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Praface

Prologo

Gracias por elegir el variador de CA de alto rendimiento y uso general. Los variadores de CA

son inversores de tipo general con control vectorial. De alta calidad,
miltiples funciones y bajo nivel de ruido, desarrollados de forma independiente por nuestra propia empresa. Permite realizar
control en bucle abierto y cerrado en diferentes modos, asi como la deteccion de la senal de temperatura del motor
PT100/PT1000. Admite control vectorial sin sensor de velocidad, control vectorial con sensor y control V/F. El rendimiento del
control del motor se ha mejorado notablemente. Facil manejo y perfecto autoaprendizaje del estado estatico y dinamico del
motor.

Los variadores de CA presentan una estructura compacta, una instalacion sencilla y un disefio de disipacion de calor adecuado
, lo que garantiza la fiabilidad del producto. Hay disponibles diversas tarjetas de expansion entre las que elegir.

En este manual proporcionamos a los usuarios informacion sobre la seleccion de modelos, la instalacion, la configuracion de

parametros, la puesta a punto in situ, el diagndstico de averias y el mantenimiento diario.

Primer uso:
Los usuarios que utilicen este producto por primera vez deben leer atentamente este manual antes de empezar. Si tiene

algiin problema con alguna funcion o con el manejo, péngase en contacto con nuestro servicio de asistencia técnica.
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Precauciones:
‘ Desconecte la alimentacion antes de realizar cualquier conexion.

@ Los componentes electronicos del variador de CA son especialmente sensibles a la electricidad
estatica; no introduzca ningun objeto en el interior del variador ni toque la placa de circuito
principal.

‘ Si, tras cortar la alimentacion, el indicador sigue encendido, significa que aun hay alta tension en el

variador de CA. Es muy peligroso; no toque los circuitos ni los componentes internos.

@ Ascgurese de que los terminales de puesta a tierra del variador de CA estén correctamente conectadas a

D

‘ Nunca conecte la fuente de alimentacion de entrada a los terminales de salida U, V'y W del variador de CA.

N /

tierra.
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Capitulo 1

Capitulo 1  Seguridad y precauciones

Definicion de seguridad:

En este manual, las precauciones de seguridad se presentaran en las dos categorias siguientes:

Los peligros derivados de un funcionamiento que no cumpla los requisitos pueden provocar
dh g

lesiones graves e incluso la muerte.

/N Atencién Los peligros derivados de un funcionamiento que no se ajuste a los requisitos pueden provocar

dafios moderados o lesiones leves, asi como dafios en el equipo.

1.1 Cuestiones de seguridad

|.  Antes de la instalacion:

No utilice unidades dafiadas o con piezas rotas. Existe riesgo de lesiones.

1. Durante la instalacion:

‘g

Instéalelo sobre metal u otros materiales ignifugos: manténgalo alejado de materiales combustibles, ya que

% No se deben colocar mas de dos variadores de CA en un mismo armario. Preste atencion al

podria activarse la alarma de incendio.

lugar de instalacion (consulte la seccion «Instalacion» del capitulo 3) y garantice una buena
disipacion del calor.
% No deben caer cables ni tornillos dentro del variador de CA, ya que esto provocaria dafios en el

mismo.

1. Enel
cableado

Soh

% La instalacion debe ser realizada por personal cualificado en ingenierfa eléctrica; de lo contrario,
existe riesgo de descarga eléctrica.

% El variador de CA y la fuente de alimentacion deben estar separados por un interruptor automatico;
de lo contrario, se activara la alarma de incendio.

% Antes de realizar el cableado, compruebe que la alimentacion esté desconectada; de lo contrario, se
producira un riesgo de descarga eléctrica.

% Realice la conexion a tierra segiin los requisitos estandar; de lo contrario, se producira un riesgo de

descarga eléctrica.

-1-
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% iEl cable de alimentacion de entrada no debe conectarse a los terminales de salida U, V 0 W, ya que

podria dafar el variador de CA!

% Compruebe que los cables instalados cumplan los requisitos de compatibilidad electromagnética
(EMC) y las normas de seguridad regionales. En cuanto al diametro de cable adecuado, consulte las
recomendaciones del manual; de lo contrario, podria provocar accidentes.

% La resistencia de frenado no debe conectarse directamente a los dos extremos del bus de CC (+)

y al terminal (-), ya que se activaria la alarma de incendio.

N A a4 9 1 :
TV .—Antesaeencendaer erequipo

% Compruebe que la clase de tension de alimentacion se ajuste a la tension nominal del variador de CA;

verifique que la ubicacion de las conexiones de entrada y salida sea correcta, y preste atencion a que
no haya cortocircuitos en el circuito periférico y a que las conexiones estén bien fijadas, ya que, de lo
contrario, podrian producirse dafios en el variador de CA.

% Solo se permite encender el equipo si el variador de CA esté cubierto con una placa; de lo contrario,

podria producirse una descarga eléctrica.

% No es necesario realizar una prueba de estanqueidad en el variador de CA, ya que el producto ha sido

sometido a las pruebas pertinentes antes de salir de fabrica; de lo contrario, podria provocar
accidentes.
% Compruebe que todos los equipos periféricos estén conectados correctamente segtn los esquemas

eléctricos que figuran en este manual; de lo contrario, podrian producirse accidentes.

V. Tras el encendido

[ peligo ]

~

% No abras la placa de cubierta una vez encendido el equipo, ya que podria provocar
ipeligro de descarga eléctrical

% No toque el variador de CA ni los circuitos periféricos con las manos mojadas, ya que podria provocar
una descarga eléctrica.

% No toque los terminales del variador de CA, ya que podria provocar una descarga eléctrica

% Tras el encendido, el variador de CA realizara una comprobacion de seguridad en el circuito eléctrico
externo de alta intensidad. Mientras tanto, no toques los terminales de conexion U, V y W ni los
terminales de conexion del motor del variador de CA, ya que podria producirse una descarga
eléctrica.

,2,
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% Si necesita realizar la identificacion de parametros, preste atencion al riesgo de lesiones mientras el
motor esta girando, ya que podria provocar accidentes.
% No modifique los pardmetros de fabrica del variador de CA a su antojo, ya que podria provocar

dafios en el equipo.

VI. Durante el |
funcionamiento

[y Peligro ]

% Si selecciona la funcion de reinicio, no se acerque al equipo mecénico
, ya que podria provocar lesiones personales.
% No toques el ventilador de refrigeracion ni la resistencia de descarga para comprobar la temperatura

, ya que podria provocar quemaduras.
% iLos técnicos no cualificados no deben realizar pruebas de sefial en servicio, ya que ello podria provocar|
lesiones personales o averias en los equipos!

% Cuando el variador de CA esté en funcionamiento, evitese que caiga cualquier objeto en el equipo, ya
que podria causarle dafios.
% No intente controlar el arranque y la parada del variador de CA, ya que podria provocar dafios en el

equipo.

VII.Durante el

mantenimiento:

[ Peligro ]

% No realice reparaciones ni tareas de mantenimiento en el equipo mientras esté cargado, ya que podria

producirse una descarga eléctrica.

% El variador de CA solo puede someterse a mantenimiento y reparacion una vez que se haya
comprobado que el indicador de carga del variador esta apagado; de lo contrario, la carga eléctrica
residual de los condensadores podria causar dafios a las personas.

% Las personas que no cuenten con la formacion profesional adecuada no deben realizar

reparaciones ni tareas de mantenimiento, ya que podrian provocar lesiones personales o

averias en el equipo.

-1-
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1.2 Precauciones

I.  Inspeccion del aislamiento del motor

Cuando los motores se utilicen por primera vez, se vuelvan a utilizar tras un largo periodo de inactividad o se sometan a
revisiones periodicas, es necesario realizar primero una inspeccion del aislamiento para evitar que el variador de CA resulte
dafiado por un fallo en el aislamiento del devanado del motor. Durante la inspeccion del aislamiento, los cables de conexion del
motor deben desconectarse del variador de CA. Se recomienda utilizar un medidor de resistencia de aislamiento de 500 V para
garantizar que la resistencia de aislamiento medida no sea inferior a 5 MQ.
II. Proteccion térmica del motor

Si el motor seleccionado no se ajusta a la capacidad nominal del variador de corriente alterna —especialmente si la
potencia nominal del variador es superior a la del motor—, ajuste los valores de los parametros relacionados con la proteccion
del motor en el variador o utilice un relé térmico para proteger el motor.
II1. Funcionamiento a frecuencia de red

Este variador de CA puede proporcionar una frecuencia de salida de 0 a 600 Hz. Si necesita utilizarlo a més de 50
Hz, tenga en cuenta la tolerancia del dispositivo mecanico.
IV. Acerca del calentamiento y el ruido del motor

Dado que la tension de salida del variador de CA es una onda PWM con arménicos definidos, en comparacion con el
funcionamiento a frecuencia de red, el aumento de temperatura, el ruido y la vibracion del motor aumentan en mayor o menor
medida.

V. Condiciones capacitivas del lado de salida con dispositivos sensibles a la presion o medidas correctoras
factor de potencia

La salida del variador de CA es una onda PWM. Si se instala en el lado de salida una capacitancia o un piezorresistor
para la proteccion contra rayos y la mejora del factor de potencia, es facil que se produzca una sobrecorriente momentanea en
el variador de CA ¢ incluso que este resulte dafiado. Por favor, no lo utilice.

VI. Contactores y otros elementos de conmutacion aplicados en los terminales de entrada y salida del
variador de CA

Si instala un contactor entre la fuente de alimentacion y el terminal de entrada del variador de CA, no intente
controlar el arranque y la parada del variador con este contactor. Si tiene que hacerlo, asegtrese de que el intervalo no
sea inferior a una hora. Las operaciones frecuentes de carga y descarga acortaran facilmente la vida ttil del condensador
del interior del variador de CA. Si se instalan contactores u otros elementos de conmutacion entre el terminal de salida y
el motor, debera garantizar que la operacion de conexidn y desconexion se realice cuando el variador de CA no tenga
salida, ya que, de lo contrario, se produciran facilmente dafos en los modulos internos del variador de CA.

VII. Aplicacion fuera de los valores de tension nominal

Los variadores de CA no son adecuados para su uso fuera del rango de tension de funcionamiento admisible
especificado en este manual, ya que ello provocaria dafios en los componentes internos de los variadores. Si es necesario,
realice la transformacion de tension mediante los equipos de elevador o reductor correspondientes.
VIII. Cambio de entrada trifasica a monofésica

En los modelos de variador de CA que no lleven indicacion de entrada monofésica, no esta permitido utilizar
una entrada monofasica, ya que esto provocaria dafios en los variadores de CA.
IX. Proteccion contra impulsos de rayo

Esta serie de variadores de CA cuenta con un dispositivo de proteccion contra sobrecorrientes por descargas
atmosféricas y dispone de capacidad de autodefensa frente a las descargas inductivas. En algunas zonas con frecuentes
tormentas eléctricas, los clientes deberan instalar dispositivos de proteccion en la parte frontal del variador de CA.

,2,
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X.  Uso a gran altitud y reduccion de potencia

En aquellas zonas situadas a mas de 1000 m de altitud, el aire enrarecido provoca una mala
disipacion del calor del variador de CA, por lo que es necesario reducir la potencia nominal. Ante esta circunstancia, solicite
asesoramiento técnico a nuestra empresa.
XI. Algunos usos especiales

Si los clientes necesitan utilizar métodos que vayan mas alla de los esquemas de cableado sugeridos en este manual,
como el bus de corriente continua, les rogamos que se pongan en contacto con nuestra empresa.

XTI Precauciones para el desguace de variadores de CA

Si se incineran los condensadores electroliticos del circuito principal y los de la placa de circuito impreso, puede
producirse una explosion. Ademas, la incineracion de los componentes plasticos generara gases toxicos. Por favor, deseche
estos componentes como residuos industriales.
XIII.  Acerca del motor compatible

1. El motor adaptativo estdndar es un motor de induccion asincrono de jaula de ardilla de cuatro polos. Si no se trata
del motor mencionado anteriormente, seleccione el variador de CA en funcion de la corriente nominal del motor. Si necesita
accionar un motor sincrono de imanes permanentes, péngase en contacto con nuestra
empresa;

2. El ventilador de refrigeracion de un motor de frecuencia fija y el eje del rotor estan conectados coaxialmente.

Al detenerse el motor, el efecto de refrigeracion del ventilador también disminuye al mismo tiempo.
Por lo tanto, en caso de sobrecalentamiento del motor, debera instalar un ventilador de extraccion potente o cambiar
un motor de frecuencia variable;

3. Los variadores de CA incorporan parametros estandar adaptativos para el motor. Es necesario realizar la

identificacion de los parametros del motor o modificar los valores predeterminados para que se ajusten a los valores reales;
de lo contrario, se veran afectados los resultados de funcionamiento y los valores de proteccion;

4. Dado que un cortocircuito en el interior del cable o del motor provocara una alarma en el variador,
incluso una explosion. Por lo tanto, realice primero una prueba de cortocircuito de aislamiento del motor y el cable
instalados inicialmente. Esta prueba también es necesaria durante el mantenimiento rutinario.

Atencion: Antes de la prueba, desconecte primero el variador de CA y todas las piezas que vayan a someterse a

prueba.
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Capitulo 2  Breve introduccién al producto

2.1 Precauciones para la inspeccién a la recepcién y el almacenamiento

Antes de salir de fabrica, todos estos productos han sido sometidos a estrictas pruebas de calidad, asi como a
se han aplicado medidas para evitar colisiones, a prueba de terremotos y otros tratamientos de embalaje. No obstante, durante
el transporte, la manipulacion o en caso de impactos severos, los productos pueden suftir daflos. Por lo tanto, tras desembalar,

compruebe inmediatamente los siguientes puntos:

@ Inspeccion antes de desembalar

Compruebe si se han producido dafios durante el transporte.

@ Inspeccion tras el desembalaje
Compruebe si se han producido dafios durante el transporte; si las especificaciones

y los modelos que figuran en la placa de caracteristicas se ajustan a sus requisitos, y si el manual de servicio y el resto de
accesorios estan todos disponibles. Si detecta algiin dano o discrepancia, pongase en contacto con el proveedor sin demora

para buscar una solucion.

@ Almacenamiento

Antes de la instalacion, este producto debera guardarse dentro de la caja de embalaje. Si la maquina
no se vaya a utilizar temporalmente, para que esta maquina cumpla con las condiciones de garantia y el futuro mantenimiento de nuestra
empresa, por lo que, durante el almacenamiento, preste atencion a los siguientes puntos:

1. Coldquela en un entorno seco, libre de polvo y suciedad.

2. La temperatura del entorno de almacenamiento debera mantenerse entre -20 °C y +65 °C.

3. La humedad relativa del entorno de almacenamiento debera mantenerse entre el 0 % y el 95 %, sin que se
produzca condensacion.

4. Evite almacenarlo en entornos con gases o liquidos corrosivos.

5. Es recomendable embalarlo adecuadamente y colocarlo en una estanteria o sobre una mesa.

@ Transporte
Durante el transporte, se deberan respetar las siguientes condiciones:
1. La temperatura debera mantenerse entre -25 °C y +70 °C.

2. La humedad relativa debe mantenerse entre €l 5 %y el 95 %.

3. La presion barométrica debe mantenerse entre 70 kPa y 106 kPa.

,6,
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2.2 Placa de caracteristicas y especificaciones del variador de 2.3 Especificaciones y modelos de variadores de CA
CA:
Potencia nominal Corriente nominal Corriente de salida | Motor
@ Placa de caracteristicas del variador de CA: (kW) de entrada (A) (kW)
o A
Bspecificaciones y 3PH 220V+15% 47Hz ~ 63Hz
r N\ modelo
MODELO: XXX-3R7G/5R5P- 4 ENTRADA: Potencia de 0.55 3.8 3.2 0.55
3 fases, 380 V, 50/60 Hz entrada y 0.75 4.9 4.1 0.75
SALIDA: 3 fases, 0~380 V, 0~600 Hz salida 15 24 70 15
POTENCIA: 3,7/5,5 kW 8,5/13 A
Codigo de barras 2.2 115 10.0 2.2
3.7 18 15 3.7
Numero de serie
S/N: 5.5 24 23 5.5
01B3413A115251001 7.5 37 31 7.5
11 52 45 11
h g 15 68 58 15
18 84 71 18
o Especificaciones y modelos:
XXX - 3R7G/5R5P - 4 - XX 2 > & 2
i T 30 120 115 30
Version tecnolégica Clases de
37 160 145 37
tension de entrada:
2:220V;4:380V 45 198 180 45
6:660 V 55 237 215 55
Especificaciones y modelos: 75 317 283 75
Carga pesada 3,7 kW Carga
ligera 5,5 kW Cédigo de
serie
o Cédigo de produccion:
0610 8888
Numero de serie de produccién Semana
de produccion
Afio de produccion
7- -8-
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Potencia nominal Corriente nominal Corriente de salida | Motor
(kW) de entrada (4) (kW)
@A)
Entrada trifisica 380 V +15 % 47 Hz ~ 63 Hz
0,75/1,5 3.4/5,0 2,5/3,7 0,75/1,5
1,5/2,2 5,0/5,8 3,7/5,0 1,5/2,2
2,2/3,7 5,8/10,5 5,0/8,5 2,2/3,7
3,7/5,5 10,5/14,6 8,5/13 3,7/5,5
5,5/7,5 14,6/20,5 13/18 5,5/1,5
7,5/11 20,5/26 18/24 7,5/11
11/15 26/35 24/30 11/15
15/18,5 35/38,5 30/37 15/18,5
18,5/22 38,5/46,5 37/46 18,5/22
22/30 46,5/62 46/58 22/30
30/37 62/76 58/75 30/37
37/45 76/92 75/90 37/45
45/55 92/113 90/110 45/55
55/75 113/157 110/150 55/75
75/93 157/180 150/170 75/93
93/110 180/214 170/210 93/110
110/132 214/256 2107250 110/132
132/160 256/307 250/300 132/160
160/200 307/385 300/380 160/200
200/220 385/430 380/430 200/220
220/250 430/468 430/465 220/250
250/280 468/525 465/520 250/280
280/315 525/590 520/585 280/315
315/350 590/665 585/650 315/350
350/400 665/785 650/754 350/400
400/500 785/965 754/930 400/500
500/630 965/1210 930/1180 500/630
630/710 1210/1465 1180/1430 630/710

www.oyostepper.es
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2.4 Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas

Descripcion

Entrada

Rango de tension de entrada

1 CA 220 V £15 %,3 CA 220 V +15 %, 3 CA 380 V £15 %, 3 CA 660 V +10 %

Rango de frecuencia de
entrada

47~63 Hz

Factor de potencia

295%

Rendimiento de control

Modo de control

Control V/F, control vectorial sin PG (SVC), control vectorial con PG (FVC)

Control V/F

Linea, multipunto, curva V/F cuadrada, separacion V/F

Modo de control de

funcionamiento

Control mediante teclado, control mediante terminal, control mediante comunicacion serie

Fuente de referencia de
frecuencia

locidad

Digital, dgica, fi ia de impulsos, icacion serie,
posible combinar varios modos y cambiar entre ellos.

en varios pasos, PLC simple y PID. Es

Capacidad de sobrecarga

Tipo G: 150 % de la corriente nominal durante 60 s, 180 % de la
corriente nominal durante 3 s Tipo P: 120 % de la corriente nominal
durante 60 s, 150 % de la corriente nominal durante 3 s

Par de arranque

Tipo G: 0,5 Hz/150 % (SVC), 0 Hz/180 % (FVC)
Tipo P: 0,5 HZ/100 %

Rango de ajuste de velocidad 1:100 (SVC) 1:1000 (FVC)
Precision del control de £05 % (SVC) +0,02 % (FVC)
velocidad

Frecuencia portadora

De 0,5 a 16,0 kHz; ajuste automatico de la frecuencia portadora segin las caracteristicas de la carga

Resolucion de frecuencia

Ajuste digital: 0,01 Hz. Ajuste analogico: frecuencia maxima x 0,025 %

Aumento del par

Aumento automatico del par; aumento manual del par: 0,1~30 %

Modo de aceleracion y
desaceleracion

Linea recta o curva en S; 4 tipos de tiempo de aceleracion/deceleracion con un rango de 0,0 a 6500,0 s

Freno de CC

Admite arranque y parada con freno de corriente continua;

Control de avance por
impulsos

Rango de frecuencia de marcha por impulsos: 0,0 Hz a 50,00 Hz; tiempo de aceleracion/deceleracion por impulsos: 0
a6500,0 s

PLC simple y funcionamientol
de velocidad
de pasos

PLC integrado o terminal de control; se pueden configurar 16 pasos de velocidad

PID integrado

Control PID integrado para realizar facilmente el control en bucle cerrado de los pardametros del proceso (como la
presion, la temperatura, el caudal, etc.)

Regulacion automatica de
tension (AVR)

Mantiene automaticamente una tension de salida constante cuando varia la tensién de la red eléctrica

Bus de CC comin

Funcién de bus de CC comun: varios inversores pueden utilizar un bus de CC comiin

Control de recorrido

Funcion de control de recorrido: control de frecuencia de impulsos triangulares miltiples

Control de longitud fija

Control de longitud programable

Control de tiempo

Rango de tiempo de ajuste: 0~6500 min

Terminales de entrada

@ 6 entradas digitales programables; se puede ampliar a 4 entradas digitales, una de las cuales
admite entrada de impulsos de alta velocidad;

. 1 entrada de tension analogica de 0a 10 V CC;

2
8
£ @ 2 cntradas de tension de 0a 10 V CC o de corriente de 0 a 20 mA
:
= @ 1 salida de colector abierto, ampliable a 1 salida de impulsos de alta velocidad;
Terminales de salida @ 2 salidas de relé;
@ 2 salidas analogicas: salida de tension de 0 a 10 V CC o salida de corriente de 0 a 20 mA
Interfaz
hombre- Pantalla LED Puede mostrar la frecuencia de ajuste, la frecuencia de salida, la tension de salida, la corriente de salida, etc.
méquina
Clase de proteccion P20
90 % de humedad relativa o menos (sin condensacion), de -10 °C a 40 °C. El inversor reducir su potencia si la
Humedad y temperatura temperatura ambiente supera 10s 40 °C
Vibracion Por debajo de 20 Hz: 9,8 m/s (1 G); por encima de 20 Hz: 5,88 m/s (0,6 G)
Condiciones de <1000 m, en interiores (sin gases ni liquidos corrosivos)
o almacenamiento
E Temperatura de 220°Ca60°C
k| almacenamiento

Modo de refrigeracion

Refrigeracion por aire forzado
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2.5 Diagrama esquematico de todos los componentes del variador de corriente alterna

La siguiente imagen muestra todos los componentes y sus nombres de un variador de CA con carcasa de plastico de

menos de 15 kW

©)
@

9o0ogg

90ogg

e

a

[OJ0)5)

OY{ZXSTEPPER

Capitulo 3

@

[

@igura -2 iigrama esquematicdldd
|-

>

>

Z

Nombrp

Cubierta frontal

Se utiliza parj irf
componentes,

Teclado

[Se utmzrparermodificar y comprobar los parametros del inversor,
el funcionamiento y otras funciones

ORORS

Cubierta trasera

®

Tornillo de fijacion de
la cubierta trasera

Se utiliza para fijar la cubierta trasera; al desmontarla, hay que aflojar
primero este tornillo

Junta a presion del ventilador

Se utiliza para fijar el ventilador; facilita el desmontaje

Ventilador de refrigeracion

Disipacion interna del calor del inversor

Placa de control

Placa de la CPU del inversor

Placa de caracteristicas

Union a presion de la cubierta

frontal

Se utilizan para fijar la cubierta frontal; hay cuatro en total, dos a la
izquierda y dos a la derecha

SISIGIGIOIOIO

Placa de expansion

Placa de expansion multifuncional integrada

Junta a presion de la cubierta
trasera

Se utiliza Ealaltﬁar la cubierta trasera; hay una a la izquierda y otra a la
derecha

Terminal del bucle principal

www.oyostepper.es
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31 Instalacién

1. Entorno de instalacion:

1) Temperatura ambiente: La temperatura del entorno tiene un gran impacto en la vida util del variador de CA, y la
temperatura de funcionamiento del variador no debe superar el rango de temperatura permitido (-10 °C a 40 °C).

2) El variador de CA debe instalarse sobre una superficie ignifuga y es necesario disponer de espacio suficiente a su
alrededor para la disipacion del calor. Cuando el variador de CA esta en funcionamiento, genera una gran cantidad de calor.

Realice la instalacion en posicion vertical sobre el soporte de fijacion mediante tornillos.

3) Instélelo en lugares donde no haya vibraciones. La vibracion no debe superar los 0,6 G. Preste especial
atencion a mantenerlo alejado de punzonadoras y otros equipos.

4) Evite instalarlo en lugares expuestos a la luz solar directa, en entornos humedos o donde puedan caer gotas de
agua.

5) Evite instalarlo en lugares donde haya gases corrosivos, inflamables o explosivos.

6) Evite instalarlo en lugares con contaminacion por aceite, suciedad o polvo metélico.

2. Recordatorio sobre el lugar de instalacion:

IBIOOmm
Variador de CJA 1

A Variador de CA A

Variador de C]A 2

00mm

I

Explicacion: Cuando [a poténcia del variador de CA¢s =22 kw
significa que no es necesario tener en cuenta el tamafio A. Cuando
la potencia >22 kW, A debera ser superior a 50 mm.

Explicacion: Cuando el variador de CA se instale en posicion
invertida (por la parte superior o inferior), instale una placa
guia de aislamiento térmico tal y como se muestra en la

imagen.

Figura 3-1: Esquema de instalacion del variador de CA

El aspecto clave de la instalacién mecanica es la disipacion del calor. Por lo tanto, preste atencion a los siguientes puntos:

1) Instale el variador de CA en posicion vertical, para facilitar la difusion del calor hacia arriba. Sin embargo, no debe

invertido. Si hay varios variadores de CA dentro del armario, es preferible instalarlos
uno al lado del otro. Cuando sea necesario instalarlos uno encima de otro, consulte el diagrama esquematico de la imagen 3-1
para instalar la placa guia de aislamiento térmico.

2) Consulte la imagen 3-1 para conocer el espacio de instalacion. Asegirese de que haya espacio suficiente para la disipacion del calor

del variador de CA
No obstante, al disponerlos, tenga en cuenta las condiciones de disipacion de calor de los demas componentes del armario.
3) Los soportes de instalacion deben ser de materiales ignifugos.

4) Para aquellas aplicaciones en las que haya polvo metalico, recomendamos instalar el radiador en el exterior del
armario. El espacio interior del armario hermético debera ser lo suficientemente amplio.

_12_
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32 Instalacién eléctrica

1. Lista de especificaciones de los dispositivos del circuito principal y especificaciones eléctricas:

OY{ZXSTEPPER

Capitulo 3

Tension | Potencia del| Motor Lado de entrada del inversor (RST) Seccién de cable recomendada
iador de | adaptativo Linca de PR
(V) \éa‘:akw o ) Modolo @ I » Circuito de Lmeddegnalde
kW) | (kW) Modelo de interruptor c(mt;cz)rt ?ﬁfﬂ?ﬁi‘ﬁi}ada Reactorde CC| gm0 fgﬂ:ﬁluf"‘e":;f:‘.)
neumatico .
/linea de salida)
0.55 0.55 1.5 1.5
0 0.75 0.75 DZ20-100(16A) | ©J20-16 4
25 25
1.5 1.5
22 22
DZ20-100(32A) | €J20-40 4 6 4
3.7 3.7
0.75 0.75 15 e
s s DZ20-100(16A) 4 =5
CJ20-16 25
22 22 25
3.7 3.7
DZ20-100(32A) 4
5.5 5.5 6
7.5 7.5 6 4
1" " DZ20-100(50A) | CJ20-40 8
15 15 8
10
18.5 18.5 DZ20-100(63A)
CJ20-63
22 22 DZ20-100(80A) 16 6
3% 30 30 1e
DZ20-100(100A) | CJ20-100
37 37 25 25 0.5
45 45 35 25+2(50) o !
5 5 DZ20-200(200A) | CJ20-160 © 0.75
50 35+2(70)
75 75 10
70 50+2(95
03 9 DZ20-400(250A) | ©J20-250 ©9) 16
50+2(95)
110 110 DZ20-400(400A)
132 132 CJ20-400
P~ o 70+2(150) 25
p 187 DZ20-630(500A) | CJ40-500 | 70+2(150) T6*2(35)
200 200
95+2(185) | 95-2(185
220 220 DZ20-630(600A) | CJ40-630 (185) (189)
25+2(50)
250 250 DZ20-630(630A) 120+2(240)
CJ40-800 | 120+2(240)
280 280 DZ20-1250(700A)
315 315 DZ20-1250{1000A) 150+2(300) |150+2(300) ;
CJ40-1000 3
400 400 bz20-1250(1250A 185<2(370) [185+2(370) )
500 500
-13-
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2. Esquema de cableado de los dispositivos

periféricos:

Alimentacion de entrada @

;

A F—O~_O——

=
-
(]

)

Inversor

Figura 3-2: Esquema de
cableado de los dispositivos periféricos

0 Alimentacion de entrada: clases de tension: 220 V, 380 V.

@ Pprotector de fusibles o interruptor diferencial: seleccione un protector de fusibles
que se ajuste a las clases de tension y corriente nominales. Al controlar el encendido y
apagado de la fuente de alimentacion del variador de CA, cumple la
funcion de proteger el variador. No lo utilices como interruptor de marcha/parada para

funcion de marcha/parada del variador.

© Contactor electromagnético:
No utilice el contactor electromagnético como interruptor de encendido del variador, ya
que reducira su vida util.

© Reactor eléctrico de CA del terminal de entrada:
Puede atenuar las ondas armonicas de la linea eléctrica o, cuando el desequilibrio de tension

de la red eléctrica principal supere el 3 % (y la potencia sea superior a 500 kVA), y cuando la
tension de alimentacion varie bruscamente, puede mejorar el factor de potencia.

@ Filtro de interferencias de radio:

Los equipos cercanos, como los receptores inalambricos, pueden generar
ruido de interferencia electromagnética. El supresor de resistencia magnética ayuda a
reducir el ruido de radio.

6] Supresor de interferencias electromagnéticas (EMI):
Reduce el ruido conductivo en la linea eléctrica generado por el variador de CA.

@ Reactor de corriente continua

Los variadores de CA >30 kW disponen de terminales para reactor de corrf@te@entinua

© Unidad de frenado/recuperacion de energia, resistencia de frenado

Cuando una carga de gran inercia requiera una parada rapida, se instalaran una unidad de frenado
y una resistencia de frenado en el variador de CA. Los variadores de CA <22 kW deberan
disponer de una unidad de frenado integrada. Conecte la resistencia de frenado a los terminales

(+) y PB. En los variadores de CA > 22 kW se instalara adicionalmente una unidad de frenado,
que realizara el frenado con

la resistencia de frenado adecuada. También puede instalar la unidad de recuperacion de
energia FOLINN PUF 100 para sustituir a la unidad de frenado y a la resistencia de frenado, y
devolver la energia recuperada a la red eléctrica.

© Filtro de ruido del terminal de salida:
Cuando el variador de CA presente interferencias con otros

, puede instalar una perla de ferrita en el cable de salida para resolver este problema. Por lo
general, un bobinado de tres vueltas ofrece los mejores resultados. Si las condiciones lo

permiten, es recomendable instalar un filtro de ruido.

@ Reactor eléctrico de CA en el extremo de salida:
Una forma de onda eléctrica suave puede ayudar a reducir la vibracion del motor provocada
por la forma de onda de conmutacion del variador de CA. Cuando la distancia entre

el variador de CA y el motor supera los 10 m, también puede atenuar las ondas armonicas.

14
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Esquema bisico de cableado 4. Declaracion de la funcién de los puentes de la placa principal:
@ Terminal del circuito principal All: Conversion de sefial de tension/corriente de la entrada analégica 1 AI2:
Conversion de sefal de tension/corriente de la entrada analogica 2 V: Entrada
O Terminal del circuito de control de seal de tension de 0-10 V CC
. . I: Entrada de sefial de corriente analogica de 0-20 mA
Resistencia de
Entrada AO1: Conversion de senal de tension/corriente de la salida analogica 1 AO2:
de Conversmn de sefal de tension/corriente de la salida analogica 1
alimenta R ﬁ ............. : Salida de senal de tension de 0-10 V
cion 2y
______________ .
s RS ¥
La caja virtual es un accesorio opcional . N . , .
0/—% e fasssono opeon I: salida de sefial de corriente analogica de 4-20 mA
T Ty terminal de conexion para potencias infer]
Conecta cualquiera de los siguientes: L, N 5. Terminales y conexion del circuito principal
o R, S, T cuando la entrada sea 222 kW L
monofasica de 220 V " Impedancia de tierra inferior a 4 Q -
<> P q
Multifuncion 1 Salida de indicacion multifuncional
J— % Asegirese de que el interruptor de alimentacion esté en la posicién de apagado antes de comenzar las operaciones de
1 O uniéonl cableado; de lo contrario, existe riesgo de descarga eléctrica,
Multifuncién 2 SA lzf’c" debe:_iiobde_ 230 ;/’ El cableado debe ser realizado unicamente por personal cualificado; de lo contrario, se podrian producir dafios en el
VA2 A por debajo de 30 equipo y lesiones personales.
Multifuncién 3 : % Es necesaria una conexion a tierra fiable; de lo contrario, podria producirse una descarga eléctrica o activarse la alarma de
1 Salida de indicacio ltifuncional iom2 incendio.
. . r alida de mdicacion multifuncional conexion.
Multifuncion 4 CA inferior a 250 V, 2 A;
$—— —=©° CC inferiora 30 V, 2 A Peligro
Multifuncién 5 DN
¢—0 Terrqinal de salida PHC multifuncional por * Compruebe que la potencia de entrada se ajusta a! valor nominat !iel variador de CA; de lo contrario, se produciran
Multifuncion 6 Terminal debajo de 24 V CC, 50 mA (F2.20) dafios en el variador de CA.
-~ Y Asegurese de que el motor sea compatible con el variador de CA; de lo contrario, se produciran dafios en el motor o se
comiin activara la proteccion del variador de CA.
Y La fuente de alimentacion no debe conectarse a los terminales U, V'y W, ya que provocaria
Fuente de alimentacion de 24 V CC, dafios al variador de CA.
200 mA. El terminal comiin es DCM X X X  La resistencia de frenado no debe conectarse directamente al bus de CCE® 2 | | ya que podria provocar dafios en
Analédgica multifuncional 1 (0- el variador de CA.,
10 V/0-20 mA) S)
: 1) Descripcion de los terminales del circuito principal:
Entrada de 0-10 V¢ All V000 A Analogica multifuncional 2 (0- Terminal de cableado del circuito principal <22 kW
. T sefal de corriente de 0.2 20 mA 10 V/0-20 mA) P N ., "
Entrada de 0-20 mA : Identificacion de terminales Nombre Descripcion de la funcion
B S R A T Vi deension dE 03 f0 V" T
Entrada de alimentacion del circuito
T setal de comiente de 0.2 20 mA R. S. T( L. N ) principal Conecte la alimentacion trifasica (monofésica)
Terminal de sefal+ terminal
= inal de sefial- U, VoW e
Entrada de -10 a ermint de sen N N Terminal de salida del variador de CA | Conectar el motor trifasico
IAY PR
10V ST D R
Terminal de frenado Conectar la resistencia de frenado externa
Interfaz de ta*ta de ampliacion (+) (=)
Terminal del bus de CC Si hay dos o més inversores, utilice un bus de CC comtin
Tarjeta de expansion: tarjeta de expansion de E/S, tarjeta PG ) " " "
(La tarjeta de extension de relés y la tarjeta de extension V/I se pueden personalizar seglin sus necesidades). Terminales (@b[eado del ¢ rcdﬁﬁﬂpﬂﬁﬁ‘hﬁ@l puoskan tierra Puesta a tierra de seguridad
Notas: Los variadores de CA de tipo general <22 kW incorporan una unidad de frenado, una resistencia de frenado (+) y
un terminal PB; los terminales (+ -) son los terminales positivo y negativo del bus de CC del variador. P - - -
5 )y () p y neg ldRtificGion dplctn\un;N ) Nombre Descripcion de la funcion
Tern}xflales reservados para 1la conexion del relactor de corriente cogtmua >30 kW, los terminales &1, @2, @2y © U. V. W Entrada de alimentacion del circuito ' - —
se utilizan para conectar la unidad de recuperacion de energia o la unidad de frenado. > Vs principal Conecte la alimentacién trifisica (monofasica)
Cuando se utilice la unidad de frenado en variadores de CA de alta potencia, debera conectar el polo positivo de la unidad terminal
de frenado al terminal de salida @2 del reactor de corriente continua. Si se conecta al terminal @1, se dafiara la unidad de C] Terminal de salida del variador de CA | Conectar el motor trifisico
frenado.
) Se utiliza para conectar la unidad de freno y la
@2 Terminal del bus de CC recuperacion de energia; si se utilizan dos o més
variadores de CA, se emplea un bus de CC comiin
®1@2 Terminal del reactor externo | Conecte el reactor de CC externo
@ Terminal de puesta a tierra Puesta a tierra de seguridad del inversor
-15- -16-
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2) Precauciones para el cableado:
A. Alimentacién de entrada L, NoR, Sy T:
La conexion del lado de entrada del variador no tiene requisitos de secuencia de fases.

B. Terminales ©2 y O del bus de CC:

En caso de corte de corriente, los terminales ©2 y © del bus de CC siguen teniendo tension residual; solo se pueden
tocar una vez que se haya apagado el indicador luminoso interno de «carga», lo que confirma que la tension es inferior a
36 V, ya que de lo contrario podria producirse una descarga eléctrica.

Si se selecciona una unidad de frenado externa para un variador de CA >30 kW, la polaridad
de @2 y O no debe conectarse a la inversa, ya que podria provocar dafos en el variador de CA o incluso un riesgo de
incendio.

La longitud del cableado de la unidad de frenado no debe superar los 10 m, y solo se permite el uso de par trenzado
o doble linea apretada en paralelo.

La resistencia de frenado no se puede conectar directamente al bus de CC, ya que podria provocar dafios en el
variador de CA o incluso un riesgo de incendio.

C. Terminal de conexién de la resistencia de frenado (+) y PB: variador

de CA <22 kW y unidad de frenado integrada.

El valor recomendado para la seleccion del modelo de resistencia de frenado y la distancia de cableado debe ser
inferior a 5 m; de lo contrario, podria provocar dafos en el variador de CA.

D. Lados de salida U, V y W del variador de CA:

El lado de salida del variador de CA no debe conectarse a un condensador ni a un supresor de sobretensiones, ya que
esto provocaria activaciones frecuentes de la proteccion del variador de CA o incluso dafios en el mismo.

Cuando el cable del motor es demasiado largo, los efectos de la capacitancia distribuida pueden generar facilmente
resonancia eléctrica y provocar una ruptura dieléctrica del motor. La elevada corriente de fuga generada hace que el
variador de CA active la proteccion contra sobrecorriente. Si la longitud del cable supera los 100 m, se debera instalar un
reactor de salida de corriente alterna.

E. Terminal de puesta a tierra:

Los terminales deben tener @a conexion a tierra fiable, y el valor de la resistencia del cable de tierra debe ser

inferior a 4 Q; de lo contrario, se producira un funcionamiento anémalo del equipo ¢ incluso dafios.

El terminal de puesta a tierra  y el terminal de linea neutra (N) de la fuente de alimentacion no pueden compartirse.

-17-
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6. Terminales y cableado del circuito de control

1) Diagrama esquematico del cableado de los terminales del circuito de control (Figura 3-4)

—_ A — — m—mm——m_Mm_m_---: -: - -, - - - |
| RA | RB | RC |1ov | A1 |AI2 |A|3 |ACM |Ao1 |A02 ACM |se+ SG-

|TA|TB|TC|S1|SZ |Dcm|ss|s4|ss|ss |DCM|M01|P24|

|
|
|
|
|
L

2) Descripcion de los terminales del circuito de control:

Terminal Descripcién de la funcion del terminal
Identificacion
S1-DCM Terminal de entrada multifuncional 1
S2-DCM Terminal de entrada multifuncional 2
S3-DCM Terminal de entrada multifuncional 3 Configuracién de
S4-DCM Terminal de entrada multifuncional 4 funciones:
. . F05.00~F05.05
S5-DCM Terminal de entrada multifuncional 5
S6-DCM Terminal de entrada multifuncional 6
Fuente de alimentacion auxiliar de 24 V CC y 200 mA
P24-DCM
10V-ACM Fuente de alimentacion auxiliar de entrada: 10 V CC, 20 mA
AIl-ACM Puerto de entrada de corriente analogica 1:
0-10 V 0 0-20 mA
AI2-ACM Puerto de entrada de corriente analdgica 2: Configuracion de
0-10 V 0 0-20 mA
funciones:
AI3-ACM Puerto de entrada de corriente analdgica 3: -10~10 V
F05.18~F05.32
AO1-ACM Puerto de salida de corriente analdgica 1:
salida de 0-10 V 0 0-20 mA Configuracion de
Puerto de salida de corriente analogica 2:
AO2-ACM InCiones:
salida de 0-10 V 0 0-20 mA funciones:
F06.13~F06.20
SG+ SG- Puerto de comunicacion RS485 F13.00~F13.06
RA-RB-RC Punto de conexion multifuncional de salida;
el valor predeterminado de fabrica es salida de fallo
TA-TB-TC Salida de punto de conexion multifuncional, Configuracién de
el valor predeterminado de fabrica es la salida en modo de .
funcionamiento funciones:
Puerto de salida colector multifuncional de circuito
MOI-DCM abierto F06.02~F06.04

-18-
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3) Explicacion del cableado de los terminales del circuito de control:

A. Terminal de entrada analogica:

Dado que la sefal analogica de baja tension se ve facilmente afectada por perturbaciones externas, por lo
general se requiere un cable apantallado, y la distancia de cableado debe mantenerse lo mas corta posible; lo ideal es
que no supere los 20 m, tal y como se indica a continuacion:

menos de 20 m
<+“—>
‘ +10V
All Variador de CA
potenciometro
ACM

Figura 3-5 Diagrama esquematico del cableado del terminal de entrada analogica
En algunos casos en los que la sefial analogica sufra interferencias graves, se instalara un condensador de filtro

o un nucleo de ferrita en el lado de la fuente de la sefial analogica, tal y como se muestra en la figura 3-6:

enrollar 2-3 vueltas

/‘\\
¢ @
A

Figura 3-6 Termigahgoerradpynalogica con dispositivos de filtrado

fuente analogica externa

All
Variador de

ACM CA

B. Terminal de entrada digital:

El variador de CA recibe la sefial correspondiente tras evaluar el estado de estos terminales. Por lo tanto,

Los contactores externos deben ser aquellos puntos de conexion que ofrezcan una alta fiabilidad con senales débiles.
Si la salida de colector abierto aplicada al terminal de entrada digital del variador de CA proporciona una sefial de
ON/OFF, debe tenerse en cuenta el funcionamiento erréneo provocado por la diafonia de potencia. Recomendamos

adoptar el modo de control por contactores.

C. Terminal de salida digital:

Cuando se requiera un relé de accionamiento para los terminales de salida digital, se debera instalar un diodo
absorbedor a ambos lados de la bobina del rel¢; de lo contrario, se produciran dafios en la fuente de alimentacion de 24
V CC.

Atencién: La polaridad del diodo de absorcion debe instalarse correctamente, tal y como se muestra en

. De lo contrario, cuando se activen los terminales de salida digital, se produciran dafios en la fuente de alimentacion
de24V CC.

-19-
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P24
\C/‘iﬁador de Relé Diodo
MO1
O
DCM

Figura 3-7 Esquema de cableado del terminal de salida digital

7.  Solucién de problemas de compatibilidad electromagnética (CEM):

I.  Efectos de las ondas arménicas
1. Las ondas armonicas de alta frecuencia de la red eléctrica pueden provocar dafos en el variador. Por ello, en lugares
donde la calidad de la red eléctrica sea deficiente, recomendamos instalar una bobina de entrada de CA.

2. Dado que existen arménicos de mayor orden en el lado de salida del variador de CA, el uso de

un condensador para mejorar el factor de potencia y un supresor de sobretensiones en el lado de salida puede provocar descargas eléctricas

o incluso dafios en el equipo; por lo tanto, no se pueden instalar condensadores ni dispositivos supresores de
sobretensiones en el lado de salida.

II. Interferencias electr gnéticas y su trat

1. Las interferencias electromagnéticas se dividen en dos categorias: por un lado, la interferencia del ruido
electromagnético periférico en el variador de CA, que puede provocar un funcionamiento anémalo del propio inversor. Sin
embargo, los efectos de dicha interferencia suelen ser minimos, ya que el variador de CA ha sido disefiado internamente para
hacer frente a esta interferencia y cuenta con una gran capacidad de

. La otra es la influencia del variador de CA sobre los equipos periféricos.

Meétodos habituales de gestion:
A. Elvariador de CA y otros productos eléctricos deben estar bien conectados a tierra, y la resistencia de
tierra no debe superar los 4 Q.

B. Es recomendable que la linea de alimentacion del variador de corriente alterna no se coloque en paralelo con
el circuito de la linea de control. Si las condiciones lo permiten, disponga las lineas de alimentacion en vertical.

