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Gracias por utilizar el inversor vectorial compacto de la serie H1 fabricado

El variador de la serie H1 es una nueva generacion de variadores vectoriales adaptativos desarrollados de
forma independiente por nuestra empresa, basados en los requisitos de aplicacion industrial de alta
estabilidad, tamario reducido y facil puesta a punto. Este producto cuenta con control V/F, control vectorial sin
sensor de velocidad, etc., y es adecuado para motores asincronos, motores sincronos de imanes
permanentes y motores monofasicos.

Los variadores de la serie H1 cuentan con una estructura compacta, una instalacion comoda y flexible, un
disefio de disipacion de calor adecuado para garantizar la fiabilidad del producto, una amplia gama de
teclados y tarjetas multifuncion entre las que elegir, funciones flexibles y programacion libre, y pueden
satisfacer las necesidades de diferentes sectores.

El manual proporciona a los usuarios las precauciones y las instrucciones pertinentes para la seleccion, la
instalacion, la configuracion de parametros, la puesta a punto in situ, el diagndstico de averias y el
mantenimiento diario. Para garantizar el uso correcto del variador, le rogamos que lea atentamente este manual
antes de instalarlo y que lo guarde en un lugar seguro para su uso posterior.

Primer uso:
Antes de utilizarlo por primera vez, lea atentamente este manual. Si tiene alguna duda sobre alguna funcién o

sobre el rendimiento, pdngase en contacto con nuestro personal técnico para obtener ayuda.

Ambito de aplicacion de este manual:
Este manual se aplica a la serie H1 de productos fabricados por nuestra empresa. N.° de version:
2021.V1.0

/Precauciones: \

’ Desconecte la alimentacién antes de realizar cualquier conexion.

www.oyostepper.es

‘ Los componentes electronicos del variador de CA son especialmente sensibles a la electricidad

estatica
; no introduzca ningun objeto en el interior del variador de CA. Y no
toque la placa de circuito principal.
‘ Si, tras cortar la alimentacion, el indicador sigue encendido, significa que aun hay alta tension

enel
variador de CA. Es muy peligroso; por favor, no toque los circui@ni los componentes
internos

’ Asegurese de que los terminales de puesta a tierra del variador de CA estén correctamente
k conectados a tierra /
correctamente

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

www.oyostepper.es
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Precauciones de

R
seguriaad

‘ PRECAUCIONES DE SEGURIDAD

m Respete siempre las precauciones de seguridad para evitar accidentes y posibles riesgos. En este
a Manual, la informacion de seguridad se clasifica de la siguiente manera:

ADVERTENCIA: Un funcionamiento incorrecto puede provocar lesiones graves o la muerte.
,_\ PRECAUCION Un funcionamiento incorrecto puede provocar lesiones personales o dafios
materiales de gravedad leve a moderada.
En este manual se utilizan los dos simbolos siguientes como precauciones de seguridad:

. 1) En determinadas condiciones, se indican los peligros que pueden provocar lesiones
personales. Dado que pueden existir tensiones peligrosas, se debe prestar especial atencion.
2) En determinadas condiciones, identifica posibles riesgos. Lee la informacioén con
& atencion y sigue las instrucciones.
— Por comodidad, guardelo a mano.
Lea este manual con atencion para optimizar el rendimiento del inversor de la serie H1 y
B garantizar un uso seguro.

\ /\ADVERTENCIA

No abra la carcasa para evitar descargas eléctricas cuando el inversor esté conectado a la red eléctrica
o en funcionamiento.

m No utilice el inversor cuando la cubierta frontal esté abierta. En caso de descarga por alta

tension o de exposicién a condensadores en carga.

No abra la carcasa del inversor, salvo para realizar inspecciones periddicas o trabajos de cableado,

incluso si el inversor no esta conectado a la tensiéon de entrada. En caso de sufrir una descarga

eléctrica procedente del circuito de carga.

m El cableado y el mantenimiento periddico deben realizarse tras desconectar la alimentacion de
entrada y utilizar el instrumento para descargar la tensién de CC (por debajo de 30 V CC) durante al
menos 10 minutos. En caso de descarga eléctrica.

Accione el interruptor con las manos secas para evitar una descarga eléctrica.
®  No utilices cables con el aislamiento dafiado para evitar una descarga eléctrica.

No exponga el cable a arafiazos, pellizcos, sobretension ni sobrecarga, ya que podria producirse una
descarga eléctrica.

= 1\ NOTAS

El inversor debe instalarse sobre una superficie no inflamable y no deben colocarse materiales
inflamables cerca de él. De lo contrario, podria producirse un incendio.

Si el inversor esta dafiado, desconecta inmediatamente la alimentacion de entrada para evitar dafios
secundarios en el equipo o un incendio.

Una vez desconectada la alimentacion de entrada, el calor residual del inversor permanecera

durante varios minutos. No lo toques; de lo contrario, podrias sufrir lesiones fisicas

(por ejemplo: quemaduras o lesiones en la piel).

No encienda el inversor si esta dafiado o le faltan piezas, aunque la instalacion se haya completado. De lo
®  contrario, podria producirse una descarga eléctrica.

No se permite que entren en el inversor restos de arpillera, polvo de papel, polvo de madera, polvo,
m fragmentos metalicos u otros objetos diversos. De lo contrario, podria producirse un incendio o un
accidente.
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Precauciones operativas

PRECAUCIONES DE FUNCIONAMIENTO

M

Mantenimiento e instalacion
Manipularlo teniendo en cuenta el peso del producto.
El nimero de cajas de embalaje del inversor apiladas no debe superar el niumero especificado.
Instalelo siguiendo las instrucciones de este manual.
No abra la carcasa durante el transporte.
No coloque objetos pesados sobre el inversor.
Compruebe que la orientacién del inversor en el embalaje sea la correcta.
No deje caer ni apriete el inversor.
Para los inversores de 200 V, utilice un método de puesta a tierra de categoria 3 (resistencia de puesta a
tierra <100 Q); para los inversores de 400 V (resistencia de puesta a tierra <10 Q).
La serie H1 contiene componentes sensibles a las descargas electrostaticas (ESD). Al inspeccionar o
instalar el inversor, asegurese de tomar medidas de proteccion (contra descargas electrostaticas) antes
de tocar la placa de circuito impreso.
Utilice el inversor en las siguientes condiciones ambientales.
Tabla 0-1: Condiciones ambientales

-10 °C a +40 °C (si la temperatura ambiente esta entre 40 °C y 50 °C, reduzca

Temperatura la potencia de funcionamiento; utilice una configuracién de menor potencia
ambiental si la temperatura es inferior a

-10°C)
Humedad 5 %~95 % de humedad relativa, sin condensacion

Temperatura de
almacenamiento | -40 °C @ +70 °C

Entorno
Lugar de En interiores, sin luz solar directa, sin polvo, gases corrosivos, gases
instalacion inflamables, neblina de aceite, vapor de agua, goteo de agua o sal, etc.
Wil Para una reduccién de potencia por encima de los 1000 metros, se
aplicara una reduccion del 10 % por cada 1000 metros
Altitud Menos de 5,9 m/s’(0,6 g)

(2) cableado

No instale condensadores de potencia, supresores de sobretensiones ni filtros de interferencias de
radiofrecuencia (RFI) en el lado de salida del variador.

El método de conexion de los cables de salida (U, V, W) conectados al motor afectara al sentido

de giro del mismo.

Un cableado incorrecto de los terminales puede provocar dafios en el dispositivo.

Si se invierten los polos positivo y negativo de los terminales, el variador podria resultar dafiado.

Solo el personal familiarizado con el variador H1 puede realizar el cableado e inspeccionar el variador.
Instale el variador antes de realizar el cableado; de lo contrario, podria sufrir una descarga eléctrica o
lesiones personales.

(3) Prueba de funcionamiento

Compruebe todos los parametros antes de la puesta en marcha y modifique los valores de los
parametros segun el tipo de carga.

Utilicelo siempre dentro del rango de tension indicado en este manual; de lo contrario, el inversor
podria sufrir dafios.

(4) Precauciones de funcionamiento

Cuando se selecciona la funcion de reinicio automatico, dado que el motor se reiniciara de forma
repentina una vez que cese la averia, debe mantenerse alejado del dispositivo.

La tecla «STOP» del teclado de control solo es efectiva cuando se han configurado los ajustes de funcion
correspondientes, y deben preverse medidas especiales para el interruptor de parada de emergencia.

www.oyostepper.es
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Precauciones operativas

Si el reinicio de fallo se configura mediante terminales externos, se producira un arranque repentino.
Compruebe con antelacion si la sefial del terminal externo estd en posicién de apagado, para
evitar que se produzca un accidente.

No modifique ni cambie nada en el interior del variador.

Es posible que la funcién de proteccion térmica electrénica del variador no proteja el motor.

No utilice un contactor electromagnético de CA como interruptor para el arranque y la parada
frecuentes del variador en el lado de entrada del mismo.

Utilice un filtro de ruido para reducir la influencia de las interferencias electromagnéticas generadas
por el variador, en caso de que los equipos electrénicos cercanos puedan verse afectados.

Si la tension de entrada esta desequilibrada, es necesario instalar un reactor de CA. Los posibles
armonicos de orden superior procedentes del inversor pueden provocar que el condensador de
potencia y el generador se calienten o se dafien.

Una vez inicializados los parametros, los valores de los mismos se restablecen a los ajustes de
fabrica, por lo que es necesario volver a configurarlos antes de poner en marcha el sistema.

El variador se puede configurar facilmente para el funcionamiento a alta velocidad. Compruebe la capacidad
del motor o del equipo mecanico antes de ponerlo en marcha.

Cuando se utiliza la funcién de frenado en corriente continua, no habra par de frenado. Cuando sea
necesario aplicar un par de frenado, instale un dispositivo independiente.

Al accionar variadores y motores de 380 V, utilice rectificadores aislados y tome medidas para suprimir los
picos de tension. Los picos de tension provocados por problemas en el cableado de los terminales del motor
pueden dafar el aislamiento y provocar averias en el motor.

Prevencion de accidentes

Preparese un dispositivo de seguridad

, como un dispositivo de frenado de emergencia, para evitar el uso de maquinaria y equipos en un
entorno mas peligroso en caso de que el inversor presente problemas.

Mantenimiento, inspeccién y sustitucion de piezas

No compruebe el circuito de control del inversor (medicién de la resistencia de aislamiento) con un
medidor de alta resistencia.

Inspeccion periddica.

Eliminacion

Una vez averiado, deseche el inversor como residuo industrial.

Notas generales

La mayoria de los esquemas o planos de este manual indican que, si el variador no esta equipado con
un disyuntor, una carcasa o un circuito parcialmente abierto, nunca debe ponerse en funcionamiento. Al
poner en funcionamiento el variador, instale siempre la carcasa y el disyuntor, y respete las normas del
manual de instalacion.
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Especificaciones y modelo Capitulo 1
— - CAPITULO 1 - Instalacién de
‘ Placa de caracteristicas de la serie H1
1.1 Instalacion: Prevencion de la « »
H100S20007BTO
T T 1 " T ‘I: ‘ 1\ ADVERTENCIA
0: Sin reactor integrado 1:
Reactor de CC integrado 2: ®  Elinversor contiene piezas de plastico, por lo que hay que tener cuidado de no dafarlas.
Reactor de CA integrado No sujete el teclado frontal para mover el inversor en caso de caida.
3: Reactores de CCy CA integrados ®*  Elinversor debe instalarse en un lugar sin vibraciones (5,9 m/s? o menos).
T: Circuito STO integrado X: Sin circuito STO B: X "
Unidad de freno integrada X: Sin unidad de freno ® |nstale el inversor dentro del rango de temperatura permitido (-10 ~ 50 °C).
Potencia: kW ® Latemperatura del inversor durante su funcionamiento es muy elevada, por lo que debe instalarse sobre
Tres primeros digitos: z_antes del punto decimal; un digito una superficie no inflamable.
después del punto decimal - . N . . . -
Ejemplo: 0007: 0,75 kW Instala el inversor sobre superficies lisas, tanto verticales como horizontales. La orientacion del
. S . inversor debe ser vertical para facilitar la disipacién del calor. Al mismo tiempo, deja suficiente espacio
m S/T: Monofasico/Trifasico 2/4: 220/380 ) p P po. dej P
38 V] alrededor del inversor.
o® F— )
2o Modelo de maquina personalizado
o5 Modelo del producto (serie H1) I S % 2
8- - é 10 em min f Deja suficiente espacio g—;
2 Espemflcamones de la serie H1 ,,; Z para permitir la circulacion|del aire 3; o}
3 ﬁ /{ refrigeracion. Aire de refrigerpcion -~ g:
< o ! Potenci ! | = I S
N. de Tension d trad Corriente | o Corriente de| Motor =
bastidor] Modelo ension de entrada de entrada (A) | pominal | Salida (A) (kW) Z Z entlador |
-4 2
= o
= &
1 H100S20007BX0 Monofasico 220 V 8,2 0,75 5,0 0,75 ﬁ — '/’: f
H100S20015BX0 Monofasico 220 V 14,0 15 7,0 15 55 b.ic o) :’//
21 .
Monofasico 220 V 2 = 10cemmin. |7
F2  |H100T200228X0 onotasico 3.0 22 125 22 4 emmin. |2 “
Trifasico 220 V 135 4 Z
- e 2
Monofa 220V
H100T20087BX0 onofésico 220 366 37 152 37 e
F3 Trifasico 220 V 16,5 Tabla 1-1 Instrucciones de instalacion Evite la
H100T20055BX0 Trifasico 220 V 24 55 23 55
F4 H100T20075BX0 Trifasico 220 V 37 75 31 75 humedad y la luz solar directa.
H100T20110BX0 Trifasico 220 V 52 11 45 11 No instale el inversor en lugares donde haya vapores de aceite, gases inflamables o polvo.
H100T40007BX0 Trifasico 380 V 40 0.75 30 0.75 Instale el inversor en un lugar limpio o en una caja cerrada que lo aisle de materiales extrafios.
F1 H100T40015BX0 Trifasico 380 V 58 15 45 15 Cuando se instalen dos o mas inversores en un mismo espacio, el inversor o el ventilador de
— 2 a . : refrigeracion deben colocarse en una ubicacién adecuada para garantizar que la temperatura
H100T40022BX0 Trifasico 380 V 6.5 22 56 22 ambiente se mantenga dentro del rango permitido.
F2 H100T40040BX0 Trifasico 380 V 12,6 4,0 10,5 4,0 Al instalar el inversor, utilice tornillos de fijacion para garantizar que quede bien sujeto.
F3 H100T40055BX0 Trifasico 380 V 16 55 14 55
H100T40075BX0 Trifasico 380 V 21 75 19 75
4 H100T40110BX0 Trifasico 380 V 28 11 26 1
H100T40150BX0 Trifasico 380 V 36 15 33 15
F5 H100T40185BX0 Trifasico 380 V 42 18,5 40 18,5
H100T40220BX0 Trifasico 380 V 48 22 46 22
6 H100T40300BX0 Trifasico 380 V 62 30 58 30
H100T40370BX0 Trifasico 380 V 76 37 75 37
7 H100T40450XX0 Trifasico 380 V 92 45 90 45
H100T40550XX0 Trifasico 380 V 113 55 110 55
F8 H100T40750XX0 Trifasico 380 V 157 75 150 75
H100T40900XX0 Trifasico 380 V 180 920 170 90
H100T41100XX0 Trifasico 380 V 214 110 210 110
Fo H100T41320XX0 Trifasico 380 V 256 132 250 132
H100T41600XX0 Trifasico 380 V 307 160 300 160
7 8
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Capitulo 2 Capitulo 3

CAPITULO 2 - Configuracién basica de CAPITULO 3 - Cableado de

3.1 Circuito principal y tarjeta de es de _ _
Hay terminales P por encima de la

2.1 acién de la conexién de dispositivos periféricos U
funciones carcasa F4 (incluida la F4)

Se requiere el siguiente equipo para el funcionamiento del inversor. Seleccione los dispositivos periféricos adecuados y conéctelos
correctamente para garantizar un funcionamiento normal. Una aplicacion o instalacion incorrecta del inversor puede provocar fallos en el sistema, Resistencia de frenado
reducir la vida util del producto y dafar los componentes. Antes de continuar, debe leer y comprender completamente el manual.

Utilice una fuente de alimentacion que se ajuste a las especificaciones permitidas del Entrada de alimentacién trifasica

Alimentacién de CA variador. @

MCCB o interruptor

diferencial (ELB). Elija un disyu_ntor gdecuado. Al encender la alimentacion, fluira una gran corriente de s PN
arranque hacia el inversor. e) . .
. Circuito
. Instélelo si es necesario. Tras la instalacion, no lo utilice para arrancar o parar el ConectaRA=+y-SA2 cuan TL3 prl nci pal w
Contactor electromagnético | equipo. De lo contrario, podria reducirse la vida util del producto. entrada sea monofasica de 220

'
La eleccién de un reactor adecuado puede suprimir los arménicos de orden superior y - :
Reactor CA/CC mejorar el factor de potencia. Utilicelo lo mas cerca posible del inversor. Entrada digital '
'
'
'

Instalacion y conexién Instale el inversor en un lugar adecuado y asegirese de que la conexion a tierra sea :
g correcta. Una conexion incorrecta puede provocar dafos en el dispositivo. Entrada analogica :
U)‘ ' .
g p——— ' Funcion
O~ onecte el Seleccione un motor compatible con el inversor para un funcionamiento a baja velocidada | Lo | dijewa
o motor largoplazo. o \ ]
=}
= ” . . ! !
@ Tabla 2-1: Esquema de conexion de los equipos externos y el inversor ' ! Q
5 ' o
o . . ies . . . I " . =3
Q. 2.2 Lista de dispositivos aplicables al circuito principal y sus especificaciones ! 2
S de es eléctricos - aQ
' r o
Entrada del inversor Seccion de cableado recomendada (mm?) i !
y >, o 1
Clase de Potencia Mot Entrada de encoder 1 eeB ' M°d,b“ds
tension (V) | nominal del lotor i Cable de sefial ' B - ' estandar
variador (kw) | (KW) Modelo de Modelo de Linea de Circuito de de control : :
interruptor contactor | alimentacion (linea de | Reactorde CC | “fronado (cableado externo) :
neumatico entrada/salida) e
' Opcional:
0,75 0,75 - -
— = DZ20-100 (16 A) CJ20-16 25 4 25 : Profibus,
; ! | CANbus,
22 22 | pz20-100 (32 A) CJ20-40 4 s 4 | Bluetooth, GPRS
220 37 37 ]
I
55 55 DZ20-100 (32 A) CJ20-40 4 6 4 . : . . . :
75 75 220100 (50 A) 12040 A s 4 Tabla 3-1 Circuito principal y tarjeta de funciones
T T 5720100 G A 0 5 Nota: Las diferentes tarjetas de funcion se conectan a diferentes terminales. Ademas de las tarjetas de
-100 (63 A) 8 i funcion estandar, se puede personalizar cualquier tipo de tarjeta.
075 0,75 . . ) ) . .
15 15 Cuando se utilicen tarjetas de funciones diferentes, es necesario restablecer los parametros.
15 15 | DZ20-100 (16 A) CJ20-16 4
22 22 25 25 4 \ Advertencia: jQueda estrictamente prohibido conectar y desconectar la tarjeta de funciones con el equipo
40 4,0 ’ ’ encendido!
55 55 | DZz20-100 (32 A) CJ20-25 i i i i
-5 -5 4 s 3.2 Instrucciones de cableado de los terminales de alimentacion
4 0,5~0,75 .
1" 1 6 1\ Advertencia
5 5 DZ20-100 (50 A) CJ20-40 8 —
55 55 8 L] Para los inversores de 220 V, utilice el método de puesta a tierra de
’ ’ 10 6 clase 3 (resistencia de puesta a tierra: inferior a 100 Q).
380 - 16 . " .
22 22 DZ20-100 (63 A) CJ20-63 ®  Parainversores de clase de 380 V, utilice el método de puesta a
30 30 DZ20-100 (80 A) CJ20-63 10 16 6 tierra de clase 3 (resistencia de puesta a tierra: inferior a 10 Q).
37 37 | DZ20-100 (100 A) CJ20-100 16 16 6 ®  Utilice un terminal de puesta a tierra especial para la
P 25 25 25 conexion a tierra. No utilice tornillos para la puesta a
8 tierra en la caja.
% % | pz20-200 (200A) CJ20-160 zz z:tsz; - ®  Nota: Pasos para la puesta a tierra
75 75 x . . .. . .
- = (1) Determine la ubicacién del terminal de puesta a tierra.
9 90 | DZ20-400 (250 A . ) ) . . .
— — (250A) G025 50'2(95) (2) Conecte el cable de tierra al terminal de tierra y asegurese de que los tornillos estén
bien apretados.
50%2(95) 25
132 132 | DZ20-400 (400 A) CJ20400 702(150)
160 160
9 10
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Capitulo 3 Capitulo 4
3.3 Descripcién de los es de los terminales del circuito principal CAPITULO 4 - Teclado
Simbolo del terminal Nombre del terminal Descripcion de la funcion
@ Terminal de tierra Toma de tierra de seguridad del inversor 4.1 Caracteristicas del teclado « »
Entrada de alimentacion del Conecta la alimentacion trifasica,
RIL1, S/L2, T3 circuito principal la alimentacion monofasicaa R/ L1, S/ L2

Terminal N.° Construccion Explicacion de la
P+, PB Terminal de freno Conecte la resistencia de frenado externa ﬁ Eolinn funcicn
cuando dos o mas inversores comparten un bus de 1 F B 5 B B Pantalla

P+, P- Terminal del bus de CC CC (hay terminales P- por encima
la carcasa F4 (incluida la F4 = = -
( ) = F g 5 B B 2 Tecla de programacion/salida
U Vv,w Terminal de salida del inversor Conecte un motor trifasico o) o En Ia interfaz de visualizacion de

® Realice el cableado de acuerdo con la normativa eléctrica vigente para garantizar la seguridad A la hora de seleccionar el diametro 3 estado, es la tecla de cambio de

del cable estado;
® | 0 mas recomendable es utilizar cables aislados o conductos para el cableado de alimentacion, y conectar a tierra la capa en otras interfaces, es la

aislante o los conductos tecla de desplazarr;iento

en ambos extremos. . .
® Asegurese de instalar el interruptor de desconexion de aire NFB entre la fuente de alimentacion y los terminales de dalaizgqureraa

entrada (R/L1,S/1L2,T/L2) Tecl d
® No conecte la fuente de alimentacion de CA al terminal de salida (U V W) del inversor. 4 ecla reservada
® E| cableado de salida no debe entrar en contacto con la carcasa metélica del inversor, para evitar un cortocircuito a tierra.
® No utilice condensadores de desplazamiento de fase, filtros de ruido LC/RC ni otros componentes en la salida del 5 Tecla de ejecucion

variador.
® El cableado del circuito principal del variador debe estar alejado de otros equipos de control. ==X Polenciometro: véase el parametro
® Cuando el cableado entre el variador y el motor supere los 15 metros (nivel de 220 V) (30 metros en el nivel de 380 V), se generara 6 P01.63

un alto dV/dT en el interior de la bobina del motor, lo que provocara dafios en el aislamiento entre capas del motor; por favor, utilice un
motor especial para el variador o instale un reactor en el lado del variador.

Cable de tierra:

® Conecte correctamente a tierra el terminal del cable de tierra PE:
Nivel de 220 V: puesta a tierra de clase 3 (resistencia de puesta a tierra inferior a 100 Q). 7
Nivgl)de 380 V: puesta a tierra especial de clase 3 (resistencia de puesta a tierra inferior a

Enmodo de programacion, tectade |
cambio de valor;

En modo no de programacion, tecla
de seleccion para aumentar y
disminuir (ARRIBA / ABAJO).

Véanse los parametros P01.63, P02.03,
P02.04

Para el uso del cable de tierra, siga las especificaciones basicas de longitud y tamafio establecidas en la normativa
técnica de equipos eléctricos.

Utilice un terminal de puesta a tierra especial para la conexion a tierra. No utilice tornillos para la puesta a tierra en la caja.
Evite por completo la puesta a tierra en comin con equipos de gran potencia, como maquinas de soldadura, maquinaria 8
eléctrica, etc. El cable de tierra debe estar lo mas alejado posible del cable de tierra de los equipos de gran potencia.
El cableado de puesta a tierra debe ser lo mas corto posible.

Nota: Pasos para la conexion a tierra
(1) Retire el teclado frontal
(2) Conecte el cable de tierra al terminal de tierra y asegurese de que los tornillos estén bien apretados. 9

3.4 Tabla de configuracién de la tarjeta de funciones

H 0001 ., Nombre del  [ReRc) |H0‘\D1 |H01E2 |HD1CG |H0104 |H0110 |Hu1zo |Ho130 |HU131 H0200 H0300 10

n
ﬂ Configuracion foro
CARCASA: Modelo de SK10 1 1

SK10: 1; SK20: carcasa
Tarjeta de—
funciones
integrada de
reserva

Q
o
=
N
@
@
3
@
=
©
12
a
@
T
Q
©
a
o

Intro

Parar/reiniciar

Tecla personalizada

m® € | 9 O

Aspecto

s Actual Actuali L Luz indicadora Estado Detalle de la funcion
HO100 HO101 HO102 HO103 HO104 HO110H0120 HO130  HO131 ontiny  HO200  HO201 Gontiny  HO300 HO310 HO320  HO350  Gontiny
a a a

- MARCHA Encendida / En marcha/Desaceleracion
Salida digital - Intermitente
Salida de relé - REV Luz Marcha atras
Entrada analégica B
Salida analégica g REM Luz Funcionamiento a distancia
Entrada de impulsos B
Salida de impulsos - ALM Luz Indicacion de fallo
Entrada del B

dificads N . . . .
— Instrucciones personalizadas por el cliente, instrucciones de

— - M Luz alarma de fallo; véanse los parametros P01.66 y P01.67.

Pantalla

Potenciémetro 6 Iogi 6 & 6 6 ogd [ | ] - 6 ogd |
o o

Interruptor de
palanca
Fuentede BRI R e e e e e e
alimentacion de 10 V
Fuente de
alimentacion de 12 V
Nota:
1. la tarjeta de funciones integrada con funcién STO debe ir equipada con un variador de CA que incorpore el circuito STO; por ejemplo: la tarjeta de
funciones integrada H0200 va equipada con un variador de CA del modelo H100T40040BTO (la segunda «T» indica que incorpora el circuito STO),
2. Si necesita otros tipos o nimeros de terminales, péngase en contacto con la empresa para una personalizacion a gran escala

1" 12
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Capitulo 4 Capitulo 5

4.2 Funcionamiento del teclado CAPITULO 5 - Inicio rapido

Visualizacion de estado Edicion del numero de parametro

Nota:
Algunos parametros vienen preconfigurados de fabrica (valor de fabrica) y no es necesario
ajustarlos para el primer uso.

5.1 Configuracién de los parametros nominales del motor
Tras el encendido, utilice el teclado de mando para configurar los parametros segun la tabla siguiente. Consulte la

Edicion de valores de parametros

e
L.y

T
L, s

() placa de caracteristicas del motor para conocer sus parametros.
UQBG_S Numero de parametro Funcién Numero de parametro | Funcion
° P06.11 Potencia nominal del motor P06.14 Corriente nominal del motor
P06.12 Tension nominal del motor P06.15 Velocidad nominal del motor
P06.13 Frecuencia nominal del motor

5.2 Utilice el teclado para controlar el arranque y la parada, y utilice el
potenciometro del teclado para ajustar la frecuencia de

IBA/ABAJO . .
funcionamiento
5.2.1 Encienda el equipo. Utilice el teclado de mando para ajustar los parametros del motor (P06.11 ~ P06.15) y el
otenciometro del teclado para controlar la velocidad y los tiempos de aceleracién y desaceleracion (P02.50, P02.70).
Pﬂzmg%’ Funcion Valor de ajuste Detalle
P01.63 Fuente de configuracién del teclado 1 (valor de fabrica) It_a IVrzcuencia de funcionamiento se ajusta mediante el potenciémetro del
leclado
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 0 (valor de fabrica) La frecuencia de funcionamiento se ajusta mediante el teclado
Elemento Descripcion Elemento Descripcion P03.00 Fuente de Ia orden de arranque 1 (valor de fabrica) Teclado de mando para ejecutar el canal de comando
T P02.50 Tiempo de aceleracién 0 - El tiempo de aceleracion se ajusta segln las necesidades reales
HE : o - —— -
g 3 '- . . ' ’ Valor de wsuahzac!on 1 P02.70 Tiempo de desaceleracion 0 - El tiempo de desaceleracion se ajusta segun las necesidades reales
38 ~ Frecuencia de salida I~ (seleccionado mediante - - —
D3 P01.68) 5.2.2 Pulse la tecla RUN del teclado de mando para poner en marcha el variador, gire el potenciometro
%- 3 — del teclado para ajustar la frecuencia deseada y pulse la tecla STOP para detener el variador.
2 Valor de visualizacién 2
26 ! . ) l L .
3 a I Corriente de salida "~ (seleccionado mediante 5.3 Utiliza los terminales para controlar el arranque y la parada, y el teclado
g ® —_ S P01.69) para ajustar la frecuencia de funcionamiento
- . 5.3.1 El terminal S1 sirve para la entrada de la sefial de marcha adelante y el S2, para la
I 1 L ) [} entrada de la sefial de marcha gtras. El ca el q e muestra en la siguiente figura.
11 Tension de salida '—, Alarma
'
- Contacto normalmente
‘ » ' abierto de la salida de relé
'-, Tension del bus de CC ,— Fallo
I —
3. i ui , inuacion, igu 3 unci i U
5.3.2 Encienda el equipo y, a continuacion, configure los parametros de funcionamiento segun el
esquema de cableado; consulte la tabla que figura a continuacion.
4.3 Pantalla de caracteres
= = o w P?\Emgfg Funcién Valor de ajuste Detalle
HH 0 H A C K L U _ _ :
P01.63 Fuente de configuracién del teclado 0 La fuente de configuracion del teclado se establece mediante el
1 ] numero P02.92
! 1 tr B = L v P02.03 Fuente del comando incremental (ARRIBA) 1 Teclado como fuente del comando de incremento (ARRIBA)
= ~ = M [l W P02.04 Origen del comando de decremento (DOWN) 1 Origen del comando de disminucién (DOWN) en el teclado
C 2 [ C X - P02.10 Origen del valor de consigna 1 0 (valor de fabrica) La frecuencia de funcionamiento se ajusta mediante el teclado
q 3 C‘l ] ~ J J—, X P02.92 Valor de consigna del teclado - Frecuencia de funcionamiento, en porcentaje respecto a P02.18
" 4 El tiempo de aceleracion se ajusta segun las necesidades
L P02.50 Tiempo de aceleracion 0 -
-i' 4 E E B (¢ ‘__f Y reales
" ” El tiempo de desaceleracion se ajusta en funcién de
- P02.70 Ti de d | 0
5 5 F F P P - z empo de desaceleracion B las necesidades reales
— - P03.00 Origen de la orden de arranque 3 Fun‘cién de marcha adelante (entrada de sefial de rotacion
b 6 G G q Q hacia delante en el terminal)
— P03.01 Fuente de la orden de arranque en marcha atrés |4 ;ﬁ’;?'{;",,ﬁmf’m atras (entrada de seal de marcha atras
7 7 H H - R
= 5.3.3 Cuando K1 esta cerrado en el esquema eléctrico, el motor gira hacia delante; cuando K1 se desconecta,
,"3 8 ! I 5 S el motor deja de girar. Cuando K2 esta cerrado, el motor gira hacia atras; cuando K2 se desconecta, el motor deja
de girar. Cuando K1y K2 se cierran o se abren al mismo tiempo, el motor deja de girar. Se puede aumentar o
q 9 ] J ‘E T disminuir la frecuencia ajustada configurando el valor de P02.92 o pulsando A y ¥ en el teclado de mando.
13 14
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apitulo apitulo
Capitulo 5 Capitulo 5
5.4 Utilice los terminales para controlar el arranque y la parada, y utilice la 5.6 Utilice los terminales para controlar el arranque y la parada, y utilice la
sefal analégica para ajustar la frecuencia de funcionamiento comunicacion para ajustar la frecuencia de funcionamiento
5.4.1 El terminal S1 sirve para la entrada de la sefial de marcha adelante y el S2 para la 5.6.1 El terminal S1 sirve para la entrada de la sefial de marcha adelante y el S2 para la
entrada de la sefial de marcha atras. El cableado se muestra en la siguiente figura. entrada de la sefial de marcha atras. El cableado es el que se muestra en la siguiente figura.
K1
—/—( S1 (marcha adelante) S2 s1 (Marcha
K2 Salida de relé
e b (marcha atras) adelante) s2 contacto normalmente abierto
COM RA (Marcha atras)
10V
[ " ) Salida de relé com
Y B contacto normalmente abierto
=== mobBUs 1:485+
pedh | ’quE 2:485-
. . . » A . ) 5.6.2 Encienda el equipo y, a continuacion, configure los parametros de funcion segun el esquema de
5.4.2 Encienda el equipo y, a continuacion, configure la tabla de parametros de funciones segun el cableado; consulte la tabla siguiente.
esquema de cableado; consulte la tabla siguiente. Parametro B
Parametro - . Funcion Valor de Detalle
. Funcion Valor de Detalle Numero i
Numero ! consigna
consigna P01.40 Protocolo de comunicacién 1 (valor de fabrica) MODBUS RTU
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 2 La frecuencia de funcionamiento se ajusta mediante la magnitud analégica Al1
P01.41 Direccion 1 (valor de fabrica) Direccion del esclavo 1
P02.50 Tiempo de aceleracion 0 _ El tiempo de aceleracion se ajusta en funcion de la demanda real
P01.42 Velocidad de transmision 3 (valor de fabrica) 19 200 bps
P02.70 Tiempo de desaceleracion 0 - El tiempo de desaceleracion se ajusta en funcion de la demanda real
P01.43 Comprobacion de paridad 0 (valor i Sin ion
P03.00 Origen del comando de inicio 3 Funcién de rotacion hacia delante (entrada de la sefial de rotacion hacia delante del
terminal) P01.45 Bit de parada 1,0 (valor de fabrica) 1 bit
P03.01 Fuente de la orden de arranque en marcha| 4 Funcion de marcha atras (entrada de sefial de marcha atras en el terminal) - - N
atras P02.10 Fuente del valor de ajuste 1 5 Ajustes de comunicacion MODBUS
5.4.3 Ajuste la frecuencia de funcionamiento regulando la entrada analégica Al1. P0280 | Tiempo de aceleracidn 0 - Eltiompo de aceleracidn se ajusta segln las necesidades reales
5.4.4 Cuando K1, en el esquema de cableado, esta cerrado, el motor gira hacia delante; cuando K1 esta P02.70 Tiempo de desaceleracion 0 - El tiempo de desaceleracion se ajusta segun las necesidades reales
abierto, el motor se detiene. Cuando K2 esta cerrado, el motor gira en sentido inverso; cuando K2 esta s ” -
abierto, el motor se detiene. Cuando K1y K2 se cierran o se abren al mismo tiempo, el motor se detiene P03.00 Fuente de la orden de arranque 3 Funcion de rotacion hacia delante
’ . y po, N (entrada de sefal de rotacion hacia delante en el terminal)
5- 5 Control de proceso PID: Multivelocidad. 0 es el valor de P03.01 Fuente de la orden de arranque en marcha | 4 Funcion de marcha atras (entrada de sefial de marcha atras en el terminal)
consigna, Al1 es el valor de retroalimentaciéon atrds
5.5.1 Elterminal S1 es la entrada de la sefial de marcha adelante; Al1 es la entrada de la sefial 5.6.3 Cuando K1, en el esquema de cableado, esta cerrado, el motor gira hacia delante; cuando K1 esta
de retroalimentacion. A continuacion se muestra el cableado. abierto, el motor se detiene. Cuando K2 esta cerrado, el motor gira hacia atras; cuando K2 esta abierto, el motor

se detiene. Cuando K1y K2 se cierran o se abren al mismo tiempo, el motor se detiene

K1
@ S1 (marcha adelante)
5.6.4 Modifique la frecuencia de funcionamiento escribiendo en el registro 0x0121 a través de la
d COM comunicacion MODBUS (cédigo de funcién 0x06). Por ejemplo: modifique la frecuencia de funcionamiento
+10V de 25 Hz de la direccion esclava 1; consulte la tabla siguiente.
Direccion | Codigo de funcion| Direccion del registro | Contenido del Suma de
) registro comprobacion
Trama de solicitud 0x01 0x06 0x01 0x21 0xC3 0x50 0x88 0xFO
5.5.2 Encienda el dispositivo y, a continuacion, configure la tabla de parametros de funcién segun el
- P Trama de respuesta 0x01 0x01 0x21 X 0x50 0x88 0xFO
esquema de cableado; consulte la tabla siguiente. P 0x06 0xC3
Parametro "
. Funcion Valor de Detalle T : P
Namero consiona 5.7 Utiliza la comunicacién para controlar el arranque y la parada, y la
9 comunicacion para ajustar la frecuencia de funcionamiento
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 1 Valor de consigna PID seleccionado para velocidad en mdltiples pasos 0: 100 % . .. . .,
de la escala completa 5.7.1 Conecta el cable de comunicacién tal y como se muestra a continuacion.
P02.11 Fuente del valor de consigna 2 2 Sefial de retroalimentacién PID seleccionada, analégica Al1: 10 V corresponden a la
escala completa
P02.13 Configurar relacion entre canales 8 Activar el control PID
P02.30 Multivelocidad 0 N Presion de consigna PID F _- MODBUS Salida de relé
P03.00 Fuente de la orden de arranque 3 Seleccionar S1 como fuente de la orden de funcionamiento ’m_ contacto normaimente abierto
P04.00 Ganancia proporcional PID - Ajustar seguin sea necesario; cuanto mayor sea el valor, mas rapido sera el ajuste
P04.01 Tiempo de integracion del PID - Configurar seguin sea necesario; cuanto menor sea el valor, mas rapido sera el ajuste
P01.68 Seleccion de elementos de monitorizacion del teclado| 1090 El elemento H muestra P10.90, que es el valor de ajuste del PID
H
P01.69 Seleccionde  seleccion del elemento de 1091 El muestra P10.91, que es el valor de retroalimentacion del PID
laposicidnde  nitorizacion
monitorizacio
n

5.5.3 Ajuste P02.30 para obtener la presién deseada.
5.5.4 Cuando K1, en el esquema de cableado, esta cerrado, el sistema comienza a funcionar.

15 16
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Capitulo 5 Capitulo 6
5.7.2 Encienda el dispositivo y, a continuacién, configure los parametros de funcién segun el esquema CAPiTU LO 6 - Lista de parémetros de funcién
de cableado; consulte la tabla siguiente.
Parametro "
, Funcion Valor de Detalle -
Numero consigna Clasifcar Nimero de. Funcion Rango de ajuste uniced | “Boncs
PO1.40 Protocolo de comunicacion 1 (valor de fabrica) MODBUS RTU

0: Funcionamiento normal;

» 9: Funcionar o, iniializacis )
PO1.41 Direccion 1 (valor de fabrica) Direccion del esclavo 1 PO1.11 | Funcionamiento de los parametros| ' Micianzacion ae parémetros, inicfalizacion de parametros 0

2: Inicializar todos los parametros

P01.42 Velocidad de transmision 3 (valor de fabrica) 19 200 bps
P01.43 Comprobacion de paridad 0 (valor i Sin P01.13 Establecer palabra clave 0~9999 0
P01.45 Bit de parada 1,0 (valor de fabrica) 1 bit Po1.14 GC:Taf'"gla:;?: glz\z configuracién | 0~9999 o
de Ia palabra clay
P02.10 Fuente del valor de ajuste 1 5 Ajustes de comunicacién MODBUS P01.15 | Introducir palabra clave 0~9999 0
. NU de pa d amets )~

P02.50 Tiempo de aceleracion 0 N El tiempo de aceleracion se ajusta segln las necesidades reales P01.19 imero de pagina de parametros | 0~4 o

. ) N e . . . P01.20 Macroprograma 0~9999 0
P02.70 Tiempo de desaceleracion 0 - El tiempo de desaceleracion se ajusta segun las necesidades reales

P0O1.21 Receta 0~10000 0

P03.00 Origen de la orden de arranque 2 Inicio y parada de la comunicacion MODBUS

0~199: Ajuste del valor; 200~9999:

