tipo de encoder | 1 | Totem o Com R X 819 O O/ O O O
Driver
2 | Open Collector
S 0 (A+B)
Sel DPUIsos Enc Direccion de pulsos de i
05 0h1A05 encoder 1 | -(A+B) (A+B) X 8190 O O O O
2 A
06 0h1A06 | NUm Pulsos Enc | nimero de pulsos de encoder | 10~4096 1024 X 819 O Ol Ol O O
08 oh1A08 | Retorno Enc monitoreo de realimentacion | - L (0] 819/ 0 Ol 0ol 0Ol O
09 0h1A09 | RefPulsos monitoreo de referencia - s 0) - oo o o o
10 0h1A0A | Filtro Enc fitro de entrada de encoder | 0~10000[mseg] 3 (0] - 00 O O O
pulso minimo de entrada de
1 Oh1AOB | PulsosEncxl - oo 0~100[kHz] 0.0 o - |0 X 0O X O
Percent Enc vl porcentaje de salida de pulso )
12 Oh1A0C YL | minimo de encoder 0~100[%] 0.00 @] - |0 X| O] X| O
pulso maximo de entrada de
13 | OhlAOD | PulsosEncx2 | o . 0~200[kHz] 100 @ - |0 X 0 X O
orcentaje de salida de pulso
14 Oh1AOE | Percent Ency2 Enéximoalde encoder > 0~100[%] 100 o - |0 X 0o X| O
20 visualizacion de nimero de
) 0h1A14 | MotAux Marcha | operaciones de motores 0~4 0 (0] 856 1O Ol O X X
auxiliares
seleccion de primer motor
21 0h1A15 | SelMotAux B 1-4 1 X 856 |0 O O X| X
tiempo de operacion de :
22 | Oh1A16 | TmpoAutoCa . " romatico XXXX[Min] 0:00 O 85 O O O X X
frecuencia de arranque de ler
23 0h1A17 | FrecAranl i 0~60[HZ] 49.99 @] 856 O O O X X
frecuencia de arranque de
24 0h1A18 | FrecArran2 2do motor auxiliar 0~60[Hz] 49.99 O 85 |0 Ol O X| X
frecuencia de arranque de 3er
25 | Oh1A19  FrecAman3 el aTa 0~60[Hz] 49.99 O 85 O O O X X
frecuencia de arranque de 4to
26 | OhlAlA | FrecAman4 motor auxiliar 0~60[HZ] 49.99 O 85 O O O X X
frecuencia de parada de ler
27 Oh1A1B | FrecParol T 0~60[HZ] 15.00 @] 856 O O O X X
frecuencia de parada de 2do
28 oh1A1C | FrecParo2 motor auxiliar 0~60[Hz] 15.00 O 85 |0 Ol O X| X
frecuencia de parada de 3er
29 | OhlA1D FrecParo3 ialias aTan 0~60[Hz] 15.00 O 85 O O O X X
frecuencia de parada de 4to
30 | OhlAlE | FrecParo4 motor auxiliar 0~60[HZ] 15.00 O 85 O O O X X
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Comuni— Modo Control

y Display de ) Valor
cacion P L Nombre Rango de ajuste ||. .. v v S
funcion inicial L
J\[o} (o]
T
tiempo de retardo de
31 Oh1A1F | Rtdo MarAux 0~3600.0[seq] 60.0 (@) 85 O O| O X| X

arranque de motor auxiliar
tiempo de retardo de parada

32 0h1A20 | Rtdo ParAux - 0~3600.0[seq] 60.0 @] 85 O O| O X| X
de motor auxiliar

seleccién de nimero de

33 O0h1A21 | Num Mot Aux » 04 4 X 857 1O O| O X| X
motor auxiliar
» 0 | No
34 0h1A22 | Regul Bypass seleccion de bypass nE 0: No X g57 O O O X| X
i
0 | Ninguno
seleccién de modo de cambio -
35 0h1A23 | Modo CaAuto L 1 | Auxiliar 1: Aux. X g57 1O O O X| X
automatico
2 | Principal
36 O0h1A24 | Tmpo CaAuto | tiempo de cambio automatico | 0~99:00[min] 72:00 O g57 O Ol O X| X
0 | No
38 Oh1A26 | FraServicio seleccién de enclavamiento 0: No @) g57 |O O| O X| X
1 Si
tiempo de retardo de
39 0h1A27 | Rtdo FraServ 0.1~360.0[seq] 50 @) 857 |O O| O] X| X

operacion de enclavamiento
) diferencia de presion de
40 0h1A28 | Actual Pr Dif . . 0~100[%0] 2 0] 857 O O O X| X
operacion de motor auxiliar
tiempo de aceleracion de
motor principal cuando
41 0h1A29 | TmpoAcel Aux . , 0~600.0[seq] 2.0 (@) 861 O O| O] X| X
disminuye el nimero de
bombas
tiempo de desaceleracion de

motor principal cuando

42 Oh1A2A | TmpoDec Aux 0~600.0[se 20 @) N O O] O X| X
> aumenta el nimero de [sed] el
bombas
58 Oh1ASA LED Estado estado de LED de opcién o o ol olololo
HoEsT) PLC PLC be
version de software de tarjeta
59 Oh1A3B | Ver SW PLC > - 1.X @) Opc |OL O O O O
de opcion PLC
60 O0h1A3C | Esc Dato 1 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 @] Opc |OL O O O O
61 Oh1A3D | Esc Dato2 PLC O~FFFF[Hex] 0000 (@) Opc O Ol O O O
62 Oh1A3E | Esc Dato 3 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 @] Opc |OL O O O O
63 Oh1A3F | Esc Dato 4 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 O Opc O Ol O O O
64 O0h1A40 | Esc Dato5PLC 0~FFFF[Hex] 0000 @] Opc |OL O O O O
65 0h1A41 | Esc Dato 6 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 O Opc O Ol O O O
66 Oh1A42 | Esc Dato 7 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 @] Opc |OL O O O O
67 0h1A43 | Esc Dato 8 PLC O0~FFFF[Hex] 0000 O Opc O Ol O O O
76 Oh1A44 | Leer Dato 1 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 (@) Opc | O Ol O O O
77 Oh1A45 | Leer Dato 2 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 @] Opc |OL O O O O
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Chio