C. Enaquellos casos en los que se requiera un alto nivel de proteccion contra interferencias, se debe utilizar un cable
apantallado entre el variador de CA y el cable de alimentacion del motor, y también es necesaria una conexion a tierra fiable
para la capa de apantallamiento.

D. Para el cable de conexion de los equipos desconectados, recomendamos utilizar un cable de control apantallado
de par trenzado, y también es necesaria una conexion a tierra fiable para la capa de apantallamiento.

2. Métodos para gestionar las interferencias procedentes de equipos electromagnéticos periféricos en

el variador de CA. Los efectos electromagnéticos sobre el variador suelen deberse a la instalacion de numerosos relés,
contactores o contactores electromagnéticos cerca del variador de CA. Cuando el variador de CA presente un
funcionamiento anémalo debido a las interferencias, intente resolverlo con los siguientes métodos:
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A. Instale un supresor de sobretensiones en los dispositivos que causan interferencias.

B. Instale un filtro en el terminal de entrada de sefial del variador de CA.

C. El cable de conexién de la linea de sefial de control y del circuito de deteccion del variador de CA debe ser un
cable apantallado, y también es necesaria una conexion a tierra fiable para la capa de apantallamiento.

3) Métodos para gestionar las interferencias en los equipos periféricos provocadas por el ruido del variador de CA:

Esta parte del ruido se puede dividir en dos categorias: una es la radiacion del propio variador de corriente alterna y la otra
es la radiacion del cable de conexion entre el variador y el motor.
Estos dos tipos de radiaciones hacen que la superficie de los cables de conexion de los equipos eléctricos periféricos sufra
induccion electromagnética y electrostatica, lo que provocara un funcionamiento erroneo de los equipos. En cuanto a estas
diversas condiciones de interferencia, consulte los siguientes métodos para resolverlas:

A. Los instrumentos, receptores, sensores y demds equipos de medicion suelen tener una sefial mas débil. Si se
colocan cerca del variador de CA o en el mismo armario de control, sufriran interferencias y funcionaran de forma erronea.
Por ello, recomendamos aplicar las siguientes medidas: Mantenerlos alejados de la fuente de interferencias; el cable de
sefial no debe colocarse en paralelo al cable de alimentacion, y sobre todo no deben atarse juntos en paralelo; ademas,
utilice cables apantallados tanto para la linea de seflal como para la de alimentacion; instale un filtro lineal o un filtro de ruido
de radiofrecuencia en los lados de entrada y salida del variador de CA.

B. Cuando los equipos interrumpidos y el variador de CA compartan la misma fuente de alimentacion, si las medidas
anteriores no logran eliminar las interferencias, debera instalar un filtro lineal o

Filtro de ruido de radioentre el variador de CA y la fuente de alimentacion.

C. Una conexion a tierra separada para los equipos periféricos puede ayudar a eliminar la interferencia provocada por la
corriente de fuga de los cables de tierra del variador de CA cuando se utiliza una conexion a tierra comiin.

II1. Corriente de fuga y tratamiento

La corriente de fuga se divide en dos categorias cuando el variador esta en funcionamiento: una es la corriente de fuga a
tierra y la otra es la corriente de fuga entre fases.

1. Factores que influyen en la corriente de fuga a tierra y soluciones:

Existen capacitancias distribuidas entre el cable y tierra. Cuanto mayores sean las capacitancias distribuidas,
mayor sera la corriente de fuga: reducir de forma efectiva la distancia entre el variador de CA y el motor puede
reducir las capacitancias distribuidas. Cuanto mayor sea la frecuencia portadora, mayor sera la corriente de fuga.
Reducir la frecuencia portadora puede disminuir la corriente de fuga de forma efectiva. Sin embargo, reducir la
frecuencia portadora provocara un aumento del ruido del motor, por lo que hay que tenerlo en cuenta. La instalacion
de un reactor eléctrico también es un método eficaz para resolver el problema de la corriente de fuga.

La corriente de fuga aumentara al incrementarse la corriente de bucle, por lo que, cuando la potencia del motor sea elevada,
la corriente de fuga correspondiente también sera elevada.

2. Factores que influyen en la corriente eléctrica entre lineas y soluciones:

Existen capacitancias distribuidas entre los cables de salida del variador de CA. Si la corriente eléctrica que circula por el
circuito contiene armoénicos de orden superior, puede dar lugar a resonancia y a corrientes de fuga. Si se utiliza un relé
térmico, esto puede provocar un funcionamiento erréneo en ese momento.

La solucion consiste en reducir la frecuencia portadora o instalar una bobina de salida. Recomendamos no instalar
un relé térmico antes de poner en marcha el motor del variador de CA, sino utilizar la funcion electronica de
proteccion contra sobrecorriente del propio variador.
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Capitulo 4 Funcionamiento y pantalla

4.1  Descripcion del teclado

(] Explicacion y funciones del teclado

El teclado se encuentra situado encima del variador de CA y se puede dividir en dos partes: el area de visualizacion
y el area de control. El area de visualizacion muestra el modo de configuracion de parametros y los diferentes estados de
funcionamiento. El area de control es la int@nf icaci oy el variador de CA.

Area de la pantalla LED . Area de pantalla digital

Tecla de subir/bajar Tecla

Potenciometro de programa Tecla de

funcion/datos

Tecla JOG/Shift Tecla-de Tecla de parada/reinicio

avance
/tecla de cambio de

Tecla de marcha

sentido

Figura 4-1: Diagrama esquematico del panel de control

PRGM/ESC
[PRGM ] Tecla de programacion: Accede al menu de primer nivel o sale del grupo de parametros
ESC

FUNCTION/DATA

En el modo de funcionamiento normal, pulse esta tecla para visualizar todos los elementos de estado e
informacion del variador de CA, como la frecuencia de mando, la frecuencia de salida y la corriente de

salida; en el modo de programacion, pulse esta
tecla para visualizar los parametros y vuelva a pulsarla para guardar los datos modificados en la
memoria interna.

ADELANTE/ATRAS

Pulse la tecla de avance/retroceso para reducir la velocidad del motor hasta 0 Hz y para acelerar
en sentido negativo hasta la frecuencia de mando ajustada.

AVANCE/

Pulse esta tecla para ejecutar el comando de frecuencia de marcha lenta; en el modo de configuracion de
parametros, funciona como la tecla de desplazamiento a la izquierda.

»
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MARCHA
RUN Se utiliza para iniciar el funcionamiento del variador de CA. (Esta tecla no tiene ningtin efecto cuando el
variador esta configurado en funcionamiento por terminales).

STOP/RST
Se utiliza para detener el funcionamiento del variador de CA. Si el variador de CA se ha detenido debido

RST aun fallo, pulse esta tecla para reiniciar el variador.

ARRIBA/ABAJO
Se utilizan para seleccionar un parametro y modificarlo

<Jb)

@ Elcmentos de la pantalla digital y descripcion
1. estado de funcionamiento (para la seleccion de elementos de visualizacion.

consulte los parametros

F07.03 y FO7 Oz&idigo de Descripcion del elemento operacion
visualizacion

(] frecuencia de ajuste Pulsa la tecla « »
J‘j frecuencia de funcionamiento Pulsa la tecla « »
|,_ corriente de salida Pulsa la tecla « »
CJ' Tension de salida Pulsa la tecla « »
r velocidad de funcionamiento Pulsa la tecla « »
l': par de salida Pulsa la tecla « »
IL potencia de salida Pulsa la tecla « »
l'_lr tension del bus Pulsa la tecla << »
l':l’ Valor de ajuste del PID Pulsa la tecla « »
[} Valor de retroalimentacion del Pulsa la tecla « »

, PID

! Estado del terminal de entrada Pulsa la tecla « »
o estado del terminal de salida Pulsa la tecla « »
L valor analogico AIl Pulsa la tecla << »
c Valor analogico de AI2 Pulsa la tecla << »
' valor analogico de AI3 Pulsa la tecla « »
J‘ _l’ valor de temporizacion Pulsa la tecla « »
l'_ valor de longitud Pulsa la tecla « »
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2. Enestado de parada (para mas detalles sobre la seleccion de elementos de visualizacion, véase F07.05):
Cédigo de Explicacion de los elementos de . lnstrugciones
visualizacion visualizacion instrucciones

Ajuste de la frecuencia Pulsa la tecla « »
TT -
(] tension del bus Pulsa la tecla « »
T
[ Estado de los terminales de Pulsa la tecla « »
entrada
o Estado del terminal de salida Pulsa la tecla « »
Fu' Valor de ajuste del PID Pulsa la tecla « »
[N} Valor analogico All Pulsa la tecla « »
C Valor analégico AI2 Pulsa la tecla « »
~ valor analogico de AI3 Pulsa la tecla <<-fs"2+§ »
[H]
[N valor de temporizacion Pulsa la tecla « »
T
[ valor de longitud Pulsa la tecla « »

4.2 Explicacién de los métodos para examinar y modificar los cédigos de funcién:

El panel de control de los variadores de corriente alterna adopta una estructura de ment de tres niveles
para el ajuste de pardmetros y otras operaciones. Los ments de tres niveles son, respectivamente: grupo de pardmetros
funcionales (ment de primer nivel) — cédigo de funcién (mena de segundo nivel)
— valor de configuracion del cédigo de funcion (ment de tercer nivel). El proceso operativo se muestra en la
figura 4-2:

Pantalla digital

Modificar grupo de parametros

Menu de segundo nivel

Modificar codigo de funcion

Menu de tercer nivel | 050 00
uau.uu
Modificar el valor del codigo de funcion

Figura 4-2: Diagrama de flujo de funcionamiento del menu de tres niveles

Explicacion: En el menu de tercer nivel, pulse PRGM o DATA para volver al
. La diferencia entre ambas opciones es la siguiente: si pulsa DATA, se guardan los pardmetros de configuracion en el

panel de control, se vuelve al ment de segundo nivel y se pasa automaticamente al siguiente codigo de funcion; si pulsa
PRGM, se vuelve directamente al menu de segundo nivel sin guardar los parametros y, a continuacion, se vuelve al codigo de
funcién.
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Por ejemplo: cambiar el codigo de funcion F1.02 de 10,00 Hz a 15,00 Hz. (La negrita indica un bit
parpadeante):

Figura4-3: Ejemplo de modificacion de parametros
En el tercer estado

=M By -
parwwes nif&efue e se puede modificar, y el
motivo puede ser: iadinted

1. Este parametro del codigo de funcion no se puede modificar, por ejemplo, si se ha detectado realmente

parametros y los parametros del registro de funcionamiento.
2. En estado de funcionamiento, este codigo de funcion no se puede modificar. Solo se puede modificar cuando el
variador esta parado.

4.3 Coémo visualizar los parametros de estado:

En estado de parada o en marcha, se puede utilizar un tubo Nixie LED para mostrar los distintos parametros de estado del
variador de CA. Los codigos de funcion F07.03 (parametro de funcionamiento 1) y F07.05 (parametro de parada) permiten
seleccionar si se debe mostrar este parametro de estado.

Consulte los codigos de funcion F07.03~F07.05 para obtener mas explicaciones. Los datos estan disponibles para la conmutacion
circular con el fin de mostrar el parametro de estado de parada o de funcionamiento.

En estado de parada, hay un total de 13 parametros de estado de parada entre los que se puede elegir si se muestran o no, y
son, respectivamente: frecuencia de ajuste, tension del bus, estado de los terminales de entrada, estado de los terminales de
salida, ajuste PID, valor analdgico All, valor analogico Al2, valor analogico AI3, valor de temporizacién, valor de longitud,
estado del PLC, velocidad de carga y frecuencia de impulsos de entrada (kHz).

Seleccione si desea activar la funcion de visualizacion F07.05 y cambie a la visualizacion de los parametros seleccionados siguiendo
la secuencia FUNC/DATA.

En estado de funcionamiento, hay un total de 32 parametros de estado entre los que se puede elegir si se muestran o no, y
son, respectivamente: frecuencia de ajuste, frecuencia de funcionamiento, corriente de salida, tension de salida, velocidad de
funcionamiento, par de salida, tension del bus, valor de ajuste del PID, valor de retroalimentacion del PID, estado de los
terminales de entrada, estado de los terminales de salida, valor analogico All, valor analogico AlI2, valor analogico AI3, valor
de temporizacion y valor de longitud.Seleccione si desea activar la funcion de visualizacién F07.03/F07.04 y cambie a la
visualizacion de los parametros seleccionados siguiendo la secuencia FUNC/DATA.

Si se ha producido un corte de corriente en el variador de CA y luego se ha vuelto a encender, se mostraran los parametros
seleccionados antes del corte de corriente.
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44  Configuracién de la contrasefia:

Los variadores de CA ofrecen una funcion de proteccion mediante contrasefia de usuario. Cuando F07.00
se establece en un valor distinto de 0, se trata de la contrasena de usuario. Al salir del modo de edicion de codigos de
funcion, la proteccion por contrasefia entrara en vigor. Si se pulsa de nuevo PRGM/ESC para volver al modo de
edicion de codigos de funcion, se mostrara «0.0.0.0.0.>». El usuario debera introducir la contrasena
correctamente; de lo contrario, no podra acceder.

Para desactivar la funcion de proteccion mediante contrasefia, establezca F07.00 en 0.

45 Autoaprendizaje de los parametros del motor (en caso de control vectorial):

Al seleccionar el modo de control vectorial sin PG, antes de que el variador entre en funcionamiento, debe
introducir correctamente los parametros de la placa de caracteristicas de los motores. Los variadores de CA
ajustaran los pardametros estandar del motor segtin los que figuran en la placa de caracteristicas. El modo de control vectorial
depende en gran medida de los pardmetros del motor. Para obtener un buen rendimiento de control, debera disponer de los
parametros exactos de los motores controlados.
Los pasos para el autoaprendizaje de los parametros del motor son los siguientes:
En primer lugar, seleccione el canal de instrucciones de funcionamiento (F00.01) como canal de instrucciones del
teclado. A continuacion, introduzca los siguientes parametros de acuerdo con los parametros reales del motor:
F02.01: Potencia nominal del motor asincrono 1; Frecuencia nominal
F02.02: del motor asincrono 1; Velocidad nominal del motor asincrono
1; Tension nominal del motor asincrono 1;
F02.03:
F02.04:

F02.05:
Si los motores pueden separarse totalmente de las cargas, seleccione 2 en F02.37 (autoaprendizaje dinamico)
y, a continuacion, pulse «<RUN» en el panel de control; los variadores de CA calcularan automaticamente los
parametros:

corriente nominal del motor asincrono 1.

F02.06: Resistencia del estator del motor asincrono 1; Resistencia del rotor
F02.07: del motor asincrono 1;
Inductancia de fuga del estator y del rotor del motor asincrono 1; Inductancia mutua
F02.08: .
del estator y del rotor del motor asincrono 1;
F02.09: Corriente en vacio del motor asincrono 1;
F02.10:

Si los motores no pueden separarse totalmente de las cargas, seleccione 1 en F02.37 (autoaprendizaje estatico)
y, a continuacion, pulse «cRUN» en el panel de control.

Los variadores de CA mediran estos tres parametros: resistencia del estator, resistencia del rotor y reactancia
inductiva de fuga, en secuencia; no se miden la reactancia inductiva mutua ni la corriente en vacio de los motores. Los
usuarios pueden calcular estos dos parametros segtn la placa de caracteristicas del motor: tension nominal U, corriente

nominal I, frecuencia nominal f'y factor de potencia 1.
A continuacion se describen los métodos de calculo de la corriente en vacio del motor y de la inductancia mutua
del motor; en ellos, Lyes la reactancia inductiva de fuga del motor.

Corriente en vacio: I,=I+ ¥ 1-1°
Célculo de la inductancia mutua: L.= 2N3nf- 1, L,

I,es la corriente en vacio, L,es la reactancia inductiva mutua y Les la reactancia inductiva de fuga
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Los parametros funcionales de los variadores de CA se agrupan por funcion, con un total de 16 grupos, del FOO al
F15. Cada grupo funcional incluye varios cédigos de funcion. Los codigos de funcion adoptan un menu de tres niveles;
por ejemplo, «F05.08» significa el octavo codigo de funcion de las funciones del grupo FO5.

Para facilitar la configuracion de los codigos de funcion al manejar el panel de control, se indican el nimero de grupo de
funciones correspondiente al ment de primer nivel, el nimero de cédigo de funcion correspondiente al menti de segundo
nivel y los parametros del codigo de funcion correspondientes al ment de tercer nivel.

1. A continuacién se describe el indice de la tabla de funciones:

Primera columna «cédigo de funcion»: conjunto de pardmetros funcionales y nimero paramétrico; Segunda

columna «nombre»: nombre completo de los pardmetros funcionales;

Tercera columna «rango de ajuste»: rango valido de valores de ajuste de los parametros funcionales; Cuarta columna

«valor predeterminado de fabrica»: valor predeterminado original de fabrica de los parametros funcionales;

Quinta columna «modificar»: propiedad de modificacion de los parametros funcionales (si
se permite la modificacion y las condiciones de la misma), y las explicaciones se describen a continuacion:

« 2% > significa que el valor de ajuste de este parametro se puede modificar cuando el
varfador de CA se encuentre en estado de parada o en marcha;

«<@>: significa que el valor de ajuste de este pardmetro no se puede modificar cuando el variador de CA estd
en funcionamiento;

«™**>: significa que el valor numérico de este parametro es un valor de registro de deteccién real y no se
puede modificar;
«##>»: significa que el valor numérico de este parametro es un «parametro de fabrica» y su configuracion esta

restringida a los fabricantes. Los usuarios tienen prohibido realizar dicha operacion.
Sexta columna «N.%»: numero de serie de este codigo de funcién dentro del conjunto de codigos de funcién,
asi como la direccion de almacenamiento en la comunicacion.
(Los variadores de CA ya incorporan una restriccion de comprobacion automatica sobre la propiedad de modificacién de
todos los parametros, lo que ayuda a los usuarios a evitar fallos durante la modificacion.)

2. «Valor predeterminado de fabricay se refiere al valor numérico que adquieren los parametros del codigo de funcién
restablecidos al realizar una operacion de restablecimiento a los valores de fabrica; sin embargo, los valores reales de los
parametros detectados o los valores registrados no se restableceran.

3. Para lograr una proteccion de parametros més eficaz, los variadores de CA ofrecen la funcién de contrasefia
Proteccion de los codigos de funcién. Una vez que los usuarios hayan establecido una contrasefa (el parametro de contrasefia
de usuario, F07.00, debe estar configurado en un valor distinto de 0) y pulsen PRGM/ESC para acceder al modo de edicién
de parametros de usuario, el sistema entrara en el modo de autorizacion mediante contrasefia de usuario y mostrara
«0.0.0.0.0.». El operador debe introducir la contrasena de usuario correctamente; de lo contrario, no podra acceder al
sistema. Cuando la proteccion por contrasefia esta desactivada, la contrasefia de usuario se puede modificar en cualquier
momento, y se confirmara como el Gltimo valor numérico introducido. Cuando F07.00 se establece en 0, la contrasefia de
usuario se puede cancelar; si, al encender el sistema, F07.00 se establece en un valor distinto de 0, los parametros quedaran
protegidos por contrasefia.

4. Aunque los parametros de los codigos de funcion se modifiquen mediante comunicaciones serie, todas las
funciones relacionadas con la contrasefia de usuario siguen estando sujetas a las normas anteriores.
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Tabla de funciones y parametros
Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) Valt?r de Modificar
funcién fabrica
Valor
predeterminad]
o
Grupo F00: Parametros de funciones estandar
0: control vectorial sin PG (SVC) 1:
F00.00 Modo de control de velocidad control vectorial con PG (FVC) 2: P o
control V/F
0: control mediante teclado
F00.01 Seleccion de la fuente de comando | 1: control mediante 0 X
terminal
2: control de comunicacion RS 485
F00.02 Cc)g:‘%ﬁﬁiccizlcicg)r{nando deejecuciondela| . Tarjeta de comunicacion Modbus 0 X%
F00.03 | Frecuencia maxima de salida 50,00 Hz~600,00 Hz 50,00 Hz o
F00.04 Limi.te sup§rior de la frecuencia de F00.05~F00.03 (frecuencia méxima) 50,00 Hz ¥
funcionamiento
F00.05 | Limite inferior de la frecuencia de 0,00 Hz~F00.04 (limite superior de 00,00 Hz -
funcionamiento frecuencia de fu)nmonamlento X
0: teclado, sin retencion en caso de corte
de corriente
1: teclado, retencidn en caso de corte de corriente 2:
analogico All
3: analogico AI2
4: analogico AI3
i6 5: pulso (HDI
F00,06 ?eleccxol} d:l comando de p ( ) 0 )
recuencia 6: funcionamiento a varias
velocidades 7: PLC simple
8: control PID
9: Comunicacién RS485 10:
potencidmetro
F00.07 Sf:lccci()v del comando de igual que F00.06 0 °
frecuencia B
. 0: en relacion con la frecuencia maxima; 1: en
Rango de seleccion del comando ., N X
F00.08 de frecuencia B relacion con la frecuencia de un comando 0 Q
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Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) Val(?r de Modificar
funcion fabrica
Valor o o
predeterminad| Codigo de Nombre Descripcién (rango de ajuste) De fabrica | \jogificar
o funcion Predetermina
do
0: comando de frecuencia A 1: comando
de frecuencia B Digito de unidad: (Comando del teclado de
2: alternar entre el comando de frecuencia A conexién
a la fuente de frecuencia)
y la frecuencia B 3: A+B 0: sin vineulacié
N : sin vinculacion
F00.09 Modo de co_mbmacmn de fuentes 4 AB 0 N
de frecuencia ) .,
i 1: configuracion del teclado
S MAX. (Ay B) 2: AIl analdgico
6: MIN. (A y B) 3: analogico AI2
4: analogico AI3
5: configuracion de impulsos
F00.10 Frecuencia de configuracion del teclado 0,00 Hz~F00.03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz % (HD_I) 6: ct.)nﬁguracn_)n de
Vinculacion de la fuente de comandos a funcionamiento a varias
Resolucion de la referencia de 1:0,1 Hz ° F00.22 la fuente de frecuencia velocidades 7: PLC simple 0000
F00.11 frecuencia 2:0,01 Hz 2 8: Control PID
9: Comunicacion RS485
F00,12 Tiempo de aceleracion 1 0.00 S~65000 s Modelo 6 Digito de las decenas (vinculacién del comando
’ ’ depende del : del terminal a la fuente de frecuencia)
modelo o del ( dod
- - Modelo Digito de las centenas (comando de
F00.13 Tiempo de desaceleracion 1 3
0,005~650005 depende del x comunicacion de enlace a la fuente de
modelo
frecuencia)
0:1s (
Unidad de tiempo de Digito de las miles: (Comando de
F00.14 1 ion/di Pl i6 1:0,1s 1 [ ¢ . . .
accleracion/deceleracion 4 de funcionamiento automatico a la fuente de
2:0,01s frecuencia
. )
. . 0: frecuencia maxima (F00.03) F00.23 Rango de la fuenle.d‘e' frecuencia B 09%~150 % 100% %
Frecuencia de la base de tiempo de . . PY durante la superposicion 0 0
F00,15 aceleracion/desaceleracion 1: frecuencia de ajuste 2: 0 T ]
Desviacion de frecuencia de la 0.00 Hz a 2 mixima F00.03 %
X z a frecuencia maxima F00,
100 Hz F00,25 fuente de frecuencia B durante la 00,00 Hz
0: misma direccion § superposicion
F00.16 Sentido de giro o 0 RS R -
1: sentido inverso Retencion de la frecuencia configurada | 0: sin retencién 5
F00.26 . 0 #
- Modelo en el teclado en caso de corte de 1: se mantiene
F00.17 Frecuencia portadora 0,5 kHz~8,0 kHz depende % corriente
FOO.18 Ajuste de la frecuencia portadora 0: No 1 % 0027 - 0: Tipo G (carga de par constante) 1: Depende del |
en funcién de la temperatura 1: Si . Seleccion del modelo de motor Tipo P (carga de par variablc) modelo
0: establecido por 0: sin accién
F00.04 1: analdgico 1: restablecer los valores °
F00.28 Restauracion de parametros de . o s . 0
Fuente del limite superior de AIl 2: analbgico funcién p predeterminados de fabrica, sin incluir
F00.19 frecuencia 0 [ los parametros del motor
Al2 3: analégico 2: borrar el archivo de fallos
AlI3 4: pulso (HDI)
5: comunicacion RS485 F00.29 Reservado -
L . - F00.30 Reservado _
F00.20 Desviacion del limite superior de 0,00 Hz~frecuencia méxima (F00.03) 00,00 Hz %
frecuencia
Frecuencia base para la . . .
F00.21 modificacién UP/DOWN durante 0: frecuencia de funcionamiento 0 o
el funcionamiento 1: frecuencia ajustada
-29- -30-

www.oyostepper.es www.oyostepper.es



OY{Z}STEPPER OY{ZXSTEPPER

Capitulo 5 Capitulo 5
Codigo de eid : Por defecto ; Codigo de eid B De fabrica ;i
Nombre Descripceion (rango de ajuste N Modificar g Nombre Descripcion (rango de ajuste Modificar
funcion g s D) Predetermina funcién om ¥ (rang I ) Predetermina
do do
Grupo FO1: Parametros de control de arranque y parada Grupo F02: Parametros del motor 1
0: arranque directo 0: motor asincrono comun 1: motor asincrono
1: reinicio con seguimiento de la . F02.00 Seleccion del tipo de motor de frecuencia variable 0 [ J
F01.00 Modo de arranque velocidad de rotacion (valido en 0 * motor
control V/F) R R
Potencia nominal del motor ~ Modelo
2: arranque con preexcitacion F02.01 asincrono 1 O.Lkw~10000 kW depende del L]
F01.01 Frecuencia de arranque 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz % - i — :/Ilogello
F02.02 recuencia nominal del motor . odelo
Tiempo de mantenimiento de la asincrono 1 0,01 Hz~F00,03 (frecuencia méaxima) depende del L
F01.02 N 0.0 s~100.0 s 0,0s Y
frecuencia de arranque ’ ’ modelo
F02.03 | Velocidad nominal del Modelo
FO1.03 Corriente de ﬁ'c_nado de CC al 09%~100 % 50% Y ? motor asincrono 1 1 rppm~~65 535 rpm depende del [ ]
arranque / Corriente de modelo
preexcitacion Tension nominal del motor Modelo
de frenad 1 ro204 asinerono 1 ty000v depende del [
Tiempo de frenado en CC al ~ del
FO1.04 arranque / Tiempo de 0,057~1000s 0,0s [ J modelo
preexcitacion 0,01 A~65535 A
0: tiempo de Corriente nominal del motor (potencia del variador de CA <= 55 kW) Depende del °
Modo de aceleracion/deceleracion F02.05 . del
1 modelo
FOLOS | o eleracién/desaceleracion lineal 1: 0 o asinereno 0,1 A~6553,5 A
leracion/deceleracio
aceleracion/deceleracion (potencia del variador de CA > 55 kW)
en curva en S A 2
aceleracion/deceleracion
encurvaen S B 0,001 Q~65,535Q
FO1.06 Proporcion de tiempo del segmento . .
! inicial 0,0 %~(100,0 % - F01.07) 30,0 % ( ] Resistencia del estator del motor (potencia del inversor <= 55 kW) Depende del PY
- F02.06
segmento inicial . i modelo
Prmporci Tde S asinerono | 0,0001 Q~6,5535 Q
FO1.07 roporcion temporal de la curva en 00 %~ (1000%- FO1.06) 300% °
segmento final il ChT 2 (potencia del variador de CA > 55 kW)

0: desaceleracion hasta la

M %
Fo1.08 odo de parada parada 1: parada libre 0 0,001 Qa65,535Q

i i tencia del variador de CA <55 kW,
Fo1.09 | Frecuencia inicial de frenado CC o 0.00 Hz i F02.07 Resistencia del rotor de un motor (potencia del variador de CA < ) Depende del| @
: de frenado 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) g X : asincrono 1 0,0001 Q~65535 Q modelo
Tiempo de espera de parada CC i~ .
F01,10 frenado 0,0s~100,0 s 0,0s P (potencia del variador de CA > 55 kW)
FO1.11 Corriente de frenado de CC en 0%~100 % 50% %
parada ) 0,01 mH~655,35 mH
FO1.12 Tiempo de frenado de CC en parada 0,0 5~100,0 0,0s % Reactancia inductiva de fuga del motor | (Potencia del variador de corriente alterna <= 55
F02.08 ) | Dde{)ende dell @
asincrono modelo
0: arrancar desde la frecuencia en kW)
FOL.13 Modo_ de seguimie_nyto dela parada 1: arrancar desde velocidad 0 Y 0,001 mH~65,535 mH
velocidad de rotacion . .
cero 2: arrancar desde la frecuencia
. (Potencia del variador de CA > 55 kW)
maxima
FOL.14 Segug’nlento de la velocidad de I~100 20 . 0,1 mH~6553,5 mH
rotacion X o ) ) i
velocidad 02,00 Reactancia inductiva mutua del motor | (potencia del inversor < 55 kW) Depende del PY
FO1.15 indice de uso del freno 09%~100 % 100 % x asincrono 1 0.01 mH~65535 mH modelo
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,01 A~F02.05
Corriente en vacio del motor (potencia del variador <= 55 kW) Depende del
F02.10 asincrono 1 modelo L
0,1 A~F02.05
(potencia del variador de CA > 55 kW)
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Capitulo 5
Codigo de ooi : De fébrica ;
Nombre Descripcion (rango de ajuste) ) Modificar’
funcion Predetermina
do
F02.27 Tipo de encoder 0: Encoder incremental ABZ 1: 0 P
Encoder incremental UVW
F02.28 Seleccion de la tarjeta PG 0:QEP1 0 Y
Impulsos del codificador por
F02.2 : 2
02.29 revolucion 1~65535 500
F02.30 Secuencia de fases AB del 0: adelante 0
' codificador incremental ABZ 1: marcha atris
F02.31 Angulo de instalacion del codificador| 0,0~359,9° 0,0°
Secuencia de fases UVW del 0: marcha adelante
F02.32 codificador UVW 1: marcha atras 0
F02.33 Desviacion angular del codificador | 0,0~359.9° 0,0° Y
UVW
Tiempo de deteccion de fallo por 0,0 s: Sin accién 0,1—
F02.36 rotura de cable del codificador 10,0 s 0.0 L
0: sin autoaprendizaje 1:
P autoaprendizaje estatico del
F02.37 Autp ap:end}dze;]e df los motor asincrono 2: 0 [ ]
parametros del motor autoaprendizaje dinamico del
motor asincrono
Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébricaA Modificar
funcion Predetermina
do
Grupo F03: Parametros de control vectorial
Ganancia proporcional 1 del .
F03.00 bucle de velocidad 1~100 30 *
F03.01 Tiempo integral 1 del 0.50's 5
) bucle de velocidad 0,01s~10,00s ? *
F03.02 :;jeguencia de conmutacion del punto 0,00 Hz~F03,05 5,00 Hz X
Ganancia proporcional 2 del .
F03.03 bucle de velocidad 1~100 20 *
Tiempo integral 2 del .
F03.04 bucle de velocidad 0,01s~10,00s 1,00s *
F03.05 Conmutacion de la frecuencia méaxima F03.02~F00.03 (frecuencia maxima) 10,00 Hz X
F03.06 Gananf:ia de deslizamiento del control | 50 %~200 % 100 % %
vectorial
F03.07 Filtro de salida del bucle de velocidad 0,000 s~0,100 s 0,015 X
F03.08 Control ve_ctonal de. y 0~200 64 s
la ganancia de excitacion 3
-33-
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Capitulo 5
0:F03.10
1: analogico All
2: analdgico AI2
3: analogico AI3
4: Impulso (HDI)
Fuente del limite superior de par L .
F03.09 en el modo de control de 5: Comunicacién RS485 6: Min. (AIl, 0
velocidad Al2)
7:MAX. (All, A12)
(correspondiente al ajuste digital
F03.10)
Ajuste digital del limite superior de par .
F03.10 en el modo de control de velocidad 0.0 %~-200,0% 150,0%
Ajuste de la excitacion
F03.13 ~. 2000
ganancia proporcional 0~60 000
Ajuste de excitacion
F03.14 Ganancia integral 0~60000 0
Ajuste del par
F03.1 ~ 2
03.15 Ganancia de proporcion 0~-60 000 000
Ajuste del par
F03.1 ~ 1
03.16 Ganancia integral 0~60 000 300
Digito de las unidades: separacion
F03.17 Propiedad integral del bucle de integral 0: no vélido 0
velocidad 1: valido
F03.21 Ajuste automatico del debilitamiento
b de campo 10 %~500 % 100 %
de la ganancia
0: no valido 1:
Activacion de la limitacis totalmente efectivo
F03.22 d:gz?:&:; dec gc::l:;gic‘;zn 2: efectiva a velocidad constante 0
3: efectiva en desaceleracion
F03.23 Seleccion del modo de 0 control de velocidad 0
control de velocidad/par 1: control de par
0: ajuste digital (F03.26) 1:
analogico AIl
2: analogico AI2 3:
analogico AI3
4: PULSO (HDI)
F03.24 Seleccion del modo de ajuste del par 5: Comunicacion RS485 6: MIN. (A1, 0

Al2)

7: MAX. (All, AI2)
(correspondiente al ajuste digital
F03.26)
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Capitulo 5 Capitulo 5
C()ﬁizig: Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébncaA Modificar’ 0: ajuste digital (F04.14) 1:
do analogico All
F03.26 Ajuste del par mediante el teclado 2200,0 %~200,0 % 150,0 % % 2: analégica AI2
3: analogica AI3
Limite superior de frecuencia en ~ : P 41 I HDI
FO3.28 | e adelante con control de 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz ¥ : impulsos (HDI)
par Fuente de tension para la 5: funcionamiento multivelocidad s
Limite superior de frecuencia en O separacién V/ 6: PLC simple ’ .
U] il 3 AN ¥
F03.29 | 1archa atrds con control de par 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz ¥ 7: control PID
8: Comunicacion RS485 (ajuste
F03.30 I“;“;z‘l’::::flem“’“ en 0,00 $~650,00 s 0,00 s x digital correspondiente F02.04)
Tiempo de desaceleracion
F03.31 0,00 9
con control de par 0,00 s~650,00 s ,00 s %
Grupo F04: Parametros de control V/F
) Ajuste digital de la separacion V/F
0: V/F lineal 1: V/F F04.14 de tension 0 V~F02.04 (tensién nominal del motor) ov *
multipunto 2: V/F
cuadratica 0,0 s~1000,0 s
3: separacion completa V/F 4: 0 P F04.15 AJUStIC digital de 10{15;55" Nota: tiempo desde 0 V hasta la tension 00s %
i : . ara la separacion 4
separacion parcial V/F P P nominal del motor (F02.04)
F04.00 | Ajuste de la curva V/F del motor 1
) . y 0.0s~1000.0s
Tiempo de caida de tension Nota: . I d .
F04.16 para Ia separacién V/F ota: se refiere al uex.nvpo que tarda en 0.0s P4
0,0 %: (aumento automtico del par) 0,1 Depende . pasar de 0 V a la tension nominal del
F04.01 Aumento del par del motor 1 O 0 P * motor
%~30,0 % del modelo
0: la frecuencia y la tension se reducen a 0 de
Frecuencia de corte del motor 1 forma independiente .
F04.02 aumento de par 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz () F04.17 Sg;:r(;gizsa\l;?]d:a parala 1: tension reducida a 0; la frecuencia se reduce de 0] *
nuevo
F04,03 Punto de frecuencia V/F del motor 1 1 0,00 Hz~F04,05 0,00 Hz ° - -
F04.18 Corriente de accion de bloqueo por 50~200% 150% °
F04.04 Punto de tensién V/F del motor 1 1 0,0 %~100,0 % 0.0% PY sobrecorriente
,0 % F04.19 Activacion de la supresion de bloqueo | 0: desactivado 1 °
Motor 1: punto de fi ia V/E2 por sobrecorriente 1: activada
F04.05 otor 1 punto ce frecuencia F04.03~F04.07 0,00 Hz [ ] activacion de la supresion A _1A0A
F04 Punto de tension V/F del motor 12 | 0,0 %~100,0 % F0420 | Ganancia de supresion R 20 b
04.06 unto de tension el motor LU 70 0% 0,0 % [ ] : Gana de supresion i
. . Coeficiente d ion d
F04.07 Punto de frecuencia V/F del motor 1 3 | F04.05~F02.02 (frecuencia nominal del motor) 0,00 Hz ) F04.21 c(?;i;;lteendz 1: Zgglg:[éseagig:u:o 50~200% 50% *
; por sobrecorriente de doble ©
F04.08 Punto de tension V/F del motor 1 3 0,0 %~100,0 % 0.0% ) velocidad en caso de bloqueo por
e — : sobrecorriente 200.0V.~2000.0V .
anancia de compensacion de _
FO4.09 | Geslizamiento V/F del motor 1 0.0 %~200,0 % 0,0 % P Tension de accion de Depende
F04.22 | bloqueo por sobretension del mqdelo
F04.10 Ganancia de sobreexcitacion V/F ~ 64 T °
0~200 %
Ganancia de supresion de Modelo F04.23 i { desgcpvada
F04.11 oscilaciones V. 0~100 depende del x ) i?al:lel;t;li?r:tge blogueo por ‘ athsiide
modelo Ganancia de frecuencia de supresion de ~
F04.24 30 X
bloqueo por sobretension )
Ganancia de supresion de bloqueo por .
F04.25
sobretension 0~50Hz 30 >.<
de la supresion de bloqueo por
sobretension
0.1~10.0s
F04.26 Limitacion de la frecuencia de SHz
i subida maxima en caso de pérdida
por sobrepresion
F04.27 Coeficiente de tiempo de 0.5
compensacion de deslizamiento )
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Capitulo 5
Codigo de Descripcion (rango de ajuste De fibrica | poqis
funcion Nombre I S ) Predetermina |

do

Capitulo 5
Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébrica' Modificar’
funcion Predetermina
do
Grupo F05: Terminales de entrada
F05.00 | Seleccion de la funcion del terminal S1 1 Y
F05.01 Seleccion de la funcion del terminal 0: sin funcion 2 )
S2
F05.02 Seleccion de la funcion del terminal 1 marcha adelante 9 Y
S3 2: marcha atras
F05.03 Seleccion de la funcion del terminal 12
cleccionde ;Tlon ¢ fermina 3: control de funcionamiento de 3 hilos ®
F05.04 Seleccion de la funcion del terminal 4: avance por impulsos 13 Y
S5 .
S:avance lento en
F05.05 Seleccion de la fgréci()n del terminal marcha atras 6:frenado 4 Y
por inercia hasta la
F05.06 Seleccion de la funcién del terminal parada 7:reinicio tras 0 Y
57 fallo
F05.07 Seleccion de la f;x;cién del terminal 8: fallo externo normal 0 Y
trada d
F05.08 Seleccion de la funcion del terminal entrada de 0 Y
S9 circuito abierto 9:
F05.00 Seleccion de la funcion del comando «UP» 0 ®

terminal HDI

10: comando ABAJO

11: borrar ARRIBA/ABAJO
(terminal, teclado)

12: terminal de varias velocidades 1
13: terminal multivelocidad 2

14: terminal de varias velocidades 3
15: terminal de varias velocidades 4
16: Pausa de funcionamiento

17: Seleccion del tiempo de

aceleracion/deceleracion 1
18:Seleccion del tiempo de
aceleracion/deceleracion 2 19:Cambio de

fuente de frecuencia 20:Cambio de comando
de marcha

terminal 21:
Aceleracion/Desaceleracion

prohibida 22: PID

pausa 23: reinicio del
estado del PLC

24: Pausa de oscilacion

25:recuento de terminales

26: reinicio del contador 27:
entrada del recuento de
longitud 28: reinicio de la
longitud
29:control de par prohibido 30:entrada de
impulsos (habilitada solo para
HDI)
3l:reservado 32:frenado CC
inmediato
33:Entrada normalmente cerrada (NC) de

fallo externo 34:modificacion
de frecuencia
prohibida
35:direccion de accion PID inversa 36:terminal

de PARADA externo 1 37:cambio de fuente de
comando

terminal 2 38:pausa
de la integral del PID
39:reservado

40:reservado
41: seleccion del motor, terminal 1

42:reservado

43:cambio de parametros PID 44:reservado

45:reservado

46:conmutacion de control de velocidad/par
47:parada de

emergencia

48:terminal de parada externo 2

49: Desaceleracion con frenado de CC 50:
Borrar el tiempo de funcionamiento actual
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Capitulo 5
Codigo de Nombre Descripeion (rango de ajuste) De fébrica' Modificar
funcion Predetermina
do
0: valido en nivel alto 1:
valido en nivel bajo
digito de las unidades:
S1
Terminal de entrada digito de las decenas: S2
F05.10 i ) g . 00000 ®
Seleccion del modo vélido 1 digito de las centenas: S3
digito de los miles: S4
digito de las decenas de miles: S5
0: valido en nivel alto 1:
valido en nivel bajo
digito de las unidades:
S6
Seleccion de polaridad del digito de las decenas: S7
F05.11 . o . 00000 ®
terminal de entrada 2 digito de las centenas:
S8 digito de los miles:
S9
digito de las decenas de miles: HDI
F05.12 | Tiempo de filtrado del interruptor 0,000 s~1,000 s 0,010 BS
0: Control de 2 hilos 1
0513 Z’:ii li;iﬂ::lz:::: 1 control de 2 hilos 2 0 S
2: control de 3 hilos 1
3: Control de 3 hilos 2
1,00 Hz/s .
F05.14 | Velocidad de subida/bajada del 0,001 Hz/s~65,535 Hz/s > s ES
terminal
F05.15 Tiempo de retardo S1 0.0 s~3600.0 s 00s Y
F05.16 Tiempo de retardo S2 0.0 s~3600.0 s 00s °
F05.17 Tiempo de retardo S3 0.0 s~3600.0 s 0,0s Y
F05.18 | Limite inferior de All 0.00 V~F05.20 0,00V %
F05.19 Ajgstc.con?spondicntc del -100,0 %~+ 100,0 % 0,0% -
limite inferior de AIl N
F05.20 Limite superior de AIl FO05.18~+ 10,00 V 10,00 vV X
FO5.21 éj\{ste corrf:spondiente del -100,0 %~+ 100,0 % 100,0 % s
limite superior de ATl &
F05.22 Tiempo del filtro de entrada de AIl 0,00 s~10.00 s 0,10s X
F05.23 Limite inferior de AI2 0.00 V~F05.25 0,00V X
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Capitulo 5
Codigo de el B De fabrica "
Nombre Descripcion (rango de ajuste Modificar
funcion o Al Predetermina
do
F05.24 Ajuste correspondiente del -100,0 % a +100,0 % 0,0% %
limite inferior de AI2 :
F05.25 Limite superior de AI2 F05,23~+ 10,00 V 10,00 V ¥
F05.26 Ajuste correspondiente del -100,0 % a +100,0 % 100.0 % .
: limite superior de AI2 ’ *
F05.27 Tiempo del filtro de entrada de AI2 0,00 s~10,00's 0,10s X%
F05.28 Limite inferior de AI3 -10,00 V a F05.30 0,00V X
F05.29 Ajuste correspondiente del -100,0 % a +100,0 % 0 .
limite inferior de AI3 x
F05.30 Limite superior de AI3 F05.28~+ 10,00 V 4,00 V X
F05.31 Aju.ste corr.espondieme del -100,0 % a +100,0 % 100,0 % %
limite superior de AI3 -
F05.32 Tiempo del filtro de entrada de AI3 0,00 s~10,00's 0,10s X
F05.33 Limite inferior de HDI 0,00 kHz~F05.35 0,00 kHz %
F05.34 Ajuste correspondiente del -100,0 % a +100,0% 0,0% %
limite inferior de HDI -
F05.35 Limite superior del HDI F05.33~+ 100,00 kHz 50,00 kHz %
F05.36 Ajuste correspondiente de -100,0 % a +100,0 % 100.0 % .
. limite superior del HDI ’ ES
F05.37 Tiempo del filtro de entrada de 0.00 s~10.00 0,10s X%
frecuencia del HDI USRS |
digito de las unidades: seleccion de curva Al
1: curva 1 (2 puntos, véanse F05.18~F05.21)
2: curva 2 (2 puntos, véase F05.23~F05.26)
3: curva 3 (2 puntos, véanse F05.28~F05.31)
F05.38 Seleccion de la curva Al 4: curva 4 (4 puntos, véanse F05.40~F05.47) H.321
5: curva 5 (4 puntos, véanse F05.48~F05.55)
digito de las decenas: seleccion de la curva AI2;
digito de las centenas: seleccion de la curva AI3
digito de las unidades: (ajuste para All inferior
que la entrada minima)
0: corresponde a la entrada minima ajustada
1: 0,0 %
Configuracion para Al inferior al digito de las decenas: (ajuste de AI2 inferior .
F05.39 ini . H,000 *
valor minimo de entrada que la entrada minima)
seleccion del ajuste
digito de las centenas: (ajuste para AlI3
inferioral valor minimo de entrada)
del valor minimo de entrada)
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Capitulo 5
Codigo de Nombre Descripeion (rango de ajuste) De fébrica' Modificar
funcion Predetermina
do
F05.40 Limite inferior de la curva Al 4 -10,00 V~F05.42 0,00V %
F05.41 Ajuste del limite inferior de la curva Al| -100,0 %~-+100,0 % 0,0 % X
4 X
F05.42 Punto de inflexion 1 de la curva Al 4 F05.40~F05.44 3,00V s
entrada 8
Ajuste de la entrada del punto de 0 -
-100. ~+100,0 ¢ 9
FOS43 | 4 fexion 1 de la curva Al 4 e 0% 30.0%
Curva Al 4, punto de inflexion 2
FOS44 | ada F05.42~F05.46 6,00V x
Ajuste de la entrada del punto de 100.0 % 100.0 % %
- ~+ )
F05.45 inflexién 2 de la curva Al 4 R - 60,0%
F05.46 Limite superior de la curva Al 4 F05.44~ + 10,00 V 10,00 V X
F05.47 Ajuste del limite superior de la curva -100,0 %~+100,0 % 100,0 % %
Al 4 X
F05.48 Limite inferior de la curva Al 5 10,00 V~F05.50 210,00 V x
F05.49 ?juste del limite inferior de la curva AI| -100,0 %~+100,0 % -100,0 % *
Punto de inflexion 1 de la curva AT S
FO5.50 | ada F05.48~F05.52 3,00V 3
Ajuste del punto de inflexion 1 de la _ o .
FOSSI | s -100,0 %~+100,0 % 30,0% %
Ul
Curva Al 5, punto de inflexion 2
FO5.52 |\ ada F05.50~F05.54 300V 3%
Ajuste del punto de inflexion 2 de la .
F05.53 -100,0 %~+100,0 % 30,0 % *
curva Al 5
F05.54 | Limite superior de la curva Al 5 F05.52~ + 10,00 V 10,00 vV X
F05.55 Ajuste del limite superior de la curva Al| -100,0 %~+100,0 % 100,0 % x
p X
F05.64 | Ajuste del punto de salto de All -100,0 %~100,0 % 0,0 % ¥
F05.65 Ajuste del rango del punto de salto de 0,0 %~100,0 % 0,5% x
All )
F05.66 Ajuste del punto de salto de AI2 -100,0 %~100,0 % 0,0 % %
F05.67 Ajuste del rango del punto de salto de | 0,0 %~100,0 % 0,5 % x
Al2 )
F05.68 Ajuste del punto de salto AI3 -100,0 %~100,0 % 0,0 % %
F05.69 Ajuste del rango del punto de salto AI3 | 0,0 %~100,0 % 0,5 % %
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Capitulo 5
Codigo de eid B De fabrica "
Nombre Descripcion (rango de ajuste) " | Modificar
funcion 4 g Predetermina
do
Grupo F06: Terminales de salida
F06.00 | Modo de salida del terminal HDO 0: Salida de impulsos (HDOP) 0 x
1: Salida de senal de conmutacion (HDOR)
. Seleccion de salida HDOR .
F06.01 eleccion de salida 0: sin salida 0 X
Seleccion de salida del relé TA . : p .
F06.02 (T4 TE* 10 1: frecuencia alcanzada 5 %
2: salida FDT1 de deteccion del
Seleccion de salida del relé RA nivel de frecuencia .
F06.03 ) 0 *
(RA* RB* RC) 3: salida de fallo (parada)
- - 4: preaviso de sobrecarga del motor 5:
F06.04 Seleccion de salida MO1 preaviso de sobrecarga del variador de CA 1 *