P01.30 Configurar terminal virtual 0
. . i L . Direccio
5.7.3 Ponga en marcha o detenga el variador cuya direccién de esclavo sea 1 escribiendo en el registro recaon
0x0122 a través de la comunicacion MODBUS (codigo de funcion 0x06). P01.32 | Direccion virtual 1 0~-4294967295 0
Por ejemplo: comando de arranque; véase la tabla siguiente. P01.33 | Direccion virtual 2 0~4294967295 0
Direccion | Cédigo de funcion| Direccion del registro | Contenido del Suma de P01.34 | Direccion virtual 3 0~4294967295 0
registro comprobacion P01.35 | Direccion virtual 4 0~4294967295 0
Trama de solicitud
0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x01 OxE9 0xFC P01.36 | Direccion virtual 5 0~4294967295 o
Trama de respuesta 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x01 OxE9 O0xFC ° P01.37 | Direcdion virtual 6 0~4204967295 o
=2
. . - R P01.38 | Direccién virtual 7 0~4294967295 0
Por ejemplo: comando de parada; véase la tabla siguiente. Q
3 “ico: 1-
Direccion |Codigo de funcion| Direccion del registro | Contenido del Suma de =4 PO1.39 | Modo de comando 0: Modo de fuants de comando dnico; 1: 0
registro comprobaci()n % Modo de fuente de comandos mdiltiples E‘g
35
Trama de solicitud 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x10 0x29 0xFO 8; 0: Reservado; 1: MODBUS Q*g
= P01.40 | Protocolo de comunicacion RTU; 1 D5
Trama de respuesta 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x10 0x29 OxFO 2~6: Reservado =
ol oo
@ @ @
" . . X L . . a P01.41 | Direccion 0~247 1 %
5.7.4 Modifique la frecuencia de funcionamiento escribiendo en el registro 0x0121 a través de la g 5
comunicacién MODBUS (cédigo de funcién 0x06). Por ejemplo: modifique la frecuencia de funcionamiento o 0: 2400;
de 20 Hz del esclavo con direccién 1; consulte la tabla siguiente. 1: 4800
—— - - 2: 9600;
Direccién | Cédigo de funcion| Direccion del registro | Contenido del Suma de P01.42 | Velocidad de transmision bps 3
registro comprobacion 3: 19 200;
— 4: 38 400;
Trama de solicitud 0x01 0x06 0x01 0x21 0x9C 0x40 0xBO 0xCC ’
5~10: Reservado
Trama de respuesta 0x01 0x06 0x01 0x21 0x9C 0x40 0xBO 0xCC 0: Sin
P01.43 | Comprobacion de paridad comprobacion; 0
1: comprobacion
par;
2: Comprobacién
impar
P01.44 Bit de datos 7-8 bit 8
P01.45 Bit de parada 0,0~2,0 bit 1,0
P0146 | Tiempo de retardo de comunicacién | 0~100 3
P01.47 | Modo decimal de los parémetros 0~123 0
PO1.63 Fuente de configuracién del 0: Ajuste numérico del teclado (P02.92); 1: Ajuste 1
teclado mediante potenciémetro del teclado
17 18

www.oyostepper.es www.oyostepper.es



OYZYSTEPPER OY{ZSTEPPER

Capitulo 6 Capitulo 6
Clasificar N‘;’a"féﬁgfos Funcién Rango de ajuste Unidad Vggr'ig: Clasificar N;’;‘,%',?,gfu Funcion Rango de ajuste Unidad Vgg;i.d;
0: Siempre 0; Aumentar y disminuir (ARRIBA /
1: Siempre 1; po226  |ABAJO) -100,0~100,0 % 02
2: Parada; Frecuencia de paso
3: En marcha;
g E\ﬂ:roe;rtencia' Aumentar y disminuir (ARRIBA / 0: Sin memoria;
- N 1: Solo memoria de apagado; 2: Solo
P01.66 Fuente de luz del teclado M 6: Marcha atras; 5 P02.27 ABAJ.(,)) . memoria de parada; pag 3
7: Listo; seleccién de memoria )
64: Estédo sTO: 3: Memoria tanto de apagado como de parada
100 ~ 8999: Direccion Frecuencia de aceleracion y
P02.28 | qesaceleracion -1000,000~1000,000 % 0,000
P02.30 Multivelocidad 0
pote7 | Gndeafuente de luz 0-31 0 P0231 |Multivelocidad 1
P02.32 Multivelocidad 2
P01.68 Fuente del valor de visualizacién 1| 0~9999 1011 - -
P02.33 Multivelocidad 3
P01.69 Fuente del valor de visualizacién 2 | 0~9999 1091 P02.34 Multivelocidad 4
P02.00 | Fuente de velocidades multiples | 0~11111111 0 P02.35 | Multivelocidad 5
Unidades: S1; P02.36 Multivelocidad 6
P02.01 Fuente del tiempo de aceleracion Decenas: S2; o P02.37 Multivelocidad 7
Centenas: S3. Volivelooidad 8 -1000,000~1000,000 % 0,000
: 83; P02.38 ultivelocida
P02.02 Fuente del tempo de desaceleracion 0
— P02.39 Multivelocidad 9
Fuente de la orden incremental Unidades: Teclado: Decenas: - "
N N . Multivelocidad 10
P02.03 (UP) Comunicacion; Centenas: S1; o Po240
Miles: S2; P02.41 Multivelocidad 11
Origen del comando de o P02.42 Multivelocidad 12
P02.04 decremento (DOWN) 0 )
H P02.43 Multivelocidad 13
Q
P02.10 | Fuente del valor de consigna 1 ?i W’\'Aeclhdoi 0 2 P0244 | Multivelocidad 14
: Multivelocidad; D
UNTH b Multivelocidad 15
P02.11 | Fuente del valor de consigna 2 g; 2:;; o a Po245 HHivelocica
5: Comunicacion; - P0250 | Tiempo de aceleracién 0
a 9: Entrada de impulsos; ‘E =5
[} P02.12 | Fuente del valor de consigna 3 200 ~ 9999: Direccion 0 @ P02.51 | Tiempo de aceleracion 1 g o
=i @ - - .0~
S& P02.52 | Tiempo de aceleracion 2 g 3o
o ol
oL 0:F1; P0263 | Ti - =9
Sa » » 1F2 . iempo de aceleracion 3 roX=%
1) P02.13 Seleccion de relacion del bl 0 w» O
= o 3 canal 1 2:F1+F2; P02.54 | Tiempo de aceleracion 4 Q
) N 3:F1-F2; @
. # -
[ Q 4:F17F2/100; P02.55 | Tiempo de aceleracién 5
3 g 5:Valor maximo (F1, F2); 6:Valor minimo (F1,
f_-'} & F2); 7:Valor medio (F1, F2); 8:PID (F1, F2) P02.56 | Tiempo de aceleracion 6
2 c po2.14 | Seleccion de la relacion del
o - canal 2 0 P02.57  |Tiempo de aceleracion 7 .
= 0,050~3600,000 s
8 P02.58 Tiempo de aceleracién 8
>
) . i
= P02.18 [ Valor maximo de ajuste 50,000 P02.59 [ Tiempo de aceleracion 9
0,000~99 999,000 . :
P02.19 Valor minimo de ajuste 0,000 P02.60 Tiempo de aceleracién 10
P02.20 Punto de inicio de la P02.61 Tiempo de aceleracién 11
i frecuencia a evitar 1
- P02.62 Tiempo de aceleracion 12
P02.21 Punto final de la frecuencia a
evitar 1 1000,000~1000,000 % 0,000 P02.63 Tiempo de aceleracion 13
P02.22 Punto de inicio de la
- frecuencia de evitacién 2 P02.64 | Tiempo de aceleracion 14
o223 | Punto de parada de la P02.65 | Tiempo de aceleracion 15
frecuencia de evitacion 2
P02.24 | Frecuencia de avance lento -1000,000~1000,000 % 10,000 P02.66 | Tiempo de aceleracion JOG 0,050~3600,000 s 5,000
P02.68 Tiempo de aceleracion delacurvaen S 1|
0,000~100,000 % 0,000
P02.69 Tiempo de aceleracién de la curva S 2
19 20
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Capitulo 6
Clasiicar |NoTET0 g Funcion Rango de ajuste unisad | VESTSE
P02.70 Tiempo de desaceleracion 0
P02.71 Tiempo de desaceleracion 1
P02.72 Tiempo de desaceleracion 2
P02.73 Tiempo de desaceleracion 3
P02.74 Tiempo de desaceleracion 4
P02.75 Tiempo de desaceleracién 5
P02.76 Tiempo de desaceleracion 6
P02.77 Tiempo de desaceleracion 7 *
0,050~3600,000 s
P02.78 Tiempo de desaceleracion 8
P02.79 Tiempo de desaceleracion 9
o
N P02.80 Tiempo de desaceleracion 10
Q
2 P02.81 | Tiempo de desaceleracion 11
)
a P02.82 Tiempo de desaceleracion 12
]
Q) P02.83 Tiempo de desaceleracion 13
c
% P02.84 | Tiempo de desaceleracion 14
P02.85 Tiempo de desaceleracion 15
P02.86 Tiempo de desaceleracion en 0,050~3600,000 s 5,000
modo paso a paso
P02.87 Tiempo de desaceleracion de 0,050~3600,000 s 5,000
seguridad
P02.88 Tiempo de desaceleracion en curva S 1
0,000~100,000 % 0,000
P02.89 Tiempo de desaceleracion de la curva S
2
P02.90 Valor de consigna de comunicacion| -1000,000~1000,000 % 0,000
P02.91 Comando de comunicacion 0~4294967295 0
P02.92 | Valor de ajuste del teclado -1000,000~1000,000 % 100 000
P02.93 | Comando de teclado 0~4294967295 0
P03.00 Origen del comando de arranque | O ~ 4294967295 1
Modo de fuente de comando tnica (P01.39 = 0): 0: Sin
Invertir el origen del efecto;
P03.01 comando de inicio 1: Teclado; 0
Origen del G0 d 2: Comunicacién;
rigen del comando de - S1-
P03.02 ma?cha atras 3:8%; 0
4:82;
P03.03 Fuente del comando JOG 1
17 ~ 32: Los bits 0 ~ 15 de P01.30
P03.04 Origen del comando de parada 0
o Origen de la orden de Modo de fuente de comandos mdiltiples (P01.39 = 1): bit 0:
o 03.05 estacionamiento libre teclado; 0
@ bit 1: Cc icacion; bit 2: S1;
m Fuente de la orden de bit 3: 82;
jut P03.06 parada de seguridad o
=
o bit 16 a bit 31: los bits 0 a 15 de P01.30
o P03.07 Origen de la orden de reinicio 1
D
< P03.08 | Fuente del comando de fallo 0
o
o
;.:_‘ P03.09 Origen del comando de pausa 0
P03.20 Tipo S1 Un digito: 0: Logica positiva;
1: Légica inversa;
P0321 | TipoS2 2: Flanco ascendente;
P03.22 Tipo S3 3: Flanco descendente
ecena: 1: Ci por flanco ascendente;
P03.23 Tipo S4 2: Conmutacion por flanco descendente
Lugar de las centenas: 1: La sefal de flanco no se borra 0
P03.24 Tipo 85 por otras sefiales de flanco Posicion de las
P03.25 Tipo S6 milésimas: 1: La sefial de flanco no s? borra
por la sefial de parada
P03.26 Tipo 87
P03.27 Tipo S8
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Clasificar [NoTero g, Funcion Rango de ajuste unidad | “BSTE
P03.28 | S Filtrado de entrada 1~16 4
0: Siempre activado;
1: Es necesario volver a habilitarla tras el encendido;
o . 2: Es necesario volver a activarla tras una parada libre o una
P03.29 Modo de habilitacién de la sefial | harada de seguridad; 3: Es necesario volver a activarla tras el 0
de arranque encendido, una parada libre o
parada de seguridad.
0: Siempre 0;
1: Siempre 1;
2: Parado;
Fuente del terminal Y1 (RA, 3: En marcha;
P03.30 | RB,RC 4:Fallo; 3
5: Advertencia;
oRA1,RB1,RCY) 6: Marcha atras;
7: Listo;
64: Estado STO;
100 ~ 9999: Direccion
P03.31 Bit de fuente del terminal Y1 0~31 ]
0: Siempre 0;
o 1: Siempre 1;
w 2: Parada;
m 3: En marcha;
3 P03.32 Fuente del terminal Y2 4: Fallo; 4
= k g
g (RA2, RB2,RC2) 5: Advertencia;
o) 6: Marcha atras;
< 7: Listo;
3 64: Estado STO;
o 100 ~ 9999: Direccion
[
P03.33 Bit de fuente del terminal Y2 0~31 ]
0: Siempre 0;
1: Siempre 1;
2: Parada;
3: En marcha;
Fuente del terminal Y3 . "
4: Fallo;
P03.34 RA3. RB3, R . 5
(RA3, RB3, RC3) 5: Advertencia;
6: Marcha atras;
7: Listo;
64: Estado STO;
100 ~ 9999: Direccién
P03.35 Bit de fuente del terminal Y3 0~31 0
P03.36 Tiempo de retardo de salida de
Y1
P03.37 Tiempo de retardo de salida de 0,000~6000,000 S 0.000
Y2
P03.38 Tiempo de retardo de salida de
Y3
P03.39 Tiempo de filtrado de Al 0,100~600,000 S 0,100
P03.40 Tipo de sefial Al1 0: Entrada de tension; 1: Entrada de corriente 0
Tension (corriente) minima de
P03.41 | Apy 0,000
-999999,000~999999,000 V (mA)
Tension (corriente) maxima de
P0342 | a1 10,000
P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 _999999.000~999999.000 0,000
’ ’ %
P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000
. _ 0: Entrada de tension;
P03.45 | Tipo de sefial Al2 1 Entrada de corriente 0
Tension (corriente) minima de
P03.46 | A2 0,000
-999999,000~999999,000 V (mA)
Tension (corriente) maxima de
P0347 | A2 10,000
P03.48 Ajuste del limite inferior de Al2 -999999.000~999999,000 0,000
. . %
P03.49 Ajuste del limite superior de AI2 100,000
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Capitulo 6
Clasiicar |NoTEr0 g Funcién Rango de ajuste unidad | VESTSE
P03.60 Tipo de sefial AO1 0: Salida de tension; 1: Salida de corriente 0
0: Siempre 0;
1: Siempre 10 V /20 mA; 2:
Frecuencia de salida;
3: Corriente del motor;
P0361 | Fuente de sefial AO1 4: Tension de salida; 2
5: Par motor;
6: Potencia de salida;
7: Frecuencia ajustada;
100~999: Consulte el valor del parametro nimero r
P03.62 Ajuste del limite inferior de AO1 -999999,000~999999,000 0,000
P03.63 Ajuste del limite superior de AO1 50,000
Tension (corriente) minima de
3 P0364 | aAO1 0,000
o -999999,000~999999,000 v
m (mA)
= Tension (corriente) maxima de
E PO365 | AO1 10,000
=
Q
Q
O P03.66 Tipo de sefal AO2 0: Salida de tension; 1: Salida de corriente 0
<
8 0: Siempre 0;
g 1: Siempre 10 V /20 mA; 2:
) Frecuencia de salida;
3: Corriente del motor;
P03.67 | Fuente de sefial AO2 4: Tension de salida; 3
5: Par del motor;
6: Potencia de salida;
7: Frecuencia ajustada;
100~999: Consulte el valor del parametro nimero r
P03.68 Ajuste del limite inferior de AO2 -999999,000~99999,000 0,000
P03.69 Ajuste del limite superior de AO2 50,000
Tension (corriente) de umbral
PO3.70 | inferior de AO2 0,000
-999999,000~999999,000 V (mA)
Tension (corriente) maxima de
P03.71 | a02 10,000
P04.00 Ganancia proporcional PID 0,000~10,000 % 0,010
P04.01 Tiempo de integracion del PID 0,001~9999,000 s 10,000
P04.02 Ganancia diferencial del PID 0,000~9999,000 % 0,000
P04.03 Coeficiente de retroalimentacion 0~500 % 0
directa del PID
P04.04 Tiempo de muestreo PID 0,001~9999,000 s 0,004
P04.05 Limite superior de salida del PID -1000,000~1000,000 % 100,000
P04.06 Limite inferior de la salida PID % 0,000
g P04.07 Tiempo de filtrado de la salida 0,000~600,000 s 0,000
'(_" PID
g P04.09 Rango PID 0,001~99 999,000 100,000
=
3 P04.11 Frecuencia de reposo PID 0,000~500,000 % 0,000
3 P04.12 Tiempo de entrada en modo de 0,000~3600,000 s 0,000
O reposo del PID
P04.13 Desviacion de activacién del PID | 0,000~100,000 % 0,000
P04.14 Tiempo de activacién del PID 0,000~3600,000 s 0,000
0: No suspender; 1:
Parada PID;
2: Desacelerar hasta
P04.15 Accién de reposo del PID detenerse; 3: Libre hasta 0
detenerse;
4: Pausa;
5: Funcionamiento a la frecuencia mas baja
P04.90 Estado del PID 0~4294967295
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0: VF;
P05.00 Modo de control 1: Vector de bucle abierto 1 1
Tiempo de conmutacion de
P05.06 avanse y retroceso 0,000~6000,000 s 0,000
. ) 0: Sin efecto;
P05.07 | Cambio de sentido forzado 1: Cambio de direccion forzado 0
Limite superior de -1020,000~1020,000
P05.08 | frecuencia del motor Hz 55,000
0: Cuando haya transcurrido el tiempo de P05.11, la frecuencia se
inicia pulsando P05.12;
1: Arranque a velocidad;
P05.10 | Funcién de arranque 2: Inyeccién de corriente 0
continua
3: Funcionamiento a la frecuencia de P05.12 durante el tiempo
de P05.11
P05.11 Tiempo de arranque 0,000~60 000,000 s 0,000
P05.12 Frecuencia de inicio 0,000~100,000 Hz 0,000
0: Todas las direcciones;
P05.14 Modo de arranque por velocidad [ 1: Establecer la direccion 0
del valor; 2 ~ 3: Reservado
P05.19 Corriente de inyeccion de CC 0,000~200,000 % 100,000
Unidades: 0: Aparcamiento
P05.20 | Funcién de parada libre; 1: Frenado por o
corriente continua;
10: 1: Aparcamiento preciso
o P05.21 Frecuencia de parada 0,000~1000,000 Hz 0,000
@
@) P05.22 Frenado en CC 0,000~300,000 % 100,000
o
=
3 P05.23 Tiempo de frenado en CC 0,000~1000,000 s 0,000
aQ - -
@ pos.24 | Relacion de tiempo de 0,000~1000,000 % 10,000
» desmagnetizacion
& P05.26 Frecuencia de activacion del 0,000~1000,000 Hz 0,000
3 freno de flujo magnético
[ Coeficiente de frenado por flujo o
PO5.27 | magnético 100~200 % 100
coeficiente
P05.28 | Tiempo de frenado por flujo 0,000~1000,000 s 0,000
magnético
0: No valido;
P05.30 Modo de resistencia de frenado 1: Ciclo de trabajo maximo 1
P05.50 Modo de reinicio automatico 0~9999 ]
P05.51 Tiempo de reinicio automatico 0,000~600,000 s 10,000
Flujo magnético minimo para el o
P05.60 | ahorro de energia automatico 30~100 % 100
Frecuencia de arranque del
P05.61 | ahorro energético 0,000~200,000 Hz 5,000
automatico
Flujo magnético de ahorro de
P05.63 | energia manual 30~90 % 70
P05.71 Limite superior de corriente 0~300 % 150
Limite superior del par
P05.76 | eléctrico 0,000~900,00 % 150,000
P05.77 ';ég‘é‘,‘f;:gg,‘,"' del par de 0,000~900,000 % 150,000
Control de sobretensis 0: No valido;
P05.80 ontrol de sobretension 1: Vélido en todo momento 1
P05.82 Coeficiente de escala del 0~200 % 100
control de sobretension
Coeficiente integral de control de
P05.83 | sobretension 1~10 000 % 100
24
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Clasiicar |NoTET0Ode Funcion Rango de ajuste unisad | VESTSE
Unidades: modo de actuacién ante corte de red
o 0: No valido;
i) 1: Parada instantanea, sin parada; 2:
B Aparcamiento seguro;
% P05.85 | Control de subtension 3 ~ 6: Reservado . ” 0
5 Decenas: modo de actuacion ante subtension de la red
= eléctrica 0: No valido;
=X 1: Reduccién segura de la frecuencia
Q
<X
2 P05.86 | Nivel de tension de la red 100~800 v *
@ eléctrica
g 0: No valido;
P05.90 | Seleccién de la funcién AVR 1: Valido; 1
2: Solo no vélida durante la desaceleracion
Factor de amortiguacion de la
P0591 | fimeian AVR 0~100 % 100
Aut dizale d 0: No valido
utoaprendizaje de 1: Autoaprendizaje completo
P06.00 4 . 0
parametros del motor 2: Autoaprendizaje simple
P06.05 Frecuencia portadora 2~16 kHz *
0: No valido;
P06.06 Funcién de sobremodulacion . 1
1: Valido
0: Motor asincrono;
Tino d 1: Motor sincrono de iman permanente de montaje en superficie; 2:
P06.10 ipo de motor Motor sincrono de iman permanente de polos salientes 0
4: Motor monofasico
P06.11 Potencia nominal del motor 0,000~100 000,000 kw *
P06.12 Tension nominal del motor 0~1000 \ *
P06.13 Frecuencia nominal del motor 1~3000 Hz *
P06.14 Corriente nominal del motor 0,00~1000,00 A *
P06.15 | Velocidad nominal del motor 10~65 535 pm *
P06.16 Factor de potencia del motor 0,00~1,00 *
P06.17 | Numero de polos del motor 2~100 *
P06.18 Par nominal del motor 0,1~10 000,0 N-m *
P06.19 Corriente en vacio del motor 0,00~1000,00 A *
P06.20 FEM inversa del motor PM/rev 1,000~10 000,000 mV/rpm *
P06.40 Impedancia del estator 0,000~99,990 Q *
P06.41 Impedancia del rotor 0,000~99,990 Q *
P06.42 Reactancia de fuga del estator 0,000~999,990 mH *
P06.44 Reactancia principal del motor 0,00~999,90 mH *
P06.50 Reactancia del eje d del PM 0,000~1000,000 mH *
P06.51 Reactancia del eje q del PM 0,001~9 999,000 mH *
=3 Coeficiente de saturacion de la *
=3 P08.52 | reactancia del eje d del PM 0,0~100,0 %
g
Coeficiente de saturacion de *
% P06.53 la reactancia del eje q del 0,0~100,0 %
5 Ce d
orriente maxima de
% P06.54 | debilitamiento de campo d 10~400 % 100
g Corriente maxima de
g P06.55 | debilitamiento del campo q 10~400 % 100
2
P06.60 Relacion de espiras del 0,200~1,800 1,000
motor monofasico
0: Par constante; 1:
) Bomba de agua con
P06.70 | Tipo de carga ventilador; 2: Impulso; 0
3: Reservado
Intensidad de compensacion
P06.80 | del cable del motor 0~500 0
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P07.50 Compensacion de deslizamiento -500~500 % 100
P07.51 Constante del filtro de 1~10 000 % 100
compensacion de
deslizamiento
po7sp | Goeficiente de supresion de 0~10 000 % 100
Constante del filtro de supresion
° PO7.53 | de baia velocidad 1~10 000 % 100
N
Constante del filtro de supresion
g PO754 | go alte velooidad 1~10 000 % 100
[£]
Ed P75 | Gochciente de refuerzo 0~300 % 100
o
& P07.57 | Coriente minima a baja velocidad 0~300 % 50
Q
g P07.58 Coeficiente de elevacion por friccion | 0~10 000 % 100
= estatica
e P07.59 Tiempo de elevacién por friccion | 0,0~1000,0 s 0,0
estatica
P07.71 Curva VF-F1 50,0
P07.72 Curva VF-F2 50,0
0,0~3000,0 Hz
P07.73 Curva VF-F3 50,0
P07.74 Curva VF-F4 50,0
P07.75 Curva VF-V0O ]
P07.76 Curva VF-V1 *
0~10 000
P07.77 Curva VF-v2 v *
P07.78 Curva VF-V3 *
P07.79 Curva VF-v4 *
0: Fallo;
o P09.00 Accion ante pérdida de fase de | 1: Alarma; 2
o entrada 2: No valido
:‘U Deteccion de 0: No valido;
e P09.04 | perdida de fase 1: Valido 1
g de salida
o. .
O« 0: No valido;
S P09.06 Seleccion de ETR 1: Alarma; 2
o 3
[} 2: Fallo
g- 0: No se muestra el estado STO/STO1/STO2/STO3; 1: Mostrar
5] P09.49 | Seleccion de visualizacion de alarma en estado STO; 0
3 STO 2: Mostrar fallo en estado STO
[
P10.05 Numero de version del software
P10.10 Palabra de control 0~4294967295
P10.11 Valor de consigna -65535,0~65535,0
P10.15 Estado actual 0~4294967295
P10.16 Palabra de estado de fallo 1 0~4294967295
-
=4 P10.17 Palabra de estado de fallo 2 0~4294967295
m
28 P10.18 Palabra de estado de alarma 0~4294967295
5]
Q
o P10.20 Valor absoluto de la 0,0~65535,0 Hz
% frecuencia de salida
o P1021 | Frecuencia de salida _65535,0~65535,0 Hz
[7)
g P10.22 Corriente de salida 0,00~65 535,00 A
Y
P10.23 Tension de salida 0,0~65535,0 \%
P10.24 Par de salida 0,000~65 535,000 N'-m
P10.25 Tension de CC 0,0~65535,0 \%
P10.26 Temperatura del inversor 0~65535 °C
P10.27 Carga térmica del inversor 0~65535 %
26
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Capitulo 6
Clasifcar |Namerode; Funcién Rango de ajuste Unidad | Vlorde
P10.28 Carga en caliente del motor 0~65535 %
P10.30 potencia 0,000~65535,000 kw
P10.31 | Consumo de energia 0,000~4 294 967,295 KWh
P10.40 Horas de funcionamiento 0,000~4 294 967,295 h
P10.41 Numero de encendidos 0~4294967295
P10.44 | Tiempo de espera de 0,000~9999,000 s
comunicacién
P10.60 Numero de alarma actual 0~4294967295
P10.61 Numero de fallo actual 0~4294967295
P10.62 Numero de la dltima averia 0~4294967295
P10.63 Los dos primeros niimeros de fallo | 0~4294967295
-
o P10.70 Estado del terminal de entrada S 0~4294967295
m
% P10.71 Valor de entrada del terminal Al1 | -65535,000~65535,000 %
8‘ P10.72 Valor de entrada del terminal Al2 | _65535,000~65535,000 %
Q
@ P10.74 Estado de salida del terminal Y 0~4294967295
(%)
% P10.75 Valor de salida del terminal AO1 -65535,000~65535,000 %
g P10.76 Valor de salida del terminal AO2 -65535,000~65535,000 %
P10.78 Frecuencia de entrada de impulsos| 0,000~10 000,000 kHz
P10.79 Frecuencia de salida de impulsos 0,000~10 000,000 kHz
P10.80 Recuento del codificador 0~4294967295
P10.81 | Velocidad del codificador -9999,000~9999,000 Hz
P10.82 Angulo del codificador 0,0~359,9 grados
P10.90 Valor de consigna 1 -999999,000~999999,000 %
P10.91 | Valor de ajuste 2 -999999,000~999999,000 %
P10.92 | Valor de ajuste 3 -999999,000~999999,000 %
P10.98 Valor de visualizacion 1 -99999,000~99999,000
P10.99 Valor de visualizacion 2 -99999,000~99999,000
Frecuencia de salida -999999,0~999999,0
P11.10 | de fallo actual Hz 00
Corriente de -999999,00~999999,00
P11.11 | salida de fallo A 0,00
ual
P11.12 Tension de bus de fallo de -999999,0~999999.0 \ 00
corriente ’ N
Temperatura actual del -999999~999999 o
P11.13 | inversor defectuoso C 0
N P11.14 Estado actual del -999999~999999 0
N terminal S de fallo
Estado del terminal Y -999999~999999
§ P11.15 en caso de fallo de 0
Q corriente
21 Tiempo acumulado
5 P11.16 | do encendido 0,000~4 294 967,295 h 0,000
% P11.20 Frecuencia de salida de -999999,0~999999,0 He 00
o) la dltima averia '
8 P11.21 corriente de salida -999999,00~999999,00 A 0,00
de la ultima averia
p11.22 | Tension delbus -999999,0~999999,0 v 00
en la Ultima falla
Temperatura del inversor -999999~999999 o
C
P1123 de la ultima averia 0
p1124 | Estado del terminal S -999999~999999 0
de la Ultima falla
P11.25 Estado del terminal Y -999999~999999 o
de la Ultima averia
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Clasificar | Nomerode, Funcién Rango de ajuste Unidad | Valor de
Tiempo acumulado de
P11.26 | encendido desde Ia dltima 0,000~4294967,295 h 0,000
averia
p11.30 | Frecuencia de salida de -999 999,0~999 999,0 He 00
las dos primeras averias
Corriente de salida de las dos -999999,00~999999,00
: P11.31 primeras fallas A 0,00
by Tensid
ension del bus de las dos -999 999,0~999 999,0
g P11.32 primeras fallas v 00
@
o P11.33 Temperatura del inversor en -999999~999999 °C 0
% las dos primeras averias
= Estado del terminal S de las -999999~999999
% P11.34 dos primeras averias 0
2]
Estado terminal Y de las -999999~999999
P11.35 dos primeras fallas 0
P11.36 Tiempo acumulado de encendido| o 000~4294967,295 h 0,000
de las dos primeras averias
o P12.00 Parametro libre 1~ -999 999,000~999 999,000
g B ~P1219 | Parametro libre 20 0,000
3 c
2 T | P1290 | Parametro libre 91~ 999 999,000~999 999,000
= | = ,000~ .
c @ ~P1299 | parametro libre 100 0,000
P13,00 Salida del comparador 0~4294967295 0
P13.01 Salida légica 0~4294967295 0
1302 | Transformacion -999 999,000~999 999,000 0,000
Resultado de la transformacion 1
1303 | Transformacion -999 999,000~999 999,000 0,000
Resultado de la transformacion 2
Salida de una operacion -999 999,000~999 999,000
P13.10 aritmética simple 1 0,000
Operacion aritmética tnica, 2 - )~
P13.11 sa’?idas 999 999,000~999 999,000 0,000
Operacion aritmética dnica, 3 K )~
P13.12 s 999 999,000~999 999,000 0,000
Operacion aritmética unica, 4 S -
P1313 sarfidas 999 999,000~999 999,000 0,000
-
bt Operacion aritmética simple, 5 S )~
P P13.14 s 999 999,000~999 999,000 0,000
o
% P13.15 Operacion matematica: 1 salida | _ggq9 999,000~999 999,000 0,000
% P13.16 Operacion matematica 2: _999 999.000~999 999,000 0,000
5 resultado i i
= P13.17 | Salida de la operacién -999 999,000~999 999,000 0,000
g matemética 3 ! |
Q. P13.18 Salida de la operacion 999 999.000~999 999,000 0,000
g* matematica 4 i i
P13.40 Salida del comparador 1 0~1 ]
P13.41 Salida del comparador 2 0~1 ]
P13.42 Salida del comparador 3 0~1 ]
P13.43 Salida del comparador 4 0~1 ]
P13.44 Salida del comparador 5 0~1 ]
P13.45 Salida del comparador 6 0~1 ]
P13.46 Salida del comparador 7 0~1 ]
P13.47 Salida del comparador 8 0~1 ]
P13.48 | Salida del comparador 9 0~1 0
P13.50 Salida légica 1 0~1 0
P13.51 Salida logica 2 0~1 0
28
www.oyostepper.es

=
=
=]
Q.
(e}
=]

§e]
o
5
[ON
3
5}
o
=
o
17
a
@

ap EysI




uolunj sp

C
o
)
a
@
k]
o
=
[ON
3
5}
e
=
o
17

OYZYSTEPPER

Capitulo 6
Clasiicar |NoTET0Ode Funcion Rango de ajuste unisad | VESTSE
P13.60 Contador de corriente del 0~4294967295 0
temporizador 1
P13.61 Valor actual del temporizador 1 0~65535 0
P13.62 | Etapa actual del temporizador 1 | 0~16 0
P13.63 Recuento de corriente del 0~4294967295 )
_(_;_J temporizador 2
17 P13.64 | Valor actual del temporizador 2 | 0~65535 [
V)
I P13.65 | Etapa actual del temporizador 2 | 0~16 0
g_ P13.92 Valor actual de la direccion virtual 0~4294967295 0
=& P13.93 Valor actual de la direccion virtual 0~4294967295 0
3 B 2
Q
o valor actual de la direccién virtual 3| _
3 P13.94 0~4294967295 0
P13.95 Zalor actual de la direccion virtual 0~4294967295 0
P13.96 Xalor actual de la direccion virtual | 4594967205 0
P13.97 Zalor actual de la direccion virtual 0~4294967295 0
P13.98 valor actual de la direccion virtual 7| 0~4294967295 0
N
»
5 P14.01 | Resolucion del encoder 1 1~2147483647 1024
o
=3
=
8 0: Adelante; 1:
a P14.02 | Direccion del codificador 1 Avge. o 0
9
Seleccion de parametros de
P16.00 | entrada del comparador 1 0~65535 0
Seleccion del parametro de
P16.01 | comparacion del comparador 1 0~65535 0
P16.02 Configuracion del comparador 1 0
P16.03 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
comparador 1
Seleccion de parametros de
P16.04 entrada del comparador 2 0~65535 0
Seleccion del parametro de
> P16.05 | comparacion del comparador 2 0~65535 0
c
2.
Q.
D
[}
o P16.06 Configuracion del comparador 2 0
Q
(<]
V)
6:+
P16.07 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
comparador 2
Seleccion de parametros de
P16.08 | entrada del comparador 3 0~65535 0
Seleccion del parametro de
P16.09 | comparacion del comparador 3 0~65535 0
P16.10 Configuracion del comparador 3 0
P16.11 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 S 0,000
comparador 3
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Seleccion de parametros de
P16.12 | entrada del comparador 4 0~65535 o
Seleccion de parametros de
P16.13 | comparacion del comparador 4 ~65535 o
P16.14 Configuracion del comparador 4 0
6:+
P16.15 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
comparador 4
Seleccion de parametros de
P16.16 | entrada del comparador 5 0~65535 o
N Seleccion de parametros de
> P16.17 | comparacion del comparador 5 ~65535 o
c
3.
Q
j)
Q
o P16.18 Configuracion del comparador 5 0
«Q
o
Q 5=
6:#
P16.19 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
comparador 5
Seleccion de parametros de
P16.20  |entrada del comparador 6 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.21 | comparacion del comparador 6 ~65535 0
0:
1:
2:
P16.22 Configuracion del comparador 6 3 0
4:
5 =;
6:+
P16.23 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 S 0,000
comparador 6
Seleccion de parametros de
P16.24 | entrada del comparador 7 0~65535 o
Seleccion de parametros de
P16.25 | comparacion del comparador 7 ~65535 0
0:
1:
2:
P16.26 Configuracién del comparador 7 3 0
4:
5:
6:#
P16.27 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 S 0,000
comparador 7.
Seleccion de parametros de
P16.28  |entrada del comparador 8 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.29 | comparacion del comparador 8 ~65535 o
0:>;
1<
2 =;
P16.30 Configuracion del comparador 8 0
6:#+
P16.31 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 S 0,000
comparador 8
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Capitulo 6
Clasiicar |NoTEr0de Funcién Rango de ajuste univad | VESTSE
Seleccion de parametros de
P16.32 | entrada del comparador 9 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.33 ccomparacion del comparador 9 0~65535 0
P16.34 Configuracion del comparador 9 0
6:+
P16.35 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
comparador 9
P16.36 Unidad légica 1 0~65535 0
Seleccion de parametros 1
Unidad légica 1
P16.37 | Seleccion de bits de entrada 1 0~32 0
pe3g | Unidadigicat 0~65535 0
Seleccion de parametros 2
Unidad légica 1
P16.39 Seleccion de bits de entrada 2 0~32 0
p1g4o |Unidad lbgica 1 0~65535 0
Seleccion de parametros 3
Unidad légica 1
P16.41 | Seleccion de bits de entrada 3 0~32 0
0: Sin efecto;
1Y,
a . . 2:0;
[ P16.42 Unidad légica 1 3: NAND; 0
c Configuracion 1 4:NOR;
2. 5: XOR
Q.
Q
o
o 0: Sin efecto;
Q. 1Y,
8 . . 2:0;
P16.43 Unidad légica 1 3: NAND; 0
configuracion 2 4:NOR;
5: XOR
P16.44 Unidad légica 2 0~65535 0
Seleccion de parametros 1
Unidad légica 2
P16.45 | Seleccion de bits de entrada 1 0~32 0
p1e4p | Unidad logica 2 0~65535 0
Seleccion de parametros 2
Unidad légica 2
P16.47 | Seleccion de bits de entrada 2 0~32 0
pe4g | Unidadl6gica 2 0~65535 0
Seleccion de parametros 3
Unidad légica 2
P16.49 | Seleccion de bits de entrada 3 0~32 0
P16.50 Unidad légica 2 0
Configuracion 1
P16.51 Unidad légica 2 0
configuracion 2
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Fuente del ametr
P16.76 | qol soloators OO 0~65535 0
P16.77 | Ajuste del selector 1 G~16: ajuste numérico; 200~655365: o
P16.78 1Para’meetrus de destino del selector 0~65535 °
parametros de destino
P1679 |G Lol 0~65535 0
P16.80 |Ajuste del selector 2 2;;?&21:5‘8 numérico; 200~65535: 0
P16.81 ;arémetros de destino del selector 0~65535 °
parametros de destino
Selector 3: origen de
P16.82  |jos parametros 0~65535 0
P16.83 Ajuste del selector 3 2;;?&21:5@ numérico; 200~65535: o
P16.84 :arametros de destino del selector 0~65535 °
parametros de destino
- Selector 4: origen de
> P16.85  |jos parametros 0~65535 0
c
2. ' 0~16: ajuste numérico; 200~65535:
g_ P16.86 Ajuste del selector 4 direccién 0
Qo
(8‘ P16.87 Earametros de destino del selector 0~65535 °
8 parametros de destino
Selector 5: origen de
P16.88 | os parametros 0~65535 o
P16.89  |Ajuste del selector 5 G~16: ajuste numérico; 200~65535: o
P16.90 :arametros de destino del selector 0~65535 °
parametros de destino
F
1691 |fuente de parametros 0~65535 0
P1692 | Ajuste del selector 6 2;;3&2’:5‘6 numérico; 200~65535: o
P16.93 :arametros de destino del selector 0~65535 °
parametros de destino
Selector 7: origen de
P16.94 los parametros 0~65535 0
P1695 | Ajuste del selector 7 2;;3;3:5'9 numérico; 200~65535: o
P16.96 ;’arémetros de destino del selector 0~65535 °
parametros de destino
F
Pi697 | Gelecrd e 0~65535 0
P16.98 | Configuracion del selector 8 g;;g;izj:sm numérico; 200~65535: 0
piegg | Selectord ! 0~65535 o
parametros de destino
2| Prroo | IEARREGGS 0~65535 0
3 _g) P17.01 Transformacion lineal 1 X1 -999999,000~999999,000 0,000
L @
g o P17.02 Transformacion lineal 1 X2 -999999,000~999999,000 50,000
Q
E{ g P17.03 Transformacion lineal 1 Y1 -999999,000~999999,000 0,000
Q0
2 P17.04 | Transformacion lineal 1 Y2 -999999,000~999999,000 1500,000
Fuente de parametros de la
P17.05 | transformacion lineal 2 0~65535 32 o
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Capitulo 6

Clasificar

Numero de
parametros

Funcion

Rango de ajuste

Unidad

Valor de
brica

seonewsjew sauoioelado i/ L

P17.06

Transformacion lineal 2 X1

-999999,000~999999,000

0,000

P17.07

Transformacion lineal 2 X2

-999999,000~999999,000

0,000

P17.08

Transformacion lineal 2 Y1

-999999,000~999999,000

0,000

P17.09

Transformacion lineal 2 Y2

-999999,000~999999,000

0,000

P17.16

Operacion aritmética simple con 1
parametro de origen

0~65535

0

P17.17

Operacion aritmética tinica:
configuracion de 1 operacion

0: ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: Seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8: 2 elevado an;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.18

‘Operacin artmética simple con 2
parametros de origen

0~65535

P17.19

Operacion aritmética Unica:
configuracion de 2 operaciones

0: ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8:2elevado an;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.20

Operacion aritmética simple con 3
parametros de origen

0~65535

P17.21

Operacion aritmética Unica:
configuracion de 3 operaciones

0: ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8: 2 elevado a n;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.22

Operacion aritmética simple con 4
parametros de origen

0~65535

P17.23

Operacion aritmética inica:
configuracion de 4 operaciones

0: ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8:2elevado an;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia
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Fuente de 5 parametros para una
P17.24 | operacin armética tnica 0~65535 0
0:ABS;
1: Raiz cuadrada;
2: Seno;
3: Cos;
otencia 2;
otencia
: Aleatorio;
Operadén ariméfica trica: 7:NOT bita bit;
P17.25 configuracion de 5 operaciones 8: 2 elevado a n; 0
10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es
mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia
P17.26 Operacion matematica 1 0~65535 0
fuente del parametro 1
P17.27 Operaciéon matematica 1 0~65535 0
Fuente del parametro 2
p17.28 Operacion matematica 1 0~65535 0
- fuente del parametro 3
S
- 0: Sin efecto;
o 104
°
(0]
]
jo)
Q.
o
3
8 Operacion matematica 1
3 P17.29 Configuracion de la operacion 1 bit a bit; 10:f 0
D bit; 11:ANDN;
I 15:Fuente de sefial de flanco;
3 16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
=
Q
jo)
2]
0: Sin efecto;
1:4;
5: Méx.;
Operacién matematica 1 6:Min.; 7:Media; 9:Y
P17.30 Configuracion de la operacion 2 bit a bit; 10:0 bita 0
bit; 11:Y-N;
15:Restablecimiento de sefal de flanco;
16:Reorganizar los valores y reducir 8 bits
P17.31 Operacion matematica 2 0~65535 0
fuente del parametro 1
P17.32 Operaciéon matematica 2 0~65535 0
Fuente del parametro 2
P17.33 Operacion matematica 2 0~65535 0
fuente del parametro 3
34
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Operacién matematica 2
P17.34 Configuracion de la operacion 1 0
15:Fuente de sefal de flanco;
16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
Operacién matematica 2 in.; 7: Media; 9:
P17.35 Configuracién de la operacion 2 10: 0
15:Restablecimiento de sefial de flanco;
16:Reorganizar los valores y reducir 8 bits
- P17.36 Operacion matematica 3 0~65535 0
~N fuente del parametro 1
o) oo o
° P17.37 peracion malematica 0~65535 o
o] Fuente del parametro 2
Q0
o . .
5 P17.38 Operaciéon matematica 3 0~65535 0
g fuente del parametro 3
o 0: Sin efecto;
3 1
)
=
[)
3
[*N
=
Q
8 Operacion matematica 3
P17.39 Configuracion de la operacion 1 0
15:Fuente de sefal de flanco;
16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
0: Sin efecto;
1
Operacién matematica 3
P17.40 Configuracion de la operacion 2 0
15:Restablecimiento de sefial de flanco;
16:Reorganizar los valores y reducir 8 bits
P17.41 Operacion matematica 4 0~65535 0
fuente del parametro 1
p17.42 Operacion matematica 4 0~65535 0
Fuente del parametro 2
P17.43 Operaciéon matematica 4 0~65535 0
fuente del parametro 3
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0: Sin efecto;
1
3%
4,
- Operacién matematica 4 6:Min.; 7:Media; 9:Y
N P17.44 Configuracion de la operacion 1 bit a bit; 10:0 bita 0
@) bit; 11:ANDN;
8 15:Fuente de sefial de flanco;
3 16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
Q
o
=
[0]
2
5 0: Sin efecto;
- 1
()
3
[oN
=
8 4/
» .
Operacion matematica 4 6:Min.; 7:Media; 9:Y
P17.45 Configuracion de la operacion 2 bit a bit; 10:O bita 0
bit; 11:ANDN;
15:Restablecimiento de sefial de flanco;
16:Reorganizar los valores y reducir 8 bits
0:1ms; 1: 10 ms;
2:100 ms;
3:1s;
6:1h;
7:1dia;
11~26: de S1 a S16, cuando el terminal S presenta un flanco
ascendente, el contador se incrementa en 1;
27~42: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit
correspondiente sea el flanco ascendente, aumentar el
P18.00 Fuente de reloj del temporizador 1 recuento en 1; 0
51~76: de S1 a S16, cuando el terminal S esté en el
, suma 1 al recuento;
77~92: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit
correspondiente sea el flanco descendente, suma 1 al
contador;
200~3799: direccion
-
®
8 —
g 0: Parada al final de una sola ejecucion;
g P18.01 Modo de funcionamiento del 1~ 16:_ Configurar el inicio q'el siguienle cif:lg _ " . 0
o temporizador 1 Al ﬂnallzar una sola operacion, el ciclo se inicia automaticamente segin
Q el ajuste
(V]
- "
@ bit0: Activar;
3 p1802 ?Oma".doge 010nlro| del bit 1: Iniciar el recuento; bit 2: 0
S lemporizador Pausar el recuento; bit 3:
e} Borrar el recuento
=N
5
Q. P18.03 Valor de ajuste del temporizador 1 | _q~4294967295 A
o
S P18.04 Tiempo de la fase 1 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.05 Tiempo de la fase 2 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.06 Tiempo de la fase 3 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.07 Tiempo de la fase 4 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.08 Tiempo de la fase 5 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.09 Tiempo de la fase 6 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.10 Tiempo de la fase 7 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.11 Tiempo de la fase 8 del 0~4294967295 0
temporizador 1
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Capitulo 6 Capitulo 6
Clasiicar |Nimerode Funcion Rango da ajusta e || G 6.1 Parametros del grupo 01: configuracién del sistema
Numero de 5 " . Valor de
P18.12 | Tiempo de la fase 9 del 0~4294967295 0 parametro Funcién RETEPERENED Unidad | “tabrica
temporizador 1
0: Funci ient I;
P1813 | Tiempo de la fase 10 del 0~4294967295 0 1 It o paramatios. inicializacion de parémetro
temporizador 1 PO1.11 Funcionamiento del parametro distintos de PO1F.XX; 0
P18.14 | Tiempo de la fase 11 del 0~4294967295 0 2: Inicializar todos los parametros
temporizador 1
i PO1.1 ~
P18.15 :;fnmggzizl;ar f16$e 12 del 0~4294967295 o 01.13 | Establecer palabra clave 0~9999 0
. P01.14 Confirmacion de la configuracién | 0~9999 0
P18.16 Tiempo de la fase 13 del 0~4294967295 0 de Ia palabra clave
temporizador 1 )
P01.15 Introducir palabra clave 0~9999 0
P18.17 | Tiempo de la fase 14 del 0~4294967295 0 — - — — -
temporizador 1 B Funcion: Configuracion de la operacion de parametros
P18.18 :'lempo. dedla qase 15 del 0~4294967295 0 > Explicacion del principio:
emponzador Establezca P01.13 y P01.14 en el mismo numero distinto de cero, y la contrasefia establecida sera valida.
P18.19 | Tiempo de la fase 16 del 0~4294967295 0 -
temporizador 1 Ng?;ﬁgfo Funcién Rango de ajuste Unidad Vgg:ig:
0:1ms; 1: 10 ms;
2:100 ms; P01.19 Pagina del parametro 0~4 0
3:1s;
6:1h; ® Funcion: personalizar la macro con el ordenador superior
7:1 dia;
T O e o i 5 st un Tanco > Reglas de definicion: _ -
27~42: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit Modificar P01.19 para completar primero el cambio de pagina
dient 1 dent tar el . .
P18.20 Fuente de reloj del temporizador 2 "::‘!['anp‘gr;':ea ¢ 5o ¢ flanco ascendente, aumentar € 0 {n.° de parametro (numeros pares), 4294967210}
51~76: de S1.a S16, cuando el terminal S esté en el {numero de parametro siguiente, 11 (codigo de la macro de la aplicacién que se va a configurar)},
77-92: de ll):ut:irt‘: (;'451‘5'?;‘]‘?2:;3‘"3' virtual PO1.30, cuando el bit {numero del siguiente parametro, 300 (nimero del parametro que se va a modificar: P03.00)}
f:g‘eesnptgf‘die”‘e sea el flanco descendente, suma 1 al {numero de parametra siguiente, 3 (valor de configuracion de P03.00)}
N 200~3799: direccion {N.° de parametro (numeros pares), 4294967125} fin
[ee) o
& ®
a 5
9 e Funcion Rango de ajuste Unidad | VArde g
Q =1
() = @
o é 0: Parada al final de L.ln.a‘sola ej.ecL.lciOn; . P01.20 Macroprograma 0~9999 0 é’ o
So a Modo de funci iento del 1 ~ 16: Configurar el inicio del siguiente ciclo » o
Q_g [0} P1821 te;;riiagg::?namlen ©ce Al finalizar una sola operacion, el ciclo se inicia automaticamente segin 0 PO1.21 Receta 0~10000 0 fe X}
o - el ajuste [oNe]
Sa @ — " - —_ =
) 3 B Funcion: seleccionar macro de aplicacién, formula o7
kel ko] bit0: Activar; {? o
© 3 Pasbiesd . — — -
= =3 P1822 | Comando de control del Sit: Iniciar o recuente: oi. 0 » Explicacion del principio: 32
3 g temporizador 2 Borrar el recuento Una macro de aplicacion es un conjunto de parametros. Activar la macro de aplicacion correspondiente equivale a [
f_—'} o - - configurar el conjunto de parametros de dicha macro. o
2 B P1823 | Valor de ajuste del temporizador 2 | _1-4294967295 B Configure P01.20 para seleccionar la macro correspondiente; puede seleccionar dos macros al mismo tiempo. Cada @
P18.24 Tiempo de la fase 1 del 0~4294967295 0 numero de dos digitos representa una macro: los bits de las milésimas y las centésimas forman una macro, y los bits de
temporizador 2 las décimas y las unidades forman otra. Cuando cambia el valor de configuracién de P01.20 correspondiente a una
P18.25 Tiempo de la fase 2 del 0~4294967295 0 macro, se aplica la accién de configuracion de dicha macro, y cualquier pardmetro puede modificarse manualmente una
temporizador 2 vez completada la configuracion. Para obtener informacién especifica sobre las macros, consulte la
P18.26 Temporizador 2, fase 3, tiempo | 0~4294967295 0 descripcion detallada de las macros de aplicacion. Una férmula es un conjunto de conjuntos de parametros, y la accion de
configuracion de la férmula correspondiente se ejecuta cada vez que se enciende o se apaga el dispositivo.
P1827 | Tiempo de la fase 4 del 0~4294967295 0
temporizador 2 =
Numero de . " . Valor de
P1828 | Tiempo de Ia fase 5 del 0~4294967295 o parametro [FETEED REEREDENED Unidad | “taprica
temporizador 2
P18.29 ‘Teirenmgzziz Ioar fzase 6 del 0~4294967295 0 P0O1.30 Configurar terminal virtual 0~199: Ajuste del valor; 200~9999: °
femporizador Direccién
P1830 | Tiempo de la fase 7 del 0~4294967295 0 = . N . - -
temporizador 2 Funcién: configuracion del valor del terminal virtual
P1831 | Tiempo de la fase 8 del 0~4294967295 0 > o o
temporizador 2 Explicacion del principio:
P1832 | Tiempo de la fase 9 del 0~4294967295 0 El terminal virtual se utiliza como una extensién de funciones. Cuando se configura entre 0 y 199, este valor es el valor de
temporizador 2 ajuste; cuando se configura entre 200 y 9999, este ajuste es la direccion. La direccién corresponde al nimero de parametro
P18.33 Tiempo de la fase 10 del 0~4294967295 0 seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual de dicho nimero de parametro. Para obtener mas detalles
temporizador 2 sobre su uso, consulte P03.00 ~ P03.09.
P18.34 Temporizador 2, fase 11, tiempo | 0~4294967295 0
P18.35 Tiempo de la fase 12 del 0~4294967295 0
temporizador 2
P18.36 Temporizador 2, fase 13, tiempo | 0~4294967295 0
P18.37 Tiempo de la fase 14 del 0~4294967295 0
temporizador 2
P18.38 | Tiempo de la fase 15 del 0~4294967295 0
temporizador 2
P1839 | Tiempo de la fase 16 del 0-4204967295 0 .
temporizador 2
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Capitulo 6 Capitulo 6
Nimerode Funcién Rango de ajuste Unidag | Valor de
2 ) paramef fabrica
N:g‘reamgn?o Funcion Rango de ajuste Unidad Vgg;g: Vel
PO1.32 Direccion virtual 1 0~4294967295 o P01.39 Modo de comando :A:o“::ij"e‘:ie':lee":ed;?amnzz‘:°m”ﬂ"“';°|é51: 0
po133 Direccién virtual 2 0-4294967295 0 B Funcion: Seleccionar el modo de comando
P01.34 Direccién virtual 3 0~4294967295 0 » Explicacion del principio:
PO1.35 Direccion virtual 4 0-4294957295 El modo de comando determina el origen del comando. El modo de origen de comando Unico especifica un origen con un
: ireccion virtual o numero de indice, mientras que el modo de origen de comandos mdiltiples permite especificar varios origenes en binario.
P01.36 Direccion virtual 5 0~4294967295 P Para obtener mas detalles sobre su uso, consulte P03.00 ~ P03.09.
P01.37 Direccion virtual 6 0~4294967295 0 Namero de Funcion Rango de ajuste U] De fabrica
parametro Valor
P01.38 Direccion virtual 7 0~4294967295 . . 0 0: Reservado; 1: MODBUS
2 a P01.40 Protocolo de comunicacion RTU; 1
2~6: Reservado
> o N = L - s | b Ao o o
EXle(?aClOl:\’deI principio: . L. . - . L, . . N = TUTTCIOT. - STIETTIOTNTET ProtoTUIU UT COTTTUTTITATTIOTT {SUTU auTTme ViVDDU S IR T )
La direccion de comunicacion virtual se utiliza como ampliacion de funciones. Cuando se envian o reciben datos de
comunicacion de 16 bits distintos del nimero de parametro a través del ordenador superior, este valor es la direccion real e - ——— - Valor de
del ordenador superior (la direccion del ordenador superior se convierte a decimal y se le suma 1), y el valor parametro IRURED ango de ajuste WisEd) || et
correspondiente de la direccion virtual hace referencia a P13.92 ~ P13.98. Valor
» Por ejemplo: utilizando la direccién de comunicacion del variador BD600 como ordenador superior para controlar el PO1.41 Direccion 0~247 1
arranque, la parada, el ajuste de la frecuencia y la lectura de la frecuencia de salida del variador H1.
Direccion de comunicacion y datos del BD600 =_ECuncion: Ajustar la direccion local del variador
Direccion de comunicacion Datos de comunicacion Numero de 42 i i De féabrica
Fi Rango de ajuste Unidad
- paramelro uncion g Jl nidac Valor
1000H Comando de control: 0001H: marcha adelante; 0006H: parada con desaceleracion
0: 2400;
3000H Frecuencia de ajuste (0~10000, correspondiente a 0O~frecuencia maxima) 1: 4800;
) - 2: 9600;
g by
3001H Lectura de la frecuencia de salida Pot42 Velocidad de transmision 3: 19 200; P ®
Configuracion del parametro H1 gﬁg ggg;ewado
Numero de parametro Funcion Valor de ajuste 0: Sin B
= P01.43 | Comprobacion de paridad comprobacion; 0 =
® P01.32 Direccién virtual 1 4097 1: comprobacion ®
o par; - o
3 P01.33 Direccion virtual 2 12289 ﬁ;‘C;mprobaclon 3
w . w
So P01.34 Direccion virtual 3 12290 P01.44 | Bit de datos 7~8 bits 8 So
] ]
o 2 P02.10 Fuente del valor de consigna 1 5 P01.45 | Bitde parada 0,0~2,0 bit 1,0 a @
=3 — " = - o3
) P03.00 Fuente de la orden de arranque 2 2 _Euncion: Configuracion funcional del puerto o3
co > g.
7 P12.00 Parametro libre 1 100,000 7 - 3
32 WiEDEs Funcién Rango de ajuste Unidad | Defébrica 32
o8 . . parametro Valor Q
So P12.02 Parametro libre 3 1,000 @
o P01.46 Tiempo de retardo de comunicacion | 0~100 ms 3 o
@ P12.06 Parametro libre 7 16,000 @
1207 paramatro lbre 8 100,000 ® Funcién: Ajusta el tiempo de retardo de comunicacion y sugiere el rango de ajuste
3 ‘arametro libre A N . e . N
del tiempo de espera de comunicacion del ordenador principal: 200 ms-1000 ms
P16.76 Fuente del parametro del selector 1 1201 =
Nimero do Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
P16.77 Ajuste del selector 1 1392 parametro fabrica
Valor
P16.78 Parametros de destino del selector 1 291 P01.47 modo decimal del parametro 0~123 0
P16.79 Origen de los parametros del selector 2 1315 . .
® Funcion: seleccionar el modo de comando
P16.80 Ajuste del selector 2 0

