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1 Introduccion a la Guia de aplicacion

1.1 Version del manual
Este manual se revisa y se actualiza de forma periddica. Le agradecemos cualquier sugerencia de mejora.
La versién original de este manual esta redactada en inglés.

Version del manual Comentarios

AB413939445838es, version 02 La informacién de esta version del manual corresponde a la versién de software 1.10.

1.2 Propésito de esta guia de aplicacion
Esta guia de aplicacion esté dirigida a personal cualificado como:
+ Ingenieros de automatizacion

- Especialistas en aplicaciones y productos con experiencia en el funcionamiento y conocimientos basicos de convertidores de
frecuencia.

La guia de aplicacién proporciona informacion sobre los pardmetros para configurar y controlar el convertidor de frecuencia, los
procedimientos para utilizar las interfaces de usuario del convertidor de frecuencia iC2-Micro, ejemplos de aplicacion habituales con
ajustes recomendados y resolucion de problemas de alarmas y advertencias que pueden producirse.

1.3 Recursos adicionales
A continuacion, se indican los recursos adicionales disponibles para entender mejor las funciones, la instalacion segura y el funcio-
namiento del convertidor de frecuencia iC2-Micro.

-« La guia de funcionamiento, que proporciona informacién sobre la instalacién, la puesta en servicio y el mantenimiento de los
convertidores de frecuencia iC2-Micro.

+ Laguia de disefio proporciona informacién técnica para entender la capacidad de integracién de los convertidores de frecuen-
cia iC2-Micro en los sistemas de control y seguimiento del motor.

Simbolos de seguridad
En este manual se utilizan los siguientes simbolos:

APELIGROA

Indica una situacidn peligrosa que, de no evitarse, provocard la muerte o lesiones graves.

AADVERTENCIAA

Indica una situacién peligrosa que, de no evitarse, podria provocar la muerte o lesiones graves.

APRECAUCIONA

Indica situaciones peligrosas que, de no evitarse, podrian provocar lesiones leves o moderadas.

Indica informacion importante pero no relativa a peligros (por ejemplo, mensajes relacionados con dafios materiales).
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2 Vista general del software de aplicacion

2.1 Vision general del software de aplicacién iC2-Micro

El software de la aplicacion es el software estandar y predeterminado suministrado con el convertidor de frecuencia iC2-Micro. Las
caracteristicas se describen brevemente en los siguientes apartados:

«  Funciones basicas
«  Controladores
«  Funciones de proteccién

+  Herramientas de software

2.1.1 Funciones basicas

El software de la aplicacién esta formado por una amplia variedad de funciones basicas que permiten al convertidor de frecuencia
controlar cualquier aplicacion mediante el convertidor iC2-Micro.

2.1.1.1 Manejo de referencias
Las referencias de diferentes fuentes, que se ajustan a las necesidades de control de la aplicacién, se pueden definir libremente.
Las fuentes de referencia externas son:

« Entradas analdgicas

«  Entradas digitales como entrada de pulsos.

«  Referencia de un bus de campo

« Ajustes internos

«  Referencia local desde el panel de control

+  Potenciémetro integrado en el panel de control

Se pueden anadir sefiales de referencia que generen la referencia para el convertidor de frecuencia. La referencia final se escala del
-100 % al 100 %.

2.1.1.2 Dos configuraciones

El convertidor de frecuencia ofrece dos configuraciones. Cada configuracion se puede ajustar independientemente para adaptarse
a las distintas necesidades de la aplicacién. El cambio entre configuraciones es posible durante el funcionamiento, lo que permite
un cambio rapido.

2.1.1.3 Rampas

El convertidor de frecuencia admite las rampas lineares, sinusoidales y sinusoidales 2. Las rampas lineales proporcionan una acelera-
cién constante. Las rampas sinusoidales proporcionan una aceleracién no lineal con transicion gradual al inicio y al final del proceso
de aceleracion.

2.1.1.4 Quick Stop

En algunos casos, puede ser necesario detener la aplicacién rapidamente. Para ello, el convertidor de frecuencia admite un tiempo
de rampa de desaceleracién especifico desde la velocidad del motor sincrona de hasta 0 r/min.

2.1.1.5 Limite de direccion de rotacion

La direccion de rotacion del motor puede preajustarse para que funcione solo en un sentido (hacia la derecha o hacia la izquierda),
evitando asi una direccién de rotacién no deseada.