6: funcionamiento a velocidad cero (sin
salida

en parada
7: funcionamiento a velocidad cero 2 (sin

salida en parada

8: se ha alcanzado el limite superior de frecuencia

9: se ha alcanzado el limite inferior de frecuencia

(sin salida en parada) 10: se

ha alcanzado el valor de
recuento establecido

11: se ha alcanzado el valor de recuento
designado

12: longitud alcanzada 13:

ciclo del PLC completado

14: se ha alcanzado el tiempo de

funcionamiento acumulado

15: frecuencia limitada
16: par limitado 17: listo

para MARCHA 18:
variador de CA en
marcha 19: AIl > AI2

20: salida en estado de subtension 22:
reservado

23: reservado

24: se ha alcanzado el tiempo
acumulado de encendido

25: salida de deteccion del nivel de

frecuencia FDT2
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Codigo de
funcion

Nombre

Descripcion (rango de ajuste)

De fabrica
Predetermina
do

Modificar

26: se ha alcanzado la frecuencia 1
27: se ha alcanzado la frecuencia 2
28: se ha alcanzado la corriente 1
29: se ha alcanzado la corriente 2

30: se ha alcanzado el tiempo
31: se ha superado el limite de

entrada de AIl 32: la carga se
esta reduciendo a 0

33: funcionamiento en

sentido inverso 34: estado
de corriente nula

35: se ha alcanzado la temperatura del
modulo 36: se ha superado el limite de

corriente de salida 37: se ha alcanzado el

limite inferior de frecuencia

(con salida en parada)
38:Salida de alarma (seguir funcionando)
39:Aviso de sobrecalentamiento del

motor 40:Tiempo de funcionamiento
alcanzado

F06.06

Seleccion del modo
valido del terminal de

salida

0: Logica positiva

1: Logica negativa Digito
de las unidades: HDO
Digito de las decenas: TA
Digito de las centenas: RA

Digito de los miles: MO1

0000

F06.07

Tiempo de retardo HDO

0,0 s~3600,0's

0,0s

F06.08

Tiempo de retardo TA

0,0 s~3600,0 s

0,0s

F06.09

Tiempo de retardo RA

0,0 s~3600,0 s

0,0s

F06.10

Tiempo de retardo de salida de MO1

0,05~3600,0 s

0,0s

Capitulo 5
Codigo de i eid B De fabrica "
Nombre Descripcion (rango de ajuste) " | Modificar
funcion Predetermina
do

F06.12 Seleccion de salida HDOP 0 %
F06.13 Seleccion de salida AO1 0: frecuencia de ajuste 0 %

1: frecuencia de funcionamiento
F06.14 Seleccion de salida AO2 2: corriente de salida 1

3: tension de salida

4: velocidad de salida

5: par de salida

6: potencia de salida

7: Entrada de impulsos

(el 100 % corresponde a 100,0 kHz) 8: All

9: AI2

10: AI3

11:longitud

12:valor del recuento

13:comunicacion RS485

14:corriente de salida

(100,0 % corresponde a 1000,0 A) 15: tension de

salida

(el 100,0 % corresponde a 1000,0 V) 16:reservado
F06.15 Coeficiente de compensacion de AOL | 1000 %~100,0 % 0,0 % X
F06.16 Ganancia AO1 £10,00~+10,00 1,00 %
F06.17 Coeficiente de compensacion AO2 -100,0 %~100,0 % 0,0 % ¥
F06.18 Ganancia de AO2 £10,00~+10,00 1,00 X
F06.19 Tiempo del filtro de salida de AO1 0~10,00 0 %
F06.20 Tiempo de filtrado de salida AO2 0~10,00 0 ¥
F06.21 Tiempo de filtrado de salida HDO 0~10,00 0 %
F06.22 Frecuencia méaxima de salida HDO 0,01 kHz~100,00 kHz 50,00 kHz x
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Capitulo 5 Capitulo 5
Codigo de i cid : De fébrica ; Codigo de il B De fébrica i
Nombre Descripcion (rango de ajuste Modificar: Nombre Descripeion (rango de ajuste Modificar
funcion 15 (rang J ) Predetermina funcién o B (rang I ) Predetermina
do do
Grupo FO7: Teclado y pantalla
0000-FFFF
F07.00 Contrasefia de usuario 0~65535 0 x Bit 00: valor de longitud
0: Tecla STOP/RST habilitada solo Bit 01 ctapa del PLC
. Bit 02: frecuencia de ajuste de impulsos (kHz) Bit
L L, en el control mediante teclado X N . N
Seleccion de la funcion de la . x 03: frecuencia de funcionamiento 2 (Hz) Bit 04:
F07.02 tecla STOP 1: Tecla STOP/RST habilitada en 1 : tiempo de funcionamiento restante
cualquier modo de funcionamiento Bit 05: tension de AIl antes de la correccion
V)
0000—FFFF Bit 06: tension de AI2 antes de la correccion (V)
. . . . Bit 07: tension de AI3 antes de la correccion
Bit 00: frecuencia de funcionamiento 1 0704 Parametros de funcionamiento de la | (V) 10000 s
(Hz) Bit 01: frecuencia de consigna (Hz) : pantalla LED 2 Bit 08: velocidad lineal : }
Bit 02: corriente de salida (A) Bit09: tiempo de encendido actual (horas)
Bit 03: tension de salida (V) Bit Bit10: tiempo de funcionamiento actual
04: indicacién de la velocidad de (minutos) Bit11: frecuencia de configuracion
. . . dei 1 Hz
carga Bit 05: potencia de salida e impulsos (Fz)
) . Bit 12: valor de configuracion de la
(kW) Bit 06: par de salida (%) o
) comunicacién RS-485
Bit 07: tensio V) Bit
it 07: tension del bus (V) Bi Bit13: velocidad de retroalimentacion del encoder
Pantalla LED de pardmetros 08: ajuste PID . (Hz) Bit14: visualizacion de la frecuencia
F07.03 Conami - 00- : y H.008F * L .
de funcionamiento 1 Bit 09: valor de retroalimentacion principal A (Hz) Bit15: visualizacion de la
del PID Bit 10: estado de los frecuencia auxiliar B (Hz
terminales de entrada Bit 11: estado
de los terminales de salida Bit 12:
tension de All (V) Bit 13: tension 0000-FFFF
de AI2 (V) Bit 14: tensién de AI3 Bit 00: frecuencia ajustada (Hz)
) Bit 01: tensién del bus (V) Bit 02:
Bit 15: valor de recuento estado del terminal de entrada Bit
03: estado del terminal de salida
Bit 04: ajuste PID
Bit 05: tension de AIl (V)
Bit 06: tension de AI2 (V) %
F07.05 | Parametros de parada de la pantall H.0063
Lpp oS deparada €e PAETE 1 Bit 07: tension de AI3 (V)
Bit 08: valor de recuento
Bit 09: valor de longitud
Bit 10: etapa del PLC Bit
11: velocidad de carga
Bit 12: Frecuencia de ajuste de impulsos (kHz)
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Codigo de eih B De fabrica "
Nombre Descripcion (rango de ajuste Modificar
funcion o Al Predetermina
do
F08.15 Umbral de tiempo acumulado de 0 h~65 000 h 0Oh %
encendido X
F08.16 Umbral de tiempo de funcionamiento 0 h~65 000 h Oh %
acumulado X
F08.17 Proteccion de arranque 0:No 0 X
1:Si
F08.18 Control de caida 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz %
F08.19 Conmutacion de motores 0: Motor 1 1: Motor 2 0 °
Valor de deteccion de frecuencia
F08.20 (EDT1) 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz X
Deteccion de frecuencia .
F08,21 0,0 %~100,0 % (nivel FDT1
” histéresis (histéresis FDT 1) ( ) 50% ES
Valor de deteccion de frecuencia
FO8.22 | ppyp) 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz X
Deteccién de frecuencia .
F08,2. 0,0 %~100,0 % (nivel FDT2 o
08.23 | | istéresis (histéresis FDT 2) ’ 0 (niv ) 50% %
Rango de deteccion de la frecuencia
F0824 | e 0.0 %~100,0 % (F00,03 (frecuencia méxima)) 00% 3
Frecuencia de salto durante la 0: desactivado D3
F08,25 aceleracion/deceleracion 1: activado 0 :
Punto de  conmutacién  de
F08.28 frecuencia entre el tiempo de 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz x
aceleracion 1 y el tiempo de
aceleracion 2
Punto de cambio de frecuencia
F08.29 entre el tiempo de desaceleracion 1 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz P
y el tiempo de desaceleracion 2
F0830 | Se prefiere el terminal JOG 0: desactivado 1 %
1: activado
Cualquier frecuencia que alcance
FO831 1 Vafor de deteccion ! 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz ¥
F08.32 Cualquier frecuencia que alcance . . .
> la amplitud de deteccion 1 0,0 %~100,0 % (F00.03 (frecuencia maxima)) 0,0 % P
Cualquier frecuencia que alcance
F08,33 ~ ia maxi 50,00 Hz
el valor de deteccién 2 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia méaxima) S
F08.34 Cualquier frecuencia que alcance
E la amplitud de deteccion 2 0,0 %~100,0 % (F00,03 (frecuencia maxima)) 0,0 % X
F08,35 Nivel de deteccion de corriente 0,0 %~300,0 % (corriente nominal del motor) 5,0% *
nula
Tiempo de retardo de deteccion
F08.36 0,10s
de corriente nula 0,01'sa 600,005 ’ *
0,0 % (sin deteccidn)
F08.37 Umbral de sobrecorriente de salida 0,1 %-300,0 % (corriente 200,0 % ES
nominal del motor)
Tiempo de retardo de deteccion
FO08.38 | ge sobrecorriente de salida 0,00 5~-600,00s 0,00s #
F08.39 Cualquier corriente que alcance el 1 0,0 %~300,0 % (corriente nominal del motor) 100,0 % b3

Capitulo 5
Cédigo‘de Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébrica' Modificar
funcion Predetermina
do
Coeficiente de visualizacion de la
F07.06 ~ 1,0000
velocidad de carga 0,0001~6,5000 *
F07.07 Temperatur‘a del disipador del 0,0 °C~100,0 °C - -
puente rectificador
F07.08 Temperatura del disipador 0.0 °C~100.0 °C - -
térmico del modulo inversor
F07.09 Version del software _ - ok
F07.10 Tiempo de funcionamiento 0h~65535h - %
acumulado
F07.11 Numero de producto - h ok
0: 0 decimales
Numero de decimales para la 121 decimal
FO7.12 | yisualizacion de la velocidad de 2: 2 decimales !
carga 3: 3 decimales
F07.13 Tiempo acumulado de encendido 0h~65535h - e
Fo7.14 | Consumo acumulado de 0-65 535 kWh - .
consumida
Grupo FO08: Funciones auxiliares
F08.00 Tiempo de aceleracion 2 0.0 s~6500.0 s deﬁ;(:izl‘:iel %
modelo
. ., Modelo
F08.01 Tiempo de desaceleracion 2 0.0 s~6500.0 s depende del X
modelo
F08.02 Tiempo de aceleracion 3 0,0 $~6500,0 s d Moc(ijelz . x
epende de g
modelo
F08.03 Tiempo de desaceleracion 3 0.0 s~6500.0 s deﬁiﬂ?‘éel %
modelo
F08.04 Tiempo de aceleracion 4 0.0 $~6500.0 s de]}\)/leificelfiel x
modelo
F08.05 Tiempo de desaceleracion 4 0.0 s~6500.0 s dell\:[e:jieel?jel %
modelo
F08.06 Frecuencia de funcionamiento en modo | ¢ 0 11,~F00.03 (frecuencia maxima) 2,00 Hz %
JOG i i i
F08.07 Tiempo de aceleracion del modo 0.0 s~6500.0 s 20,0s N
JOG
F08.08 Tiempo de desaceleracion en modo 0.0 s~6500.0 s 20,0 N
JOG
F08.09 Frecuencia de salto 1 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz %
F08.10 | Frecuencia de salto 2 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia méxima) 0,00 Hz 0
F08.11 Amplitud del salto de frecuencia 0,00 Hz~F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz %
Tiempo de zona muerta de
F08.12 ~ 0,0s
rotacion hacia delante/hacia 0.05~+30000s *
atras
F08.13 Control de marcha atras 0: acuva(-io 0 *
1: desactivado
Modo de funcionamiento cuando la | 0: funcionar al limite inferior de
F08.14 frecuencia ajustada es inferior al frecuencia T parada 0 %
' limite inferior de frecuencia . i i locidad cero
www.pyGStepper.es
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Capitulo 5 Capitulo 5
Codigo de Descripcion (rango de ajuste De fabrica Modifi Codigo de Descripcion (rango de ajuste De fabrica Modifi
funcion Nombre (g CERTs) Predetermina | o Nombre e Predetermina |
do do
F08.40 Cualfluler corriente que alcance 1 0,0 %~300,0 % (corriente nominal del motor) o F08.60 Compensacion de deteccion de corriente | 100~110 105
amplitud 0,0 % % x
F08.41 | Cualquier corriente que alcance 2| 0,0 %~300,0 % (corriente nominal del motor) 9 F08.61 | Punto de subtension 200 V~1000 V Dependedel |
100,0 % * modelo *
FO08.42 Cualquier corriente que alcance una . . o
' amplitud 0,0 %~-300,0 % (corriente nominal del motor) 0,0 % % 0: sin optimizacién
0: Desactivada . F08.62 Seleccion del modo de optimizacion de | 1: modo de optimizacién 1 1 *
F08.43 Funcion de temporizacion o 0 ES svC .
1: Activada 2: modo de optimizacion 2
0: F08.45 F08.63 Ajuste del tiempo de zona muerta 100 %~200 % 150 % X
1: analogica All
., ~ Modelo
- 2: analogica AI2 y F08.64 | Punto de sobretension 200,0 V~2500,0 V depende del ¥
F08.44 Fuente 4de l_a'duracmn dela 3: analégica A3 0 X modelo
temporizacion
(el 100 % de la entrada analégica Grupo F09: Fallos y proteccion
corresponde al valor de F8.45) 0: desactivada
F09.00 Proteccion contra pérdida de fase de X 1 X
F08.45 Duracién del temporizador 0,0 min~6500,0 min 0,0 min % entrada 1: activada
S . ., ~ . 0: desactivada .
F08.46 Limite inferior de tension de entrada 0,00 V~F08.47 3,10V % F09.01 Proteccion contra pérdida de fase de 1 x
All salida 1: activada
F08.47 Limite superior de tension de entrada F08.46~10,00 V 6,80V %
de All 0: No valido
Umbral de temperatura del Seleccion de accion en caso de corte
F08.48 °C~100 ° ° .
modulo 0°C~100°C 75°C * F09.02 instantaneo de corriente 1+ Desacelerar 0 x
0: El ventilador funciona durante el . 2 Desacelerar hasta detenerse
F08.49 Control del ventilador de . . . 0 BS
. S funcionamiento 1: El ventilador
refrigeracion . d Luacion de |
funciona de forma continua 1empo de evaluacion de la ~
F09.03 recuperacion de tension en caso de 0,00 s~100,00 s 0,50's *
Frecuencia de reposo (F8.52) a corte de corriente instantaneo
F ia de activacio 0,00 Hz % — —
F08.50 recuencia de activacion frecuencia maxima (F00.03) F09.04 Tension de activacion en caso de corte | 60,0 %~100,0 % (tensién estandar del bus) 80,0 % %
instantaneo de suministro | *
F08.51 Tiempo de retardo de activacion 0,0 s~6500,0 s 0,0s % F09.05 Ganancia de bloqueo por 0~100 30 x
_ sobretension
F08.52 Frecuencia de reposo De 0,00 Hz a la frecuencia de activacion (F08.50) 0,00 Hz % F09.06 Tension de proteccion contra el bloqueol 120 04~150 % 130 % %
por sobretension 0 *
F08.53 Tiempo de retardo en modo inactivo[ 0,0 s~~6500,0 s 0,0s % F09.07 | Ganancia de bloqueo por 0~100 20 %
sobrecorriente
F08.54 Tiempo de funcionamiento alcanzado | 0,0 min~6500,0 min 0,0 min N F09.08 Corriente de proteccion contra el 100 %~200 % 150 0% »
C on do DPWM bloqueo por sobrecorriente 0 *
F08.55 onmutacion de en 0,00 Hz~Frecuencia maxima (F00.03) 8,00 Hz % ]
f}mglonamle?to ) ) F09.09 Seleccion de aviso de sobrecarga del | 0: desactivada 1 x
limite superior de frecuencia g motor 1: activada
. ., 0: modulacion asincrona %
F08.56 Sistema de modulacion PWM } 0 g F09.10 Niveles de deteccion de la prealarma 0,20~10,00 1,00 %
1: modulacion sincrona de sobrecarga del motor y
Tiempo de deteccion de la prealarma
o - F09.11 P p 50 %~100 %
Seleccion del modo de 0: sin compensacién y de sobrecarga del motor 80 % X
F08.57 ., : i0 1 . . . :
compensacion de la zona muerta 17 modo de compensacion 1 F09.12 | Proteccion cuando la carga es igual a| 0 desactivada 0 %
2: modo de compensacion 2 ’ 0 1: activada
0: PWM aleatorio desactivado 1~10: Nivel de deteccion de carga . .
. . i i . F09.13 0,0~100,0 % ¢ 1 del mot 10,0 %
F08.58 Profundidad aleatoria del PWM E_gfﬁl;flé&aﬁ;heﬁg%«ﬁgﬁl)%ﬁf la 0 % qpe pasa a ser 0 . % (corriente nominal del motor) 0 X
F09.14 Tiempo de deteccion de la carga 0,0~60,0s 10s »
que pasa a ser 0 8
Lo . . 0: Desactivado . — - :
F08.59 Limite de corriente rapida I Activad 1 P F09.15 | Valor de deteccion de 0,0 %~50,0 % (F00.03 (frecuencia méaximay)) 20,0 % x
: Activado sobrevelocidad i
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Codigo de
funcion

Nombre

Descripcion (rango de ajuste)

De fabrica
Predetermina
do

Modificar

F09.16

Tiempo de deteccion de
sobrevelocidad

0,0~60,0 s

10s

Cadigo de
funcion

Nombre

Descripcion (rango de ajuste)

De fabrica
Predetermina
do

Modificar

F09.17

Valor de deteccion de una
desviacion de velocidad

0,0 %~-50,0 % (F00.03 (frecuencia maxima))

20,0 %

F09.18

Tiempo de deteccion de una
desviacion de velocidad

0,0 s~60,0 s

50s

F09.19

Tiempos de reinicio automatico de
fallos

0~20

0

F09.20

Intervalo de tiempo del reinicio
automatico de fallos

0,15~100,0 s

10s

Cifra de las decenas de miles: pérdida de sefial de
retroalimentacion del PID durante el

funcionamiento (E02E)
0: parada por inercia
1: parada segun el modo de parada 2:

continuar con el funcionamiento

F09.21

Seleccion de la accion de
proteccion ante fallos 1

Digito de la unidad: sobrecarga del motor (E007)
0: parada por inercia

1: parada segun el modo de parada 2:

continuar funcionando

Digito de las decenas: pérdida de fase en

la alimentacion (E012)

Digito de las centenas: pérdida de fase en la salida
de potencia (E013)

Digito de las mil: fallo del equipo

externo (E00d)

Digito de las decenas de miles: fallo de comunicacion|
(E018)

00000

F09.24

Seleccion de la accion de
proteccion ante fallos 4

Digito de la unidad: desviacion de velocidad
demasiado grande (E034)

0: inercia hasta la parada

1: parada segun el modo de parada 2:
continuar funcionando

Digito de las decenas: sobrevelocidad del motor

(E035)
Digito de las centenas:

(E037)

000

F09.22

Seleccion de la accion
de proteccion ante fallos
2

Digito de la unidad: fallo del codificador/tarjeta PG
(E026) 0: inercia hasta la parada

Digito de las decenas: fallo de

lectura/escritura de la EEPROM (E021)

0: parada por inercia

1: parada segun el modo de parada

Digito de las centenas: reservado

Digito de las mil: sobrecalentamiento del motor
(E036)

Digito de las decenas de miles (tiempo

de funcionamiento acumulado

alcanzado) (E020)

00000

F09.26

Seleccion de frecuencia para
continuar el funcionamiento en
caso de fallo

0: Frecuencia de funcionamiento
actual 1: Frecuencia ajustada

2: Limite superior de

frecuencia 3: Limite inferior de
frecuencia 4: Frecuencia de
reserva en caso de

anomalia

F09.27

Tipo de fallo de corriente

F09.28

2.° tipo de fallo

F09.23

Seleccion de la accion de
proteccion ante fallos 3

Digito de la unidad:

reservado Digito de las
decenas: reservado

Digito de las centenas (tiempo
acumulado de encendido alcanzado

(E029) 0: parada por inercia

1: parada segun el modo de

parada

2: continuar funcionando

Digito de las milésimas: sin carga (E030)
0: inercia hasta la parada

1: desacelerar hasta la parada 2:

seguir funcionando al 7 % de la

del motor y volver a la frecuencia

establecida si la carga se recupera

00000

F09.29

1.° tipo de fallo

=)

: Sin fallo

: Sobrecorriente durante la aceleracion
(E004)

: Sobrecorriente durante la
desaceleracion (E005)

: Sobrecorriente a velocidad constante

[N

F N

: Sobretension durante la aceleracion
(E002)

: Sobretension durante la desaceleracion
(E00A)

: Sobretension a velocidad constante
(E003)

7: Subtension (E001) 8:

Sobrecarga del motor (E007)

9: Sobrecarga del variador de CA (E008)

10: Pérdida de fase en la entrada de

v

=

alimentacion (E012) 11: Pérdida de fase en
la salida de alimentacion (E013) 12:
Sobrecalentamiento del modulo (EOOE)

13: Sobrecarga de la resistencia de amortiguacion
(E014)
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Codigo de i cid : De fébrica ; Codigo de cid B De fébrica i
Nombre Descripcion (rango de ajuste Modificar: Nombre Descripeion (rango de ajuste Modificar
funcion o A CE ) Predetermina r——— om peidn (rango de ajuste) Predetermina
do do
F09.40 Tension del bus tras un segundo B _ ®
fallo
14: Fallo del contactor (E017)
. Estado de los terminales de _ .
15: Fallo del equipo externo (E00d) 16: F09.41 entrada tras el segundo fallo [ ]
Fallo de comunicacion (E018)
17: Fallo de deteccion de corriente 0942 Estado del terminal de salida tras B B °
(E015) 18: Fallo de autoajuste del motor . el segundo fallo
(E016) 19: Tiempo de funcionamiento -
F09.43 Estado del variador de CA tras el
alcanzado (E020) ) segundo fallo B - ®
20: Fallo de lectura/escritura de la EEPROM F09.44 Tiempo de encendido tras el
- . ) segundo fallo B B o
(EOOF) 21: Cortocircuito a tierra (E023) 22:
Pérdida de la sefial de retroalimentacion PID F09.45 Tiempo de funcionamiento tras el - - [ )
segundo fallo
durante el funcionamiento F09.46 Frecuencia tras el primer fallo _ B ®
(EO2E)
23: Fallo del codificador o de la tarjeta PG F09.47 Corriente de salida en el primer fallo - - o
(E026) 24: Fallo de hardware del variador F09.48 Tensién del bus en el primer fallo - - °
de CA (E033) 25: Tiempo de encendido
alcanzado (E029) 26: Carga en 0 (E030) F09.49 Estado de los terminales de - - [
27: Fallo de limite de corriente de onda (E032) 28: entrada tras la primera falla
Desviacion de velocidad demasiado grande (E034)
29: Fallo de conmutacion del motor F09.50 55;1?;::;;1612“'%1 de salida tras - B [ ]
durante el funcionamiento (E038)
30: Sobrevélocidad del motor F09.51 Estafio del variador de CA tras _ B ®
. el primer fallo
(E035) 31: Sobrecalentamiento del Ti X
F09.52 iempo de encendido tras el - ~ °®
motor (E036) primer fallo
32: Fallo de posicion inicial (E037) F09.53 Tiempo de funcionamiento tras el _ _ Y
primer fallo
F09.54 qulﬁ;gircuito a tierra al encender el 0: Desactivado 1 x
F09.30 Frecuencia en caso de fallo de _ _ Y 1: Activado
corriente
F09.31 Corriente de salida en caso de _ _ Y F09.55 Comportamiento del terminal de 0: No actiia 0 X
fallo de corriente ) salida durante el reinicio automatico 1: Actia ’
F09.32 Tension del bus en caso de fallo de _ _ Y tras un fallo
Comc_mc Frecuencia de las copias de 0,0 %~100,0 % . .
F09.33 Estado de los terminales de entrada F09.56 seguridad en caso de anomalia (el 100,0 % corresponde a la frecuencia maxima) 100,0 % x
’ en caso de N - L F00.03)
fallo de corriente
F09.34 Estado de los termin.ales de salida en _ _ Y . 0: Sin sensor de temperatura 1:
caso de fallo de corriente F09.57 Tipo de sensor de temperatura del PT100 0 %
F09.35 Estado del variador de CA B ~ ° ’ motor 2: PT1000
en caso de fallo de
corriente
i i Umbral de proteccion contra
Estado del tiempo de encendido F09.58 p o o °
F09.36 en caso de fallo de corriente - - [ J sobrecalentamiento del motor 0°C~200°C 110°c x
- Umbral de advertencia de
Estado del tiempo de F09.59 ° o o .
F09.37 P _ _ ; 0°C~200°C 90 °C X
funcionamiento tras un fallo de ® sobrecalentamiento del motor
cortiente Tension de activacion de la pausa o 5
F09.38 Frecuencia en caso de un segundo | _ _ F09.60 en caso de corte de corriente F09.04~100,0 % 90,0 % %
fallo instantaneo
F09.39 Corriente de salida tras el segundo fallo | _ _
L. . Depende del
F09.61 Tension de arranque de la unidad de N P
frenado ! 200 V2000V modelo *
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Capitulo 5
Codigo de eih B De fabrica "
Nombre Descripcion (rango de ajuste Modificar
funcion o Al Predetermina
do
F10.16 Tiempo integral Ti2 0,01 s~10,00 s 2,00s %
F10.17 Tiempo diferencial Td2 0,000 s~10,000 s 0,000 s %
0: Sin conmutacion
F10.18 Condicion de conmutacion de los 1: Conmutacion mediante el terminal de 0 X
. pardmetros PID entrada 2: Conmutacion automatica en :
funcion de la desviacion
Desviacion de conmutacion del
F10.19 ~| 20,0 %
parametro PID 1 0,0 %~F10.20 ’ *
F10.20 Desviacion de conmutacion del F10.19~100,0 % 80.0 % .
parametro PID 2 ’ *
F10.21 Valor inicial del PID 0,0 %~100,0 % 0,0 % %
F10.22 _Ti_empo de mantenimiento del valor 0,00~650,00 s 0,00 s X
inicial del PID
Desviacion maxima entre dos .
F10.23 salidas PID en sentido directo 0,00 %~100,00 % 1,00 % H
Desviacion méaxima entre dos .
F10.24 salidas PID en sentido inverso 0,00 %~100,00 % 1,00 % *
Digitos de la unidad: Integral
separada 0: No valido
1: Valido
Digito de las decenas: si se detiene la
F10.25 Propiedad integral del PID operacion de integracion cuando la salida 00 X
alcanza el limite
0: Continuar con la operacion de
integracion 1: Detener la operacion de
integracion
Valor de deteccion de 0,0 %: No se detecta pérdida de
F10.26 pérdida de retroalimentacion 0,1 %—100,0 % 0.0% x
retroalimentacion PID
Tiempo de deteccion de 0.0 $~20.0 .
F10.27 pérdida de retroalimentacion del PID| ST 00s #
. . 0: Sin funcionamiento PID en .
F10.28 | Funcionamiento PID en parada parada 1: Funcionamiento PID en 1 ®
parada

Capitulo 5
Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébrica' Modificar
funcion Predetermina
do
Grupo F10: Funcion PID de control de procesos
0: Teclado (F10.01)
1: Entrada analogica All
2: Analdgica A12
F10.00 Fuente de configuracion del PID 3: Analogica AI3 0 *
4: Ajuste de impulsos (HDI)
5: Configuracion de comunicacion RS-
485 6: Comando de velocidades
multiples
F10.01 | Ajuste digital PID 0,0~100,0 % 50,0 % %
0: All
1: AI2
2: A3
3: All - AI2
. . 4: Ajuste de impulsos (HDI) .
F10.02 Fuente de retroalimentacién PID 0 ES
5: Configuracion de comunicacion RS-
485 6: All + AI2
7: MAX. (JATl], |AI2])
8: MIN (JATl, |AI2])
L. ) 0: positiva 1: .
F10.03 Caracteristica de salida PID negativa 0 P
F10.04 Rango de retroalimentacion del 0~65535 1000 N
ajuste PID )
F10.05 Ganancia proporcional Kpl 0.0~100.0 20,0 %
F10.06 Tiempo integral Til 0.01 s~10.00's 2,00s %
F10.07 | Tiempo diferencial Td1 0.000'sa 10,000 s 0,000 s %
Frecuencia de corte de la rotacion
F10.08 | ' 0,00 a F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz %
inversa del PID
F10.09 | Limite de desviacion del PID 0,0 %~100.0 % 0,0% x
F10.10 Limite diferencial PID 0,00 %~100,00 % 0,10 % N
F10.11 Tiempo de cambio de los ajustes 0,00~650,00s 0,00s %
PID
F10.12 Tiempf) del ﬁlt.ro de 0,00~60,00 s 0,00 s X
retroalimentacion PID
F10.13 Tiempo del filtro de salida PID 0,00~60,00 s 0,00 s %
F10.15 Ganancia proporcional Kp2 0.0~100,0 20,0 %
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Capitulo 5
Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébrica' Modificar
funcion Predetermina
do
Grupo F11: Frecuencia de oscilacion, longitud fija y recuento
Modo de ajuste de la 0: Relativa a la frecuencia central P
F11.00 fi iad ilacic . L 0 X
recuencia de oscilacion 1: Relativa a la frecuencia maxima
F11.01 An{phtg}i de la frecuencia de 0.0 %~100,0 % 0,0 % %
oscilacion
F11.02 Amplitud de la frecuencia de salto 0.0 %~50,0 % 0,0 % %
F11.03 Ciclo de frecuencia de oscilacion 0.1 5~3000,0 s 10,0 s %
Coeficiente de tiempo de subida de la
F11.04 e (e hemp 0,1 %~100,0 % 50,0% X
onda tr
F11.05 Longitud ajustada 0ma65535m 1000 m %
F11.06 Longitud real 0ma65535m Om N
F11.07 Numero de pulsos por metro 0.1~6553,5 100,0 %
F11.08 Valor de recuento establecido 1~65535 1000 %
F11.09 Valor de recuento designado 1~65535 1000 X%
Grupo F12: Funcién simple de PLC y control multivelocidad
0: Parada tras un ciclo del variador de CA 1:
Mantenimiento de los valores finales tras
F12.00 Modo de funcionamiento simple del haya completado un ciclo 0 P
PLC 2: Repetir después de que el variador de CA
complete un ciclo
Digito de la unidad: Retencion en caso
de corte de corriente
0: No
F12.01 Seleccion retentiva simple del PLC | 1: Si 00 %
Digito de las decenas: se mantiene
tras la parada 0: No
1:Si
F12.02 Multivelocidad 0 -100,0 %~100,0 % 0,0% *
F12.03 Multivelocidad 1 -100.0 %~100,0 % 0,0 % %
F12.04 Multivelocidad 2 -100,0 %~100,0 % 0,0 % X
F12.05 Multivelocidad 3 -100,0 %~100,0 % 0,0 % X
F12.06 Multivelocidad 4 -100,0 %~100,0 % 0,0 % %
F12.07 Multivelocidad 5 -100,0 %~100,0 % 0,0 % %
F12.08 Varias velocidades 6 -100,0 %~100,0 % 0,0 % %
F12.09 Varias velocidades 7 -100,0 %~100,0 % 0,0% *
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Capitulo 5
Codigo de eid B De fabrica "
Nombre Descripcion (rango de ajuste) ) Modificar
funcion 4 € Predetermina
do
F12.10 Multivelocidad 8 -100,0 %~100,0 % 0,0 % X
F12.11 Varias velocidades 9 -100,0 %~100.0 % 0,0 % X
F12.12 Varias velocidades 10 -100,0 %~100.0 % 0,0 % X
F12.13 Varias velocidades 11 -100,0 %~100,0 % 0,0 % X%
F12.14 Multivelocidad 12 -100,0 %~100,0 % 0,0 % X%
F12.15 Multivelocidad 13 -100,0 %~100,0 % 0,0 % X%
F12.16 Multivelocidad 14 -100,0 %~100,0 % 0,0 % ¥
F12.17 Multivelocidad 15 -100,0 %~~100,0 % 0,0 % X
Tiempo de funcionamiento del PLC
Fl218 | o 0,0 s(h)~6500,0 s(h) 0.0's (h) x
multivelocidad 0
Tiempo de aceleracion/deceleracion "
F12.19 del PLC simple de varias 0~3 0 ®
velocidades 0
Tiempo de funcionamiento de un PLC
F1220 | Cillo 0.0 s(h)~6500,0 s(h) 0.0s(®) %
multivelocidad 1
Tiempo de aceleracion/deceleracion "
F12.21 del PLC simple de varias 0~3 0 x
velocidades 1
Tiempo de funcionamiento del PLC
Fl222 | ol 0,0 s(h)~6500,0 s(h) 0.0 (h) x
multivelocidad 2
Tiempo de aceleracion/deceleracion —~ .
F12.23 de un PLC sencillo de varias 0~3 Y x
velocidades 2
Tiempo de funcionamiento de un PLC
Fl12.24 | MR 0,0 5(h)~6500,0 s(h) 0.0 (h) *
multivelocidad 3
Tiempo de aceleracion/deceleracion o
F12,25 del PLC simple de varias 0~3 0 x
velocidades 3
Tiempo de funcionamiento de un PLC
F1226 | illo 0,0 s(h)~6500,0 s(h) 0.0s® *
multivelocidad 4
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.27 del PLC simple de 4 velocidades 0~3 0 x
Tiempo de funcionamiento de un PLC
Fl228 | lempo 0,0 s(h)~6500,0 s(h) 0.0s () x
multivelocidad 5
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F1229 del PLC simple de varias 0~3 0 x
velocidades 5
Tiempo de funcionamiento de un PLC
FI1230 | _-EO 0,0 5(h)~6500,0 s(h) 0.0 (h) *
multivelocidad 6
Tiempo de aceleracion/deceleracion "
F12.31 del PLC simple de varias 0~3 0 ®
velocidades 6
Tiempo de funcionamiento de un PLC
F12.32 | _oEe 0.0 5(h)~6500,0 s(h) 0.0 () *
multivelocidad 7
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Capitulo 5

Codigo de
funcion

Nombre

Descripcion (rango de ajuste)

De fabrica
Predetermina
do

Modificar

F12.33

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de varias
velocidades 7

0~3

Cadigo de
funcion

Nombre

Descripcion (rango de ajuste)

De fabrica
Predetermina
do

Modificar

Fl12.34

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 8

0,0 5(h)~6500,0 s(h)

0,0's (h)

F12,35

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 8 velocidades

0~3

F12.36

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 9

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0s (h)

F12.37

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion del PLC
simple de varias velocidades 9

F12.51

Fuente de 0 velocidades multiples

0: Establecido por

F12.02 1: ATl

2: A2

3: A3

4: Ajuste por impulsos

5: PID

6: Frecuencia de consigna mediante el
teclado (F00.10), modificada con las teclas

ARRIBA/ABAJO

Grupo F13: Parametros de comunicacion

F12.38

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 10

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0s (h)

F13.00

Direccion local

1~247; 0 es la direccion de difusion

F12.39

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 10 velocidades

F12.40

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 11

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 (h)

F12.41

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de varias
velocidades 11

0~3

F12.42

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 12

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0s (h)

F12.43

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 12 velocidades

0~3

F13.01

Velocidad de transmisioén

0: 300 BPS

1: 600 BPS

2: 1200 BPS
3:2400 BPS
4:4800 BPS
5: 9600 BPS
6: 19 200 BPS
7: 38400 BPS
8: 57 600 BPS

9: 115 200 BPS

Fl12,44

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple multivelocidad 13

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 (h)

F12.45

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de varias
velocidades 13

0~3

F12.46

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 14

0,0 5(h)~6500,0 s(h)

0,0 (h)

F13,02

Formato de datos

0: Sin comprobacion, formato de datos (8,N,2)

1: Comprobacion de paridad par, formato de datos
(8,E,1) 2: Comprobacién de paridad impar, formato
de datos (8,0,1) 3: Formato de datos (8,N,1)

F12.47

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 14 velocidades

0~3

F13.03

Retardo de respuesta

0 ms~20 ms

20

F13.04

Tiempo de espera de comunicacion

0,0 (no valido), 0,1 sa 60,0 s

0,0

F12.48

Tiempo de funcionamiento de un PLC
sencillo
multivelocidad 15

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 (h)

F12.49

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 15 velocidades

0~3

F13.05

Seleccion del protocolo Modbus

0: Protocolo Modbus no estandar 1:
Protocolo Modbus estandar

F12.50

Unidad de tiempo de la funcion
multivelocidad

0: s (segundo) 1:
h (hora)

F13.06

Resolucion de la lectura de

corriente de comunicacion

0:0,01 A

1:0,1 A
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Codigo de el : De fabrica N
Nombre Descripcién (rango de ajuste Modificar
funcién ? i R Predetermina
do
Grupo F15: Pardmetros del motor 2
0: Motor asincrono comin
F15.00 Seleccion del tipo de motor 1: Motor asincrono de frecuencia variable 0 [ J
F15.01 Potencia nominal del motor 0,1 kW~1000,0 kW Modelo °
depende del
modelo
. . Modelo
F15.02 | Frecuencia nominal del motor 0,01 Hz~F00,03 (frecuencia méxima) depende del )
modelo
. . .. Modelo
F15.,03 Velocidad nominal de rotacion del ~
’ motor 1 1pm~-65 535 rpm depende del L]
modelo
L. . Modelo
F15.04 Tension nominal del motor
1V~2000 vV depende del [ ]
modelo
0,01 A~65535 A
(potencia del variador de CA =< 55kW) Depende del
F15.05 Corriente nominal del motor mod?l)(fn e de [ J
0,1 A~6553,5 A
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,001 Q~65,535 Q
(potencia del variador de CA =< 55 kW) Depende del
F15.06 Resistencia del estator mod?l)Oe e ®
0,0001 Q a6,5535Q
(Potencia del variador de corriente alterna > 55 kW),
0,001 Q~65,535 Q
(potencia del variador de CA =< 55 kW) Depende del
F15.07 Resistencia del rotor mode?o [ ]
0,0001 Q a 6,5535Q
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,01 mH~655,35 mH
1508 Reactancia inductiva de (potencia del variador de CA < 55 kW) Depende del °
. 1
fuga 0,001 mH~65,535 mH modelo
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,1 mH~6553,5 mH
(potencia del variador de CA < 55 kW) Depende del
F15,09 Reactancia inductiva mutua mode}l)o [
0,01 mH~655,35 mH
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,01 A~F15.05
(potencia del variador de CA =< 55 kW) Depende del
F15.10 Corriente en vacio modelo ®
0,1 A~F15.05
(potencia del variador de CA > 55 kW)
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Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) De fébrica. Modificar
funcion Predetermina
do
F15.27 Tipo de encoder 0: Encoder incremental ABZ 1: 0 Y
Encoder incremental UVW
F15.28 Seleccion de tarjeta PG 0:QEP1 0 o
F15.29 Impulsos del codificador por revolucion 1~65535 2500
F15.30 Secuencia de fases A y B del 0: Marcha adelante 0
: codificador incremental ABZ 1: Marcha atrds
F15.31 Angulo de instalacion del codificador 0,0~359,0° 0,0°
F15.32 Secuencia de fases U, V, W del 0: Marcha adelante 0
i codificador UVW 1: Marcha atrds
F15.33 Desviacion angular del codificador ~ o 0,0°
ow 0,0~359,9 [
Tiempo de deteccion de fallo por 0,0: sin accion 0,1 s~~10,0
F15.36 rotura de cable del codificador S 0.0 L
0: Sin autoaprendizaje
1: Autoaprendizaje estatico del
F15.37 Seleccion de autoaprendizaje motor asincrono 0 [ ]
2: Autoaprendizaje dinamico del motor
asincrono
F15.38 Ganancia proporcional del bucle de 1~100 30 X%
velocidad 1 >
F15.39 Tiempo integral del bucle de velocidad | (1 <~10.00's 0,50 s X%
1 ,01 s ,00's <
F15.40 Frecuencia de conmutacion 1 0.00~F15.43 5,00 Hz *
F15.41 Ganancia proporcional del bucle de 1~100 20 X%
velocidad 2 |
F15.42 Tiempo integral del bucle de velocidad | ) )1 ~10.00's 1,00 s X%
2 > 4 X
F1543 | Frecuencia de conmutacién 2 F15,40 a F00,03 (frecuencia méxima) 10,00 Hz %
i H H 0~ 0,
F15.44 Gananf:la de deslizamiento del control | 50 %~200 % 100 % %
vectorial
Constante de tiempo del filtro del
F15.45 0,000's
bucle de velocidad 0,0005~0,100's *
Sobreexcitacion del control vectorial
F15.46 o cia 0~200 64 X
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Codigo de Nombre Descripcion (rango de ajuste) Vak?r de Modificar
funcion fabrica
Predetermi
do
0: F15.48
1: All
2: A2
del1 B 3:AI3
Fuente del limite superior de par . .
FI547 | o1 el modo de control de 4: Ajuste por impulsos (HDI) 0 *
velocidad 5: Comunicacion RS-485
6: MIN(AIL, AI2)
7: MIN(AIL, AI2)
Ajuste digital del limite superior
F15.48 de par en el modo de control de 0,0 %~200,0 % 150,0 % *
velocidad
Ajuste de la excitacion
F15.51 2000 ¢
ganancia proporcional 0~60 000 ES
Ajuste de excitacion
F15.52 1300 <
Ganancia integral 0~60 000 ES
Ajuste del par
F15.53 ~. 2000
ganancia proporcional 0~60 000 ES
Integral de ajuste de par
F15.54 ~ 1300
ganancia 0~60 000 *
Digitos de la unidad: Integral
F15.55 Propiedad integral del bucle de separada 0: Desactivada 0 %
velocidad 1: Activado
0: control vectorial sin PG 1:
F15.61 Modo de control del motor 2 control vectorial con PG 2: 0 ([ ]
control V/F
0: Tgual que el motor 1
1: Tiempo de aceleracion/deceleracion 1
F15.62 Tiempo de . 2: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 2 0 P3
: aceleracion/desaceleracion
del motor 2 3: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 3
4: Tiempo de aceleracion/deceleracion 4
F15.63 A to del del motor 2 0,0 %: Aumento automatico del par 0,1 Depende del X
X umento del par del motor %-30.0 % modelo X
Ganancia de supresion de Depende del|
F15.65 oscilaciones del motor 2 0~100 modelo &
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Capitulo 7
Capitulo 6: Descripcion de los codigos de funcion
Grupo F00: Parametros de funciones estandar
%u;;igl Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
defecto
0: control vectorial sin PG (SVC) 1:
F00.00 Modo de control de velocidad i;)/l;trol vectorial con PG (FVC) 2: control s

0: control vectorial sin PG (SVC)

Indica un control vectorial de bucle abierto y es aplicable a aplicaciones de control de alto rendimiento sin encoder, como
maquinas herramienta, centrifugadoras, maquinas de trefilado y maquinas de moldeo por inyeccion. Un variador de CA
solo puede accionar un motor.