» Explicacion del principio:
P16.81 Parametros de destino del selector 2 290 El modo de punto decimal del parametro solo afecta a la comunicacion;
modifica el valor del pardmetro durante la comunicacion.
» | os digitos decimales de P01.47 corresponden a los parametros con tres decimales:
P16.83 Ajuste del selector 3 0 0: el decimal permanece sin cambios; 1: el decimal pasa a ser dos; 2: el decimal pasa a ser uno;
3: no hay decimal.
» | a posicién de las decenas de P01.47 corresponde a los parametros con dos decimales:
P17.26 Fuente del pardmetro de la operacién matemética 1 1 1393 0: el decimal no cambia; 1: el decimal pasa a ser uno; 2: no hay decimal.
» |a decena de P01.47 corresponde a un parametro con un decimal:
0: el decimal no cambia; 1: no hay decimal.
P17.29 Operacion matematica 1: configuracion de la operacion 1 4 » Por ejemplo: P02.51 = 30,000 s cuando P01.47 = 000 y los datos leidos del puerto serie son 30 000;
cuando P01.47 = 001, los datos leidos en el puerto serie son 3000; cuando P01.47 = 002, los datos leidos en el puerto

P16.82 Origen de los parametros del selector 3 1316

P16.84 Parametros de destino del selector 3 1394

P17.27 Operacion matematica: 1 parametro, fuente 2 1200

P17.31 Operaciéon matematica 2, fuente de parametros 1 1020 ' A
serie son 300; cuando P01.47 = 003, los datos leidos en el puerto serie son 30.
P17.32 Operacién matematica: 2 parametros, fuente 2 127 » Por ejemplo: P06.44 = 43,66 cuando P01.47 = 000, los datos leidos en el puerto serie son 4366;
P17.34 Operacion matematica 2, configuracion de la operacion 1 3 cuando P01.47 = 010, los datos leidos en el puerto serie son 436; cuando P01.47 = 020, los datos leidos en el puerto serie son 43
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Capitulo 6 Capitulo 6
it Funcién Rango de ajuste Unidad | Velorde 6.2 Parametros del grupo 02: configuracion del canal

PO1.63 Fuente de ajuste del teclado 0: Ajuste numérico del teclado (P02.92); 1: Ajuste 1

mediante potenciémetro del teclado

= Funcién: Establecer la fuente de configuracion del teclado
¥ Explicacién del principio: *
Seleccione la fuente del valor de configuracién del teclado: configuracién numérica (P02.92) o potenciémetro del teclado. Varias velocidades 0 0
Cuando se selecciona la configuracién mediante el potenciémetro del teclado, P02.92 conservara los datos actuales de Varias velocidades 1 1
configuracion del potenciémetro; a continuacion, seleccione la configuracién numérica del teclado y ajuste la frecuencia Varias velocidades 2 2 O
segun los datos de configuracion anteriores del potenciémetro. Varias velocidades 3 e)
Numero de B Rango de ajuste Unidad Valor de Var?as velocidades 4 4 O
parametro fabrica Varias velocidades 5 5 O
Valor Varias velocidades 6 6
0: Siempre 0; Varias velgcwdades 7 7 O
e ' Multivelocidad 8 8 O
1: Siempre 1; Multivelocidad 9 90
2: Parado; Multivelocidad 10 04
3: En marcha; Multivelocidad 11 11
P01.66 Teclado M Fuente de luz 4: Fallo; 5 Varias velocidades 20
5: Advertencia; 12 1830
) Multivelocidad 13 14
6: Marcha atrés; Multivelocidad 14 15
7: Listo; Multivelocidad 15 @)
64: Estado STO; O
100 ~ 9999: Direccion O
POLET | Gelicdmdomt 01 0 ©

Funcion Selecciona la - v

¥ Explicacion del principio:

Si el valor establecido de la luz del teclado M es mayor o igual a 100 (modo de direccion), la direccién corresponde al P02.26 PQ.27
numero del parametro seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual de dicho pardmetro. La posicion
del bit de la luz del teclado M se establece mediante la seleccion de bits. Cuando la fuente del terminal tiene una direccion Y 4
o} comprendida entre 100 y 9999, la configuracién del bit es valida. Si el valor de configuracién de la luz del teclado M es p— R = o kel
o inferior a 100 (modo no por direccién), no es necesario configurar el bit de la luz del teclado M. La descripcion de la * 0 o
O funcién de la fuente del terminal es la siguiente: 'O @
3 — Teclado Al1 de o FL+ F2 20 3
g Valor de Funcién Descripcion varias 0 g;:gom* 3 o f—_D;
8y configuracién velocidades 25 4 o &%
a®n ; A2 - a®n
) g 0 Siempre 0 Luz «M» del teclado apagada 3 o Valor maximo (F1, F2) 5 O Frecuencia ra ) g
T ; i va“’rd"gq Valgr minimo (F1, F2) 6 Valor medio desalto v o0
29 1 Siempre 1 Luz del teclado M encendida Comunicacién 5 O cdP$igN: i ' Q consigna 298
c o : c o
=1 8 2 Parado En estado de parada, la luz M del teclado esta encendida O = g
o5 PID (F1, F2) 80 =y
g () 3 En funcionamiento En el estado de funcionamiento, el indicador «M» del teclado esta encendido 5 (]
8 4 Averia En estado de fallo, el indicador «M» del teclado esta encendido * 8
5 Alarma En estado de alarma, el indicador «M» del teclado esta encendido Teclado de varias 0 *
. e g . . N velocidades Al 1 F1 Iy
6 Marcha atras En el modo de marcha atras, el indicador luminoso «M» del teclado esta encendido O
A2 20y 2 0
7 Listo En el estado de listo, el indicador «M» del teclado esta encendido 3 O Valor de consigpa 2 2 O
P10.91 F1
. . . 3
64 Estado STO En el estado STO, el indicador «M» del teclado esta encendido Comunicacion 5 o Flr2 Ne)
100~9999 Direccion Selecciona el parametro como fuente de salida de la luz «M» del teclado F1* F2/100 O
Valor maximo (F1, F2) 5 o)
, Teclado de varias 0 Valor minimo (F1, F2) 6
e Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde Jelocidades Al 0 Valor medio (F1, F2) 7 8
F2
A2 2
Tor 3 del PID
P01.68 Fuente del valor de visualizacién 1| 0~9999 1011 3 o e "22 ° 0
0 (£ En DN
P01.69 Fuente del valor de visualizacién 2 [ 0~9999 1091 Comunicacion 5 o
Euncion: Configurar a fuente del valor de visualizacion *
¥ Explicacion del principio: P02.12

Configure la fuente del valor de visualizacion; la fuente es el nimero de parametro, y el valor del nimero de parametro
correspondiente se introduce en P10.98 y P10.99 para que se utilice como la visualizacién de monitorizacién
correspondiente del teclado. Consulte la descripcién del teclado para obtener mas detalles.

Los valores de visualizaciéon 1y 2 del teclado se pueden seleccionar de forma flexible; el valor de fabrica muestra el
valor de consigna y el valor de consigna 2. Si se desea seleccionar la visualizacion de otros datos de estado, configure
P01.68 y P01.69 con el nimero de parametro correspondiente; por ejemplo: para que el teclado muestre el tiempo de
aceleracion 0 y el tiempo de aceleracion 1, debe configurar los parametros P01.68 = 250 y P01.69 = 251; en ese
momento, el dato del valor de visualizacién 1 del teclado sera el tiempo de aceleracion 0, y el dato del valor de
visualizacién 2 sera el tiempo de aceleracion 1.

Figura 6-2-1 Fuente del valor de consigna y configuracion del canal
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OYZYSTEPPER

Capitulo 6
NG d 5
B e Funcion Rango de ajuste Unidag | Valorde

P02.00 | Fuente de varias velocidades 0~11111111 0
Unidades: S1;

P02.01 Fuente del tiempo de aceleracion Decenas: S2; 0
Centenas: S3;

P02.02 Fuente del tiempo de desaceleracion - 0

Origen de la orden incremental ; ’ .
P02.03 (ARRIBA) Unidades: Teclado; o
Decenas: Comunicacion;

Centenas: S1; Miles: S2;
Origen del comando de

P02.04 decremento (DOWN) 0

= Funcién: Seleccionar origen de comando

» P02.00: Fuente de velocidades muiltiples; seleccione el terminal externo correspondiente;
consulte P02.30 ~ P02.45 para velocidades mdiltiples de 0 a 15.

» P02.01: Fuente del tiempo de aceleracion; seleccione el terminal externo correspondiente. Para el
tiempo de aceleracion, consulte P02.50 ~ P02.65.

» P02.02: Fuente del tiempo de desaceleracion; seleccione el terminal externo correspondiente;
consulte P02.70 ~ P02.85 para el tiempo de desaceleracion.
¥ P02.03: Fuente de la instruccion incremental (UP); seleccione la fuente correspondiente.
¥ P02.04: Fuente de la instruccion de disminucion (DOWN); seleccione la fuente correspondiente. Consulte
P02.26 ~ P02.28 para los parametros de UP/DOWN.

® Ejemplo: Seleccionar S2, S3 y S4 como terminales externos efectivos para controlar la velocidad en 8 etapas:

Paso 1: Seleccionar S2, S3 y S4 como terminales de velocidad mdltiple; P02.00 se ajusta a 1110;

Paso 2: Controle S2, S3 y S4 para cambiar entre las velocidades multiples; la relacion

correspondiente entre las 8 velocidades muiltiples es la siguiente:

sS4 S3 S2 Velocidad multiple efectiva
0 0 0 Varias velocidades 0
0 0 1 Varias velocidades 1
0 1 0 Varias velocidades 2
0 1 1 Varias velocidades 3
1 0 0 Varias velocidades 4
1 0 1 Multivelocidad 5
1 1 0 Varias velocidades 6
1 1 1 Varias velocidades 7
N;r:rzrrg g& Funcién Rango de ajuste Unidad V{z_;lg;ig:
P0210 |Fuente del valor de consigna 1| & fectado, o
: Mul 3
P02.11 i 20A1; 0
Fuente del valor de consigna 2 3 AR

5: Comunicacion;
9: Entrada de impulsos;
P02.12  [Fuente del valor de consigna 3 200 ~ 9999: Direccion 0

= Funcién: Seleccionar la fuente del valor de consigna

» Consulte P01.63 para el valor de configuracién del teclado

» El valor de configuracién de la comunicacion se escribe en P02.90 a través de la comunicacion.

» Cuando el valor de configuracion esta entre 200 y 9999, este valor es la direccion. La direccion corresponde al nimero de
parametro seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual de dicho nimero de parametro.
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Capitulo 6
NG d A
',J,'a",gﬁe‘?o Funcién Rango de ajuste Unidad Vqlg;igae
0:F1;
Seleccion de la relacion del 1:F2;

P0213  |oanald 2. F1+F2; 0
3:F1-F2;
4F1*F2/100;
5:Valor maximo (F1, F2); 6:Valor
minimo (F1, F2); 7:Valor medio (F1,

- - F2); 8:PID (F1, F2)
P02.14 ggrlfa?chon de la relacion del 0

B Funcion: Selecciona para configurar la relacién entre canales

» Explicacién del principio:

En la configuracién de la relacién entre canales, seleccione 0 para elegir el valor de ajuste del canal F1; seleccione 1 para

elegir el valor de ajuste del canal F2; seleccione 2 para elegir la suma de los valores de ajuste de los canales F1y F2;
seleccione 3 para elegir la diferencia entre los valores de ajuste de los canales F1y F2; seleccione 4 para elegir el
producto de los valores de ajuste de los canales F1y F2 dividido por 100; Establezca el valor 5 para seleccionar el valor
maximo entre F1 y F2; establezca el valor 6 para seleccionar el valor minimo entre F1y F2; establezca el valor 7 para
seleccionar el valor medio de F1 y F2; establezca el valor 8 para seleccionar el control PID (F1 es el valor de consigna y

F2 es la retroalimentacion).

N;Q,Zﬁedtfo Funcién Rango de ajuste Unidad Vfglgrrig:

P02.18 Valor maximo de ajuste 50,000
0,000~99 999,000

P02.19 Valor minimo de ajuste 0,000

" Fung - -

¥ Explicacién del principio:

Limita el rango de ajuste a [P02.19, P02.18]. Cuando cada fuente de ajuste se expresa en unidades de %, el valor de ajuste
maximo (P02.18) representa el 100 %, que se basa en el valor de ajuste maximo. La frecuencia de salida es menor o igual que

el limite superior de frecuencia del motor P05.08.

P02.22 Punto de inicio de la
frecuencia de evitacion 2

P02.23 Punto de parada de la
frecuencia de evitacion 2

Ntmero de » i i T
parametro Funcion Rango de ajuste Unidad alglfic:
P02.20 Punto de inicio de la
frecuencia a evitar 1
P02.21 Punto final de la frecuencia a
evitar 1 -1000,000~1000,000 % 0,000

B Funcion: Ajustar la frecuencia de evitacién

¥ Explicacion del principio:

La frecuencia ajustada del variador se proporciona de forma discontinua dentro del rango de frecuencia de evitacion, tal y

como se muestra en la figura 6-2-2.

Frecuencia de salida A
P02.23
A“ Frecuencia de evitacion 2
P02.22
A \J
Tiempa,.
Ll
P02.21
Frecuencia de evitacion 1 A y 0220
A
Figura 6-2-2 Frecuencia de evitaciéon
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Capitulo 6 Capitulo 6
o Funcién Rango de ajuste Unidad | Valor de oo Funcién Rango de ajuste Unidad | Valorde
P02.24 Frecuencia de avance -1000,000~1000,000 % 10,000 P02.50 | Tiempo de aceleracién 0
® Funcién: Ajusta la frecuencia de avance lento como porcentaje del valor maximo establecido en P02.18. P0251 | Tiempo de aceleracion 1
Para el comando de avance lento, véase P03.03 P0252 | Tiempo de aceleracion 2
a P02.53 Tiempo de aceleracion 3
N e Funcién Rango de ajuste Unidad | Valor de
P02.54 Tiempo de aceleracion 4
Aumento y disminucién
P02.55 Tiempo de aceleracion 5
ARRIBA / ABAJO
Po226 | ) -100,0~100,0 % 02
Frecuencia de paso P02.56 Tiempo de aceleracion 6
Aumentar y disminuir (ARRIBA /| 0: Sin memoria; PO2S7_ [Tiompo do aceloraién 7 0,050~3600,000 *
ABAJO) 1: Solo memoria de apagado; 2: Solo P02.58 Tiempo de aceleracién 8 ' ' °
po2.27 seleccion de memoria m.emona f’e parada; 8
3: Memoria tanto de apagado como de parada P02.59 Tiempo de aceleracién 9
F ia d leracio ! i6
P0228  |desacaloracion oo -1000,000~1000,000 % 0,000 P02.60 | Tiempo de aceleracién 10
. . . P02.61 Tiempo de aceleracion 11
B Funcién: Seleccionar la funcién SUBIR / BAJAR
P02.62 Tiempo de aceleracion 12
» Explicacion del principio:
. ~ ) ’ ) A . ’ ) P02.63 | Ti leracion 1
Cuando se activa la sefial, el ajuste de frecuencia del variador aumenta o disminuye en una unidad. Si se mantiene iempo de aceleracion 13
pulsado el interruptor, la frecuencia aumentara o disminuira rapidamente durante un tiempo determinado y, a P02.64 |Tiempo de aceleracién 14
continuacién, aumentara o disminuira de forma uniforme. Consulte P02.03 ~ P02.04 para la seleccion de la sefial N N
- . P02.65 Tiempo de aceleracién 15
ARRIBA/ABAJO. P02.28 solo se utiliza para borrar los resultados de ARRIBA/ABAJO. Los datos no tienen un
—_— . R Funcion: racion
significado intuitivo tras la estandarizacion.
a ® Explicacion del principio:
e S i | Vi g o on

Como se muestra en la figura 6-2-3, el tiempo de aceleracion se refiere al tiempo necesario para acelerar desde 0 Hz
hasta la frecuencia del motor P06.13.

P02.30 Multivelocidad 0

o} k]
o} P0231  |Multivelocidad 1 \ )
o . . o
3 P02.32  [Multivelocidad 2 Frecuencia de salida 3
2 P06.13 o
o P0233 | Multivelocidad 3 &%
] @ o
= 8‘ P02.34 | Multivelocidad 4 & 8‘
D P02.35  |Multivelocidad 5 o3
Q. Q.
[<ireN c o
=5 P02.36  |Multivelocidad 6 22
[e)
o8 &
= P02.37 | Multivelocidad 7 >
o -1000,000~1000,000 % 0,000 o
@ P02.38  |Multivelocidad 8 ‘ — @
P -
| lem|
P0239 | Multivelocidad 9 ; ” ) ! empo
Tiempo de aceleracién Tiempo de

P0240 | Multivelocidad 10 desaceleracion

P02.41 Multivelocidad 11 Figura 6-2-3 Aceleracion y desaceleracion

P0242  [Multivelocidad 12

iveloci Numero d .
P0243  |Multivelocidad 13 A Funcion Rango de ajuste unided | “Boree
P02.44 | Multivelocidad 14
P02.66 Tiempo de aceleracion en modo | 0,050~3600,000 s 5,000
P02.45 |15 velocidades JOG

B Funcion: Ajustar el tiempo de aceleracién del modo JOG

" Fungion o - -
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Capitulo 6 Capitulo 6
Numero de ; Valor de
— - Funcién Rango de ajuste Unidad 4brica
g:‘.%ﬁgt?o Funcién Rango de ajuste Unidad V;'gr'ig: parametro e
P02.86 Tiempo de desaceleracion en 0,050~3600,000 s 5,000
P02.68 Tiempo de aceleracion dela curva S 1 modo paso a paso
0,000~100,000 % 0,000 - - ~
P02.69 | Tiempo de aceleracion dela curva § 2 P02.87 | Tiempo de desaceleracion de 0,050~3600,000 s 5,000
seguridad
[ o S B Funcion: Ajustar el tiempo de desaceleracion en modo «Jog» y el tiempo de
» L L desaceleracion de seguridad (para el comando «Jog», véase P03.03; para el
Explicacion del principio: comando de parada de seguridad, véase P03.06)
La curva S se utiliza en aplicaciones que requieren un arranque o una parada suaves, como ascensores, cintas
transportadoras, etc. Nota: Cuando P02.68 y P02.89 no son 0, se aplican la aceleracion y la desaceleracion de la curva NimEmaE - Valor de
S. parametro Funcién Rango de ajuste Unidad Tabrica
P02.88 Tiempo de desaceleracion de la curva
S1 0,000~100,000 % 0,000
P02.89 | Tiempo de desaceleracion delacurva S
2
Frecuencia de salida Funcion: Ajustar el tiempo de desaceleracion de la curva S (véanse P02.68 y P02.69)
. G Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
P02.90  [Valor de consigna de -1000,000~1000,000 % 0,000
/ comunicacion
4 P02.91 Comando de comunicacion 0~4294967295 0
P02.92 | Valor de ajuste del teclado -1000,000~1000,000 % 100,000
P02.93 Comando de teclado 0~4294967295 0
£ B Funcion: enlace entre el comando de control y el valor de consigna; no es necesario configurarlo en
P02.69 P02.88 P02.89 Hora circunstancias normales: se puede utilizar para visualizar
o} k]
[ [
o Tabla 6-2-2 Tabla de palabras de control de comandos o
3 3
@ Figura 6-2-4 Aceleracion y desaceleracion en curva S s @
o Palabra de comando (bit) Definicion oo
] @ o
feN "] u . . [e N7}
@9 N‘;?ri',?.é’{?o Funcién Rango de ajuste Unidad ",2'{,’33; 0 Inicio ®9
[Sa=2 T
i ]
g s P0270 | Tiempo de desaceleracion 0 ! Invertir g 3
8o P0271 | Tiempo de desaceleracion 1 2 Iniciar marcha atras o
S 9
g P02.72 | Tiempo de desaceleracion 2 3 Joc o
P02.73 | Tiempo de desaceleracion 3 4 Parar
P02.74 | Tiempo de desaceleracion 4 5 Parada de emergencia
P02.75 | Tiempo de desaceleracion 5 6 Parada segura
P02.76 | Tiempo de desaceleracion 6 7 Reinicio
P02.77 Tiempo de desaceleracion 7 ol -
0,050~3600,000 s * 9 Autoaprendizaje de parametros
P02.78 Tiempo de desaceleracion 8 10 Disparo
P02.79 Tiempo de desaceleracion 9
1" Pausa
P02.80  [Tiempo de desaceleracion 10 -
13 ARRIBA (incremental)
P02.81 | Tiempo de desaceleracion 11 -
14 ABAJO (decreciente)
P02.82 Tiempo de desaceleracion 12
P02.83 Tiempo de desaceleracion 13
P02.84 | Tiempo de desaceleracion 14
P02.85 | Tiempo de desaceleracion 15
" Funcion: A . n
¥ Explicacion del principio:
Tal y como se muestra en la figura 6-2-3, el tiempo de desaceleracion se refiere al tiempo necesario para
desacelerar desde la frecuencia del motor P06.13 hasta 0 Hz.
47 48
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Capitulo 6 Capitulo 6
6.3 Parametros del grupo 03: entrada y salida de « » Nimerode — Rango de ajuste Unicaa | Vaorde
Nime a
Ba;ﬁ;’& Funcién Rango de ajuste unidad | “Bores P0320 | TipoSt Un digito: 0: Légica positiva
5 1: Logica inversa
P03.00 | Origen de la orden de arranque 0 ~ 4294967295 B ) 1 P03.21 | TipoS2 2: Flanco ascendente
Modo de fuente de comando unica (P01.39 = 0): 0: Sin X
Inicio de marcha atras efecto: P03.22 Tipo S3 3: Flanco descendente
P03.01 Origen del comando de marcha 1 tecla‘do 0 Decena: 1: Conmutacion de flanco ascendente
atra’gs 2 comuni;:acién; P03.23 Tipo S4 2: Conmutacion por flanco descendente
Marcha atras 3:51; 0324 o Posicion de las centenas: 1: La sefal de flanco no se borra o
P03.02 ? 482 0 - ipo S5 por otras sefiales de flanco Posicion de las
O"Qe" del comando de marcha P03.25 Tioo S6 milésimas: 1: La sefial de flanco no se borra
aude 17 ~ 32: Los bits 0 ~ 15 de P01.30 - ” porla sefial de parada
P03.03 Origen del comando JOG 1 P03.26 Tipo S7
P03.04 Origen del comando de parada ‘Moldzde fuente de comandos muiltiples (P01.39 = 1): bit 0: 0 P03.27 Tipo S8
leclado;
pogos | Aarcamiento lbre bit 1: Comunicacion; bit 2: $1; 0 ® Funcion: Ajustar el tiempo de aceleracién de la curva S
Origen del comando de marcha bit3: §2;
atras » Explicacion del principio:
Parada de seguridad bit16~bit31: Los bits 0~15 de P01.30 Un bit: 0: légica positiva; el nivel alto es el estado valido, el nivel bajo es el estado no valido; 1:
P03.06 Origen del comando de marcha 0 légica inversa; el nivel alto es el estado no valido, el nivel bajo es el estado
atras valido; 2: flanco ascendente; el flanco ascendente es valido;
P03.07 Fuente de la orden de reinicio 1 3: Flanco descendente; el flanco descendente es valido.
Posicion de las decenas: 1: tecla «ping-pong» de
P03.08 Fuente del comando de fallo 0 flanco ascendente; 2: conmutacion en
W Funcion: Selecciona la fuente de|comando (cuando se selecciona el teclado como fuente de coman el flanco descendente.
f@g'%mﬁﬂ%yﬁ@‘mm Rfttds, de avance paso a paso y de parada libre se derivan todos de la tecla © La posicién de las decenas puede controlar la sefial de flanco y actuar como botén de reinicio para controlar el inicio y la

parada. Posicién de las centenas: 1: la sefial de flanco no se borra con otras sefiales de flanco;
Posicién de las mil: 1: La sefial de flanco no se borra con la sefial de parada.
» Modo de dos hilos 1:

Este modo es el modo de dos hilos mas utilizado, que combina la habilitacién y la direccién en una sola
sefial. Las sefiales de los interruptores K1 y K2 determinan la rotacion hacia delante y hacia atras del motor.

izoda M
Za6a-vr)

= -

¥ Comando de inversion: se invierte el valor de consigna.

¥ Comando de avance paso a paso: funcion de avance paso a paso. Su prioridad es mayor que la del comando de
arranque y menor que la del comando de parada.

» Parada de seguridad: se detiene segun el tiempo de desaceleracion de seguridad (P02.87). Su prioridad es mayor que la Tabla 6-3-1
del comando de parada y menor que la del comando de parada libre.

¥ Comando de fallo: envia una sefial de fallo y el variador se detiene libremente. Numero de parametro | Valorde | Nota I

. . " . . . . ey
¥ Comando de pausa: el variador se detiene libremente, pero el bit de funcionamiento de la palabra de estado permanece ajuste 3‘
activo. P03.00 3 La fuente de la orden de arranque es S1 Q
> Explicacion del principio: - ) . P03.01 4 La fuente del comando de arranque en marcha atras es S2 8

P01.39 = 0 corresponde al modo de fuente de comando Unica; los comandos P03.00 a P03.09 seleccionan una unica " — —

. P, i 4. h. . ‘s N _ P03.20 0 Eltipo de S1 es légica positiva [}
fuente, con el nimero de indice 0: sin efecto; 1: teclado; 2: comunicacion, etc. Por ejemplo, cuando P03.00 = 3, el )
comando de inicio proviene de S1. El funcionamiento del ordenador central requiere seleccionar la comunicacion, y la - = =

al provi ' S1. | a y Kiko P0321 K1 K2 Comando de || £3
funcién de comando Unico esta activa. 1 s1 (Adelante) f i 3o
P01.39 = 0 Modo de fuente de comando nico.  ———— - ‘ funcionamiento =
; OFF OFF Parar =No
v ——— S2(Marcha atras) COM )
N.° de indice 32-17 16 15 14 1312 1110 9876 54 32 1 0 OFF ON Marcha atras 5
s ON OFF Marcha adelante @
3
5o ¢ ON OoN Parar
bits 0-15 del t I virtual P01.30 8 —3=
|15'|§4|13‘1e2|e1';"“_"_é V-‘Iglitl3l2l1 ol st [s13 |s12 |st1 [sto [s9 |ss [ &7 |6 |s5 (4 [s3 |s2 |t |8 § é . TabEe=3
5 g » Modo de dos hilos 2:
La habilitacion esta separada de la direccion. En este modo, K1 es el terminal de habilitacion de marcha, y la direccion
viene determinada por K2.
Figura 6-3-1 Modo de fuente de comando tnico Tabla 6-3-2
P01.39 = 1 corresponde al modo de fuente de comando muiltiple; los comandos P03.00 ~ P03.09 pueden Ntmero de parametro Valor de Nota
seleccionar varias fuentes; configure el bit de seleccion bit0: teclado, bit1: comunicacion, Por ejemplo, )
cuando P03.00 = 7 (binario 111), hay tres formas de iniciar la fuente de comando, ajuste
que son el teclado, la comunicacién y S1. Para que el ordenador central funcione, es necesario seleccionar la P03.00 3 La fuente de la orden de arranque es S1
comunicacion, y la funcién de comandos multiples queda activada. £03.02 4 L fuente de la orden de marcha atrs es S2
PO1.39 =1 Modo de fuente de Gltipl - — —
: : : P03.20 0 El tipo de S1 es légica positiva
bit 31-16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 Po3.21 0 Eltipo S2 es de logica positiva
o
3 K1 K2 Comando de
2 . X
2 =
bits 0-15 del terminal virtual P01.30 8 3 funcionamiento
115[14[13[12[11].......|514[3]2]1]0] St | S13 | S12 | 811|810 | 9 | S8 | ST | S6 | S5 | S4 | S8 | S2 | S g | B ik OFF OFF Parar
)
S$1 (Marcha) OFF ON Parar
ON OFF Adelante
S2 (adelante/atras) COM -
Figura 6-3-2 Modo de fuente de comandos muUltiples ON ON Marcha alrds
Tabla 6-3-4
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» Modo de control de tres hilos 1:
Este modo define SB2 como un terminal de habilitacion; la orden de marcha se genera mediante SB1 o SB3 y, al mismo tiempo,
controla el sentido de marcha. Funcionamiento del inversor: SB2 se encuentra en estado cerrado, y el terminal SB1 o SB2
genera una sefial de flanco ascendente para controlar el funcionamiento y el sentido de marcha del inversor; cuando el inversor
se detiene, es necesario desconectar el terminal SB2 para completar la parada.

Tabla 6-3-3
Numero de parametro | Valorde | Nota
ajuste

P03.00 3 La fuente de la orden de arranque es S1
P03.01 5 El origen del comando de arranque en marcha atras es S3
P03.04 4 El origen del comando de parada es S2
P03.20 2 El tipo de S1 es flanco ascendente
P03.21 1 El tipo S2 es de logica inversa

T P03.22 2 El tipo S3 es de flanco ascendente

S1 (Adelante) SB1 SB2 SB3 | Comando de

funcionamiento

S2 (activar)
I 0 — Parar

S3 (Inverso) 1 — Adelante
com —— 1 B PY'7S

Tabla 6-3-5

» Modo de control de tres hilos 2:
Este modo define SB2 como un terminal de habilitacion; la orden de marcha se genera mediante el botén SB1 y la
orden de direccion se controla mediante el interruptor K. Cuando el variador esta en marcha, el terminal SB2
debe estar en estado cerrado. El terminal SB1 genera una sefial de flanco ascendente. El inversor comienza a funcionar. El
estado del interruptor K determina el sentido de marcha. Cuando el inversor se detiene, es necesario desconectar el terminal
SB2 para completar la parada.

Tabla 6-3-4
Numero de parametro | Valorde | Nota
ajuste
P03.00 3 La fuente de la orden de arranque es S1
P03.02 5 La fuente del comando de marcha atras es S3
P03.04 4 El origen de la orden de parada es S2
P03.20 2 El tipo de comando del terminal S1 es flanco ascendente
P03.21 1 El tipo de comando del terminal S2 es de légica inversa
P03.22 0 El tipo de comando del terminal S3 es de légica positiva
$1 (Marcha) SB1 SB2 K Comando de
funcionamiento
$S2 (Habilitar) — 0 — Alto
—
—— | 53 (adelante/atras) 1 gPAGAD Adelanta
Com 1 ENCEND| Marcha atras
IDO

Gréfico 6-3-6
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Capitulo 6
Numero de an i _ Val
parametro Funcién Rango de ajuste Unidad ;gf"‘_g:
P03.28 S Filtrado de entrada 1~16 4
0: Siempre activado;
1: Es necesario volver a habilitarla tras el encendido;
2: Es necesario volver a activarla tras una parada libre o una
P03.29 Modo de habilitacién de la sefial | parada de seguridad; 3: Es necesario volver a activarla tras el 0
de arranque encendido,
una parada libre o una parada de seguridad.
|=_Funcion: controla el efecto de Id entrada del terminal S v el modo de activacion

¥ Filtrado de la entrada S: la sefal de entrada S se filtra; cuanto mayor sea el valor del parametro, mas evidente
sera el efecto de filtrado.
» Modo de activacion de la sefial de arranque: cuando la orden de arranque procede del terminal externo, se mejora la seguridad
del variador.
Ajuste el parametro P03.29 a 0. Durante el encendido, el variador detecta que el terminal de comando de arranque es
valido y se pone en marcha inmediatamente.
Ajuste el parametro P03.29 a 1. Durante el encendido, aunque el variador detecte que el terminal de comando de
arranque es valido, no se pondra en marcha. Solo cuando el terminal se vuelva a habilitar, el variador podra arrancar.
Ajuste el parametro P03.29 a 2. Tras una parada libre o una parada de seguridad, aunque el variador detecte que el
terminal de comando de arranque es valido, no se pondra en marcha. Solo cuando el terminal se vuelva a habilitar,
el variador podra arrancar.

Si se ajusta el parametro P03.29 a 3, el terminal debe volver a habilitarse tras el encendido, una parada libre o una parada de seguridad

parada antes de que el inversor pueda arrancar.

N‘;’;‘,Zﬁ;’.?o Funcién Rango de ajuste Unidad szlgrrig:
0: Siempre 0; 1: Siempre 1; 2: Parado;
Fuente del terminal Y1 (RA, 3: En funcionamiento; 4: Fallo; 5: Advertencia;
P03.30 RB,RC 6: Marcha atras; 7: Listo; 64: Estado STO; 3
0RA1,RB1,RC1) 100 ~ 9999: Direccion
P03.31 Bit de origen del terminal Y1 0~31 0
0: Siempre 0; 1: Siempre 1; 2: Parado;
Fuente del terminal Y2 3: En funcionamiento; 4: Fallo; 5: Advertencia;
P03.32 4

(RA2, RB2, RC2) 6: Marcha atras; 7: Listo; 64: Estado STO;
100 ~ 9999: Direccién

P03.33 Bit de origen del terminal Y2 0~31 0
0: Siempre 0; 1: Siempre 1; 2: Parado;
Fuente del terminal Y3 3: En funcionamiento; 4: Fallo; 5: Advertencia;
P03.34 5
(RA3, RB3, RC3) 6: Marcha atras; 7: Listo; 64: Estado STO;

100 ~ 9999: Direccion

P03.35 Bit de origen del terminal Y3 0~31 ]

B Funcion: Seleccionar la fuente de sefial del terminal de salida digital

v

Explicacion del principio:

El valor de configuracion de la fuente del terminal es mayor o igual a 100 (modo de direccién); la direccién corresponde al
numero del parametro seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual de dicho nimero de parametro. La
fuente de bits de la fuente del terminal se configura mediante la seleccion de bits. Cuando la fuente del terminal tiene una
direccion comprendida entre 100 y 9999, la configuracion de bits es valida. El valor de configuracion de la fuente del
terminal es inferior a 100 (modo no de direccidn), y no es necesario configurar el bit de la fuente del terminal. La descripcion
de la funcion de la fuente del terminal es la siguiente:
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Tabla 6-3-5 a
N:r:rgrr%&?o Funcion Rango de ajuste Unidad Va'lslfi
Valor de Funcion Descripcion
conflguraci(')n P03.40 Tipo de sefial Al1 0: Entrada de tension; 1: Entrada de corriente 0
0 Siempre 0 La salida del terminal Y es siempre 0 Tension (corrients) minima de
PO341 | A 0,000
1 Siempre 1 La salida del terminal Y es siempre 1 -999999,000~999999,000 v Ay
’ ’ m
i i Tension (corriente) maxima de
2 Parado En estado de parada, la salida del terminal Y es 1 P03.42 Al 10,000
3 En marcha En el estado de funcionamiento, la salida del terminal Y es 1
P03.43 | Ajuste del limite inferior de Al1 _ 0,000
4 Fallo En estado de fallo, la salida del terminal Y es 1 -999999,000~999999,000 %
P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000
5 Alarma En estado de alarma, la salida del terminal Y es 1
" _Funcién: Aiuste de |a enfrada analéagica Al
6 Inversién En estado de marcha atras, la salida del terminal Y es 1
- - - - » Tipo de sefal Al1: selecciona el tipo de sefial de entrada; si el valor ajustado es 0, se trata de una sefial de tension; si
v Listo En estado de listo, la salida del terminal Y s 1 el valor ajustado es 1, se trata de una sefial de corriente.
64 Estado STO En estado STO, la salida del terminal Y es 1 ¥ Tension (corriente) minima de Al1: configura la tension (corriente) minima de la sefial de entrada.
pos p— p— PI—— » Tension (corriente) maxima de Al1: ajusta la tension (corriente) maxima de la sefial de entrada.
100~9999 Il O eleccionar parametros como fuente de salida de . P . . . iz . P
Direccién P » Ajuste del limite inferior de Al1: establece el valor correspondiente de la tension (corriente) minima.
¥ Configuracion del limite superior de Al1: establece el valor correspondiente de la tension (corriente) maxima.
N';g‘,‘;ﬁgﬁo Funcién Rango de ajuste Unidad vgg;s: A

) ) Configuracién del
P03.36 Tiempo de retardo de salida de
Y1

)~ s
P03.37 | Tiempo de retardo de salidade | ©:000~6000,000 0.000 rango Configuracién del limite

Y2

P03.38 Tiempo de retardo de salida de
Y3 superior de Al1

B Encion Al - : Y1 Yo v Y3 P03.44

A

S Configuracion del terminal Al1 kel
[ [
= =
o o
3 Sefial antes del retardo 3
[} [}
& o
So So
20 Tiempo Ajuste del extremo inferior de Al1 20
Q Q
38 P03.430 > 38
50 A P03.41 P10.71 P03.42 Entrada de tensién 50
Q. (corriente) Q.
[<ireN c o
33 ~ 55
ae Sefial tras el retardo Tiempo de retardo Tension (corriente) Valor de entrada Tension (corriente) a
5 - - de umbral inferior de del terminal Al1 de limite superior de )
8 Al Al1 8
Tiempo . Fi . i 5
igura 6-3-8 Configuracion de Al
Figura: Ajuste del tiempo de retardo de salida de
Y1,Y2,Y3
e e Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
Parametro - : _ Valor de
i Rango de ajuste b y -
Funcion Funcion go de aj Unidad | “fabrica P0345 | Tipo de sefial Al2 0: Entrada de tension; 1: Entrada de corriente [)
P03.39 Tiempo del filtro Al 0,100~600,000 s 0,100 Tension (corriente) minima de
P03.46 | A2 0,000
= Funcion: Austar el tiempo del filtro de 1A 7999996,0007999999.000 v(ma)
Tension (corriente) maxima de
® Explicacion del principio: PO347 | A2 10,000
Ajusta la sensibilidad de la entrada analdgica; al aumentar el valor adecuadamente, se mejora la proteccion contra
interferencias de la sefial analogica, pero se reduce la sensibilidad de la entrada analégica. P03.48 | Ajuste del limite inferior de A2 | _gg9999 000~999999,000 o 0,000
b
P03.49 Ajuste del limite superior de Al2 100,000

® Funcion: Confi - ~qica AL

¥ Para mas informacion, consulte los apartados P03.40 a P03.44.
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Capitulo 6 Capitulo 6
Numero de o " 5 Valor de
N;rar}gﬁ gtso Funcién Rango de ajuste Unidad Vfglg; gae parametro Funcién Rango de ajuste Unidad sbrica
P03.60 Tipo de sefial AO1 0: Salida de tension; 1: Salida de corriente 0 P03.66 Tipo de sefial AO2 0: Salida de tension; 1: Salida de corriente 0
. 0: Siempre 0;
0: Siempre 0; "
e Y 1: Siempre 10 V /20 mA; 2:
;}iﬁgn’g: Lg \s/allizdg'mAv z Frecuencia de salida;
3: Corriente del motor: 3: Corriente del motor;
4: Tension de salida; & 4: Tensién de salida;
P03.61 Fuente de sefial AO1 5: Par del motor; 2 Po3.67 Fuente de sefial AO2 5: Par del motor; 3
6: Potencia de salida; 6: Potencia de salida;
7: Frecuencia ajustada 7: Frecuencia ajustada
100~ 9999: Consulte el valor del parametro numero 100~ 9999: El valor del nimero de parametro de referencia
. P P03.68 Ajuste del limite inferior de AO2 - 0,000
P03.62 Ajuste del limite inferior de AO1 -999999,000~999999,000 0,000 -999999,000~99999,000
P0363 | Ajuste del limite superior de AO1 50,000 P03.69 gg"zﬁgu'“ién de gama alta de 50000
Tension (corriente) minima de Tension (corriente) minima de
P0364 | AO1 0,000 P03.70 | A02 0,000
~999999,000~999999,000 V (mA) -999 999,000~999 999,000 v (mA)
Tension (corriente) maxima de Tension (corriente) maxima de
P0365 |01 10,000 PO3.71 | pO2 10,000
® Funcion: Ajuste de la salida anal6gica AO1 = _Funcion: Ajuste de la salida analogica AQ2
» Para mas detalles, consulte P03.60 ~ P03.65.
Salida de tension (corriente)
P03.65 6.4 Parametros del grupo 04: Control PID
Tension (corriente)
méxima de AO1 N e Funcion Rango de ajuste unided | “Goics
P10.75
Valor de salida del terminal AO1 P04.00 | Ganancia proporcional PID 0,000~10,000 % 0,010
O kel
5} P03.64 P04.01 Tiempo de integracion del PID 0,001~9999,000 s 10,000 )
[N Tension (corriente) QO
CBD minima de AO1 P04.02 | Ganancia diferencial del PID 0,000~9999,000 % 0,000 c3|>
= =
oo 0| P03.62 P03.61 AO1 P03.63 AO1 Ajuste del rango P04.03 | Coeficiente de retroalimentacion | o~500 % 0 oo
28 AO fuente de sefial ajuste del extremo directa del PID 28
o8 aiuste del limite inferior superior > P04.04 | Tiempo de muestreo PID 0,001~8999,000 s 0,004 o9
o Figura 6-3-9 Ajuste de AO g_)‘g
o » Tipo de sefial AO1: seleccione el tipo de sefal de salida; si el valor de configuracion es 0, se emite una sefial de tension; P04.05 | Limite superior de salida del PID| _4 40 000~1000,000 % 100,000 o
58 ) ) L . = . 33
22 . siel valo.r de configuracion e~s 1, se em!te una sefial de corriente. P04.06 Limite inferior de la salida PID % 0,000 a
g ) ¥ Fuente de sefial de AO1: seleccione la fuente de sefial de la salida AO1, (0]
o 0: siempre 0; 1: siempre 10 V / 20 mA; 2: frecuencia de salida; ... - P04.07 'Tlempo de filtrado de la salida | 0,000~600,000 . s 0,000 o
@ ¥ Ajuste del limite inferior de AO1: establece el valor minimo de la fuente de AO1. Euncio il @
¥ Configuracion del limite superior de AO1: establece el valor maximo de la fuente de AO1. P04.09 Rango PID 0,001~69 999,000 100,000

» Tension (corriente) minima de AO1: establece la tension (corriente) minima de la sefial de salida.
» Tension (corriente) maxima de AO1: establece la tension (corriente) maxima de la sefial de salida.
» Explicacién del principio:
Tal y como se muestra en la fig. 6-3-9, configura la fuente de sefial AO1, comprueba el valor P10.75 (valor de salida del

terminal AO1) o mide con un multimetro. La descripcién de la funcién de la fuente de sefial AO1 es la siguiente: Valor de
Tabla 6-3-6
T " T 3 §A - Filtrado de la salida PID \—/
Valor de ajuste Funcién Descripcion 3 3a
2a /T \
0 " " P So
Siempre 0 La salida analégica AO1 ha sido 0 2 Ki's
1 Siempre 10 V /20 mA La salida analdgica AO1 ha sido de 10 V /20 mA g
<3
2 Frecuencia de salida La salida analégica AO1 es la frecuencia de salida >
3 Corriente del motor La salida analégica AO1 corresponde a la corriente del motor P  Kd'S
Figura 6-4-1 Cpntrol PID en bucle cerrado
4 Tension de salida La salida analégica AO1 corresponde a la tension de salida .
» Ganancia proporcional PID: determina la intensidad de ajuste de todo el regulador PID. Cuanto mayor sea |
5 Par del motor La salida analdgica AO1 corresponde al par del motor ganancia proporcional, mayor sera la intensidad de ajuste.
6 Potencia de salida La salida analégica AO1 corresponde a la potencia de salida » Tiempo de integracic’)n_PID: determina la velocidad_ alaque _eI regulqgor PID ajustalla d_esvia(_:ién entre_ la retroalimentacion
7 = — oot oo AOT y—" o - PID y el valor de consigna. Cuanto menor sea el tiempo de integracion, mayor sera la intensidad de ajuste.
fecuencia Ce consigna A salida analogica corresponde a 'a lrecuencia de consigna » Ganancia diferencial PID: determina la intensidad con la que el regulador PID ajusta la tasa de desviacion entre la
100~9999 Numero de parametro Seleccione el parametro como fuente de la sefial analdgica AO1 retroalimentacion PID y el valor de consigna. Cuanto mayor sea la ganancia diferencial, mayor sera la intensidad de ajuste.
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» Coeficiente de alimentacion directa del PID: por lo general, se utiliza un coeficiente de alimentacion directa mas pequefio;
en caso contrario, se utiliza un coeficiente de alimentacion directa mayor para que el ajuste por alimentacion directa
desemperie un papel mas importante.