Comuni— . Modo Control
Display de Valor en

No. | cacién N Nombre Rango de ajuste | |. . . v S|V
No. funcion inicial | opera- / Ll ¢

cién F T T

78 0h1A41 | Leer Dato 3PLC 0~FFFF[Hex] 0000 (0] Opc O Ol O O| O
79 0h1A42 | Leer Dato 4 PLC O~FFFF[Hex] 0000 (0] Opc |O O O O] O
80 0h1A43 | Leer Dato 5 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 (0] Opc O Ol O O O
81 Oh1A44 | Leer Dato 6 PLC O~FFFF[Hex] 0000 (0] Opc |O O O O| O
82 Oh1A45 | Leer Dato 7 PLC 0~FFFF[Hex] 0000 (0] Opc O Ol O O| O
83 Oh1A46 | Leer Dato 8 PLC O~FFFF[Hex] 0000 (@) Opc |[O O O O] O

*[__] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.
No@3) | os codigos APO-01~14 solo se visualizan cuando la tarjeta del encoder esté instalada.

Noa39) | os codigos APO-20~42 s6lo se visualizan cuando APP-01 (Modo App) esta en “MMC”.

No@37) | os codigos APO-58~83 sdlo se visualizan cuando la tarjeta de opcion PLC esta instalada.
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13.1.11 Modo Parametro — Grupo de funciones de proteccion (< PRT)

Grupo de funciones de proteccion (PAR = PRT)