1: Control vectorial con PG (FVC)

Es aplicable a aplicaciones de control de velocidad o de par de alta precision, como maquinas de fabricacion de papel de
alta velocidad, gruas y ascensores. Un variador de CA solo puede accionar un motor. Debe instalarse un codificador en el
lado del motor y una tarjeta PG compatible con dicho codificador en el lado del variador de CA.

2: Control V/F

Es adecuado para aplicaciones con requisitos de baja carga o en las que un variador de CA acciona varios motores, como
ventiladores y bombas.

Nota: Si se utiliza el control vectorial, es necesario realizar el autoaprendizaje del motor, ya que las ventajas de este control
solo pueden aprovecharse una vez obtenidos los parametros correctos del motor.

Se puede lograr un mejor rendimiento ajustando los parametros del regulador de velocidad en el grupo F03 (o en los
grupos F15 para el motor 2)

Cédigo fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
0: control mediante teclado
F00.01 Seleccion de la fuente de comando 1: control mediante 0
terminal
2: control de comunicacion RS 485

Se utiliza para determinar el canal de entrada de los comandos de control del variador de CA, tales como marcha, parada,
rotacion hacia delante, rotacion hacia atras y funcionamiento por impulsos. Los comandos se pueden introducir a través
de los tres canales siguientes:

0: control mediante teclado
Los comandos se introducen pulsando las teclas RUN y STOP/RES del teclado

1: control mediante terminales
Los comandos se emiten mediante terminales de entrada multifuncionales con funciones como FWD, REV, JOG
hacia delante y JOG hacia atras

2: control de comunicacion RS-485
Los comandos se envian desde el ordenador central. Consulte el Grupo F13: Parametros de comunicacion para conocer los
parametros
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Codigo fle Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F00.03 Frecuencia maxima de salida 50,00 Hz~600.00 Hz 50,00 Hz

Se utiliza para ajustar la frecuencia maxima de salida del variador. Constituye la base del ajuste de frecuencia, asi
como el fundamento de la velocidad de aceleracion y desaceleracion. Preste atencion a este parametro.
Cuando se utiliza una entrada analégica, una entrada de impulsos (HDI) o un comando multiple como fuente

de frecuencia de CA, se corresponde al 100 % con F00.03.

C()djgo' de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F00.04 Limite superior de la frecuencia de | g0 05 ~ F00.03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz

funcionamiento

Limite superior de la frecuencia de salida del variador. El valor debe ser inferior o igual a la frecuencia maxima de
salida.

COdlg(’. fie Nombre del pardametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F00.05 Limite inferior de la frecuencia de | 0,00 Hz ~F00.04 (limite 00,00 Hz
funcionamiento )

Limite inferior de la frecuencia de salida del variador.

Cuando la frecuencia ajustada es inferior a la frecuencia limite inferior: si la frecuencia de arranque ajustada es
inferior a la frecuencia limite inferior, no es posible iniciar el funcionamiento. Si la frecuencia ajustada al entrar en
la fase de funcionamiento es inferior a la frecuencia limite inferior,

el variador de CA puede detenerse, funcionar a la frecuencia limite inferior o a velocidad cero mediante F08.14

Funcion .
Codigo Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por

defecto

0: teclado, sin retencion en caso de corte de
corriente

1: teclado, con retencion en caso de
corte de corriente

2: analogico All

3: analogico AI2

4: analogico AI3

Seleccion del comando de 5: pulso (HDI)

frecuencia A 6: funcionamiento a varias

velocidades 7: PLC simple

8: control PID

9: Comunicacién RS485 10: potenciometro

F00.06

Se utiliza para seleccionar el canal de ajuste de la frecuencia principal. Se puede ajustar la frecuencia principal en
los siguientes 10 canales:

* 0: teclado, sin retencion en caso de corte de corriente

El valor inicial de la frecuencia ajustada es el valor de F00.10 (frecuencia preajustada). Se puede modificar la
frecuencia ajustada pulsando las teclas A y V en el panel de control (o utilizando la funcion
ARRIBA/ABAJO de los terminales de entrada).

Cuando el variador de CA se vuelve a encender tras un corte de corriente, la frecuencia ajustada vuelve al valor de
F00.10.

¢ 1: teclado, con retencion en caso de corte de corriente
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El valor inicial de la frecuencia ajustada es el valor de F00.10 (frecuencia preajustada). Se puede modificar la
frecuencia ajustada pulsando las teclas A y V del panel de mando (o utilizando la funcion ARRIBA/ABAJO de
los terminales de entrada).

Cuando el variador de CA se vuelve a encender tras un corte de corriente, la frecuencia ajustada es el valor
memorizado en el momento del ultimo corte de corriente.

Tenga en cuenta que F00.26 (Retencion de la frecuencia de ajuste digital en caso de corte de corriente) determina si
la frecuencia ajustada se memoriza o se borra cuando el variador de CA se detiene. Esta relacionado con la parada,
mas que con el corte de corriente.

¢ 2: All (entrada de tension de 0-10 V o entrada de corriente de 0-20 mA, determinada por puente)
* 3: AI2 (entrada de tension de 0—10 V o entrada de corriente de 0-20 mA, determinada por el puente)

* 4: AI3 (entrada de tension de -10 a 10 V)

La frecuencia se ajusta mediante entradas analogicas. La tarjeta de control dispone de tres terminales de
entrada analogica (Al) (All, AI2).

El variador dispone de cinco curvas que indican la relacion de correspondencia entre la tension de entrada de All, A2 y
AI3 y la frecuencia objetivo; tres de ellas son curvas de correspondencia lineal (punto a punto) y dos son curvas de
correspondencia de cuatro puntos. Las curvas se pueden configurar mediante los codigos de funcion FO5, y se pueden
seleccionar las curvas para All, AI2 y AI3 en F05.38.

Cuando se utiliza Al como fuente de ajuste de frecuencia, el valor correspondiente al 100 % de la entrada de
tension/corriente se corresponde con el valor de FO5.

* 5: Ajuste por impulsos (HDI)

La frecuencia se ajusta mediante HDI (pulso de alta velocidad). Las especificaciones de la sefal de ajuste por pulso
son 9-26 V (rango de tension) y 0-100 kHz (rango de frecuencia). El valor correspondiente al 100 % del ajuste por
pulso se corresponde con el valor de F00.03 (frecuencia maxima).

* 6: Multirreferencia
En el modo multirreferencia, las combinaciones de diferentes estados de los terminales de entrada se corresponden con
distintas frecuencias de ajuste mediante la configuracion de FO5 y F12. El variador admite un maximo de 16
velocidades, implementadas mediante 16 combinaciones de estados de los cuatro terminales del grupo F12.

Las referencias multiples indican porcentajes del valor de F00.03 (frecuencia méaxima).

Si se utiliza un terminal S para la funcion de referencia multiple, es necesario realizar el ajuste correspondiente en
el grupo FOS.

¢ 7: PLC simple

Cuando se utiliza el modo de controlador logico programable (PLC) simple como fuente de frecuencia, la
frecuencia de funcionamiento del variador de CA puede alternarse entre las 16 referencias de frecuencia. Se
pueden ajustar el tiempo de mantenimiento y los tiempos de aceleracion y desaceleracion de las 16 referencias de
frecuencia. Para mas detalles, consulte las descripciones del grupo F12.
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* 8: PID

La salida del control PID se utiliza como frecuencia de funcionamiento. El control PID se utiliza generalmente en el
control de bucle cerrado in situ, como el control de bucle cerrado de presion constante y el control de bucle cerrado de
tension constante.

Al aplicar el PID como fuente de frecuencia, es necesario configurar los parametros de la funcion PID en el grupo
F10.

* 9: Configuracion de la comunicacion
La fuente de frecuencia principal se configura mediante comunicacion.
Para mas detalles, consulte la descripcion del Apéndice A: «Comunicaciones serie.

* 10: Potenciémetro
La frecuencia se ajusta mediante un potenciometro.

Capitulo 6

Fc“;;iié“ Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por

g0 defecto

F00.07 gomando de seleccion de frecuencia igual que F00.06 0
seleccion

Cuando se utiliza como canal de entrada de frecuencia independiente (fuente de frecuencia conmutada de A a B), la
fuente de frecuencia auxiliar B se utiliza de la misma manera que la fuente de frecuencia principal A (véase
F00.06).

Cuando se utiliza la fuente de frecuencia auxiliar para el funcionamiento (la fuente de frecuencia esta en «modo A +
B»), hay que tener en cuenta los siguientes aspectos:

1) Si la fuente de frecuencia auxiliar B se configura mediante el teclado, la frecuencia preestablecida
(F00.10) no surtira efecto. Se puede ajustar directamente la frecuencia principal establecida pulsando las teclas

Ay V del panel de mando (o utilizando la funcion ARRIBA/ABAJO de los terminales de entrada).
2) Si la fuente de frecuencia auxiliar B es una entrada analdgica (AIl, AI2 y AI3) o una configuracién de impulsos
, el 100 % de la entrada se corresponde con el rango de la frecuencia auxiliar B (ajustado en F00.08 y F00.25).
3) Si la fuente de frecuencia auxiliar B es un ajuste por impulsos, su comportamiento es similar al de una
entrada analoégica. NOTA: La fuente de frecuencia principal A y la fuente de frecuencia auxiliar B no deben utilizar
el mismo canal; es decir, los parametros F00.06 y F00.07 no pueden ajustarse al mismo valor.

Se utiliza para seleccionar el canal de ajuste de frecuencia. Si la fuente de frecuencia implica el funcionamiento de A y B,
se puede ajustar el desplazamiento de frecuencia en F00.25 para la superposicion con los
, lo que permite satisfacer de forma flexible diversos requisitos.

0: Comando de frecuencia A. La frecuencia
A como frecuencia objetivo

1: Comando de frecuencia B. La frecuencia
B como frecuencia objetivo

2: Alternar entre el comando de frecuencia A y el comando de frecuencia B
Si el terminal de entrada multifuncion 18 no es valido, la frecuencia A es la frecuencia objetivo; si
entrada multifuncion 18 es valida, la frecuencia B es la frecuencia objetivo.

3: A+B
Se trata de una superposicion de frecuencias en la que tanto A como B son frecuencias objetivo.

4:A-B
La frecuencia objetivo es la diferencia entre A y B.

5:MAX. (Ay B)
La frecuencia objetivo es el valor absoluto maximo.

6: MIN. (A y B)
La frecuencia objetivo es el valor absoluto minimo.

Funcion Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
80 defecto
F00.10 | Frecuencia ‘izccgégg“m“’“ del 0,00 Hz~ F00.03 (frecuencia méxima) 50,00 Hz

Si la fuente de frecuencia es el ajuste mediante teclado o los terminales UP/DOWN, el valor de este parametro es la
frecuencia inicial del variador de CA (ajuste digital).

Fg:;i‘én Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por

20 defecto
Rango de la frecuencia de 0: en relacion con la frecuencia maxima 1:

F00.08 seleccion de comandos B en relacion con la frecuencia del comando A 0

Se puede configurar la frecuencia auxiliar para que sea relativa a la frecuencia maxima o a la frecuencia principal A. Si
es relativa a la frecuencia principal A, el rango de ajuste de la frecuencia auxiliar B varia en funcion de la frecuencia
principal A.

Fuycjén Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
Codigo
defecto
Resolucion de la referencia de 1:0,1 Hz
FO0.11 frecuencia 2:0,01 Hz 2

I:Cu:(;il;: Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por

defecto

0: comando de frecuencia A 1:
comando de frecuencia B 2: alternar
entre Ay B 3: A+B

Modo de combinacion de 4 A-l’3

fuentes de frecuencia 5:MAX.(AyB)

6: MIN. (A y B)

F00.09
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Se utiliza para ajustar la resolucion de todos los parametros relacionados con la
frecuencia. Si la resolucion es de 0,1 Hz, el variador puede generar una salida de hasta
600,0 Hz.

Si la resolucion es de 0,01 Hz, el variador puede generar una salida de hasta 300,0 Hz.

Fcug‘;:iién Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
g0 defecto
K N Modelo
F00.12 Tiempo de aceleracion 1 0.00 s~6500.0 s depende del
modelo
K - Modelo
F00.13 Tiempo de desaceleracion 1 0.00 s~6500.0 s depende del
modelo
-68-
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El tiempo de aceleracion indica el tiempo que tarda el variador de CA en acelerar desde 0 Hz hasta

«Frecuencia base de aceleracion/desaceleracion» (F00.15), es decir, t1 en la figura 6-1. El tiempo de desaceleracion
indica el tiempo que tarda el variador de CA en desacelerar desde la «Frecuencia base de
aceleracion/desaceleracion» (F00.15) hasta 0 Hz, es decir, t2 en la figura 6-1.

Frecuencia de salida (Hz) A

Frecuencia base de
aceleracion/deceleracion

Frecuencia
ajustada

g Tiempo (t)
Tiempo de aceleracion real TidMpo de desaceleracion real

Tiempo de aceleracion ajustado
Tiempo de aceleracion

ajustado Figura 6-1 Tiempo de aceleracion/deceleracion

El variador ofrece un total de cuatro grupos de tiempos de aceleracion/deceleracion entre los que elegir. Se puede
realizar el cambio mediante un terminal DI.

* Grupo 1: F00.12, F00.13
¢ Grupo 2: F08.00, F08.01
* Grupo 3: F08.02, F08.03
* Grupo 4: F08.04, F08.05

Capitulo 6

El tiempo de aceleracion/deceleracion indica el tiempo que tarda el variador de CA en pasar de 0 Hz a la frecuencia
ajustada en F00.15. Si este pardametro se ajusta a 1, el tiempo de aceleracion

/desaceleracion esta relacionada con la frecuencia ajustada. Si la frecuencia ajustada cambia con frecuencia, la
aceleracion/desaceleracion del motor también cambia.

Clilizo (':le Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
funcién defecto

0: misma direccion
F00.16 Sentido de giro X S 0
1: sentido inverso

Se puede cambiar el sentido de giro del motor simplemente modificando este parametro, sin necesidad|de cambiar el

cableado del motor. Modificar este parametro equivale a intercambiar dos de los cables U, V y W del motor.

Nota: El motor volvera a funcionar en la direccion original tras la inicializacion de los parametros. No utilice esta
funcion en aplicaciones en las que esté prohibido cambiar el sentido de giro del motor una vez finalizada la puesta en
marcha del sistema.

Fgggfén Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
g0 defecto
. 0:1s
Unidad de tiempo de
F00.14 . - 1:0,1's 1
aceleracion/deceleracion
2:0,01s

Para satisfacer los requisitos de las diferentes aplicaciones, el variador ofrece tres unidades de tiempo de
aceleracion/desaceleracion: 1's, 0,1 sy 0,01 s.

Funcion

Codinn Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
8 defecto
0: frecuencia maxima (F00.03) 1: frecuencia
Frecuencia de la base de tiempo de de ajuste
F00.15 i i6 0

aceleracion/deceleracion 2: 100 Hz
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};ugdcii(’n Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
g0 defecto
0017 F . Modelo
) recuencia portadora 0.5 kHz~8.0 kHz depende
) ) . Aumento de
Frecuencia portadora Ruido del motor | Corriente de fuga temperatura del
variador de CA
0,5 kHz Grande Pequefio Bajo
8 kHz
Pequeiio Grande Alto

Relacion entre el modelo y la frecuencia portadora

Frecuencia portadora Frecuencia | Frecuencia

portadora portadora Por defecto
méxima (kHz)| minima (kHz)
Modelo (kHz)

Modelo G: 0,75 kW~11 kW
Modelo P: 0,75 kW~15 kW 8 0,5 6

Modelo G: 15 kW a 45 kW
Modelo P: 18,5 kW a 55 kW 8 05 4

Modelo G: 55 kW;
modelo P: 75 kW 8 0.5 3

Modelo G: 75 kW a 315 kW;
modelo P: 93 kW a 350 kW 8 0,5 2
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El ajuste de fabrica de la frecuencia portadora varia en funcion de la potencia del variador de CA. Si es necesario
modificar la frecuencia portadora, tenga en cuenta que, si la frecuencia portadora ajustada es superior al valor de
fabrica, se producira un aumento de la temperatura del disipador térmico del variador de CA.

En este caso, debera reducir la potencia nominal del variador de CA. De lo contrario, el variador de CA podria
sobrecalentarse y activar la alarma. Por lo general, no es necesario modificar este parametro.

Funcion Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
Cadigo
defecto
Ajuste de la frecuencia portadora 0: No
F00.18 - . 1
en funcion de la temperatura 1:Si

Se utiliza para configurar si la frecuencia portadora se ajusta en funcion de la temperatura. El variador de CA reduce
automaticamente la frecuencia portadora cuando detecta que la temperatura del disipador térmico es elevada. El variador
de CA restablece la frecuencia portadora al valor establecido cuando la temperatura del disipador térmico vuelve a la
normalidad. Esta funcién reduce las alarmas de sobrecalentamiento.

Fu;xcjén Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
20 defecto

0: establecido por
F00.04 1: analégico
Al 2: analédgico
AI2 3: analogico 0
AI3

Fuente del limite superior de

F00.19 frecuencia

4: pulso (HDI)
5: comunicacion RS485

Se utiliza para configurar la fuente del limite superior de frecuencia, incluyendo el ajuste digital (F00.04), las entradas
analogicas (Al), el ajuste por impulsos o el ajuste mediante comunicacion. Si el limite superior de frecuencia se
configura mediante All, AI2, AI3, DIS o comunicacion, el ajuste es similar al del comando de frecuencia A. Para mas
detalles, consulte la descripcion de F00.04.

Por ejemplo, para evitar una aceleracion incontrolada en el modo de control de par en aplicaciones de bobinado, se
puede ajustar el limite superior de frecuencia mediante una entrada analdgica. Cuando el variador de CA alcance el
limite superior, seguira funcionando a esa velocidad.

F:u'ncr ion Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por

20 defecto

F00.20 Desviacion del limite superior de 0,00 Hz ~ frecuencia maxima (F00.03) 00,00 Hz
frecuencia

Si la fuente del limite superior de frecuencia es una entrada analogica o un ajuste por impulsos, el limite superior de
frecuencia final se obtiene sumando el desplazamiento de este parametro al limite superior de frecuencia establecido
en F00.19.

lz:“fl;ién Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
odigo defecto

Frecuencia base para la X . . .
N ., 0: frecuencia de funcionamiento
F00.21 modificacion UP/DOWN durante L 0
. 1: frecuencia ajustada

funcionamiento
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Este parametro solo es valido cuando la fuente de frecuencia esta configurada en modo digital.

Se utiliza para establecer la frecuencia base que se modificard mediante las teclas A y V o la funcion UP/DOWN
del terminal. Si la frecuencia de funcionamiento y la frecuencia ajustada son diferentes, habra
una gran diferencia en el rendimiento del variador de CA durante el proceso de aceleracion/desaceleracion.

Funcion

A Rango de ajuste
Codigo Nombre del pardmetro g ] Valor por

defecto

Digito de unidad: Vinculacion del comando
del teclado a la fuente de frecuencia

0: sin vinculacion 1:

ajuste del teclado 2:

analogico Al

3: analégico AI2

4: analogico AI3 5:

configuracion de impulsos

(HDI)

6: configuracion de funcionamiento

Asignacion de la fuente de comandos multivelocidad

F00.22 a la fuente de frecuencia 7: PLC simple 0000
8: control PID
9: Comunicacion RS485

Digito de las decenas: terminal de conexion
a la fuente de frecuencia. Digito de las
centenas:

comando de comunicacion a la fuente

de frecuencia Digito de las

milésimas: Conexion del comando de
funcionamiento automatico a la

fuente de frecuencia

Se utiliza para vincular las tres fuentes de comando de funcionamiento con las nueve fuentes de frecuencia, lo que facilita
la implementacion de la conmutacion sincrona.

Para obtener mas detalles sobre las fuentes de frecuencia, consulte la descripcion de F00.06 (seleccion de comando de
frecuencia A).

Se pueden vincular diferentes fuentes de comando de funcionamiento a la misma fuente de frecuencia.
Si una fuente de comandos tiene una fuente de frecuencia vinculada, la fuente de frecuencia establecida en F00.06 a
F00.09 deja de tener efecto cuando la fuente de comandos esta activa.

};u;‘;i“’n Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
g0 defecto
Rango de frecuencia de la fuente B
F00.23
durante la superposicion 0%~150 % 100 %

Si se utiliza el funcionamiento X e Y, se emplean los parametros F00.09 y F00.08 para ajustar el rango de la fuente de
frecuencia auxiliar.

Se puede configurar la frecuencia auxiliar para que sea relativa a la frecuencia maxima o a la frecuencia principal A. Si

es relativa a la frecuencia principal A, el rango de ajuste de la frecuencia auxiliar B varia en funcion de la frecuencia
principal A.
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Funcion Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por
Codigo defecto
Desviacion de frecuencia de la . .
Hz ~ fi a F00.
F00.25 fuente de frecuencia B durante la 0,00 Hz ~ frecuencia méxima F00.03 00,00 Hz
superposicion

Si la fuente de frecuencia implica el funcionamiento de A y B, puede ajustar la desviacion de frecuencia en F00.25 para
la superposicion al resultado del funcionamiento de A y B, lo que permite satisfacer de forma flexible diversos
requisitos.

FC“,“dci“’“ Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por

odigo defecto
Retencion de la frecuencia de 0: No se mantiene

F00.26 configuracion del teclado en caso de 1: Se mantiene 0
corte de corriente

Este parametro solo es valido cuando la fuente de frecuencia es el ajuste del teclado.

Si F00.26 se ajusta a 0, el valor de frecuencia ajustado mediante el teclado vuelve al valor de F00.10 (frecuencia
preajustada) una vez que el variador de CA se detiene. Se borra la modificacion realizada mediante las teclas A,

V o la funcién de los terminales UP/DOWN.

Si F00.26 se establece en 1, el valor de frecuencia ajustado mediante el teclado es la frecuencia establecida en el
momento en que se detiene el variador de CA. Los cambios realizados mediante las teclas A 'y V o la funcion
UP/DOWN de los terminales se mantienen.

Capitulo 6
Grupo F01: Parametros de control de arranque y parada
Cédigo fie Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

0: arranque directo

1: reinicio con seguimiento de la velocidad
FO01.00 Modo de arranque de rotacion (valido en control V/F) 0

2: arranque preexcitado

Pél;;i‘én Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
80 defecto

. 0: Tipo G (carga de par constante) 1: Depende del
F00.27 Seleccion del modelo de motor Tipo P (carga de par variable) modelo

Este parametro se utiliza para mostrar el modelo suministrado y no se puede modificar.
® 1: Aplicable a cargas de par constante con los parametros nominales especificados

® 2: Aplicable a cargas de par variable (ventilador y bomba) con los parametros nominales especificados

P('ju;:l:iién Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
80 defecto
0: sin accion
F00.28 Restg}xracién de parametros de 1: restablecer los valores predeterminados 0
funcién de fabrica, sin incluir los parametros del
motor
2: borrar el archivo de fallos
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® 0: Arranque directo

® 1: Reinicio con seguimiento de la velocidad de rotacion (valido en control V/F)

El variador de CA evalua primero la velocidad y el sentido de giro del motor y, a continuacion, arranca a la
frecuencia detectada. Este arranque suave no afecta al motor en funcionamiento.

es aplicable al reinicio tras un corte de corriente instantaneo en cargas de gran inercia. Para garantizar el correcto
funcionamiento del reinicio con seguimiento de la velocidad de rotacion, configure correctamente los parametros
del motor en el grupo FO2.

* 2: Arranque preexcitado (motor asincrono)

Solo es valido para motores asincronos y se utiliza para generar el campo magnético antes de que el motor entre en
funcionamiento. Para la corriente de preexcitacion y el tiempo de preexcitacion, consulte los parametros F01.03 y
F01.04.

Cédigo de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F01.01 Frecuencia de arranque 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz
Tiempo de mantenimiento de la
F01.02 ~ 0,0s
frecuencia de arranque 0,05~100,0's

Para garantizar el par del motor durante el arranque del variador de CA, establezca una frecuencia de arranque adecuada.
Ademas, para generar excitacion cuando el motor arranca, la frecuencia de arranque debe mantenerse durante un periodo
determinado.

La frecuencia de arranque (F01.02) no esta limitada por el limite inferior de frecuencia. Si la frecuencia objetivo
ajustada es inferior a la frecuencia de arranque, el variador de CA no arrancara y permanecera en estado de espera.
Durante el cambio entre la rotacion hacia delante y la rotacion hacia atras, el tiempo de mantenimiento de la

frecuencia de arranque queda desactivado.

Cédigo. de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Corriente de frenado de CC en 0/~ 0 0
F01.03 arranque/corriente de preexcitacion 0%~100% 0%
FO1.04 Tiempo de frenado en CC al 0,0 s~100,0 s 00s
’ arranque / Tiempo de :
preexcitacion

El frenado en CC de arranque se utiliza generalmente durante el reinicio del variador de CA tras la parada del motor giratorio.
La preexcitacion se utiliza para que el variador de CA genere un campo magnético para el motor asincrono antes del
arranque, con el fin de mejorar la capacidad de respuesta.

El frenado en CC al arranque solo es vélido para el arranque directo (FO1.00 = 0). En este caso, el variador de CA realiza el
frenado en CC con la corriente de frenado en CC al arranque establecida. Una vez transcurrido el tiempo de frenado en CC al
arranque, el variador de CA comienza a funcionar. Si el tiempo de frenado en CC al arranque es 0, el variador de CA arranca
directamente sin frenado en CC. Cuanto mayor sea la corriente de frenado en CC al arranque, mayor sera la fuerza de frenado.
Si el modo de arranque es el arranque con preexcitacion (FO1.00 = 2), el variador de CA genera un campo magnético en funcion
de la corriente de preexcitacion ajustada. Una vez transcurrido el tiempo de preexcitacion, el variador de CA comienza a

funcionar. Si el tiempo de preexcitacion es 0, el variador de CA arranca directamente sin preexcitacion.

La corriente de frenado de CC de arranque o la corriente de preexcitacion es un porcentaje relativo al valor base.
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Cadigo de
funcién

Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto

0: tiempo lineal de

Modo de aceleracion/deceleracion aceleracion/deceleracion 1:
F01.05 curvaen S A 0

2: curva en S de aceleracion/deceleracion B

Aceleracion/Desaceleracion

Se utiliza para configurar el modo de variacion de frecuencia durante el proceso de arranque y parada del variador de
corriente alterna.
* 0: Aceleracion/desaceleracion lineal
La frecuencia de salida aumenta o disminuye en modo lineal. El AC ofrece cuatro
grupos de tiempos de aceleracion/deceleracion, que pueden seleccionarse mediante los parametros F05.00 a F5.08.
* 1: Aceleracion/desaceleracion en curva S A
La frecuencia de salida aumenta o disminuye siguiendo una curva en S. Este modo se utiliza generalmente en
aplicaciones en las que los procesos de arranque y parada son relativamente suaves, como en ascensores y cintas
transportadoras. Los parametros F01.06 y FO1.07 definen, respectivamente, las proporciones de tiempo del segmento
de arranque y del segmento de parada.
® 2: Aceleracion/deceleracion en curva S B
En esta curva, la frecuencia nominal del motor fies siempre el punto de inflexion. Este modo se utiliza
habitualmente en aplicaciones en las que se requiere aceleracion/deceleracion a una velocidad superior a la
frecuencia nominal.
Cuando la frecuencia ajustada es superior a la frecuencia nominal, el tiempo de aceleracion/desaceleracion es:
t=(4/9 * (f/f)+5/9) * T
En la formula, f es la frecuencia ajustada, fies la frecuencia nominal del motor y T es el
tiempo de aceleracion desde 0 Hz hasta f, .

C(’)dqu fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Proporcion de tiempo del segmento
F01.06 inicial de la curva en S 0.0 %~(100,0 % - F01.07) 30,0 %
Proporcion temporal del segmento final
FOLO7 | 4012 curvaen S 0,0 %~ (100,0 % - F01.06) 30,0 %
segmento final

Estos dos parametros definen, respectivamente, las proporciones temporales del segmento inicial y del segmento final

de la aceleracion/desaceleracion de la curva en S. Deben cumplir el requisito: F01.06 + F01.07 < 100,0 %.

En la figura 6-2, t1 es el tiempo definido en F6-08, durante el cual la pendiente del

aumenta gradualmente. t2 es el tiempo definido en F01.07, durante el cual la pendiente de la variacion de la frecuencia de
salida disminuye gradualmente hasta 0. En el intervalo de tiempo comprendido entre t1 y t2, la pendiente de la variacion
de la frecuencia de salida permanece constante, es decir, se produce una aceleracion o desaceleracion lineal.

Frecuencia de salida Frecuencia de salida

A (Hz) A (H2)

Frecuencia Frecuenciade |

ajustada (f) consigna (f)

Nominales

frecuencia (fb)

Tiempo (t)
»
Ll T T

Tlengo (t)
Y »>

—! -~

Figura 6-2 Aceleracion/deceleracion en curva en S A
Figura 6-3 Aceleracion/deceleracion en curva en S B
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Cédigo fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
0: desaceleracion hasta la
F01.08 Modo de parada parada 1: parada libre 0

* 0: Desacelerar hasta la parada
Una vez activada la orden de parada, el variador de CA reduce la frecuencia de salida de acuerdo con el tiempo de
desaceleracion y se detiene cuando la frecuencia llega a cero.

¢ 1: Parada por inercia
Una vez activada la orden de parada, el variador de CA detiene inmediatamente la salida. El motor se detendra por
inercia mecanica.

Cédigo fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto

funcion
Frecuencia inicial de frenado de CC

FO1.09 | femenct 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia méxima) 0,00 Hz
Tiempo de espera de la parada en CC

FOLIO | o e 0.05~100,0's 00s

FO1.11 Corriente de frenado de CC en 0%~100 % 50 %
parada

FO1.12 Tiempo de frenado en CC al parar 0,0 s~100,0 s 00s

Durante el proceso de desaceleracion hasta la parada, el variador de CA inicia el frenado en CC cuando la frecuencia
de funcionamiento es inferior al valor establecido.

Cuando la frecuencia de funcionamiento desciende hasta la frecuencia inicial del frenado en CC de parada, el
variador de CA interrumpe la salida durante un periodo determinado y, a continuacion, inicia el frenado en CC. Esto
evita fallos como la sobrecorriente provocada por el frenado en CC a alta velocidad.

Este parametro especifica la corriente de salida durante el frenado en CC y se expresa como porcentaje respecto al
valor base. Cuanto mayor sea la corriente, mayor sera el efecto del frenado en CC y mayor sera el calor generado
por el motor y el variador de CA.

Este parametro especifica el tiempo de mantenimiento del frenado en CC. Si se ajusta a 0, se cancela el frenado en

El proceso de frenado en CC de parada se muestra en la siguiente figura 6-4

Frecuencia de
salida (Hz) ‘\

Frecuencia inicial de la
frenada por CC en
parada

Tiempo (t)

»
>

Valor eficaz de la
tension de salida A

Frenado en CC con
parada

Tiempo de espera del
frenado de CC en
parada

Tiempo (t)

Frompo

Comando frghado e

Comando
F iguraﬁétj- t Proceso de frenado de CClenrparada
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Codigo fle Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
o 0: arrancar desde la frecuencia en parada
FO1.13 Modo de seguimiento de la 1: arrancar desde velocidad cero 0
. velocidad de rotacion . I
2: comenzar desde la frecuencia maxima

Para completar el proceso de seguimiento de la velocidad de rotacion en el menor tiempo posible, seleccione el modo

adecuado en el que el variador de CA realice el seguimiento de la velocidad de rotacion del motor.

* 0: A partir de la frecuencia en parada
Es el modo mas habitual.

* 1: Desde frecuencia cero
Es aplicable al reinicio tras un corte de corriente prolongado.

¢ 2: A partir de la frecuencia méaxima
Se aplica a la carga generadora de energia.

Cédigo fie Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
FO1.14 Segu%r’niento de la velocidad de 1~100 20
rotacion
velocidad

En el modo de reinicio del seguimiento de la velocidad de rotacion, seleccione la velocidad de seguimiento. Cuanto
mayor sea el valor, més rapido sera el seguimiento. Sin embargo, un valor demasiado alto puede provocar un

seguimiento poco fiable.

Cédqu fie Nombre del parametro Rango de ajuste Por defecto
funcion
F01.15 indice de uso de los frenos 0%~100 % 100 %

Solo es valido para variadores de CA con unidad de frenado interna y se utiliza para ajustar el ciclo de trabajo de la
unidad de frenado. Cuanto mayor sea el valor de este parametro, mejor seré el resultado del frenado. Sin embargo, un
valor demasiado alto provoca una gran fluctuacion de la tension del bus del variador de CA durante el proceso de

frenado.
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Grupo F02: Parametros del motor 1
Cédigo- fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Seleccion del tino d " 0: motor asincrono comtn 1: motor asincrono de
F02.00 cleccion del tipo de motor frecuencia variable 0
F02.01 Potencia nominal del Modelo
. motor asincrono 1 0,1 kW~~1000,0 kW depende del
F02.02 Frecuencia nominal del L. Modelo
: motor asincrono 1 0,01 Hz ~ F00,03 (frecuencia maxima) depende del
modelo
F02.03 Velocidad nominal del Modelo
’ motor asincrono 1 1 rpm~65 535 rpm depende del
modelo
Tension nominal del Modelo
F02.04 motor asincrono 1 1V~2000 V depende del
modelo
0,01 A~65535A
Corriente nominal del motor (potencia del variador de CA <= 55 kW) 0,1 A Depende del
F02.05 asincrono 1 ~6553,5A modelo
(potencia del variador de CA > 55 kW)

Configure los parametros segtin los datos de la placa de caracteristicas del motor, independientemente de si se utiliza
control V/F o control vectorial.

Para lograr un mejor rendimiento del control V/F o vectorial, es necesario realizar un autoajuste del motor. La precision
del autoajuste del motor depende de la configuracion correcta de los parametros indicados en la placa de caracteristicas

del motor.
Cédlgo. de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
funcién defecto
0,001 Q~65,535 Q
tencia del variador <= 55 kW,
F02.06 Resistencia del estator del motor (potencia del variador ) ]()ie{)ende del
: . modelo
asincrono 1 0,0001 Q~6,5535 Q
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,001 Qa65,535Q
F02.07 Re’sistenciz; del rotor del motor (Potencia del variador de CA <= 55kW) Depende del
asincrono 0.0001 Q~6.5535 Q modelo
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,01 mH a 655,35 mH
F02.08 Reactancia inductiva de fuga del motor (Potencia del variador de CA <= 55 kW) Depende del
asincrono | 0,001 mH a 65,535 mH modelo
(potencia del variador de CA > 55 kW)
0,1 mH~6553,5 mH
ia 1 : otencia del variador <= 55 kW)
F02.09 iizztrz:)rxﬁ;al inductiva mutua del motor (p Depende del
0,01 mH~655,35 mH modelo
(potencia del variador de CA > 55 kW)
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Funcion 3 B
Cédigo Nombre del parametro Rango de ajuste Por defecto
0,01 A~F02.05
Corriente en vacio del motor (potencia del variador <= 55 kW) 0,1 A~F02.05 Depende del
F02.10 asincrono 1 (potencia del variador de CA > 55 kW) modelo

Los parametros de F02.06 a F02.10 son parametros del motor asincrono. Estos parametros no figuran en la placa de
caracteristicas del motor y se obtienen mediante el autoaprendizaje del motor.

Solo se pueden obtener los parametros de F02.06 a F02.08 mediante el autoajuste estatico del motor. Mediante el
autoajuste completo del motor, se pueden obtener la secuencia de fases del codificador y el PI del bucle de corriente,
ademas de los parametros de F02.06 a F02.10.

Cada vez que se modifica la «potencia nominal del motor» (F02.01) o la «tensién nominal del motor» (F02.04), el
variador de CA restablece automaticamente los valores de F02.06 a F02.10 a la configuracion de parametros para un
motor asincrono estandar comun.

Si no es posible realizar el autoajuste del motor in situ, introduzca manualmente los valores de estos parametros segiin
los datos facilitados por el fabricante del motor.

Cadigo de

- Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

0: Encoder incremental ABZ 1: Encoder

F02.27 Tipo de encoder incremental UVW

El variador admite dos tipos de encoder.
Una vez completada la instalacion de la tarjeta PG, configure este parametro correctamente segtn las condiciones
reales. De lo contrario, el variador de CA no funcionaré correctamente.

Codigo de

., Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F02.29 Impulsos del codificador por 1~65535 2500
revolucion

Este parametro se utiliza para ajustar los impulsos por revolucion (PPR) del encoder incremental ABZ o UVW. En e
modo CLVC, el motor no puede funcionar correctamente si este parametro se configura de forma incorrecta.

1

Codigo de

., Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

Secuencia de fases AB del 0: directo 1: inverso

F02.30 codificador incremental ABZ

Este parametro solo es valido para el codificador incremental ABZ (F02.27 = 0) y se utiliza para configurar la
secuencia de fases A/B del codificador incremental ABZ.

Es valido tanto para motores asincronos como para motores sincronos. La secuencia de fases A/B se puede obtener
mediante el «Autoaprendizaje completo del motor asincronoy.

Cédigo' de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F02.31 Angulo de '11‘.1stala010n del 0,0~359.9° 0,0°
codificador
F02.32 Secuencia de fases UVW del 0: Marcha adelante 0
. codificador UVW 1: Marcha atrds

F02.33 Desviacion angular del codificador ~ ° 0,0°

VW 0,0~359,9
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Cédigg fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Tiempo de deteccion de fallo por 0,0 s: sin accién 0,1—
F02.36 rotura de cable del codificador 10,0 s 00

Este parametro se utiliza para ajustar la duracion de un fallo por rotura de cable. Si se ajusta a 0,0 s, el variador de
CA no detecta el fallo por rotura de cable del codificador. Si la duracion del fallo por rotura de cable del codificador
detectado por el variador de CA supera el tiempo ajustado en este parametro, el variador de CA notifica el codigo de
error E026.

Cod1g9 de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
0: sin autoaprendizaje
1: autoaprendizaje estatico del motor
Autoaprendizaje de los parametros asincrono
F02.37 del motor i P 0
2: autoaprendizaje completo del
motor asincrono

¢ 0: Sin autoaprendizaje
¢ 1: Autoaprendizaje estatico del motor asincrono

Es aplicable a situaciones en las que no se puede realizar un autoaprendizaje completo porque el motor asincrono no
se puede desconectar de la carga.

Antes de realizar el autoaprendizaje estatico, configure primero correctamente el tipo de motor y los parametros de la
placa de caracteristicas del motor en los parametros F02.00 a F02.05. El variador de CA obtendra los parametros de
F02.06 a F02.08 mediante el autoaprendizaje dinamico.

* 2: Autoaprendizaje completo del motor asincrono

Para realizar este tipo de autoaprendizaje, asegurese de que el motor esté¢ desconectado de la carga. Durante el proceso
de autoaprendizaje completo, el variador de CA realiza primero el autoaprendizaje estatico y, a continuacion, acelera
hasta el 80 % de la frecuencia nominal del motor en el tiempo de aceleracion establecido en F00.12. El variador de CA
sigue funcionando durante un periodo determinado y, a continuacion, desacelera hasta detenerse en el tiempo de
desaceleracion establecido en F00.13.

Antes de realizar el autoaprendizaje completo, configure correctamente el tipo de motor, los parametros de la placa de
caracteristicas del motor (de F02.00 a F02.05), el «Tipo de encoder» (F02.27) y los «Pulsos del encoder por revolucion»
(F02.28).

Ajuste este parametro a 2 y pulse «(RUNy; el variador de CA obtendra los parametros del motor de F02.06 a F02.10,
la «Secuencia de fases A/B del encoder incremental ABZ» (F02.30) y los parametros PI del bucle de corriente de
control vectorial de F03.13 a F03.16 mediante el autoaprendizaje completo. Pulse «STOP» para detener el
autoaprendizaje.

NOTA: El autoaprendizaje del motor solo se puede realizar en modo teclado. El codigo de funcion pasara a 0 una
vez finalizado el autoaprendizaje.
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Grupo F03: Parametros de control vectorial
Clitigodlz Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
El grAupo FO03 es valido para el control vectorial, pero no para el control V/F. F03.07 Filtro de salida del bucle de 0,000 S~0.100 0015
Codlgq ’:‘le Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto velocidad - - : H :
funcion En el modo de control vectorial, la salida del regulador del bucle de velocidad es la referencia de corriente de par.
F03.00 Ganancia proporcional 1 del 30 Este parametro se utiliza para filtrar las referencias de par. Por lo general, no es necesario ajustarlo, aunque puede
: bucle de velocidad 0~-100 incrementarse en caso de grandes fluctuaciones de velocidad. En caso de oscilacion del motor, reduzca el valor de este
Tiempo integral 1 del parametro adecuadamente.
F03.01 bucle de velocidad 0,01 s~10,00 s 0,50's Si el valor de este parametro es pequefio, el par de salida del variador de CA puede fluctuar considerablemente, pero
la respuesta es rapida.
F03.02 |Frecuencia de conmutacion del punto Hz~F 5,00 Hz T
minimo 0,00 Hz~F03.05 Cédlgo. fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
F03.03 Ganancia proporcional 2 del 2 funcion
. bucle de velocidad 1~100 F03.08 Control vectorial de 64
: la ganancia de sobreexcitacion 0~200
F03.04 |Tiempo integral 2 del bucle de velocidad ~ 1,008 . . L. . .
P ¢ 0,01s~10,00s Durante la desaceleracion del variador de CA, el control de sobreexcitacion puede limitar el aumento de la tension
. . del bus para evitar un fallo por sobretension. Cuanto mayor sea la ganancia de sobreexcitacion, mejor sera el efecto
F03.05 Fr?cpenma de conmutacion del punto F03,02 ~ F00,03 (frecuencia méxima) 10,00 Hz limitador.
maxtine Aumente la ganancia de sobreexcitacion si el variador de CA es propenso a sufrir un error de sobretension durante la
Los parametros PI del bucle de velocidad varian en funcién de las frecuencias de funcionamiento del variador de CA. desaceleracion. Sin embargo, una ganancia de sobreexcitacion demasiado elevada puede provocar un aumento de la

corriente de salida. Por lo tanto, ajuste este parametro a un valor adecuado en las aplicaciones reales.
Ajuste la ganancia de sobreexcitacion a 0 en aplicaciones de baja inercia (la tension del bus no aumentara durante la
desaceleracion) o cuando haya una resistencia de frenado.

* Si la frecuencia de funcionamiento es inferior o igual a la «Frecuencia de conmutacion 1» (F03.02), los parametros
PI del bucle de velocidad son F03.00 y F03.01.

* Si la frecuencia de funcionamiento es igual o superior a la «Frecuencia de conmutacion 2» (F03.05), los parametros
PI del bucle de velocidad son F03.03 y F04.04.