» Tiempo de muestreo PID: por lo general, se establece entre 5 y 10 veces menor que el tiempo de respuesta del objeto

» controlado. Limite superior de salida PID: el valor maximo de la salida de ajuste PID; por encima de este valor, se alcanza
el limite superior de salida PID.

® | imite inferior de la salida PID: el valor minimo de la salida de ajuste PID; por debajo de este valor, se alcanza el limite
inferior de la salida PID.

» Tiempo de filtrado de la salida PID: a medida que aumenta el tiempo de filtrado, se atenuan las variaciones de la sefial de

saliday
disminuye el rendimiento de respuesta del sistema de bucle cerrado.

» Rango PID: segun el ajuste real del rango de retroalimentacion, si el ajuste es inferior al rango de retroalimentacion, el PID no
funciona.

» Método de ajuste de la ganancia proporcional y el tiempo de integracion:

En primer lugar, ajuste el tiempo de integracién al minimo, establezca la ganancia diferencial en 0, observe el valor de
retroalimentacion del PID y ajuste la ganancia proporcional del PID. Aumente lentamente el tiempo de integracion, ajuste
repetidamente los dos parametros (ganancia proporcional y tiempo de integracion) segun la respuesta del valor de
retroalimentacion del PID, modifique el valor de consigna del PID varias veces dentro del rango establecido y ajuste la
ganancia proporcional y el tiempo de integracién hasta lograr un rendimiento satisfactorio en todo el rango de trabajo. La
ganancia diferencial se puede ajustar seguin las necesidades de sobreimpulso; en la mayoria de los casos, el enlace
diferencial no se utiliza.

N.° de parametro. Nombre del parametro. Rango de ajuste. Unidad. Valor de fabrica

N.° d 4
paerelru Funcién Rango de ajuste Unidad \/faélg:i g:
P04.11 Frecuencia de reposo del PID 0,000~500,000 % 0,000
P04.12 Tiempo de entrada en modo de 0,000~3600,000 s 0,000
reposo del PID
P04.13 Desviacién de activacion del PID 0,000~100,000 % 0,000
P04.14 Tiempo de activacion del PID 0,000~3600,000 s 0,000
0: No suspender; 1:
Parada PID;
2: Desacelerar hasta
P04.15 Accion de reposo del PID detenerse; 3: Libre hasta 0
detenerse;
4: Pausa;

5: Funcionamiento a la frecuencia mas baja

B Funcién: Seleccién de la funcion de control PID

> Explicacion del principio:
Tal y como se muestra en la figura 6-4-2, el valor de salida del PID es inferior a la frecuencia de reposo P04.11. Transcurrido el
tiempo establecido por el parametro P04.12 (tiempo de entrada en reposo del PID), el PID entra en reposo segun la accion de
reposo; el valor de activacion del PID es superior a la desviacién de activaciéon P04.13
(valor de activacion = porcentaje del valor de consigna), una vez transcurrido el tiempo establecido por el parametro
P04.14
(tiempo de activacion del PID), el PID se reinicia.
® Frecuencia de reposo del PID: ajusta la cuasifrecuencia de reposo.
® Desviacion de activacion del PID: porcentaje basado en el ajuste. Por ejemplo, si se ajustan 10 kg y la desviacion de
activacion es del 20 %, la desviacion de activacion es de 2 kg (20 % x 10). Cuando la presion real es inferior a 8 kg, se inicia
el estado de activacion.
® EI PID entra en el tiempo de reposo: el variador entrara en reposo tras alcanzar la frecuencia de reposo y cumplir el
tiempo de reposo.
® EI PID entra en el tiempo de activacion: el variador se reiniciaré tras alcanzar la desviacién de activacion y cumplir el
tiempo de activacion.
» Seleccion de la accion de reposo del PID: el PID entra en reposo segun la accién de reposo establecida.
No dormir: el funcionamiento del PID no se modifica.
Parada del PID: el PID deja de funcionar.
Parada por desaceleracion: el variador desacelera hasta detenerse.
Parada libre: el variador se detiene libremente.
Pausa: el variador se pone en pausa.
Funcionamiento a la frecuencia mas baja: funciona a la frecuencia mas baja; véase el parametro P04.06
(frecuencia limite inferior de salida del PID) para conocer el ajuste de frecuencia
mas baja. Nota: Cuando la accion de suspension del PID selecciona la parada por desaceleracion o la parada libre, la
suspension provocara que la sefial de arranque se borre una vez. Por lo tanto: cuando la sefial de arranque provenga del
teclado, dicha sefial se borrara tras el modo de reposo. Si se requiere la funcién de activacion automatica, seleccione «PID
para detener o pausar» o el funcionamiento a la frecuencia mas baja como accién de reposo del PID. Cuando la sefial de
arranque provenga de la entrada del terminal S o de la comunicacion (la comunicacién contindia enviando la sefial de
arranque),
la accién de suspension del PID no afectara a la activacion del PID.

ahWN-_O
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A
Salda PID T1——PID Introducir tiempo de
reposo
| T<m1 FR04.12 i |
| | :
«—>! l——>
|
!
Frecuenciade -——————X———— 4 — N — — — — — 1
reposo del PID |
| Seleccion de la accion de reposo del
PID P04.15
I »
Funcionamiento del =
variador de CA Tiempo

Valor de A
retroalimentacion dell
PID

T2——Introduccién del tiempo de

activacion del PID

!

Nivel de activacion del P04.14 |
04.13
______________________________ ——
|
>
Tiempo™
Figura 6-4-2 Despertar del PID del modo
de reposo
prihy Funcién Rango de ajuste Unidad | VEOTde
P04.90 Estado del PID 0~4294967295

B Funcion: indica la palabra de estado del PID (consulte la tabla siguiente para ver la definicion de cada bit).

Tabla 6-4-1
Palabra de estado Definicion
(bit)
0 EI PID esta detenido
1 EI PID esta en funcionamiento
5 EI PID entra en modo de reposo
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6.5 Parametros del grupo 05: control de la e idad del sistema
F (H2) , Listo (P10.15 bit 6) En f
| funcionamiento (P10.15 bit 5) !
A - >
i H En marcha (P10.15, bit 2) ! H
| P — B '
1 T 1
' H Parada (P10.15, | |
i ! \bit 1) ' !
] : '@ » ' :
i ! ' ! i
1 1 ! 1
i 1 : Freno d 1
reno de 1
| Funcion de H P58 _/}v | coriente !
1 arranque (P10.15 1 1 I continua :
i bit 3) ! ! (€ res—
1 1 ! - 1
e B i 1
l - '
] : I :
' '
P05.21 ' H ! i
A = =
P05.12 1 | P0520 ' !
I : _/ H 1
H '
1 ! 1 '
L »
T t >
] 1 t
! 1
! 1
Inicio 1 ' 1
I ! I
1
'
1
'
1
1
»
t
Figura 6-5-1 Control del sistema
N';Z‘,Z’ﬁg{?o Funcién Rango de ajuste Unidad szl(bJrrigae
v L
P05.00 Modo de control 1: Vector de bucle abierto 1 1
Niumero de Valorde
para’meh‘o Funcion 'Rango ae ajuste’ nidac fabrica
Tiempo de conmutacion en
P05.06 marcha adelante y atras 0,000~6000,000 s 0,000

= Funcién: control del tiempo de zona muerta de conmutacién en marcha adelante y marcha atras

Frecuencia

I Tiempo

I
Tiempo de conmutacion en sentido diredto-e-inver:
(P05.06)

Figura 6-5-2 Conmutacién entre marcha adelante y marcha atras

Nu de ji
Parameto Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
; 0: Sin efecto;
P05.07 Cambio de sentido forzado 1: Cambio de direccion forzado 0

® Funcion: controla la funcion de conmutacion; cuando el parametro P05.07 se establece en 1, cambia
la direccion de marcha actual
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Ngr;rgrr%gfo Funcién Rango de ajuste Unidad Vé'g,'ig:
Limite superior de -1020,000~1020,000
P05.08 frecuencia del motor Hz 56,000

B Funcion: Limite de frecuencia de salida del motor

¥ Limite superior de frecuencia del motor: define el limite superior de la frecuencia de funcionamiento del motor.

o delos Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
parametros
0: Cuando haya transcurrido el tiempo de P05.11, funcionar segun la
frecuencia de P05.12;
1: Aranque a velocidad; 2:
P05.10 | Funcién de arranque Inyeccion de comients 0
continua
3: Funcionamiento a la frecuencia de P05.12 dentro del tiempo de P05.11
P05.11 Tiempo de arranque 0,000~60 000,000 s 0,000
P05.12 Frecuencia de inicio 0,000~100,000 Hz 0,000

B Funcién: Configurar la funcién de arranque
¥ Explicacion del principio:

Cuando el sistema se pone en marcha, funcionara segun la funcién de arranque configurada dentro del tiempo de arranque
establecido. Una vez finalizada la funcién de arranque, si la frecuencia configurada es superior a la frecuencia de arranque, el
sistema comienza a funcionar con la frecuencia de arranque como frecuencia inicial; si la frecuencia configurada es inferior a
la frecuencia de arranque, el sistema comienza a funcionar a la frecuencia configurada.

» Funcion de arranque:
0: El modo de arranque sin frecuencia de salida puede ajustarse al tiempo de arranque configurado en P05.11, y el sistema
comienza a funcionar a la frecuencia de arranque definida en P05.12.
1: Arranque por velocidad: busca la velocidad del motor en rotacion e inicia un arranque suave sin impacto a partir de la
velocidad encontrada.
2: Inyeccién de CC: el variador arranca en el modo de «inyeccion de CC antes del arranque».
3: Tras recibir la orden de arranque, el variador funciona primero a la frecuencia de arranque de P05.12 y, a continuacion,
a la frecuencia ajustada una vez transcurrido el tiempo de P05.11.

Namerode — Rango de ajuste Unidad | Valorde

0: Todas las direcciones;
P05.14 Modo de arranque por velocidad | 1: Direccion del valor 0
ajustado; 2 ~ 3: reservado

¥ Funcion: Configurar la funcion de arranque rapido (establecer P05.10 en 1 para arranque rapido
» Modo de arranque rapido:
0: Bidireccional; sigue la direccién de avance o retroceso para determinar el seguimiento de la
velocidad. 1: Direccion del valor de consigna; sigue la direccion de la consigna para determinar el
seguimiento de la velocidad.

N;r:reamgt?o Funcién Rango de ajuste Unidad Vélgig:
P05.19 Corriente de inyeccion de CC 0,000~200,000 % 100,000

¥ Funcion: Ajusta la intensidad de la inyecciéon de CC (ajuste P05.10 a 2 para inyeccién de CC
¥ Explicacion del principio:
Cuando el método de arranque es la inyecciéon de CC, la corriente de frenado de CC debe ajustarse al 100 % de la corriente
nominal del variador.
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N‘;’;‘é’,‘,’,gﬁo Funcién Rango de ajuste Unidad V;Ig;ig:
P05.50 Modo de reinicio automatico 0~9999 0
P05.51 Tiempo de reinicio automatico 0,000~600,000 s 10,000

Capitulo 6
il Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
Unidades: 0: Aparcamiento
P05.20 Funcion de parada libre; 1: Frenado por 0
corriente continua;
Decenas: 1: Aparcamiento preciso
P05.21 Frecuencia de parada 0,000~1000,000 Hz 0,000

B Funcion: Configurar la funcién de parada

> Explicacion del principio:
Durante el proceso de parada, cuando la frecuencia de salida es inferior a la frecuencia de parada, la funcién de parada
comienza a actuar.
Aparcamiento preciso: El motor realiza el mismo nimero de revoluciones a cualquier velocidad para lograr una
repetibilidad constante de la posicién de aparcamiento. Para obtener los mejores resultados, el tiempo de
desaceleracion debe ser lo mas largo posible, a fin de no activar las funciones de prevencion de bloqueo por
sobretensién y sobrecorriente.

NG d n
l;g:%ﬁe& Funcién Rango de ajuste Unidad v:rlgtrjeter
minado
P05.22 Frenado en corriente continua 0,000~300,000 % 100,000
P05.23 Tiempo de frenado en CC 0,000~1 000,000 s 0,000
Po5.24 | Relacion de tiempo de 0,000~1 000,000 % 10,000
desmagnetizacion

» Frenado en CC: configure el freno en CC entre 0,000 y 200,000 como freno de corriente y entre 200,001 y 300,000 como freno

de tension.

» Tiempo de frenado de CC: ajusta el tiempo de frenado de CC. Cuando se ajusta a 1 000,000, el frenado se mantiene
hasta recibir una sefial de parada libre o de arranque.

» Relacion de tiempo de desmagnetizacion: por lo general, no es necesario realizar modificaciones. En casos que
requieran un posicionamiento preciso y un tiempo de desaceleracién estricto, reduzca la relacién de tiempo de
desmagnetizacién; cuando los requisitos de tiempo de desaceleracion no sean estrictos, aumente adecuadamente la
relacion de tiempo de desmagnetizacion para reducir el impacto de la corriente de desaceleracion.

NG d A
e Funcién Rango de ajuste Unidad | Valorde
P05.26 Frecuencia de activacion del 0,000~1000,000 Hz 0,000

freno de flujo magnético
Coeficiente de frenado por flujo

PO527 | magnético 100~200 % 100
coeficiente

P05.28 | Tiempo de frenado por fiujo 0,000~1000,000 s 0,000
magnético

= Funcidn: Ajustar los parametros de frenado por flujo de la funcién de parada
» Explicacion del principio:
Durante la parada, cuando la frecuencia de salida es inferior a la frecuencia de activacion del frenado por flujo,
la funcion de frenado por flujo comienza a surtir efecto durante el tiempo de frenado por flujo. El frenado por flujo se
utiliza generalmente en situaciones que requieren una desaceleracion rapida, pero un uso excesivo provocara que el
motor se caliente.

P05.30 Modo de resistencia de frenado 0: No valido;

Funcion A - g - Gdet "

1: Ciclo de trabajo maximo 1
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¥ Funcion: Configuracién de la funcién de reinicio automatico

¥ Explicacién del principio:
Si el parametro P05.50 no es 0, la funcion de reinicio automatico esta activa; el nimero de reinicios automaticos es el
valor establecido en P05.50, y el tiempo de reinicio automatico es el tiempo de retardo tras la aparicion del fallo. Si
P05.50 se establece en 9999, se puede reiniciar tantas veces como se desee. Si P05.50 se configura con un valor
superior a 0 e inferior a 9999, cuando el nimero de reinicios automaticos supere el valor de P05.50, el variador notificara
un fallo.

NG d A
::\rzr:]e‘?o Funcion Rango de ajuste Unidad Vé'g,’ig:
Flujo magnético minimo para el o
P05.60 | ahorro automatico de energia 30~100 % 100
Frecuencia de arranque del
P05.61 | ahorro energético 0,000~200,000 Hz 5,000
automatico

B Funcién: Configuracion de la funcién de ahorro de energia automatico

» Explicacion del principio:
El ahorro de energia automatico ajusta automaticamente la tensién de salida en funcion de la carga del motor para lograr el
ahorro de energia. Cuando P06.70 se establece en 1, el valor de consigna de P05.60 es inferior a 100 y la frecuencia de
funcionamiento es superior a P05.61, la funcién de ahorro de energia automatico esta activa.

Ngranrgﬁ g(?o Funcién Rango de ajuste Unidad Vfg'gr'ig:

Ahorro de energia manual o
P05.63 mediante flujo magnético 30~90 % 70

B Funcion: Ajustar manualmente la intensidad del flujo magnético de ahorro energético

» Explicacion del principio:

Cuando P06.70 se ajusta a 1y la funcién de ahorro de energia automatico esté desactivada, se activa el ahorro de energia
manual. Si P05.63 se ajusta a 100, el ahorro de energia manual queda desactivado. Ajuste el efecto de ahorro de energia
configurando el parametro P05.63 (tamafio del flujo magnético). Cuanto menor sea el valor ajustado, mas evidente sera el
efecto de ahorro de energia, pero la velocidad de respuesta del par se ralentizara.

N‘;’;‘;’,‘,’,gﬁo Funcién Rango de ajuste Unidad V;Ig;i gae
P05.71 Limite superior de corriente 0~300 % 150

¥ Funcion: Cuando la corriente de funcionamiento supera el limite superior de corriente, se activa
la funcion de bloqueo por sobrecorriente. La referencia de corriente es la corriente
nominal del motor (P06.14).

RELEnE) Funcion Rango de ajuste Unidad | Velorde
Limite superior del par
P05.76 | elsctrico 0,000~900,000 % 150,000

PO5.77 | ramite superior del par de 0,000~900,000 % 150,000

B Funcién: Funcion de ajuste del limite de par

> Explicacion del principio:
Los parametros P05.76 y P05.77 establecen el limite superior del par eléctrico y del par regenerativo.

62

www.oyostepper.es

kel
o
5
[ON
3
Q
o
=
o
17
a
@
)
=
c
=]

s0| ap uoloduosag




OYZYSTEPPER OY{ZSTEPPER

Capitulo 6 Capitulo 6
Riimenicl Funcién REDEDaENED s || VAR 6.6 Parametros del grupo 06: Modelo de motor
Numero de ” . . Valor de
0: No valido; parametro Funcién RETGDEDAFED Unidad | “fsprica
P05.80 Control de sobretension . 1
1: Valido en todo momento - ”
e 0: No valido
P06.00 Autoaprendizaje de 1: Autoaprendizaje completo °
posg2 | Coeficiente de escala del 0~200 % 100 ’ pardmetros del motor 2: Autoaprendizaje simple
control de sobretension
Coeficiente integral de control de ® Funcidén: Aprendizaje en linea de los parametros del motor
P05.83 | sobretension 1~10 000 % 100
® Explicacion del principio:

® Funcion: Configuracion de la funcion de control de sobretension Durante el autoaprendizaje completo y el autoaprendizaje simple, el motor no girara. Tras el
autoaprendizaje, cambiaran parametros como la impedancia del estator y la impedancia del rotor del
motor. Antes del autoaprendizaje de los parametros del motor, introduzca los parametros de la placa
de caracteristicas del motor en P06.10 ~ P06.15.

Proceso de autoaprendizaje: Ajuste P06.00 y pulse la tecla de marcha para iniciar el
autoaprendizaje. Cuando el autoaprendizaje se desarrolla con normalidad, el teclado muestra L0O00O.

» Explicacion del principio:
Cuando la tensién de regeneracion supera el umbral establecido, el control de sobretensiéon comienza a activar la funcién de
bloqueo por sobretensién segun el ajuste del parametro P05.80.

Numero de . : - Valor de " N PR N
parametro Funcion Rengaeb e Unidad fabrica Una vez finalizado el autoaprendizaje, pulse la tecla de parada para salir del modo de
autoaprendizaje y volver al estado normal.
Unidades: modo de actuacion ante corte de red NG 3 o
0: No valido: gra"rgﬁet?o Funcién Rango de ajuste Unidad {23;6:
1: Parada instantanea, sin parada; 2:
Aparc.amlento seguro; P06.05 Frecuencia portadora 2~16 kHz *
P05.85 | Control de subtension 3 ~ 6: reservado ” ” 0
Decenas: modo de actuacion ante subtension de la red .—memdora
eléctrica 0: No valido;
1: Reduccié de la fr i a X
educcion segura de la frecuencia N:r;'grr%;?o Funcién Rango de ajuste Unidad Vf:'\lt:'orrigae
P06.06 Funcién de sobremodulacién 0: No valido; 1: Valido 1
P05.86 Nivel de tension de la red 100~800 Vv *
__leléctrica L — ® Funcion: Configurar la funcién de sobremodulacion
= Funcion: Configuracién de la funcién de control de subtension
Numero de " " o Valor de
» Explicacion del principio: parametro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica
Cuando la tension de entrada es inferior al nivel de desconexion de la red, se activa la accién de desconexion segun la 0- Molor asincrono:
o) configuracion del bit del parametro P05.85. La subtension de red significa que la tension de red es inferior a la tension 1: Motor sincrono de iman permanente de montaje en superficie; 2: kel
g normal, y la accion de subtension se activa segun la configuracién de la decena del parametro P05.85. P06.10 | Tipo de motor Motor sfncrono de iméan permanente de polos salientes; o g
Q. 4: Motor monofésico Q.
CBD NG d Valor d c3|>
lumero de . : . ‘alor de
= A Funciér Rango de ajuste Unidad Abri 3
o parametro uncion go de a] nica fébrica P06.11 | Potencia nominal del motor 0,000~100 000,000 KW * So
] ]
a® . slido: i i ~ aw
38 (13. nc.JI.\;alldo, P06.12 | Tension nominal del motor 0~1000 \% * Fogs)
P I e i : valido; 58
o3g PO5.90 | Seleccin de la funcion AVR : - - 1 P06.13 | Frecuencia nominal del motor | 1~3000 He * g
= Q. 2: solo no valido durante la desaceleracion > Q.
o [}
25 P06.14 | Corriente nominal del motor 0,00~1000,00 A * 33
Qq Factor de amortiguacion de la
Se P0O5.91 | funcién AVR 0~100 % 100 P06.15 | Velocidad nominal del motor 10~65 535 Pm *
o
7] — — - i ~
= Funcidn: Confiquracion de la funcion AVR P06.16 Factor de potencia del motor 0,00~1,00 *
» Explicacion del principio: P06.17 | Numero de polos del motor 2~100 *
El AVR se utiliza para compensar las fluctuaciones de la tensién de red y mantener constante la tension de salida. P06.18 | Par nominal del motor 0,1~10 000,0 N'm %
Cuando se selecciona el valor 2 para P05.90, se favorece una desaceleracion rapida.
P06.19 Corriente en vacio del motor 0,00~1000,00 A *
¥ Funcion: Configuracién de los pardmetros del motor
”‘;’;‘;’,ﬂe"ﬁo Funcién Rango de ajuste Unidad | Valorde
P06.20 Fuerza electromotriz de retorno 1,000~10 000,000 mV/rpm *
del motor PM/rev
B Funcion: Ajusta la fuerza electromotriz inversa correspondiente a la velocidad nominal del
motor sincrono de iman permanente
Numero de . " . Valor de
parametro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica
P06.40 | Impedancia del estator 0,000~99,990 o *
P06.41 | Impedancia del rotor 0,000~99,990 o *
P06.42 | Reactancia de fuga del estator 0,000~999,990 mH *
P06.44 | Reactancia principal del motor 0,00~999,90 mH *
B Funcién: Parametros del modelo del motor (obtenidos mediante el autoaprendizaje de los parametros del
motor)
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Capitulo 6 Capitulo 6
N Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde e e Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
P06.50 | Reactancia del eje d del PM 0,000~1000,000 mH * PO7.55 ggleggente de refuerzo automatico| ¢4 % 100
P06.51 Reactancia del eje g del PM 0,001~9 999,000 mH * — - - —
B Funcion: Ajustar el coeficiente de aumento automatico del par
Coeficiente de saturacion de la *
P0B.52 | reactancia del eje d del PM 0,0~100,0 % > Explicacion del principio:
En funcion de la carga, la tension de salida a baja frecuencia se compensa automaticamente para mejorar la
Coeficiente de saturacion de * i i ji
P06.53 | |2 reactnca del g del 0,0~100,0 % capacidad de carga a baja frecuencia.
. i N.°de ” A 5 Valor de
P06.54 gg&l'ﬁgrfigr‘fg '(Teacda?npo d 10~400 % 100 parametro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica
Corriente maxima de P07.57 Corriente minima a baja velocidad 0~300 % 50
P06.55 | debilitamiento del campo q 10~400 ) . % 100
B Funcion: Parametros del modelp del motor sincrono de imanes permanentes P07.58 | Coeficiente de elevacion por ficcion | 0~10 000 % 100
(obtenidos mediante el autoaprendizaje de los parametros del motor) estética
P07.59 po de elevacion por friccion | 0,0~1000,0 S 0,0
Nomoro - - > i L Por L " - . . - cl
';'a"g,ﬁe& Funcién Rango de ajuste Unidad Vfaélgr'ig: Euncion tar los parametros de co ita
¥ Explicacion del principio:
P06.60 Relacion de revoluciones del 0,200~1,800 1,000 La corriente minima a baja velocidad, dada la corriente minima a baja velocidad, permite, con los ajustes adecuados,
motor monofésico mejorar la capacidad de carga a baja velocidad. La funcién de elevacion por friccion estatica compensa automaticamente la
= Funcién: Ajustar la relaciéon de vueltas del motor monofasico tension de salida al arranque en funcién de la carga, aumentando asi el par de arranque.
Nimero de . Rango de ai ) Valor de Numero de Funcién Rango de ajuste Unidad | Valorde
pardmetro Funcién ango de ajuste Unidad fabrica parametro uncior fabrica
0: Par constante; 1: P07.71 Curva VF-F1 50,0
Ventilador y bomba de
P06.70 Tipo de carga agua; 2: Promocion; 0 P07.72 Curva VF-F2 50,0
3: Reservado 0,0~3000,0 Hz
P07.73 | Curva VF-F3 50,0
® Funcion: Seleccionar el tipo de carga adecuado para obtener las caracteristicas de par P07.74 | Curva VF-F4 50,0
It imi i control
P07.75 | Curva VF-VO 0
- kel
M) Funcion Rango de ajuste Unidad | VECTde P07.76 | Curva VF-V1 B g‘
p— 0~10 000 v 3
" . Curva VF-V2 *
Intensidad de compensacion (0]
P06.80 del cable del motor 0~500 0 =1
P07.78 | Curva VF-V3 * o
= - - - N a
Funcion: Este parametro debe ajustarse cuando el cable del motor supera los 100 metros; P07.79 | Curva VF-va N =
y se recomienda establecerlo en 20. — - &0
B_Funcion: Ajustarla curva VF S Q.
foX3
6.7 Parametros del grupo 07: algoritmo de control « » » Explicacion del principio: - ) _ Sre
Configure la curva V/F en el modo de control V/F. Cuando se utiliza el control vectorial 1, se pueden ajustar los puntos de )
N';:‘rg’;edt‘?o s Rango de ajuste Unidad sz'grfig: datos corre§pondientes de la curva V/F para modificar las caracteristicas de control de los puntos de control o
correspondientes. @
P07.50 | Compensacion de deslizamiento -500~500 % 100 Tension
P07.51 Constante del filtro de ~10 OPO . % 100 MAX.
= Funciol control vectorial
. PO7.79
n n or esta
sometido a una carga pesada y la velocidad es baja, aumente este parametro; en caso contrario, reduzcalo.
(Para satisfacer las necesidades de una carga suave, se ofrece la opcion de seleccionar un valor negativo)
N‘;Q,‘;’,ﬁ;i; Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
- PO07.78]
P07.52 i‘;ﬁf’gﬁgj de supresion de 0~10 000 % 100
P07.77
Constante del filtro de supresion
PO7.53 | do baja velocidad 1~10 000 % 100
P07.76
P07.54 ggr;f":"}flo"jggg“’ desupresion |41 000 % 100 P07.75
— - — — - — - - 0
B Funcién: Ajustar el coeficiente de supresién de resonancia, supresion a alta y baja velocidad
constante de filtro .
> Explicacion del principio: L PD7.71 PO7.72 P0O7.73 Po7.74 Pwuencia
El sistema de control de conversion de frecuencia sin carga es propenso a la resonancia, y la funcion de supresion de
resonancia ayuda a eliminar las vibraciones. Figura 6-7-1 Curva de control de la VF
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6.8 Parametros del grupo 09: proteccion del sistema
NG .
s Funcion Rango de ajuste Unidad | VETde
0: Fallo;
P09.00 Accion en caso de pérdida de 1 AIam"\Ia; 2
fase de entrada 2: No vélido
= . — ’
NG .
taee, Funcion Rango de ajuste Unidad | VECTde
Deteccion de 0: No valido;
P09.04 pérdida de fase 1: Valido 1
de salida |
N .
I;grgrg g;o Funcion Rango de ajuste Unidad Vfaalgr'ig:
0: No valido;
P09.06 Seleccion de ETR 1: Alarma; 2
2: Fallo
= Euncion: Seleccionar accion de ETR
NG d 4
parametro Funcion Rango de ajuste Unidad | VAorde
0: No se muestra el estado STO/STO1/STO2/STO3; 1: Mostrar
P09.49 Seleccion de visualizacion de alarma en estado STO; 0
sTO 2: Mostrar fallo en estado STO
B Funcién: Seleccion de visualizacion de STO
6.9 Parametros del grupo 10: estado de « » del sistema
=
58 i .
3 Nl;grgﬁedt?o Funcién Rango de ajuste Unidad er;lg;ig:
e
8 o P10.05 Numero de version del software
(9]
an . - . ” "
38 B Funcion: Indica el numero de version del software del variador,
o
NG d A
o e Funcion Rango de ajuste Unidad | VaCTde
>3
Qi)
g () P10.10 Palabra de control 0~4294967295
o " . -
7] ® Funcién: Indica la palabra de control del sistema.
La definicion de cada bit se muestra en la tabla siguiente:
Tabla 6-9-1
Palabra de control (bit) Definicion
0 Inicio
1 Invertir
2 Inicio marcha atras
3 JOG
4 Parar
5 Parada de emergencia
6 Parada segura
7 Reinicio
9 Autoaprendizaje de parametros
10 Disparo
11 Pausa
13 ARRIBA (incremental)
14 ABAJO (decreciente)
Nn;grgﬁ ed& Funcién Rango de ajuste Unidad szlgggae

P10.11 Valor de ajuste -65535,0~65535,0

= Euncién: Indica el valor de frecuencia aiustado; véase 1a Figurg 6:2-1
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Namerode — Rango de ajuste Unidad | Velorde

P10.15 Estado actual 0~4294967295

® Funcién: Indica la palabra de estado del sistema (véase la tabla siguiente para la definicion de cada
bit). El significado especifico se muestra en la Figura 6-5-1.

Tabla 6-9-2
Palabra de estado (bit) Definicion
0 Se est4 cortando la alimentacion
1 Parada
2 En marcha
3 Se activa la funcion de arranque
4 Comienza el autoaprendizaje de parametros
5 Funcionamiento
6 Listo
10 Fallo
1 Alarma
12 Estado STO
Nu q
P Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
P10.16 Palabra de estado de 0~4294967295
fallo 1
P10.17 Palabra de estado de 0~4294967295
fallo 2

B Funcion: Indica la palabra de estado de fallo del sistema
(consulte la tabla siguiente para ver la definicion de cada bit)

Tabla 6-9-3
Palabra de estado de fallo 1 (bit) Definicion
1 Anomalia del sistema
4 Fallo a tierra
5 Cortocircuito a tierra
6 Cortocircuito de salida
7 Sobrecorriente de salida
8 Sobretension en el bus de CC
9 Subtension del bus de CC
10 Sobrecalentamiento del inversor
11 Fallo del sistema de autoaprendizaje
13 Sobrecalentamiento del puente rectificador
14 Falta de fase U
15 Falta de fase en la fase V
16 Falta de fase W
19 Sin conexién del motor
20 Pérdida de fase de entrada
21 Sobrecarga del inversor
22 Par excesivo
24 Sobrecalentamiento del motor
25 Sobrecarga del motor
26 Limite de corriente
27 Corte de alimentacion de entrada
Palabra de estado de fallo 2 (bit) BT
31 Fallo externo
33 STO: parada de par segura
34 Anomalia en el circuito interno de STI1
35 Anomalia en el circuito interno de STI2
36 Anomalia en el bucle interno de STI1 y STI2
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Capitulo 6
N';g‘,‘;ﬁgﬁo Funcién Rango de ajuste Unidad szlgrrigae
P10.18 Palabra de estado de 0~4294967295
alarma
® Funcion: indica la palabra de estado de alarma del sistema
(véase la descripcion de la tabla anterior para conocer la definicion de cada bit)
N Fundion Rango de ajuste Unidad | Varde
P10.20 Valor absoluto de la 0,0~65535,0 Hz
frecuencia de salida
P10.21 | Frecuencia de salida -65535,0~65535,0 Hz
P10.22 Corriente de salida 0,00~65 535,00 A
P10.23 [ Tension de salida 0,0~65535,0 v
P10.24  |Par de salida 0,000~65 535,000 N'm
" Funcion M it — -
N Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
P10.25 [Tensién de CC 0,0~65535,0 v
P10.26 | Temperatura del inversor 0~65535 ¢
P10.27 | Carga térmica del inversor 0~65535 %
P10.28 | Carga en caliente del motor 0~65535 %
P10.30 | potencia 0,000~65535,000 Kw
P10.31 | Consumo de energia 0,000~4 294 967,295 KW
" Funcion: indi inf — fnci - - .
N‘;:‘,‘;ﬁedﬁo Funcién Rango de ajuste Unidad ",Z'S{if:
P10.40 Horas de encendido 0,000~4294967,295 h
P10.41 | Numero de encendidos 0~4294967295
= Funcién: Consultar estadisticas del inversor
Numero d ,
e Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
P10.44 Tiempo de espera de 0,000~9999,000 s
comunicacion

" Funcién: Supervisar el tiempo de espera de comunicacion entre el inversor y el ordenador superior

» Explicacién del principio:

Una vez encendido el inversor, si no hay comunicacién con el ordenador superior, el tiempo de espera de comunicacion

es 0.

Tras una sola comunicacién normal, cuando la comunicacion es correcta, el tiempo de espera es inferior a 0,1 cambios
de datos. En ese momento, si la comunicacion es anémala, el tiempo de espera de comunicacién se acumulara y se
contabilizara. El usuario puede utilizar el comparador para determinar el apagado por fallo de comunicacién. Compruebe

los parametros que se indican a continuacion:

Numero de parametro Funcién Valor de ajuste

P01.30 Configuracién del terminal virtual 1340

P03.08 Origen del comando de fallo 17

P12.00 Parametro libre 1 3,000

P16.00 Seleccion de parametros de entrada del comparador 1 1044

P16.01 Seleccion del a de 6n del 1 1200

P16.02 Configuracion del comparador 1 2
Descripcion de la funcién: Cuando el tiempo de espera de comunicacion es 23 s, el variador se detendra en caso de fallo y
el teclado mostrara el cédigo E0063.
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e Funcion Rango de ajuste Unidad | Vlorde
P10.60 Numero de alarma de corriente 0~4294967295
P10.61 Numero de fallo actual 0~4294967295
P10.62 Numero de la dltima averia 0~4294967295
P10.63 Los dos primeros numeros de fallo | 0~4294967295
B Funcién: Indicar la informacion de fallo del variador (consulte el capitulo 10.2 «Solucion de problemas»)
e o Funcién Rango de ajuste Unidad | Valorde
P10.70 | Estado del terminal de entrada S | 0~4294967295
P10.71 | Valor de entrada del terminal Al1 | -65535,000~65535,000 %
P10.72 | Valor de entrada del terminal A2 | -65535,000~65535,000 %
P10.74 | Estado de salida del terminal Y 0~4294967295
P10.75 | Valor de salida del terminal AO1 -65535,000~65535,000 %
P10.76 | Valor de salida del terminal AO2 -65535,000~65535,000 %
B Funcion: indicar informacion de los terminales externos
”‘;’;‘;ﬁe"& Funcién Rango de ajuste Unidad Vfglg;g:
P10.78 Frecuencia de entrada de impulsos| 0,000~10 000,000 kHz
P10,79 | Frecuencia de salida de impulsos | 0,000~10 000,000 kHz
Namero d i
B e Funcién Rango de ajuste Unidad | Valorde
P10.80 | Recuento del codificador 0~4294967295
P10.81 | Velocidad del codificador -9999,000~9999,000 Hz
P10.82 | Angulo del codificador 0,0~359,9 grados
B Funcioén: indicar el estado del codificador
N e Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde

P10.90 Valor de ajuste 1

-999999,000~999999,000

P10.91 Valor de ajuste 2

-999999,000~999999,000

P10.92 Valor de ajuste 3

-999999,000~999999,000

®_Funcién: Indica el valor de consiana: véase |a figura 6-2:1

Numero de 2
parametro Funcién

Rango de ajuste

Unidad | Valorde

P10.98 Valor de visualizacion 1

-99999,000~99999,000

P10.99 Valor de visualizacion 2

-99999,000~99999,000

B Funcién: indica el valor de visualizacién (véanse P01.68 ~ P01.69 para conocer la fuente del valor de visualizacion)
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Capitulo 6 Capitulo 6
6.10 Parametros del grupo 11: registro de fallos 6.11 Parametros del grupo 12: parametros libres
N d a Numero de . a . Valor de
l;grzﬁetso Funcion Rango de ajuste Unidad V;'ﬁ,ﬁg: pardmetro Funcion Rango de ajuste Unidad brica
Frecuencia de salida -999999,0~999999,0 P12.00 Parametro libre 1~ ¢ ~
P11.10 | de fallo de corriente Hz 00 Zp1219 | porametre e 20 999999,000~999999,000 0,000
Corriente de -999999,00~999999,00
P11.11 lida de fallo di A 0,00 . I
S ioge fallo de P12,90 | Parametro libre 91~ -999999,000~999999,000
— ~P12.99 | Parametro libre 100 0,000
P11.12 Tension de b_us de fallo de -999999,0~999999,0 \ 0,0
corriente
p1113 Temperatu;a actual del -999999~999999 o o B Fun
. inversor defectuoso
» Explicacién del principio:
Estado actual del -999999~999999 P12.00 ~ P12.19, P12.90 ~ P12.94: guardan automaticamente el valor actual al apagar el sistema. P12.95 ~ P12.99: establecen
P11.14 terminal S de fallo 0 el nimero de parametro. El valor de P12.90 ~ P12.94 al encender el sistema se asigna al numero de parametro establecido en
P12.95 ~ P12.99.
p1115 Estado del terminal Y -999999~999999 o Solo los parametros P12.90 ~ P12.99 se guardan automaticamente tras el apagado.
. en caso de fallo de
corriente 6.12 Parametros del grupo 13: salida de la funcién « »
Tiempo acumulado de activacion
P11.16 | de la falla de corriente 0,000~4294967,295 h 0,000 Nﬂmrgro dfo — REchEiEs Unidad | VAlorde
parame fabrica
Frecuencia de salida de -999999,0~999999,0
P11.20 | |a ultima averia Hz 00 P13.00 | Salida del comparador 0~4294967295 0
pi121 | Cortiente de saiida -999999,00~999999,00 A 000 P13.01 | Salida logica 0~4294967295 0
de la dltima falla ® Funcion: indica la salida del comparador (véase P16.00 ~ P16.35) y el
Tension del bus -999999,0~999999,0 resultado de la salida logica (véase P16.36 ~ P16.75)
P11.22 en la lltima falla A 00
e o e -
Temperatura del inversor en 999999~999999 > 1, el bit 1 almacena los resultados del comparador 2, etc.
P11.23 | |3 dltima averia C 0 » Salida Iégica: almacena todos los resultados de la unidad I6gica; el bit 0 almacena los
resultados de la unidad Iégica 1, el bit 1 almacena los resultados de la unidad
Estado del terminal S -999999~999999 légica 2, ...
P11.24 | en la ultima averia 0
P13.00 Salida del ; 7 '
Estado del terminal Y -999999~999999 : :
P11.25 | de Ia ultima averia 0 ) ) ! ) ) ) ) \4 } ) 8
= bits bit7 bit 6 bits bit4 bit 3 bit 2 bit 1 bit 0 &k
Tiempo acumulado de » » » 7 7 » » » »
cap P11.26 | encendido de la tltima averia 0,000~4294967,295 h 0,000 o2 - o2 o2 o2 o2 o2 o2 o2 CBD
= 55 §§ §§ g5 g5 g5 g5 g5 g5 =
o0 3 a 3a 3 a 3a 3 RS RS 3a 3a o0
28 p1130 | Frecuencia de salida de -999999,0~999999,0 e 00 g @ g o) g o) ) 2 ) 2 g o) g o) 5 © 5 © 28
®Q las dos primeras averias g g g 5 5 & & & & [oNe]
=0 - " _ © o ~ ) o N w N - kel
D P11.31 Cgrrlenle de salida de las dos -999999,00~999999,00 A 0,00 QD sl
o o primeras fallas g o o
32 La figura 6-12-1 tra la salida del d 32
Sa Tension del bus de las -999999,0~999999,0 afigura 6-12-1 muestra la salida del comparador aQ
S () P11.32 dos primeras fallas v 00 o ()
o) P13.01 Salida légica ‘ T ; o)
7] ! ! ] 7]
p1133 | Temperatura del inversor en -999999~999999 o 0 v
las dos primeras averias bit4 bit 3 bit 2 bit 1 bit 0
Estado del terminal S de las -999999~999999 Salida Salida Salida Salida Salida
P11.34 dos primeras averias 0 légica 5 légica 4 légica 3 légica 2 légica 1
Estado terminal Y de las -999999~999999
P11.35 | dos primeras fallas 0 Figura 6-12-2 Indica el resultado de la salida I6gica
P1136 | Tiempo acumulado de encendido| o 000~4294967,295 h 0,000 Numero e Funcion Rango de ajuste Unidad | Vlorde
de las dos primeras averias
= Funcién: registrar informacién sobre fallos p13.02 | Transformacion -999 999,000~999 999,000 0,000
Resultado de la transformacién 1
p13.03 | Transformacion -999 999,000~999 999,000 0,000
Resultado de la transformacion 2

www.oyostepper.es
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B Funcion: Indica el resultado de la transformacion lineal (véanse P17.00 ~ P17.09)
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Capitulo 6 Capitulo 6
G Numero de " " o Valor de
N;grzﬁ edtfo Funcion Rango de ajuste Unidad szlgrri g: parametro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica
" P " Valor actual de la direccién virtual "
P13.40 Sapllizraac\on aritmética simple, 1 999 999,000~999 999,000 0,000 P13.92 1 0~4294967295 0
5 _ —— P13.93 \2/alor actual de la direccion virtual 0~4294967295 0
P13.11 S;I:jraa:\on aritmética unica, -999 999,000~999 999,000 0,000 ——
P13.94 valor actual de la direccion virtual 3| 0~4294967295 0
Operacion aritmética unica, 3 " P
P13.12 szﬁidas -999 999,000~999 999,000 0,000 P13.95 Xalor actual de la direccion virtual 0~4294967295 0
piaqy | heracionariimética inica, 4 | 996 999,000~999 999,000 0,000 p13.96 | Valoractualde ladireccionvirual | o-4594967295 0
Valor actual de la direccion virtual
pa———— P13.97 0~4294967295 0
P13.44 SO;;;r:;:\on aritmética simple, 5 999 999,000~999 999,000 0,000
P13.98 valor actual de la direccion virtual 7| _4594967295 0
B Funcién: Indica el resultado de una operacion aritmética simple (P17.16 ~ P17.25)
- B Funcién: valor de recepcion de la direccion virtual; consulte P01.32~P01.38 para conocer las funciones detalladas
Nimero de " q . Valor de
parametro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica
v - 6.13 Parametros del grupo 14: codificador « »
P13.15 Salida de Ia operacion -999999,000~999999,000 0.000 Namero de Valor d
matematica 1 parédmetro Funcion Rango de ajuste Unidad faégricae
P13.16 Salldﬁadtzrlr?azszrgclén -999999,000~999999,000 0,000
P14.01 Resolucion del encoder 1 1~2147483647 1024
P13.17 Salida de la operacion 099999 000~999999.000 0,000
matematica 3 N ’ ; 5 " R
P14.02 | Direccion del codificador 1 0: Adelante: 1: Marcha atrés 0
P13.18 Salida de la operacion -999999,000~999999,000 0,000 :
natermaica 4 : : =_Funcion: Configurar los parémetros del encoder
® Funcion: Indica el result_ado de la operacién matematica (végnse P17.26 ~ P17.45)
N ) : _ Valor de 6.14 Parametros del grupo 16: unidad de « » légico
pardmetro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica
e Funcion Rango de ajuste Unidad | Velor de
P13.40 | Salida del comparador 1 0-1 0
Seleccion de parametros de
P1341 | Salida del comparador 2 0~1 0 P16.00 | entrada del comparador 1 0~65535 0
O P13.42 | Salida del comparador 3 0~1 0 Seleccion del parametro de o
o P16.01 | comparacion del comparador 1 0~65535 0 9
3‘ P1343 | Salida del comparador 4 0~1 0 g
0:
o P13.44 | Salida del comparador 5 0~1 0 1 X
o0 o0
2 o P13.45 | Salida del comparador 6 0~1 0 2 2 o
®Q P16.02 Configuracion del comparador 1 3: [ [oNe]
55 P13.46 | Salida del comparador 7 0~1 0 4 [*R=3
]
co P1347 | Salida del comparador 8 0~1 0 5~ o
>3 X >3
S P13.48 | Salida del dor 9 0~1 0 o e
o' . alida del comparador ~ @
=1 N
= = - - - - — ” P16.03 Ti de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000 =
] ® Funcién: Indica el bit correspondiente a la salida de un tnico comparador (véanse P16.00 ~ Comparador 1 ]
P16.35) Seleccion de para
. parametros de
P16.04 | entrada del comparador 2 0~65535 o
Nimero de . " . Valor de
parametro Funcién Rango de ajuste Unidad fabrica ‘Seleccion del parametro de
P16.05 | comparacion del comparador 2 0~65535 0
P1350 | Salida logica 1 0~1 0
0: >;
P13.51 | Salida légica 2 0~1 0 1<
B Funcion: Indica el bit correspondiente a la salida de una sola unidad légica (véanse 22
P16.36 ~ P16.51) P16.06 Configuracion del comparador2 | 3; 0
4
N'é.'a"é'rﬁé’t?o Funcién Rango de ajuste Unidad sz;lgrr]_ gae 5~
6+
P13.60 | Contador de corriente del 0~4294967295 0
temporizador 1 P16.07 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
P13.61 i 0~65535 0 comparader 2
. Valor actual del temporizador 1 1600 Seleccion de parametros de 0-05535 o
- trada del dor 3 ~
P13.62 | Etapa actual del temporizador 1 | 0~16 0 entrada del comparador
. Seleccion del parametro de
P13.63 | Recuento de corriente del 0~4294967295 0 P16.09 mmpa',amn g comparador 3 0~65535 0
temporizador 2
P13.64 Valor actual del temporizador 2 0~65535 0 0:>;
1<
P1365 | Etapa actual del temporizador 2 | 0~16 0 2>
B Funcién: Indica el resultado del temporizador (véase P18.00 ~ P18.39) P16.10 Configuracion del comparador 3 3 0
Valor actual del temporizador: el lemporizador cuenta; el valor de conteo se puede suspender o borrar, Estado 4
actual del temporizador: indica el estado de la etapa del temporizador; el bit 0 corresponde a la etapa 1, el bit 1 5.~
corresponde a la etapa 2, ... 6
» Etapa actual del temporizador: indica la etapa actual del temporizador. i
P16.11 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 s 0,000
comparador 3
73 74
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Capitulo 6
Seleccion de parametros de
P16.12  [entrada del comparador 4 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.13 comparacion del comparador 4 0~65535 0
0:>;
1
2: =;
P16.14 Configuracion del comparador 4 3. 0
4:
5:
6: +
P16.15 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 0,000
comparador 4
Seleccion de parametros de
P16.16 entrada del comparador 5 0~65535 0
Seleccion de los parametros de
P16.17 comparacién del comparador 5 0~65535 0
0:>;
1<
2: =
P16.18 Configuracion del comparador 5 3 0
4:
6:+
P16.19 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 0,000
comparador 5
Seleccion de parametros de
P16.20 entrada del comparador 6 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.21 comparacion del comparador 6 0~65535 0
0:>;
1<
2
P16.22 Configuracion del comparador 6 3 0
4
5=
6:+
P16.23 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 0,000
comparador 6
Seleccion de parametros de
P16.24  |entrada del comparador 7 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.25 comparacion del comparador 7 0~65535 0
0:>;
1<
2: =;
P16.26 Configuracion del comparador 7 3 0
4
5=
6:+
P16.27 Tiempo de retardo del 0,000~99999,000 0,000
comparador 7
Seleccion de parametros de
P16.28  |entrada del comparador 8 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.29 comparacion del comparador 8 0~65535 0
0:>;
1<
2: =;
P16.30 Configuracién del comparador 8 3. 0
4
5:
6:

www.oyostepper.es
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P16.31 Tiempo de retardo del 0,000~99 999,000 s 0,000
comparador 8
Seleccion de parametros de
P16.32 | entrada del comparador 9 0~65535 0
Seleccion de parametros de
P16.33 ccomparacion del comparador 9 0~65535 0
0:>;
1<
2=
P16.34 Configuracién del comparador 9 0
6: #
P16.35 Tiempo de retardo del 0,000~99 999,000 s 0,000
comparador 9

m Funcion: Configurar la operacion de comparacion

Comparador

Seleccion de parametros de entrada del
comparador g

Seleccion de los parametroelersion | < ; I
7y

Salida del comparador

P13.00
P13.40~P13.48

comparacion del
comparador

Configuracion del "