Modo Control

Comunica- Display de . s \Y; S|V
i I Nombre Rango de ajuste Valor inicial
cion No. funcién / Ll C
F T| T
00 - Salto a Cédigo salto a codigo 0~99 40 O/ O0/0O0|l0O]O
definicion de 0 | Sewicionormal | 1: senvicio
04 0n1804 | Tipo de Carga magnitud de carga | 1 Servicio pesado | pesado 1021 0)010/ 00
Bit | 00~11
proteccion de fase Fase abierta de
05 0h1B05 | CheqPerdFase | abierta de entrada/ 1 salida 00 107 | O O] 0| O| O
salida Fase abierta de
2
entrada
banda de tensiones
06 0h1B06 | Band Ten Ent de fase abierta de 1~100[V] 40 107 | O O| O] O] O
entrada
tiempo de
07 0h1B07 | Tmpo Dec Fallo | desaceleracionen | 0~600[seg] 30 109 | Ol 0| 0| O| O
caso de fallo
seleccién de 0 No
08 0h1B08 | Reinicio RST arranque en caso de - 0: No 83 | O| O| O] O| O
reseteo de fallo 1 Si
ndmero de
09 0h1B09 | Nim Reintentos | rearranques 0~10 0 83 | O| O| O] O] O
automaticos
10 tiempo de retardo de
- Oh1BOA | RetReintent rearrangque 0~60.0[seq] 1.0 838 | O/ 0O O Ol O
automatico
) 0 Ninguno
operacidnencaso | Advertencia
1 0h1BOB | ModPerdSefialM | de pérdida de > Marcha libre 0: Ninguno 108 | Ol O] Ol O| O
comando de teclado -
3 Desaceleracion
0 Ninguno
operacibnencaso | 1 Marcha libre
. de pérdida de 2 Desaceleracion )
12 0h1BOC | ModPerSefialRef comando de 3 Entrada fija 0: Ninguno 109 | O] O O] O| O
velocidad 4 Salida fija
5 Pérdida preselec.
tiempo de
13 | 0miBoD | TmpoPerRefvel | Svaluacionde 0.1~120[seg]
Nota3o) P pérdida de comando | 9 = 1o olw 9 9w
de velocidad
frecuencia de
CREEELT ENEEED frecuencia de arranque
14 Oh1BOE | Mod FunPerVel | de pérdidade ~frecuencia maximalHz] 0.00 10-9 O O/ 0O OO
comando de
velocidad
' nivel ,de.evaJuauon 0 Mitad de x1 0: Mitad de 10-9
15 Oh1BOF | NivelPerEntAna | de pérdida de 1 Hasta x1 O O O O O
entrada analdgica X x1
0 No 10-2
> . 0:No Oo| O
seleccion de alarma | 1 Si
17 Oh1B11 | SelecAlarma SC por sobrecarga 1 Marcha libre 00 ©
2 Desaceleracion
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Pag. Modo Control
Comunica- Display de
.. P y Rango de ajuste Valor inicial v v
cion No. funcién / C
F T
. nivel de alarma por 0
18 0h1B12 | Nivel Alarma SC sobrecarga 30~180[%] 150 102 | ol ol o] o] O
tiempo de alarma .
19 0h1B13 | TmpoAlarmaSC por sobrecarga 0~30.0[seq] 10.0 102 Ol Ol ol Ol O
operacion en caso 1: Marcha
20 0h1B14 | Selec Fallo SC de fallo por 0 Ninguno h 102 | ol ol ol ol O
sobrecarga libre
22 | 0h1B16  TmpoFalosc | lempodefalopor 4 gy 60.0 102 0 0 0 0 O
sobrecarga
25 | 0hiB19 | SelAamaBc | Soieccondealama 0 | No 0:No 1012 0/ 0/ 0/ 0| O
por baja carga 1 Si
26 | OhBIA | TmpoAlamaBc | lempodeadlama |, gn, oo 100 1012 0| 0l 0| 0| O
por baja carga
seleccion de fallo por 0 Ninguno
27 0h1B1B | Sel Fallo BC bai P 1 Marcha libre 0:Ninguno 1012 | O| O| O| O| O
aja carga —
2 Desaceleracion
28 | 0hBIC  TmpoFaloBc | tempodefalopor 4 qnyeeq 300 1012 0| 0/ 0| 0| O
baja carga
20 | OhiBID | NivelInfBC 'Qr';z'”fe”or debaia | 15_z006 30 1012 0| 0/ 0| 0| O
30 | Oh1BIE | Nivel SupBC limite superior de | 4, 4 0y04] 30 1012 o] 0o, 0l o] o
baja carga
operacionencaso |0 Ninguno
31 | OhIBIF | FalaNoMotor | Uedeteccionde . 0: Ninguno 1016 0| 0 0| O O
ausenciade motor | 1 Marcha libre
conectado
32 nivel de corriente de
Notado) 0h1B20 | Niv Sin Motor deteccion de motor | 1~100[%] 5 1016 | O] O| 0| O| O
no conectado
retardo de deteccion
33 0h1B21 | Tmpo Sin Motor | de motor no 0.1~10.0[seq] 3.0 1016 | O| O| O| O| O
conectado
seleccién de 0 Ninguno
operacion después | 1 Marcha libre
34 | 0h1B22 | SelParoST de deteccion por 0:Ninguno 106 | 0O 0 0| 0 O
sensor de 2 D leracion
recalentamiento del esace
motor
seleccion de entrada | O Ninguno
de sensor de 1 Vi
35 0h1B23 | SelEntST deteccion de 2 11 0:Ninguno 106 | Ol O 0| O] O
recalentamiento del | 3 V2
motor 4 2
nivel de fallo del
36 | 0h1B24 | NivFalaST sensor de deteccion | _j oy 500 106
de recalentamiento
del motor
ir;\zgre df: "(;)ectj:(icién 0 Bajo
37 0h1B25 | Area Det Sens : 0: Bajo 106 O O Ol O O
de recalentamiento | 4 Alto
del motor
0 Ninguno
selecciondefalo |1 | Marchalbre .
40 0h1B28 | SelFallo ETH . 0: Ninguno 101 | O] O O] O| O
termoelectrénico v
2 Desaceleracion
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Modo Control
Comunica- Display de
.. P y Rango de ajuste Valor inicial
cién No. funcién
régimen
42 Oh1B2A | ETH 1min termoelectrénico 120~200[%0] 150 10-1 olol o]l o
durante 1 minuto
régimen
43 0h1B2B | ETH Cont termoelectronico 50~200[%] 120 10-1 O ol ol o
consecutivo
., Bit | 000~111
operacion de 1 | Aceleracion
50 0h1B32 | LimtDindm| prevencion de 5 | Velocidad ro— 000 10-3 O X| O X
entrada en pérdida elocioa co_rls €
3 | Desaceleracion
52 | OhiB34 | NielLimDing | Mveldeentadaen | gq ooy 180 103 o X 0 X
pérdida 1
frecuencia de frecuencia de entrada en
53 0h1B35 | Lim DinFrec 2 L pérdida 1~frecuenciade | 60.00 10-3 O X| O X
entrada en pérdida 2 P
entrada en pérdida 2[Hz]
54 | OnB36 | NivelLimDinz | Mveldeentiadaen gy ooy 180 10-3 o X o X
pérdida 2
frecuencia de frecuencia de entrada en
55 0h1B37 | Lim DinFrec 3 . pérdida 2~frecuenciade | 60.00 10-3 Ol X| O X
entrada en pérdida 3 P,
entrada en pérdida 4[Hz]
56 | OhiB38 | NivelLimDing | iveldeentadaen |, o, 180 10-3 o X o x
pérdida 3
frecuencia de frecuencia de entrada en
57 0h1B39 | Lim DinFrec 4 - pérdida 3~frecuencia 60.00 10-3 Ol X| O X
entradaenpérdida4| ", "
méxima [HZ]
58 | OhIB3A | NivellimDing | Mveldeentiadaen | q, ooy 180 10-3 0 X 0O X
pérdida 4
nivel de advertencia
66 0h1B42 | %ED Frenado de resistencia al 0~30[%] 0 10-11 O 0|0 O
frenado dindmico
frecuencia de
70 0h1B46 | Sobrevel Nivel evaluacion de 20~130[%0] 120.0 10-13 X, 0] X| O
sobrevelocidad
tiempo de
72 0h1B48 | Tmpo Scbrevel evaluacion de 0.01~10.00[seq] 0.01 10-13 X| O] X| O
sobrevelocidad
fallo por error de 0 | No ,
73 0h1B49 | Fallo Sobrevel velocidad 1 s 0:No 10-14 X O] X| X
74 | Oh1B4A | BandEn Vel Anchodebandade |, . oncia maximalHz] | 20.00 10-14 X o] x| x
error de velocidad
tiempo de
75 0h1B4B | Tmpo ErVel evaluacion de error | 0.1~1000.0[seg] 1.0 10-14 X| O] X| X
de velocidad
prueba de conexion | 0 | No .
7 0h1B4D | Test ConexEnc de opcién encoder | 1 | Sf 0:No 10-14 X| Ol X| O
78 | OhlB4E | TmpTestEnc tiempo de pruebade |, 1 ;66 reeq 1.0 10-14 x| o]l x| o
conexion de encoder
seleccion defallode | 0 | Disparo
79 Oh1B4F | Modo FalloVen vent.||ad.or de 1 | Advertencia 0: Disparo 10-14 Ol 0| 0| O
enfriamiento
seleccién de 0 | Ninguno 1: Marcha
80 0h1B50 | Modo FalloOpc operacionencaso |1 | Marcha libre I'k.) 10-16 O O] 0| O
de disparo de opcién | 2 | Desaceleracion ore
tiempo de retardo de
81 | Oh1B51 Rtdo BaTens evaluaciénde fallo | 0~60.0[seg] 0.0 10-14 O/ 0| 0| O
de baja tensién
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*[__] Sielcodigo esta en gris se refiere a un cédigo oculto, que emerge sélo en caso de definirselo.

M@ 38 E codigo PRT-10 sélo se visualiza cuando PRT-09 (NUm Reintentos) estan en mas de “0".

No@39 | os codigos PRT-13~15 solo se visualizan cuando PRT-12 (ModPerSefialRef) no esta en “Ninguno”.
Noa40) | os codigos PRT-32~33 slo se visualizan cuando PRT-31 (Falla No Motor) esta en “Marcha libre”.
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13.1.12 Modo Parametro — Grupo de funciones de segundo motor (=»>M2)

Grupo de funciones de segundo motor (PAR = M2)