* Si la frecuencia de funcionamiento esta entre F03.02 y F03.05, los parametros PI del bucle de velocidad se

obtienen a partir de la transicion lineal entre los dos grupos de parametros PI. 5di .
p : grup p C°d‘g°_ de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
A Pardmetros funcion
pardmetros
0:F03.10

(F03.00, F03.01)
1: analogico AIl

2: analogico AI2
3: analégico AI3

(F03.03, F03.04) Fuente del limit or d 4: Impulso (HDI)
uente del limite superior de par : L o
F03.09 en el modo de control de S: C(?munlcacum RS485 6: MIN(AIl, Al2) 0
velocidad T:MAX. (All, Al2)
Comando de (ajuste digital correspondiente a
F03-02 E03-0 > frecuencia F03.10)
Figura 6-5 Relacion entre las frecuencias de funcionamiento y los parametros PI
Las caracteristicas de respuesta dinamica de la velocidad en el control vectorial pueden ajustarse configurando la
ganancia proporcional y el tiempo integral del regulador de velocidad.
Para lograr una respuesta mas rapida del sistema, aumente la ganancia proporcional y reduzca el tiempo integral. Tenga
en cuenta que esto puede provocar oscilaciones en el sistema.
El método de ajuste recomendado es el siguiente: Ajuste digital del limite superior de par 0.0 % 0
3 ,0 %~200,0 % o,
Si el ajuste de fabrica no cumple los requisitos, realice el ajuste adecuado. Aumente primero la ganancia proporcional F03.10 en el modo de control de velocidad 150,0%
para asegurarse de que el sistema no oscile y, a continuacion, reduzca el tiempo integral para garantizar que el sistema
Emel'modo de control de velocidad, el par de salida maximo del variador de CA esta limitado por F03.

tenga una respuesta rapida y un sobreimpulso reducido.
Un ajuste incorrecto de los parametros PI puede provocar un sobreimpulso de velocidad excesivo e incluso puede
producirse un fallo por sobretension cuando el sobreimpulso descienda.

09. Si el limite superior del par se configura mediante senal analogica, impulsos o comunicacion, el 100 % del valor
configurado corresponde al valor de F03.10, y el 100 % del valor de F03.10 corresponde al par nominal del variador de

CA.
Codigo de ; o
funcion Nombre del pardmetro IR A e Por defecto Co:fo, fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
cion
F03.06 Ganancia de deslizamiento del 50 %~200 % 100 % F03.13 | Ganancia proporcional de ajuste de 2000
control vectorial : excitacién 0~60 000
Ajuste de la excitacion
. . - - . F03.14 Ganancia integral 0~~60 000 1300
En el caso del SFVC, se utiliza para ajustar la precision de la estabilidad de la velocidad del motor. Cuando el motor -
con carga funciona a una velocidad muy baja, aumente el valor de este parametro; cuando el motor con carga funciona F03.15 Ajuste d_el par . 0~60 000 2000
a una velocidad muy alta, reduzca el valor de este parametro. ganancia proporcional
En el modo CLVC, se utiliza para ajustar la corriente de salida del variador de CA con la misma carga. F03.16 Ganancia integral de ajuste 0~60 000 1300
de par
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Estos son los parametros PI del bucle de corriente para el control vectorial. Estos parametros se obtienen automaticamente
mediante el «autoaprendizaje completo del motor asincrono» y no es necesario modificarlos.

La dimension del regulador integral del bucle de corriente es la ganancia integral, en lugar del tiempo integral. Tenga en
cuenta que una ganancia PI del bucle de corriente demasiado elevada puede provocar oscilaciones en todo el bucle de
control.

Por lo tanto, cuando la oscilacion de la corriente o la fluctuacion del par sean elevadas, reduzca manualmente aqui la
ganancia proporcional o la ganancia integral.
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Capitulo 6

Codigo de

, Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
X . . 0: no valido
F03.17 |Propiedad integral del bucle de velocidad . 0
1: valido
Ganancia de ajuste automatico del
F03.21 10 %~500 % 100 %

debilitamiento de campo

0: no vilido 1:
totalmente efectivo

Activacio la limitacio . .
F03.22 poclel;(a:g‘):ed;naer;g;:uon de 2: efectiva a velocidad constante 0

3: efectiva en desaceleracion

El variador ofrece dos modos de debilitamiento de campo: calculo directo y ajuste automatico.

* En el modo de calculo directo, se calcula directamente la corriente desmagnetizada y se ajusta manualmente
mediante el parametro F03.19. Cuanto menor sea la corriente desmagnetizada, menor sera la corriente de salida total.
Sin embargo, es posible que no se consiga el efecto de debilitamiento de campo deseado.

* En el modo de ajuste automatico, se selecciona automaticamente la corriente de desmagnetizacion optima. Esto
puede influir en el rendimiento dindmico del sistema o provocar inestabilidad.

La velocidad de ajuste de la corriente de debilitamiento de campo puede modificarse cambiando los valores de F03.21
y F03.22. Un ajuste muy rapido puede provocar inestabilidad. Por lo tanto, por lo general no se deben modificar
manualmente.

Cédigo. fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

F032 Seleccién del modo de control 0: control de velocidad
03.23 de velocidad/par 1: control de par 0
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Codigo de
funcion

Nombre del parametro

Rango de ajuste

Valor por defecto

F03.24

Seleccion del modo de ajuste
del par

0: ajuste digital (F03.26) 1: analdgico

All

2: analdgico AI2

3: analogico AI3 4: PULSO

(HDI)

5: Comunicacion RS485 6: MIN. (All, A12)
7: MAX. (All, AI2)

(ajuste digital correspondiente en

F03.26)

F03.26

Ajuste del par mediante el teclado

-200,0 %~200,0 %

150,0 %

Si el modo de ajuste del par es 1~7, el ajuste analogico, por impulsos o por comunicacion al 100 % del valor de ajuste

corresponde

al valor de F03.26.

del control de par

0,00 s~650,00 s

Cédigo dﬂ Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
Limite superior de frecuencia en L
F03.28 | marcha adelante con control de par 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz
F03.29 Limite sup §r10r de frecuencia en 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz
marcha atras con control de par d
Limite la velocidad maxima del motor en el modo de control de par.
Cédigo' de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
Tiempo de aceleracion del
F03.30 ~ 0,00 s
control de par 0,00 5~+650,00 s
F03.31 Tiempo de desaceleracion 0,00
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Grupo F04: Parametros de control V/F
Para compensar las caracteristicas de par a baja frecuencia del control V/F, se puede aumentar la tension de salida del

variador de CA a baja frecuencia modificando el parametro F04.02.

El grupo F3 solo es valido para el control V/F.
El modo de control V/F es aplicable a aplicaciones de baja carga (ventiladores o bombas) o a aplicaciones en las que un
variador de CA acciona varios motores o existe una gran diferencia entre la potencia del variador de CA y la del motor.

Si el aumento de par se ajusta a un valor demasiado alto, el motor podria sobrecalentarse y el variador de CA podria sufrir
una sobrecorriente.

Codigo de X Si la carga es elevada y el par de arranque del motor es insuficiente, aumente el valor de F04.01. Si la carga es baja,
P Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto reduzca el valor de F04.01. Si se ajusta a 0,0, el variador de CA realiza un aumento automatico del par. En este caso, el
Lo variador de CA calcula automaticamente el
basandose en los parametros del motor, incluida la resistencia del estator.
F04.02 especifica la frecuencia por debajo de la cual es valido el aumento de par. El aumento de par deja de ser valido
cuando se supera esta frecuencia, tal y como se muestra en la siguiente figura.
0: V/F lineal 1: V/F
multipunto 2: V/F Tensién
p' . A de salida
cuadratica v
fl
F04.00 Ajuste de la curva V/F del motor 1 3: separacion completa de V/F 4: 0
separacion parcial de V/F
i Frecuencia de
A o salida
N 1 L
* 0: V/F lineal f, : Frecuencia de corte del f, : Frecuencia
Es aplicable a cargas comunes de par constante. aumento manual de par nominal de
¢ 1: V/F multipunto . .
funcionamiento
Es aplicable a cargas especiales, como deshidratadores y centrifugadoras. Cualquiera de estas curvas V/F se Figura 6-4 Aumento manual del par
puede obtener ajustando los parametros de F04.03 a F04.08.
® 2: V/F cuadratica Cégfo_ fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
Es aplicable a cargas centrifugas, como ventiladores y bombas. =
+ 3: Separacion completa de V/F F04.03 Motor 1: Punto de frecuencia V/F 1 0,00 Hz~F04,05 0,00 Hz
En este modo, la frecuencia de salida y la tension de salida del variador de CA son independientes. La frecuencia .,
y P F04,04 Motor 1: punto de tension V/F 1 0,0 %~100 % 0,0 %

de salida viene determinada por la fuente de frecuencia, y la tension de salida viene determinada por la «Fuente de

tension para la separacion V/F» (F04.13). F04.05 Punto de frecuencia V/F del motor 1 2 F04.03~F04.07 0,00 Hz
Es aplicable al calentamiento por induccion, a la alimentacion inversa y al control de motores de par. i .

* 4: Separacion parcial de V/F F04.06 Punto de tension V/F del motor 1, 2 0,0 %~100 % 0,0 %
En este modo, V y F son proporcionales y la relacion de proporcionalidad se puede configurar en F04.13. La K )
relacion entre V y F también esta relacionada con la tensién nominal del motor y la frecuencia nominal del F04.07 | Punto de frecuencia V/F del motor 13| F04.05 ~F02.02 (frecuencia nominal del motor) 0,00 Hz
motor en el grupo F02. .

F04.08 Punto de tension V/F del motor 1 3 0,0 %~100 % 0,0%

Supongamos que la entrada de la fuente de tension es X (del 0 al 100 %); la relacion entre V y F es:

V/F =2 * X * (tensién nominal del motor) / (frecuencia nominal del motor)
Estos seis parametros se utilizan para definir la curva V/F multipunto.
La curva V/F multipunto se ajusta en funcion de la caracteristica de carga del motor. La relacion entre tensiones y

odi . frecuencias es:
Cod1go' fje Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto Henet
funcion V1<V2<V3, f<f<f,
. A baja frecuencia, una tensién mas alta puede provocar el sobrecalentamiento o incluso la quema del motor y
o). 4 o Depende del !
F04.01 Aumento de par del motor 1 0,0 %: (aumento automatico del par) 0,1 % mo dero un bloqueo por sobrecorriente o la activacion de la proteccion contra sobrecorriente del variador de CA.
~30,0 %
Frecuencia de corte del P
F04.02 aumento de par del motor 0,00 Hz a F00,03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz
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Tension %
: : : : w. Frecuencia %
>
VI-V3: 1,22y 3. porcentajes de /it Fp1RA: 1.°,2.°y 3.° porcentaje de
tension de la Te_lfmlbn V/F multipunto frecuencia de la relacion V/F multipunto
Vb: tensién nominal del motor Fb: Frecuencia nominal de funcionamiento
del motor
Figura 6-7 Ajuste de la curva V/F multipunto
Fufnc}on Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
Codigo
Compensacion de deslizamiento V/F dell
F04.09 | - or 1 0,0 %~200,0 % 0.0%
Ganancia

Este parametro solo es valido para el motor asincrono.

Permite compensar el deslizamiento de la velocidad de rotacion del motor asincrono cuando aumenta la carga del motor,
estabilizando asi la velocidad del motor en caso de variacion de la carga. Si este parametro se ajusta al 100 %, indica que
la compensacion cuando el motor soporta la carga nominal es el deslizamiento nominal del motor. El variador de CA
obtiene autométicamente el deslizamiento nominal del motor mediante un calculo basado en la frecuencia nominal y la
velocidad de rotacion nominal del motor, definidas en el grupo F02.

Por lo general, si la velocidad de rotacion del motor difiere de la velocidad objetivo, ajuste ligeramente este parametro.

1::“::11;: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F04.10 Ganancia de sobreexcitacion V/F 0~200 64

Durante la desaceleracion del variador de CA, la sobreexcitacion puede limitar el aumento de la tension del bus, evitando
asi el fallo por sobretension. Cuanto mayor sea la sobreexcitacion, mejor sera el resultado de la limitacion.

Aumente la ganancia de sobreexcitacion si el variador de CA es propenso a sufrir un error de sobretension durante la
desaceleracion. Sin embargo, una ganancia de sobreexcitacion demasiado elevada puede provocar un aumento de la
corriente de salida.

Ajuste la ganancia de sobreexcitacion a 0 en aquellas aplicaciones en las que la inercia sea reducida y la tension del bus no
aumente durante la desaceleracion del motor, o en las que exista una resistencia de frenado.

Iz:u;]cilén Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
€0 defecto
Ganancia de supresion de Modelo
Fo4.11 ~
oscilaciones V/F 0~100 depende del
modelo

Ajuste este parametro al valor mas bajo posible, siempre que se garantice una supresion eficaz de las oscilaciones, para
evitar que afecte al control V/F.

Ajuste este parametro a 0 si el motor no presenta oscilaciones. Aumente el valor adecuadamente solo cuando el motor
presente oscilaciones evidentes. Cuanto mayor sea el valor, mejor sera el resultado de la supresion de oscilaciones.
Cuando la funcion de supresion de oscilaciones esta activada, la corriente nominal del motor y la corriente en vacio deben
ser correctas. De lo contrario, el efecto de supresion de oscilaciones V/F no sera satisfactorio.
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Codigo de

. Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

0: ajuste digital (F04.14) 1:
analogico All

: analogica AI2

: analogica AI3

: impulsos (HDI)

Fuente de tension para la separacion

F04.13 | y/F : PLC simple 0

2
3
4
5: funcionamiento multivelocidad
6
7: control PID

8: Comunicacion RS485 (ajuste

digital correspondiente F02.04)

Fo4.14 | Aluste digital de tension -

para la separacion V/F 0 V ~ F02.04 (tensién nominal del motor)

La separacion V/F es generalmente aplicable a escenarios como el calentamiento por induccion, la alimentacion

inversa y el control del par del motor.

Si se habilita el control con separacion V/F, la tension de salida se puede ajustar en F04.14 o mediante sefial analogica,
multirreferencia, PLC simple, PID o comunicacion. Si se ajusta la tension de salida mediante un ajuste no digital, el 100
% del ajuste corresponde a la tension nominal del motor. Si se establece un porcentaje negativo, se utiliza su valor
absoluto como valor efectivo.

¢ 0: Ajuste digital (F04.14)
La tension de salida se ajusta directamente en F04.14.

e 1: All; 2: AI2; 3: AI3
La tension de salida se ajusta mediante los terminales Al

* 4: Ajuste por impulsos (HDI)
La tension de salida se ajusta mediante los impulsos del terminal.
Especificaciones de configuracion de impulsos: rango de tension de 9 a 26 V, rango de frecuencia de 0 a 100 kHz

¢ 5: Funcionamiento multivelocidad

Si la fuente de tension es un comando de varias velocidades, deben ajustarse los parametros de los grupos FO5 y F12 para
determinar la relacion correspondiente entre la sefial de ajuste y la tension de ajuste. E1 100,0 % del ajuste de varias
velocidades del grupo F12 corresponde a la tension nominal del motor.

* 6: PLC simple
Si la fuente de tension estd en modo PLC simple, deben configurarse los parametros del grupo F12 para
determinar la tension de salida de ajuste.

¢ 7: Control PID
La tension de salida se genera basandose en un bucle cerrado PID. Para mas detalles, véase la descripcion
del PID en el grupo F10.

 8: Comunicacion RS-485

La tension de salida la configura el ordenador central mediante comunicacion.

La fuente de tension para la separacion V/F se configura de la misma forma que la fuente de frecuencia. E1 100,0 % del
valor de ajuste en cada modo corresponde a la tensién nominal del motor.

Si el valor correspondiente es negativo, se utiliza su valor absoluto.
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Codigo fle Nombre del parémetro Rango de ajuste Por defecto

funcion

Tiempo de subida de tension para 0,05~ }OOO’O N »
F04.15 la separacion V/F Nota.. tiempo desde 0 V hasta la tension 0,0s

nominal del motor (F02.04)
oo de caida de tonsi 0.0s~1000.0s

iempo de caida de tension .

Fo4.16 para ll: separacion V/F Nota: se reﬁgye al tlempo que tarda en pasar de 0.0s
0V a la tensién nominal del motor

El tiempo de subida de la separacion V/F se refiere al tiempo necesario para que la tension de salida pase de 0
V a la tension nominal del motor. Véase la figura T1.

El tiempo de caida de la separacion V/F se refiere al tiempo necesario para que la tension de salida pase de la
tension nominal del motor a 0 V. Véase la figura T2.

Tension de salida A

Tension nominal del motor

Tension objetivo

Tension real Tiempo de subida

Tiempo de descenso de la tension real

»
il

Tiempo de Configurar el

subida de tiempo de caida de
tension tension
ajustado

Figura 6-8 Tension de separacion V/F

Cdbdigo de

: Nombre del parametro
funcion

Rango de ajuste Valor por
defecto

F04.17 | Modo de parada para la
separacion V/F

0: la frecuencia y la tension se reducen a 0 de forma

independiente 0
1: tension reducida a 0; la frecuencia se reduce de
nuevo

La tension de salida de la separacion V/F desciende a 0 V segtin el tiempo de caida de tension (F00.16);
la frecuencia de salida de la separacion V/F desciende a 0 Hz segun el tiempo de desaceleracion (F00.13).

sobrecorriente

Cédig({ fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por
funcién defecto
F04.18 Corriente de accion de bloqueo por 50~200% 150%

F04.19 Ac?lva(flvon dela supregnfm
activacion de la supresion de
sobrecorriente de bloqueo

0: desactivado 1
1: activada

F04.20 Ganancia de suP’resi('m
Gana de supresion

20

Coeficiente de compensacion de
F04.21 corriente de la accion de bloqueo
por sobrecorriente de doble
velocidad en caso de bloqueo por
sobrecorriente

0~100 50%

50~200%

En la region de alta frecuencia, la corriente de accionamiento del motor es baja; en comparacion con la frecuencia nominal, la
velocidad correspondiente a la misma corriente de bloqueo disminuye considerablemente. Con el fin de mejorar las caracteristicas
de funcionamiento del motor, se puede reducir la corriente de bloqueo por encima de la frecuencia nominal. En algunas
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Grupo F05: Terminales de entrada

El variador dispone de seis terminales de entrada digital multifuncion (DI) y tres terminales de entrada analogica
(Al). La tarjeta de ampliacion opcional proporciona otros cuatro terminales DI (S7 a HDI); (HDI se puede utilizar
para entrada de impulsos de alta velocidad)

Cadigo de .
funcion Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F05.00 Funcion del terminal S1 0~50 1
F05.01 Funcion del terminal S2 0~50 5
F05.02 Funcion del terminal S3 0~50 9
F05.03 Funcion del terminal S4 0~50 12
F05.04 Funcion del terminal S5 0~50 13
F05.05 Funcién del terminal S6 0~50 4
F05.06 Funcion del terminal S7 0~50 0
F05.07 | Funcién del terminal S8 0~50 0
F05.08 Funcién del terminal S9 0~50 0
F05.09 | Funcion del terminal HDI 0~50 0

La siguiente tabla enumera las funciones disponibles para los terminales DI.

Valor Funcion Descripcion
0 Sin funcién Establecer en 0 para los terminales reservados a fin de evitar un
mal funcionamiento
1 Marcha adelante (FWD) Este terminal se utiliza para controlar el funcionamiento en
) sentido directo o inverso del variador de CA.
2 Marcha atras (REV)
Este terminal determina el control de tres hilos del variador de
3 Control de funcionamiento de 3 CA. Para mas detalles, consulte la descripcion de F05.13.
hilos
4 Marcha lenta hacia delante El «JOG» hacia delante indica el funcionamiento en modo JOG hacia
delante, mientras que el «JOG» hacia atras indica el funcionamiento
en modo JOG hacia atrés. La frecuencia de JOG, el tiempo de
5 Jog inverso aceleracion y el tiempo de desaceleracion se describen,
respectivamente, en F08.06, F08.07 y F08.08.
El variador de CA bloquea su salida; el motor se detiene por
o inercia y no es controlado por el variador de CA.
6 Parada por inercia Es lo mismo que la «desaceleracion por inercia hasta la
parada» descrita en F02.10.
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centrifugadoras con alta frecuencia de funcionamiento, campo magnético débil y gran inercia de carga, este método tiene un efecto
positivo en el rendimiento de la aceleracion.
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Valor Funcion Descripcion
Este terminal se utiliza para la funcion de reinicio de fallos,
o igual que la tecla RESET del panel de control. Esta funciéon
7 Restablecimiento de fallos (RESET)| permite el reinicio remoto de fallos.
Si este terminal se activa (ON), el variador de CA notifica el
8 Entrada de fallo externo codigo de error E00d y ejecuta la accion de proteccion por
normalmente abierta (NO) fallo.
Para mas detalles, consulte la descripcion de F09.21.
Si la frecuencia se determina mediante terminales externos, los
terminales con las dos funciones se utilizan como comandos
9 Terminal UP de incremento y decremento para la modificacion de la
frecuencia.
K1
up
K2
ABAJO
10 Terminal ABAJO & A Aador de CA
a0 DCM
Cuando la fuente de frecuencia es de configuracion digital, se utilizan
para ajustar la frecuencia.
1 Borrar ARRIBA/ ABAJO
(terminal, teclado)
12 Multivelocidad terminal 1
13 Multivelocidad terminal 2 La configuracion de 16 velocidades u otros 16 comandos se
puede llevar a cabo mediante combinaciones de los 16
14 Multivelocidad terminal 3 estados de estos cuatro terminales.
15 Multivelocidad terminal 4
El variador de CA desacelera hasta detenerse, pero se memorizan
. N todos los parametros de funcionamiento, como los del PLC, la
16 Pausa de funcionamiento frecuencia de oscilacion y los pardmetros PID. Una vez desactivada
esta funcion, el variador de CA vuelve al estado en el que se
encontraba antes de la parada.
17 Seleccion del tiempo de Se pueden seleccionar un total de cuatro grupos de tiempos de
aceleracion/deceleracion 1 aceleracion/deceleracion mediante combinaciones de dos
- _ estados de estos dos terminales.
18 Seleccion de tiempos de
aceleracion/desaceleracion 2
» Este terminal se utiliza para realizar la conmutacion entre dos
19 Conmutacion de fuente de fuentes de frecuencia segin la configuracion de F00.09.
frecuencia
Si la fuente de comando esta configurada en control por
terminal (F00.01 = 1), este terminal se utiliza para realizar la
conmutacion entre el control por terminal y el control por
i » teclado. Si la fuente de comando esta configurada en control
20 Terminal de conmutacion de por comunicacién (F00.01 = 2), este terminal se utiliza para
comando de marcha realizar la conmutacion
entre el control por comunicacion y el control mediante
teclado.
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Valor Funcion Descripcion
.. - " Permite que el variador de CA mantenga la frecuencia de salida actual
21 Aceleracién/deceleracion prohibida sin verse afectado por seales externas (excepto el comando STOP).
El PID queda temporalmente inactivo. El variador de CA mantiene
22 Pausa del PID la frecuencia de salida actual sin admitir el ajuste PID de la fuente
de frecuencia.
Este terminal se utiliza para restablecer el estado original del
23 Restablecimiento del estado del PLC| control del PLC para el variador de CA cuando se reinicia el
control del PLC tras una pausa.
P d ilaci El variador de CA emite la frecuencia central y la funcion de
24 ausa de oscriacion oscilacion se detiene.
25 Recuento de terminales Se cuenta una vez cada vez que se cierra un terminal.
26 Reinicio del contador Este terminal se utiliza para borrar el estado del contador.
27 Entrada de recuento de longitud Este terminal se utiliza para contar la longitud.
28 Restablecimiento de la longitud Este terminal se utiliza para borrar la longitud.
. Se desactiva el control de par en el variador de CA y este
29 Control de par prohibido pasa al modo de control de velocidad.
30 Entrada de impulsos (habilitada Se utiliza HDI para la entrada de impulsos.
solo para HDI)
31 Reservado reservado
. . Una vez que este terminal pasa a estar activado (ON), el
32 Frenado inmediato en CC variador de CA pasa directamente al estado de frenado en CC.
Entrada de fallo externo Cuando este terminal se activa, el variador de CA notifica el
3 normalmente cerrada (NC) codigo de error E00d y se detiene.
Modificacién de frecuencia prohibida| Cuando este terminal se activa, el variador de CA no responde a
34 ninguna modificacion de frecuencia.
Inversion del sentido de Una vez que este terminal se activa, la direccion de accion del
35 actuacion del PID PID se invierte a la direccion establecida en FA-03.
En el modo de panel de control, este terminal se puede utilizar
36 Terminal de parada externa 1 para detener el variador de CA, lo que equivale a la funcion de la
tecla STOP del panel de control.
Se utiliza para cambiar entre el control por terminales y el control
. . por comunicacion. Si la fuente de comando es el control por
37 Terminal de conmutacion de terminales, el sistema pasara al control por comunicacion una vez
la fuente de comando 2 que este terminal se active.
Una vez que este terminal se activa, la funcion de ajuste integral
38 Pausa de la integral del PID se detiene. Sin embargo, las funciones de ajuste proporcional y
derivativo siguen activas.
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Valor

Funcién

Descripcion

41

Terminal de seleccion de motor 1

El cambio entre los dos grupos de parametros del motor se
puede realizar mediante las dos combinaciones de estados de
estos dos terminales.

43

Cambio de parametros PID

Si la conmutacion de los parametros PID se realiza mediante el
terminal DI (F10.18 = 1), los parametros PID seran F10.05 a
F10.07 cuando el terminal esté desactivado; los parametros PID
seran F10.15 a F10.17 cuando este terminal esté activado.

Conmutacion entre control de
velocidad y control de par

Este terminal permite al variador de CA cambiar entre el control
de velocidad y el control de par. Cuando este terminal esta
desactivado (OFF), el variador de CA funciona en el modo
establecido en A03.23. Cuando este terminal esta activado (ON),
el variador de CA cambia al otro modo de control.

47

Parada de emergencia

Cuando este terminal se pone en ON, el variador de CA se
detiene en el menor tiempo posible. Durante el proceso de
parada, la corriente se mantiene en el limite superior de
corriente establecido. Esta funcion se utiliza para cumplir
con el requisito de detener el variador de CA en caso de
emergencia.

48

Terminal de parada externa 2

En cualquier modo de control (panel de mando, terminal o
comunicacion), se puede utilizar para hacer que el variador
de CA desacelere hasta detenerse. En este caso, el tiempo de
desaceleracion es el tiempo de desaceleracion 4.

49

Desaceleracion con frenado en CC

Cuando este terminal se activa, el variador de CA desacelera
hasta la frecuencia inicial del frenado de CC de parada y, a
continuacion, pasa al estado de frenado de CC.

50

Borrar el tiempo de
funcionamiento actual

Cuando este terminal se activa, se borra el tiempo de
funcionamiento actual del variador de CA. Esta funcion debe ser
compatible con F08.43 y F08.54.

Los cuatro terminales de comandos multiples tienen 16 combinaciones de estado, que se corresponden con 16
valores de referencia, tal y como se indica en la siguiente tabla.

-93-

www.oyostepper.es

Capitulo 6
S1 S2 S3 S4 Ajuste de velocidad en varios I?;g[cﬁsggdicmc
pasos
OFF OFF OFF OFF Velocidad en varios pasos 0 F12.02
ON OFF OFF OFF Velocidad de varios pasos 1 F12.03
OFF ON OFF OFF | Velocidad de la fase maltiple 2 F12.04
ON ON OFF OFF Velocidad de paso multiple 3 F12.05
OFF OFF ON OFF | Velocidad de pasos multiples 4 F12.06
ON OFF ON OFF | Velocidad de pasos multiples 5 F12.07
OFF ON ON OFF | Velocidad de multiples pasos 6 F12.08
ON ON ON OFF | Velocidad de pasos miltiples 7 F12.09
OFF OFF OFF ON Velocidad de varios pasos 8 F12.10
ON OFF OFF ON Velocidad de varios pasos 9 Fl12.11
OFF ON OFF ON Velocidad de varios pasos 10 F12.12
ON ON OFF ON Velocidad de pasos multiples F12.13
11
OFF OFF ON ON Velocidad de 1pzasos multiples Fl12.14
ON OFF ON ON Velocidad de 1133&503 multiples F12.15
OFF ON ON ON Velocidad de F:sos multiples F12.16
ON ON ON ON Velocidad de pasos multiples F12.17
15

Si la fuente de frecuencia es multirreferencia, el valor del 100 % de F12.02 a F12.17 se corresponde con
el valor de F00.03 (frecuencia maxima).

Ademés de la funcion de velocidades multiples, la referencia multiple también puede utilizarse como fuente
de ajuste PID o como fuente de tension para la separacion V/F, lo que cumple con los requisitos de conmutacion
entre diferentes valores de ajuste.

Los dos terminales para la seleccion del tiempo de aceleracion/deceleracion admiten cuatro
combinaciones de estados, tal y como se indica en la siguiente tabla.
Combinaciones de estados de los dos terminales para la seleccion del tiempo de aceleracion/deceleracion, segun la
siguiente tabla:

Terminal 2 Terminal 1 Acc]c{racién X Parametros correspondientes
Seleccion de tiempo
DESACTIVAD | DESACTIVAD Tiempo de aceleracion 1 F00.12, F00.13
o o
DESA%TIVAD ENCENDIDO Tiempo de aceleracion 1 F08.00, F08.01
ENCENDIDO DESA%TIVAD Tiempo de aceleracion 1 F08.02, F08.03
ENCENDIDO ENCENDIDO Tiempo de aceleracion 1 F08.04, F08.05

Combinaciones de estados de los terminales de seleccion del motor segiin la siguiente tabla:

Terminal Motor seleccionado Parametros correspondientes
APAGADO Motor 1 Grupo F02
ENCENDIDO Motor 2 Grupo F15
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K1 K2 RUN
comma npd
KIKp MARCHA APAGADO APAGADO
comma npd STOP.
APAGADO | g0p APAGADO | STOP
APAGADO Mﬁgna ENCENDID Adelante |
atras MARCH
Codizo d K1 APAGADO MARCH K1 o A
ﬁf‘f o Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto o— SX (traccion A o— Sx(adelante) Marcha
Stin delantera) | ENCENDID | adelante ENCENDID | atrés
L . . MARCH MARC
Ol,FZhdo er? mlvljl ?lto 1: K2 o A K2 o HA
vaico en nivet bajo o—|SY(REV) ENCENDID  PARAD o— SY(REV)
X APAGADO
Variador de o A Variador de
digito de 1 idades: corriente corriente ENCENDID
Fos.10 | Terminal de entrada Sllgii ° 'tz jj ;:: ades: 00000 alterna APAGADO alterna 0
Seleccion del modo valido 1 el ENCENDID
decenas: S2 digito de DEM- ENC. ENC. beEM 0

las centenas: S3 Figura 6-9 Ajuste del control de 2 hilos 1 Figura 6-10 Ajuste del control de 2 hilos 2
digito de las miles: S4 digito

de las decenas de miles: S5 Cuando el terminal S1/S2 esta activo, si el variador de CA se detiene mediante otro comando de parada, no volvera a

funcionar aunque S1/S2 esté activo. Si se desea que vuelva a funcionar, se debe pulsar S1/S2 de nuevo.

0: valido en nivel alto 1:
valido en nivel bajo

* 2: Control de 3 hilos 1

En este modo, EN es el terminal de habilitacion
00000 de MARCHA, y la direccion viene determinada
por SW1y SW3. El comando STOP

se activa mediante el contacto normalmente

¢ 3: Control de 3 hilos 2

En este modo, EN es el terminal de habilitacion de marcha. El
comando de marcha se da mediante SW1 y la direccion se
determina mediante K; EN es una entrada de contacto
normalmente cerrado.

Seleccion de polaridad del terminal | digito de las unidades:
de entrada 2 S6 digito de las
decenas: S7 digito de

F05.11

las centenas: S8 cerradS Wl SV,
digito de las miles: S9 S%((FWD)
digito de las decenas de miles: HDI SW2 Sx(FWD)
2 >—Sn(EN) RUN
Estos parametros se utilizan para configurar el modo de validez de los terminales de entrada digital DI. Accionamiento Sn(EN) K comma pd
* 0: Nivel alto valido Sw3 de CA Variadorde | |OFF | Adelante
El terminal DI (S) es valido cuando esta conectado a COM, e invalido cuando esta desconectado de COM. — SY(REV) RUN
* 1: Valido en nivel bajo Y CA Sy(REV) O :[L;alj
El terminal DI (S) no es valido cuando esta conectado a COM, y tampoco lo es cuando esta desconectado de COM.
= DCM DCM
Cédigq fle Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto . . . . : .
funcién Figura 6-11 Configuracion del control de 3 hilos 1 Figura 6-12 Ajuste del control de 3 hilos 2
F05.12 Tiempo de filtrado del conmutador 0,000 s~1,000 s 0,010s Swi: marcha adelante K: marcha adelante/marcha

atras SW1: marcha
SW3: parada
EN es el terminal de habilitacion de marcha de 3 hilos

Se utiliza para ajustar el tiempo de filtrado por software del estado de los terminales de entrada digital (DI). Si los
terminales DI son propensos a suftir interferencias y pueden provocar un mal funcionamiento, aumente el valor de este
parametro para mejorar la capacidad antiinterferencias. Sin embargo, el aumento del tiempo de filtrado de los DI
reducira la respuesta de dichos terminales.

SW2: parada SW3:
marcha atras

EN es el terminal de activacion de marcha de

3 hilos
Codigo de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto COdlgo. @ Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion funcion
0: control de 2 hilos 1 FOS.14 | Velocidad de subida/bajada del | 0,001 Ha/s~65,535 Hz's 1,00 Hzfs
Modo de funcionamiento del 1: control de 2 hilos 2 terminal

F05.13 control del terminal 2: control de 3 hilos 1 0

3: Control de 3 hilos 2 * 1: Control de 2 hilos 2

En este modo, K1 es el terminal de activacion de MARCHA, y K2 determina el sentido de giro.
Este parametro se utiliza para configurar ¢l modo en el que el variador de CA se controla mediante terminales

externos.

* 0: Modo de 2 hilos 1

Es el modo de dos hilos mas utilizado, en el que la rotacion hacia delante o hacia atras del motor viene
determinada por K1 y K2.
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Se utiliza para ajustar la velocidad de variacion de la frecuencia cuando esta se regula

mediante los terminales UP/DOWN.

* SiF00.11 (Resolucion de la referencia de frecuencia) es 2, el rango de ajuste es de 0,001 a 65,535 Hz/s.
* Si F00.11 (Resolucion de la referencia de frecuencia) es 1, el rango de ajuste es de 0,01 a 655,35 Hz/s.
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Codigo fle Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F05.15 Tiempo de retardo S1 0.0 s~3600.0 s 00s
F05.16 Tiempo de retardo S2 0.0 s~3600.0 s 0,0s
F05.17 Tiempo de retardo S3 0.0 s~3600.0's 00s

Estos parametros se utilizan para ajustar el tiempo de retardo del variador de CA cuando cambia el estado de los
terminales S.
Actualmente, solo S1, S2 y S3 admiten la funcién de tiempo de retardo.

Codigo fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto

funcion

F05.18 Limite inferior de AIl 0,00 V~F05.20 0,00 V
Ajuste correspondiente del

F05.19 ; P ~ 0,0 %
limite inferior de AIl -100,0 %~+100,0 % ’

F05.20 Limite superior de All F05.18~+ 10.00 V 10,00 V
Ajuste correspondiente del o

F05.21 ~ 100,0 %
limite superior de AIl -100,0 %~+100,0 % ’

F05.22 Tiempo del filtro de entrada de AIl 0.00 s~10.00 s 0,10s

Estos parametros se utilizan para definir la relacion entre la tension de entrada analogica y el ajuste correspondiente.
Cuando la tension de entrada analogica supera el valor maximo (F05.20), se utiliza el valor maximo. Cuando la tension
de entrada analdgica es inferior al valor minimo (F05.08), se utiliza el valor establecido en F05.39 (Ajuste para Al
inferior al minimo de entrada).

Cuando la entrada analdgica es de corriente, | mA de corriente corresponde a 0,5 V de tension. El parametro F05.22
(Tiempo de filtrado de AlIl) se utiliza para ajustar el tiempo de filtrado por software de All. Si la entrada analogica es
propensa a sufrir interferencias, aumente el valor de este parametro para estabilizar la entrada analogica detectada.

Sin embargo, el aumento del tiempo de filtrado de la entrada analdgica ralentizara la respuesta de la deteccion analogica.

Ajuste este parametro adecuadamente en funcion de las condiciones reales.

. . A Valor de consigna
Valor de consigna correspondiente correspondiente (frecuencia
(frecuencia, par) par) ’
100,0 %
A
100,0 %
Al
0V (0 mA) o
10V@2)mA)
0V (0mA) > -100,0 %
Figura 6-13 Relacion entre la entrada analogica y los valores ajustados
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5:curva 5 (4 puntos, véase F05.48 ~ F05.55)
digito de las decenas: seleccion de la curva
AI2 digito de las centenas: seleccion de la

curva AI3

Capitulo 6
Codigo fle Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F05.23 Limite inferior de AI2 0.00 V~F05.25 0,00 V
Ajuste correspondiente del
F05.24 J P ~ 0.0 %
limite inferior de AI2 -100,0 %~+100,0 % ’
F05.25 Limite superior de AI2 F05.23~+ 10.00 V 10,00 V
Ajuste correspondiente del
F05.26 ; P ~ 100,0 %
limite superior de AI2 -100,0 %~+100,0 % ’
F05.27 Tiempo del filtro de entrada de AI2 | ( 00 s~10.00s 0,10s
El método para configurar las funciones de AI2 es similar al de la funcion de AIl.
Ct’)digo- fle Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
funcion defecto
F05.28 Limite inferior de AI3 -10.00 V~F05.30 ov
Ajuste correspondiente del o
F05.29 limite inferior de AI3 -100,0 %~+100,0 % 00%
F05.30 Limite superior de AI3 F05.28~+ 10.00 V 400V
Ajuste correspondiente del o
FO5.31 limite superior de AI3 -100,0 %~+100,0 % 100,0 %
F05.32 Tiempo de filtrado de AI3 0.00 s~10.00 s 0,10s
El método para configurar las funciones AI3 es similar al de la funcion AIl.
Cédigo. fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F05.33 Limite inferior de HDI 0.00 kHz~F05.35 0,00 kHz
Ajuste correspondiente de o,
FO53% 1 limite inferior del HDI -100,0 % a +100,0 % 00%
F05.35 Limite superior del HDI F05.33~+ 100,00 kHz 50,00 kHz
[Esteg) paygmetrod wetendtiveas pird iestibilecer la relacipn entre la entrada de impulsos HDI y los ajustes 100.0 %
lcorrespondintbnitesipgidsodeddiiueden introdupirdd thldiarite IO B1 método para configurar esth funcion s
siml della fpagienciy! e entrada del HDI
" Tiempo de filtrado 0.005~10.00s 0.10s
COdlgO' fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
digito de las unidades: seleccion de la curva Al
1: curva 1 (2 puntos, véase F05.18 ~ F05.21)
2: curva 2 (2 puntos, véanse F05.23 a F05.26)
3: curva 3 (2 puntos, véanse F05.28 a F05.31)
F05.38 Seleccion de la curva Al 4: curva 4 (4 puntos, véase F05.40 ~ F05.47) H.321
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El digito de la unidad, el de las decenas y el de las centenas de este parametro se utilizan, respectivamente, para Codigo de i X
seleccionar la curva correspondiente de All, AI2 y AI3. Se puede seleccionar cualquiera de las cinco curvas para All, funcion Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
A2y AI3.
F05.54 Limite superior de la curva AL 5 F05.52~ + 10,00 V 10,00 V
Las curvas 1, 2 y 3 son todas curvas de 2 puntos, configuradas en el grupo F4. Las curvas 4 y 5 son ambas curvas de - -
4 puntos. F05.55 Ajuste correspondiente de N N 100.0 %
Limite superior de la curva AI 5 -100,0 %~+100,0 % ’
Oédigc{ de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto R .
funciéon Ajuste correspondiente de la A 100%
o A
digito de las unidades: (ajuste para AIl entrada analogica
inferior a la entrada minima) . i
. .. Ajuste correspondiente de la
0: corresponde a la entrada minima entrada maxima de Al
establecida
Ajuste para el digito de «Al 1:00% dAjL}stg cqnjrcslpgncllicntc al gulXcI)
F05.39 inferior a la entrada minima» digito de las decenas: (ajuste de AI2 H.000 ¢ milexion 1 de fa curva de
inferior a la entrada minima)
seleccion del ajuste Punto de inflexioh 2 d
. . unto de inflexigh 2 de .
digito de las centenas: (ajuste de A3 0V (0mA) de ixiflexion de la la curva de Al Tension de entrada Al
»
inferior a la entrada minima) Ajuste correspondiente del punto OV OmA) -
. L, punto 1
) . " N " ~ . " " de inflexion 2 de la curva de Al
Este parametro se utiliza para determinar el ajuste correspondiente cuando la tension de entrada analdgica es inferior al
valor minimo. Las unidades, las decenas y las centenas de este parametro se corresponden, respectivamente, con los
ajustes de Al2, AI2 y AlI3. Ajuste correspondiente de la
Si el valor de un digito determinado es 0, cuando la tension de entrada analdgica es inferior a la entrada minima, se entrada minima de AT 100 %
utiliza el ajuste correspondiente de la entrada minima (F05.19, F05.24, F05.29). Si el valor de un digito determinado ) 0
es l,rcgando la tension de entrada analogica es inferior a la entrada minima, el valor correspondiente de esta entrada Figura 6-14 Curva 4 y curva 5
analdgica es del 0,0 %.
C()digo' de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F05.40 Limite inferior de la curva Al 4 ~ 0,00 V —
-10,00 V~F05.42 Cod1g9f1e Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
Ajuste correspondiente del o funcién
FOs41 limite inferior de la curva Al 4 -100,0 %6~+100,0 % 00% F05.64 Ajuste del punto de salto de ATl 0.0 %
: J p -100,0 %~100,0 % 0
F05.42 Entrada del punto de inflexion 1 de la curvaj ~ 3,00V
Ald F05.40~F05.44 F05.65 | Ajuste del rango del punto de salto de | 0, 100 09 0,5 %
Ajuste correspondiente de N ATl i ’
F05.43 ‘:nlu;‘ada del punto de inflexion 1 de la curva -100,0 %~+100,0 % 30.0% F05.66 Ajuste del punto de salto de AI2 -100,0 %~100.0 % 0,0%
F05.44 irlnzada del punto de inflexion 2 de la curva FO5.42~F05.46 6,00 V F05.67 Ajuste del rango de puntos de salto AI2 0.0 %~100.0 % 0,5%
Ajuste correspondiente de o F05.68 Ajuste del punto de salto de AI3 Ot 0,0 %
F05.45 entrada del punto de inflexion 2 de la curva -100,0 %~+100,0 % 60,0% -100,0 %~100,0 %
A,I 44 — ’ F05.69 .:{gste del rango del punto de salto de 0,0 %~100,0 % 0,5 %
F05.46 Limite superior de la curva Al F05.44~ + 10,00 V 10,00 V
F05.47 Limite superior de la curva Al 4 -100.0 %~+100.0 % 100,0 % Las entradas analogicas All a AI3 de CA disponen de una funcion de salto de valor.

La funcion de salto significa que, cuando el ajuste correspondiente de la magnitud analdgica cambia en los rangos superior e inferior
del punto de salto, el valor de consigna correspondiente de la magnitud analégica se fija en el valor del

F05.48 Limite inferior de la curva Al 5 -10.00 V~F05.50 -10,00 V de sall
> . > punto de salto

F05.49 Ajuste correspondiente del

limite inferior de la curva AL 5 -100,0 %~+100,0 % -100,0 % Por ejemplo: la tension de la entrada analogica All oscila en torno a los 5,00 V. El rango de oscilacion es de 4,90 V
K - ~ 5,10 V. Cuando el valor minimo de entrada de AIl es de 0,00 V y el maximo de 10,00 V, el ajuste correspondiente de All se

F05.50 Entrada del punto de inflexion 1 de la F05.48~F05.52 3.00V situa entre el 49,0 % y el 510 %. Configure All para establecer el punto de salto F05.64 en el 50,0 % y configure AIl para

curva Al 5 ’ establecer la amplitud de salto F05.65 en el 1,0 %. Cuando la entrada de AIl supera este valor, tras el procesamiento de la funcion
F05.51 Ajuste correspondiente de de salto, el ajuste correspondiente de la entrada de AIl se fija en el 50,0 %, y AIl se transforma en una entrada estable para

: entrada del punto de inflexion 1 de la curva| -100,0 %0~~+100,0 % -30,0 % eliminar la fluctuacion.

AlS
F05.52 Entrada del punto de inflexion 2 de la F05.50~F05.54 3,00V

curva Al 5

Ajuste correspondiente de
F05.53 30,0 %

punto de inflexion 2 de la curva AT 5 -100,0 %~+100,0 % 0
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Grupo F06: Terminales de salida

El variador dispone de serie de 2 terminales de salida analogica (AO), 1 salida de seial de conmutacion de colector
abierto, 2 terminales de rel¢ y un terminal HDO (utilizado para salida de impulsos de alta velocidad o salida de sefal
de conmutacion de colector abierto). Si estos terminales de salida no satisfacen los requisitos, utilice una tarjeta de
ampliacion de E/S opcional que proporciona un terminal AO (AO2), un terminal de relé (relé 2) y un terminal DO
(DO2).
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C(’)digo_ fie Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F06.00 Modo de salida del terminal HDO 0: Salida de impulsos (HDOP)‘ 0
1: Salida de sefal de conmutacién (HDOR)
F06.01 Seleccion de salida HDOR 0
Seleccion de salida del relé TA
F06.02 2
(TA*TB*TC)
0~40
Seleccion de salida del relé RA
F06.03 0
(RA*RB*RC)
F06.04 Seleccion de salida MO1 1

Estos cinco parametros se utilizan para seleccionar las funciones de los cinco terminales de salida digital. TA*TB*TC y
RA*RB*RC son, respectivamente, los relés de la placa de control.

Las funciones de los terminales de salida se describen en la siguiente tabla.