2.1.1.6 Conmutador de fase del motor

Si los cables de fase del motor se han instalado en un orden incorrecto durante la instalacion, puede cambiarse la direccién de
rotacion. Esto elimina la necesidad de cambiar el orden de las fases del motor.

2.1.1.7 Marcha gradual con modos de velocidad fija

El convertidor de frecuencia tiene ajustes de velocidad predefinidos para su uso durante la puesta en servicio, el mantenimiento o el
servicio. El funcionamiento en modo de velocidad fija se ajusta a la velocidad preajustada.
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2.1.1.8 Bypass de frecuencia

Las frecuencias especificas del motor pueden omitirse durante el funcionamiento. Esta caracteristica ayuda a minimizar y evitar la
resonancia mecanica de la maquina, limitando la vibracién y el ruido del sistema.

2.1.1.9 Rearranque automatico

En caso de un fallo y una alarma menores, el convertidor de frecuencia puede realizar un rearranque automatico, lo que elimina un
reinicio manual del convertidor de frecuencia. Esto mejora el funcionamiento automatizado en sistemas controlados de forma re-
mota. Asegurese de que no puedan producirse situaciones de peligro al utilizar el rearranque automatico.

2.1.1.10 Funcion de motor en giro

La funcion de motor en giro permite que el convertidor de frecuencia se sincronice con un motor de giro libre, antes de tomar el
control del motor. Tomar el control del motor a la velocidad real minimiza el estrés mecénico del sistema. Por ejemplo, esta funcion
es relevante en aplicaciones de ventiladores y centrifugas.

2.1.1.11 Corte de red

En caso de corte en la red eléctrica, cuando el convertidor de frecuencia no pueda seguir funcionando, serd posible seleccionar
acciones predefinidas como, por ejemplo, desconexidn, inercia o ejecuciéon de una rampa de desaceleracién controlada.

2.1.1.12 Energia regenerativa

La energia regenerativa permite que el convertidor de frecuencia permanezca bajo control en caso de que haya suficiente energia
en el sistema, por ejemplo, en situaciones de inercia o al bajar una carga. Esto permite una parada controlada de la maquina.

2.1.1.13 Amortiguacién de resonancia

Los ruidos de resonancias del motor a alta frecuencia se pueden eliminar con el uso de la amortiguacién de resonancia. Estan dis-
ponibles tanto la amortiguacion de frecuencia automatica como la seleccionada manualmente.

2.1.1.14 Control de freno mecanico

En aplicaciones como elevadores simples, paletizadoras, almacenes estereoscopicos o cintas transportadoras descendentes, cuando
el motor no esta controlado por el controlador o cuando se desconecta la alimentacion, se utiliza un freno mecanico para mantener
la carga en situacion de parada.

La funcion de control de freno mecanico garantiza una transicidn suave entre el freno mecanico y el motor que retiene la carga,
controlando la activacion y desactivacion del freno mecénico.

2.1.1.15 Controladores

El convertidor de frecuencia tiene tres controladores diferentes que proporcionan un control ptimo de la aplicacién real. Los con-
troladores cubren

«  Control de proceso
- Control de velocidad en lazo abierto

«  Control de par en lazo abierto

2.1.1.15.1 Controlador de procesos

El controlador de procesos puede controlar un proceso, por ejemplo, en un sistema en el que se necesita una presion, un caudal o
una temperatura constantes. Se conecta al convertidor una realimentacién de la aplicacién, que proporciona el valor de salida real.
El controlador asegura que la salida coincida con la referencia proporcionada al controlar la velocidad del motor. La fuente de refer-
encia y las sefiales de realimentacién se convierten y escalan a los valores reales controlados.

2.1.1.15.2 Controlador de velocidad

El control de velocidad en lazo abierto proporciona un control preciso de la velocidad de rotacién de los motores.

En el modo de lazo abierto (sin sefial de realimentacion externa de velocidad), no se necesitan sensores externos, lo que facilita la
instalacion y la puesta en servicio, ademas de eliminar el riesgo de sensores defectuosos.