. Modo Control
Comuni-
cacion | Display de funcion Nombre Rango de ajuste Valor inicial v sl v S|V
No. / L| C
) Ll C
F T T
00 - Salto a Cédigo salto a codigo 0~99 14 o] O| 0| X| O] X
. ” Hasta 75kW | 20.0
04| 0h1CO4 | Tmpo Acc M2 tiempo de aceleracion | 0~600[seq] Mas de SOKW | 60.0 (0] 841 O| O| X| O] X
tiempo de _ Hasta 75kW | 30.0
05| 0h1CO5 | Tmpo Dec M2 desaceleracion 0~600[seq] Mas de SOKW | 90.0 (0] 844, O | O X| O] X
. . 0~ | 0.2kw
06| 0Ohl1CO06 | Ptencia M2 capacidad del motor - X 844 O | O| X| O] X
21 | 185kwW
07| Oh1CO7 | Frec Base M2 frecuencia base 30~400[Hz] 60.00 X 844 O | O| X| O] X
0 | VK
1| VIFPG
08 0h1CO08 | Modo Ctrl M2 modo de control p | Compens. gy X | 844 O O] X| O X
deslizamien
3 | Sensorless-1
4 | Sensorless-2
10| Oh1COA | NUm Polos M2 polos del motor 2~48 X 844 O | O| X| O] X
11| 0n1CoB | CompDesizvz | velocdadde o aoa0mm] X | 844 X X
deslizamiento nominal
12| 0h1COC | InNom M2 ‘r’:;gme nominaldel 4 oo X | 844 0 0| x| O X
13| 0h1COD | InVacio M2 ﬁf(;{';”te sincargadel | 6 5 onopa] X | 844 0 0| x| 0 X
14| Oh1COE | TensNom M2 rension nominaldel | 185 2a0v] Depende de la X | 844 0|0 x| O X
15| Oh1COF | Eficiencia M2 eficiencia delmotor | 70~100[%] ;a;?;'dad del X | 8
16| 0h1CI0 | Inemia Car M2 relacion deinerciade | o g X | 844
carga Ol 0 X| 0 X
17 - M2-Rs resistencia del estator | 0~9.999[Q)] X 8-44
18 - M2-Lsigma inductancia de fuga 0~99.99[mH] X 8-44
19 - M2-Ls inductancia del estator | 0~999.9[mH] X 841| O| O X| O] X
20 - M2Tr constante de iempo | 5_g0oimseg] X | 841 0| 0 X O X
del rotor
0 | Lineal
25| 0h1C19 | Patrdn VIf M2 patron V/f 1 | Cuadrdtico | O:Lineal X 841 O| O X| O] X
2 | Vifusuario
refuerzo de par en 1m0
26| Oh1C1A | ParArrAdel M2 avance 0~15[%)] Hasta 75KW: 2.0 X 841 O | O| X| O] X
27| ONMCIB | ParAmAasMz | CMerZOdeparen g g MasdeSOKW-101 x| g41/ 0 0| x| 0| X
retroceso
28| ONICIC |NvelLimDinmz | Mveldeprevendonde | 4, o0y, 150 X | 841 O O X O X
entrada en pérdida
régimen
29| 0hi1C1D | ETH M2 1min termoelectronico 100~200[%0] 150 X 842 O | O X| O] X
durante 1 minuto
régimen
30| Oh1ClE | ETH Cont M2 termoelectrénico 50~150[%)] 100 X 842 O| O] X| O] X
consecutivo
ganancia de
40| 0hlC28 | GanVisDsplay M2 | visualizacion de 0.1~6000.0% 100.0 ] 842| O, O| O| O| O
revoluciones
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0 |[x1
o 1 [x01
41| 0nC29 | EscvisDplaym | EScalddevisualzacion 5 T g op 0x1 8-42
de revoluciones
3 | x0.001
4 | x0.0001
unidad de visualizaciéon | 0 | rpm
42 | 0h1C2A | UndVisDplay M2 . O:rppm 8-42
de revoluciones 1 | mpm
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13.1.13 Modo de disparo (corriente TRP (o Ultimo-x))

Modo de disparo (TRP Ultimo-x)

00 | Fallo (x) visualizacion de tipo de fallo - - 9-6
i frecuencia de operacion en caso de 9-6
01 | Frec Salida - -
fallo
02 | Corriente corriente de salida en caso de fallo | - - 96
. estado de aceleracion/ 9-6
03 | Estado Variador L - -
desaceleracion en caso de fallo
04 | TenBusDC tension de CC - - 9-6
05 | Temperatura temperatura NTC - - 9-6
06 | Estado EnDig estado de bornes de entrada - 0000 0000 9-6
07 | Estado SalDig estado de bornes de salida - 000 9-6
08 | Tmpo UltFallo tiempo de fallo desde el encendido | - 0/00/00 00:00 9-6
tiempo de fallo desde el arranque al 9-6
09 | Tmpo FuncFallo . ) - 0/00/00 00:00
funcionamiento
No 9-6
10 | Borrar Fallos? supresion de historia de fallos 0: No
Si
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13.1.14 Modo de configuracién (CNF)

Modo de configuracion (CNF)

Display de funcion Nombre Rango de ajuste Valor inicial ag.