Valor Funcién Descripcion
0 sin salida El terminal no tiene ninguna funcion.
1 frecuencia alcanzada Consulte las descripciones de F08.24.
2 Deteccién del nivel de frecuencia Consulte las descripciones de F08.20 y F08.21
Salida FDT1
3 Salida de fallo (parada) Cuando el variador de CA se detiene debido a un fallo, el

terminal se activa.

El variador de CA evalua si la carga del motor supera el umbral
de preaviso de sobrecarga antes de aplicar la medida de

preaviso de proteccion. Si se supera el umbral de preaviso, el terminal pasa

4 sobrecarea del a estado ON. Para los parametros de sobrecarga del motor,
& consulte las descripciones de F09.09 a F09.11.
motor
Preaviso de sobrecarga El terminal pasa a estado ON 10 s antes de que se ejecute la
5 del variador de CA accion de proteccion contra sobrecarga del variador de CA.

Funcionamiento a velocidad Siel varlador de CA fl}n01oqa con una frecuencia de salida
6 de 0, el terminal se activa. Si el variador de CA se encuentra en
cero . :
estado de parada, el terminal se desactiva.
(sin salida en parada)

Si la frecuencia de salida del variador de CA es 0, el
terminal pasa a estado ON. En estado de parada, la sefial
sigue en estado ON.

Funcionamiento a velocidad
cero 2 (sin salida en parada
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Valor Funcion Descripcion
g Se ha alcanzado el limite Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite superior, el
superior de frecuencia terminal pasa a estado ON.
Se ha alcanzado el limite inferior Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite inferior, el
9 de frecuencia (sin salida en terminal pasa a estado ON. En estado de parada, el terminal pasa
parada) a estado OFF.
10 Se haal do el valor d El terminal pasa a estado ON cuando el valor de recuento
¢ ha alcanzado el valor de recuento | ,1eanza el valor establecido en F11.08.
establecido
1 Se ha alcanzado el valor El terminal se activa cuando el valor de recuento alcanza el
de recuento designado valor establecido en F11.09.
ha al do la longitud El terminal se activa cuando la longitud real detectada
12 s¢ ha alcanzado la longitu supera el valor establecido en F11.05.
Cuando el PLC simple completa un ciclo, el terminal emite
13 Ciclo del PLC completado una sefial de pulso con una duracién de 250 ms.
Ti de funci . Si el tiempo de funcionamiento acumulado del variador de CA
14 1emp(1) de lncwnzmlento supera el tiempo establecido en F08.16, el terminal pasa a
acumulado alcanzado estado ON.
Si la frecuencia ajustada supera el limite superior o inferior de
o frecuencia y la frecuencia de salida del variador de CA alcanza
15 frecuencia limitada dicho limite superior o inferior, el terminal pasa a estado ON.
En el modo de control de velocidad, si el par de salida alcanza
o el limite de par, el variador de CA entra en el estado de
16 limitacion de par proteccion contra el bloqueo y, al mismo tiempo, el terminal se
activa.
Si el circuito principal y el circuito de control del variador de
17 Listo para MARCHA CA se estabilizan, y el variador no detecta ningn fallo y esta
listo para el funcionamiento, el terminal pasa a estado ON.
Cuando el variador de CA esta en marcha y tiene frecuencia
18 El variador de CA est4 en marcha de salida (puede ser cero), el terminal se activa.
Cuando la entrada de All es mayor que la de Al2, el terminal se
19 All > A2 activa.
20 Salida de estado de subtension Si el variador de CA se encuentra en estado de subtension, el
terminal pasa a estado ON.
22 reservado reservado
23 reservado reservado
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Valor Funcién Descripcion
haal doel i Si el tiempo acumulado de encendido del variador de CA
24 Se ha al c(;mza 0 ¢ “g@l’o (F07.13) supera el valor establecido en F08.15, el terminal
acumulado de encendido pasa a estado ON.
25 Deteccion del nivel de frecuencia Consulte las descripciones de F08.22 y F08.23.
Salida FDT2
26 Se ha alcanzado la frecuencia 1 Consulte las descripciones de F08.31 y F08.32.
27 Se ha alcanzado la frecuencia 2 Consulte las descripciones de F08.33 y F08.34.
28 Se ha alcanzado la corriente 1 Consulte las descripciones de F08.39 y F08.40.
29 Se ha alcanzado el nivel 2 Consulte las descripciones de F08.41 y F08.42.
Si la funcion de temporizacion (F08.43) esta activa, el
Se ha tiempo alcanzado terminal pasa a estado ON una vez que el tiempo de
alcanzado el funcionamiento actual del variador de CA alcanza el tiempo
establecido.
Si la entrada All es superior al valor de F08.47 (limite superior
. de tension de entrada de All) o inferior al valor de F08.46
31 Se ha superado el limite de entrada | (limite inferior de tensién de entrada de AIl), el terminal se
de All activa.
32 La carga se reduce a 0 Si la carga pasa a ser 0, el terminal se activa.
33 marcha inversa Si el variador de CA se encuentra en estado de marcha inversa, el
terminal pasa a estar activado.
34 Estado de corriente nula Consulte las descripciones de F08.22 y F08.23.
Si la temperatura del disipador térmico del méodulo del
temperatura del médulo inversor (F07.08) alcanza el umbral de temperatura del
35 alcanzada modulo establecido (F08.48), el terminal pasa a estado
ON.
36 Se ha superado el limite de corriente de Consulte las descripciones de F08.37 y F08.38.
salida
Se ha alcanzado el limite Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite inferior, el
37 inferior de frecuencia terminal pasa a estado ON. En estado de parada, la sefial sigue
(con salida en parada) en estado ON.
. Si se produce un fallo en el variador de CA y este sigue
38 Sahde_l de al?m‘a funcionando, el terminal emite la sefial de alarma.
(seguir funcionando)
Si la temperatura del motor alcanza el valor establecido en F09.59
39 Aviso de sobrecalentamiento del | (umbral de advertencia de sobrecalentamiento del motor), el
motor terminal pasa a estado ON.
tiempo de Si el tiempo de funcionamiento actual del variador de CA
40 funcionamiento supera el valor de F08.54, el terminal se activa.
alcanzado
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valido del terminal de
salida

Digito de las decenas: TA

Digito de las centenas: RA

Digito de las mil: MO1

Capitulo 6
Cédigo‘ fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
0: Logica positiva
1: Logica negativa
F06.06 Seleccion del modo Digito de la unidad: HDO 00s

Se utiliza para configurar la logica de los terminales de salida HDO, relé 1, relé 2 y MO1.

¢ 0: Logica positiva
El terminal de salida es valido cuando esta conectado a COM, e invalido cuando esta desconectado de COM.
* 1: Logica positiva
El terminal de salida no es valido cuando esta conectado a COM, y es valido cuando esta desconectado de COM.

Codigo de Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F06.07 Tiempo de retardo HDO 0,0 s~3600,0 s 00s
F06.08 Tiempo de retardo TA 0,0 s~3600,0 s 00s
F06.09 Tiempo de retardo RA 0,0 s~3600,0 s 0,05
F06.10 Tiempo de retardo de salida MO1 0,0 s~3600,0 s 00s

el cambio de

estado hasta la salida efectiva.

Estos parametros se utilizan para ajustar el tiempo de retardo de los terminales de salida HDO, relé¢ 1, rel¢ 2 y MO1 desde

Codigo de

) Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F06.12 Seleccion de salida HDOP 0
F06.13 Seleccion de salida AO1 0~15 0
F06.14 Seleccion de salida AO2 1

La frecuencia de pulso de salida del terminal HDOP oscila entre 0,01 kHz y la «frecuencia maxima de salida HDO»

(F06.22). El valor de F06.22 esta comprendido entre 0,01 kHz y 100,00 kHz.

El rango de salida de AO1 y AO2 es de 0-10 V 0 0-20 mA. La relacion entre los rangos de salida de impulsos

y los rangos de salida analdgica, asi como las funciones correspondientes, se recoge en la siguiente tabla:
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Capitulo 6 Capitulo 6
Valor Funcion Descripcion Céf(lllifc" fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
cion
0 ajuste de frecuencia De 0 a la frecuencia de salida méxima F06.19 | Tiempo de filtrado de la salida AOT | 4 o9 0
1 frecuencia de funcionamiento De 0 a la frecuencia de salida maxima F06.20 Tiempo de filtrado de la salida AO2 0~10.00 0
2 corriente de salida De 0 a 2 veces la corriente nominal del motor F06.21 Tiempo de filtrado de salida HDO 0~10.00 0
3 Tensién de salida De 0 a 1,2 veces la tension nominal del variador de CA
: : De 0 a la velocidad de rotacion correspondiente a la i . .
4 Velocidad de salida frecuoncia do salida FO“:;;;’: Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
Par de salid: i . -
5 ar de salida De 0 a 2 veces el par nominal del motor F06.22 Frecuencia maxima de salida HDO 0,01 kHz~100,00 kHz 50,00 kHz
otencia de salida De0a2 la potenci inal
6 P ¢ a £ veces fa potencia nomina Este codigo de funcién se utiliza para seleccionar la frecuencia maxima del pulso de salida cuando el terminal HDO
Entrada de i ) funciona como salida de pulso.
7 ntrada de impulsos 0,01 kHz a 100,00 kHz
8 All ovalov
9 A2 0V~10V (0 0~20 mA)
10 | AB ovalov
11 Longitud De 0 a la longitud maxima establecida
12 valor de recuento De 0 al valor maximo de recuento
13 Comunicacion RS-485 0,0 %~100,0 %
corriente de salida
14 100 % correspondiente a 1000,0 0,0 A~1000,0 A
A
Tension de salida
15 100 %, lo que corresponde a 0,0 v~1000,0 V
1000,0 V
Cédigq de Nombre del parametro Rango de ajuste Por defecto
funcion
F06.15 Coeficiente de compensacion AO1 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F06.16 Ganancia AO1 -10,00~+ 10,00 1,00
F06.17 Coeficiente de compensacion AO1 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F06.18 Ganancia AO1 -10,00~+ 10,00 1,00

Estos parametros se utilizan para corregir la deriva del cero de la salida analdgica y la desviacion de la amplitud de
salida. También pueden utilizarse para definir la curva de salida analogica deseada.

Si «b» representa el desplazamiento de cero, «k» representa la ganancia, «Y» representa la salida real y «X» representa
la salida estandar, la salida real es: Y = kX + b.

El coeficiente de desplazamiento del cero al 100 % de AO1 y AO2 corresponde a 10 V (0 20 mA). La salida estindar se
refiere al valor correspondiente a la salida analogica de 0 a 10 V (o de 0 a 20 mA) sin desplazamiento del cero ni ajuste
de ganancia.

Por ejemplo, si la salida analogica se utiliza como frecuencia de funcionamiento y se espera que la salida sea de 8 V
cuando la frecuencia es 0 y de 3 V a la frecuencia maxima, la ganancia debera ajustarse a -0,50 y el desplazamiento del
cero a 80 %.
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Capitulo 6 Capitulo 6
Grupo F07: Teclado y pantalla
‘15‘14‘13‘12|11|10 ‘ 9 ‘ 8‘
Céf(:‘if‘{ fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto \— Ajuste PID
10N
N A Valor de retroalimentacion
F07.00 Contrasefia de usuario 0~65535 0
PID Estado del terminal de
Pulse la tecla FUNC/DATA para confirmar la contrasefia. entrada Estado del terminal
No vuelva a pulsarla en el plazo de 1 minuto; la contrasefia quedara de salida
guardada. Si no necesita contrasefia, configtirela en 00000. Tension AIl (V)
Tension  AI2 (V)
Tension  AI3 (V)
CO::;; :: Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto Valor de recuento
0: Tecla STOP/RST habilitada solo Si es necesario mostrar un parametro durante el funcionamiento, establezca el bit correspondiente en 1 y configure
: K F07.03 con el equivalente hexadecimal de este nimero binario.
., ., en el control mediante teclado
Seleccion de la funcion de la .
F07.02 1: Tecla STOP/RST habilitada en 1 2
tecla STOP Codigo de 5 2
cualquier modo de funcionamiento funcion Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
Parametros de funcionamiento de la
F07.04 pantalla LED 2 0000~FFFF H.0000
Parametros de funcionamiento en la
F07.03 | pantalla LED 1 0000~FFFF H.008F
7 6 5 4 13 2 1 0

valor de

71615143 ]2]1]0
longitud de la
\— frecuencia de funcionamiento 1

etapa del PLC
(Hz) frecuencia ajustada (Hz)

frecuencia de configuracion de impulsos

corriente de salida (A) (kHz) frecuencia de funcionamiento 2 (Hz)

tension de salida (V) tiempo de funcionamiento restante

velocidad de carga

Tension All antes de la correccion (V)

indicador de potencia de
salida (kW) par de salida
(%) tension del bus (V)

Tension AI2 antes de la correccion (V)

Tension AI3 antes de la correccion (V)

lis [ [ elulw]o]s]

velocidad lineal

Tiempo de encendido actual (horas)

Tiempo de funcionamiento actual
(minutos) Frecuencia de ajuste de

impulsos (Hz) Configuracion de

comunicacion RS-485 Velocidad de

retroalimentacion del codificador (Hz)

Frecuencia principal A en pantalla (Hz)

frecuencia auxiliar B en pantalla (Hz)

Si es necesario mostrar un parametro durante el funcionamiento, establezca el bit correspondiente en 1 y
configure F07.04 con el equivalente hexadecimal de este nimero binario.
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Estos dos parametros se utilizan para configurar los parametros que se pueden visualizar cuando el variador de CA se
encuentra en estado de funcionamiento. Se pueden visualizar un maximo de 32 parametros de estado de funcionamiento,
que se muestran a partir del bit mas bajo de F07.03.

Cadigo de

e Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

F07.05 Parametros de parada de la pantalla

H.0063
~FFFF
LED 0000

(7lelslalsl2]1]0]

\— frecuencia ajustada (Hz)

tension del bus (V) estado

del terminal de entrada

Estado de los terminales de

salida Ajuste del PID

Tension AIl (V)
Tension A2 (V)
Tension AI3 (V)

Valor de recuento

Valor de longitud

Etapa del PLC
Velocidad de

carga

Frecuencia de ajuste de impulsos (kHz)

Reservado

Reservado

Reservado

Si es necesario mostrar un parametro durante el funcionamiento, establezca el bit correspondiente en 1 y configure
F07.05 con el equivalente hexadecimal de este numero binario.

Cédig‘f fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
Coeficiente de
F07.06 - 1,0000
visualizacion de la 0,0001~~6,5000

velocidad de carga

Este parametro se utiliza para ajustar la relacion entre la frecuencia de salida del variador de CA y la velocidad de
carga. Para mas detalles, consulte la descripcion de F07.12.

Cég:f‘{ fle Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
cion
Temperatura del disipador térmico del . . -
F07.07 puente rectificador 0.0 °C~100,0 °C
-109-
www.oyostepper.es

Capitulo 6
FC“::;;: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F07.08 Temperatura del disipador térmico -

del modulo del inversor 0,0 °C~100,0°C
F07.09 Version del software -

F07.10 Tiempo de funcionamiento 0h~65 535 h -
acumulado

F07.11 Numero de producto -

Estos codigos de funcion no se pueden modificar.
La temperatura del disipador térmico del modulo del variador se utiliza para mostrar la temperatura del transistor bipolar

de puerta aislada (IGBT) del modulo del variador, y el valor de proteccion contra el sobrecalentamiento del IGBT del
modulo del variador depende del modelo.

Funcion 3 .
Codizo Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
0: 0 decimales
Numero de decimales para la 1: 1 decimal
F07.12 visualizacion de la velocidad de 2: 2 decimales 1
carga 3: 3 decimales

F07.12 se utiliza para configurar el nimero de decimales en la visualizacion de la velocidad de carga. A continuacion se
ofrece un ejemplo para explicar como se calcula la velocidad de carga:

Supongamos que F07.06 (coeficiente de visualizacion de la velocidad de carga) es 2,000 y F07.12 es 2 (2 decimales).
Cuando la frecuencia de funcionamiento del variador de CA es de 40,00 Hz, la velocidad de carga es
40,00 x 2,000 = 80,00 (se muestran 2 decimales).

Si el variador de CA se encuentra en estado de parada, la velocidad de carga es la velocidad correspondiente a la
frecuencia ajustada, es decir, la «velocidad de carga ajustada». Si la frecuencia ajustada es de 50,00 Hz, la velocidad de
carga en estado de parada es 50,00 x 2,000 = 100,00 (se muestran 2 decimales).

Funcion

Codigo Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto

F07.13 Tiempo acumulado de encendido 0 h~65 535 h -

Se utiliza para mostrar el tiempo acumulado de funcionamiento del variador de CA desde su entrega. Si el tiempo
alcanza el tiempo de funcionamiento establecido (F08.16), el terminal con la funcion de salida digital 24 se activa.

Fcll(l’lglgl Nombre del parmetro Rango de ajuste Valor por defecto
FO7.14 Consumo de potencia acumulado 0-65 535 kWh -
consumo

Se utiliza para mostrar el consumo acumulado de potencia del variador de CA hasta el momento.
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Capitulo 6
Grupo F08: Funciones auxiliares
Codigoide Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
funcion defecto
. - Modelo
T d 1 2
F08.00 lempo de aceleracion 0,0 s~6500,0 s depende del
modelo
F08.01 | Tiempo de desaceleracion Modelo
) 0,0 s~6500,0 s depende del
modelo
. L. Modelo
F08.02 Tiempo de aceleracion 3 0,0 s~6500,0 s depende del
modelo
. L. Modelo
F08.03 | Tiempo de desaceleracmrzl 0,0 s~6500,0 s depende del
modelo
F08.04 Tiempo de aceleracion 4 Modelo
0,0 s~6500,0 s depende del
modelo
F08.05 Tiempo de desaceleracion Modelo
8 p 5 0,0 s~6500,0 s depende
El variador ofrece un total de cuatro grupos de tiempos de aceleracion/desaceleracion, es decir, los tres grupos
C(')digo' de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
desEfipOonch dertdifefitia 8O Fuditionamiento en 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia méxima) 2,00 Hz
modo JOG
F08.07 Tiempo de aceleracion del modo 0,0 5~6500,0 s 20,0
JOG
F08.08 ;l"(l)e(r}npo de desaceleracion en modo 0,0 s~6500,0 s 20,0s

Estos parametros se utilizan para definir la frecuencia ajustada y el tiempo de aceleracion/deceleracion del variador de
CA durante el funcionamiento por impulsos. El modo de arranque es «Arranque directo» (F01.00 = 0) y el modo de
parada es «Decelerar hasta la parada» (FO1.08 = 0) durante el funcionamiento por impulsos.

Codigo fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F08.09 Frecuencia de salto 1 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia méxima) 0,00 Hz
F08.10 Frecuencia de salto 2 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz
F08.11 Amplitud del salto de frecuencia 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia méxima) 0,00 Hz

Si la frecuencia ajustada se encuentra dentro del rango de salto de frecuencia, la frecuencia de funcionamiento real
sera la frecuencia de salto mas cercana a la frecuencia ajustada. El ajuste de la frecuencia de salto ayuda a evitar el
punto de resonancia mecanica de la carga.

El variador admite dos frecuencias de salto. Si ambas se ajustan a 0, la funcion de salto de frecuencia queda
desactivada. El principio de las frecuencias de salto y la amplitud de salto se muestra en la siguiente figura 6-15.
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Capitulo 6
Frecuencia de A
salida (Hz)
Amplitud del salt
Frecuencia de de frecuencia
salto 2 pitucdet satror
de frecuencia
Frecuencia de Amplitud del salto
salto 1 de frecuencia
Amplitud del salto
de frecuencia
Tiempo (t)
»
>
Figura 6-15: Principio de las frecuencias y la amplitud de los saltos
Fcuggigl Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
FO08.12 Rf)tacién hacia delante/atras 0.0s
Tiempo de zona muerta 0,0 s~3000,0 s 4

Se utiliza para ajustar el tiempo durante el cual la salida es de 0 Hz en la transicion entre la rotacion directa y la rotacion
inversa del variador de CA, tal y como se muestra en la siguiente figura.
Frecuencia de

salida (Hz) A Rotacion
hacia

tiempo
1)y
»

Tiempo de Rotacion
zona inversa
muerta

Figura 6-16 Tiempo de zona muerta de rotacion hacia delante/hacia atras

Funcion e :
Codigo Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
, 0: activado
F08.13 Control de marcha atras ) 0
1: desactivado

Se utiliza para configurar si el variador de CA permite la rotacion inversa. En las aplicaciones en las que la rotacion
inversa estd prohibida, configure este parametro en 1.

Funcién

4 Rango de ajuste
itz Nombre del pardmetro = j Valor por defecto
Modo de funcionamiento cuando la | 0: funcionar al limite inferior de
F08.14 frecuencia ajustada es inferior al frecuencia 1: parada 0

limite inferior de frecuencia 2: funcionamiento a velocidad cero

Se utiliza para configurar el modo de funcionamiento del variador de CA cuando la frecuencia ajustada es
inferior al limite inferior de frecuencia. El variador de CA ofrece tres modos de funcionamiento para satisfacer
los requisitos de diversas aplicaciones.
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Capitulo 6
Fcu:;z: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
Umbral de tiempo acumulado de
F08.15 ~, 0h
encendido 0h~65 000 h

Si el tiempo acumulado de encendido (F07.13) alcanza el valor establecido en este parametro, el terminal DO
correspondiente se activa.

Funcién . -
Codigo Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
Umbral de tiempo de
F08.16 D oh
funcionamiento acumulado 0h~65 000 h
Umbral

¢ ufiliza para ajustar el umbral del tiempo de funcionamiento acumulado del variador de CA. Stel
tiempo de funcionamiento acumulado (F07.10) alcanza el valor establecido en este parametro, el terminal
DO correspondiente se activa.

Fuflc}én Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
Codigo
0: N
F08.17 Proteccion de arranque 1 S'o 0
: Si

Este parametro se utiliza para configurar si se debe activar la proteccion de seguridad. Si se establece en 1, el variador
de CA no responde a la orden de marcha valida en el momento del encendido del variador (por ejemplo, si un terminal
de entrada esta activado antes del encendido). El variador de CA solo responde una vez que se cancela la orden de
marcha y esta vuelve a ser valida.

Ademas, el variador de CA no responde a la orden de marcha valida tras el restablecimiento de un fallo del variador. La
proteccion de marcha solo se puede desactivar después de que se haya cancelado la orden de marcha. De este modo, se
protege al motor para que no responda a 6rdenes de marcha al encendido o tras el restablecimiento de un fallo en
condiciones inesperadas.

FC“;'::;: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F08.18 Control de caida 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz

Esta funcion se utiliza para equilibrar la distribucion de la carga de trabajo cuando se utilizan varios motores para
accionar la misma carga. La frecuencia de salida de los variadores de CA disminuye a medida que aumenta la carga. Se
puede reducir la carga de trabajo del motor sometido a carga disminuyendo la frecuencia de salida de dicho motor, lo
que permite equilibrar la carga de trabajo entre varios motores.

Funcion 4 .
@ik Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F08.19 Conmutacion de motores 0:Motor 1 1:Motor 2 0
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Capitulo 6
lg':‘;i;: Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
Valor de deteccion de frecuencia
FO820 | (epryy 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia méxima) 50,00 Hz
F08.21 Histeresis de deteccion de frecuencia .
: histéresis (histéresis FDT 1) 0,0 % ~ 100,0 % (nivel FDT1) 50 %
Valor de deteccion de frecuencia
FO8.22 | kpm2) 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia méxima) 50,00 Hz
F08.23 Histeresis de deteccion de frecuencia .
’ histéresis (histéresis FDT 2) 0,0 % ~100,0 % (nivel FDT2) 5,0%

Si la frecuencia de funcionamiento es superior al valor de F08.20, el
terminal de salida multifuncion correspondiente se activa. Si la frecuencia de funcionamiento es inferior al valor de
F08.20, el terminal de salida multifuncion se desactiva.

Estos dos parametros se utilizan, respectivamente, para ajustar el valor de deteccion de la frecuencia de salida y el valor de

histéresis tras la cancelacion de la salida. El valor de FO08.21 es un porcentaje de la frecuencia de histéresis con respecto al
valor de deteccion de frecuencia (F08.20).

Frecuencia de salida (Hz) A
FD Histéresis T F08.20
Nivel FDT = "F08.21
Tiempo
O o
»>
Senal de deteccion de
frecuencia alcanzada A ON
(MO, relé)
. ————Tiempo
Figura 6-17 La funcion FRYT o
»>
Cédigo. de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F08.24 Rango de deteccion de la frecuencia . .
: alcanzada 0,0 %~100,0 % (frecuencia maxima) 0,0 %

Si la frecuencia de funcionamiento del variador de CA se encuentra dentro de un rango determinado de la frecuencia ajustada,

el terminal de salida multifuncion correspondiente se activa.
Este parametro se utiliza para establecer el rango dentro del cual se detecta que la frecuencia de salida alcanza la

frecuencia ajustada. El valor de este parametro es un porcentaje relativo a la
frecuencia maxima. El rango de deteccion de la frecuencia alcanzada se muestra en la siguiente figura.
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Capitulo 6
Frecuencia de salida (Hz) A
17 Rango de
Frecuencia ajustada deteccion
' Tiempo (t)
Sefial de deteccion de A ) ENCENDIDO
frecuencia alcanzada Activad
o
>» Tiempo (t)
Figura 6-18 Rango de deteccion de la frecuencia alcanzada
Fu?c'lon Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
Codigo
Frecuencia de salto durante la 0: desactivado
F08.25 aceleracion/deceleracion L 0
1: activado

Se utiliza para establecer si las frecuencias de salto son validas durante la aceleracion/desaceleracion.

Cuando las frecuencias de salto son vélidas durante la aceleracion o la desaceleracion, y la frecuencia de
funcionamiento se encuentra dentro del rango de salto de frecuencia, la frecuencia de funcionamiento real saltara la
amplitud de salto de frecuencia establecida (pasando directamente de la frecuencia de salto mas baja a la mas alta). La
siguiente figura muestra el diagrama cuando las frecuencias de salto son validas durante la aceleracion o la

desaceleracion.
Frecuencia de A

salida (Hz)

Frecuencia de
salto 2

Amplitud del salto de frecuencia

Amplitud del salto de frecuencia

Amplitud del salto de frecuencia Amplitud

Frecuencia de |
salto 1 } del salto de frecuencia
\ Tiempo (t)
Figura 6-19: Diagrama cuando las frecueficias-de-salto-son-validas-d la-aceleraciéon/Pceleracion
I;“::]‘go: Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
Punto  de  conmutacién  de
F08.28 frecuencia entre el tiempo de 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz
aceleracion 1 y el tiempo de
aceleracion 2
Punto de cambio de frecuencia .
F08.29 entre el tiempo de desaceleracion 1 0,00 Hz ~ F00,03 (frecuencia maxima) 0,00 Hz

y el tiempo de desaceleracion 2

Esta funcion es valida cuando se selecciona el motor 1 y el cambio de tiempos de aceleracion/deceleracion no se

realiza mediante el terminal S. Se utiliza para seleccionar diferentes grupos de tiempos de aceleracion/deceleracion
en funcion del rango de frecuencia de funcionamiento, en lugar de mediante el terminal S, durante el proceso de

funcionamiento del variador de CA.

Capitulo 6
Frecuenciade A
salida (Hz) )
Frecuencia ajustad
F08.2 FO8[2
9
Tiempo
(.
»
Tiempo de Tiempo de
aceleracion desaceleraci
on2
Tiempo de Tiempo de
aceleracion desaceleraci
1 onl

Figura 6-20 Cambio de tiempo de aceleracion/desaceleracion Durante la

aceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es inferior al valor de F08.28,
se selecciona el tiempo de aceleracion 2. Si la frecuencia de funcionamiento es mayor que el valor de F08.28,

se selecciona el tiempo de aceleracion 1.

Durante la desaceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es superior al valor de F08.29, se selecciona el
tiempo de desaceleracion 1. Si la frecuencia de funcionamiento es inferior al valor de F08.29, se selecciona el

tiempo de desaceleracion 2.

Codigo de

. Nombre del pardmetro
funcién

Rango de ajuste

Valor por defecto

F08.30 Se prefiere el JOG del terminal

0: Desactivado
1: Activado

Se utiliza para establecer si se prefiere el terminal JOG.
Si se da preferencia al terminal JOG, el variador de CA pasa al estado de funcionamiento del terminal JOG cuando se
recibe un comando del terminal JOG durante el proceso de funcionamiento del variador de CA.

amplitud de deteccion 2

lg:‘::gé: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F08.31 eclujzli(ll;l:edref:l:::;i’:: lque alcance De 0,00 Hz a F00.03 (frecuencia maxima) 50,00 Hz
F08.32 ET::‘;;Z:;;?;S;&Tlalca"ce 0,0 %-100,0 % (frecuencia maxima) 0,0 %
F08.33 S;zqu;;e;g:cc:iztcia que aleance el De 0,00 Hz a F00.03 (frecuencia méaxima) 50,00 Hz
F08.34 | Cualquier frecuencia que alcance la De 0,00 Hz a F00.03 (frecuencia méxima) 00%

Si la frecuencia de salida del variador de CA se encuentra dentro de las amplitudes positiva y negativa de cualquier
frecuencia que alcance el valor de deteccion, la salida multifuncion correspondiente se activa. El variador de CA
proporciona dos grupos de parametros de deteccion de «cualquier frecuencia que alcance el valor de deteccion», que
incluyen el valor de deteccion de frecuencia y la amplitud de deteccion, tal y como se muestra en la siguiente figura.
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Frecuencia de A — Corriente de salida
funcionamiento . B
?g]‘s ll lﬁird;;i:l::z?ign de Umbral de sobrecorriente |de
e salida F08.37
Deteccion de
«cualqun_er Amplitud de deteccion de
frecuencia» «cualquier frecuencia
alcanzada»
Tiemp
> oy
Cualquier [~ — Sefial de deteccion de
frecuencia que ENCENDIDO EN sobrecorriente de salida ON
alcance la senal de CE Tiemp
deteccion MOl o el  APA APAGADO NRIPAGADO o
relé GAD DO .y
Figura é))—Zl Deteccion de cualquier frecuencia
Funcion . . Tiempo de retardo de deteccion
Codigo Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto de sobrecorriente de salida FO8.38
F08.35 | Nivel de deteccién de corriente cero| -0 %0 ~300.0 % 50% Figura 6-23 Deteccion de sobrecorriente de salida
(corriente nominal del motor) -
Codigo de Raneo de aj
" — o Nombre del pardmetro g0 de ajuste Valor por defecto
F08.36 Tiempo de retardo de deteccion de 0.10's funcion
. corriente cero 0,01 s~-600,005 i F08.39 | Cualquier corriente que alcance 1
- q q 0,0 % ~300,0 % (corriente nominal del motor) 100,0 %
Si la corriente de salida del variador de CA es igual o inferior al nivel de deteccion de corriente nula y la duracion supera Cualquier corriente que alcance 1
el tiempo de retardo de deteccion de corriente nula, el F08.40 amplitud 0,0 % ~ 300,0 % (corriente nominal del motor) 0,0%
terminal de salida multifuncion correspondiente pasa a estado ON. A A K K
La deteccion de corriente cero se muestra en la siguiente figura: F08.41 | Cualquier corriente que alcance 2 0,0 % ~ 300,0 % (corriente nominal del motor) 100.0 %
Corriente de salida A F08.42 | Cualquier corriente que alcance 0,0 % ~300,0 % (corriente nominal del motor) 0.0 %
una amplitud de 2 -V 70
Si la corriente de salida del variador de CA se encuentra dentro de las amplitudes positiva y negativa del valor de
Corriente nula deteccion de «cualquier corriente que alcance», el terminal de salida multifuncion correspondiente
nivel de deteccion . pasa a estar activado.
F08.35 1epo
g El variador ofrece dos grupos de parametros de deteccion de corriente, que incluyen el valor de deteccion de corriente y
Sefial de deteccién = las amplitudes de deteccion, tal y como se muestra en la siguiente figura.
de corriente nula A
Corriente je
salida A
ACTIVADO
Tiempo Corriente de activacion
» Corriente de amplitud .
Tiemo.dsiretardo de g cualquier Cualquier corriente que alcance la
deteccion de corriente cero F08.36 valor amplitud
Figura 6-22 Deteccion de corriente cero
lzju:::go: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto tiempo
F08.37 Unjlbral de sobrecorriente de 0,0 ‘;/o (sin deticci('m) ' - 2000% >
salida 0,1 %-300,0 % (corriente nominal del motor)
ENCENDIDX ON
Ti de retard L Cualquier corriente que APA DES DES
lempo de retardo en la alcance la sefial de ] | DES
F08.38 deteccién de sobrecorriente de 0,0057+600,00 s 0,00s deteccion MD1 o el relé  GAD ACTI
salida 0 VAD
CENDIDO o
APAGAD
(@]

Si la corriente de salida del variador de CA es igual o superior al umbral de sobrecorriente y la duracion supera el

: L . . e . " Fi 6-24 Deteccid lqui ient
tiempo de retardo de deteccion, el terminal de salida multifuncion correspondiente pasa a estado ON. La funcion de 1gura cteccion de cualquier corriente
deteccion de sobrecorriente de salida se muestra en la siguiente figura.

-117- -118-

www.oyostepper.es www.oyostepper.es



OY{Z}STEPPER

OY{ZXSTEPPER

Capitulo 6
l;u:(;::;: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F08.43 Funcion de t L, 0: Desactivada 0
uncion de temporizacion .
- P 1: Activada
0: F08.45

1: analogica All

2: analogica AI2

FO08.44 Fuente de la duracion de la 3: analégica AI3 0

temporizacion
(el 100 % de la entrada analégica
corresponde al valor de F8.45)
F08.45 | Duracién del temporizador 0.0 min~6500.0 min 0,0 min

Estos parametros se utilizan para implementar la funcion de temporizacion del variador de CA.

Si el parametro F08.43 se establece en 1, el variador de CA inicia el temporizador al arrancar. Cuando se alcanza la
duracion del temporizador establecida, el variador de CA se detiene automaticamente y, al mismo tiempo, la

salida del terminal multifuncién se activa.

El variador de CA reinicia el temporizador desde 0 cada vez que se pone en marcha y cuenta el tiempo restante. La
duracion del temporizador se configura en F08.44 y F08.45, en minutos.

lz:u;](;:g: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F08.46 ‘I/;iITite inferior de tension de entrada de 0,00 V~F08.47 3,10V
F08.47 I/;i[r{lite superior de tension de entrada de F08,46~10,00 V 6,80 V

Estos dos parametros se utilizan para establecer los limites de la tension de entrada con el fin de proteger el variador
de CA. Cuando la entrada All es superior al valor de F08.47 o inferior al valor de F08.46, el terminal de salida
multifuncion correspondiente se activa, lo que indica que la entrada AIl supera el limite.

Funcion

L Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por
e defecto
Umbral de temperatura
F08.48 0°C~100°C 75°C

umbral

Cuando la temperatura del disipador térmico del variador de CA alcanza el valor de este parametro, el terminal de
salida multifuncion correspondiente se activa, lo que indica que la temperatura del modulo ha alcanzado el umbral.

Funcion

Codigo Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto

0: El ventilador funciona durante el
funcionamiento 1: El ventilador
funciona de forma continua

F08.49 Control del ventilador de
refrigeracion

Se utiliza para configurar el modo de funcionamiento del ventilador de refrigeracion. Si este parametro se establece en 0,
el ventilador funciona cuando el variador de CA estd en marcha. Cuando el variador de CA se detiene, el ventilador de
refrigeracion funciona si la temperatura del disipador térmico es superior a 40 °C, y deja de funcionar si la temperatura
del disipador térmico es inferior a 40 °C.

Si este parametro se establece en 1, el ventilador de refrigeracion sigue funcionando tras el encendido.
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%’;‘d‘;i;’: Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
) o Frecuencia de reposo (F8.52) a frecuencia
F08.50 | Frecuencia de activacion méxima (F00.03) 0
F08.51 Tiempo de retardo de activacion 0,0 s~6500,0 s 0.0s
F08.52 Frecuencia de reposo De 0,00 Hz a la frecuencia de activacion (F08.50) 0,00 Hz
F08.53 Tiempo de retardo en modo inactivo 0,0 s~6500,0 s 00s

Estos parametros se utilizan para implementar las funciones de reposo y activacion en la aplicacion de suministro de
agua.

Cuando el variador de CA esté en estado de funcionamiento, entra en estado de reposo y se detiene automaticamente
tras el tiempo de retardo de reposo (F08.53) si la frecuencia ajustada es inferior o igual a la frecuencia de reposo
(F08.52).

Cuando el variador de CA se encuentra en estado de reposo y la orden de marcha actual esta activa, el variador se pone
en marcha tras el tiempo de retardo de activacion (F08.51) si la frecuencia ajustada es mayor o igual que la frecuencia de
activacion (F08.50).

Por lo general, se recomienda ajustar la frecuencia de activacion a un valor igual o superior a la frecuencia de reposo.
Si la frecuencia de activacion y la frecuencia de reposo se ajustan a 0, las funciones de reposo y activacion quedan
desactivadas.

Cuando la funcion de reposo esta activada, si la fuente de frecuencia es PID, el parametro F10-28 determina si se
realiza el funcionamiento PID en estado de reposo. En este caso, seleccione «Funcionamiento PID activado en estado
de parada» (F10.28 = 1).

Funmgé: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F08.54 Tiempo de funcionamiento alcanzado 0,0 min~6500,0 min 0,0 min

Si el tiempo de funcionamiento actual alcanza el valor establecido en este parametro, el terminal de salida
multifuncion correspondiente se activa, lo que indica que se ha alcanzado dicho tiempo de funcionamiento.

2’:;;;: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
Limite superior de la frecuencia de ~ L
F08.55 funcionamiento del conmutador 0,00 Hz~Frecuencia méxima (F03.00) 8,00 Hz
DPWM
Valido unicamente en control V/F.
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. ., 0: modulacion asincrona
F08.56 Sistema de modulacion PWM 0

1: modulacion sincrona

Valido inicamente en control V/F.

0: sin modo de compensacion 1:

F08.57 Seleccion del modo de modo de compensacion | 1

compensacion de zona muerta .,
2: modo de compensacion 2

Normalmente no es necesario modificar este parametro, salvo en caso de requisitos especiales respecto a la forma de
onda de la tension de salida o de oscilaciones del motor.

Para potencias elevadas, se recomienda el modo de compensacion 2.

0: aleatoriedad PWM desactivada 1
F08.58 Profundidad aleatoria del PWM ~~10: profundidad de aleatoriedad de 0
la frecuencia portadora PWM

Este parametro se puede utilizar en el arranque suave del motor y reduce las interferencias electromagnéticas.

F08.59 Limite de corriente rapida 0: Desactivado |
1: Activado

Este parametro se puede utilizar en la proteccion contra sobrecorriente.
Si el limite de corriente rapido se mantiene durante mucho tiempo, el variador de CA se sobrecalentara y se danara.

F08.60 Compensacion Fie deteccion de 100~110 105
corriente

Normalmente no es necesario modificar este parametro.
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F08.61 Punto de subtension 200 V-1000 V del\:::l;;% .
Clase de tension Valor base del punto de subtension
Monofésico 220 V 200V
Trifasico 220 V 200V
Triféasico 380 V/ 350V
Trifasico 480 V 350V
Trifasico 690 V 650V
Trifasico 1140 V 1350 vV

0: sin optimizacion

Seleccion del modo

F08.62 de optimizacion SVC

1: modo de optimizacion 1 1
2: modo de optimizacion 2

Modo de optimizacion 1: se puede utilizar en aplicaciones que requieran un control de par elevado.
Modo de optimizacion 2: se puede utilizar en aplicaciones que requieran un control de alta velocidad.

F08.63 Ajuste del tiempo de zona muerta

100 %~200 % 150 %

Este parametro solo es valido en el modelo 1140V y, normalmente, no es necesario modificarlo.

L. Modelo
F08.64 Punto de sobretension 200,0 V~2500,0 V depende
Clase de tension Valor base del punto de subtension

Monofasico 220 V 400,0 V
Trifasico 220 V 400,0 V
Trifasico 380 V 810,0 V
Trifasico 480 V 890,0 V
Trifasico 690 V 1300,0 V
Trifasico 1140 V 2000,0 V
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Grupo F09: Fallos y protecciéon
C(')digq ':ie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F09.00 Proteccién contra pérdida de fase de | 0¢ desactivada 1
entrada 1: activada

Se utiliza para determinar si se debe activar la proteccion contra pérdida de fase de entrada o la proteccion contra la

activacion del contactor.

Los variadores de tipo G de

>
variadores de tipo P de <18,5

independientemente de si F09.00 esta ajustado en 0 o

18,5 kW ofrecen la funcién de proteccion contra la pérdida de fase de entrada. Los
kW no ofrecen la funcién de proteccion contra la perdida de fase de entrada

Tension de activacion de la accion en
caso de corte de corriente instantaneo

Tension del bus

F09.04

Tiempo de evaluacion de recuperacion de
tension en caso de corte instantaneo de alimentacion

F09.03

Frecuencia de
funcionamientc

Tension de evaluacion de la A\

pausa de funcionamiento en
caso de corte instantaneo de
alimentacion

\4

F09.02 = 1: Desacelerar

en l.
C()dlgo' fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
. . 0: Desactivada
F09.01 Proteccion contra pérdida de fase de X 1
: 1: Activada
salida
Se utiliza para determinar si se debe activar la proteccion contra la pérdida de fase de salida.
COdlE‘{ fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
Seleccion de accion en caso de 0: No valido
F09.02 corte instantdneo de corriente 1: Desacelerar 0
2: Desacelerar hasta detenerse
Tiempo de evaluacion de la
F09.03 recuperacion de tension en caso de corte 0,00 5~100,00 s 0,50's
instantaneo de corriente
F09.04 Tension de evaluacion de la accion en 60,0 % ~ 100,0 % (tension estindar del bus) 80,0 %

caso de
corte de corriente instantaneo

En caso de corte instantaneo de corriente o caida repentina de tension, la tension del bus de CC del variador de CA se
reduce. Esta funcion permite al variador de CA compensar la reduccion de la tension del bus de CC con la energia de
retroalimentacion de la carga, reduciendo la frecuencia de salida para mantener el variador de CA en funcionamiento

continuo.

* SiF09.02 = 1, ante un corte de corriente instantaneo o una caida repentina de tension, el variador de CA
desacelera. Una vez que la tension del bus vuelve a la normalidad, el variador de CA acelera hasta la frecuencia
establecida. Si la tension del bus se mantiene normal durante un tiempo superior al valor establecido en F09.03, se
considera que la tension del bus ha vuelto a la normalidad.

¢ Si F09.02 = 2, ante un corte de alimentacion instantaneo o una caida repentina de tension, el variador de CA
desacelera hasta detenerse.
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tiempo
Funcionamient »
© csaceleracion Desadeleracion Ageleracion
frecuencia A -lempo  Tieyp,  Tiempo
de3 de- de
Pausa de la accion al detectar acion 4

tension en caso de corte de

corriente instantineo F09.02 = 2: Desacelerar

tiempo
»
P 1, b —+ 1, L
tiempo 3 vez 4

Figura 6-25: Diagrama de funcionamiento del variador de CA ante un corte de corriente instantaneo

Cédigo. de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F09.05 | Ganancia de bloqueo por 30
- 0~100
sobretension
Tension de proteccion contra el Depende del
F09.06 bloqueo por sobretension 200,0 V-2000,0 V modelo

Cuando la tension del bus de CC supera el valor de F09.06 (Tension de proteccion contra el bloqueo por sobretension) durante la
desaceleracion del variador de CA, este detiene la desaceleracion y mantiene la frecuencia de funcionamiento actual. Una vez
que la tension del bus desciende, el variador de CA continua desacelerando.

El parametro F09.05 (Ganancia de bloqueo por sobretension) se utiliza para ajustar la capacidad de supresion de sobretension
del variador de CA. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera la capacidad de supresion de sobretension.

Siempre que no se produzcan sobretensiones, ajuste F09.05 a un valor bajo.

Para cargas de baja inercia, el valor debe ser pequeflo. De lo contrario, la respuesta dindmica del sistema sera lenta. Para
cargas de alta inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de la supresion sera deficiente y podria
producirse un fallo por sobretension.

Si la ganancia de bloqueo por sobretension se ajusta a 0, la funcion de bloqueo por sobretension queda desactivada.
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Tension del bus de CGy

Punto de bloqueo por /\
sobretension \

Frecuencia de
salida (Hz)

tiempo(t)

Figura 6-26 Diagrama de la funcion de proteccion contra el bloqueqimﬁgas)retensién

Cédqu fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F09.07 Ganancia de bloqueo por 20
. 0~100

sobrecorriente

Corriente de proteccion contra el
F09.08 ~

bloqueo por sobrecorriente 100 %~200 % 150 %

Cuando la corriente de salida supera la corriente de proteccion contra el bloqueo por sobrecorriente durante la
aceleracion o desaceleracion del variador de CA, este detiene la aceleracion o desaceleracion y mantiene la
frecuencia de funcionamiento actual. Una vez que la corriente de salida desciende, el variador de CA contintia con la
aceleracion o desaceleracion.

El parametro F09.07 (Ganancia de bloqueo por sobrecorriente) se utiliza para ajustar la capacidad de supresion de
sobrecorriente del variador de CA. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera la capacidad de supresion de sobrecorriente.
Siempre que no se produzcan sobrecorrientes, ajuste el parametro F09.08 a un valor bajo.