Tiempo de retardo del
comparador

Figura 6-14-1 Comparador

> Seleccion del parametro de entrada del comparador: este ajuste es la direccion.
La direccion es el numero del parametro seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual
del nimero del parametro seleccionado.
¥ Seleccion del parametro de comparacion del comparador: este ajuste es la direccion.
La direccioén es el nimero de pardmetro seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual de dicho
numero de parametro.
¥ Configuracion del comparador: selecciona la relacién de comparacion.
» Tiempo de retardo del comparador: una vez transcurrido el tiempo de retardo, se emite el resultado del comparador.
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N Funcion Rango de ajuste Unidad | Valorde
p1gap | Unidad lbgica 1 0~65535 0
Seleccion de parametros 1
P16.37 Unidad légica 1 0~32 0
Seleccion de bits de entrada 1
pig3g |Unidadibgicat 0~65535 0
Seleccion de parametros 2
P16.39 Unidad légica 1 0~32 0
Seleccion de bits de entrada 2
pip4o | Unidadlogical 0~65535 0
Seleccion de parametros 3
P16.41 Unidad légica 1 0~32 0
Seleccion de bits de entrada 3
0: Sin efecto;
1Y;
P16.42 Unidad légica 1 2: 0
Configuracion 1 3: NAND;
4:NOR;
5: XOR
0: Sin efecto;
1Y;
P16.43 Unidad légica 1 2:0; 0
configuracion 2 3: NAND;
4:NOR;
5: XOR
p1e4q |Unidadlogica2 0~65535 0
Seleccion de parametros 1
p164s | Ynidad logica 2 0~32 0
Seleccion de bits de entrada 1
pie4 | Unidadlogica2 0~65535 0
Seleccion de parametros 2
p1e.47 | Unidad logica 2 0~32 0
Seleccion de bits de entrada 2
Unidad légica 2
P16.48 0~65535 0
Seleccion de parametros 3
P16.49 Unidad !ﬁgica 2 0~32 0
Seleccion de bits de entrada 3
0: Sin efecto;
1
P16.50 Unidad légica 2 2: 0
Configuracion 1 3
4:
5:
0: Sin efecto;
1Y;
P16.51 Unidad légica 2 2:0; 0
configuracion 2 3: NAND;
4:NOR;
5: XOR

= Funcion: Configuracién de la funcion légica

» Seleccion de parametros de la unidad Iégica: este ajuste corresponde a la direccion.

La direccion es el numero del pardmetro seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual
de dicho nimero de parametro.
¥ Seleccion de bits de entrada de la unidad l6gica: selecciona los bits de los parametros de operacion légica;

0 significa el bit 0, 1 significa el bit 1...

® Configuracion 1 de la unidad légica: configura la operacién légica de los parametros de la unidad logica.
Seleccion de parametros de la unidad légica 1 (el

valor real viene determinado por el valor actual
valor del nimero de parametro seleccionado)

bit31

bit2 bit1

bit 0

Seleccion de bits de entrada de la
unidad légica 1

Configuracion de la unidad légica 1 dlonfiguracién de la unidad légica 2

Resultado de la operacion logica

-
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N:’:;ﬁg& Funcién Rango de ajuste Unidad Vfglgrr‘_g:
Fuente del parametro
P16.76 del selector 1 0~65535 0
P16.77 Ajuste del selector 1 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.78 :’arémetros de destino del selector| _grpar 0
parametros de destino
P1679 | Guenie de parametros 0~65535 0
P16.80 Ajuste del selector 2 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.81 :arame(ros de destino del selector| _grpar 0
parametros de destino
Selector 3: origen de
P16.82 | jog parametros 0~65535 0
P16.83 Ajuste del selector 3 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.84 zarametros de destino del selector 0~65535 0
parametros de destino
Selector 4: origen de
P16.85  |jos parametros 0~65535 0
P16.86 Ajuste del selector 4 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.87 Z’arametms de destino del selector 0~65535 0
parametros de destino
Selector 5: origen de
P16.88 | iog parametros 0~65535 0
P16.89 Ajuste del selector 5 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.90 :arametrcs de destino del selector| _grpar 0
parametros de destino
PI691 | hapmie de parmetros 0~65535 0
P16.92 Ajuste del selector 6 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.93 :arémetros de destino del selector 0~65535 0
parametros de destino
Selector 7: origen de
P16.94  |ios pardmetros 0~65535 0
P16.95 Ajuste del selector 7 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.96 sarame(ros de destino del selector| _grpar 0
parametros de destino
PIGS7 | Gor e prametros 0~65535 0
P16.98 Ajuste del selector 8 0~16: ajuste numérico; 200~65535: direccion 0
P16.99 ;‘arémetrcs de destino del selector 0~65535 0
parametros de destino

B Funcién: Establecer la operacién de comparacién

» Explicacion del principio:
Tal y como se muestra en la figura 6-14-3, cuando se establece en 0~16, se selecciona una direccién de entre 16
direcciones consecutivas tomando como primera direccién el pardametro «fuente» del selector, y se pasa el valor actual
de dicha direccion al pardmetro «destino» del selector.
Cuando se establece un valor de 200 a 65535 como direccion, esta direccion corresponde al niumero del pardametro
seleccionado, y el valor real viene determinado por el valor actual de dicho nimero de parametro.

Parametro del selector —pp|

ejemplo: P16.76 = 250, P16.78 = 270

Origen del parametro del selector Origen del

fuente parametro del selector + 1 Origen del

parametro del selector +2

Fuente del parametro del selector + 15

‘c

selector

Figura 6-14-3 Selector Por

selector

de destino del

Cuando P16.77 = 0, los datos del parametro P02.50 se transfieren a P02.70; cuando P16.77
=1, los datos del pardmetro P02.51 se transfieren a P02.70; cuando P16.77 = 2, los datos

78
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el paramet transfieren a P02.70;
P13.50~P13.51 _ o Seleccion a 2
=( Seleccion logica 1 )
Cuando P16.77 = 13, los datos del parametro P02.63 se transfieren a P02.70;
Figura 6-14-2: Operacion légica Cuando P16.77 = 14, los datos del parametro P02.64 se transfieren a P02.70; Cuando P16.77 = 15,
los datos del parametro P02.65 se transfieren a P02.70;
o} kel
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Capitulo 6
6.15 Parametros del grupo 17: operaciones matematicas
Namero d )
l;g‘rgr;e;o Funcién Rango de ajuste Unidad Vfé'g,'i
P1700 | fuRDigael pardmetp de 0~65535 0
P17.01 Transformacién lineal 1 X1 -999999,000~999999,000 0.000
P17.02 Transformacién lineal 1 X2 999999,000~999999,000 50,000
P17.03 Transformacién lineal 1 Y1 -999999,000~999999,000 0.000
P17.04 Transformacion lineal 1 Y2 999999,000~999999,000 1500,000
Fuente de parametros de la
P17.05 transformacion lineal 2 0~65535 0
P17.06 Transformacién lineal 2 X1 -999999,000~999999,000 0,000
P17.07 Transformacién lineal 2 X2 -999999,000~999999,000 0,000
P17.08 Transformacién lineal 2 Y1 -999999,000~999999,000 0,000
P17.09 Transformacién lineal 2 Y2 -999999,000~999999,000 0,000
B Funcion: Establecer la operacion de transformacion lineal
» Explicacion del principio:

Tal y como se muestra en la figura 6-15-1, se configura el pardmetro de origen de la transformacion lineal y se utiliza el
valor actual del parametro de referencia como entrada x. Configuracion de la relacion lineal (modificar los parametros
P17.01-17.04 o los parametros P17.05-P17.09).
» Ejemplo: A diferentes frecuencias de salida corresponden diferentes velocidades (0~50 Hz
corresponden a 0~1500 rpm),
los parametros de configuracién son los siguientes:
P17.00 = 1021 (el parametro de origen de la transformacion lineal 1 es la frecuencia de salida) P17.01 = 0 (el
X1 de la transformacion lineal 1 es 0)
P17.02 = 50 (el valor de X2 de la transformacion lineal 1 es 50)
P17.03 = 0 (el valor Y1 de la transformacion lineal 1 es 0)
P17.04 = 1500 (el valor de Y2 de la transformacion lineal 1 es 1500)
P13.02 = Resultado de la transformacion lineal 1

A

Y
y=Y2-Yix

Y2P17.04 e X

yP13.02
Y1 P}7:03

q ] X X2 X
P1{7.01 P17.00 P17.02
Figtra-6=15=+Fransformacion tineat >
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Numero de
parametro

Funcion

Rango de ajuste

Unidad

Valor de
abrica

P17.16

Operacion aritmética simple: 1 fuente de
parametro

0~65535

P17.17

Operacion aritmética Uinica:
configuracion de 1 operacion

0: ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: Seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8: 2 elevado a n;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.18

Operacion aritmética simple con 2
parametros de origen

0~65535

P17.19

Operacion aritmética Unica:
oonfiguracion de 2 operaciones

0:ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: seno;

3:Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8: 2 elevado a n;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.20

Operacion aritmética simple con 3
parametros de origen

0~65535

P17.21

Operacion aritmeética nica:
oonfiguracion de 3 operaciones

0: ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8: 2 elevado a n;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.22

Operacion aritmética simple con 4
parametros de origen

0~65535

P17.23

Operacion aritmética Uinica:
configuracion de 4 operaciones

0:ABS;

1: Raiz cuadrada;

2: seno;

3: Cos;

4: Potencia 2;

5: Potencia3;

6: Aleatorio;

7: NOT bit a bit;

8:2elevado an;

10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es

mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia

P17.24

Operacion aritmética simple con 5
pardmetros de origen

0~65535

» Por.ejem

uracion de
. P17.16=1200, P17.17=4

0: ABS;
1: Raiz cuadrada;
2: Seno;

3: Cos;

4: Potencia

atorio;
, cuaneibdR 4290=9,000, P13.10=81,000
8:2elevado an;
10: Si es menor que 0, significa 0.
Si es mayor que 0, no cambia; 11: Si es
mayor que 0, significa 0.
Si es menor que 0, no cambia
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Capitulo 6
N Funcién Rango de ajuste Unided | ValOrde
P17.26 Operaciéon matematica 1 0~65535 0
Fuente del parametro 1
P17.27 Operacion matematica 1 0~65535 0
Fuente de parametros 2
P17.28 Operacion matematica 1 0~65535 0
Fuente de parametros 3
6:Min.; 7:Media; 9:Y
bit a bit; 10:0 bit a
Operacién matematica 1 bit; 11:ANDN;
P17.29 Configuracion de la operacion 1 15:Fuente de senal de flanco: (P17.29=15, detecta el flanco Y
ascendente de la fuente P17.26; P17.30=15, cuando el resultado de
P17.27 y P17.28 no es 0 en el operador bit a bit, se reinicia el flanco
ascendente)
16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
0: Sin efecto;
1+
0:
Operacion matematica 1 OR bit a bit; 11:
P17.30 | Configuracion de la operacion 2 [ ANDN; 0
15: Reinicio por flanco de sefal: (P17.29 = 15, detecta el flanco
ascendente de la fuente de P17.26; P17.30 = 15, cuando el
resultado de P17.27 y P17.28 no es 0 en el andlisis bit a bit, se
reinicia el flanco ascendente)
16: Reorganizar los valores y reducir 8 bits
P17.31 Operacion matematica 2 0~65535 0
Fuente del parametro 1
P17.32 Operacion matematica 2 0~65535 0
Fuente de parametros 2
P17.33 Operacion matematica 2 0~65535 0
Fuente de parametros 3
0: Sin efecto;
1+
3%
4/
5: Méx.;
Operacion matematica 2
P17.34 Configuracién de la operacion 1 0
ascendente de la fuente P17.26; P17.30=15, cuando el resultado de
P17.27 y P17.28 no es 0 en el operador bit a bit, se reinicia el flanco
ascendente)
16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
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Capitulo 6
Operacién matematica 2 OR bit a bit; 11:
P17.35 | Configuracion de la operacion 2 | ANDN; 0
15: Reinicio por flanco de sefial: (P17.29 = 15, detecta el flanco
ascendente de la fuente de P17.26; P17.30 = 15, cuando el
resultado de P17.27 y P17.28 no es 0 en el analisis bit a bit, se
reinicia el flanco ascendente)
16: Reorganizar los valores y reducir 8 bits
P17.36 Operaciéon matematica 3 0~65535 0
Fuente del parametro 1
P17.37 Operacion matematica 3 0~65535 0
Fuente de parametros 2
P17.38 Operacion matematica 3 0~65535 0
Fuente de parametros 3
0: Sin efecto;
14
Operacién matematica 3 bit; 11:ANDN;
P17.39 Configuracion de la operacion 1 15:Fuente de sefial de flanco: (P17.29=15, detecta el flanco 0
ascendente de la fuente P17.26; P17.30=15, cuando el resultado de
P17.27 y P17.28 no es 0 en el operador bit a bit, se reinicia el flanco
ascendente)
16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits
: Sin efecto;
6: Mil : Media; 9:
AND bit a bit; 10:
Operacion matematica 3 OR bit a bit; 11:
P17.40 Configuracién de la operacion 2 H 0
15: Reinicio por flanco de sefial: (P17.29 = 15, detecta el flanco
ascendente de la fuente de P17.26; P17.30 = 15, cuando el
resultado de P17.27 y P17.28 no es 0 en el andlisis bit a bit, se
reinicia en el flanco ascendente)
16: Reorganizar los valores y reducir 8 bits
P17.41 Operacion matematica 4 0~65535 0
Fuente del parametro 1
P17.42 Operacion matematica 4 0~65535 0
Fuente de parametros 2
P17.43 Operacién matematica 4 0~65535 0
Fuente de parametros 3
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Capitulo 6 Capitulo 6
?: Sin efecto; P16.04 Paréametro de entrada del comparador 2 1315
P16.05 Parametro de comparacion del comparador 2 1202
3%
4/, P16.06 Configuracion del comparador 2 4
5: Max.; i . - P
! Seleccion de parametros de la unidad logica 1 1
6:Min.; 7:Media; 9:Y P1638 P N 1070
bit a bit; 10:0 bita i " - P,
Operacion matematica 4 bit; 11:ANDN; P16.37 Seleccion de bits de entrada de la unidad légica 1, 1 0
P17.44 | Configuracién de la operacion 1 | 15:Fuente de sefial de flanco: (P17.29=15, detecta el flanco 0 Seleccion d " G0 1a unidad logica 12
ascendente de la fuente P17.26; P17.30=15, cuando el resultado de P16.38 eleccion de pardmetros de la unidad Iogica 1201
P17.27 y P17.28 no es 0 en el operador bit a bit, se reinicia el flanco - - - -
ascendente) P16.39 Seleccion de bits de entrada de la unidad légica 1, 2 0
16:Reorganizar los valores y aumentar 8 bits - — - —
P16.42 Configuracion de la unidad l6gica 1, 1 5
P17.26 Operacion atica 1, fuente de para 1 1340
P17.27 Operacion matematica: 1 parametro, fuente 2 1350
0: Sin efecto; P17.28 Operacion matematica: 1 parametro, fuente 3 1201
14
2 P17.29 Operaci6 stica 1: ion de la ion 1 15
3%
4/ P17.30 1, 1 de 12 15
5: Max.
6: Min.; 7: Media; 9: 6 o
AND bit a bit; 10: = | Numero de .
Operacion matematica 4 OR bit a bit; 11: parametro Funcién Rango de ajuste Unidad Vfaélg:ig:
P17.45 | Configuracién de la operacin 2 | ANDN; 0
15: Reinicio por flanco de sefial: (P17.29 = 15, detecta el flanco 0:1ms; 1: 10 ms;
ascendente de la fuente de P17.26; P17.30 = 15, cuando el 2:100 ms:
resultado de P17.27 y P17.28 no es 0 en el andlisis bit a bit, se 3' 4 '
reinicia en el flanco ascendente) . . 2 1s;
P18.00 0
16: Reorganizar los valores y reducir 8 bits Fuente de reloj del temporizador 1| g, 1 p;
7:1dia;
11~26: de S1 a S16, cuando el terminal S presenta un flanco
ascendente, el contador se incrementa en 1;
27~42: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit
correspondiente sea el flanco ascendente, aumentar el

recuento en 1;

2 Euncién: Configuracién de la operacion matematica 51~76: de S1 a S16, cuando el terminal S esté en el

O o
5} . 5}
» . . . ) , suma 1 al recuento;
o Fuente de los parametros de las operaciones matematicas: i ) . . 77~92: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit o
= esta configuracion es la direccion. La direccion es el nimero de parametro seleccionado, y el valor real viene determinado correspondiente sea el flanco descendente, suma 1 al =S
g por el valor actual del nimero de parametro seleccionado. "ef?“e"foi g
8 g » Configuracion de la operacién matematica: establece la operacién matematica. 200~3799: direccion 8 c?
[eR7] [eX]
o9 N ) . . ) - o9
fRe] Resultado de la Configuracion de operaciones matematicas 1 Configuracién de operaciones matematicas 2 O
> g operacion > g
> :}‘ 0: Parada al final de una sola ejecucion; = :s‘
Q fuente de parametros de Fuente de parametros de la Fuente de parametros de la . . ~16: - inici i i Qo
oF P13.15-P13.18 _ operacion matematica 1 Operagibn matematica ) operacib matemitica 3 P1801 | Modo de funcionamiento del 1~ 16: Configurar el inicio del siguiente ciclo " ) 0 o)
5 = ( temporizador 1 Al finalizar una sola operacion, el ciclo se inicia automaticamente segun S5
o el ajuste o
2} 2}
Figura 6-15-2: Operacion matematica
9 P bit0: Activar;
Por ejemplo: P17.26 = 1201, P17.27 = 1202, P17.28 = 1203, P17.29 = 1, P17.30 = 3 Cuando P12.01 = bit 1: Iniciar el recuento; bit
- N P1802 | Comando de control del 2: Pausar el recuentos bit 3: 0
2,000, P12.02 = 3,000, P12.03 = 5,000, temporizador 1 Borrar el recuento
El resultado del calculo P13.15 = (2,000 + 3,000) * 5,000 = 25,000
» Sefial de flanco. P18.03 Valor de ajuste del temporizador 1| _1~4294967295 1
Por ejemplo: cuando la frecuencia de salida alcanza los 50 Hz, el relé se activa. Cuando la P18.04 Tiempo de la fase 1 del 0~4294967295 ]
es inferior a 50 Hz, el relé permanece activado. Solo cuando el inversor se detiene, el relé se desconecta. temporizador 1
- P18.05 Tiempo de la fase 2 del 0~4294967295 0
Numero de parametro Funcién Valor de ajuste temporizador 1
P03.00 Fuente de la orden de arranque 3 P1806 | Tiempo de Ia fase 3 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P03.30 Origen del terminal Y1 1341 P18.07 Tiempo de la fase 4 del 0~4294967295 [
temporizador 1
P12.00 Parametro libre 1 50 )
P18.08 Tiempo de la fase 5 del 0~4294967295 0
P12.01 Parametro libre 2 1 temporizador 1
P18.09 Tiempo de la fase 6 del 0~4294967295 0
P12.02 Parametro libre 3 0,001 temporizador 1
P16.00 Parametro de entrada del comparador 1 1020 P18.10 E;mgggzdazfr qase 7del 0-4294967295 0
P16.01 Parametro de comparacién del comparador 1 1200 P18.11 Tiempo de la fase 8 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P16.02 Configuracion del comparador 1 4 P1812 | Tiempo de la fase 9 del 0~4204967295 0
temporizador 1
P18.13 Tiempo de la fase 10 del 0~4294967295 0
temporizador 1
P18.14 Tiempo de la fase 11 del 0~4294967295 0
temporizador 1
p1g15 | 1iempo dela fase 12 del 0~4294967295 0
temporizador 1
83 P18.16 | Tiempo de la fase 13 del 0~4294967295 84 0
temporizador 1
www.oyostepper.es P1817 | Tiempo de la fase 14 del www:Qyostepper.es o
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Capitulo 6 Capitulo 6
P18.18 Tiempo de la fase 15 del 0~4294967295 0
temporizador 1 .
P18.19 Tiempo de la fase 16 del 0~4294967295 0 H
temporizador 1 Ejecucion unica: P18.01 =0 H
0:1ms; 1: 10 ms; »- H
2:100 ms; H
31s; H
6:1h; H
7:1 dia; H
11~26: de S1 a S16, cuando el terminal S presenta un flanco .
ascendente, el contador se incrementa en 1; H
27~42: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit -
correspondiente sea el flanco ascendente, aumentar el H
P18.20 Fuente de reloj del temporizador 2 recuento en 1; 0 H
51~76: de S1 a 16, cuando el terminal S esté en el H
, suma 1 al recuento; H
77~92: de los bits 0~15 del terminal virtual P01.30, cuando el bit H
correspondiente sea el flanco descendente, suma 1 al H
recuento; H
200~3799: direccién H
Funcionamiento ciclico: P18.01 # 0 H
- | T2: P18.05 | :
0: Parada al final de una sola ejecucion; E .
P1821 | Modo de funcionamiento del 1~ 16: Configurar el inicio del siguiente ciclo » ) 0 ; Salidas P13.60- P13.65
temporizador 2 QII ;ljrlzltl;ar una sola operacion, el ciclo se inicia automaticamente segin ' : >
1822 c o ol del bit0: Activar; o H
) omando de control e bit 1: Iniciar el recuento; bit | . | H
temporizador 2 2: Pausar el recuento; bit 3: T3:P18.06 H
Borrar el recuento :
P18.23 Valor de ajuste del temporizador 2 | _1-4294967295 A H
P18.24 Tiempo de la fase 1 del 0~4294967295 0 .
temporizador 2 H
P18.25 Tiempo de la fase 2 del 0~4294967295 0 E 8
temporizador 2 H o
P1826 | Tiempo de la fase 3 del 0~4294967295 0 : c3|>
temporizador 2 H =
P18.27 Tiempo de la fase 4 del 0~4294967295 0 H 8
temporizador 2 H Q
H (0]
P18.28 Tiempo de la fase 5 del 0~4294967295 0 . =5
temporizador 2 H % S
P18.29 Tiempo de la fase 6 del 0~4294967295 0 e [ g
temporizador 2 H Sa
P18.30 Tiempo de la fase 7 del 0~4294967295 0 v H (1
temporizador 2 H H 3
P1831 | Tiempo de la fase 8 del 0-4294967295 0 g : T16: P18,19 H
temporizador 2 H
P18.32 Temporizador 2, fase 9, tiempo 0~4294967295 0 -
P18.33 Tiempo de la fase 10 del 0~4294967295 0 Figura 6-16-1 Control de temporizacic’m
temporizador 2 9
P18.34 Temporizador 2, fase 11, tiempo | 0~4294967295 0
P18.35 Tiempo de la fase 12 del 0~4294967295 0
temporizador 2
P18.36 Temporizador 2, fase 13, tiempo | 0~4294967295 0
w g
BHgON-opTigUarIos, Rarametrps, dellgmgrizador 0
L4 @g@ﬁe dg gr%oe et?arg oen?%gr: conflgu@JééHgéyggge reloj del temporizador. 0
i s E sientse0 y 199, este ajliste sirve para seleccionar un intervalo de
g Specifico; S 56 establece e a
2 i & Ta fase 16 del 0425498728 COTESPONTE 0
Lt izador 2. 1o ot " 5 \ o et L o et et g
ponde-at+ Hparametr rado-y-et-vaterreat-viene-determinade por-et-vater-actuat-d

dicho numero de parametro. X X L o X B .
Modo de funcionamiento del temporizador: si se establece en 0, no se reiniciara tras finalizar una sola ejecucion; si se
establece en N (1=N=16), tras finalizar una sola ejecucion, comenzara automaticamente a repetirse desde N hasta que se
desactive el temporizador
¥ Comandos de control del temporizador: bit 0: activar; bit 1: iniciar el recuento, activar la sefial de flanco ascendente; bit

2: pausar el recuento; bit 3: borrar el recuento.
¥ Valor de configuracion del temporizador: establece el valor de recuento del temporizador.

¥ Tiempo de fase del temporizador: establece la duracién de cada fase del temporizador.

A1
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Capitulo 7 N° Nombre s1 s2 S3 s4 S5 Y1 Y2Y3 Al A2 [ AO1 | AO2 | Tedado |  Comunicacion
0~9 acm_laf“ Bsuano X X X X X X X X X X x X X X
1o |Macroecondmica | iiio | Arancue 1o |yeiocidad | Selecdor | Enmarcha| Aam] Aamd VAT x| Frecuencia | corrients oo Aranquelparada
1 A . .z ';FE' Werso segmenta | Selecgign T ggnsig esalida | desalidd paraga | /valordeajuste
CAPITULO 7 - Ejemplos de macros de aplicacién CAPITULO 8 - M_agm_dgﬁhgggmr 2 -
Zcompleta | mico. | Marcha elocida eleccion Vo Frecuencia | G NGO |~ Arranquelparada
. ] - - 19 |Meco Inicio ggglsantey JoG gsgl merjéo Zg'il’ac'dag En marcha Alaarm Alarmd] og;g x| G saicn | GoTent L raca | Ivalordo ajuste
7.1 Control de varias velocidades: funcionamiento e Vﬁe?:': :Ie“f," na :
i Macro 3 completa || Adelantey | yejocida ol " Valor Frecuencia | Corrientd \'C° | Arranquelparada
yejocidad 12 o | parada atras emento | yoicaiqag | BT A Alarmg o % |desaida | dosaidy Yada | valordeajuste
4 Frecuencia de salida seccion 3 Seleccion | Seleccion oonsig
} Tnicio
velocidad Macro4 completa | Inicio Valor de Valor | Frecuencia | Corrient
ac 13 Parada JoG x x En marcha | Alam| Alarmd i priessiad Arranque y
ge seccion T rebogimel de " deakda | desald]  Foraa Tarads
na
velocidad [
dela 20 |Macrogeopmando | Inicio x x x x M x x x x x x yoo P
seccion 1 Tlinea Yarar | valor de ajuste
- Tnicio
velocidad de | I Arranque/parada
seccion 0 21 BB e | | e x x x x x x x x x x Yarar | Ivalor de ajuste
o [Marcha Inicio Arranque/parada
2 Madg g%ﬁgg;asngo Inicio ggzgame y X X X X X X x X X X Varar Ivalor de ajuste
comando de TrempoP> Inici Inicio Arranque/parada;
funcionamiento 23 |Mepdgmpmane | M0 | enbe | Perca X X X x| ox X X x X Yarar | Ivalor de ajuste
Inicio | Marcha Inicio Arranque/parada;
24 |Macrodg comango | Incio adoirioy | Parada x x x x x x x x x Vorar | Ivalordo ajuste
S5 i 30 gringﬁ_ase\tgess y x x x x x x x x e x x x x Valor de consigna
uxili consig
na
Figura 7-1 Seleccion de velocidades mdltiples a1 | Macrode gg\ocldad Seelleacclén
) ; - : ! x x x x x x x x x x x x
» Ejemplo: Los terminales externos S4 y S5 controlan la conmutacion de velocidad en cuatro etapas, y las ‘,Q?,L‘,"%?:ga gegmento Eellccldad
velocidades de las distintas etapas se ajustan a 10 Hz, 15 Hz, 20 Hz y 25 Hz, respectivamente. Sleccion | Saamento
Paso 1: Ajuste P01.20 a 31 y seleccione la macro de velocidades multietapa; Seleccion
Paso 2: Establezca P03.00 en 3 y seleccione el terminal externo S1 para controlar el arranque. 32 Macro PID 1 x x x x X x x x Va'rg'.gealm X x X x x
. . . ntacion
Control interno con ocho niveles de velocidad
7 - N . . N 33 Macro PID 2 X X X X X X X X Valorde Valor X X X X
. 5 retroali
- Ejemplo: control temporizado de la conmutacién de velocidad en ocho etapas, con velocidades por etapas fiaon | consig
» fijadas en 5 Hz, 10 Hz, 15 Hz, 20 Hz, 25 Hz, 30 Hz, 35 Hz y 40 Hz; el terminal externo S4 controla la activacion _ na
de la velocidad por etapas, mientras que S1 controla el funcionamiento del motor. 50 | Aranquerapido | x x x x x x x| x x x x x x x
Paso 1: Ajuste P01.20 a 68 y seleccione la macro de control interno de velocidad de ocho etapas; 51 | Myecoinde CC | " " " " " X " " " X " " X
Paso 2: Ajuste P03.00 a 3 y seleccione el terminal externo S1 para controlar el arranque. macro
Ejemplo: Control de temporizacién de la conmutacién de velocidad en ocho etapas, con velocidades por etapas 52 AW’:&E"‘“ x x x x x x x x x x x x x x
fijadas en 5 Hz, 10 Hz, 15 Hz, 20 Hz, 25 Hz, 30 Hz, 35 Hz y 40 Hz; el terminal externo S4 controla la activacion gmacm
de la velocidad por etapas y el arranque del motor. . . 53 | Frenode CC " M " M " " M " " " " " " M
m > Paso 1: Ajuste P01.20 a 68 y seleccione la macro de control interno de velocidad de ocho etapas; macro
> Paso 2: Ajuste P03.00 a 6 y seleccione el terminal externo S4 para controlar el arranque. Macro de
3 54 | aceleracion de X X X X X X X X X X X X X X
o Funcionamiento del control PID emergenda
o5 A B c Macro de (@]
3 e 52 i i 55 | desaceleracion de X X X X X X 3 X X X x X X X 8
[Tl oF i =i
,,,,,,,,,,,,,,, Velocidad | Seleccion
23 60 | Macrode cambiode| M M M ol M M . . M M " Valor M o
@O consola segmento | velocidad de a
o9 CA 220 Seleccion | del consig o)
83 | ‘ segmento 3
eleccion
g RIL1S/L2 T3 23 4 o1 dMa;:rc de alcance] M M M M Acancede [ [ N N M N N N 2
e frecuencia frecuencia
=)
El . Rangode o
g Al 6  Termometro XST 62 | Macro FDT x x x x x  |aeede | x| x x x X X x x o
o
g 32122
COoM Conmutacion de
aceleracion y
U v w T 63 | S X x x x x x x x x x x x x x
—
Retorno db agper | o | Maciodsseral | . p . AR p p . . p .
baja
) Se ha
Figura 7-3 Cableado del PID Macro de sefal de alcanzado
» e ) . X . ] . . o 65 0de sefal x x x x x la x x x x x x x x
Ejemplo: funcionamiento del control PID, el de consigna es la velocidad en varios pasos, la retroalimentacion utiliza frecuencia
Al1y el terminal externo S1 controla el arranque y la parada. yla
Paso 1: Establezca P01.20 en 32 y seleccione la macro PID 1; carriente es
Paso 2: Establezca P01.39 en 0; la configuracion de la fuente de comando selecciona el modo de fuente de comando Z:;“as'a‘“’
unica; Paso 3: Establezca P03.00 en 3 y seleccione S1 como fuente del comando de arranque. S m
» Ejemplo: funcionamiento del control PID, el valor de consigna es Al2, la retroalimentacion utiliza Al1 y el terminal externo i alcanzado
S1 controla el arranque y la parada. 66 | Macrode detoocion | X x X x a x x x x x x x x
Paso 1: Establezca P01.20 en 33 y seleccione la macro PID 2; frecuencia
"‘ Easo 2: Establezca P01.39 en 0; con este ajuste de la fuente de comando se selecciona el modo de fuente de comando Notd: restablezda lo$ valores de falyrica anfes de m é'a‘i;iggg la macrg de apljcacion.
Unica; demasiado
¥ Paso 3: Establezca P03.00 en 3 y seleccione S1 como fuente del comando de arranque. baja
Lasefialde
67 | Macrode x x x x x . “l « x x x x x x x
pérdida de inferior al
sefial umbral
Macro de Velocidad
68 |velocidad de ocho | x x X del x X x x x x x x X
etapas con control segmento
intemo seleccion
87 88
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Capitulo 8

8.1 Macro integral 1

Macro integral 1 (P01.20=10)

Fuente de comandos multiples, modo de valores de consigna multiples, salida analdgica y digital.

-Frecuencia de consigna: frecuencia principal Al1 + frecuencia auxiliar (multivelocidad + comunicacion).
-Si el comando JOG es valido, se ejecuta la frecuencia JOG.
-Origen del comando: arranque y parada, arranque en sentido inverso, comando JOG.

-Utiliza las magnitudes analégicas Al1, AO1, AO2 y los terminales externos S1 ~ S5.

Arranque [P03.00] Arranque en Y1

5 )
Comunicacion marcha atrés [P03.01] Marcha Salida Y1

fuente
atras [P03.02] JOG [P03.03] Seleccion
Parada [P03.04] Seleccion
Eil Aparcamiento gratuito [P03.05]
S2 Reiniciar [P03.07]
S3 Y2 Salida Y2
sS4 fuente
S5
S6 multivelocidad [P02.00] Seleccion
s7 ro————m—— seleccion bit 1
P02.30 multivelocidad S?"dta Y38
bit 2 ajuste
— P0245 Y3
bit 3 fuente
> Seleccion de
posicion
'
Salida AO1 5™
P03.61
Al = P10.75
Alt o £ ajuste 2 sase A e
“ 0: entrada de tengfon Salida Poska TSanea de conferfe. AO1 Salida
P0343 frecuerri o
PO3.41 A1 -
AO2 Salida 5 7 i
i - P03.67 poa 7 L—t i >
L
3 0366 P10.76
Salida saon s ot
. P0O3.70
I confurcicn
P02.10 Wﬁfm
2: Ajuste de Al1 ¢
Valor de ajuste 1 H .
2 telor
cuando sta activo,
Establecer
frecuencia
dada.