00 | Salto a Cddigo salto a cédigo 0~99 1 -
) seleccién de idioma de 3 3 10-19
01 | Selec Idioma Inglés Inglés
teclado
02 | Contraste LCD ajuste de brillo del display | - - 8-49
versién de software del 8-49
10 | Ver S/W Var } - 1.XX
equipo
version de software del 8-49
11 | Ver S\W Consola - 1.XX
teclado
. versién de software del titulo 8-49
12 | Ver Titulo Con - 1.XX
del teclado
20 Par Vis Displa elemento de visualizacion de 0 | Frecuencia 0: Frecuencia 618
NotaS) Py estado ' 94
. i elemento de visualizacion de . ) 6-18
21 | LineaVisual 1 . 1 | Velocidad 0: Frecuencia
modo monitoreo 1 9-1
elemento de visualizacion de 6-18
22 | LineaVisual 2 . 2 | Corriente de salida 2: Corriente de salida
modo monitoreo 2 9-1
23 | Linea Visual 3 elemento de visualizacion de| 3 | Tensién de salida 3: Tension de salida 6-18
modo monitoreo 3 . ) 9-1
4 | Potencia de salida
5 | Contador de Whoras
6 | Tension de bus de CC
7 | Estado de entrada digital
8 | Estado de salida digital
9 | Monitoreo V1 [V]
10 | Monitoreo V1 [%]
11 | Monitoreo 11 [mA]
12 | Monitoreo 11 [%)]
13| Monitoreo V2 [V]
14 | Monitoreo V2 [%)]
15 | Monitoreo 12 [mA]
16 | Monitoreo 12 [%)]
17 | Salida PID
18 | Valor de referencia PID
19 | Valor de realimentaciéon PID
20 | Par
21 | Limite de par
22 | Referencia de sesgo de par
23 | Limite de velocidad
24 | Velocidad de carga
24 | Modo Inic Con inicializacion de modo 0| No oMo 91
monitoreo 1|si '
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. visualizacién de tipo de ) i Opci6n
30 | Tipo Opcién 1 ., 0 | Ninguno 0: Ninguno
ranura de opcion 1
y visualizacién de tipo de . Opci6n
31 | Tipo Opcidn 2 . 1|PLC 0: Ninguno
ranura de opcién 2
L . 2 | ProfiBus Opcion
32 | Tino Obcin 3 visualizacion de tipo de - 0: Ninauno
po Op ranura de opcion 3 3 | E/S extendida - NIng
4 | Encoder
0| No
1 | Todos los grupos
2 | Grupo DRV
3 | Grupo BAS
4 | Grupo ADV
5 | Grupo CON
6 | Grupo IN
40 | Inic ParamFab inicializacion de parametros P 8-45
7 | Grupo OUT
8 | Grupo COM
9 | Grupo APP
10| Grupo AUT
11 | Grupo APO
12| Grupo PRT
13| Grupo M2
, i visualizacion de parametro | O | Vertodos
41 | Cambio Param . 0: Ver todos 8-46
modificado 1 | Ver modificado
0 | Ninguno 8-47
, elemento de tecla 1| TeclaJOG ,
42 | Sel Tecl Multi L 0: Ninguno
multifuncion 2 | Local/Remoto
3 | Seltecla grupo Usuario
0 | Ninguno
43 | Selec Macro elemento de funcion macro | 1 | Aplicacion draw 0: No 8-48
2 | Transversal
supresion de historia de 0 | No
a4 Borrar Fallos 0: No 8-49
fallos 1| si
supresion de codigo de 0 | No
45 Borrar Grupos . . 0:No 8-47
registro de usuario 1 | si
0 [ No
46 Leer Param lectura de parametro 0: No 8-44
1 |Ssi
0 [ No
47 Escribir Param escritura de parametro 0: No 8-44
1 |Si
) guardar pardmetro de 0 | No
48 Guardar Param L 0:No 8-44
comunicacion 1 | si
50 | VisParaOcul oculatar modo pardmetro | 0~9999 Desbloqueado 845
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contrasefia para ocultar . 8-45
51 | PassVisPar | 0~9999 Contrasefia
modo parametro
. blogueo de edicion de 8-46
52 | Ajste BlocPar . 0~9999 Desblogueado
parametros
bloqueo de edicion de 5 8-46
53 | Pass BlocPar h 0~9999 Contrasefia
pardmetros
actualizar version de titulo de| 0 No
60 | Add Title Del 0: No 8-54
teclado 1 Si
. definicién de parametros de | O No 4-13
61 | PueMarc Facil . 0:No
arranque facil 1 Si 8-48
inicializacion de magnitud de | 0 No
62 | Reset ContWH } . 0:No 8-49
energia consumida 1 Si
tiempo acumulado de 9-17
70 | Tmpo Encendido P . ) mm/dd/aa hh:mm -
operacion del variador
tiempo acumulado de 9-17
71 | Tmpo Marcha . . . mm/dd/aa hh:mm -
funcionamiento del variador
inicializacion del tiempo 0 No 9-17
72 | RstTmpo Func acumulado de 0: No
funcionamiento del variador 1 Si
tiempo acumulado de 9-17
74 | Tmpo Fun Vent funcionamiento del mm/dd/aa hh:mm - 8-49
ventilador de enfriamiento
inicializacion del tiempo 0 No 9-19
acumulado de 8-49
75 | Rst Tmpo Vent , _ -
funcionamiento del 1 Si
ventilador de enfriamiento

Noa%) | os elementos 7 y 8 no existen en Par Vis Display.
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U&M => MC1

Display de funcién

13.1.15 Modo Usuario/Macro — =>MC1

Valor inicial

Pag

00 | Salto a Cédigo salto a cédigo 0~99 1 -
) . Hasta 75kW 20 7-18
01 | TmpoAcel tiempo de aceleracion 0~600[seq] -
Més de 90KW | 60
. . Hasta 75kW 30 7-18
02 | Tmpo Decel tiempo de desaceleracion 0~600[seq] -
Més de 90KW | 90
03 | Modo de Marcha método de comando de operacion 0~5 1: FX/Rx-1 7-11
04 | Sefial Ref Frec método de definicion de frecuencia 0~9 2:Vv1 7-1
05 | Modo Control modo de control 0~5 0: VIf 7-21
06 | Sefial Ref Aux método de definicion de comando auxiliar| 0~4 2:11 81
seleccién de operacion de comando 81
07 | Tipo Calc Aux - 0~7 0
auxiliar
08 | Gan RefAux ganancia de comando auxiliar -200~200[%0] 100.0 81
09 | Polaridad V1 seleccion de polaridad de entrada V1 0~1 0: Unipolar 7-2
) constante de tiempo de filtro de entrada 7-2
10 | FitroV1 Vi 0~10000[mseq] 10
11 | TensVixli tensién minima de entrada V1 0~10[V] 0.00 72
porcentaje de salida de tensién minima 7-2
12 | PorcentV1yl 0~100[%] 0.00
enV1i
13 | TensV1x2 tensién méaxima de entrada V1 0~10[V] 10.00 72
porcentaje de salida de tensién maxima 7-2
14 | PorcentV1y2 0~100[%0] 100.00
enV1i
15 | -TensV1x1’ tension minima de entrada negativa V1 | -10~0[V] 0.00 72
porcentaje de salida de tensién minima 7-2
16 | -PorcentV1yl’ . -100~0[%] 0.00
negativa en V1
17 | -TensV1x2 tension maxima de entrada negativa V1 | -10~0[V] -10.00 72
porcentaje de salida de tension maxima 7-2
18 | -Porcent V1y2 . -100~0[%] -100.00
negativa en V1
19 | Inversion V1 cambio de direccion de giro 0~1 0: No 7-2
20 | Visual I1 [mA] visualizacion de magnitud de entrada I1 | 0~20[mA] 0.00 7-6
21 | Polaridad 11 visualizacion de polaridad 11 0~1 0 7-6
] constante de tiempo de filtro de entrada 7-6
22 | Filtro 11 I 0~10000[mseq] 10
23 | 11 Corrx1 corriente minima de entrada 11 0~20[mA] 4.00 7-6
porcentaje de salida de corriente minima 7-6
24 | 11 Porcentyl 0~100[%0] 0.00
enll
25 | 11 Corrx2 corriente maxima de entrada I1 4~20[mA] 20.00 7-6
porcentaje de salida de corriente maxima 7-6
26 | 11 Porcenty2 0~100[%] 100.00
enll
27 | 11 Corrx2’ corriente minima de entrada negativa 11 | -20~0[mA] 0.00 7-6
porcentaje de salida de corriente minima 7-6
28 | I1 Porcentyl’ . -100~0[%)] 0.00
negativa en I1
29 | I1Corrx2' corriente maxima de entrada negativa 11 | -20~0[mA] -20.00 7-6
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porcentaje de salida de corriente maxima 7-6
30 | I1Porcenty2’ -100~0[%] -100.00