Para cargas de baja inercia, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dinamica del sistema sera lenta. Para
cargas de alta inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de la supresion sera deficiente y podria
producirse un fallo por sobrecorriente.

Si la ganancia de bloqueo por sobrecorriente se ajusta a 0, la funcion de bloqueo por sobrecorriente queda desactivada.

Tiempo de
salida de
corriente
Corriente de proteccion doiifia
el bloqueo por sobrecorriente
Tiempo (t)
Frecuencia de
salida (Hz)
Ganancia de bloqueo por .
sobrecorriente determinada Tiempo (t)

Figura 6-27AdH 4 rdeta-famciomde proteccismontrabtoqueo-por-sobrecorttente
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1: activada
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Cédigt{ de Nombre del parametro Rango de ajuste Vel par o
funcion
F09.09 Seleccion de aviso de sobrecarga del | (: desactivado 1

F09.09=0: sin proteccion contra sobrecarga del motor; esto provocara el sobrecalentamiento y el deterioro del motor;
recomendamos utilizar un relé térmico.

F09.09=1: proteccion contra sobrecarga del motor segun una curva de tiempo inverso.

Cédigo‘ de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Niveles de deteccion de la ~
F09.10 prealarma de sobrecarga del motor 0,20~10,00 1,00
Tiempo de deteccion de la 0y~ 0, 0
F09.11 prealarma de sobrecarga del motor 50 %~100 % 80%
Cédigo 'de Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F09.12 Proteccion cuando la carga es 0 0: desactivada 0
’ 1: activada
F09.13 Nivel de deteccién de carga a 0 0,0 ~ 100,0 % (corriente nominal del motor) 10,0 %
F09.14 Tiempo de deteccion de la carga a 0,0~60,0 s 10s

Si se activa la proteccion ante carga nula, cuando la corriente de salida del variador de CA es inferior al nivel de
deteccion (F09.13) y la duracion supera el tiempo de deteccion (F09.14), la frecuencia de salida del variador de CA

desciende automaticamente al 7 % de la frecuencia nominal. Durante la proteccion, el variador de CA acelera
automaticamente hasta la frecuencia establecida si la carga vuelve a la normalidad.

Cédigo de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F09.15 Valor de deteccion de 0,0 % ~ 50,0 % (F00.03 (frecuencia maxima)) 20,0 %
sobrevelocidad
F09.16 Tiempo de deteccion de 0.0~600s 1,0s
sobrevelocidad

Esta funcion solo es valida cuando el variador de CA funciona en modo de control vectorial por sensor.

Si la velocidad de rotacion real del motor detectada por el variador de CA supera la frecuencia méxima y el valor excesivo
es mayor que el valor de F09.15, y ademas la duracion supera el valor de F09.16, el variador de CA genera el codigo de
error E035 y actlia segun la accion de proteccion ante fallos seleccionada.
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Cédjg‘{ de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto Cédigo‘ de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion funcion
F09.17 ;;T\?{aSieéieé?\?:l):c?;a‘;n:xcesiva 0.0 % ~ 50,0 % (F00.03 (frecuencia méaxima)) 20,0 %
Digito de la unidad:
Tiempo de deteccion de una 0.0 s~60.0's . reservado  Digito de  las
F09.18 desviacion de velocidad excesiva ’ ’ 505 decenas: reservado
Digito de las centenas (tiempo
Esta funcion solo es valida cuando el variador de CA funciona en el modo de control vectorial por sensor. X
acumulado de encendido alcanzado
Si el variador de CA detecta que la desviacion entre la velocidad de rotacion real del motor detectada por el variador y (E029) 0: parada por inercia
la frecuenm'a _a]ustada €s mayor que §1 valor d§'F09417 yla @ramon supera el val_or de F09.18, el variador de CA 1: parada segtin el modo de parada
genera el codigo de error E034 y aplica la accion de proteccion ante fallos seleccionada.
2: continuar funcionando
ii F09'.18d(Tiempo de deteccion de una desviacion de velocidad demasiado grande) es 0,0 s, esta funcion queda Seleccion de la accion Digito de las mil: sin carga (E030) 0:
esactivada. F09.23 i 0000
de proteccion contra parada por inercia
Codizo d fallos 3
fufo' o Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto 1: desacelerar hasta detenerse
cion
. 2: continuar funcionando al 7 % de la
F09.19 Numero de reinicios 0~20 0 . .
automaticos en caso de fallo frecuencia nominal del motor y reanudar
Se utiliza para ajustar los tiempos de reinicio automatico de fallos si se utiliza esta funcion. Una vez superado el a la frecuencia establecida si la carga se
valor, el variador de CA permanecera en estado de fallo. recupera
C"’d‘g‘{ fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F09.20 Intervalo dcrt!cmpo de reinicio 0,1 s~100,0 s 1,0s
automdtico de fallos
Se utiliza para ajustar el tiempo de espera desde la activacion de la alarma del variador de CA hasta el reinicio
utomatico tras un fallo . " . N
Tzl - X Digito de la unidad: desviacion de velocidad
funcién Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto demasiado grande
(E034) 0: inercia
Codigo de error: sobrecarga del motor (E007)
5 oreia hasta | hasta la parada
0: frenado por inereia asta la parada ) F09.24 Seleccion de la accion de proteccion | 1: parada segin el modo de parada 2: continuar 0000
1: parada seglin el modo de parada 2: continuar ante fallos 4 :
. funcionando
funcionando
Digito de las decenas: pérdida de fase en la Digito de las decenas: sobrevelocidad del motor
Seleccion de | on d alimentacion (E033)
eleccion de la accion de
F09.21 proteccion ante fallos 1 (E012) 0000 Digito de las centenas:
Digito de las centenas: pérdida de fase en la salida]
a . (E037)
e potencia _ _ . . _ .
Si se selecciona «Inercia hasta la parada», el variador de CA muestra EO** y se detiene directamente.
(E013)
Dl,gfto de las mil: fallo del ,equfpf’ externo (E00d) * Si se selecciona «Parada segun el modo de paraday, el variador de CA muestra A** y se detiene seglin el modo
Digito de las decenas de miles: fallo de de parada. Tras la parada, el variador de CA muestra EQ**.
comunicacion (E018)
Digito de la unidad: fallo del codificador o de la * Si se selecciona «Continuar funcionandoy, el variador de CA contintia funcionando y muestra A**. La
tarjeta PG (E026) 0: inercia hasta la parada frecuencia de funcionamiento se ajusta en F09.26.
Digito de las decenas: fallo de lectura/escritura
de la EEPROM (E021)
0: inercia hasta la parada
Seleccién de I i6n di 1: parada segtin el modo de parada Digito de las
F09.22 e eomon e 8 genion e centenas: reservado 0000
proteccion ante fallos 2 .
Digito de las mil: sobrecalentamiento del motor
(E036)
Digito de las decenas de miles (tiempo
de funcionamiento acumulado
alcanzado) (E020)
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Capitulo 6 Capitulo 6
Cédigo. fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto Cédigg fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion funcion
0: Frecuencia de funcionamiento F09.38 | Frecuencia tras el segundo fallo ~
actual 1: Frecuencia ajustada
Seleccion de frecuencia para 2: L1'm¥te §uper_10r de frecuenc_la F09.39 Corriente de salida tras el segundo fallo _
F09.26 continuar el funcionamiento en caso 3: Limite inferior de frecuencia 0
de fallo 4: Frecuencia de reserva en caso F09.40 | Tension del bus en caso de segunda falla| B
de anomalia
F09.41 Estado de los terminales de -
‘ entrada tras el segundo fallo
Si se produce una averia durante el funcionamiento del variador de CA y la gestion de averias esta configurada en
«Continuar funcionando», el variador de CA muestra A** y continta funcionando a la frecuencia establecida en Estado del terminal de salida B
F09.26. F09.42 | trag el segundo fallo
Cégllf;:: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto F09.43 | Estado del variador de CA tras el
. . segundo fallo -
F09.27 Tipo de fallo de corriente - F09.44 Tiempo de encendido tras el
) segundo fallo B
Segundo tipo de fallo 0~32
F09.28 ¢ P - F09.45 Tiempo de funcionamiento tras el _
F09.29 | 1.°tipo de fallo segundo fallo Igual que F09.30~F09.37
) ) - F09.46 Frecuencia tras el primer fallo _
Se utiliza para registrar los tipos de las tres ultimas averias del variador de CA. El valor 0 indica que no hay averia. Para . . .
conocer las posibles causas y soluciones de cada averia, consulte el capitulo 8. F09.47 | Corriente de salida en el primer fallo -
R i F09.48 Tension del bus en el primer fallo _
Cédlgo_ de Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F09.30 [Frecuencia en caso de fallo de corriente | Muestra la frecuencia en el momento en que se _ F09.49 Estado de los lermlnales de .
produce la tltima falla entrada tras el primer fallo
F09.31 Corriente de salida en caso de fallo Muestra la corriente en el momento en que
de corriente se produce la dltima falla. _ F09.50 Estado del terminal de salida tras el -
F09.32 Tensién del bus en caso de fallo de Muestra la tension del bus en el momento en - - primer fallo
corriente que se produce la tltima falla.
Muestra el estado de todos los terminales de F09.51 Estado del variador de CA tras
entrada digital cuando se produce la iltima el primer fallo B
falla. La secuencia es la siguiente: F09.52 Tiempo de encendido tras el
|Bm BITS [BIT7 |BIT6 [BITS [BIT4 [BIT3 |Bm |BlT1 |Brm | primer fallo _
F09.33 Estado de los terminales de entrada HDIS9 S8 S7 S6 S5 S4 S3 S2 S _ F09.53 Ti_cmpofdli funcionamiento tras el _
E : rimer fallo
en caso de fallo de corriente Si un terminal de entrada esta activado (ON), el L
valor es 1. Si el DI esta desactivado (OFF), el valor o
es 0. El valor es el nimero decimal equivalente COdlgC" fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
convertido a partir del estado S. funcién
F09.54 g‘;)l:‘il;‘c)ircuito a tierra al encender el 0: Desactivado |
- 1: Activado
Muestra el estado de todos los terminales de
salida cuando se produce la Gltima falla. La
secuencia es la siguiente: Se utiliza para determinar si se debe comprobar si el motor presenta un cortocircuito a tierra al encender el variador de
CA. Si esta funcion esta activada, las salidas UVW del variador de CA tendran tension un tiempo después del
BIT4 BIT3 BIT2 BIT1 BITO 1,
| encendido.
Estado de los terminales de salidaen | po2 mo1 ra TA FmP - i
F09.34 Codigo de z St
caso de fallo actual Si un terminal de salida esté activado (ON), el ajuste funcién Wme dt| e RegoEsie Valor por defecto
es
. . - . - Accion del terminal de salida .
1. Si el terminal de salida gsta desact_lvado, el F09.55 durante el reinicio automtico 0: No actuar 0
valor es 0. El valor es el nimero decimal 1: Actuar
equivalente obtenido a partir de los estados S. tras un fallo
. Configurado mediante F09.55.
F09.35 Esta.do del variador de Reservado B
corriente en caso de fallo
de corriente
F09.36 Estado del tiempo de encendido en Muestra el tiempo de encendido actual
) caso de fallo de corriente cuando se produce la ultima averia -
F09.37 Estado del tiempo de Muestra el tiempo de funcionamiento actual en el
’ funcionamiento tras un fallo de momento en que -
corriente se produce la Gltima averia.
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Capitulo 6

Capitulo 6
Cédigo fle Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
0~ 0,
Frecuencia de respaldo en caso de 0,0 %7~ 100,0%
o
F09.56 anomalia (el 100,0 % corresponde a la frecuencia maxima 100,0 %
) F00.03
C0d1go' de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
0: Sin sensor de temperatura 1:
Tipo de sensor de temperatura del
Foo.57 | P P PT100 0
motor
2: PT1000
Umbral de proteccion contra el o o o
F09.58 sobrecalentamiento del motor 0°C~200°C 110°C
Umbral de aviso de o o o
F09.59 sobrecalentamiento del motor 0°C~200°C 90°C

La sefal del sensor de temperatura del motor debe conectarse al terminal de entrada analégica multifuncion. La
entrada analogica AI3 puede utilizarse para la entrada de la sefial de temperatura. El sensor de temperatura del motor
se conecta al terminal AI3 y al terminal ACM. El terminal AI3 del variador admite tanto PT100 como PT1000.
Configure correctamente el tipo de sensor durante el uso.

Si la temperatura del motor supera el valor establecido en F09.58, el variador de corriente alterna emite una alarma y
actlia de acuerdo con la accion de proteccion ante fallos seleccionada.

Si la temperatura del motor supera el valor establecido en F09.59, se activa la advertencia de sobrecalentamiento del

motor.
Codigo de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto

funcion
Tension de activacion de la

F09.60 pausa de accion en caso de F09.04~100,0 % 90.0 %
corte de corriente instantaneo ?
Tension de arranque de

F09.61 la unidad de frenado 650 V-800 V 760 V
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Grupo F10: Funciéon PID de control de procesos

El control PID es un método general de control de procesos. Mediante la aplicacion de operaciones proporcionales,
integrales y derivadas a la diferencia entre la sefial de retroalimentacion y la sefial objetivo, ajusta la frecuencia de
salida y constituye un sistema de retroalimentacion para estabilizar la variable controlada en torno al valor objetivo.

Se aplica al control de procesos, como el control de caudal, el control de presion y el control de temperatura. La
siguiente figura muestra el diagrama de bloques basico del control PID.

frecuenc frecuencia
F . ia de salida de salida
recuencia
objetivo + - ®-e
- Control PID algoritimo
de control
Filtro R i
etroaliment
F |[<—=cion
Figura 6-28 Diagrama de bloques del principio del control PID
Codigo 'de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto

funcion
0: Teclado (F10.01)
1: Entrada analogica All
2: Analogico AI2

. 3: Analogica AI3

F10.00 Fuente de ajuste del PID 0
4: Ajuste de impulsos (HDI)
5: Configuracion de comunicacion RS-
485 6: Comando de velocidades
multiples

F10.01 Ajuste digital PID 0,0~100,0 % 50,0 %

El codigo F00.06 se utiliza para seleccionar el canal de ajuste PID del proceso objetivo. El ajuste PID es un valor
relativo y oscila entre el 0,0 % y el 100,0 %. La retroalimentacién PID también es un valor relativo. El objetivo del
control PID es igualar el ajuste PID y la retroalimentacion PID.

Codigo de
funcion

Nombre del parametro

Rango de ajuste

Valor por defecto

F10.02

Fuente de retroalimentacion
PID

0: AIl

1: A2

2: A3

3: All - AI2

4: Ajuste de impulsos (HDI)

5: Configuracion de comunicacion RS-
485 6: All + AI2

7: MAX. (JAI], |AI2[)

8: MiIN (JAll], |AL2])

WWW.0Y
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Capitulo 6 Capitulo 6
Este parametro se utiliza para seleccionar el canal de la sefial de retroalimentacion del PID de proceso. Codigo de i i
La retroalimentacién del PID es un valor relativo y oscila entre el 0,0 % y el 100,0 %. funcién Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
odi Frecuencia de corte de la rotacion . -
C"::f({:e Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto F10.08 inversa del PID 0.00 ~F00.03 (frecuencia méxima) 0,00 Hz
Ic10n
0: positiva 1: negativa En algunas situaciones, solo cuando la frecuencia de salida del PID es un valor negativo (rotacion inversa del variador de
F10.03 Caracteristica de salida PID 0 CA), el ajuste del PID y la retroalimentacion del PID pueden ser iguales. Sin embargo, en algunas aplicaciones estd
prohibida una frecuencia de rotacion inversa demasiado alta, por lo que se utiliza F10.08 para determinar el limite superior
de la frecuencia de rotacion inversa.

+ 0: positiva

Cuando el valor de retroalimentacion es menor que el ajuste del PID, la frecuencia de salida del variador de CA Cédigo. fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
aumenta. Por ejemplo, el control de la tension del devanado requiere una accién PID directa. funcion
+ 1: negativo F10.09 Limite de desviacion PID 0,0 %~100,0 % 0,0 %

Cuando el valor de retroalimentacion es menor que el ajuste del PID, la salida del variador de CA

La frecuencia disminuye. Por jemplo, ¢l control de la tensién de desenrollado requiere una accién PID inversa. Si la desviacion entre la retroalimentacion PID y el ajuste PID es inferior al valor de F10.09, el control PID se detiene. La pequefia

desviacion entre la retroalimentacion PID y el ajuste PID hara que la frecuencia de salida se estabilice, lo que resulta eficaz para
algunas aplicaciones de control en bucle cerrado.

C()djgo' de Nombre del pardametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F10.04 Rango de retroalimentacion del ~ 100 imi iacio
Este pardmefro es uta unidgdgdipgysional. Se utilizdPafo 3 Visualizacion del ajuste PID y de la retrg alimentac(l)()n A sefial de limite de desviacion
PID" /\etroalimenta
El valor relativo del 100 % de la retroalimentacion del ajuste PID se corresponde con el valor de F10.04. e i
valor de ajuste [ ————— 4
C(’)ngq de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F10.05 Ganancia proporcional Kpl 0.0~100.0 20,0
- - " tiempo
F10.06 Tiempo integral Til 0.01 s~10.00 s 2,00s -
g) ) Ll
F10.07 Tiempo diferencial Td1 0,000 s~10,000 s 0,000 s frecuencia de salida‘\
* F10.05 (Ganancia proporcional Kp1) \_/—
Determina la intensidad de regulacion del regulador PID. Cuanto mayor sea el valor de Kpl, mayor sera la intensidad
de regulacion. El valor 100,0 indica que, cuando la desviacion entre la sefial de retroalimentacion PID y el valor de
consigna PID es del 100,0 %, la amplitud de ajuste del regulador PID sobre la referencia de frecuencia de salida es la i
frecuencia maxima. empo
A -
»
* F10.06 (Tiempo integral Til) Figura 6-29: relacion entre el limite de desviacion y la frecuencia de salida

Determina la intensidad de regulacion integral. Cuanto mas corto sea el tiempo integral, mayor sera la intensidad
de regulacion. Cuando la desviacion entre la retroalimentacion PID y el valor de consigna PID es del 100,0 %, el
regulador integral realiza un ajuste continuo durante el tiempo establecido en F10.06. A continuacion, la amplitud
de ajuste alcanza la frecuencia maxima.

* F10.07 (Tiempo diferencial Td1)

Determina la intensidad de regulacion del regulador PID ante un cambio en la desviacion. Cuanto mas largo sea el
tiempo diferencial, mayor sera la intensidad de regulacion. El tiempo diferencial es el tiempo en el que el cambio del
valor de retroalimentacion alcanza el 100,0 %, tras lo cual la amplitud de ajuste alcanza la frecuencia méaxima.
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Capitulo 6

0,00 %~~100,00 %

Capitulo 6
Codigo fle Nombre del parémetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F10.10 Limite diferencial PID 0,10 %

Se utiliza para ajustar el rango de salida diferencial del PID. En el control PID, el funcionamiento
provocar facilmente oscilaciones en el sistema. Por ello, la regulacion diferencial del PID se limita a un rango reducido.

diferencial puede

Cédigg fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F10.11 Tiempo de cambio de ajuste PID 0,00s

0,00~650,00 s

El tiempo de cambio del ajuste PID indica el tiempo necesario para que el ajuste PID pase del 0,0 % al 100,0 %. El
ajuste PID varia de forma lineal en funcion del tiempo de cambio, lo que reduce el impacto que un cambio brusco del

ajuste podria causar en el sistema.

Cédigo fie Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F10.12 Tiempf) del filt.ro de 0,00~60,00 s 0,00s
retroalimentacion PID
F10.13 Tiempo del filtro de salida PID 0,00~60,00 s 0,00 s

El parametro F10.12 se utiliza para filtrar la sefial de retroalimentacion PID, lo que ayuda a reducir las interferencias
en dicha sefial, aunque ralentiza la respuesta del sistema de bucle cerrado del proceso.
El parametro F10.13 se utiliza para filtrar la frecuencia de salida del PID, lo que ayuda a atenuar los cambios bruscos en
la frecuencia de salida del variador de CA, aunque ralentiza la respuesta del sistema de bucle cerrado del proceso.

Cédigo' fie Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
F10.15 Ganancia proporcional Kp2 0.0~100.0 20,0
F10.16 Tiempo integral Ti2 0.01 s~10.00 s 2,00s
F10.17 Tiempo diferencial Td2 0.000 s~10.000 s 0,000 s
0: Sin cambio
F10.18 Condicion de conmutacion de los 1: Conmutacion mediante el terminal de 0
’ parametros PID entrada 2: Conmutacion automatica en
funcion de la desviacion
Desviacion de conmutacion del 0, ~F10.2
F10.19 pardmetro PID 1 0.0% 020 20,0%
F10.20 Desviacion de conmutacion del F10,19~100,0 % 80.0 %
. pardmetro PID 2 ’ ’ e /e

En algunas aplicaciones, es necesario cambiar los parametros PID cuando un grupo de parametros PID no puede
satisfacer los requisitos de todo el proceso en marcha.

Estos parametros se utilizan para cambiar entre dos grupos de parametros PID. Los parametros del regulador F10.15 a
F10.17 se configuran de la misma manera que los F10.05 a F10.07.

El cambio puede realizarse a través de un terminal S o de forma automatica en funcion de la desviacion.
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Si se selecciona la conmutacion a través de un terminal S, al terminal multifuncion se le debe asignar la funcion 43
«Conmutacion de parametros PID». Si el terminal multifuncion esta desactivado (OFF), se selecciona el grupo 1
(F10.05 a F10.07). Si el terminal multifuncion esta activado (ON), se selecciona el grupo 2 (F10.15 a F10.17).

Si se selecciona la conmutacion automatica, cuando el valor absoluto de la desviacion entre la sefial de retroalimentacion
PID y el ajuste PID es menor que el valor de F10.19, se selecciona el grupo 1. Cuando el valor absoluto de la desviacion
entre la sefial de retroalimentacion PID y el ajuste PID es mayor que

el valor de F10.20, se selecciona el grupo 2. Cuando la desviacion se encuentra entre F10.19 y F10.20, los parametros PID
son el valor interpolado linealmente a partir de los dos grupos de valores de los parametros.

Pardmetros PI A

Grupo 1 de parametros PID: F10.05
F10.06, F10.07

Grupo 1 de parametros PID:
F10.15, F10.16, F10.17

i »
L
F10.19 F1020 Desviacion PID
Figura 6-30 Cambio de parametros PID
C()digo' de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F10.21 Valor inicial del PID 0,0 %~100,0 % 0,0%
F10.22 Ti;r}lpo de mantenimiento del valor 0,00~650,00 s 0,00s
inicial del PID

Cuando el variador de CA arranca, el PID inicia el algoritmo de bucle cerrado solo después de que la salida del PID se
haya fijado en el valor inicial del PID (F10.21) y dura el tiempo establecido en F10.22.

Frecuencia de
salida A

Valor inicial del PID
F10.21

tiempo

Tiempo de
mantenimiento del valor
inicial del PID F10.22

Figura 6-31: Funcién de valor inicial del PID
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Grupo F11: Frecuencia de oscilacion, longitud fija y recuento
ﬁ,ufo' " < Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto La funcién de frecuencia oscilante se aplica a los sectores textil y de fibras quimicas, asi como a aquellas aplicaciones
c1om . en las que se requieren funciones de desplazamiento y bobinado.
Desviacion maxima entre 0.00 %~100.00 % Y La funcién de frecuencia de oscilacion indica que la frecuencia de salida del variador de CA oscila hacia arriba y
4 0 4 ° 1,00 % hacia abajo tomando como centro la frecuencia ajustada. En la siguiente figura se muestra la evolucion de la

F10.23 dos salidas PID en sentido directo
frecuencia de funcionamiento en el eje del tiempo.
La amplitud de oscilacion se configura en F11.00 y F11.01. Cuando F11.01 se establece en 0, la amplitud de oscilacion

es 0y la funcion de frecuencia de oscilacion no se activa.

Desviacion maxima entre dos
F10.24 salidas PID en sentido inverso 0,00 %~100,00 % 1,00 %
Salida
1023 < F1d.24 pond ; te—alralor-absoluto-maximo-de-la-desviacién-de-salid tid frecuencia (Hz) A Amplitud de oscilacion Aw =
directo y en sentido inverso. l Fset * F11.01
Frecuencia de oscilacion
Amplitud de la frecuencia de
Aw | oscilacidn... ) A\:&lnud de la frecpéhefa de
Codigo fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto limite superior T
funcion i
Numero de digitos de la unidad: Frecuencia ajustada
Integral separada 0: No valido Fset L
. Frecuencia de patada dj
1: Valido seji
Digito de las decenas: si se detiene la Frecuencia de balanceo = Aw * F11.02
F10.25 Propiedad integral del PID operacion de integracion cuando la salida 00 N N -
alcanza el limite ) frecuencia de oscilacidref deoscilacia | dem
. ., limite inferior !
0: Continuar con la operacion de tiempo de tiempo de subida
integracién 1: Detener la operacion parada
de integracion Acclerarscgin el e Desaceleracion seein ¢l
tiempo de aceleracion tiempo de
RUN
¢ Integral separada comando
Si se configura como valido, el funcionamiento integral del PID se detiene cuando el S digital multifuncion asignado . . R,
o . P . . Figura 6-32 Control de frecuencia de oscilacion
a la funcion 22 «Pausa integral PID» esta activado. En este caso, solo surten efecto las operaciones proporcional y
diferencial. Cédigo de i
ﬁ]f € Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
C10N
Si se configura como «no validoy, la integral separada permanece desactivada independientemente de si el S
asignado a la funcion 22 «Pausa de integral PID» estd activado o no. Modo de ajuste de la frecuencia 0: Relativo a la frecuencia central
F11.00 d ilacio - L 0
€ oscilacion 1: En relacion con la frecuencia maxima
* Si se detiene la operacion integral cuando la salida alcanza el limite.
Si se selecciona «Detener la operacion integral», la operacion integral del PID se detiene, lo que puede ayudar a Este parametro se utiliza para seleccionar el valor base de la amplitud de oscilacion.
reducir el sobreimpulso del PID. ¢ 0: En relacion con la frecuencia central (seleccion de fuente de frecuencia F00.09)
— Es un sistema de amplitud de oscilacion variable. La amplitud de oscilacion varia con la frecuencia central (frecuencia
Cog:f‘{ fie Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto ajustada).
Lt * 1: Relativo a la frecuencia maxima (F00.03 frecuencia maxima de salida) Se trata de un sistema de
Valor de deteccion de la 0,0 %: No se detecta pérdida de amplitud de oscilacion fija. La amplitud de oscilacion es fija.
FI0.26 | Derdida de retroalimentacion 0,1 %-100.0 % 0.0% Codigo de ;
: ., ’ 2 2 ) Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
retroalimentacion del funcion
PID
i i6 F11.01 Amplitud de la frecuencia de 0.0 %
Tiempo de deteccion de L 0,0 %~100,0 % 4
F10.27 la pérlt):lida de 0,0 s~20,0 s 0,0s ' oscilacion .
retroalimentacion PID F11.02 Amplitud de la frecuencia de salto 0.0 %~350.0 % 0,0 %
Estos parametros se utilizan para determinar si se ha perdido la retroalimentacion PID.
Este parametro se utiliza para determinar la amplitud de oscilacion y la amplitud de la frecuencia de salto. La frecuencia
Si la retroalimentacion PID es inferior al valor de F10.26 y la duracién supera el valor de F10.27, el variador de CA de oscilacion esta limitada por el limite superior y el limite inferior de frecuencia.
notifica el codigo de error EO2E y actia segilin la accion de proteccion ante fallos seleccionada. . . . . L,
* Si se toma como referencia la frecuencia central (F11.00 = 0), la amplitud de oscilacion real AW es el
Codlizoak el resultado del calculo de la seleccion de la fuente de frecuencia multiplicado por F11,00.
Nombre del parametro 0 de ajuste Valor por defecto . . S . S
funcion ¥ 8 ; ¥ + Si se toma como referencia la frecuencia maxima (F11,00 = 1), la amplitud de oscilacion real AW es el resultado del
) ) 0: Sin funcionamiento PID en calculo de la frecuencia maxima multiplicada por F11,00.
F10.28 Funcionamiento PID Z“ parada 1: Funcionamiento PID en 1 Frecuencia de salto = Amplitud de oscilacion AW x FB-02 (amplitud de la frecuencia de salto).
parada . . . . .
parada * Si se toma como referencia la frecuencia central (F11.00 = 0), la frecuencia de salto es un valor variable.
* Si se toma como referencia la frecuencia maxima (F11.00 = 1), la frecuencia de salto es un valor fijo. La frecuencia

Se utiliza para seleccionar si se desea continuar con el funcionamiento PID en estado de parada. Por lo general, el de oscilacién esta limitada por el limite superior y el limite inferior de frecuencia

funcionamiento PID se detiene cuando se detiene el variador de CA.

-138-

www.oyostepper.es

-137-

www.oyostepper.es



OY{}STEPPER

OY{ZXSTEPPER

Capitulo 6

Codigo fle Nombre del parémetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F11.03 Ciclo de frecuencia de oscilacion 0.1 5~3000,0 s 10,0 s
Coeficiente de tiempo de subida de la
F11.04 ~ 50,0 %
onda triangular 0.1 %~100,0 % ’

F11.03 especifica la duracion de un ciclo completo de frecuencia de oscilacion.

F11.04 especifica el porcentaje de tiempo del tiempo de subida de la onda triangular con respecto a F11.03 (ciclo de
frecuencia de oscilacion).

¢ Tiempo de subida de la onda triangular = F11.03 (ciclo de frecuencia de oscilacion) x F11.04 (coeficiente del
tiempo de subida de la onda triangular, unidad: s)

* Tiempo de caida de la onda triangular = F11.03 (ciclo de frecuencia de oscilacion) x (1 — F11.04 coeficiente de
tiempo de subida de la onda triangular, unidad: s)

C(')digo' de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F11.05 Longitud ajustada 0 m~65 535 m 1000 m
F11.06 Longitud real 0m~65 535 m 0m
F11.07 | Namero de pulsos por metro 0,1~6553,5 100.0

Los parametros anteriores se utilizan para el control de longitud fija.

La informacion sobre la longitud se recoge mediante terminales de entrada digital (DI) multifuncién. El parametro F11.06
(longitud real) se calcula dividiendo el nimero de impulsos recogidos por el terminal DI entre el valor de F11.07 (niimero de
impulsos por metro).

Cuando la longitud real F11.06 supera la longitud ajustada en F11.05, el terminal de salida digital multifuncion asignado se
activa.

Durante el control de longitud fija, la operacion de reinicio de longitud puede realizarse a través del terminal S multifuncion
asignado con la funcion 28. Para mas detalles, consulte las descripciones de F05.00 a F05.09.

Asigne el terminal de entrada correspondiente con la funcion 27 (Entrada de recuento de longitud) en las aplicaciones. Si la
frecuencia de impulsos es alta, se debe utilizar HDIL.

Codigo de Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F11.08 Establecer valor de recuento 1~65535 1000
F11.09 Valor de recuento designado 1~65535 1000

El valor de recuento debe recogerse mediante un terminal de entrada. Asigne el terminal de entrada correspondiente
con la funcion 25 (Entrada de contador) en las aplicaciones. Si la frecuencia de los impulsos es elevada, debe utilizarse HDI.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor de conteo establecido (F11.08), el terminal de salida digital multifuncion asignado a la
funcién 8 («Valor de conteo establecido alcanzado») pasa a estado ON. A continuacion, el contador deja de contar.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor de conteo designado (F11.09), el terminal de salida digital multifuncion asignado a la
funcion 9 (Valor de conteo designado alcanzado) se activa. A continuacion, el contador contintia contando hasta alcanzar el valor
de conteo establecido.

F11.09 debe ser igual o menor que F11.08.

Entrada de impulsos de recuento HDI Mmm
Recuento de conmutacion MO1 i

Relé de recuento designado —ﬁ

Figura 6-33 Alcanzando el valor de recuento establecido y el valor de recuento designado
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Grupo F12: Funcién PLC simple y control multivelocidad

El comando multiple del variador cuenta con numerosas funciones. Ademas del control de varias velocidades, puede
utilizarse como fuente de configuracion de la fuente de tension V/F separada y como fuente de configuracion del PID
de proceso. Ademas, el comando multiple es un valor relativo.

La funcion PLC simple es diferente de la funcion programable por el usuario del variador. El PLC simple solo
puede realizar combinaciones sencillas de comandos multiples, mientras que la funcion programable por el usuario
es mas practica.

C()digo' de Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion

0: Parada tras un ciclo de funcionamiento del

variador de CA 1: Mantener los valores finales
F12.00 Modo de funcionamiento simple del | 3 0
PLC haya completado un ciclo

2: Repetir después de que el variador de CA

realice un ciclo

Un PLC sencillo puede actuar como fuente de frecuencia o como fuente de tension V/F independiente.

Cuando se utiliza un PLC simple como fuente de frecuencia, el signo de los valores de los parametros F12.02 a F12.17
(positivo o negativo) determina el sentido de giro. Si los valores de los parametros son negativos, esto indica que el
variador de CA gira en sentido inverso.

Funcionamiel}f
Direccion FI2.19 F1221
— Fi216

FI12.04
...... F12.17

Tiempo (t)

A -
>»>

F12.03

F1220 F12 03]

Salida MO1 o RELE

Pulse.dgp?S0 ms

Figura 6-34 PLC simple cuando se utiliza como fuente de frecuencia

¢ 0: Parada tras un ciclo de funcionamiento del variador de CA
El variador de CA se detiene tras completar un ciclo y no se pondra en marcha hasta que
reciba otro comando.

¢ 1: Mantener los valores finales tras un ciclo del variador de CA
El variador de corriente alterna mantiene la frecuencia y el sentido de marcha finales tras
completar un ciclo.

¢+ 2: Repeticion tras completar un ciclo
El variador de CA inicia automaticamente otro ciclo tras completar uno, y no se detendra
hasta recibir la orden de parada.
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Cadigo de
funcion

Nombre del parametro

Rango de ajuste

Valor por defecto

F12.01

Seleccion de retencion de PLC
simple

Digito de la unidad: Retencion en caso de corte

de corriente
0: No
1:Si

Digito de las decenas: se mantiene tras la

parada 0: No
1: Si

La opcion «PLC retentivo tras un corte de corriente» indica que el variador de CA memoriza el momento y la frecuencia
de funcionamiento del PLC antes del corte de corriente y continuara funcionando desde el momento memorizado tras el
reinicio. Si el digito de la unidad se establece en 0, el variador de CA reinicia el proceso del PLC tras el reinicio.

La retencion del PLC al detenerse indica que el variador de CA registra el momento y la frecuencia de funcionamiento
del PLC al detenerse y continuara funcionando desde el momento registrado tras volver a ponerse en marcha. Si el digito
de las decenas se establece en 0, el variador de CA reinicia el proceso del PLC tras volver a ponerse en marcha.

Cégjf;g: Nombre del parametro Rango de ajuste Valor por defecto
F12.02 | Multivelocidad O -100,0 %~100,0 % 0,0%
F12.03 Multivelocidad 1 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.04 Multivelocidad 2 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.05 | Multivelocidad 3 -100,0 %~100,0 % 0,0%
F12.06 | Multivelocidad 4 -100.0 %~100.0 % 0,0 %
F12.07 Multivelocidad 5 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.08 Multivelocidad 6 -100,0 %~100.,0 % 0,0 %
F12.09 Multivelocidad 7 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.10 Multivelocidad 8 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.11 Multivelocidad 9 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.12 Multivelocidad 10 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.13 Multivelocidad 11 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.14 Multivelocidad 12 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.15 Multivelocidad 13 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.16 Multivelocidad 14 -100,0 %~100,0 % 0,0 %
F12.17 Multivelocidad 15 -100,0 %~100,0 % 0,0 %

El «multicomando» puede servir como fuente de ajuste de la frecuencia, la tension V/F separada y el PID de proceso. El
«multicomando» es un valor relativo y oscila entre el -100,0 % y el 100,0 %.

Como fuente de frecuencia, es un porcentaje relativo a la frecuencia maxima. Como fuente de tension separada V/F, es
un porcentaje relativo a la tensién nominal del motor. Como fuente de ajuste del PID de proceso, no requiere conversion.
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El «multicomando» se puede cambiar en funcion de los diferentes estados de los terminales digitales multifuncion S.
Para mas detalles, consulte las descripciones del grupo F05.

Codigo de
funciéon

Nombre del pardametro

Rango de ajuste

Valor por defec

F12.18

Tiempo de funcionamiento del PLC
multivelocidad 0

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.19

Tiempo de aceleracion/deceleracion
de un PLC simple de varias
velocidades 0

0~3

F12.20

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 1

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.21

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple, velocidad multiple
1

0~3

F12.22

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 2

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.23

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de varias
velocidades 2

0~3

F12.24

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 3

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.25

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 3 velocidades

F12.26

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 4

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.27

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 4 velocidades

F12.28

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 5

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.29

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple, multivelocidad 5

F12.30

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 6

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.31

Tiempo de aceleracion/deceleracion
de un PLC sencillo de varias
velocidades 6

F12.32

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 7

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.33

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple, velocidad multiple
7

0~3

F12.34

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 8

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)

F12.35

Tiempo de aceleracion/deceleracion
del PLC simple de 8 velocidades

0~3

F12.36

Tiempo de funcionamiento del PLC
simple
multivelocidad 9

0,0 s(h)~6500,0 s(h)

0,0 s(h)
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Codigo fie Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.37 del modo multivelocidad simple del 0~3 0
PLC9
Tiempo de funcionamiento del PLC
F1238 | fenb 0,0's (h)y~6500,0's (h) 0.0 s(hy
multivelocidad 10
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.39 del PLC simple, 10 velocidades 0~3 0
Tiempo de funcionamiento del PLC
F1240 | oo 0.0's (Ny~65000s (h) 0.0s®)
multivelocidad 11
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.41 del PLC simple, multivelocidad 11 0~3 0
Tiempo de funcionamiento del PLC
FI242 1 Gnple 0.0's (hy~6500.0s (h) 0.0 5(t)
multivelocidad 12
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.43 | 4| PLC simple de 12 velocidades 0~3 0
Tiempo de funcionamiento del PLC
FI244 1 Gple 0,0's ())~6500,0 s (h) 0.0s(h)
multivelocidad 13
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F1245 | 4el PLC simple, multivelocidad 13 0~3 0
Tiempo de funcionamiento del PLC
F1246 | Gmote 0,0's ())~6500,0 s (h) 0,0 s(h)
multivelocidad 14
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.47 del PLC simple de 14 velocidades 0~3 0
Tiempo de funcionamiento de un PLC h
FI248 1 Sencillo 0,05 (1)~65000s (h) 0.0
multivelocidad 15
Tiempo de aceleracion/deceleracion ~
F12.49 del PLC simple, 15 velocidades 0~3 0
. . . 0: do) 1: h
F12.50 Unidad de tiempo de las velocidades (h:rgs)egun 0) 0
multiples
0: Configurado
mediante F12.02 1:
All
2: A2
F12.51 Fuente 0 de la funcion de varias 3:AI3 0
velocidades 4: Ajuste por impulsos
5: PID
6: Frecuencia de consigna mediante el
teclado (F00.10), modificada con las teclas
ARRIBA/ABAJO

Determina el canal de ajuste de la referencia 0. Se puede cambiar facilmente entre los canales de ajuste. Cuando se
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utiliza un controlador multicomando o un PLC sencillo como fuente de frecuencia, se puede cambiar facilmente entre dos fuentes de

frecuencia.
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Grupo F13: Parametros de comunicacion

F13.00 Direccion local 1 ~24T; 0 es la direccion de difusion 1

0:300 BPS

1: 600 BPS

(]

: 1200 BPS
: 2400 BPS
: 4800 BPS
F13.01 Velocidad de transmision
19600 BPS

119200 BPS

: 38400 BPS

o S e Y

1 57 600 BPS

o

1 115200 BPS

Este parametro se utiliza para establecer la velocidad de transferencia de datos entre el ordenador central y el
variador de CA.

Nota: La velocidad de transmision del ordenador central y del variador de CA debe ser la misma;
de lo contrario, la comunicacion fallara. Cuanto mayor sea la velocidad de transmision, mayor
sera la velocidad de comunicacion.

0: Sin comprobacion, formato de datos (8,N,2)

1: Comprobacion de paridad par, formato de datos

F13.02 Formato de datos (8,E,1) 2: Comprobacion de paridad impar, formato

de datos (8,0,1) 3: Formato de datos (8,N,1)

Nota: El formato de datos del ordenador central y del variador de frecuencia debe ser el mismo;
de lo contrario, la comunicacion fallara.

F13.03 Retardo de respuesta

0~20 ms 20ms
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Cédigo fle Nombre del parimetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
F13.04 Tiempo de espera de 0,0 (no valido), 0,1 s @ 60,0 s 00s
comunicacion
Este parametro no es valido si se establece en 0,0 s.
Codigo fle Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcién
leccis ' 1o Mod 0: Protocolo Modbus no estandar 1:
F13.05 Seleccion del protocolo Modbus | p, 0 10 Modbus estandar 1
C(’)digo_ f‘e Nombre del pardmetro Rango de ajuste Valor por defecto
funcion
Resolucion de la lectura de corriente | 0:0,01 A
F13.06 de comunicacion 0
1: 0,1 A
-145-

Grupo F15: Parametros del motor 2

El variador puede conmutar entre dos motores. Estos dos motores pueden configurar parametros de placa de
caracteristicas independientes y realizar el autoaprendizaje.