P02.24 Frecuencia de avance lento 10 La frecuencia de JOG se ha ajustado a 5 Hz
P02.30 Multivelocidad 0 20 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 0 esta ajustada a 10 Hz
P02.31 Multivelocidad 1 30 La frecuencia auxiliar de la velocidad muiltiple 1 se ha ajustado a 15 Hz
P02.32 Multivelocidad 2 40 La frecuencia auxiliar de la velocidad muiltiple 2 se ha ajustado a 20 Hz
P02.33 Multivelocidad 3 50 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 3 se ha ajustado a 25 Hz
P03.61 Fuente de sefial AO1 2 Frecuencia de salida
P03.67 Fuente de sefial AO2 3 Corriente de salida
89
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P03.40 Tipo de sefal Al1 0 El tipo de sefial de Al1 es una sefial de tension
P03.41 Tension (corriente) minima de Al1 0,050 0,050 V corresponde a 0 Hz

P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0,000 Ajuste del limite inferior de Al1

P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 Ajuste del limite superior de Al1

P03.60 Tipo de sefial AO1 0 El tipo de sefial AO1 es una sefial de tension
P03.62 Ajuste del limite inferior de AO1 0,000 Ajuste del limite inferior de AO1

P03.63 Ajuste del limite superior de AO1 50,000 Ajuste del limite superior de AO1

P03.64 Tension (corriente) minima de AO1 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz

P03.65 Tension (corriente) maxima de AO1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P03.66 Tipo de sefial AO2 0 El tipo de sefial AO2 es una sefal de tension
P03.68 Ajuste del limite inferior de AO2 0,000 Ajuste del limite inferior de AO2

P03.69 Ajuste del limite superior de AO2 50,000 Ajuste del limite superior de AO2

P03.70 Tension (corriente) minima de AO2 0.000 0,000 V corresponde a 0 Hz

P03.71 Tension (corriente) maxima de AO2 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P01.39 Modo de comando 1 Fuente de comandos muiltiples

P02.00 Fuente de velocidades multiples 11000 Seleccion de velocidades muiltiples para los terminales externos S4 y S5
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 2 Fuente del valor de consigna 1: seleccionar Al1

P02.11 Fuente del valor de consigna 2 1 Fuente del valor de consigna 2: seleccionar «multivelocidad»

P02.12 Fuente del valor de consigna 3 5 La fuente del valor de consigna 3 es la comunicacion

P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 1 como F1 + F2

P02.14 Configurar la seleccion de relacion del canal 2 2 Establecer la seleccion de relacion del canal 2 en F1 + F2

P03.00 Origen del comando de arranque 7 ‘Comando de inicio para seleccionar teclado, comunicacion o terminal extemo S1
P03.01 Fuente del comando de marcha atras 8 Se selecciona el terminal externo S2 como fuente de la orden de arranque inverso
P03.03 Fuente del comando JOG 16 El comando JOG est4 seleccionado como terminal externo S3

P03.30 Origen del terminal Y1 3 El relé 1 proviene del estado actual de funcionamiento

P03.32 Fuente del terminal Y2 4 El relé 2 proviene del estado actual de fallo

P03.34 Fuente del terminal Y3 5 El relé 3 se activa por la alarma de estado actual
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Capitulo 8 Capitulo 8
8.2 Macro integral 2
M R | 2 P01 20 1 1 P03.61 Fuente de sefial AO1 2 Frecuencia de salida
acro integral 2 ( -20=11) P03.67 Fuente de sefial AO2 3 Corriente de salida
Fuente de comandos muiltiples, modo de introduccién de valores de ajuste muiltiples, salida analégica y digital. 0340 Tipo de sefial Al 0 Eltipo de sefial de Alf es una sefal de tension
P03.41 Tension (corriente) minima de Al1 0.050 0,050 V de a 0 H.
-Frecuencia de i 1 se la fr ia principal Al1 + la frecuencia auxiliar (velocidad multietapa + comunicacion). ( ) coresponde a i
-Si el comando JOG es valido, se ejecuta la frecuencia JOG. P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz
-Origen del comando: arranque y parada, marcha adelante y marcha atras, comando JOG. P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0,000 Ajuste del limite inferior de Al1
-Utiliza las magnitudes analégicas Al1, AO1, AO2 y los terminales externos S1 ~ S5. P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 | Ajuste del limite superior de Al1
P03.60 Tipo de sefial AO1 0 El tipo de sefial AO1 es una sefial de tension
- P03.62 Ajuste del limite inferior de AO1 0,000 Ajuste del limite inferior de AO1
Arranque [P03.00] Arranque en Y1 Selida v1 P03.63 Ajuste del limite superior de AO1 50,000 Ajuste del limite superior de AO1
marcha atras [P03.01] Marcha fuente . : .
. Tensio6n (corriente) minima de AO1
atras [P03.02] JOG [P03.03] Seteccion P03.64 ion (corriente) mini 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz
Parada [P03.04] Seleccion P03.65 Tension (corriente) méaxima de AO1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz
Aparcamiento libre [P03.05]
Reinicio [P03.07] P03.66 Tipo de sefial AO2 0 El tipo de sefial de AO2 es una sefial de tension
Y2 Salida Y2
fuente P03.68 Ajuste del limite inferior de AO2 0,000 Ajuste del limite inferior de AO2
multivelocidad [P02.00] Seleccion P03.69 Ajuste del limite superior de AO2 50,000 Ajuste del limite superior de AO2
Seleccion "
" n i bit 1
bit2 P02.30 ETHIsq\éeIOC'dad Salida Y3 S8 P03.70 Tension (corriente) minima de AO2 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz
— P02-# Y3
bit 3 fuente P03.71 Tension (corriente) maxima de AO2 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz
- —] ' g
_ sa:l':b"”' Alarma L_{posicion
confurac Salida AO1 T 7T P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos muiltiples
P0344 P03.61
Al = P10.75 P02.00 Fuente de velocidades multiples 11000 La velocidad multietapa se selecciona como S4, S5
. . 2 P03.60
by y ajuste Salid:
Al ajuste A F““?] P Salida = ap:i e coner " P02.10 Fuente del valor de consigna 1 2 Fuente del valor de consigna 1: seleccionar Al1
o343 cuencia confracén
i P02.11 Fuente del valor de consigna 2 1 Fuente del valor de consigna 2: seleccionar «multivelocidad»
P03.41 Al PYallp En
/ AO2 Sélida Seiea P02.12 Fuente del valor de consigna 3 5 La fuente del valor de consigna 3 es la comunicacion
H »
H > P03.67 poent Ll P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 1 en F1+ F2
3 — P10.76
= Salida saice 4 sl cotorsion . P02.14 Configurar la seleccion de refacion del canal 2 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 2 en F1 + F2 =
5 ieple P0370 ! >
[=} SR i P03.00 Origen del comando de arranque 7 C do d que para i teclado, comunicacion o terminal extemo S1 [=}
o corigaecin o
P03.68 s AQZF0f.69 - =
i P02.10 y fente. P03.02 Fuente del comando de marcha atras 8 Se selecciona el terminal externo S3 como fuente de la orden de marcha atras 3
@ - A H @
2: Ajuste de Al1 H
juste de Valor de aiuste 1 i > P03.03 Fuente del comando JOG 16 El comando JOG esta seleccionado como terminal externo S3 Q
S g Prioridad: JOG > frecuencia ajustada, O
N P02.13 o1 e P03.30 Origen del terminal Y1 3 El relé 1 proviene del estado actual de funcionamiento N
2: F1+F2 frecuencia de e salida
) Po2.14 P03.32 Fuente del terminal Y2 4 El relé 2 proviene del estado actual de fallo
2:F1+F2
Establecer
frecuencia P03.34 Fuente del terminal Y3 5 El relé 3 se activa por la alarma de estado actual
P02.24 Frecuencia de avance lento 10 La frecuencia de JOG se ha ajustado a 5 Hz
P02.30 Multivelocidad 0 20 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 0 esta ajustada a 10 Hz
P02.31 Multivelocidad 1 30 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 1 se ha ajustado a 15 Hz
P02.32 Multivelocidad 2 40 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 2 se ha ajustado a 20 Hz
P02.33 Multivelocidad 3 50 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 3 se ha ajustado a 25 Hz
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8.3 omacroeconémico integral 3
P03.61 Fuente de sefial AO1 2 Frecuencia de salida
Macro completa 3 (PO1 -20=1 2) P03.67 Fuente de sefial AO2 3 Corriente de salida
Fuente de comandos mdiltiples, modo de valores de consigna mdiltiples, salida analdgica y digital. P03.40 Tipo de sefial Al ° Eltipo de sefial de Al1 es una sefial de tension
. . . . L . - . . L P03.41 Tension (corriente) minima de Al1 0,050 0,050 V corresponde a 0 Hz
-Frecuencia de consigna: se introduce la frecuencia principal Al1 + la frecuencia auxiliar ( + comt ).
-Fuente de comando: marcha-parada, parada, marcha adelante y marcha atrés. P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz
-Utiliza las magnitudes analdgicas Al1, AO1, AO2 y los terminales externos S1 ~ S5. P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0.000 Ajuste del limite inferior de Al1
P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 Ajuste del limite superior de Al1
~ P03.60 Tipo de sefal AO1 0 El tipo de sefial AO1 es una sefial de tension
Arranque [P03.00] Arranque en Y1 P03.62 Ajuste del limite inferior de AO1 0,000 Ajuste del limite inferior de AO1
Resultado de Y1
marcha atrés [P03.01] Marcha fuente £03.63 3 . ) 50,000 ) T N
atras [P03.02] JOG [P03.03] Setoccion . Ajuste del limite superior de AO1 X Ajuste del limite superior de AO1
Parada [P03.04] Seleccion P03.64 Tension (corriente) minima de AO1 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz
Aparcamiento libre [P03.05]
-_____| Reinicio [P03.07] P03.65 Tension (corriente) maxima de AO1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz
Y2 Salida de Y2
fuente P03.66 Tipo de sefial AO2 0 El tipo de sefial de AO2 es una sefial de tension
multivelocidad [P02.00] Seleccion de P03.68 Ajuste del limite inferior de AO2 0,000 Ajuste del limite inferior de AO2
o - - . posiciones bit 1
pit 2 70230 mulfyelocidad | Salida Y358 P03.69 Ajuste del limite superior de AO2 50,000 | Ajuste del limite superior de AO2
P24 Y3
bit 3 fuente P03.70 Tensién (corriente) minima de AO2 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz
1 > ggggggn de P03.71 Tension (corriente) maxima de AO2 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz
PO344 P03.61
Al = P10.75 P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos muiltiples
Al ! Po0 ajuste 2 swn A gt - — ) ) - -
A 0: entrada detengn Salida poski e corfedte AO1 Salida P02.00 Fuente de velocidades muiltiples 11000 Seleccion de velocidades miltiples para los terminales externos S4 y S5
PO343 frecuencia coriguacion
i i § 503 62 AT p#63 P02.10 Fuente del valor de consigna 1 2 Fuente del valor de consigna 1: seleccionar Al1
P03 4T Al talerial
/ Fuente de sefigl AO2 &% 7 H P02.11 Fuente del valor de consigna 2 1 Fuente del valor de consigna 2: seleccionar «multivelocidad»
i (] M S >
i > Po367 > P02.12 Establecer la fuente de valor 3 5 Fuente del valor de consigna 3: seleccionar comunicacion
3 P03 P10.76
Salida saida f 0:saida de tension N B P02.13 Configurar la seleccion de relacion del canal 1 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 1 en F1 + F2
. PO370 [TTTmTTTTe 1
e}
-5 n P02.14 Configurar la seleccion de retacion del canal 2 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 2 en F1 + F2 =
P03.68 s AQZFOB.60
P02.10 erte P03.00 Origen del comando de arranque 7 Comando d que para jonar teclado, comunicacion o terminal extemo S1 5
2: Ajuste de Al1 - P03.04 Origen del comando de parada 8 Se selecciona el do d d terminal externo S2 2
3 e selecciona el comando de parada como terminal externo =1
Establecer valor 1 ro213 Prioridad: JOG > frecuencia de ajuste, z
3 . . . . . S
2 F14F2 W P03.02 Fuente de la orden de marcha atras 16 La orden de marcha atras se selecciona mediante el terminal externo S3 3
P03.30 Origen del terminal Y1 3 El relé 1 proviene del estado actual de funcionamiento w
f Establecer
recuencia P03.32 Fuente del terminal Y2 4 El relé 2 proviene del estado actual de fallo
P03.34 Fuente del terminal Y3 5 El relé 3 se activa por la alarma de estado actual
P02.30 Multivelocidad 0 20 La frecuencia auxiliar de la funcién de varias velocidades 0 esta ajustada a 10 Hz
P02.31 Multivelocidad 1 30 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 1 se ha ajustado a 15 Hz
P02.32 Multivelocidad 2 40 La frecuencia auxiliar de la velocidad muiltiple 2 se ha ajustado a 20 Hz
P02.33 Multivelocidad 3 50 La frecuencia auxiliar de la velocidad multiple 2 se ha ajustado a 25 Hz
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8.4 Macro integral 4

Macro integral 4 (P01.20=13)
Fuente de comandos multiples, modo de valores de consigna PID principal y auxiliar, salida
analdgica y digital.
Frecuencia de consigna: se introduce la frecuencia principal Al2 + la frecuencia auxiliar del PID. Ajuste del PID: velocidad en varios pasos;
retroalimentacion del PID: Al1.
-Si el comando JOG es valido, se ejecuta la frecuencia JOG.
-Fuente de comando: arranque/parada, parada, comando JOG.
-Utiliza las entradas analdgicas Al1, Al2, AO1, AO2 y los terminales externos S1 ~ S3.
Arranque [P03.00] Arranque en Y1 .
marcha atras [P03.01] Marcha fuente Salida Y1
atras [P03.02] JOG [P03.03] i
Seleccion
Parada [P03.04] Seleccion
Aparcamiento libre [P03.05]
Reinicio [P03.07]
Y2 Salida Y2
fuente
S6 nultivelocidad [P02.00] Seleccion
s7 | . seleccion bit 1
— . » P02.30 multivelocidad | Salida Y3 S8
bit 2 ajuste
| P02,45- . idad 0 v3
bit3
| _ [P02.30] fuente
EEE— Seleccion de
corgreetn | [T X ST - o0
5 posicion
Pusas—] Fuente de serial AO1 sl 101111, Alarma
Al Al Al P03.61
EEg -
o:ajuste de u enfada detenson 2 e P10.75
P0343 saca 0 saia do tensén
Salida PO364 AD1 Salida
P03.41 Al1 BpE4p Frecueficia de entrada. delar-fresuencia auste
configurd y i i P03625 A0 63
Foase i > Fuente de sefial AO2 1
A2 B2 P A2 o367 Fosnt >
0:8juste de i enifada detension 3 P10.76
0348 i salida Saida e tensin
Salida - | : balida AO2
Enrhda corriente
contracen
P02.1 1 £02.68's A02 P
2: Ajliste de Al
varor e ooy 1 Poots Pripridad: JOG >}frecudnaia ajustada,
P02 11 o 2: F1+F2 | frecueSSRnS0 YOS §8'6Rgive:
1: se ha especificade-una-valocidad muiltiple P02.14
i +
., _Estaplecer |
frecuencia
P02.24 Frecuencia de avance lento 10 La frecuencia de JOG esta ajustada a 5 Hz
P02.30 Multivelocidad 0 20 El ajuste PID esta fijado en 10 Hz
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P03.61 Fuente de sefial AO1 2 Frecuencia de salida

P03.67 Fuente de sefial AO2 3 Corriente de salida

P03.40 Tipo de sefal Al1 0 El tipo de sefial de Al1 es una sefial de tension
P03.41 Tension (corriente) minima de Al1 0,050 0,050 V corresponde a 0 Hz

P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0,000 Ajuste del limite inferior de Al1

P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 Ajuste del limite superior de Al1

P03.45 Tipo de sefial Al2 0 El tipo de sefial de Al2 es una seiial de tension
P03.46 Tension (corriente) minima de Al2 0,050 0,050 V corresponde a 0 Hz

P03.47 Tension (corriente) maxima de Al2 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P03.48 Ajuste del limite inferior de Al2 0,000 Ajuste del limite inferior de Al2

P03.49 Ajuste del limite superior de Al2 50,000 Ajuste del limite superior de Al2

P03.60 Tipo de sefal AO1 0 El tipo de sefial AO1 es una sefial de tension
P03.62 Ajuste del limite inferior de AO1 0,000 Ajuste del limite inferior de AO1

P03.63 Ajuste del limite superior de AO1 50,000 Ajuste del limite superior de AO1

P03.64 Tension (corriente) minima de AO1 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz

P03.65 Tension (corriente) maxima de AO1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P03.66 Tipo de sefal AO2 0 El tipo de sefial de AO2 es una sefial de tension
P03.68 Ajuste del limite inferior de AO2 0,000 Ajuste del limite inferior de AO2

P03.69 Ajuste de rango alto de AO2 50,000 Ajuste de rango alto de AO2

P03.70 Tension (corriente) minima de AO2 0,000 0,000 V corresponde a 0 Hz

P03.71 Tension (corriente) maxima de AO2 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos mdiltiples
P02.00 Fuente de velocidades multiples 0 Seleccion de velocidades muiltiples sin terminales externos
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 3 Fuente del valor de consigna 1: seleccionar Al2
P02.11 Fuente del valor de consigna 2 1 Fuente de valor de consigna 2: seleccionar «multivelocidad»
P02.12 Fuente del valor de consigna 3 2 Fuente del valor de consigna 3: seleccionar Al1
P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 2 Configurar la seleccién de relacion del canal 1 en F1 + F2
P02.14 Configurar la seleccion de relacion del canal 2 8 Configurar la seleccién de relacion del canal 2 en PID
P03.00 Origen de la orden de arranque 7 ‘Comando de amanque para seleccionar teclado, comunicacion o terminal extemo S1
P03.04 Origen del comando de parada 8 Se ha seleccionado el terminal externo S2 como comando de parada
P03.03 Origen del comando JOG 16 El comando JOG esta seleccionado como terminal externo S3
P03.30 Origen del terminal Y1 3 El relé 1 proviene del estado actual de funcionamiento
P03.32 Fuente del terminal Y2 4 El relé 2 proviene del estado actual de fallo
P03.34 Fuente del terminal Y3 5 El relé 3 se activa por la alarma de estado actual
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Capitulo 8

8.5 1-macro de comando de
linea

Macro de comando de 1 linea (P01.20=20)

S1 controla el arranque y la parada.

-Las fuentes de comando incluyen «arranque, parada y parada libre».

-Utilice el terminal externo S1.

1
—7
Arranque [P03.00] Arranque en
marcha atras [P03.01] Marcha
c . B atrés [P03.02] JOG [P03.03]
— Parada [P03.04]
L | Parada libre [P03.05] Reinicio
st [P03.07]
Py —
S3 —
S4 —
S5
% —
s7 —
S8 —

32 es la parada libre|

P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos mudltiples

P03.00 Fuente de comando de arranque 7 L i tedlado, icacion, termi 1
P03.04 Fuente del comando de parada 0 Sin efecto

P03.05 Fuente de la orden de parada libre 2 La seleccion de la orden de parada libre se realiza mediante comunicacion

8.6 macro de comando de 2 lineas 1
Macro de comando de 2 lineas 1 (P01.20=21)

S1 controla el avance, S2 controla la marcha atras.

-Las fuentes de comando incluyen «arranque-parada, marcha atras-arranque y parada libre».

-Utilice los terminales externos S1 ~ S2.

Arranque [P03.00] Arranque en
marcha atras [P03.01] Marcha
atras [P03.02] JOG [P03.03]
Parada [P03.04]

Parada libre [P03.05] Reinicio
[P03.07]

P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos miltiples
P03.00 Fuente de comando de arranque 7 L iy d q tedado, icacion, teminal 1
P03.01 Fuente del comando de arranque en marchal 8 La seleccion del comando de arranque en marcha atras se realiza desde el terminal

atras externo S2
P03.04 Origen del comando de parada 0 Sin efecto
P03.05 Fuente de la orden de parada libre 2 La seleccion de la orden de parada libre se realiza mediante comunicacion
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8.7 2-macro de comando de linea 2

Macro de

comando de 2 lineas 2 (P01.20=22)

-Utilice los terminales externos S1 ~ S2.

S1 controla el arranque y la parada, S2 controla la direccion.

‘Las fuentes de comando incluyen «arranque, parada, avance, retroceso y parada libre».

82842882

[P03.07]

~~——— Arranque [P03.00] Arranque en

marcha atras [P03.01] Marcha

| atras [P03.02] JOG [P03.03]

~— Parada [P03.04]

——{ Parada libre [P03.05] Reinicio
B

P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos multiples

P03.00 Fuente de comando de arranque 7 La seleccion del comando de amanque es: tedado, comunicacion, terminal extemo S1

P03.02 Fuente del comando de marcha atras 8 La seleccién del comando de marcha atras se realiza mediante el terminal externo S2
P03.04 Origen del comando de parada 0 Sin efecto

P03.05 Fuente de la orden de parada libre 2 La seleccion de la orden de parada libre se realiza mediante comunicacion

8.8 Macro de comando de 3 lineas 1

Macro de

comando de 3 lineas 1 (P01.20=23)

Sistema de tres hilos.

-Utilice los terminales externos S1 ~ S3.

‘Las fuentes de comando incluyen «arranque, arranque en marcha atrés, parada y parada libre.

Arranque [P03.00] Arranque en
marcha atras [P03.01] Marcha
atras [P03.02] JOG [P03.03]
Parada [P03.04]

Parada libre [P03.05] Reinicio
[P03.07]

P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos muiltiples
P03.00 Fuente de comando de arranque 7 La seleccion del comando de amanque es: tedado, comunicacion, terminal extemo S1
P03.01 Fuente del comando de marcha atras 8 Se selecciona el terminal externo S2 como fuente de la orden de arranque inverso
P03.04 Origen de la orden de parada 16 Se ha seleccionado el terminal S3 como fuente de la orden de parada
P03.05 Fuente de comando de parada libre 2 La seleccion de la fuente de la orden de parada libre es la comunicacion
P03.20 Tipo S1 2 Disparador en flanco ascendente
P03.21 Tipo 82 2 Disparador en flanco ascendente
P03.22 Tipo S3 3 Disparo en el flanco descendente
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Capitulo 8 Capitulo 8
8.9 3-macro de comando de linea 8.10 Ajustes de los e es principales y auxiliares
Macro de comando de 3 lineas 2 (P01.20=24) Ajustes principales y auxiliares (P01.20=30)
Sistema de tres hilos. Se afiaden y se indican varios valores de configuracion.
‘La frecuencia ajustada viene dada por la frecuencia principal Al1 mas la frecuencia auxiliar (velocidad
-Las fuentes de comando incluyen arranque, marcha adelante y marcha atras, parada y parada libre. multietapa + comunicacion).
‘No se especifica ninguna fuente de comando.
-Utilice los terminales externos S1 ~ S3.
-No se utilizan terminales externos.
@_ Arranque [P03.00] Arranque en
4 marcha atras [P03.01] Marcha
_m atrés [P03.02] JOG [P03.03]
Parada [P03.04] omunicacion
. Paracaixs [PO2.5] Rekisio e s I
— 2 [P03.07] — :::21 Pg2.30... ajuste
s3 _leis P02{45 5
4 — N —
S5
6 —
s7 configur
S8 acen
oy .
Al A ajuste
ajuste .
PO343 1:eniradado corerte
poagstan »
L
P01.39 Modo de comando 1 Modo de fuente de comandos muiltiples
P03.00 Fuente de comando de arranque 7 L i ok 1que es: teclado, icacio inal extemo S1
P03.02 Fuente del comando de inicio inverso 8 El comando de arranque inverso se selecciona como terminal externo S2
P03.04 Fuente del comando de parada 16 Se ha seleccionado el comando de parada como terminal S3 1: velocidad multiple dada ;.. 2F1 FIZOZ,M
P02.12 :F1+
P03.05 Fuente de comando de parada libre 2 La seleccion de la fuente de la orden de parada libre es la comunicacién
P03.20 Tipo S1 2 Disparador en flanco ascendente
P03.22 Tipo S3 3 Disparo en el flanco descendente

Q
@ 8
Q

e} =
2 @
[} S
o S
e s}
- O
@ =}
o}

=}

[e)

P02.30 Multivelocidad 0 “ La frecuencia auxiliar de la velocidad milltiple 0 esta ajustada a 10 Hz

|eulwia) [op OPUBLWOD ap OIOB|

P03.40 Tipo de sefal Al1 0 El tipo de sefial de Al1 es una sefial de tension

P03.41 Tension (corriente) minima de Al1 0,050 0,050 V corresponde a 0 Hz

P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 10,000 V corresponden a 50 Hz

P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0,000 Ajuste del limite inferior de Al1

P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 Ajuste del limite superior de Al1

T

P02.10 Fuente del valor de consigna 1 2 La fuente del valor de consigna 1 es Al1

P02.11 Fuente del valor de consigna 2 1 La fuente del valor de consigna 2 es multivelocidad

P02.12 Fuente del valor de consigna 3 5 La fuente del valor de consigna 3 es la comunicacion

P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 1 como F1 + F2

P02.14 Configurar la seleccion de relacion del canal 2 2 Configurar la seleccion de relacion del canal 2 en F1 + F2

P02.00 Fuente de varias velocidades 0 Seleccion de veloci (ltiy sin i externos
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Capitulo 8
8.11 Macro de velocidad multietapa
Macro de velocidad multietapa (P01.20=31)
Cuatro velocidades controladas externamente.
-La frecuencia ajustada viene determinada por la velocidad multietapa.
-Utilice los terminales externos S4 ~ S5.
S1 —
S2
s3 ] i Gitiple{R02.00}
sa bit 0
P02.30 multivelocidad
S5 E::; ajuste
6 P03.45
s7 — —bit3 EE—
s8 —
— P02.13
P02.10 OF1
1: se ha especificado una velocidad miltiple
. 1 Set
Valor de consignal  F1 fre  ncy que
P02.30 Multivelocidad 0 20 La velocidad mdiltiple 0 esta ajustada a 10 Hz
P02.31 Multivelocidad 1 30 La velocidad mdltiple 1 esta ajustada a 15 Hz
P02.32 Multivelocidad 2 40 La velocidad mudltiple 2 esta ajustada a 20 Hz
P02.33 Multivelocidad 3 50 La velocidad mdltiple 3 esta ajustada a 25 Hz
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 1 La fuente del valor de consigna 1 es multivelocidad
P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 1 Configurar la seleccion de relacion del canal 1 en F2
P02.00 Fuente de varias velocidades 11000 Las selecciones de velocidades mdltiples para terminales externos son S4 y S5
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Capitulo 8
8.12 Macro PID « » 1
Macro PID 1 (P01.20=32)
PID.
Multivelocidad 0 Valor de consigna
“Valor de ajuste PID: velocidad multietapa. PID Salida PID
-Retroalimentacion PID: Al1. Al Retroalimentacionvalor
multivelocidad[P02.00]
bit 0
— POR30 multivelocidad
bit1 "
itz ajuste
_ |7 Po2ks
bit3
1 [P02.30]
onfigur
e A
PO344
Al All
Al ™y Pos40 |—ajuste >
aluste
0:entraci de tenson
P0343 H 1: entrada de corrente.
H »
L
0PO341 Al
P02.11 _
-consigna.2-ajuste de Al1 Frecuencia de
A

P02.30 Multivelocidad 0 “ Valor de ajuste del PID

P03.40 Tipo de sefial Al1 0 El tipo de sefial de Al1 es una seial de tension

P03.41 Tension (corriente) minima de Al1 0,050 Limite inferior de la sefial de retroalimentacion PID

P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 Limite superior de la sefial de retroalimentacién PID

P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0,000 Limite inferior del valor de retroalimentacion PID

P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 Limite superior del valor de retroalimentacién PID
.

P02.10 Fuente del valor de consigna 1 1 La fuente de valor de consigna 1 es multivelocidad

P02.11 Fuente del valor de consigna 2 2 La fuente del valor de consigna 2 es Al1

P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 8 Configurar la relacién del canal 1 como PID

P02.00 Fuente multivelocidad 0 ion de i lti sin i externos
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Capitulo 8
8.13 Macro PIDo02
Macro PID 2 (P01.20=33)
PID. -
A2 1 Valorde consigna
‘Valor de ajuste del PID: Al2. Al Valor de refr PID PIDSalida

‘Retroalimentacion PID: Al1.

o
arPos44 »
At )
ajuste
Al ajuste P0340 U
0: entrada de tension
Po343 T enrada de coiene:
L n:’ TT P
‘configur
I §
Po340
a2 A2
Al aiuste
0: entrada de tension
P03.48 H 1: entrada de cormiente:
: >
0P0346 A2 PO347 Entrada
P02.10
P02.11
~-consigna 2: Ajuste de Al
! Vaior

P03.40 Tipo de sefal Al1 0 El tipo de sefial de Al1 es una sefial de tension
P03.41 Tensioén (corriente) minima de Al1 0,050 Limite inferior de la sefial de retroalimentacién PID
P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1 10,000 Limite superior de la sefal de retroalimentacion PID
P03.43 Ajuste del limite inferior de Al1 0,000 Limite inferior del valor de retroalimentacion PID
P03.44 Ajuste del limite superior de Al1 100,000 Limite superior del valor de retroalimentacion PID
P03.45 Tipo de sefial Al2 ] El tipo de sefial de Al2 es una sefial de tension
P03.46 Tension (corriente) minima de Al2 0,050 Limite inferior de la sefial de ajuste PID
P03.47 Tension (corriente) maxima de Al2 10,000 Limite inferior del valor de ajuste del PID
P03.48 Ajuste del limite inferior de Al2 0,000 Limite inferior del valor de ajuste del PID
P03.49 Ajuste del limite superior de Al2 100,000 Limite superior del valor de ajuste del PID
e —
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 3 Fuente del valor de consigna 1 a Al2
P02.11 Fuente del valor de consigna 2 2 Configurar la fuente de valor 2 como Al1
P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 8 Configurar la relacion del canal 1 como PID
P02.00 Fuente de varias velocidades 0 Seleccion de varias velocidades sin terminales externos
103
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Capitulo 8

8.14 Macro de arranque rapido « »

Macro de arranque rapido (P01.20=50)

Arranque rapido (arranque con seguimiento de frecuencia).

Método de arranque

rranque rapido Funcién de arranque [P05.10]

P05.10 Funcién de arranque 1 La funcién de arranque es el arranque réapido

8.15 Macro de inyeccion de CC
Macro de inyeccion de CC (P01.20=51)

Se inicia la inyeccion de CC.

Método de arranque

Funcién de arranque [P05.10]

P05.10 Funcién de arranque 2 La funcién de arranque es inyeccion de corriente continua

8.16 Macro de estacionamiento libre

Macro de estacionamiento libre (P01.20=52)

Aparcamiento libre.

Método de parada

P05.20

Funcion de parada [P05.20]

P05.20 Funcién de parada 0 La funcién de parada es el estacionamiento libre.

P05.21 Frecuencia de parada 100000 | La frecuencia de parada esta fijada en 100,000 Hz

8.17 Macro de frenado en corriente continua
Macro de freno de CC (P01.20=53)

El frenado de CC se detiene.

Meétodo de parada

Funcioén de parada [P05.20]

P05.20 Funcién de parada 1 La funcién de parada es el frenado en corriente continua
P05.21 Frecuencia de parada 3 La frecuencia de parada esta ajustada a 3 Hz
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P02.70 Tiempo de desaceleracion 0 - El tiempo de desaceleracion se ha ajustadoa 1's

P05.26 Frecuencia de activacion del 100 La frecuencia de activacién del freno de flujo se ha fijado en el 100 %
freno de flujo magnético

P05.28 Tiempo de frenado por flujo 3 El tiempo de frenado por flujo se ha fijado en 3 s

P05.71 Limite superior de corriente 180 El limite superior de corriente se ha fijado en el 180 %

P05.30 Modo de resistencia de frenado 1 Seleccionar el ciclo de trabajo maximo
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Capitulo 8 Capitulo 8
8.18 Macro de aceleracion de emergencia 8.20 Macro de conmutador de consola « »
Macro de aceleracion de emergencia (P01.20=54) Macro de cambio de consola (P01.20=60)
Arranque rapido. Cuando hay una sefial de velocidades multiples, el control se realiza mediante dicho sistema;
cuando no hay sefial de velocidades muiltiples, el control se realiza mediante el teclado.
‘La frecuencia de ajuste se puede seleccionar mediante el modo de varias velocidades o el teclado.
Modo de control -Utilice los terminales externos S4 y S5.
Modo de control [P05.00]
Ajuste de aceleracion
S1 ||
Tiempo de aceleracion 0 Tiempo de aceleracion [P02.50] s3 — multivelocidad [P02.00]
sS4 — bit0
" Itivelocidad
Vector de bucle abierto 1 S5 bit 1 POR-36— mul aljvues?em a
S6 bi2 pogl45 S8
P . s7 bit3
: Limite superior de corriente + Limite superior de corriente [P05.71] — — >
i
P07.51 — — P16.76 . Selector 1
i Constante del filtro de compensacion de deslizagnlenh; Constante del filtro de compensacion de deslizamiento [P07.%1 — 292: Entrada KB O[N.° de parametro C1 n]
1[N.° de parémetro C1 n+1] P16.78
leccion del valor de C2 N
P16.77 o L SEST SR E Parametro E 230: multivelocidad 0
QEnsJué gaerg%reatr%eg? %]1%}-15] Valor del parametro 16
o
S i6 n - n P02.13
Tiempo de aceleracién 0 El tiempo de aceleracion se ha ajustadoa 1s P02.1 R > L5
— e uttvefoeidaespeciffad 0:F1 1
B + V: 1 {______Frecuencia de consigria
P05.00 Modo de control 1 Seleccionar vector de bucle abierto 1
P05.71 Limite superior de corriente 160 El limite de corriente se establece en el 160 %
P07.51 Constante del filtro de compensacion de 150 El filtro de compensacion de deslizamiento esta ajustado al 150 %
deslizamiento
8.19 Macro « » de desaceleracion de emergencia
Macr leracion mergencia (P01.20= =
L % = acro de desace eracio de eme ge cia ( 0 0 55) P02.92 Valor de ajuste del teclado * Potenciémetro del teclado %
I =
58 Parada rapida. P02.31 Multivelocidad 1 30 La velocidad multiple 1 esta ajustada a 15 Hz g_
% o P02.32 Multivelocidad 2 40 La velocidad multiple 1 esta ajustada a 20 Hz 2
Q.0
g' P02.33 Multivelocidad 3 50 La velocidad multiple 1 esta ajustada a 25 Hz 8
oy Modo de frenado 2
o P05.30 &
?” ' 1: Ciclo de trabajo maximo foneen) » Modo de resistencia de frenado [P05.30] P16.76 Fuente del parametro del selector 1 292 La fuente de parametros del selector 1 es el valor de configuracién del teclado 8—
(0] g =
) P16.77 Ajuste del selector 1 0 El selector 1 esta ajustado en 0 %
8 Aluste de desaceleracion P16.78 Parametro de destino del selecior 1 230 | Lafuente del pardmetro e destino del selector 1 es multivelocidad 0
o
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 1 La fuente del valor de consigna 1 es multivelocidad
Frenado por flujo
P05.26 P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 0 Configurar la seleccion de relacion del canal en F1
i Ajuste de la frecuencia de activacion del freno de flujo magnético Frecuencia de activacion [P05.26] P02.00 Fuente de varias velocidades 11000 La fuente de velocidades muiltiples es el terminal externo S4, S5
P05.28
i Ajuste del tiempo de frenado por feeeens » Tiempo [P05.28]
d)
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8.21 Macro de alcance de frecuencia 8.22 Macro FDT
: macro FDT (P01.20=62
Macro de alcance de frecuencia (P01.20=61) ( )
y . o i P12.00 Limite| superior
Cuando la frecuencia alcanza el nivel, la salida digtal 12,00 Fregugncia de llegada Frecuencia de salida > Salida 1 Cuando la frecuencia alcanza el rango, PEMOT | imite superior > Frecuencia de salida > Limite inferior Y1: se hictivala salida
51021 de llegada digital P12.01 Limife inferior P1021
Comparador 1
P16.00 Comparador 1 P16.00
. i 1021: Frecuencia de salida i
1 1021: Frecuencia de salida [ - L ! salida
L i Salida P16.0 > T
) P16.01 T {71200 Limite inferior del FDT ¢ = I—l
i 1200: Frecuencia de llegada —_—-) I_l = ~PIEOY f
P16.02 h 0:-comparaeié g P YOF ey
1 0: comparacion configurada para que sea mayor que E - P1603
E 0: el retardo de deteccién es de 0 s
P16.03 [ v
{70 el refardo de on es de 0 i : Comparador 2
P16.04
1021: Frecuencia de salida .
P03.30 Y1 salida
: - \ ) P1605%
i 1015: salida del comparador —fuente Salida Y1 =eimm 420 t:-Limite superior te FBT
PO3.31 P16.06. I
i 0:bito, i 1 h ion de posicion . 3 |_|
TP16.36; Unidad légica 1
P12.00 El rango de ajuste de la frecuencia de funcionamiento es de 15 Hz * -
P16.37 7
0: seleccion de 1 bit del parametro
7 i salida
P16.00 Seleccién de los pardmetros de 1021 El para de entrada del 1 se selecciona como i P1638 [ Y
entrada del comparador 1 la frecuencia de salida 1300: seleccion del parametro 2
” P 1 -]
P16.01 e oo 1200 | Elparametrod ion del 1 58 selecciona como parametro lbre 1 : P1639 1)
1: seleccion de 2 bits del parametro
= P16.02 Configuracién del comparador 1 0 Selecciona la configuracion del comparador 1 para elegir «<mayor que» i P16.425
£ H . operacis >
: T
2 r i
9 H h U330 Y1
Q P03.30 Fuente del terminal Y1 1300 La fuente del terminal Y1 es la salida del comparador h . . : )
(] : fuerite Salida Y1 =
§ P03.31 Bit de fuente del terminal Y1 0 El bit de la fuente del terminal Y1 es el resultado del comparador 1 B03.31 . . “o’
baica 1 Seleccion de|posicion 3
il
o g
® =
=
@
Q
c i —
[0} i i
=]
o
)
P12.00 Parametro libre 1 20 Limite inferior de FDT fijado en 20 Hz
P12.01 Parametro libre 2 35 Limite superior del FDT fijado en 35 Hz
Seleccion de parametros de entrada El a de entrada del 1se i como la
P16.00 1021 i i
del comparador 1 frecuencia de salida
P16.01 m&ﬁ@%ﬁgggm 1200 | Elpardmetro de ion del 1se iona como parametro liore 1
P16.02 Configuracion del comparador 1 0 iona la confi ion del 1 para elegir «<mayor que»
Seleccion de parametros de entrada El a de entrada del cc 2se i como la
P16.04 1021 i i
del comper 2 frecuencia de salida
P16.05 e e e 2 1201 | Elparémetro de ion del 2 se selecciona como pardmetrolbre 1
P16.06 Configuracion del comparador 2 1 Selecciona la configuracion del comparador 2 para elegir «menor que»
P16.36 Seleccion de parametros de la unidad logica 1 1 1300 La seleccion de parametros 1 de la unidad logica 1 es la salida del comparador
P16.37 Seleccion de bit de entrada de la unidad logica 1, 0 El bit de entrada de la unidad logica 1 se selecciona como comparador 1
1
P16.38 Seleccion de parametros de la unidad logica 1, 1300 La seleccion de parametros 2 de la unidad légica 1 es la salida del comparador
2
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P16.39 Seleccion de bits de entrada de la unidad logica 1| 1 La seleccion de bits de entrada 2 de la unidad légica 1 es el comparador 2
2
P16.42 Configuracién 1 de la unidad logica 1 1 La unidad légica 1 esta configurada con AND
P12.00 Parametro libre 1 15 La frecuencia de conmutacion del tiempo de aceleracion se establece en 15 Hz
P03.30 Fuente del terminal Y1 1301 La fuente del terminal Y1 es una salida logica P12.01 Parametro libre 2 10 La frecuencia de conmutacion del tiempo de desaceleracion se ha fijado en 10 Hz
P03.31 Bit de origen del terminal Y1 0 El bit de origen del terminal Y1 es el resultado de la unidad lgica 1 P12.02 Parametro libre 3 5 El tiempo de aceleracion por defecto esté fjado en 55
P12.03 Parametro libre 4 3 El tiempo de aceleracion de conmutacion esta fijado en 3 s
e e e P12.04 Parametro libre 5 5 El tiempo de desaceleracién por defecto esté fijadoen 5's
8.23 Macro « » de conmutacion de aceleracion y desaceleracion P P '
- - ; P12.05 Parametro libre 6 8 El tiempo de desaceleracion de conmutacion esta fijadoen 8 s
| Macro de conmutacién de aceleracion y desaceleracion (P01.20=63) |
Seleccion del parametro de entrada F i li
P1200  —Punto de frecuencia de ion del tiempo de ion & P16.00 del comparador 1 1021 recuencia de salida
Cuando la frecuencia alcanza el nivel, se P1202-P1203 ] . PI1200 1 0 otos
activan la aceleracion y la desaceleracion P1201 Tiempo de aceleracion P1201 : : | P16.01 m&gﬁ @mﬁnmmﬁm 1200 Punto de frecuencia de conmutacion del tiempo de aceleracion
P1204-P1205 —{Tiempo de desaceleracion en el punto de conmutacién de T R >
_[frecuencia Tiempo de desaceleracion o "ZMI 'ZNMI P16.02 Configuracién del comparador 1 0 La seleccién de configuracién es mayor que
P16.04 Seleccion de s pardmetros de 1021 | Frecuencia de salida
entrada del comparador 2
L 1 Selector 1 Seleccio tros de . i .
2 0 [parametro n de C1] 1 P16.05 comparacion del comparador 2 1201 Punto de frecuencia de del tiempo de
D\[parémelro n+1de C1]
s , Seleccion del valor de G2 P16.06 Configuracion del comparador 2 1 La seleccion de configuracion es inferior a
3: Inicio de la funcion de A R ° P16.36 Seleccion de parametros de la unidad logica 11 1015 Estado actual
---arranque, > 1°de CINHE] e
-...P16385 [ OoNO 016N ck 1n+16] P16.37 Seleccion de bits de entrada de la unidad légica 3 Inicio de la funcién de arranque
1015: Estado actual .
P16.38 Seleccion de parametros de la unidad logica 1, 1015 Estado actual
T Selector 2 2
q 0 [n.° de parametro C1 n] 1 P16.39 Seleccion de bits de entrada de la unidad logica 1 Iniciar el proceso de parada
N ‘\[\n." de parametro C1 n+1] 1,2
salida ., Seleccion del valor de C2 P16.81
v \ leccién del valor de . P16.40 Seleccion de parametros de la unidad logica 13 1300 Salida del comparador
c - 015[N.° de pardmetro C1 n+15] Valor def P16.41 Seleccion de bits de entrada de la unidad logica 0 Salida del comparador 1
016[N.° de pardmetro C1 n+16] >
P16.42 Configuracion de la unidad légica 1, 1 4 La configuracién 1 es NOR
P16.82 C1 Selector 3 P16.43 Configuracion 2 de la unidad légica 1 1 La configuracién 2 es AND
q 0 [N.° de parametro C1 n] 1
" (N. de parametro C1 n+1] P16.44 Seigoa‘én de parametros de la unidad logica 2, 1015 Estado actual
o \ Seleccion del valor de C2 pcitn 1
@ o H P16.45 Seleccion de bits de entrada de la unidad logica 1 Iniciar el proceso de parada
go o 15IN° de parametro C1 n+15] Valor del 2.1
Q_g 5162 de pardmetro C1 n+16] P16.46 Seleccion de parametros de la unidad Iogica 2, 2 1300 Salida del comparador
o3
c .
=] g salida P16.47 Seleccion de bits de entrada de la unidad logica 1 Salida del comparador 2
Qg' P16.85C1 Selector 4 :
3 =1 Q_O[N.° de parametro C1 ] P16.50 Configuracion de la unidad légica 2, 1 1 La configuracion 1 es «Y»
88 o T
2 Seleccion del valor de C2 P16.76 Fuente de parametros del selector 1 1350 Salida légica 1
© o
[ ° de pard 5
515N 1 n+15] Valor def p y - o
g: 161N de pardmetro C1 +16] H H P16.77 Ajuste del selector 1 0 Seleccion logica
S
I P16.78 Parametros de destino del selector 1 1683 Ajuste del selector 3
Comparador 1
P16.79 Origen de los parémetros del selector 2 1351 Salida légica 2
Pteot S Salida P16.80 Ajuste del selector 2 0 Seleccion logica
--1200- Erecuencia de lleaad, | I_l P16.81 Parametros de destino del selector 2 1686 | Auste del selector4
P16.82 Origen de los parametros del selector 3 1202 Tiempo de aceleracion por defecto
P16.83 Ajuste del selector 3 0 Seleccion del tiempo de aceleracion
P16.84 Parametros de destino del selector 3 250 Tiempo de aceleracion 0
Comparador 2 P16.85 Origen de los parametros del selector 4 1204 Tiempo de desaceleracion por defecto
P16.86 Ajuste del selector 4 0 del tiempo de
P16.87 Parametros de destino del selector 4 270 Tiempo de desaceleracién 0

_:I salida
N
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8.24 Macro de sefial de freno de banda 8.25 Macro de seal de liberacién
= Macro de sefial de liberacion (P01.20=65
Macro de sefnal de freno de banda (P01.20=64) ( )
Cuando la frecuencia supera el nivel, se activa la salida digital. P12 00 Frecuencia_ dg Tlegada f Tt satidade tegadar
La frecuencia de funcionamiento es mayor que la de llegada : ] F'10 [ > v
Cuando Ia frecuencia es inferior al nivel, Frecuencia Frecuencia de salida Limite inferior de ) 01 Limjte superior de corriente recuencia )
se emite la sefial de freno. P12 o > . Salida Y1 gselsg%rg ora are}:‘grrﬁeon Sl‘-’%‘u?e“s'm%‘e%ar" aoolgrﬁgh 6 de salida P1201Lim P oy - dgplida  >Limite superior (Salida
- limife inferior P10.21 frecuencia de frenado se emite la sefial P16.07 Retardo de deteccién P10.22 corriente
Comparador 1 Comparador 1
P16.00 P16.00
02T Frecuenciadesatida . 4021 ia-de-salid i "
H | —— Salida H ki salida
P16.01 E P16:04--- >
1200: Limite.inferior.de. i N H i IT: N H
: P16.02 I_l I_l
1: comparacion configurada para ser menor que 0: comparacién configurada para ser mayor que
P P10 f P16:037
L e} do-oh i6 e : H 0:.el retardo.de. ion.es.de.0.s.i
i P03.30 Y1 | ; Gomparador 2
. . P16.04
1300: salida del comparador fuente Salida de Y1 . )
1022: Corriente de salida N
P03.31 > salida
i0- bi I H Seleccion de posicion P16.05
{0: bit 0, seleccionar comparador 1 I 1261 Limite superior de corriente _|
“PIB06"
i — 0 ion-configuraderparer ser mayor-que-; i
i P16.07.1 A I_l
1: el retardo de deteccién es de 1's é
P16.36 Unidad logica 1
1
P12.00 Parametro libre 1 El limite inferior de la i ionami en 15 Hz T34 de T
PiB37 A
PPy ——— T s . 0: seleccién de 1 bit de parametro
Seleccion de parametros de entrada o de entrada del se selecciona como la salida
P16.00 del 1 1021 frecuencla de salida ; P18:38"=1 | Y
P16.01 %“paraml %’E&ﬁg,ggu 1 1200 El parametro de comparacion del comparador 1 se selecciona como parametro libre il aerp
[ T _—
P16.02 Configuracioén del comparador 1 1 iona la ion del 1 para i «menor que» de2 bits det pr o
P16.42.

i 1: operacién AND - > =
§ P03.30 Fuente del terminal Y1 1300 La fuente del terminal Y1 es la salida del comparador %
o i H Y1 3
= " . . . i h I
o P03.31 Bit de fuente del terminal Y1 0 El bit de la fuente del terminal Y1 es el resultado del comparador 1 E 6qi fuerite Salida Y1 Q
& P03.31 o
] gl ' (7]
% .0, seleccionar salida Ipgica 1 %
=1 o
2 a
Q (]
) =
3 8
@ =
> f 1
g . — o}

o
=]
P12.00 Parametro libre 1 25 La frecuencia de llegada se ha fijado en 25 Hz
P12.01 Parametro libre 2 15 La corriente maxima estd ajustada a 15 A
Seleccion de parametros de entrada El a de entrada del 1 se selecciona como la
P16.00 1021 i i
del comparador 1 frecuencia de salida
P16.01 m&ﬁa’;@ﬁmﬁm 1200 | Elpardmetro de ion del 1se iona como parametro liore 1
P16.02 Configuracion del comparador 1 0 iona la confi ion del or 1 para elegir «mayor que»
Seleccion de parametros de entrada El de entrada del 2 se selecciona como la
P16.04 1022
del comper 2 corriente de salida
P16.05 e e e 2 1201 | Elparémetro de ion del 2 se selecciona como parametro libre 2
P16.06 Configuracion del comparador 2 0 iona la confi ion del 2 para elegir «mayor que»
P16.07 Tiempo de retardo del comparador 2 1 El tiempo de retardo del comparador 2 es de 1's
P16.36 Seleccion de parémetros de la unidad logica 1, 1 1340 La seleccion de parametros 1 de la unidad I6gica 1 es la salida del comparador
P16.37 Seleccion de bit de entrada de la unidad l6gica 1, 0 El bit de entrada de la unidad logica 1 se selecciona como comparador 1
1
111 112
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P16.38 Seleccion de parametros de la unidad légica 1., 1341 La seleccion de parametros 2 de la unidad légica 1 es la salida del comparador Seleccion de parametros de ) N X -
2 P16.05 comparacion del comparador 2 1201 El de del 2se como paré libre 1
P16.39 Seleccion de bits de entrada de la unidad légica 0 La seleccion de bits de entrada 2 de la unidad légica 1 es el comparador 2 -
1.2 P16.06 Configuracion del comparador 2 1 Selecciona la configuracion del comparador 2 para elegir «menor que»
P16.42 Configuracién 1 de la unidad légica 1 1 La unidad légica 1 esta configurada con AND P16.07 Tiempo de retardo del comparador 2 10,000 | El tiempo de retardo del comparador 2 es de 10,000 s
P16. Seleccion de parémetros de la unidad Iégica 1, 1 i6 4 i 6 i
P03.30 Fuente del terminal Y1 1301 Lo fuente del terminal Y1 es una salida logica 6.36 parar logi 1340 La seleccion de parametros 1 de la unidad légica 1 es la salida del comparador
. - - P16.37 Seleccion de bit de entrada de la unidad I6gica 1, 0 El bit de entrada de la unidad légica 1 se selecciona como comparador 1
P03.31 Bit de origen del terminal Y1 [ El bit de origen del terminal Y1 es el resultado de la unidad légica 1 1
P16.38 Unidad légica 1: seleccién de parametros 2 1341 La seleccion de parametros 2 de la unidad légica 1 es la salida del comparador
. R . - . o anidad Iogk — - - —
8 _26 Detecc|on de lnterru pCIOn * macro « » P16.39 ?ezscdon de bits de entrada de la unidad I6gica 0 La seleccion de bits de entrada 2 de la unidad légica 1 es el comparador 2
s — P16.42 Configuracién 1 de la unidad légica 1 1 La unidad légica 1 esta configurada con AND
Macro de deteccion de rotura (P01.20=66)
i y - P01.30 Configuracion del terminal virtual 1350 Salida de la logica de seleccion de la configuracion del terminal virtual 1
E:‘e“"’" de r:'”ﬁr? de cinta/ ::""ba seca, que lge’:'a una s:;‘:' de;“““ P12.00 Frefuencia de llegada Frecuencia de salida > Frecuencia de llegada
frecuencia de i i N
) reonamisnio es mayor que 3 recuencia €& 1898 b5 01 Gorrente limit infefior P1021 frecuencia. Salida de fallo P03.08 Origen del comando de fallo 17 El comando de fallo procede del bit 0 de la configuracion del terminal virtual
y el tiempo de retardo de deteccion. Cuando la corriente de salida es inferior .. Corriente de salida Limite inferior — P03.08
) o P16.07 Retardo de deteccion jont
que la corriente limite inferior, la salida presenta un fallo. P10.22 corriente L -
8.27 Pérdida de sefial: macro « »
Macro de pérdida de sefial (P01.20=67)
Ccomparador 1
Durante el tiempo de retardo de deteccion, la sefial de deteccion es inferiora P12.00 Umbral entrada Al1 Salida de fallo
salida que el umbral, por lo que se genera una sefal de fallo. Umbral >valor P10.71 FP03.08
P16.01 T P16.03 Retafdo de deteccion
1200: Frecuencia de llegada g—---- I_l
ifig 3 i
para ser ma)gor que —— Conﬁguratl:lén del
i terminal ﬂlusmjr ——— Puesta en marcha [P03.00]
P16:03- virtual PO3d4 Al i
Q-efretardod idrres de s Al auste ——{ Arranque en marcha atras
L ! ___pozoyagl ® ° P N | Marcha atrés [P03.02]
omparador aluste 0:entrac detensién
P16.04 Posda . S e ]
H 0G|
-.1022:-Corriente.de-sakida- ... PO3.47AI1 P - lgamgpa?%)%‘l]
B H i > —
PI605 salida Aparcamiento libre [P03.05]
1Pe3-66t o
H Arranque inverso [P03.01] P03.08 Reinicio [03.07]
. ks l_l p— . 1340: Salida del comparador 1~ ——| Fallo [P03.08]
0:"comparar con se calcula Marcha atrés [P03.02] i 1
~menor que; — JOG[P03.03] i [ —
I [ 4
a P16.0 f - Parada[P03.04] P16.00 emp
) Telétardo de deteccion es deU's :
o - , —— Aparcamiento libre [P03.05] 1200: Umbral saiica
o H P1636! Unidad l6gica 1 P03.08 ___| Restablecimiento =160 >
3 [P03.07] 13:00: ion de 1 17: Configuracion del terminal virtual | Fallo [P03.08] 1071: Valor dé entrada del terminal Al1 o
e P16.37 A ] P16.02 T a
=] 0: Beleccion de 1 bit del parametro —te) ;M — O:gcomparacién configurada para ser mayor que {—{..3 I—l 8
Q b . P1603
) Y i Q
2.l retardo.ds de 2 )
3 i -l 5 8
S . i B : @
S =
o < ] ol
i P16.42 —--5 :
h T-Uperacion AND >
P12.00 Parametro libre 1 1 El umbral se establece en 0,1V (10 V corresponden al 100 %)
P16.03 Tiempo de retardo del comparador 1 2 El tiempo de retardo del comparador 1 esde 2's
Seleccion de los parémetros de El de entrada del 1 se selecciona como la
" - P16.00 1200 tension perdida
P12.00 Parametro libre 1 25 La frecuencia de llegada se ha fijado en 25 Hz entrada del comparador 1
5 " - — P Seleccion del parametro de 4 i0 i
P12.01 Parametro libre 2 5 La corriente limite inferior esta ajustada a 5 A P16.01 mmpamdngg comparador 1 1071 £l parametro de comparacion del comparador 1 se selecciona como
n P16.02 Configuracion del comparador 1 0 iona la confi ion del 1 para elegir «<mayor que»
P16.00 Seleccién de paréametros de entrada 1021 Elec ot de I(.ec?lrada del 1 se selecciona como la
del comparador 1 uencia de salida P01.30 Ajuste del terminal virtual 1340 La seleccion de parametro 1 de la unidad légica 1 es la salida del comparador
Seleccion del pardmetro de . ) ) "
P16.01 comparacion del comparador 1 1200 | E d del Tse como fiore 1 P03.08 Origen del comando de fallo 17 El comando de fallo procede del bit 0 de configuracion del terminal virtual
P16.02 Configuracién del comparador 1 0 Selecciona la configuracion del comparador 1 para elegir «<mayor que»
Seleccion de parametros de entrada El para de entrada del 2 se selecciona como la
P16.04 1022 i i
del comparador 2 corriente de salida
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www.oyostepper.es www.oyostepper.es