enll
31 | Inversién |l cambio de direccién de giro 0~1 0:No 7-6
32 | Definir P1 definicién de funcién de borne P1 0~48 0:FX 7-12
33 | Definir P2 definicién de funcién de borne P2 0~48 1.RX 7-12
34 | Definir P3 definicién de funcién de borne P3 0~48 5:.BX 10-15
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13.1.16 Modo Usuario/Macro — Grupo de funciones de la operacién transversal

(3MC2)

Grupo de funciones de la operacion transversal (U&M = MC2)

Display de funcion Nombre Rango de ajuste Valor inicial
00 | Salto a cédigo salto a codigo 0~99 1 -
. . Hasta 75kW 20
01 | Tmpo Acel tiempo de aceleracion 0~600[seq] - 8-53
Mas de 90KW | 60
. . Hasta 75kW 30
02 | Tmpo Decel tiempo de desaceleracion 0~600[seq] - 8-53
Mas de 90KW | 90
meétodo de comando de
03 | Modo de Marcha . 0-5 1: FY/Rx-1 8-53
operacion
5 método de definicion de
04 | Sefal Ref Frec . 0~9 0: Teclado-1 8-53
frecuencia
05 | Modo Control modo de control 0-5 0: VIf 8-53
seleccion de funcion de 8-53
06 | Modo App N 04 1: Transversal
aplicacion
07 | % Mag Trv rango de operacién transversal | 0~20[%] 0.0 8-53
magnitud de scramble 8-53
08 | Tmpo Acel Trv 0~50[%] 0.0
transversal
tiempo de aceleracion 8-53
09 | Tmpo Acel Trv 0.1~600[seg] 20
transversal
tiempo de desaceleracion 8-53
10 | Tmpo Decl Trv 0.1~600[seg] 30
transversal
limite superior de 8-53
11 | Offset Trv Al _, 0~20[%)] 0.0
compensacion transversal
limite inferior de compensacion 8-53
12 | Offset Trv Ba 0~20[%] 0.0
transversal
. definicion de funcion de borne 8-53
13 | Definir P1 0~48 0: FX
P1
. definicién de funciéon de borne 8-53
14 | Definir P2 0~48 1:RX
P2
. definicién de funcién de borne 8-53
15 | Definir P3 0~48 5: BX
P3
. definicion de funcion de borne 8-53
16 | Definir P4 0~48 27 Trv
P4
. definicion de funcion de borne 8-53
17 | Definir P5 PS5 0~48 28: Trv
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Representante: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Direccion: LS Tower, Hogye-dong, Dongan-gu,
Anyang-si, Gyeonggi-do 1026-6,
Corea
Fabricante: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Direccion: 181, Samsung-ri, Mokchon-Eup,
Chonan, Chungnam, 330-845,
Corea

Certifican y declaran bajo su exclusiva responsabilidad que el siguiente equipo:

Tipo de equipo: Variador (equipo para conversion de potencia)
Nombre del modelo: Serie STARVERT-iS7
Marca: LS Industrial Systems Co., Ltd.

Cumple con los requisitos esenciales de las directivas:

Directiva 2006/95/CE del Parlamento Europeo y del Consejo relativa a la aproximacion
de las legislaciones de los Estados Miembros sobre el material eléctrico destinado a
utilizarse con determinados limites de tension

Directiva 2004/108/CE del Parlamento Europeo y del Consejo relativa a la
aproximacion de las legislaciones de los Estados Miembros en materia de
compatibilidad electromagnética

En base a las siguientes especificaciones:

EN 61800-3:2004
EN 50178:1997

Y cumpliendo en tanto con los requisitos esenciales y las disposiciones de las
Directivas 2006/95/CE y 2004/108/CE.

Lugar: Chonan, Chungnam,
Corea

i
/f’%l ¢ %/2 v ‘F-".--'{'”? (Firma/Fecha)

Sr. Dok Ko Yong Chul/Gerente de Fabrica dd
(Nombre completo/Cargo)




NORMAS TECNICAS APLICADAS

Las siguientes son las normas aplicadas en cumplimiento de los requisitos esenciales de
las Directivas 2006/95/CE “Material eléctrico destinado a utilizarse con determinados
limites de tension” y 2004/108/CE “Compatibilidad electromagnética”:

*EN 50178 (1997)

“Equipo electronico para usar en instalaciones de potencia.”

*EN 61800-3 (2004)

“Sistemas de accionamiento eléctrico de velocidad ajustable. Parte
3: Norma de producto de compatibilidad electromagnética,
incluyendo métodos especificos.”

*EN 55011/A2 (2003)

“Equipo de radiofrecuencia industrial, cientifico y médico.
Caracteristicas de perturbaciones de radio. Limites y métodos de
medicion.”

EN61000-4-2/A2 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicion. Seccion 2: Ensayo de inmunidad a la descarga
electrostatica.”

*EN61000-4-3/A2 (2004)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicidn. Seccion 3: Ensayo de inmunidad a campo
electromagnético radiado de radiofrecuencia.”

EN61000-4-4/A2 (2002)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicidn. Seccion 4: Ensayo de inmunidad a los transitorios
eléctricos rapidos en rafagas.”

EN61000-4-5/A1 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicidon. Seccion 5: Ensayo de inmunidad a las ondas de choque.”