Consulte la descripcion de los parametros del motor 1
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Capitulo 7: Diagnéstico de fallos y resolucion de problemas
Pantalla Nombre del fallo Posibles causas Soluciones
7.1 Fallos y soluciones
El variador ofrece un total de 34 tipos de informacion de fallos y funciones de proteccion. Cuando se produce un fallo, el
variador de CA activa la funcién de proteccion y muestra el codigo de fallo en el panel de control (si dispone de él). 1.El circuito de salida del variador 1. Eliminar fallos externos 2.
de CA esta conectado a tierra o Autoaprendizaje de los
Antes de ponerse en contacto con el servicio técnico, puede determinar primero el tipo de fallo, presenta un cortocircuito pardmetro
al?ahzar las causas y realizar }a ;esqlucwn de problemas segln las siguientes tablas. Sino se puede solucionar el fallo, 2.No se ha realizado el 3. Aumentar el tiempo de aceleracion
pongase en contacto con el distribuidor o con Folinn. autoaprendizaje de los X
E033 es la sefial de sobrecorriente o sobretension del hardware del variador de CA. En la mayoria de los casos, el X del 4. Ajustar el refuerzo de par manual o
fallo de sobretension del hardware provoca el codigo E033. Sobrecorriente paraAmetros el motor 3 ) la curva V/F
E004 durante la 3. El tiempo de aceleracion es demasiado 5. Ajustar a la tension normal
Pantall i . aceleracion corto 6. Reinicio del seguimiento de
antalla Nombre del fallo Posibles causas Soluciones 4. El aumento manual del par o la velocidad o arranque tras la parada
curva V/F no son adecuados del motor
1. Corte de corriente instantaneo 5. La tension es demasiado baja 7. cancelar la carga adicional
2. la tension de entrada del inversor no 6. ¢l motor comienza a girar 8. seleccionar un variador de
cumple los requisitos especificados 1. Restablecimiento de fallo 7. carga adicional al CA de una clase de
3. La tension del bus es anémala 2. Ajustar a la tensién normal la aceleracion potencia superior
Subtension | 4. la resistencia del puente 3. Solicitar asistencia técnica &eEllletg:)O de variador de CA es demasiado
E001 en el bus rectificador y del bufer es anomala 4. Solicitar asistencia técnica peq
5. la placa de control presenta un fallo 5. Solicite asistencia técnica
6. la placa de control principal 6. solicitar asistencia técnica 1.El circuito de salida del variador
presenta un fallo de CA“"S‘%‘ amasa o en 1. Eliminar fallos externos 2.
cortocircuito Autoaprendizaje de los
2.No se ha re.ah%ado el parametro
Sobrecorriente autoaprendizaje de los 3. Aumentar el tiempo de
1. la tension de entrada es demasiado alta LA i énal | E005 durante la parémetros del motor desaceleracion
2. Fuerza externa que frena . n(J)E::lresa tension a los valores desaceleracion 3. El tiempo de desaceleracion es 4. ajustar a la tensién normal
L, 4 demasiado corto imi ici
Sobretension El motordesta eln ma.r'cha durante el 2 eliminar la fuerza externa o e e 5. eliminar la carga adicional
E002 durante la proceso de aceleracion afiadir una resistencia de b- 5 C dicional 6. Instalar‘una u?‘"dad kil
aceleracion 3. El tiempo de aceleracion es demasiado frenado aja 5. Larga adiciona una resistencia de frenado
corto durante la
3. Aumentar el tiempo de aceleracion lad leracié
4.No se ha instalado una unidad de . . 4 desaceleracion
4. instalar una unidad de frenado o . . .
freno ni una resistencia de freno . X 6. No se ha instalado una unidad de freno
una resistencia de frenado . . .
ni una resistencia de freno
1. la tension de entrada es demasiado alta | El cireuito de salida del variad
jobretens}lon 2.una fuerza externa esta frenando el 1 athlste‘xr ala tension normal d <(::1rAcu1 :J, ¢ safida et variador 1. Elimina los fallos externos. 2.
E003 uraflte e ) motor durante su funcionamiento 2. Eliminar la fuerza externa o ¢ les 9.1 amasaocn Autoaprendizaje de los
funcionamiento afiadir una resistencia de cortocircuito i
a velocidad frenado Sobrecorriente 2.No se ha realizado el pardmetros
constante E006 durante el autoaprendizaje de los 3. ajustar a la tension normal
funcionamiento parametros del motor 4. Eliminar la carga adicional
a velocidad 3. La tension es demasiado 5. Seleccionar un variador de
constante baja 4. Carga adicional CA de mayor potencia.
durante el
funcionamiento
5. El variador de CA es de potencia
insuficiente
X 1. ajuste correcto de los parametros
1. Comprobear si el parametro de
. 2.Reduzca la carga y compruebe el
proteccion F09.10 es adecuado estado del motor y del sistema
E007 Sobrecarga del 2. Si la carga es demasiado pesada o si mecanico
motor el motor esta en bloqueo de rotor - .
. ) q ) 3.Seleccione un variador de CA de
3. El tipo de variador de CA es demasiado mayor potencia.
pequeiio
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Pantalla Nombre del fallo Posibles causas Soluciones
1.La carga es demasiado pesada o se 1. Reduzca la carga y compruebe el
ha producido un bloqueo del motor. estado del motor y del sistema
E008 Sobrecarga del 2.El modelo del variador de CA es de mecanico.
variador de CA una clase de potencia demasiado 2. Seleccione un variador de CA de una
pequedia. clase de potencia superior.
» X 1. Ajuste la tension al rango
1: La tension de entrada es fiema51ado normal.
alta. 2: Una fuerza externa impulsa el L
., 2. Elimine la fuerza externa
., motor durante la aceleracion. R i K
Sobretension . - . o instale una resistencia de frenado.
3: El tiempo de aceleracion es demasiado K
E00A durante la corto 3. Aumente el tiempo de
desaceleracion | i6
4: No estan instaladas la unidad de frenado aceleracwn..
ni la resistencia de frenado. 4. Instale la unidad de frenado y la
resistencia de frenado.
. 1. Se recibe una sefial de fallo externa a
Fallo del equipo s de S . .
extermio través de S. 1. Restablezca el funcionamiento
EO00d 2. Se recibe una sefial de fallo externa a 2. Restablecer el funcionamiento
través de E/S virtual.
1. La temperatura ambiente es 1. Reduzca la temperatura
demasiado alta. ambiente.
2. El filtro de aire esta obstruido. 2. Limpia el filtro de aire.
FOOE Sobrecalentamie | 3 g ventilador esta dafiado. 3. Sustituya el ventilador dafiado.
nto del modulo 4. La resistencia térmica del modulo esté 4. Sustituya la resistencia termosensible
dafiada. dafada.
5. El modulo del inversor esta 5. Sustituir el modulo del inversor
dafiado.
EEPROM Susti la placa d .
stituya la placa de contro
EOOF Error de El chip EEPROM estd dafiado. u ‘uy P
principal.
lectura/escritura
1. La alimentacion trifasica presenta .
. 1. Elimine las averias externas.
anomalias. o ; U
E012 Pérdida de fase 2. La placa de accionamiento esta 2. SOll_C?te aSI'steana tecn?ca
en la entrada de defectuosa. 3. Solicite asistencia técnica
alimentacion ) ici i ia técni
3. La placa de iluminacion esta defectuosa. 4. Solicite asistencia técnica
4. La placa de control principal esta
defectuosa.
1.El cable que conecta el variador de .
. 1. Elimine las averias externas.
CA y el motor esta defectuoso. ) )
2.Las salidas trifasicas del variador de 2. C(.m’lp.mec si el bobinado
Pérdida de fase en|  CA estan desequilibradas cuando el trifésico del motor es normal.
E013 3. Solicite asistencia técnica

la salida de
potencia

motor esta en marcha.
3. La placa del variador esta defectuosa.

4. El modulo esta defectuoso.

~

. Solicite asistencia técnica
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Pantalla Nombre del fallo Posibles causas Soluciones
o1 Fallo e.n la 1. El dispositivo HALL esta defectuoso. 1. Sustituya el dispositivo HALL defectuoso.
EO15 deteccion de 2. La placa de control esta defectuosa. 2. Sustituya la placa de control defectuosa.
corriente
1. Los parametros del motor no estan 1. Configure correctamente los
Fallo de configurados seatn la placa de pardmetros del motor segln la
E016 Fallo de carac%eristicas g P placa de caracteristicas.
autoaprendizaje 5 ) ) L 2. Compruebe el cable que conecta el
-Se ha agotado el tiempo de variador de CA y el motor.
autoaprendizaje del motor.
1. La placa del variador y la fuente 1. Sustituya la placa del variador o la placa
Fallo del de ali tacion est de alimentacion defectuosa.
EO017 e alimentacion estan .
contactor defectuosas 2. Sustituya el
2. El contactor esta defectuoso.
1. El ordenador central se 1. Compruebe el cableado del
encuentra en un estado ordenador central.
anomalo. 2. Compruebe el cableado de
018 Fallo de 2. El cable de comunicacion esta comunicacion.
comunicaci defectuoso. 3. Configure correctamente el pardmetro
on 3: El parametro F00.02 esta configurado F00.02.
incorrectamente. 4. Configure correctamente los
4. Los pardmetros de comunicacion del pardmetros de comunicacion.
grupo F13 estan configurados
incorrectamente.
Sehaalcanzado el | g tiempo de funcionamiento acumulado Borra el registro mediante la
E020 tiempo de . funcién de inicializacion de
’ X alcanza el valor ajustado. .
funcionamiento parametros
acumulado
Cortocircuito a El motor presenta un cortocircuito a tierra. .
E023 . Sustituya el cable o el motor
tierra
1. Configure correctamente el tipo de
) . codificador segun la situacion real.
;' El tipo de{ fencoder es incorrecto. 2. Elimine los fallos externos.
.;?cogexmn_ del cablte del 3. Sustituya el codificador
E026 Fallo del codrlicador es meorrecta. dafiado.
codificador 3.El cod}ﬁcador esta dafado. 4. Sustituya la tarjeta PG
4. La tarjeta PG esta defectuosa.
Se ha alcanzado el | tiempo acumulado de encendido alcanza Borre el registro mediante la funcion
E029 tiempo acgmulado el valor establecido. de inicializacion de parametros.
de encendido
Pérdida de la N . . Compruebe la  sefial de
. iy La sefial de retroalimentacion PID es . iy :
E02E retroalimentacion | ferior al val tablecid F10.26 retroalimentacion PID o ajuste
PID durante el tierior af valor establecido en o F10.26 a un valor adecuado.
funcionamiento
k . . X Compruebe que la carga esté
La carga se La corriente de funcionamiento del variador .
E030 A desconectada o que los ajustes de F09.13
reduce a 0 de CA es inferior al valor de F09.13.

y F09.14 sean correctos.
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7.2 Fallos comunes y soluciones

Es posible que se encuentre con los siguientes fallos durante el uso del variador de CA. Consulte la siguiente tabla para
realizar un analisis sencillo de los fallos.

Tabla 7-1 Solucion de problemas comunes del variador de CA

Pantalla Nombre del fallo Posibles causas Soluciones
1.Reduzca la carga y compruebe el
1.La carga es demasiado pesada o se ha estado del motor y del sistema
Fallo de limite de : .
X producido un bloqueo del motor. mecénico.
E032 corriente pulso a 2.El modelo del variador de CA 2 . .
pulso X N A .Seleccione un variador de CA de una
tiene una potencm nominal clase de potencia superior.
demasiado baja. p P :
Variador de CA . X . .
1. Existe sobretension. 2. 1. Actuar en funcién de la sobretension.
E033 Fallo de . . ., .
Existe sobrecorriente. 2. Actuar en funcion de la sobrecorriente.
hardware
1.Los parametros del codificador estan I Con'ﬁgu e correctar.nente los
. parametros del codificador.
configurados incorrectamente. ) X
Desviacion de 2. No se ha realizado el autoaprendizaje - Realice eld_ ‘e del
E034 velocidad del motor. autoaprendizaje de
demasiado , i motor.
grande 3. Los parametros F09.17 y F09.60 estan 3.Configure F09.17 y F09.60
configurados correctamente en funcion de la
. situacion real.
de forma incorrecta.
. 1. Configure correctamente los
1.Los parametros del codificador estan ., s .
. pardmetros del codificador.
configurados incorrectamente. 2 Reali )
. L . Realice e
Exceso de Z.L\J(: se ha realizado el autoaprendizaje autoaprendizaje del
E035 velocidad del el motor. motor.
3.L ametros F09.17 y F09.60
motor (zs parar?'e To8 d Y 3.Configure correctamente los
estan configurados
. su parametros F09.17 y F09.60 en
incorrectamente. . LT,
funcion de la situacion real.
1. Compruebe el cableado del sensor
1. El cableado del sensor de temperatura de temperatura y elimine el fallo en el
Sobrecalentamie se ha aflojado. [miSmo. )
E036 nto del motor 2. La temperatura del motor es 2. Reduzca la frecuencia
demasiado alta. portadora o adopte otras
medidas de disipacion del calor.
Compruebe que los parametros
Fallo de , i del . f d
037 posicién Los pardmetros del motor no se han ajustado| del motor esten configurados
inicial en funcion de la situacion real. correctamente y si el valor de la
corriente nominal es demasiado
bajo.
Fallo de . = X
conmutacion Camplel la s.eleccmnldel n_ngtor;i tré‘:’S de! Realice el cambio de motor una
E038 del motor terminal mientras el variador de esta vez que el variador de CA se haya
durante el en marcha. detenido.

funcionamient
o
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3.El cable entre la placa del variador y la
placa de control tiene un mal contacto.
4. La placa del variador esta defectuosa.

Ne Fallo Posibles causas Soluciones
1. No llega alimentacion al variador de CA o
la tension de entrada al variador es
demasiado baja.
2. La fuente de alimentacion del interruptor de la
. placa del variador de CA esta defectuosa. 1. Compruebe la fuente de alimentacion.
No hay imagen .
. 3. El puente rectificador esta dafiado. 2. Comprueba la tension del bus.
1 al encender el equipo. 4. La placa de control o el panel de mando
: p P 3. Vuelva a conectar los cables de 34
estan defectuosos. hilos
5. El cable que conecta la placa de control .. . o
4. Solicite asistencia técnica
y la placa del variador, asi como con el panel de
mando, esta roto.
1. El cable entre la placa del
accionamiento y la placa de control
tiene un contacto deficiente.
2. Los componentes relacionados
Aparece «bd600» de la placa de control estan 1. Vuel 1 bles de 34
2 al encender el equipo.| dafiados. . h_llle va a conectar los cables de
3. El motor o el cable del motor estan en 108
cortocircuito a masa. 2. Solicite asistencia técnica
4. El sensor HALL esta defectuoso.
5. La tension de entrada al variador de
CA es demasiado baja.
L 1.El motor o el cable de salida del 1. Mide la resistencia de aislamiento
Se muestra el codigo . - . .
«E023% motor estan en cortocircuito a tierra. el motor y el cable de salida con un
3 2. El variador de CA esté dafiado. megéhmetro.
aparece S L
. 2. Solicite asistencia técnica
al encender el equipo.
La pantalla del
variador de CA se ve LEl ilador de refri ., ,
normal al . ~ventl ador de re 1ngeramon esta
4 encenderlo. Sin dafiado o se ha producido un bloqueo 1. Sustituya el ventilador dafiado.
embargo, aparece del rotor. 2. Elimine el fallo externo.
«bd600» tras un 2.El cable del terminal de control
tiempo de externo esta en cortocircuito.
funcionamiento y se
detiene
de inmediato.
1.El aJuch de la frecuencia portadora es 1. Reduzca la frecuencia portadora
demasiado alto.
Se produce con ) X » L (F00.17).
. 2. El ventilador de refrigeracion esta danado . . P
frecuencia el error . . . 2. Sustituya el ventilador y limpie el
5 o el filtro de aire esta obstruido. filtro de ai
E00E X 3.Los componentes internos del variador iltro de aire.
(sobrecalentamient de corriente alterna estén dafiados 3. Solicite asistencia técnica
o del modulo). (termopar u
otros).
1. Compruebe el motor y los cables del 1. Aseglirese de que el cable entre el
motor. variador de CA y el motor esté en
El motor no gira tras 2.Los parametros del variador de CA buen estado.
la puesta en marcha estan mal configurados (parametros del 2. Sustituya el motor o subsane los
6 del variador de CA. motor).

fallos mecanicos.

3. Compruebe y vuelva a ajustar los
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sistema o durante el
funcionamiento.

Capitulo 7
SN Fallo Posibles causas Soluciones
1. Compruebe y restablezca los parametros
del grupo FO05.
1. Los parametros estan configurados 2. Vuel tar | bl
incorrectamente. .Vue Vaii conectar los cables
7 Los terminales S 2. La sefial externa es incorrecta. de la sefial externa.
estdn desactivados. 3. Se ha aflojado la barra de puenteo entre DCM| 3. Vuelva a comprobar la barra de
y puente entre DCM y +24 V.
+24 V se ha aflojado. 4. Solici . P
4. La placa de control esta defectuosa. - Solicite asistencia técnica
1. El codificador esta defectuoso. 1.Susti -
. .Sustituya el codificador y compruebe
La velocnd_ad del 2.El cable del codificador esta mal 1 cablead
motor es siempre conectado o presenta un mal contacto. que el cableado sea correcto.
8 baja en el modo de 3. La tarjeta PG est defectuosa 2. Sustituya la tarjeta PG.
control vectorial en : X . 4 s s
4. La placa del variador esta defectuosa. 3. Pongase en contacto con el servicio
bucle cerrado. técnico
1.Vuelva a configurar los
El variador de CA 1. Los parametros del motor estan mal pare'{lnetros del motor o(vuAelva a
S . configurados. realizar el autoaprendizaje del
indica con frecuencia i
9 sobrecorriente y 2. El tiempo de motor.
sobretension. aceleracion/deceleracion es inadecuado. 2.Configure un tiempo de
3. La carga fluctia. aceleracion/deceleracion
adecuado.
3. Solicite asistencia técnica
1.Compruebe si el cable del contactor
esta suelto.
S 1ra ol codi 2.Compruebe si el contactor esta
¢ muestra ¢l coCigo El contactor del arranque suave no se activa. defectuoso.
10 EO017 al encender el . . .
3.Compruebe si la alimentacion de 24 V del

contactor presenta algun fallo.
4. Pongase en contacto con el servicio
técnico

Al encender el equipo,
se muestra el codigo
88888.

El componente correspondiente de la placa
de control esta dafiado.

Sustituya la placa de control.
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Apéndice A Comunicaciones en serie

El variador de corriente alterna dispone de una interfaz de comunicacion RS485 y utiliza el protocolo de comunicacion ModBus
, de norma internacional, para establecer la comunicacion maestro-esclavo. Los usuarios pueden llevar a cabo un control
centralizado mediante un PC o un PLC, un ordenador de nivel superior, etc. (configuracion de los comandos de control, la
frecuencia de funcionamiento, los cambios en los parametros de los codigos de funciones de correlacion, asi como la supervision
del estado de funcionamiento del variador y la informacién de fallos, entre otros), con el fin de adaptarse a los requisitos
especificos de cada aplicacion.

1. Contenido del protocolo

El protocolo de comunicacion serie Modbus define el contenido de las tramas y la forma de transmision asincrona en la comunicacion
serie, incluyendo: tramas de sondeo y de difusion del maestro, y el formato de las tramas de respuesta del esclavo; el contenido de las
tramas del maestro incluye: la direccion del esclavo (o la direccion de difusion),

comandos, datos y comprobacion de errores, etc.; la respuesta del esclavo también utiliza la misma estructura, cuyo contenido
que incluye: confirmacion de la accion, devolucion de datos y comprobacion de errores, etc. Si se produce un error cuando el esclavo
recibe la trama, o no puede cumplir los requisitos del host, generard una trama de error como respuesta al host.

2. Modo de aplicaciéon
El variador de corriente alterna accede a la red de control de «un maestro y varios esclavos» mediante el bus
RS232/RS485.

3. Estructura del bus

(1) Tipo de interfaz: interfaz de

hardware RS485 (2) Modo de

transmision

Modo de transmision serie asincrona y semiduplex. En un momento dado, solo uno de los dos, el host o

el esclavo puede enviar datos, mientras que el otro los recibe. En el proceso de comunicacion serie asincrona, los datos se envian en
forma de mensajes, trama a trama.

(3) Estructura topologica

Sistema de un maestro y varios esclavos. El rango de direcciones de los esclavos va de 1 a 247, siendo 0 la direccion de difusion, y
cada direccion de esclavo de la red es tnica. Esta es la base para garantizar la comunicacion serie Modbus

4. Especificaciones del protocolo

El protocolo de comunicacion del variador de corriente alterna es un tipo de protocolo de comunicacion Modbus maestro-

esclavo de tipo serie asincrono, y en la red solo un dispositivo (el host) puede iniciar el protocolo

(denominada «consulta/comando»). Los demas dispositivos (esclavos) solo pueden responder a la «consulta/comando» del host
con los datos proporcionados, o realizar la accion correspondiente segun la «consulta/comando» del host. Por «host» se entiende
aqui un ordenador personal (PC), un equipo de control industrial o un controlador logico programable (PLC), etc., y por «esclavo»
se entiende un variador u otro equipo de control que utilice el

mismo protocolo de comunicacion. El host no solo puede comunicarse de forma individual con un esclavo concreto, sino que
también puede enviar informacion de difusion a todos los esclavos. En el caso de una «consulta/comandoy individual del host, el

esclavo debe devolver una informacion (denominada «respuesta»); sin embargo, en el caso de la informacion de difusion del host,
el esclavo no tiene que enviar informacion de respuesta al host.

5. Estructura de la trama de comunicacion

El formato de datos de comunicacion del protocolo Modbus de los variadores es el siguiente:

En modo RTU, la nueva informacion siempre comienza con un silencio de al menos 3,5 bytes de tiempo de transmision.

En una red en la que la velocidad de transmision se calcula en funcion de la velocidad en baudios, el tiempo de transmision de 3,5
bytes puede determinarse facilmente. A continuacion, los campos de datos transmitidos son, por orden: direccion del esclavo, codigo
de comando de operacion, datos y palabras de control CRC; los bytes transmitidos de cada campo se expresan en hexadecimal: 0...9,
A...F. El dispositivo de red

supervisa constantemente la actividad del bus de comunicacion, incluso durante los intervalos de silencio. Al recibir el

primer campo (informacion de direccion), cada dispositivo de red reconstruye el byte. Una vez completada la transmision del

ultimo byte, se utiliza un intervalo de transmision similar de 3,5 bytes para indicar el final de la trama. A continuacion, se inicia la
transmision de una nueva trama.
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La informacion de una trama debe transmitirse en un flujo continuo de datos. Si el intervalo es superior a 1,5 bytes antes
del final de la transmision de toda la trama, el dispositivo receptor descartara la informacion incompleta y considerara
erroneamente que el byte siguiente forma parte de la direccion de una nueva trama. Del mismo modo, si el intervalo entre
el inicio de una nueva trama y la trama anterior es inferior a 3,5 bytes, el dispositivo receptor lo considerara una
continuacion de la trama anterior. Debido al desorden de la trama, el valor final de la comprobacion CRC no es correcto,
lo que provocara un fallo de comunicacion.

Formato de trama de datos RTU:

< mensaje MODBUS >
Al principio, al menos Codigo de
35 Direccid funcién Datos Comproba 3.5 caracteres de ocio
caracteres de espacio n del B
esclavo

Estructura estandar de una trama RTU:

START T1-T2-T3-T4 (3,5 bytes de tiempo de transmision)
DIRECCION DEL ESCLAVO Direccion de comunicacion: 1~247
CMD 03H: leer parametros del esclavo; 06H: escribir parametros del esclavo
DATOS (N-1)
Datos: direccion del parametro del codigo de funcion,
DATA (N-2) numero del parametro del codigo de funcion, valor del
..... parametro del codigo de funcion
DATAO

CRC CHK de orden superior
Valor de comprobacion: CRC

Comprobacién CRC de orden inferior

FIN

T1-T2-T3-T4 (3,5 bytes de tiempo de transmision)

Codigo de comando (CMD): 03H, leer N palabras (se leen de forma continua como méximo
12 palabras). Por ejemplo, el inversor cuya direccion de esclavo es 01, la direccion inicial de memoria
es F02; al leer dos palabras de forma continua, la informacion del comando del host es la siguiente:

ADR 01H

CMD 03H

Direccion de inicio (orden superior) FOH

Direccion inicial de orden menor 02H
Numero de datos (orden superior) 00H
Numero de datos (orden inferior) 02H

CRC CHK de orden inferior
es necesario calcular CRC y CHK

CRC y CHK de orden superior
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Informacion de respuesta del esclavo.
Cuando F13.05 se establece en 0:

Apéndice A

ADR 01H
CMD 03H
Numero de bytes de orden superior 00H
Numero de bytes de orden inferior 04H
Direc‘cién de datos FOO2H de orden 00H
superior

Direccion de datos FOO2H, orden inferior|  Q0H

Direccion de datos FOO3H, orden 00H
superior

Direccion de datos FOO3H, orden inferior 01H

CRC CHK de orden inferior
Es necesario calcular CRC y CHK

CRC CHK de orden superior

Cuando F13.05 se establece en 1:

ADR 01H
CMD 03H
Nuamero de bytes 04H

Direccion de datos FOO2H orden superior|  00H

Direccion de datos FOO2H (orden 00H
inferior)
Direccion de datos FOO3H, orden 00H
superior

Direccion de datos FOO3H, orden inferior |  O1H

CRC CHK de orden inferior
Es necesario calcular CRC y CHK

CRC CHK de orden superior

Cdodigo de comando: 06H, escribir una palabra
Por ejemplo, escribir 5000 (1388H) en la direccion FOOAH del inversor, siendo la direccion del esclavo 02H.
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Informacion del comando del host

ADR 02H
CMD 06H
Direccion de datos (orden superior) FOH
Direccion de datos orden inferior 0AH

Contenido de datos de orden superior 13H

Contenido de datos de orden inferior 88H

CRC CHK de orden inferior
Es necesario calcular CRC y CHK

CRC y CHK de orden superior

Informacion de respuesta del esclavo

ADR 02H
CMD 06H
Direccion de datos orden superior FOH
Direccion de datos orden inferior 0AH
Contenido de datos (orden superior) 13H
Contenido de datos de orden inferior 88H
CRC CHK de orden inferior
Es necesario calcular CRC y CHK

CRC CHK de orden superior

Meétodos de comprobacion CRC: - - CRC (Comprobacion de redundancia ciclica):

Se utiliza el formato de trama RTU, y la trama contiene un campo de deteccion de errores basado en el célculo del CRC.

El dominio CRC detecta el contenido de toda la trama. El dominio CRC tiene dos bytes y contiene un valor binario de 16 bits. Se
afiade a la trama tras ser calculado por el equipo de transmision, y el dispositivo receptor vuelve a calcular el CRC de la trama
recibida y lo compara con el valor recibido del dominio CRC; si los dos valores de CRC no coinciden, significa que hay un error
en la transmision.

El CRC se almacena primero en OXFFFF y, a continuacion, se procesan mas de seis bytes consecutivos de la trama con el
valor del registro actual. Solo los 8 bits de datos de cada caracter son vélidos para el CRC; el bit de inicio, el bit de parada y el
bit de paridad no son validos.

En el proceso del CRC, cada caracter de 8 bits se somete por separado a una operacion XOR con el contenido del registro; como
resultado, se desplaza hacia la direccion del bit menos significativo, y el bit mas significativo se rellena con un 0. Se extrae el bit
menos significativo (LSB) para su deteccion: si el LSB es 1, el registro se somete por separado a una operacion XOR con un

valor preestablecido; si el LSB es 0, se descarta. Todo el proceso se repetira 8 veces. Una vez completado el altimo bit (el

octavo), los siguientes bytes de 8 bits se someteran por separado a una operacion XOR con el valor actual del registro. El valor
final del registro es el valor CRC una vez procesados todos los bytes de la trama.

Este método de célculo del CRC adopta la regla de comprobacion CRC de las normas internacionales. Cuando los usuarios editan el
algoritmo CRC, pueden consultar la norma pertinente del algoritmo CRC y escribir un programa de calculo CRC que cumpla
realmente con los requisitos.

A continuacion se ofrece una funcion sencilla de célculo del CRC para referencia del usuario
(programada en lenguaje C):
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unsigned int crc_chk_value(unsigned char *data_value, unsigned char length)

{
unsigned int crc_value = OxFFFF; int i;
while (length--)
{
crc_value ~=*data_value++; for

(i=0;i<8;i++)

{
if(crc_value & 0x0001)
{
cre_value = (crc_value >> 1) » 0xa001;
}
else
{
crc_value = crc_value >> I;
}
}
}
return (crc_value);

Definicion de la direccion de los datos de comunicacion:
Esta parte corresponde a la definicion de direcciones de los datos de comunicacion y se utiliza para controlar el funcionamiento del
variador, obtener informacion sobre su estado y configurar los parametros de las funciones relacionadas, etc.

6. Reglas de direccionamiento de los pardmetros de los codigos de funcion

Rango de bytes alto y bajo, respectivamente: byte alto FO ~ FE (grupo F), A0~A2 (grupo F15~F17); byte bajo 00~FF. Por
ejemplo, si se accede a F04.02, la direccion del codigo de funcion es 0xF40C.

Nota: Grupo F14: parametros de configuracion de fabrica; no se puede leer ni modificar este grupo de parametros; grupo F17: se
puede leer este grupo de parametros, pero no modificarlos. Cuando el variador esta en funcionamiento, algunos parametros no se
pueden modificar; otros no se pueden modificar independientemente del estado en que se encuentre el variador; al modificar los
parametros de los codigos de funcion, también debe tenerse en cuenta el rango de ajuste de los parametros, las unidades y las
instrucciones correspondientes.

Grupo de codigos de Direccion de comunicacion Direccion ‘.ie.l c(x_ii'go de funciér_l de L
funcién RAM de modificacion de comunicacion
FOO~F14 0xF000~0xFEFF 0x0000~0x0EFF
F15~F17 0xA000~0xA2FF 0x4000~0x42FF

Dado que la EEPROM se utiliza con frecuencia para el almacenamiento, esto reducira su vida 1til. En cuanto a los
usuarios, algunos codigos de funcion no necesitan almacenarse en el modo de comunicacion, sino que basta con
cambiar el valor de la RAM para satisfacer los requisitos de uso. Esta funcion se puede lograr simplemente
cambiando el digito de orden superior de la direccion de codigo correspondiente de F a 0.
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Rango de bytes alto y bajo, respectivamente: byte alto 00 ~ OF (grupo F); byte bajo 00 ~ FF.

Por ejemplo:

El codigo de funcion F04.12 no esta almacenado en la EEPROM, y la direccion se ha establecido en 040C. El codigo
de funcion F15.51 no esta almacenado en la EEPROM, y la direccion se ha establecido en 4033.

Esta direccion solo se puede utilizar para la RAM del chip y no como funcion de lectura; de lo contrario, se
considerara una direccion no valida. Para todos los parametros, esta funcion se puede realizar mediante el codigo de
comando 07H.

(Comando 'QUE6G08 d5L-60MARI%n el variador de corriente altcrna:]ilslo oi %Ec(rjﬁhfﬁmando

0001H: marcha adelante

0002H: marcha atras

0003H: avance lento

1000H 0004H: marcha lenta hacia atras

0005H: parada libre

0006H: desaceleracion hasta la parada

0007H: reinicio de fallo

Salida digital al control de terminales: (solo escritura)

Direccion de comando Funcion de comando

BITO: control de salida MO1 BIT1:
retencion

BIT2: control de salida RA BIT3:
control de salida TA BIT4: control de
salida HDO BIT5: retencion

BIT6: conservar

BIT7: conservar

1001H
BITS: conservar

BIT9: conservar

(Control de la salida analogica AO1: (solo escritura)

Direccion de comando Funcion del comando
1002H 0~7FFF significa 0 %~100 %
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Control de la salida analogica AO2: (solo escritura)
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Apéndice A

Direccion de comando

Funcién del comando

1003H

0~7FFF significa 0 %~100 %

Control de salida de impulsos: (solo escritur:

a

N

Direccion de comando

Funcion de comando

1004H

0~~7FFF significa 0 %~100 %

Lectura del estado del variador de CA: (solo escritura)

Direccion de estado

Funcién de estado

2000H

0001: marcha adelante

0002: marcha atras

0003: parada

Direccion del parametro de parada/marcha:

Direccion Significado de los datos
3011H Valor de retroalimentacion del PID
3012H Pasos del PLC
3013H frecuencia de impulsos de entrada, unidad: 0,01 kHz
3014H Velocidad de retroalimentacion, unidad: 0,1 Hz
3015H Tiempo de funcionamiento residual
3016H Tension AIl antes de la correccion
3017H Tension AI2 antes de la correccion
3018H Tension de AI3 antes de la correccion
3019H velocidad de la linea
301AH Tiempo de encendido de la corriente
301BH tiempo de funcionamiento de la corriente
301CH frecuencia de impulsos de entrada, unidad: 1 Hz
301DH Tiempo de configuracion de la comunicacion
301EH Velocidad real de retroalimentacion
301FH Visualizacion de la frecuencia
30200 B: visualizacion de frecuencia

Nota: el valor de configuracion de la comunicacion es un porcentaje relativo (-100,00 % a 100,00 %) y permite
realizar operaciones de escritura en la comunicacion. Cuando se configura como fuente de frecuencia, el valor relativo
es la frecuencia maxima (F00,03); cuando se configura como fuente de par, el valor relativo es F03,10 y F15,48

(motor 1, motor 2).

Calibracion de la contrasefia de bloqueo de pardmetros: (si se vuelve a 8888H, significa que la calibracion de la contrasefa se ha superado)

Direccion

Significado de los datos

1FO0H

Kkkhkhk

La direccion de inicializacion de parametros es 1FO1H:

Direccion de inicializacion de
parametros

Funcion del comando

1FOTH

0001H: restablecimiento de fabrica, sin incluir los parametros del

motor

0002H: borrar el archivo de fallos

Direccion Significado de los datos

3000H *rango de configuracion de comunicacion (-10 000 a 10 000)

(sistema decimal)
3001H frecuencia de funcionamiento
3002H Tension del bus
3003H tension de salida
3004H corriente de salida
3005H potencia de salida
3006H par de salida
3007H velocidad de funcionamiento
3008H Simbolo de entrada del terminal
3009H Simbolo de salida del terminal
300AH Tension All
300BH Tension de AI2
300CH Tension AI3
300DH Introduccion del valor de recuento
300EH Introduccion del valor de longitud
300FH velocidad de carga
3010H Ajuste del PID
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Direccion de fallo del variador de CA

Informacion de fallos del variador de CA

8000H

0000H: sin fallo

0001H: sobrecorriente de aceleracion (E004) 0002H:
sobrecorriente de desaceleracion (E005) 0003H:
sobrecorriente a velocidad constante (E006) 0004H:
sobretension de aceleracion (E002) 0005H: sobretension
en desaceleracion (EO0A) 0006H: sobretension a
velocidad constante (E003) 0007H: fallo por subtension
(E001) 0008H: sobrecarga del motor (E007) 0009H:
sobrecarga del variador de CA (E008) 000AH: pérdida de
fase de entrada(E012) 000BH: pérdida de fase de salida
(E013) 000CH: sobrecalentamiento del médulo (EOOE)

000DH: sobrecarga de la resistencia de amortiguacion (E014)

000EH: fallo del contactor (E017) 000FH:

fallo externo (E00d) 0010H: fallo de

comunicacién (E018)

0011H: fallo de deteccion de corriente (E015) 0012H: fallo de
autoaprendizaje del motor (E016) 0013H: se ha alcanzado el tiempo
de funcionamiento acumulado (E020) 0014H: Fallo de
lectura/escritura de la EEPROM (EOOF) 0015H: Cortocircuito a

tierra (E023) 0016H: Pérdida de la sefial de retroalimentacién PID
durante el funcionamiento (E02E) 0017H: Fallo del encoder (E026)
0018H: Fallo de hardware del variador de CA (E033) 0019H: Se ha
alcanzado el tiempo acumulado de encendido (E029) 001AH: La carga
se ha reducido a 0 (E030)

001BH: Tiempo de espera de limite de corriente rapida

agotado (E032) 001CH: Desviacion de velocidad

demasiado grande (E034)

001DH: Fallo de conmutacion del motor durante el funcionamiento

(E038) 001EH: Sobrecarga del motor (E035)
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Direccion del fallo del variador de CA

Informacion del fallo del variador de CA

8000H

001FH: Sobrecalentamiento del motor (E036) 0020H:

Fallo de posicion inicial (E037)

Descripcion del fallo de comunicacion: (codigo de fallo)

Direccion de fallo de comunicacion

Informacion sobre el fallo de comunicacion

8001H

0000H: sin fallo 0001H: contraseiia

incorrecta 0002H: codigo de comando

incorrecto 0003H: comprobacion CRC

incorrecta 0004H: direccion no valida

0005H: parametro no valido
0006H: cambio de parametro no valido 0007H:

el sistema esta bloqueado 0008H: inversor

ocupado

(EEPROM en almacenamiento)
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Apéndice B Dimensién exterior

1. Dimension exterior 1: carcasa para montaje en pared

e o

bl .

T m| _:I m
m L

I

, m °
{ — \X - E#—

2. Dimension exterior 2: carcasa combinada para montaje en pared y suelo

&

Base

Potenci

Dimensiones (mm)

“arcasa

: anchura;

H: altura: D:

W

B

B10

0 REXW

1.5kW

2.2kw

116

175

153

103

165

BO1

3.7kW

134

251

173

121

238

BO2

5.5kW

7.5kW

161

274

198

148

261

BO3

TTkW

15kW

210

343

215

195

327

Carcasa
Carcasa de
pléstico par
‘montaje en|
parcd

B11

18.5kW

22kW

220

395

222

160

378

B04

30kwW

37kW

255

453

237

190

440

BO5

45kW

55kwW

280

582

295

200

563

BO6

75kW

93kW

300

685

327

o
o
o

667

11

BO7

110kW

132kW

160kW

187kW

420

840

334

061091

815

11

BO9

200kw

220kw

250kw

280kw

315kw

640

1035

390

05¢«09¢

1003

11

Carcasa de
acero
ontada en I3
pared
Carcasa de
acero para
montaje en
pared

B12

350kwW

400kW

450kW

950

1300

415

0S9€+06€

1262

15

asi
A
d T-L.-I
i r\ 1
[a]
A9 C D,
1 |
N de P}Stencm Dimensiones (mm) Carcasa
base (kW) Ancho A | AlturaH |P didad| Ancho| B d
0,55 kW
B10 0,75 kW 116 175 153 103 ] 165( 5
L5 kW De pared
- d
22kW " sico
BO1 134 251 173 121 1238 Pl
3,7kW vivienda
5.5 kW
B02 161 274 198 148 [261
7,5 kW

BO7-G

110kwW

132kW

160kW

420

1108

334

320

230

12

B09-G

200kW

220kW

250kW

280kw

315kW

640

1400

390

550

240

15

Carcasa de
acero de
tipo suclo
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B12-G

350kw

400kwW

450kwW

950

1652

415

825

245

15
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Apéndice C
Apéndice C Seleccion de accesorios
1: Unidad de freno y resistencia de freno
Tension Variado r de CA Unidad de freno Resiétencia de frenado fre:‘::l :)je( o
Potencia Modelo cantidad potencia (W) cantidad %UD)
(unidad) /valor de resistencia (Q) | (unidad)
0,55 kW 80 120 1
0,75 kW 80 120 1
1,5 kW 150 100 1
220V 2,2kW 300 68 1
3, 7kW 300 68 1
55kW 400 30 1
7.5 kW 400 30 1
0,75 kW 150 300 1
1,5 kW Embutido 200 300 1
22kW 200 200 1
3,7kW 400 150 1
5,5 kW 400 100 1
7.5 kW 750 75 1
11 kW 1000 60 1
15kW 1500 40 1
18,5 kW 2500 30 1
22 kW 3000 30 1
100 %
30kW DBU-4030 1 5000 25 1
37kW 1 7500 20 1
DBU-4045
45 kW 1 10 000 13,6 1
380V 55kW DBU-4030 2 5000%2 25 1
75 kW 2 7500%2 15 1
DBU-4045
93 kW 2 10 000*2 13,6 1
110 kW 1 20 000 8 1
132 kW 1 25000 6 1
DBU-4160
160 kW 1 30000 6 1
200 kW 1 35000 4.5 1
220 kW 1 40 000 45 1
250 kW 1 45000 4 1
280 kW 1 50000 35 1
315kW DBU-4280 1 55000 3 1
350 kW 1 60 000 2,5 1
400 kW 1 60 000 2,5 1
500 kW 1 80 000 2 1
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Notas:
1: Seleccione la potencia y el valor de resistencia recomendados por nuestra empresa. 2: La potencia y el valor de
resistencia recomendados anteriormente pueden calcularse a partir de
un par de frenado del 100 % y una frecuencia de utilizacion del 10 %. La potencia y el valor de resistencia

pueden reducirse adecuadamente siempre que se satisfaga la demanda de carga y el sistema sea fiable: la potencia y el valor de
resistencia de la resistencia de frenado deben modificarse adecuadamente si es necesario aumentar el par de frenado y la
frecuencia de utilizacion; alternativamente, los usuarios pueden ponerse en contacto con la empresa.
3: Al instalar una resistencia de frenado, tenga en cuenta la seguridad y la inflamabilidad del entorno circundante.
4: Frecuencia de uso del frenado UD = t1/t2 * 100 % tl: tiempo de frenado en
un periodo de trabajo

t2: un periodo de trabajo

Si la eficiencia de frenado es el doble, la ]
potencia de la unidad de frenado correspondiente y de la resistencia
de frenado también debera duplicarse.
5. La resistencia de la resistencia que supera los 2500 W y la potencia son la suma tptal »

de resistencia y potencia. La potencia de la resistencia se obtiene a partir de una conexion en patdtdlo basada en 2500 W. Por
ejemplo, para obtener una resistencia IS de 25 000 W y 6 Q, se necesitan diez resistencias de 25002W y 60 Q conectadas en
paralelo.
Calculo de la resistencia de frenado: Las estadisticas muestran que IB = IMN/2

— TB=TMN o IB=2UB/IMN

Notas: IB — corriente de frenado, A; IMN — corriente nominal del motor, A;
TB: par de frenado, N-m; TMN: par de carga nominal del motor, N-m. Como regla general, el rango de
seleccion del par de frenado es: TMN < TB <2TMN IMN <IB <2IMN
En funcién de la situacion concreta, los usuarios pueden determinar la corriente de frenado segin las formulas (3-
12) y (3-13).
A continuacion, es facil calcular la resistencia de frenado: RB = UB/IB RBmin
=UB/IMN
Notas: UB es la tension umbral de frenado; RB es el valor de la resistencia de frenado. UB es 1,1 veces la tension nominal del
bus. RBmin es la resistencia de frenado minima; la tension umbral de frenado habitual es:
220V CA:380V CC 380 V CA: 680 V CC 660 V CA: 1140V CC

Una vez que se conocen IB y RB, se puede calcular la potencia de la resistencia.
A: valor real de la resistencia / valor calculado EDY%: Eficiencia de frenado Por ejemplo:

Supongamos que hay un motor de 7,5 kW, cuya corriente nominal es de 18 A y cuya tension de entrada nominal es de 380

y:RB=680V /9 A=75Q; RBmin. =
680/18=38Q
Empiricamente, el valor es de 75 Q
Potencia de la resistencia de frenado = 1 x 6802/ 75%0,1=616 W La potencia
puede aumentarse adecuadamente en la aplicacion real.
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Apéndice C
2. Dimensiones de montaje de la resistencia de frenado
potencia Dimensiones (mm)
nominal L1 (2 2 (L5 3(+3) B B1 H H1(+13) N Zd
) (=22 (=513 (=3 DT=2) B B4 H H1(=2=3 N
80 152 174 196 28 6.5 28 28 61 10 45
150 195 217 239 40 8 40 41 81 12 55
200 195 217 239 40 8 40 41 81 12 g g
300 282 304 326 40 8 40 41 81 12 .
400 282 304 326 40 8 40 41 81 12 5.5
750 316 338 360 50 8 50 45 101 16 §
1000 300 325 350 60 8 5 60 60 119 16
1500 415 440 465 60 8.5 60 60 119 16 6
2000 510 535 560 60 8.5 60 60 119 16 6
2500 600 625 650 60 8.5 60 60 119 16 6
&—5— [H1
H
B.l I—
k
' B1

3. Panel de visualizacion

RUN STOP JOG FWD REV

OP-LEO1

Diametro de los orificios de la caja de instalacion en panel (altura x anchura): 142 x 98 mm

Dimensiones de la caja: 147 x 103
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Apéndice D Introduccién al uso de la tarjeta de ampliacién de E/S

1. Introduccién

La BD-1002 es una tarjeta de ampliacion de E/S de CA (aplicable a todos los modelos). La BD-I003 amplia 4
entradas digitales multifuncion (que pueden ampliarse a entradas de impulsos de alta velocidad HDI) y 1 terminal de
salida HDO (que puede ampliarse a salida de impulsos de alta velocidad HDI o salida de colector abierto)

2. Instalacién y descripcién
1) Instalacién:

(D: asegurese de que el variador de CA esté completamente apagado.
@: Alinea la tarjeta de extension de E/S con la interfaz e instalala.

®): Fijela con un tornillo

2) Descripcion:

Figura 2: Tarjeta de extension

|DCM | s7 | S8 | s9 |HDI |CME |HDO|

Figura 1. Instalacién de la tarjeta de extensién de Figura 3: Terminal de cableado de la tarjeta de ampliacion
E/S

@ Descripcion de los terminales del circuito de control de la tarjeta de extension de E/S:

Identificacion Descripcion de la funcion de los terminales
de los terminales
S7-DCM Terminal de entrada multifuncional 7
S8- DCM Terminal de entrada multifuncional 8 Configuracion de
funciones: F05.06~
39- DCM Terminal de entrada multifuncional 9 F05.09
Terminal de entrada de impulsos de alta
HDI- DCM velocidad. Frecuencia maxima de entrada: 100
kHz
Terminal de salida multifuncional (puede ser Configuracién de funciones: F06.00
HDO-CME un terminal de salida de impulsos de alta Configuracion de funciones:
velocidad o una salida de colector abierto) F06.01/F06.12, F06.07/F06.21, F06.22
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Apéndice E Introduccion al uso de la tarjeta PG
1. Introduccién
. . . OA+ Salida de division de frecuencia A: sefial positiva
La BD-PGO3 es una tarjeta PG de CA (aplicable a todos los modelos) que se ofrece como accesorio
opcional para el control vectorial en bucle cerrado. N | . . K
OA- Sefial negativa de la salida A del divisor de frecuencia
2. Instalacién y descripcién OB+ Sefial positiva de la salida B del divisor de frecuencia
1) Instalacién: OB- Sefial negativa de la salida B del divisor de frecuencia
. fial iti la salida Z del divi fi i
(@: asegiirese de que el variador de CA esté completamente apagado. OZ+ Sefial positiva de la salida Z del divisor de frecuencia
@: Inserte la tarjeta PG y la tarjeta de extension del variador. 0zZ- Sefial negativa de la salida de divisién de frecuencia Z
: Fijela con tornillos tal y como se muestra en la figura 1.
2) El aspecto, el bloque de bornes y la descripcion de las funciones se muestran en la figura 1, la figura 2 y la
tabla 1.
(1) Esquema de la tarjeta PG , 3. Funcion de los puentes de la tarjeta PG:

JP1: conmutador de la fuente de alimentacion de la entrada del codificador +5 V/12 V

JP1

Figura 2: Tarjeta PG

|VDD| A+ | B+ | Z+ | OA+|0B+| 0Z+|
Figura 1: Instalacion de la tarjeta de extension PG |DCM| A | B- | Z |OA- | OB-| OZ-|

Figura 3: Terminales de cableado de la tarjeta PG

2 Descripcion de los terminales de la tarjeta PG:

losltifmm?f:lzcsién de Descripcion de la funcion de los terminales
A+ Senal de salida A del codificador (positiva)
A- Sefial negativa de la salida A del codificador
B+ Seiial positiva de la salida B del codificador
B- Sefal negativa de la salida B del codificador
7+ Seiial positiva de la salida Z del codificador
7. Sefial negativa de la salida Z del codificador
VDD Fuente de alimentacion de la entrada del codificado
DCM grupo de alimentacion
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Contactenos:

Direccion de correo electronico:
Oyostepper.es@gmail.com

Nuamero de teléfono: +86-023-68438829

Nuestro sitio web: pttps://Www.oyostepper.es; ]

Tarjeta de garantia

Nombre de la unidad:

Direccion de la unidad:

CP.: Persona de contacto:

Tel.: Fax:

Modelo del producto:

Potencia:

N.° de contrato Fecha de compra

Nombre del agente:

Hora y contenido del mantenimiento

Personal de mantenimiento:
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