OYZYSTEPPER OY{ZSTEPPER

Capitulo 8 Capitulo 8
8.28 Macro de control interno de velocidad en ocho etapas P18.09 Tiempo de la fase 6 del temporizador 1 8 El tiempo de la velocidad mltiple 6 estd ajustadoa 8 s
N i _ P18.10 Tiempo de la fase 7 del temporizador 1 9 El tiempo de la velocidad muiltiple 7 se ha ajustado a9 s
Macro de velocidad de ocho etapas de control interno (P01.20=68)
P18.11 Tiempo de la fase 8 del temporizador 1 10 El tiempo de la velocidad muiltiple 8 se ajustaa 10 s
Control interno de la velocidad con conmutacion de tiempo en ocho etapas. Terminal S4 Contrgt . P16.37 Seleccion de bit de entrada de la unidad 3 Seleccionar S4 como sefial de arranque, 0 como S1y 1 como S2
El terminal externo utiliza S4 como sefial de arranque. Habiltacién de velocidad de ocho etapas NUmero actual logica 1: 1
(Ejscucion cicica. Tiempo de sincronizacign P18 04~P18.11 de los T - e _
1 PIB01 | Modo de funcionamiento del temporizador| 1 | 2 aedd de funcionamiento comienza por 2 velocidad mltple 1y confinda hasta
P12.00~P12.08 velotidad multietapa 1 ejecutara una vez.
P18.00 Fuente de reloj del temporizador 1 3 La unidad de tiempo de las velocidades mdiltiples es S
P16.36 - -
- - Unidad légica 1 P16.36 Seleccion de parametros de la unidad Iégica 1 1070 Entrada del terminal S como sefial de inicio de ciclo
‘1070 Entrada del terminal S - c1 Selector 4 1
P16.37 A »iq 0[n.° de parametro C1 n] 1[n.° P16.38 Seleccion de parametros de la unidad légica 1, 1211 Seleccionar sefial de nivel alto
- - 3 - “de parametro C1 n+1] 2
13: Seleccionar $4 como sefial de arranqug—{-- 0, ) >16.87
P16:38 \4 salida selecci6n del valor de C2 : P16.39 Seleccion de bits de entrada de la unidad 0 Seleccionar sefial de nivel alto
EEN c2 § i légica 1, 2
11211: Seleccionar el parametro libre 12 S »i015[N.° de parametro C1 n+15] P16.42 Configuracion de la unidad légica 1, 1 1 La sefal de nivel alto en la entrada del terminal S es valida
016/N.° de pard
P16.39 -y H 16N dep oC1n+16] Terminal S sin pausa de sincronizacion de entrada
E . Si se ajusta a 8: el terminal S no tiene entrada, la frecuencia ajustada actualmente
[CT P12.09 Parametro libre 10 5 ecuencia de parada
> O[N.° de parametro C1 n] 1[N.° Si se ajusta a 9= ::TS:;T:LZ:; :ene entrada, la frecuencia de consigna actual
0 de parametro C1 n+1] . P16.78
. Parémetro E P12.10 Parametro libre 11 3 El terminal S tiene entrada de inicio de temporizacion
Controlador de C2 % Seleccion del valor de C2
> i P12.11 Parametro libre 12 1 Senal de nivel alto
>{15N.° de parémetro C1 n+15] - - - - —
0, N 0 CLnal e P16.82 Selector 3: origen del parametro 1209 El parémetro de origen del selector 3 es un parametro libre 10
Selector 3
> Tiempo de multivelocidad #€ pies2 c1 P16.83 Ajuste del selector 3 0 El selector 3 esta ajustado a 0
! 1209:
\ - "
P Parametroibre 10} . P16.84 Parametros de destino del selector 3 1802 El paréametro de destino del selector 3 es el comando de control del controlador
2 1 - rizacit
Tiempo de " ; > Q\D[N.o de parametro C1 n] Parametro E P16.84 de tempor ion 1
v PGB 0 i
A o 5a PI6BT oo TRy de pardmetro C1 n+1] Valor el parémetro | 1802 P16.85 Fuente del parémetro del selector 4 1350 | Elorigen del parametro del selector 4 es la salida Iogica 1
. Tempode - Seleccionar i A Seleccion del valor de C2 ,l:l - —
é salida T o B P16.86 Ajuste del selector 4 0 El selector 4 esta ajustado a 0
o Selector 2
< 4 16[N° " . - § .
Tiempo dezeloddades F;1260{)9 1SN 1%1 n+15]16N. P16.87 Parémetros de destino del selector 4 1683 El parametro de finalidad del selector 4 se configura mediante el selector 3.
> Paré ore 1 . P16.76 Origen de los parametros del selector 1 1362 ErgapgT:ggn«?)ume» del selector 1 es el canal actual del controlador de
i Paréametro E 51681 23
> Tiempo de Muiivelocidad 5 o Selecg ;gfr( 02) 2 Valor del parametro ’ P16.77 Ajuste del selector 1 0 El selector 1 esta ajustado a 0
: - -
D v AUIN. de parémetro C1 il P16.78 Parametros de destino del selector 1 1680 | El parametro de finalidad del selector 1 se configura mediante el selector 2 o=
93 6 Tiempo de Yeloci INae parémetro C1 n#+1] 92
=r 2 =g »o P16.79 Origen de los parametros del selector 2 1200 El origen del para del selector 2 es el libre 1 3 Q
o . o
R M ’ o Seleccion del valor de C2 - pg o=
E,’ ) P16.80 Ajuste del selector 2 0 El selector 2 esta ajustado a 0 S0
D es == Tiempo de mulivelocidad 7 5 3 ey
(URe] 15 [N.° de parametro C1 n+15] 16 [N - - o oQ
3)3 é o Y de parametro C1 n+16] P16.81 Parametros de destino del selector 2 230 El parametro de destino del selector 2 es de varias velocidades. 0 8 é o
= - Lo
8 2 10: Tiempo de multivelocidad 8 L Tiempo de milfivelGacad 8> | P02.10 Fuente del valor de consigna 1 1 La fuente del valor de consigna 1 es multivelocidad 8 ©
o Q.0
Q0 Q0
Ba_l 3 P02.13 Seleccion de la relacion del canal 1 0 Configurar la seleccién de relacion del canal 1 en F1 8 =3
S =
g o P16.88 Fuente de parametros del selector 5 1360 Recuento del temporizador % <
P12.00 Parametro libre 1 0 La frecuencia de parada se ha ajustado a 0 Hz P16.90 Parémetros de destino del selector 5 1290 Guardar el recuento del temporizador al apagar el sistema
" Memoria de ocho velocidades: el valor de P12.90 al encender el equipo se
P12.01 Parametro libre 2 10 La velocidad muiltiple 1 esté ajustada a 5 Hz P12.95 Parametro libre 96 1803 asigna al nimero de parametro establecido en P12.95 quip
P12.02 Parametro libre 3 20 La velocidad muiltiple 2 esta ajustada a 10 Hz
P12.03 Parametro libre 4 30 La velocidad muiltiple 3 esta ajustada a 15 Hz P16.43 Configuracion 2 de la unidad légica 1 0 Sin efecto
P12.04 Parametro libre 5 40 La velocidad mltiple 4 esta ajustada a 20 Hz P18.03 Valor de consigna del temporizador 1 0 Sin salto de velocidades multiples
P12.05 Parametro libre 6 50 La velocidad muiltiple 5 esta ajustada a 25 Hz P18.12 Tiempo de la fase 9 del temporizador 1 0 El tiempo de la velocidad mdltiple 9 esté ajustadoa 0 s
P12.06 Parametro libre 7 60 La velocidad multiple 6 esté ajustada a 30 Hz P18.13 Tiempo de la fase 10 del temporizador 1 0 El tiempo de la velocidad multiple 10 se ha ajustadoa 0 s
P12.07 Parametro libre 8 70 La velocidad muiltiple 7 esté ajustada a 35 Hz P18.14 Tiempo de la fase 11 del temporizador 1 0 El tiempo de la velocidad multiple 11 se ha ajustado a0 s
P12.08 Parametro libre 9 80 La velocidad muiltiple 8 esta ajustada a 40 Hz P18.15 Tiempo de la fase 12 del temporizador 1 0 El tiempo de la velocidad multiple 12 se ha ajustadoa 0 s
P18.04 Tiempo del temporizador 1, fase 1 3 El tiempo 1 de la velocidad maltiple esta ajustado a 3 s P18.16 Tiempo de la fase 13 del temporizador 1 0 El tiempo de la velocidad multiple 13 se ha ajustado a0 s
P18.05 Tiempo de la fase 2 del temporizador 1 4 El tiempo 2 de la funcion de varias velocidades esté ajustado a 4 s P18.17 Tiempo de la fase 14 del temporizador 1 0 Eltiempo de la velocidad multiple 14 se ha ajustadoa 0's
P18.06 Tiempo de la fase 3 del temporizador 1 5 El tiempo 3 de la funcion de varias velocidades esté ajustado a 5 s P18.18 Tiempo de la fase 15 del temporizador 1 o Eltiempo de la velocidad mltiple 15 se ha ajustado a 0's
P18.07 Tiempo de la fase 4 del temporizador 1 6 El tiempo 4 de la funcién de varias velocidades esté ajustado a 6 s P18.19 Tiempo de la fase 16 del temporizador 1 o Eltiempo de la velocidad multiple 16 se ha ajustadoa 0 s
P18.08 Tiempo de la fase 5 del temporizador 1 7 El tiempo de la velocidad muiltiple 5 se ha ajustadoa 7 s
115 16
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CAP'TU Lo 9 - ComunlcaCIon RS485 o ) T‘abla 9-6 Tgbla delzldlreccmnes comunes. Valor de configuracion
de comunicacion (solo escritura); para habilitar la configuracién de comunicacion, consulte
.z los parametros P02.10~P02.14
9.1 Introduccién
. . . . - A i Parametro i o -
El variador se puede controlar y supervisar mediante un PLC o un programa informatico del ordenador central a través de RS- Funcion N© Método de 16 bits | Método de 32 bits Observacion
9.2 E . . P01.47=0, el valor del ordenador superior 0~100 000 se comresponde con O~el valor
. specificaciones méaximo de ajuste de P02.18;
p Tabla 9-1 P01.47=1: el valor superior del ordenador, de 0 a 10 000, comesponde a un valor de 0 hasta
el valor méaximo de ajuste P02.18;
fa i P01.47=2: el valor ior del contador 0~10000 ponde a 0~el valor maximo d
Proyecto Instruccion Vaé‘;’f;ﬁ.j’,‘,}ﬂgﬁ{gﬁ " o290 8121H C121H ajuste do P?)Q \?8;’ superior del jor corresponde a 0~el valor maximo de
. P01.47=3: el valor superior del ordenador de 0 a 100 corresponde al valor de ajuste
Modo de comunicacion RsS485 méximo de P02.18
Tipo de transmisién Un maestro y varios esclavos
Numero de conexiones Max. 31
Distandia de transmision Méximo 1200 m (se recomienda no superar los 700 m) S;r;:l;gﬁziiitcezntrol (solo escritura); consulte los parametros P03.00 ~ P03.09 para habilitar los comandos de comunicacién
Tabla 9-2 Funcién Pa'?\‘";e‘“’ Método de 16 bits | Método de 32 bits Palabra de comando (bit) Definicion
Proyecto Instrucciones 0 Puesta en marcha
Velocidad de comunicacién 2400, 4800, 9600, 19200, 38400 bps 1 Marcha atras
Secuencia de control Comunicacion asincrona 2 Arrangue en marcha atrés
3 JOG
Sistemas de comunicacion Semiduplex 4 Parar
Longitud del bit de parada 0,1, 1,5, 2bits Comandos de P02.91 8122H C122H 5 Parada de emergencia
comunicacion 6 Parada segura
Bits de datos 7, 8bits P
2 7 Reinicio
Comprobacién de paridad Sin comprobacién, comprobacion par, comprobacion impar 9 Autoaprendizaje de parametros
1" Pausa
9.3 Protocolo de comunicacién 13 ARRIBA (ncremental)
. : ) " ) " - L. . 14 ABAJO (decrecient
El mensaje completo de consulta Modbus incluye: direccién del dispositivo, cédigo de funcién, datos enviados y campo de (decreciente)
deteccién de errores. Al mismo tiempo, el mensaje devuelto por el dispositivo también incluye la direccion del dispositivo, el .
cédigo de funcién, cualquier dato que deba devolverse y el campo de deteccidn de errores. Si se produce un error durante la Estado del inversol (30"" lectura)
recepcion del mensaje, o si el dispositivo esclavo no puede ejecutar su comando, el dispositivo esclavo generara un mensaje Funcién Para":’etfo Método de 16 bits | Método de 32 bits Palabra de estado (bit) Definicién
de error y enviara una respuesta. N
9.3.1 Descripcién del formato o 0 Apagando
Tabla 9-3 Formato de comunicacion
1 Parada
Direccién Cadigo de funcion Codigo de datos | Comprobacién CRC > p—
n marcha
8 bits 8 bits N x 8 bits 16 bits
@) 3 Inicio de la funcién de arranque (@]
g 1) Direccién: 1-247 (es decir, la direccion del esclavo conectado a un PC); - 3
c 2) Codigo de fi ion: . dmitid . e 4 Inicio del autoaprendizaje de parametros z
5 igo de funcién: funciones admitidas (véase la Tabla 9-4); Estado actual P10.15 03F6H 43F6H 5
8 3) Codigo de datos: contenido de datos N x 8 bits; 5 Funcionamiento 8
Qo - .
o 4) Comprobacion CRC: valor de comprobacién CRC; 6 Listo 8;
> Tabla 9-3 Codificacion funcional >
& 2 Fa Py 10 Fallo #
X Cadigo de funcion Instruccion e
& " Alarma o
0x03 Lectura del registro de retencion a
0x06 Preajuste de un dnico registro (modo de 16 bits) Funcién Pa";\"‘f"“ Método de 16 bits | Método de 32 bits Palabra de fallo (bit) Definicién
0x10 Preajuste de varios registros (modo de 32 bits) Fallo del inversor (solo lectura 1 Anomalia del sistema
9.3.2 Codificacién de direcciones « » 4 Fallo a tierra
Para garantizar la compatibilidad con diferentes ordenadores host, se pueden utilizar métodos de acceso de 16 y 32 bits para un 5 Cortociruito a ti
mismo parametro. Las direcciones correspondientes se muestran en la tabla siguiente. Al utilizar el método de 16 bits, tenga en ortocireuito a tierra
cuenta que el valor del parametro debe estar dentro del rango de expresion de 16 bits. s Cortocireulto de salida
Tabla 9-4: Normas de codificacién de funciones .
2 - c . ‘e 7 Sobrecorriente de salida
Valor del parametro Direccion Direccion RAM Estado de fallo P1016 03E7H 43F7H
16 bits N.° de parametro - 1 N.° de parametro - 1 + 32768 8 Sobretension en el bus de CC
32 bits N.° de parametro - 1 + 16384 N.° de parametro - 1 + 16384 + 32768 9 Subtension del bus de CC
Nota: Al escribir por direccién, el valor del parametro se almacenara en la EEPROM del variador. El almacenamiento frecuente en la 10 Sobrecalentamiento del inversor
EEPROM reducira su vida util, por lo que, cuando no sea necesario almacenarlo, basta con cambiar el valor en la RAM y, a 3 8
continuacion, utilizar la direccién de la RAM para escribir los parametros. to del puente
14 Falta de fase U
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Funcién N“de | \etodo de 16 bits | Método de 32 bits Palabra de fallo (bit) Definicion » Multivelocidad 0 (ejemplo) ) ) o
parametro Lea el valor del parametro P02.30 del variador; cuando se accede con 32 bits, la direccién del
N2 registro es 230-1 + 16384 = 16613 (40E5H).
15 Falta de fase V Enviar datos: 01 03 40 E5 00 02 CO 3C
P ol do fase W Datos recibidos: 01 03 04 00 00 88 B8 9C 41
Los datos leidos son 35000 (88B8H); se puede observar que P02.30 = 35,000
19 Si ion del mos . -
in conexion del motor Datos de envio Datos recibidos
20 Pérdida en la fase de entrada Direccion del esclavo 01H Direccion del esclavo 01H
21 Sobrecarga del inversor Codigo de funcion 03H Codigo de funcion 03H
2 Par excesivo 40H (byte alto) Numero de datos 04H
Direccion del regist
24 Sobrecalentamiento del motor reccion del registro £5H (o1 baj0) (calculado en bytes)
25 Sobrecarga del motor 00H (byte alto) alto) (byte O0H (byte alto)
Datos j
26 Limite de corriente 02H (byte bajo) 00H (byte bajo)
e Datos (byte 88H (byte alto)
Euncién del inversbr (solo lectra) 27 Corte de alimentacion de entrada - COH (byte bajo) bajo)
C CRC B8H (byte bajo)
Funcion Pardmetro | wstodo de 16 bits | Método de 32 bits Rango de datos bit 3CH (byte alto)
N 9CH (byte bajo)
Frecuencia de salida P10.21 03FCH 43FCH -65535,0~65535,0 Hz C CRC
41H (byte alto)
Corriente de salida P10.22 03FDH 43FDH 0,00~65 535,00 A 9.3.4 Preconfigurar un Unico registro
Tension de salida £1023 03FEH 43FEH 0,065 535.0 v Esc_rlblr el valor del parametro P05.00 del inversor; cuando se accede con 16 bits, la direccién del
registro es 500-1 = 499 (01F3H).
Par de salida P10.24 O03FFH 43FFH 0,000~65 535,000 N'm Enviar datos: 01 06 01 F3 00 01 B9 C5
Tension de CC P10.25 0400H 4400H 0,0~65 535,0 v Datos recibidos: 01 06 01 F3 00 01 B9 C5
Temperatura del inversor P10.26 0401H 4401H 0~65535 o Enviar datos Recibir datos
Potencia P10.30 0405H 4405H 0,000~65 535,000 KW Direccion del esclavo 01H Direccion del esclavo 01H
Consumo de energia P10.31 0406H 4406H 0,000~4 294 967,295 KW Cédigo de funcion 06H Cadigo de funcion 06H
Horas de funcionamiento P10.40 040FH 440FH 0,000~4 294 967,295 h 01H (byte alto) 01H (byte alto)
Direccién de registro Direccion de registro
Numero de encendidos P10.41 041FH 441FH 0~4294967295 F3H (byte bajo) F3H (byte bajo)
Estado de la entrada del terminal S P10.70 042DH 442DH 0~4294967295 00H (byte alto) 00H (byte alto)
Datos Datos
Valor de entrada del terminal Al1 P10.71 042EH 442EH -65535,000~65535,000 % 01H (byte bajo) 01H (byte bajo)
Valor de entrada del terminal Al2 P1072 042FH 442FH -65535,000~65535,000 % BOH (byte bajo) B9H (byte bajo)
o C ion CRC C ion CRC o
g Estado de salida del terminal Y P10.74 0431H 4431H 0~4294967295 C5H (byte alto) C5H (byte alto) g
5 Valor de salida del terminal AO1 P10.75 0432H 4432H -65535,000~65535,000 % S
Q Q
S Valor de salida del terminal AO1 P10.76 0433H 4433H -65535,000~65535,000 % 9.3.5 Preconfiguracion de varios registros « » 8.
o - X ) o o
=l Escribir el valor del pardametro P02.91; cuando se accede con 32 bits, la direccion del =
P . P registro es 291-1 + 16384 = 16674 (4122H P
» 9.3.3 Lectura del registro de retencion de e 9 ( ) o
} . L . . ) . Palabra d do (bit icio ;
g Leer los datos del registro de retencion, tomando como ejemplo el estado de fallo del parametro P10.16 y la velocidad multietapa G DEEE Y EED &
a 0 del parametro P02.30. 0 Inicio a
» Estado de fallo (ejemplo) 1 Invertir
Lea el valor del parametro P10.16 del inversor; puede consultarse en la tabla de estados de fallo; basta con leer
16 bits, por lo que la direccion del registro es 1016 - 1 = 1015 (03F7H). 2 Inicio marcha atras
Enviar datos: 01 03 03 F7 00 01 35 BC 3 06
Datos recibidos: 01 03 02 00 OA 38 43
P10.15 = 10 (000AH). El estado de fallo indica que el variador se ha sobrecalentado. (Véase el cédigo de fallo) 4 Parar
Enviar datos Recibir datos 5 Parada de emergencia
Direccion del esclavo 01H Direccién del esclavo 01H 6 Parada sequra
7 Reinicio
Cadigo de funcion 03H Codigo de funcion 03H
9 Autoaprendizaje de parametros
04H (byte alto) Numero de datos 02H m Disparo
Direccion de registro
24H (byte bajo) (calculado en bytes)
00H (byte alto) " Pausa
00H (byte alto) Datos -
B : 0AH (byte bajo) 13 ARRIBA (incremental)
01H (byte bajo) 14 ABAJO (decreciente)
38H (byte bajo)
C5H (byte bajo) C i6n CRC
C ion CRC 43H (byte alto)
31H (byte alto)
19 120
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Capitulo 9

Tomando como ejemplo la palabra de control de parada, el valor del parametro P02.91 se establece en 16. Datos de
envio: 01 10 41 22 00 02 04 00 00 00 10 4D F1

Datos recibidos: 01 10 41 22 00 02 F5 FE (16 hexadecimal)

Datos de Datos recibidos

envio
Direccién del esclavo 01H Direccién del esclavo 01H
Codigo de funcién 10H Cadigo de funcion 10H

Direccion de registro

41H (byte alto) 41H (byte alto)

Direccion de registro

22H (byte bajo) 22H (byte bajo)

Numero de registros (16 00H (byte alto) Numero de registros (16 00H (byte alto)
143) bits)
02H (byte bajo) 02H (byte bajo)
Numero de datos 04H F5H (byte bajo)
(calculado en bytes) C CRC
FEH (byte alto)
Datos (byte 00H (byte alto)
alto)
00H (byte bajo)
Datos (byte 00H (byte alto)
bajo)
10H (byte bajo)
4DH (byte bajo)
C CRC

F1H (byte alto)

9.3.6 Cadigos de error de comunicacié

El variador devuelve datos cuando se produce un error de comunicacion. El formato se muestra en la Tabla 9-8.
Codigo de funcion de error de comunicacion = cédigo de funcién de solicitud + 128.

Tabla 9-8 Formato de datos de error de comunicacién

Direccién Cadigo de funcion Cadigo de fallo Comprobacién CRC
8 bits. 8 bits 8 bits 16 bits.
Tabla 9-9 Descripcion de los cédigos de funcion de error
Cédigo de fallo Instruccion
0x00 Parametro inexistente
0x01 No se pueden escribir los parametros definidos
0x02 El valor del parametro supera el limite superior del parametro
0x07 No modificable
0x0B No se permite escribir
ox11 \I;g:aﬁja;?s de los parametros definidos no se pueden modificar en el modo actual del
ox12 Otros errores
0x40 Direccién de datos no valida
ox41 Longitud no valida
ox42 Longitud y valor de datos no validos
0x43 Parametro no valido
0x82 No hay conexién de bus para los parametros definidos
0x83 Se ha seleccionado el valor predeterminado de fabrica y no se puede modificar

Nota: el variador se comunica con el ordenador central, y se recomienda que este ultimo configure el tiempo de
espera entre 200 ms y 1000 ms.
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CAPITULO 10 - Exclusién y reparacién de fallos

101 Funcion de proteccion

| Alarma
[a——

El inversor debe rectificarse antes de restablecer la averia; de lo contrario, podria reducirse la vida util del producto y
producirse dafios en otros equipos.

10.2 Tabla de cédigos de error

Cadigo de error | Funcién de proteccion Explicacién
E0001 Anomalia del sistema Fallo de hardware o de software del inversor
E0004 Fallo a tierra El valor de resistencia a tierra es anémalo y se produce una fuga
E0005 Cortocircuito a iera Cortocircuito a tierra.
E0006 Cortocircuito en la salida gg:&fr?eﬁ;?a”é%ﬁieaée salida del inversor supera el 250 % de la corriente nominal del inversor, este
E0007 Sobrecorriente de salida g:saé‘:rgelcat:loari%?i'deaée salida del inversor supera el 200 % de la corriente nominal del inversor, este
E0008 Sobretension en el bus de CC Si la tensién de CC del circuito principal es superior a 400 V (modelo de 220 V) o
800 V (modelo de 380 V) cuando el motor desacelera, el variador desconecta la salida.
B9 | sumnncascece | S3501% 8 SIS Se DA 2R 2 S0 G5, gL g ol o fror 2 200V (modelode
E0010 Sobrecalentamiento del variador| uando se detecta que la ira del de calor es , el inversor
E0011 Error de Los para de autoaprendizaje son incorrectos o el motor presenta un fallo.
Eoots | Puente rectiicador El médulo rectificador se ha sobrecalentado
E0014 Falta de fase en la fase U Falta de fase en la fase U
E0015 Falta la fase V' Falta la fase V
E0016 Falta la fase W Falta la fase W
E0019 Sin conexién del motor El motor esta desconectado durante el funcionamiento.
E0020 Pérdida de fase de entrada Pérdida de fase de alimentacion
E0021 Sobrecarga del variador Cuando la corriente de salida del inversor supera el valor nominal del inversor (150 %
durante 1 minuto), el inversor desconecta la salida.
E0022 Par excesivo Par excesivo del motor
E0024 Sobrecalentamiento del motor | La temperatura del motor es demasiado alta.
Cuando la corriente de salida del variador supera la potencia nominal del motor (150 %
E0025 Sobrecarga del motor durante 1 minuto), el variador desconecta la salida.
E0026 Limite de corriente La corriente de salida supera el umbral limite establecido.
E0027 Caida de tensién de entrada | L@ tension de entrada es inferior al nivel de desconexion (P05.86).
E0033 STO Parada de par segura (STO)
E0034 ST Anomalia en el circuito interno del STI1
E0035 STI2 Anomalia en el circuito interno del STI2
E0036 STI3 El circuito interno de STI1 y STI2 presenta una anomalia.
E0063 Fallo de usuario Fallo definido por el usuario (véase el parametro P03.08)

Nota: El cédigo de alarma también se ajusta a la tabla anterior;
por ejemplo, el mensaje «A0025» que aparece en la pantalla del teclado representa la alarma de sobrecarga del motor.

10.3 Mantenimiento y prevencion de averias

1\ Alarma

[ —— ]
Asegurese de desconectar la alimentacion de entrada durante el mantenimiento.
Asegurese de que el condensador de conexion de CC esté descargado para el mantenimiento, incluso si la capacitancia del
bus del circuito principal del inversor sigue cargada después de desconectar la alimentacién. Utilice un detector para
comprobar la tension entre P+ y P- antes de continuar.
Los inversores de la serie H1 contienen componentes sensibles a las descargas electrostaticas (ESD). Durante la inspeccion o la

instalacion, adopte medidas de proteccion para evitar descargas electrostaticas antes de tocar el equipo, no modifique ninguna pieza

interna ni conexién, y no cambie el inversor.
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Capitulo 11

10.4

B |nspeccion diaria

Punto de comprobacion

Entorno de instalacién adecuado Fallo del
sistema de refrigeracion

Sacudidas y ruidos inusuales
Sobrecalentamiento y decoloracién inusuales

Inspeccion periddica

Los tornillos y las tuercas pueden aflojarse debido a la vibracién, los cambios de temperatura, etc.

Comprueba que estén bien sujetos y lo mas apretados posible
Cuerpos extrafios en el sistema de refrigeracion.
Limpialo con aire comprimido

Compruebe el estado de rotacion del ventilador de refrigeracion, el estado del condensador y la conexion del contactor

magnético. Si no es normal, sustitiyalos

Sustitucion de piezas

10.5

El inversor esta compuesto por componentes electronicos, como dispositivos semiconductores. Debido a sus
caracteristicas estructurales o fisicas, los siguientes componentes pueden envejecer, lo que puede provocar que
el inversor deje de funcionar.

ap uouUNS

[ediouud [0:3U00 8P OJUBIWIPUBY

ojusiweuoouUNS

Proyecto

PITUL-O 44 Not

Descripcion del proyecto

asstecnioaSO Hz/60 Hz; Monofésico: 200 V~240 V, 50 Hz/60 Hz

e P rifesteo: e u et L
funcionamiento admisible tension: <3 %; frecuencia: +5 %
Tension 0~Tensién nominal de entrada
Frecuencia 0 Hz~1000 Hz

Capacidad de sobrecarga

150 % de la corriente nominal durante 1 minuto, 180 % de la corriente nominal durante 2 segundos

Modo de control

VIF, control vectorial sin sensor de velocidad

Modulacién

Modulacién PWM por vector espacial

Tipo de motor

Motor asincrono, motor sincrono, motor monofasico (consulte al fabricante antes de
utilizarlo)

Par de arranque

150 % del par nominal a 0,5 Hz

Rango de velocidad

1:100 (sin sensor de velocidad)

Precisién de frecuencia

Ajuste digital: frecuencia maxima 0,01 %; ajuste analégico: frecuencia maxima =1 %

Resolucién de frecuencia

Ajuste digital: 0,01 Hz; ajuste analdgico: frecuencia maxima 1 %

Curva de aceleracién
y desaceleracion

Aceleracion/deceleracion en linea recta / curva en S

Limitacion

Limita automaticamente la corriente durante el funcionamiento para evitar disparos frecuentes por sobrecorriente

Corte de coriente instantaneo

Admite la parada instantanea y la reduccién automatica de la frecuencia

Fuente de comando

Teclado, terminal o comunicacion

Fuente de los ajustes

Ajuste digital, ajuste analégico, multivelocidad, ajuste por comunicacion

PID

Compatible con el valor principal + PID

Pantalla de tubos Nixie

Muestra la frecuencia de salida, la corriente de salida, la tension de salida, la tension del bus, el valor 1, el
valor 2, la alarma de corriente y el fallo de corriente

Teclado externo

Compatible

Funcién de proteccion

Proteccion contra sobrecorriente, proteccion contra sobretension, protecciéon contra subtension,

proteccion contra sobrecalentamiento, proteccion contra sobrecarga, proteccion contra pérdida de fase, fuga a

tierra, etc.

Lugar de uso

En interiores, sin luz solar directa, sin polvo, gases corrosivos, gases inflamables, neblina de aceite, vapor
de agua, goteo de agua o sal, etc.

Altitud

Para la reduccion de potencia por encima de los 1000 metros, se aplicara una reduccion del 10 % por cada 1000 metros

de aumento

Temperatura ambiente

-10 °C ~ + 40 °C (si la temperatura ambiente esta entre 40 °C y 50 °C, aplique una reduccioén de potencia)

Humedad

5 % ~ 95 % HR, sin condensacion

Temperatura de almacenamiento

-40°Ca+70°C

Vibracion

Menos de 5,9 m/s? (0,6 g)
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CAPITULO 12 - Seleccion de la resistencia de frenado

12.1 Tabla de configuracién de la resistencia de frenado

Unidad de frenado Resistencia de frenado
Nivel de tension Potencia del inversor Par de frenado (10 %
Especificaciones | Cantidad (unidades)| pgencia (WyResistencia (Q) Cantidad (unidades) ub)

0,75 kW 80 120 1

1.5 kW 150 100 1

22 kW 300 68 1

3.7 kW 300 68 1

220V

5.5 kW 400 30 1

7.5 KW 400 30 1

0,75 kW 150 300 1

1,5 kW 200 300 1

22 kW . 200 200 1

Embutido

4,0 kW 400 150 1

5.5 kW 400 100 1

7.5 KW 750 75 1

100 %

11 kW 1000 60 1

15 kW 1500 40 1

18,5 kW 2500 30 1

22kwW 3000 30 1

380V 30 kW 5000 25 1
37 kW 7 500 20 1

45 kW DBU-4045 1 10 000 13,6 1

55 kw DBU-4030 2 50002 25 1

75 kW DBU4045 2 75002 15 1

90 kW 2 10 000*2 13,6 1

110 kW 1 20000 8 1

132 kW DBU-4160 1 25000 6 1

160 kW 1 30 000 6 1

Nota:

1. Seleccione la potencia y el valor de resistencia recomendados por nuestra empresa
2. Las potencias y los valores de resistencia recomendados en la tabla anterior se calculan en funcién de un par de
frenado del 100 % y una tasa de utilizacion del 10 %. Cuando se cumplan los requisitos de carga y fiabilidad del sistema,
la potencia y el valor de la resistencia pueden aumentarse o reducirse adecuadamente; cuando sea necesario aumentar
el par de frenado o utilizar una potencia mayor, la potencia
y el valor de resistencia de la resistencia de frenado deben modificarse adecuadamente, o bien consulte a nuestra empresa.
3. Alinstalar la resistencia de frenado, asegurese de tener en cuenta la seguridad y la inflamabilidad del entorno
circundante.
4. Frecuencia de frenado UD = t1/ 2 * 100 % t1:

tiempo de frenado en un ciclo de trabajo t2: un ciclo de

trabajo
La tasa de uso de frenado se duplica y la potencia de la unidad
de frenado y de la resistencia de frenado correspondientes se
duplica.

T —Tt1
1. En la tabla anterior, los valores de resistencia y potencia superiores a 2500 V corregponden a la resistencia y potencia
totales; la potencia de la resistencia se calcula tomando 2500 W como valor de referencia. Por ejemplo, si se necesita una
resistencia de 2500 W y 6 Q, se necesitaran 10 resistencias de 250 W y 6 Q conectadas en paralelo.
Calculo de la resistencia de frenado
Las estadisticas muestran que, cuando la corriente de frenado IB que circula por el circuito de consumo de energia es igual a la
mitad de la corriente nominal del motor, el par de frenado del motor es aproximadamente igual a su par nominal:

IB = IMN/2
En la férmula:

IB: corriente de frenado, A; TB:

par de frenado, N'm;

TB=TMN o IB = 2UB/IMN

IMN: corriente nominal del motor, A; TMN:
par nominal del motor, N-m.

En general, el rango de seleccion del par de frenado es TMN <TB <
2TMN , por lo que: IMN < IB < 2IMN
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Capitulo 12 Capitulo 13
El usuario puede determinar la corriente de frenado en funcion de las caracteristicas especificas de la maquinaria 1 - i H
de produccrijén. P q CAPITULO 13 - Dimensiones
Una vez determinada la corriente de frenado, es facil calcular la resistencia de frenado
RB=UB/IB RBmin = UB / IMN
UB es la tension umbral de frenado; RB es la resistencia del resistor de frenado, donde UB suele ser 1,1 veces la Tabla de tamafios de la serie H1
tension nominal del bus; Rbmin es el valor minimo del resistor de frenado
Valores habituales de la tension umbral de frenado: Numero de Tamafio (mm)
220V CA: 380V CC 380V CA: 680V CC 660 V CA: 1140V CC bastidor W (anchura) H (altura) D (profundidad) A B 4
Conociendo IB y RB se puede determinar la potencia de la resistencia F1 85 170 124 673 158 5
\: valor real de la resistencia / valor calculado; por ejemplo: ED%: indice de utilizacién de frenado i
Supongamos que un motor existente de 7,5 kW tiene una corriente nominal de 18 A y una tension de entrada nominal de F2 97 194 133 85 184 5
380 V; entonces se tiene: RB=680V/9A=75Q F3 126 237 147 112 223 5
RBmin = 680/18 =38 Q
75 Q segun la experiencia F4 168 298 160 154 283 6
Potencia de la resistencia de frenado = 1 * 680%75 * 0,1 =616 W En F5 198 355 177 183 338 5
la practica, la potencia puede aumentarse adecuadamente.
F6 250 400 208 230 380 7
12.2 Plano de dimensiones de instalacién de la resistencia de frenado F7 280 545 292 200 526 9
- — F8 380 648 299 300 626 11
Potencia Tamafio (mm) v
nominal F9 0 798 318 340 773 11
W L1(+2) | L2@#5) | L3@3) | D*2) B B1 H H1(23) N od A
(W) i ! d D)
80 152 174 196 28 6,5 28 28 61 10 45 o |
) — '—,Lz M
150 195 217 239 40 8 40 41 81 12 55 | I | g
200 195 217 239 40 8 40 41 81 12 55 pd 0 [ [
300 282 304 326 40 8 40 Y] 81 12 55 = : - @ ”
L] m
400 282 304 326 40 8 40 41 81 12 55
= >, | ””
750 316 338 360 50 8 50 45 101 16 6 e @9
1000 300 325 350 60 85 60 60 119 16 6 =\ Py Y. ) ”
1500 415 440 465 60 85 60 60 119 16 6
2000 510 535 560 60 85 60 60 119 16 6 H[I ]
2500 600 625 650 60 85 60 60 119 16 6 ]
—m ”H -
000000000 0
SMHITI P U VW '—l
p L= LS
==
)
o7}
32® o4 N
88a 0
gg AR AR A A AN E AR R SRR Sl N
SN )
= 0 3
& 333 o—}— |Hi :
o B H g.
]
L1 | B T
L2
I L]
I |
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Capitulo 14

CAPITULO 14 - Tabla de configuracion rapida de parametros

Parametros rapidos Parametros basicos Funcion
P00.09 P01.11 Funcionamiento de los parametros
P00.10 P02.10 Fuente de ajuste (frecuencia) F1
P00.11 P02.11 Fuente de ajuste (frecuencia) F2
P00.12 P02.13 Seleccion de la relacion de ajuste
P00.13 P02.18 Ajuste maximo
P00.14 P05.08 Limite superior de la frecuencia de salida del motor
P00.15 P02.00 Fuente de velocidades multiples
P00.16 P02.30 Multivelocidad 0
P00.17 P02.31 Multivelocidad 1
P00.18 P02.32 Multivelocidad 2
P00.19 P02.33 Multivelocidad 3
P00.20 P02.34 Multivelocidad 4
P00.21 P02.35 Multivelocidad 5
P00.22 P02.36 Multivelocidad 6
P00.23 P02.37 Multivelocidad 7
P00.24 P02.50 Tiempo de aceleracion 0
P00.25 P02.70 Tiempo de desaceleracion 0
P00.26 P02.24 Frecuencia de JOG
P00.30 P03.00 Origen de la orden de arranque
P00.31 P03.01 Origen del comando de arranque en marcha atras
P00.32 P03.02 Origen del comando de marcha atras
P00.33 P03.03 Fuente del comando JOG
P00.34 P03.04 Origen del comando de parada
P00.35 P03.05 Origen de la orden de estacionamiento libre
P00.36 P03.07 Origen del comando de reinicio
P00.37 P03.20 Tipo S1
P00.38 P03.21 Tipo S2
P00.39 P03.22 Tipo S3
P00.40 P03.30 Fuente del terminal Y1
P00.41 P03.41 Tension (corriente) de extremo inferior de Al1
P00.42 P03.42 Tension (corriente) maxima de Al1
P00.43 P03.43 Ajustes del limite inferior de Al1
P00.44 P03.44 Ajustes de gama alta del Al1
P00.45 P03.61 Fuente de sefial AO1
P00.46 P03.62 Ajustes de graves de AO1
P00.47 P03.63 Ajustes de gama alta de AO1
P00.48 P03.64 Tension (corriente) minima de AO1
P00.49 P03.65 Tension (corriente) maxima de AO1
P00.50 P04.00 Ganancia proporcional PID
P00.51 P04.01 Ganancia integral del PID
P00.52 P04.05 Limite superior de salida del PID
P00.53 P04.06 Limite inferior de salida PID
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Parametros rapidos Parametros basicos Funcién
P00.53 P04.06 Limite inferior de salida PID
P00.54 P04.09 Rango PID
P00.55 P04.11 Frecuencia de reposo del PID
P00.56 P04.12 Tiempo de entrada en modo de reposo del PID
P00.57 P04.13 Desviacion de activacion del PID
P00.58 P04.14 Tiempo de activacion de la entrada PID
P00.59 P04.15 Accion de suspension del PID
P00.60 P05.10 Funcién de arranque
P00.61 P05.11 Hora de inicio
P00.62 P05.12 Frecuencia de arranque
P00.63 P05.19 Corriente de inyeccion de CC
P00.64 P05.20 Funcién de parada
P00.65 P05.21 Frecuencia de parada
P00.66 P05.22 Corriente de frenado de CC
P00.67 P05.23 Tiempo de frenado en CC
P00.68 P05.30 Modo de resistencia de frenado
P00.70 P05.00 Método de control
P00.71 P06.05 Frecuencia portadora
P00.72 P06.11 Potencia nominal del motor
P00.73 P06.12 Tension nominal del motor
P00.74 P06.13 Frecuencia nominal del motor
P00.75 P06.14 Corriente nominal del motor
P00.76 P06.15 Velocidad nominal del motor
P00.78 P07.71 Curva VF - F1
P00.79 P07.72 Curva VF - F2
P00.80 P07.73 Curva VF - F3
P00.81 P07.74 Curva VF - F4
P00.82 P07.75 Curva VF - VO
P00.83 P07.76 Curva VF - V1
P00.84 P07.77 Curva VF - V2
P00.85 P07.78 Curva VF - V3
P00.86 P07.79 Curva VF - V4
128
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Capitulo 15 Capitulo 15

CAPITULO 15 - Instrucciones de uso de la tarjeta estandar (H0101) 15.3 Esquema de

cableado

15.1 Descripcién general

La tarjeta H10001 es una tarjeta estandar de E/S multifuncional utilizada para los variadores de la serie H1. Permite disponer de 4 TarJEta estandar
entradas digitales, 1 salida de relé y 1 entrada analdgica. Ademas, cuenta con una interfaz de comunicacion RS-485 (integrada en el HO0100

puerto Ethernet) y se puede conectar a un teclado externo. Tarjeta estandar

. RA
Entrada digital 1 Relé Y1 salida RB

Entrada digital 2 St
Entragadigiat s s2

- —~ S3

sS4
NC .
CcoM
2 Modbus RTU
RS-485 1: 485+
2:485-
Entrada 3:reserva 4:P024
analogic 5:COM
6:+12V
Alt (7 T 7:COM
Diagrama de distribucion de la tarjeta estandar HO101 ] s 8:+5V
fill
15.2 Instalacién mecanica @ RI45
Instalela con el variador completamente apagado; alinee los pines (26 pines) de la tarjeta H0101 con los de la placa de
alimentacion del variador y enchufelos firmemente.