*EN61000-4-6/A1 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicion. Seccién 6: Inmunidad a las perturbaciones conducidas,
inducidas por campos de radiofrecuencia.”

«CEI/TR 61000-2-1
(1990)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 2: Entorno. Descripcion
del entorno para las perturbaciones conducidas de baja frecuencia
y la transmision de sefiales en las redes de suministro publico en
baja tension.”

*EN 61000-2-2 (2003)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 2: Entorno. Niveles de
compatibilidad para las perturbaciones conducidas de baja
frecuencia y la transmision de sefiales en las redes de suministro
publico en baja tensién.”

*EN 61000-2-4 (1997)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 2: Entorno. Niveles de
compatibilidad en las instalaciones industriales para las
perturbaciones conducidas de baja frecuencia.”

*EN 60146-1-1/A1 (1998)

“Convertidores de semiconductores. Especificaciones comunes y
convertidores conmutados. Parte 1-1: Especificaciones de los
requisitos béasicos.”



FILTROS DE LINEA EMI / RFI

Variadores LS, serie iS7

" VMC

vector motor control

FILTROS RFI

EL RANGO LS DE FILTROS PARA LINEA DE ALIMENTACION, SERIE FF (Compacto) - FE (Estandar),
FUERON DISENADOS ESPECIFICAMENTE CON VARIADORES LG DE ALTA FRECUENCIA.

LOS FILTROS LS UTILIZADOS CON LAS SIGUIENTES INSTRUCCIONES DE INSTALACION

AYUDAN A GARANTIZAR SU USO SIN PROBLEMAS CON DISPOSITIVOS SENSIBLES Y SU
CUMPLIMIENTO CON LAS NORMAS DE EMISION CONDUCIDA E INMUNIDAD EN 50081,

PRECAUCION

S| SE USAN DISPOSITIVOS DE PROTECCION POR CORRIENTE DE FUGA EN LA FUENTE
DE ALIMENTACION PUEDE OCURRIR UN FALLO EN EL ENCENDIDO O APAGADO.

PARA EVITARLO, LA CORRIENTE DEL DISPOSITIVO DE PROTECCION DEBE SUPERAR LA
CORRIENTE DE FUGA, COMO SE INDICA EN LA SIGUIENTE TABLA.

INSTRUCCIONES DE INSTALACION RECOMENDADAS

Para cumplir con la directiva de compatibilidad electromagnética es necesario seguir estas instrucciones lo méas posible.
Realice los procedimientos de seguridad usuales para el trabajo con equipos eléctricos. Todas las conexiones eléctricas al
filtro, el variador y el motor deben ser realizadas por un técnico eléctrico calificado.

1-) Compruebe el régimen del filtro para garantizar que la corriente, la tension y el nimero de parte son correctos.

2-) Para un mejor resultado, el filtro debe instalarse lo méas cerca posible del suministro de red del gabinete de conexionado, en
general directamente después de los gabinetes del interruptor o conmutador de suministro.

3-) El panel posterior del gabinete de conexionado debe ser de dimensiones adecuadas para instalar el filtro. Debe tenerse
cuidado respecto de la remocion de pintura, etc., de los orificios de montaje y la superficie del panel, a fin de garantizar la mejor
puesta a tierra del filtro.

4-) Monte el filtro de manera segura.

5-) Conecte el suministro de red a los bornes del filtro marcados como LINE, conecte los cables de tierra al vastago de tierra
provisto. Conecte los bornes del filtro marcados como LOAD a la entrada de red del variador usando tramos cortos de cable del
calibre adecuado.

6-) Conecte el motor e instale el ndcleo de ferrita (cebadores de salida) lo mas cerca posible del variador. Debe usarse cable
blindado o apantallado con los conductores trifasicos enroscados sélo dos veces al centro del ndcleo de ferrita. El conductor de
tierra debe ser asegurado al variador y a los extremos del motor. La pantalla debe conectarse al cuerpo del gabinete con sello de
cable atierra.

7-) Conecte los cables de control segun las instrucciones del manual del variador.

ES IMPORTANTE QUE TODOS LOS TRAMOS DE CONDUCTORES SEAN LO MAS CORTOS POSIBLES Y QUE LOS
CABLES DE RED ENTRANTE Y DEL MOTOR SALIENTE ESTEN BIEN SEPARADOS.

SERIE FE (Estandar )

—
VARIADOR

CABLE BLINDADO
FILTRO ﬂ E > % MoToR

L

PR0062



Serie iS7 | Filtros estandar
4 4 CORRIENTE DIMENSIONES MONTAJE CEBADOR
VARIADOR POTENCIA CODIGO CORRIENTH TENSION DE FUGA L An Al v X PESO soporTE | FiG. ALIDAS
TRIFASICO NOM. MAX.
SV0300iS7-4 30kw | FE-TO70-( x) | 70A | 480VCA | 13m ssoma | 350 x 180 x 90 338 x 146 75Kg A | Fs-3
SV0370iS7-4 37kW FE-TlOO-( X) 100A 480VCA 13mA  150mA 425 x 200 x 130 408 x 166 13.8 Kg - A FS-3
SV0450iS7-4 45kW
- - 1.3mA  150mA - —
SVOEE01ST4 TERW FE-T120 ( X) 120A 480VCA m 425 x 200 x 130 408 x 166 13.8 Kg A FS-3
SV0750iS7-4 75kw | FE-T170 x) | 170A 430VCA  13ma 1s0mA | 480 x 200 X 160 468 x 166 16 Kg - A FS-3
SV0900iS7-4 90kW FE-T230-( X) 230A | 480VCA | 1.3mA  150mA 580 x 250 x 205 560 x 170 23.5Kg A FS-4
SV1100iS7-4 110kwW !
- E 13mA  150mA 392 x 260 x 116 240 x 235 10.3 K - FS-4
SVI0STa TITIW FE-T400-( x) 400A : 480VCA m X X : X g B
SV1600iS7-4 160kW | FE-T600-( x) | 600A | 480VCA [ 1sma soma | 392x260x116 | 240x235 10.3 Kg B FS-4
(x) (1) Entorno industrial EN50081-2 (clase A)
(2 ) Entorno doméstico e industrial EN50081-1 (clase B)
Serie FE (Estandar)
FIG. A FIG.B
H cHE B
""" H
’ Lo o]
W
Y
| |
L /lﬁ O é\
« i
© i
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Wl X| /= pr—]
[ 1
— o o o/
Vector Motor Control Ibérica S.L. .
C/ Mar del Carib, 10 SERIES FS (cebadores de salida)
— I Pol. Ind. La Torre del Rector )D H
V M C 08130 Santa Perpétua de Mogoda CODIGO D W H X 7]
(BARCELONA) ESPANA FS -3 48 150 110 125 x 30 5
Tel. (+34) 935 748 206 gﬁn Iy FS -4 58 200 170 180 x 45 5
vector motor control Fax (+34) 935 748 248 o / X
info@vmc.es ‘T’
www.vmc.es
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Garantia

Fecha de
instalacion
(puesta en

marcha)
Periodo de

garantia

Fabricante LS Industrial Systems Co., Ltd.

Modelo No.

Nombre

Informacion

. Direccién
del cliente

Teléfono

Oficinade | Nombre

ventas Direccion
(Distribuidor)

Teléfono

El periodo de garantia es de 12 meses desde la instalacion o 18 meses después de la
fabricacion cuando no se indica fecha de instalacion. No obstante, el plazo de garantia puede
variar segun los términos de venta.

Informacion de servicio DURANTE LA GARANTIA

Si la pieza defectuosa fue utilizada normal y adecuadamente dentro del plazo de garantia contacte
al distribuidor de LS autorizado o al centro de servicio LS local.

Informacion de servicio FUERA DE LA GARANTIA
La garantia no aplica en los siguientes casos, incluso aunque el plazo de garantia no haya
terminado.

Dafios causados por uso indebido, negligencia o accidente.

Dafios causados por tension anormal o mal funcionamiento de los dispositivos periféricos (fallo).
Dafios causados por terremoto, incendio, inundacion, rayo u otra calamidad de la naturaleza.
Cuando falta la placa de identificacion de LS.

v v Vv v VW

Cuando ha expirado el periodo de garantia.



Historia de revisiones
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| 2007.11 | Primera edicion | 1.00
2 ‘ 2009.02 ‘Segundaedlmon‘ 1.10 Agregado de contenidos sobre IP54




LS valora a cada cliente.
La calidad y el servicio son nuestras prioridades.

Siempre junto a nuestros clientes.

LS ndustrial Systems

B Casa Matriz
LS Tower 1026-6, Hogye—dong, Dongan—gu, Anyang-si,
Gyeonggi-do 431-848, Corea http://eng.lsis.biz
Tel. (82-2)2034-4888  Fax.(82-2)2034-4648, 4958, 4882

M LS Industrial Systems Oficina Tokio >> Japén
Direccion: 16F, Higashi-Kan, Akasaka Twin Towers 17— 22,
2-chome, Akasaka, Minato—ku, Tokyo 107-8470, Japon

e—mail: jschuna@lsis.biz
Tel: 81-3-3582-9128  Fax: 81-3-3582-2667
M LS Industrial Systems (Medio Oriente) FZE >> Emiratos Arabes Unidos

Direccion: P.O.BOX-114216, APl World Tower, 3038, Sheikh
Zayed road, Dubai, Emiratos Arabes Unidos e-mail: hwyim@Isis.biz
Tel: 971-4-3328289  Fax: 971-4-332-9444

B LS-VINA Industrial Systems Co., Ltd. >> Vietnam
Direccion: LSIS VINA Congty che tao may dien Viet-Hung
Dong Anh Hanoi, Vietnam e—-mail: srjio@hn.vnn.vn
Tel: 84-4-882-0222  Fax: 84-4-882-0220

B LS Industrial Systems Oficina Hanoi >> Vietnam
Direccion: Room C21, 5th Floor, Horison Hotel, 40 Cat Linh,
Hanoi, Vietnam
Tel: 84-4-736-6270/1 Fax: 84-4-736-6269

M Dalian LS Industrial Systems co., Ltd, >> China
Direccion: No. 15 Liaohexi 3 Road, economic and technical
development zone, Dalian, China e—mail: lixk@lgis.com.cn
Tel: 86-411-8273-7777  Fax: 86-411-8730-7560

www.lIsis.biz

M LS Industrial Systems (Shanghai) Co., Ltd. >> China
Direccion: Room E-G, 12th Floor Huamin Empire Plaza,
No.726, West Yan'an Road, Shanghai, China e-mail: jinhk@lIsis.com.cn
Tel: 86-21-5237-9977  Fax: 86-21-5137-7191

M LS Industrial Systems(Wuxi) Co., Ltd. >> China
Direccion: 102-A National High & New Tech Industrial
Development Area, Wuxi, Jiangsu, China  e-mail: xugh@Isis.com.cn
Tel: 86-510-534-6666  Fax: 86-510-522-4078

M LS Industrial Systems Oficina Beijing >> China
Direccion: B—tower 17th Floor, Beijing Global Trade Center building,
No.36, BeiSanHuanDong-Lu, DongCheng-District, Beijing, China

e—mail: cuixiaorong@lsis.com.cn

Tel: 86-10-5825-6025/7  Fax: 86-10-5825-6026

M LS Industrial Systems Oficina Guangzhou >> China
Direccion: Room 1403, 14F, New Poly Tower, 2 Zhongshan Liu
Rad, Guangzhou, China e—mail: linsz@Isis.com.cn
Tel: 86-20-8326-6754  Fax: 86-20-8326-6287

M LS Industrial Systems Oficina Chengdu >> China
Direccion: Room 2907, Zhong Yin B/D, No. 35, Renminzhong(2)-
Road, Chengdu, China e—mail: yangch@lsis.com.cn
Tel: 86-28-8612-9151  Fax: 86-28-8612-9236

M LS Industrial Systems Oficina Qingdao >> China
Direccion: 12th Floor, Guodong building, No52 Jindun Road,
Chengdu, China e—mail: lif@Isis.com.cn
Tel: 86-532-5801-6568  Fax: 86-532-583-3793

LS Industrial Systems se esfuerza constantemente en mejorar sus productos, por lo que la informacion de

este manual esta sujeta a cambios, sin previo aviso.

(© LS Industrial systems Co., Ltd 2007 Todos los derechos reservados.

SV-iS7 (Spanish)/2010.01
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