15.4 Terminal de control

15.4.1  Especificaciones de los

www.oyostepper.es
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terminales
Simbolo del N‘%g?_bmri‘?]gﬁ Descripcion de la funcion
terminal
+10V Fuente de alimentacion de 10 V Suministra +10 V al exterior; corriente de salida maxima: 50 mA
1. Rango de tensién de entrada: 0 V CC ~ 10 V.
Al Terminal de entrada analdgica 2. Rango de corriente de entrada: 0 ~ 20 mA
3. Selecciona tension o corriente mediante el puente de Al1
coM Digital, analégica Aislado internamente de la masa de comunicaciéon GND
1. Aislamiento por optoacoplador
S1~84 Terminal de entrada digital 2. Impedancia de entrada: 2,4 kQ
3. Rango de tension de entrada de nivel: 9V ~ 30 V
; g
S- N.C. Reserva Terminal reservado 8
= =
o 1. Carga resistiva: 250 V CA, 3 A/30 V CC, 3 A; =]
er RARB Salida de relé I
& Plano de instalaciéon mecénica de la tarjeta estdndar H0101 2. Cargainductiva: 250 V CA, 0,2 A/ 24 V CC, 0,1 A (cosp = 0,4); CT)'
= -~
% RJ45 Puerto de red El teclado se puede conectar externamente o al ordenador central g
i 7]
I o
= 5
= Q
2 g
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15.4.2 Cableado de los
terminales

A. Terminal de entrada digital:

12V Inversor

Controlador

externo
RV
COM Optoacoplador

S1  — —

+

s4 _ | Optoacoplador

Cab\é/ ‘apantal
cerca de tiema

Cableado de los terminales de entrada digital

Nota: El método de cableado de los terminales de entrada digital de la tarjeta de configuracion estandar es de tipo NPN.
Si el usuario necesita otros métodos de cableado, consulte a nuestro personal técnico.

B. Terminales de entrada analégica:

Dado que las sefiales de tension analégicas débiles son especialmente susceptibles a las interferencias externas, por lo
general se requieren cables apantallados, y la distancia de cableado debe ser lo méas corta posible, sin superar los 20
metros. Tal y como se muestra a continuacion:

Menos de 20m

\ A +10V
Serie H1
Potenciéometro Al .
Inversor
COoM

B

Diagrama esquemético del cableado del terminal de entrada analdgica

En algunos casos en los que la sefial analdgica sufre interferencias graves, es necesario afiadir un condensador de filtro o
un nucleo de ferrita a la fuente de la sefial analégica. Tal y como se muestra a continuacion:

De forma concéntrica a ravés
o alrededor de 2-3 vueltas

A" Inversor de

Fuente analdgic: s
terna com la serie H1

ext

Anillo
magnético de
ferri

Diagrama de cableado de la entrada analdgica mas el procesamiento del filtro
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CAPITULO 16 - Instrucciones de uso de la tarjeta H0110

16.1 Descripcién general

La tarjeta H0110 es una tarjeta de E/S multifuncional para los inversores de la serie H1. Permite disponer de 4 canales de entrada
digital, 2 canales de salida de relé, 1 canal de entrada analdgica y 2 canales de salida analdgica; ademas, cuenta con una interfaz
de comunicacion RS-485 y se puede conectar a un teclado externo

Tarjeta H0110. Esquema de distribucion

16.2 Instalacion mecanica

Instalela cuando el variador esté completamente apagado; alinee los pines (26 pines) de la tarjeta HO110 y el conector de la
placa de potencia del variador y encéjelos firmemente.

Plano de instalacién mecanica de la tarjeta HO110
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16.3 Esquema de

Tarjeta HO110

cableado
.
Entrada digital 1 s1
Entrada digital 2 _— S2
Entrada digital 3 S3
o P
Entrada digital 4 S485
COoM
Digital  Entrad 5
a
+10V
Vi
analégic Al1
a
COM

S

() Salida delrelé Y1

Salida del relé Y2

=i

Salida ang'rcrgilca 1 0~10 V/0~20 mA

AO2

comMm

Comunicacion RS485
(Nota: el puerto 485 se comparte con el
RJ45; no se puede conectar a dos
estaciones principales)

APAGADO  SG+
ENCENDID ~ §G-

[e<le]

1: 485+ 1 8
2: 485-

485

Conectar teclado externo

g o
RJ45

[

16.4 Terminal de contret

Simbolo del Nombre del Descripcion de la funcion
terminal terminal

+10V Fuente de alimentacion de 10 V Proporciona una alimentacion de +10 V, corriente de salida maxima de 50 mA
1. Rango de tension de entrada: 0 V CC ~ 10 V

Al Terminal de entrada anal6gica 2. Rango de corriente de entrada: 0 ~ 20 mA
3. Selecciona tension o corriente mediante el puente de Al1

AO1 Salida analégica 1 1. Rango de tension de entrada: 0 V CC ~ 10 V
2. Rango de corriente de entrada: 0 ~ 20 mA

AO2 Salida analégica 2 3. Seleccione tension o corriente mediante el puente AO1 0 AO2

COM Digital, analégica Aislamiento interno respecto a la tierra de comunicacion GND
1. Aislamiento por optoacoplador

$1~85 Terminal de entrada digital 2. Impedancia de entrada: 2,4 kQ
3. Rango de tension de entrada de nivel: 9 V ~ 30 V

Salida de relé
RA1, RB1, RC1 (una via esta siempre abierta, la otra Capacidad de contacto: 250 V CA, 3A /30 V CC, 3 A
siempre cerrada)

RA2, RB2 Salida de relé (abierta por defecto) Capacidad de los contactos: 250 V CA, 5A /30 V CC, 5 A

SG+, SG- Terminales de comunicacién 485 El puentto dg red RJ45 se puede conectar al teclado g)ftemo. Nota: El terminal de
comunicacion 485 y el puerto de red comparten un Unico 485, por lo que no se pueden
conectar a la estacién maestra de dos estaciones al mismo tiempo.

RJ45 Red de comunicaciones 485
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16.4 .2 Cableado de los
terminales

A. Terminal de entrada digital:

Inversor

Controlador

externo

Cable apantallatio
cerca de tiera

.
comst

S5 +
Optoacoplador

Cableado del terminal de entrada digital

Descripcién: EI modo de cableado del terminal de entrada digital de la tarjeta HO110 es de tipo NPN. Si el
usuario necesita otros métodos de cableado, por favor, consulte a nuestro personal técnico.

B. Terminal de entrada analégica:

Dado que las sefiales analdgicas de baja tension son especialmente susceptibles a las interferencias externas, por lo
general se requieren cables apantallados, y la distancia de cableado debe ser lo méas corta posible, sin superar los 20

metros. Tal y como se muestra a continuacion:

Menos de 20 m

Potenciémetro

Inversor de
la serie H1

Esquema de cableado del terminal de entrada analdgica

En algunos casos en los que la sefial analdgica sufre interferencias graves, es necesario afiadir un condensador de filtro o un

nucleo de ferrita a la fuente de la sefial analégica. Tal y como se muestra a continuacion:

Concentrikg, a fravés o
alrededor de 2-3 vueltas

A
Fuente analdgic:
externa

Esquema de cableado del filtro de aceleracién del terminal de entrada analégica
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16.5 Instrucciones de la maquina de grabado de tarjetas H0110
16.5.1 Esquema de cableado

Tarjeta HO110

_Sefial de arranque

Sefial de arranque -
Multivelocidad 1
Multivelocidad 2
Multivelocidad 3

~ Fallo
/
/

CcoM

Frecuencia alcanzada

+10V
Comunicacion RS485

Vi
_________ Al1 - QEE ON SG+ (Nota: si se comparte el 485 con el RJ45, no
485 es posible conectarse a dos estaciones
SG- principales)
——=—=——===()COM

Conexion de un teclado externo

[ o
1:485+

1....8
zas ([

RJ-45

Esquema de cableado de la maquina de grabado

16.5.2 Pasos para la puesta a punto de la maquina de grabado

A. Conecte segun el diagrama de cableado de la maquina de grabado; conecte a S2, S3 'y S4 para el control de velocidad
multivelocidad; conecte a Al1 y COM para el control de velocidad analdgico.
B. Encienda la maquina y compruebe el parametro P01 de la macro de aplicacién de la maquina
de grabado. 20=84 (ajuste de fabrica).
C. Configure la potencia nominal, la tension, la frecuencia, la corriente y la velocidad del motor segun la placa
de caracteristicas del motor.
D. Sies necesario ajustar los parametros de usuario, consulte la tabla de parametros de usuario para configurarlos.
E. Una vez ajustados los parametros, el variador se puede poner en marcha, detener y ajustar su velocidad a
través del sistema.
F. La tabla de velocidades muiltiples es la siguiente:
S4 S3 S2 Velocidades multiples Frecuencia de configuracion de macros de
efectivas aplicacion
0 0 1 Multivelocidad 1 100 Hz
0 1 0 Varias velocidades 2 150 Hz
0 1 1 Varias velocidades 3 200 Hz
1 0 0 Varias velocidades 4 250 Hz
1 0 1 Varias velocidades 5 300 Hz
1 1 0 Varias velocidades 6 350 Hz
1 1 1 Varias velocidades 7 400 Hz

0: Sin sefial en el terminal S; 1: Sefal en el terminal S
Nota: Si el variador no funciona tras modificar el parametro de usuario, restablezca primero el valor de fabrica P01.11=2
y, a continuacion, configure la macro de aplicacién para la maquina de grabado P01.20=84.
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16.5.3 Tabla de parametros de usuario de la maquina de grabado

Namero de Funciones conﬁ&{;arlgigﬁ dela Area de configuracion
parametro 1 de 12
macro de aplicaciéon
0: Funcionamiento normal;
P01.11 Funcionamiento del parametro 0 1: Inicializar los par&metros exceplo
. P P01.XX 'y la macro de aplicacion;
2: Inicializar todos los parametros;
P01.20 Programa de macro 84 0~9999 .
84: Macro de la maquina de grabado
0~11111111
Unidad:
P02.00 Fuente de velocidades muiltiples 1110 De;:ena:
Centenas: S3; Miles: S4;
P02.10 Fuente del valor de configuracion 1 o Tec!ado; .
1: Varias velocidades;
2: Al1;
P02.12 Fuente del valor de ajuste 3 2 3: AlZ;
5: Comunicacion;
P02.18 Valor maximo de ajuste 400 Hz 0,000~99 999,000
P02.31 Multivelocidad 1 25%
P02.32 Multivelocidad 2 37.5%
P02.33 Multivelocidad 3 50 %
P02.:34 Multivelocidad 4 62,5 % +1000,000~1000,000
(en relacion con el
P02.35 Multivelocidad 5 75%
P02.36 Multivelocidad 6 87.5%
P02.37 Multivelocidad 7 100 %
P02.50 Tiempo de aceleracion 0 Ss
0,000~3600,000
P02.70 Tiempo de desaceleracién 0 5s
0: Sin efecto;
1: Teclado;
2: Comunicaciones;
P03.00 Origen de la orden de arranque 3 3:81;
4:82;
5: 83;
6: S4;
3: En funcionamiento
0330 Fuente del terminal Y1 (RA1, 4 4Falo
: RB1, RC1) 5: Advertencia
’ 6: Marcha atras
7: Listo
1350: Funcionamiento a velocidad cero
. 1351: Frecuencia alcanzada
P03.32 Fuent;g;l terminal Y2 (RA2, 1351 Nota: Tras configurar la macro de
) aplicacion de la maquina de grabado, los
codigos 1350 y 1351 funcionaran
: K Ajust in la placa d
P06.11 Potencia nominal del motor e o ticas ol ctor 0,000~100 000,000 kW
i R Ajust in la placa d
P06.12 Tensién nominal del motor Jg:,:;;?,g;ﬁ:s ng:m;, 0~1000 V
P06.13 Frecuencia nominal del motor A"g:ﬁgg;??;;{;i ’;':f;g;, 1~3000 Hz
. . Ajust in la placa d
P06.14 Corriente nominal del motor Jgasrggtse?igsl:i'::aas ‘éé’ﬁio& 0,00~1000,00 A
P12.06 Velocidad nominal del motor Ajg:}f;‘;;i?;;{;;i 3';’,°,igf,, 10~65 535 rpm

www.oyostepper.es
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16.6 Instrucciones para el suministro de agua a presion constante de la tarjeta H0110

16.6.1 Esquema de cableado

Sefial de
arranque/parada

Tarjeta HO110

S3
Sedial de reinicio de fallo -
S4 En funcionamiento
COoM
Manémetro remoto 0- + =
1oV +10V Salida anatgita 1 0~10 V/0~20 mA
Al
COM
APAGADO -
ENCENDIDO (Nota: el puerto 485 se comparte con el
RJ45; no se puede conectar a dos
485 j
IE'. estaciones principales)

Esquemal
Nota 1: EI modo de control de arranqt

de cableado del sistema|d¢|$ P
e y parada del variador se divide en dos i

diagrama de cableado es

Arranque/Parada

Esquema de cableado de controrde dos
hilos

CcOoM

siguiente:
Arranq T
ue !

Conectar teclado externo

gua a presion constante
eas (P03.20=0) y tres lineas (P03.20=2); el

S2COM

Esquema de cableatte de control de tres hilos

Nota 2: La sefial de retroalimentacion de presion de la bomba de agua se divide en un manémetro remoto y un sensor de

presion. El cableado del sensor de presion se di

cableado es el siguiente

Esquema de cabado
del manémetro remoto

Esquema de cableado
de un sensor de presion de
dos hilos

ivide en dos tipos: de dos hilos y de tres hilos. EYesquema de

+10V +10V
+10V

+
Al AN
coMm — Al CoMm

Esquema de cabiéado de
un sensor de presion de tres
hilos.

16.6.2 Pasos para la puesta a punto del suministro de agua a presién constante

A. Cableado segun el esquema de cableado del sistema de suministro de agua a presion constante

B. Encender el sistema y configurar la macro de aplicacién de suministro de agua a presién constante PO1.
20 = 86; la sefial de retroalimentacion de presion por defecto es de 0~10 V, lo que corresponde a 0~16

kg.

OY{ZSTEPPER

Capitulo 16

16.6.3 Tabla de parametros de usuario del suministro de agua a presion constante

Si es necesario ajustar los parametros de usuario, consulte la tabla de configuracién de parametros de usuario.
Tras ajustar los parametros, el variador se puede poner en marcha y detener mediante un interruptor externo

mo o

El teclado muestra el «;Li‘ » para indicar la presion ajustada y el «l,: » para indicar la presion real. Nota: Si el variador no
funciona con normalidad tras modificar los parametros de usuario, restablezca primero el
valor de fabrica P01.11=2y, a continuacién, configure la macro de aplicacién de suministro de agua a presion
constante P01.20=86.
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Configure la potencia nominal, la tensién, la frecuencia y la corriente del motor segun la placa de caracteristicas del motor.

( : Valor A . .
Numero de Funciones confi uaracl)cigr? dela Area de configuracion
parametro 9 1 de 12
macro de aplicacion
0: Funcionamiento normal;
. 1: Inicializar los parametros excepto PO1.XX
P01.11 Funcionamiento del parametro 0 y la macro de aplicacién;
2: Inicializar todos los parametros;
P01.20 Programa de macro 86 0~9999
86: Macro de suministro de agua a presion constante
Fuente de la orden incremental (UP) Bit: teclado;
P02.03 1 Decena: comunicacion;
Centena: S1; Mil: S2;
Fuente del comando de
P02.04 decremento (DOWN) 1
P02.11 Valores de retroalimentacion 2 0: teclado; 1: multivelocidad; 2: Al1;
P02.13 Seleccion de la relacion de ajuste 8 8: PID
P02.18 Valor méximo de consigna 50 Hz 0,000~99 999,000
P02.28 Velocidad de subida 0% -1000,000~1000,000
P02.92 Valor de consigna 5kg -1000,000~1000,000
P03.00 Origen de la orden de arranque 3 0: Sin efecto: 1: teclado:
P03.04 Origen de la orden de parada 0 2: Comunicacion; 3:81;
P03.07 Origen de la orden de reinicio 5 482 5:83; 6:84;
P03.20 Tipo S1 0 0: Légica positiva; 1: Logica inversa;
P03.21 Tipo S2 1 2: Flanco 3: Flanco descendente
Fuente del terminal Y1 (RA1, 0: Siempre 0; 1: Siempre 1;
P03.30 RB1, RC1) 4 2: Parado; 3: En marcha;
4: Fallo; 5: Advertencia;
P03.32 FuemeRBdg;terminal Y2 (RA2, 3 6: Marcha atras; 7: Listo
P03.41 Tension (corriente) minima de Ai1 0V (mA) -999999,000~999999,000
P04.00 Ganancia proporcional PID 0,010% 0,000~10,000
P04.01 Tiempo de integracion PID 10,000 s 0,001~9999,000
P04.02 Ganancia diferencial del PID 0,000 % 0,000~9999,000
P04.05 Limite superior de salida PID 100,000 % -1000,000~1000,000
o . - "
P04.06 Limite inferior de la salida PID 0,000 % (100 % del valor de consigna méximo refativo)
P04.09 Rango PID 16 kg 0,001~99 999,000
P04.11 Frecuencia de reposo del PID 40% 0,000~500,000
(100 % del valor de consigna maximo relativo)
P04.12 Tiempo de entrada en modo de reposo del 10s 0,000~3600,000
PID
P04.13 Desviacion de activacién del PID 20% 0.000~100,000
(La presion de ajuste relativa es del 100 %)
P04.14 Tiempo de activacion del PID 2s 0,000~3600,000
0: Sin suspension; 1: Parada PID;
2: Desacelerar hasta detenerse;  3: Aparcamiento
P04.15 Accion de reposo del PID 4 libre; 4: Pausa;
5: Funcionamiento a frecuencia minima
P05.00 Modo de control 0 0: VF; 1: Vector en bucle abierto 1
. . Ajustar segun la placa de
P06.11 Potencia nominal del motor caracteristicas del motor 0,000~100 000,000
. . Ajustar segun la placa de
P06.12 Tensién nominal del motor Jcaracterigsticas Eje| motor 0~1000
: . Ajustar segun la placa de
P06.13 Frecuencia nominal del motor J(l:jaraclerigsl;icas Zel motor 1~3000
Ajustar segun la placa de
POG.14 Corriente nominal del motor Varactoraticas del motor 0,00~1000,00
P12.00 Frecuencia de deteccion de bombeo en 25Hz 0,000~999 999,000
seco
P12.01 Corriente de deteccion de bombeo en 0A 0,000~999 999,000
seco 0: Prueba de bomba en seco desactivada
P12.02 Tension de deteccion de linea de ruptura oV 0,000~999 999,000
0: Deteccion de desconexion desactivada
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Capitulo 17 Capitulo 17

CAPITULO 17 - Tarjeta estandar (H0100) Instrucciones 17.3 Esquema de cableado

17.1 Descripcién general Tarjeta HO100
La tarjeta H0100 es una tarjeta de E/S multifuncional utilizada en la serie H1. Permite disponer de dos entradas digitales, una
salida de relé y una entrada analdgica, y ademas cuenta con una interfaz de comunicacion RS-485, por lo que puede conectarse
a un teclado externo.

Entrada digital 1

3 s1
Entrada digital 2 - Y s2 (O Salida de relé
) COM

SG* Comunicaciones RS-485
SG-

Entrada analégica 0~10 V
0 0~20 mA

Esquema de distribucion de la tarjeta HO100

17.2 Instalacién mecanica @

Instalela cuando el inversor esté completamente apagado; alinee los pines (26 pines) de la tarjeta HO100 y el conector de la placa
de alimentacion del inversor y encéjelos firmemente.

17.4 Terminal de control

17.4.1  Especificaciones de los terminales

Terminal Terminal Function Description
symbol name
+10V Reserved terminals No power output

1. lput voltage range: DC OV ~ 10V
All Analeg input terminal 2. Input current range: 0 ~ 20mA
3. Select voltage or current through Al jumper

COM Digital, analog Internal iselation from communication ground GND

1. Optocoupler isolation
51~52 Digital input terminal 2. Input impedance: 2.4kQ
3. Voltage range during level input, 9V ~ 30V

Salida de relé

RA, RB, RC (una via esté siempre abierta, Ia otra Contact capacity: 250VAC 3A/30VDC 3A

siempre cerrada)

— | ! 4
ch 5G+,5G 485 Communication terminals Connect to the upper computer o
o ®
5 5
® o]
@ . " - ) 0
%. Plano de instalacién mecanica de la tarjeta HO100 %
& aQ
g )
i =
= T
2 2
S (=)
© [S)
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Capitulo 17 Capitulo 18
17.4.2 cableado de los CAPITULO 18 - Instrucciones de uso de la tarjeta H0200
terminales
A. Terminal de entrada digital:
2y Inversor 18.1 Descripcién general
egg;‘r"roo'ad‘” -|J La tarjeta H0200 es una tarjeta de E/S multifuncional para los variadores de la serie H1. Permite disponer de 10 entradas digitales, 3
Vi w—1 oM + salidas de relé, 2 entradas analégicas, 2 salidas analdgicas y una entrada STO; ademas, cuenta con una interfaz de comunicacion

v A §
il
A

_ | Optoacoplador RS-485 que permite conectarla al ordenador superior.

+
Optoacoplador

Cableado de los terminales de entrada digital

Nota: El modo de cableado de los terminales de entrada digital de la tarjeta H0100 es de tipo NPN.
Si los usuarios necesitan otros métodos de cableado, por favor, consulten a nuestros técnicos.

B. Terminal de entrada analdgica:

Dado que la sefial de tensién analdgica es especialmente susceptible a las interferencias externas,

por lo general es necesario utilizar un cable apantallado, y la distancia de cableado debe ser lo mas corta posible, sin Diagrama de distribucion de la tarjeta H0200
superar los 20 metros. Tal y como se muestra a continuacion:

En algunas situaciones en las que las sefiales analégicas sufren graves perturbaciones, es necesario afiadir un

condensador de filtro o un nucleo de ferrita en el lado de la fuente de la sefial analdgica.

Como se muestra a continuacion: 18_2 Instalacion mecanica
Instalela con el variador completamente apagado; alinee los pines (26 pines) de la tarjeta H0200 y el conector de la placa de
potencia del variador y encajelos firmemente.

De forma éntrica a través
o alrededor de 2-3 vueltas

Alt Inversor de ‘& Advertencia: jQueda estrictamente prohibido conectar o desconectar la tarjeta H0200 con el sistema encendido!

com la serie H1

Externo
fuente analogica

itg/de 0,022 uF 50 V

Diagrama de cableado de la entrada analégica mas el procesamiento del filtro

ac
K
o
S
=
o
=,
@
o) Plano de instalacién mecanica de la tarjeta H0200
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Capitulo 18 Capitulo 18
18.3 Esquema de cableado 18.4 Terminal de control
18.4.1 Especificaciones de los terminales
Descripcion de las sefiales de entrada y salida
Tarjeta H0200 Puerto Tipo Pin Nombre Funcion
RJ45A 8
_ RJ45A 3 1 485+ S i
1:485+ 5 Comunicacion 485 (MODBUS RTU): dos puertos de red comparten una interfaz
Conéctela al ordenador central p...3 2:485- RA1 1L salida del relé Y1: 250 § 485 y no pueden conectarse a dos estaciones maestras al mismo tiempo
VCA 5A;30VCC,5 g
I L/C RB1 ); A RJ45B > 2 485-
N
RJ45B
. 1 0V Terminal de alimentacion de 10 V
+ B 3 .
Varias unidades en paralelo Flos ;Zgg_ RAZ Salida del relé Y2: 250 )
““““ ; L/o g2 XCA, 5A;30VCC,5 g 2 Al Entrada analégica 1 (0~10 V 0 0~20 mA)
o i)
3 3 A2 Entrada analégica 2 (0~10 V 0 0~20 mA)
>
Q
Entrada digital 1 RB3 g 4 COM COM
— — s1s2 Salida del relé Y3: 250 T
RA3 . enal de corriente de la salida analogica ~. m.
Entrada digital 2 384 - VCA 5A 30V 00 5 ” 5 101 Sefial d iente de la salid: logica 1 (0~20 mA)
e h . J5A; 3
Entrada digital 3 S556 RC3 A %:’ 6 Vo1 Sefial de tension de la salida analégica 1 (0~10 V)
srse v % 7 102 Sefial de corriente de la salida analégica 2 (0~20 mA)
59810 - & 8 Vo2 Sefial de tension de la salida analégica 2 (0~10 V
N g efial de tension de la salida analdgica 2 (! )
ada digital 6 COoM
~_Entrada dig 10V 9 CoM COM
~  Entrada digital 7 opP Al Al2 485 Rsd 0~10V ; vl
_  Entrada digital 8 +EV o Al 00~20 mA Salida del relé Y1 (1 contacto normalmente abierto)
2 RB1
Entrada digital 9 Egnimn i
L~ — °. 34 Al2: g 3 RA2
Entrada digital 10 = g Salida del relé Y2 (1 contacto normalmente abierto)
— COM T2 S 4 RB2
NG % 5 RA3
| 6 RB3 Salida del relé Y3 (1 normalmente abierto, 1 normalmente cerrado)
Salida analdgica 1
sefial de corriente (0~20 mA) 7 RC3
Cable corto 101 1 COM COM
"""""" S:';Zﬁs?gs'&?ﬁ% U)Se”a' 2 s1 Entrada digital 1
vor i O—mm 3 82 Entrada digital 2
Salida analégica 2 4 S3 Entrada digital 3
senal de corriente (0~20 mA) m
+EV 02 {5 2 5 S4 Entrada digital 4
o
ST I3 6 S5 L
. T4 Seﬁal de tepslién de la & Entrada digital 5
salida analdgica 2 (0~10 5 7 S6 Entrada digital 6
VO2 T3 -
8 s7 Entrada digital 7
com | chrierra de la salida 9 S8 Entrada digital 8
Q:,' 10 S9 Entrada digital 9 g,'
g, " s10 Entrada digital 10 g}
= 12 COM COM <
S_ Este es el puente de fabrica entre +EV, STI1 y STI2. Para utilizar el cableado de ® g(,? S
g la funcién de seguridad, retira este puente. §; E 13 OoP Terminal de entrada de alimentacion externa (cortocircuito entre OP y +EV) g
) )
T - 14 +EV Terminal de alimentacion de 12 V I
S oS
§ 1 +EV Terminal de alimentacion de 12 V (de fabrica, +EV, STI1 y STI2 estan en cortocircuito), §
%)
T4 6' 2 STI Entrada STO 1
3 STI2 Entrada STO 2
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Capitulo 18 Capitulo 18

18.4.2 Cableado de los terminales 18.6 Interruptor de seguridad del inversor. Funcién STO

Controlador

Tarjeta H0200

DO S1COM

OP

+EV

Controlador

DO
coM
VCC

Tarjeta HO200

S1COM
OP

+EV

Tipo NPN (utiliza fuente de alimentacion interna)

Tipo NPN (utiliza fuente de alimentacion externa)

A. Cableado de los terminales de entrada digital: 18.6.1 Descripcién de la funcion

La tarjeta de funciones H0200 de la serie H1 ofrece la funcién de desconexién segura del par (STO, Safe Torque Off), que, mediante
las entradas de sefial STI1 y STI2, desactiva los IGBT y, de este modo, impide la generacién de par en el motor, con el fin de lograr
una parada segura.

18.6.2 Descripcion detallada de la funcién de los terminales de entrada de seguridad

Nombre del terminal Descripcion de la funcion

+EV Cuando no se utiliza la funcién STO, se pueden conectar en cortocircuito STI1 y STI2 mediante +EV
ST Entrada de sefial del canal 1 de la funcion STO
STI2 Entrada de sefial del canal 2 de la funcion STO

Tabla 1. Descripcién de las funciones de los terminales

La l6gica de funcionamiento y la descripcion de la pantalla del teclado tras la entrada de la sefial STI1/STI2 son las siguientes:
Sefial Estado

Controlador Tarjeta H0200 Controlador Tarjeta H0200 STH y +EV ENCENDIDO APAGADO ENCENDIDO APAGADO
DO s1 DO 1 STI2y +EV ENCENDIDO ENCENDIDO APAGADO APAGADO
+EV OP CcoM OP i . . X Modo STI1: Par de Modo STI2: parada de Modo STO: parada de
LBV Salida del inversor Listo para la salida salida detenido salida de par salida de par
coMm
vcC
Visualizacion anémala del Sin visualizacion anémala E0034 E0035 E0033 (P09.49=2)
teclado

Tabla 2: Descripcion de la légica de actuacion y la visualizacién en el

Tipo PNP (con fuente de alimentacion interna) Tipo PNP (con fuente de alimentacion externa)

teclado E0033 indica que STI1 y STI2 funcionan al mismo tiempo.
E0034 indica el funcionamiento de STI1. E0035
indica el funcionamiento de STI2.

1 8.5 Descripcién del operador E0036 indica que se ha detectado una anomalia en el circuito interno STO de STI1.

18.5.1 Aspecto del teclado y descripcién de las teclas
P Y P 18.6.3 Esquema de cableado

Descripcion de la funcion

o
[ 1 bt = A. Elesquema del circuito interno del bucle de control de seguridad se muestra en la figura 1 a continuacion.
1 Pantalla B. De fabrica, los terminales +EV, STI1 y STI2 del circuito de control de seguridad estan cortocircuitados entre si con cables
AABAA cortos, tal y como se muestra en el recuadro rojo.
© 88888 2 .cm Tecla de programacién/salida C. Elcableado del circuito de control de seguridad que utiliza el variador es el siguiente.
S ~ NALY]d En la interfaz de visualizacién de estado, es la tecla de cambio de (1) Retire los cables de puente de +EV, STI1 y STI2.
3 @ estado; en otras interfaces, es la tecla de desplazamiento a la (2) Elcableado se muestra en la figura 2 a continuacion. En condiciones normales, el contacto ESTOP del interruptor debe estar
= |zqu|z?rda. ) cerrado para que el variador pueda generar salida y no se produzcan saltos anémalos.
Mantén pulsado el 28 para confirmar (3) En el modo STO, el contacto ESTOP del interruptor se abre. El inversor deja de generar salida y el panel muestra el cédigo E0033.
4 Tecla de ejecucion 1
-
: & : _ (Folinn |
5 @ En modo de programacion: la tecla de cambio de valor, ]
o .
En modo no de programacion: la tecla de seleccion ARRIBA/ABAJO. o PLC d_e Tarjeta H0200
o seguridad
6 & | veanse los parametros P01.63, P02.03 y P02.04 © coM2 ., tEV
C ' ST
7 Tecla de parada/reinicio
N
® iwite! i ] o
T Figura H0200 Teclado - COM1 Do2 c Al —
o / o
. e : . 9 . e (D‘
) 18.5.2 Descripcién de las funciones de los indicadores 18.5.3 Descripcion de la pantalla / 2
Descripcion del element aQ
9‘_:'_ Indicador Estado Funcién Descripci Elen:‘r;:t::za dee ﬂ\:ggﬁ&nzagiéenemen o Elemrﬁg:?tg:m Descripcion del elemento de monitorizacion 3
o Encendid cion cion 5
2_ RUN olparpade En marcha/desacelerando _ Frecuencia de salida Valor de visualizacion 1 (seleccionado por P01.68) Se trata del puente de fabrica entre +EV y STI1 y STI2. Para utilizar el cableado de la g
) ante ) L funcién de seguridad, retira este puente. Por el contrario, si la funcién de seguridad esta S
= ALM Luzfija | Indicacién de fallo L Corriente de salida - Valor de visualizacion 2 (seleccionado mediante desactivada, se debe puentear +EV con STI1 y STI2. g
=} 1 [m) P01.69)
- ag
g M Luzfija | InSimucciones personalizadas L Tension de salida i Alarma de corriente Figura 2 3
35 por el cliente i~ 8
2 D“ Tension del bus de CC - Fallo de corriente Figura 1 °
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CAPITULO 19 - Instrucciones de uso de la tarjeta H0201 19.3 Esquema de cableado
19.1 Descripcién general
La tarjeta H0201 es una tarjeta de E/S multifuncional para los variadores de la serie H1. Permite disponer de 10 entradas digitales,
3 salidas de relé, 2 entradas analégicas y 2 salidas analdgicas, y cuenta ademas con una interfaz de comunicaciéon RS-485 que Ta rjeta H0201
permite conectarla al ordenador superior.
RJ45A T2
1:485+ . ’:
i [ q 1
Conexion al ordenador central s 2:485- | RAT 1 Salida del relé Y1: 250
H”H" 1Re1! T VCAB5A30VCC,5
! A
1
RJ458 1 !
1
1
. + 1 : A -
Varias unidades en paralelo M8 ;jgg 1RA2 Salida del rele Y2: 250
""" - - VCA 5A;30VCC,5
AL A
Entrada digital 1 | m -~ 775
7 — d_g_t — is1s2 | Salida del relé Y3
- Enirada digita 15354 :TS 250V CA, 5 A
Entrada digital 3 15556 ; 30V CC,5A
Esquema de distribucion de la tarjeta H0201 L : s7s8 }
! I
— 189810 !
. .. L icom ! N
19.2 Instalaciéon mecanica = i ! \
. . . . X .~ _Entrada digital 7 1 OP | Al A2 485 Rsd ! 0~10V
Instalela con el variador completamente apagado; alinee los pines (26 pines) de la tarjeta H0201 con los de la placa de : LBV ] } 0~20 mA
alimentacion del variador y enchufelos firmemente. ~_Entrada digital 8 1 : | I ° m
A Entrada digital 9 ] 1 CE 1
Advertencia: |No conecte ni desconecte la tarjeta H0201 mientras el equipo esté encendido! " 1 | 34 11
Entrada digital 10 : ] 1
— L |
L K : | |
' 1
[ 1 I \
[ 1 I
: | T1 ! || salida analgica 1
| ! | I | sefial de corriente (0~20 mA)
Cable corto : } } 101 :C
] I
[ H I : Salida analdgica 1: sefial
| 1 | de tensién (0~10 V)
1
: VO1 :(}—
I
I 1| salida analégica 2
| I | sefial de corriente (0~20 mA)
+EV el
I
I 1
! | Salida analégica 2: sefial
-1 T4 ! 9
g SG+485+) SG ! 1| de tension (0~10 V)
comunicacion povez :
e (485-) ! [
I : Tierra de la salida
: COM : Set
3 b i y
S Q
= )
— Q
) (]
S, Plano de instalacion mecanica de la tarjeta H0201 >
@
ot 3
Q o
() =1
= ]
e g
3
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19.4 Terminal de control 19.4.2 Cableado de los terminales
19.4.1 Especificaciones de los terminales A. Cableado de los terminales de entrada digital:
Descripcion de las sefiales de entrada y salida
- Controlador Tarjeta H0201 Controlador Tarjeta H0201
Puerto Tipo Pin Nombre Funcién
Q DO S1COM DO S1COM
RJ45A 3 1 485+ OoP COM OoP
5 Comunicacion 485 (MODBUS RTU): dos puertos de red comparten una interfaz
g 485 y no pueden conectarse a dos estaciones maestras al mismo tiempo +EV vce +EV
<8
RJ45B > 2 485-
m 1 1nov Terminal de alimentacién de 10 V
2 Tipo NPN (utiliza fuente de alimentacion interna) Tipo NPN (utiliza fuente de alimentacion externa)
g 2 Al Entrada analégica 1 (0~10 V o 0~20 mA)
O
5 Py
% 3 A2 Entrada analdgica 2 (0~10 V 0 0~20 mA) Controlador Tarjeta H0201 Controlador Tarjeta H0201
S 4 coMm com D 1 D! 1
m 5 101 Sefal de corriente de la salida analogica 1 (0~20 mA) © S © S
@ 9 +EVOP com opP
§ 6 VO1 Sefial de tensién de la salida analdgica 1 (0~10 V) +EV
COoM
% 7 102 Seiial de corriente de la salida analdgica 2 (0~20 mA) vCcC
>
< 8 Vo2 Sefal de tension de la salida analdgica 2 (0~10 V)
Qo
9 CcoMm CcoM
1 RA1 Tipo PNP (con fuente de alimentacion interna) Tipo PNP (con fuente de alimentacion externa)
Salida del relé Y1 (1 contacto normalmente abierto)
2 RB1
g 3 RAZ 19.5 iDcid
§ Salida del relé Y2 (1 contacto normalmente abierto) " DescrIPCIon del operador
T2 g 4 RB2 19.5.1 Aspecto del teclado y descripcion de las teclas
& 5 RA3 —
Foli N.°  Estructura Descripcion de la funciol
6 RB3 Salida del relé Y3 (1 normalmente abierto, 1 normalmente cerrado)
7 RC3 ® 83888 1 88538 Pantalla
1 COM COM © 1AV 2 @ Tecla de programacioén/salida
2 S$1 Entrada digital 1 En la interfaz de visualizacién de estado, es la tecla de cambio de
3 estado
3 S2 Entrada digital 2 ® _ _
; en otras interfaces, es la tecla de desplazamiento a la
4 S3 Entrada digital 3 . izquierda. Mantén pulsada la tecla 2S durante 2 segundos
£l 5 S4 Entrada digital 4 para confirmar
2 4 Tecla de ejecucion
§ 6 S5 Entrada digital 5 !
‘g 7 S6 Entrada digital 6 5 @ En modo de programacion: la tecla de cambio de valor,
L5 8 s7 Entrada digital 7 [ - En modo no de programacion: la tecla de seleccién ARRIBA/ABAJO.
9 S8 Entrada digital 8 6 Véanse los parametros P01.63, P02.03 y P02.04
= 10 S9 Entrada digital 9 7 Tecla de parada/reinicio =
) )
o " S10 Entrada digital 10 o
= 12 coMm com Figura H0201 Teclado &
=1 © —.
z 2 § 13 oP Terminal de entrada de alimentacion externa (cortocircuito entre OP y +EV) 19.5.2 Descripcidn de las funciones de los indicadores 19.5.3 Descripcion de la pantalla g—
Q > g EETILDE dDg ?/‘i:snl?aclliczjgc?ghmeme"m DD Descripcién del elemento de visualizacion Q
(ED" 14 +EV Terminal de alimentacién de 12V isTeaty Estado rs‘upervisio supervisio (ED"
§- g 1 +EV Terminal de alimentacion de 12 V. RUN 5;:;!;‘1}2 En marcha/desacelerando 1: Frecuencia de salida Valor de visualizacion 1 (seleccionado por P01.68) (03
3 5 ante L | corente de salida Valor de visualizacion 2 (seleccionado mediante 2
? T4 g 2 SG+ Comparte_ una interfaz 485 con RJ45A_ y RJ45B, yno p_uede conectarse a AM Luzfija | Indicacion de fallo Ly tﬁ PO1.69) o
[oN dos estaciones maestras para comunicarse al mismo tiempo [N} Tension de salida 1 A a "
> M Luzfi Instrucciones personalizadas — arma de corriente
3 SG- vz fia or el cliente ] —
P o Tension del bus de CC o Fallo de corriente
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CAPITULO 20 - Instrucciones basicas para el teclado externo OP-H101

20.1 Descripcion general

El OP-H101 es un teclado externo opcional para los inversores de la serie H1, y la comunicacién RS485 con el teclado local se
realiza mediante un cable de red de par trenzado directo.

20.2 caracteristicas del teclado

Descripcion de la funcion

Ne Estn
structura Indicador Estado | Descripcion de la funcion
1 Iﬁ antalla Encendido
RUN REV REM ALM M F Y 5 ]) RUN Jparpadea En marcha/desacelerando
6 o o o o 2 Potenciémetro nte
REV Luz fija |Marcha atras
3 Tecla de cambio de
estado, tecla de REM Luzfija |Arranque remoto
desplazamiento a la
DIGITAL OPERATOR OP-H101 SERIES izquierda ALM Luzfiia |Indicacion de error
4 Tecla de incremento
" Instrucciones personalizadas,
R LY 5 Tecla de decremento M Luzfia | insrucciones de alarma
predeterminadas
O A PRG 6 Tecla de programacion/salida
7 Intro
I < I ’ v | 'ENTER ‘ 8 Tecla Ejecutar
9 Tecla de parada/reinicio
L Al L 10 Teclas personalizadas

20.3

Configuracién y descripcion de los parametros

P01.41 Direccion local 1 (valor predeterminado | Direccion del esclavo El valor de configuracion del parametro de
de fabrica) cc icacion del variador debe ser igual al valor de|
P01.42 Velocidad de transmisién 3 (valor predeterminado | 19 200 bps fabrica; de lo contrario, el variador y el teclado
de fabrica) externo no podran comunicarse, y el teclado
P01.43 Comprobacion de paridad 0 (valor predeterminado | Sin comprobacion externo mostrara siempre el nimero de version
de fabrica) U
P01.45 | Bitde parada 1 (valor predeterminado | 1 bit
de fabrica)
1 Velocidad del potenciémetro
P01.63 Fuente de configuracion del teclado Teclas de aumento y disminucisn| 1- Cuando se modifica el valor de ajuste de la
0 . fuente de configuracion del teclado (P01.63),
para el control de velocidad
- P i inici | siste | i
P02.10 Fuente del valor de consigna 1 5 Habilitacion del control de es necesario reiniciar el sistema para que el cambio
: surta efecto.
velocidad
P02.03 | Fuente de seleccion de aumento (UP) 10 ;ﬁﬁlzlﬂzr"“a”ﬁ;“ci"e'ﬁcff’a 2. Tras pulsar la tecla M para que
el inversor se detenga por si solo, es necesario
P02.04 | Disminuir (DOWN) la fuente seleccionada 10 Ie%%@i??ﬁ'é?ﬂ."eﬁ%" para volver a encenderlo para que se ponga en
marcha.
P03.00 | Fuente de la orden de arranque 2 Habilitacion de arranque- | 3. prioridad de comando personalizada de la tecla M:
par.ada” - Comando de parada libre > Comando JOG
P03.07 Fuente de la orden de reinicio 2 Habilitacion de reinicio .
- > Comando de marcha atras.
P03.02 | Comando de marcha atras 2 Inversion de la tecla M
P03.03 Comando JOG 2 Jog de la tecla M
P03.05 Comando de estacionamiento libre 2 Tecla M de parada libre

Nota: Ademas de los parametros de comunicacion (P01.41~P01..

la funcion de las teclas del teclado externo.

I

iNo es necesario modificar los parametros correspondientes a las teclas que no se vayan a utilizar!

20.4 Método de instalacién y dimensiones relacionadas
El teclado externo OP-H101 admite la instalacion empotrada, por lo que no se requiere ningin marco de panel externo. La siguiente

figura muestra el contorno y las dimensiones de la abertura del teclado externo OP-H101.
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5) que deben determinarse para los parametros anteriores, otros parametros se modifican segun
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CAPITULO 21 - Instrucciones basicas del teclado externo OP-H102

21.1 Descripcién general

EI OP-H102 es un teclado externo opcional para los inversores de la serie H1, y la comunicacion RS485 con el teclado local se realiza
mediante un cable de red de par trenzado directo.

21.2 cCaracteristicas del teclado

o o o

Descripcion de la funcion

Tecla de programacion/salida

Intro

Tecla Ejecutar

Tecla de parada/reinicio

Teclas personalizadas

(B

N° Estructura
Indicador Estado Descripcion de la funcion
F C 5 U RUN En marcha/desacelerando
Iparpadea
2 @ Potenciémetro nte
REV Luzfija |Marcha atras
Tecla de cambio de
3 [j estado, tecla de REM Luzfija | Arranque remoto
desplazamiento a la
Pt 'Z”“'e'd"" ALM Luzfija |Indicacion de error
4 L,\J Tecla de ir
5 w Tecla de decremento M Luz fija :gzﬁgg:gﬂgs ggr;(;l:;lgadas.
predeterminadas
[CHRY

21.3 Configuracién y descripcién de los parametros

P01.41 Direccion local 1 (valor predeterminado | Direccién del esclavo El valor de configuracion de los parametros de
de fabrica) comunicacion del variador debe ser igual al valor de|
P01.42 | Velocidad de transmision 3 (valor predeterminado| 19 200 bps fabrica; de lo contrario, el variador y el teclado
de fabrica) externo no podran comunicarse, y el teclado
P01.43 Comprobacion de paridad 0 (ajuste Sin comprobacion externo mostrara siempre el numero de versién
predeterminado de T
fabrica)
P01.45 Bit de parada 1 (valor predeterminado| 1 bit
de fabrica)
1 Velocidad del potenciémetro
P01.63 Fuente de configuracion del teclado Teclas de aumento y disminucién
0 1. Cuando se cambia el valor de ajuste de la fuente
para el control de velocidad
P02.10 | Fuente del valor de consigna 1 5 Habilitacion del control de de configuracién del teclado
velocidad P01.63, es necesario reiniciar el sistema para que el
P02.03 | Fuente de seleccion de aumento (UP) 10 lﬁcmlgrﬂzr'?acrff;i’;ﬁ’c%a'a cambio surta efecto.
T —— 2. Tras pulsar la tecla M para
P02.04 Disminuir (DOWN) la fuente seleccionada 10 ,eedcui‘, |ea flrirglul%%ioan para el variador se detenga por si solo, es necesario
volver a encenderlo para que se ponga en
P03.00 Fuente de la orden de arranque 2 Habilitacion de arranque- marcha.
parada - X
P03.07 | Fuente de la orden de reinicio 2 Habilitacion de reinicio 3. Prioridad de comando personalizada de la tecla M:
P03.02 | Comando de marcha atras 2 Inversion de la tecla M Comando de parada libre > Comando JOG
P03.03 | Comando JOG 2 Jog de la tecla M > Comando de marcha atrés.
P03.05 Comando de estacionamiento libre 2 Tecla M de parada libre

Nota: Ademas de los parametros de comunicacion (P01.41~P01.45) que deben determinarse para los parametros anteriores, otros parametros se modifican segun la
funcion de las teclas del teclado externo.

iNo es necesario modificar los parametros correspondientes a las teclas que no se vayan a utilizar!
21.4 Método de instalacion y dimensiones relacionadas

La instalacion del teclado externo OP-H102 requiere que el marco del panel adquirido sea compatible con
la instalacion. La siguiente figura muestra el contorno y las dimensiones de la abertura del marco del panel.
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A

Dimensiones (Unidad: mm) 68 Plano de dimensiones de los orificios Dimensiones del marco del panel (unidad: mm) Plano de las dimensiones del orificio del marco del

(ancho) x 100 (alto) x 25 (unidad: mm) 65 (ancho) x panel (unidad: mm) 102 (ancho) x 146 (alto) x 25 (profundidad) 98 (ancho) x 142 (alto)

(profundidad) 97 (alto)
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