2.1.1.15.3 Controlador de par

Un controlador de par integrado proporciona un control 6ptimo del par y es compatible con el control de lazo abierto.
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2.1.2 Control y lecturas de E/S

En funcién de la configuracién del hardware del convertidor de frecuencia, estaran disponibles las entradas digitales y analdgicas,
las salidas digitales y analdgicas, y las salidas de relé. Las E/S se pueden configurar y utilizar para controlar la aplicaciéon desde el
convertidor de frecuencia.

Todas las E/S se pueden utilizar como nodos de E/S remotos, ya que todos ellos estan direccionados por el bus de campo del con-
vertidor.

2.1.3 Funciones de control del motor

El control del motor cubre una amplia variedad de aplicaciones, desde las mas basicas hasta las que requieren un control del motor
de alto rendimiento.

2.1.3.1 Tipos de motores
El convertidor de frecuencia admite motores estandar, como:

. Motores asincronos

«  Motores de magnetizaciéon permanente

2.1.3.2 Caracteristicas de la carga
Se admiten diferentes caracteristicas de carga para adaptarse a las necesidades reales de la aplicacion:

- Parvariable: Caracteristicas de carga tipicas de ventiladores y bombas centrifugas, donde la carga es proporcional al cuadrado
de la velocidad.

«  Par constante: Caracteristica de carga utilizada en maquinaria en la que se necesita un par en todo el rango de velocidades.
Algunos ejemplos de aplicaciones habituales son cintas transportadoras, extrusoras, decantadores, compresores y cabrestantes.

2.1.3.3 Principio de control del motor
Es posible seleccionar diferentes principios de control del motor en funcién de las necesidades de la aplicacién:

«  Control U/f para control especial

«  Control VVC+ para las necesidades de aplicaciones de uso general

2.1.3.4 Placa de caracteristicas del motor y catalogo

Los datos tipicos del motor para el convertidor de frecuencia vienen preconfigurados de fabrica, lo que permite su funcionamiento
con la mayoria de los motores. Durante la puesta en servicio, los datos reales del motor se introducen en los ajustes del convertidor
de frecuencia, lo que optimiza el control del motor.

2.1.3.5 Adaptacién automatica del motor (AMA)

La adaptacién automatica del motor (AMA) optimiza los pardmetros del motor para mejorar el rendimiento del eje. Basdndose en
los datos de la placa de caracteristicas del motor y en las mediciones del motor en parada, se vuelven a calcular los parametros clave
del motor y se utilizan para ajustar con precision el algoritmo de control del motor.

2.1.3.6 Optimizacion automatica de energia (AEO)

La funcion de optimizacidon automatica de energia (AEO) optimiza el control centrandose en reducir el consumo energético en el
punto de carga real.

2.1.4 Frenado de la carga

Al frenar el motor controlado por el convertidor, se pueden utilizar varias funciones. La funcién especifica se selecciona en funcién
de la aplicacién y la rapidez con la que debe detenerse.

2.1.4.1 Frenado con resistencia

En aplicaciones en las que se requiere un frenado continuo o a gran velocidad, se suele utilizar un convertidor de frecuencia equipa-
do con un chopper de frenado. El exceso de energia generado por el motor durante el frenado de la aplicacién se disipara en una
resistencia de freno conectada. El rendimiento de frenado depende de la clasificacion especifica del convertidor de frecuencia y de
la resistencia de freno seleccionada.

2.1.4.2 Control de sobretension (OVCQ)

Si el tiempo de frenado no es critico o la carga varia, la funcion de control de sobretension (OVC) se utiliza para controlar la parada
de la aplicacién. El convertidor de frecuencia amplia el tiempo de la rampa de desaceleracién cuando no es posible realizar el frena-
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do dentro del periodo de desaceleracion definido. Esta funcién no debe utilizarse en aplicaciones de elevacion, sistemas de alta
inercia o cuando se requiera un frenado continuo.

2.1.4.3 Freno CC

Cuando se frena a baja velocidad, el frenado del motor puede mejorarse utilizando la funcién de freno de CC. Ailade una pequefa
intensidad de CC por encima de la intensidad de CA, aumentando levemente la capacidad de frenado.

2.1.4.4 Freno de CA

En aplicaciones con funcionamiento no ciclico del motor, el frenado de CA puede utilizarse para reducir el tiempo de frenado y solo
sera compatible con motores asincronos. El exceso de energia se disipa aumentando las pérdidas en el motor durante el frenado.

2.1.4.5 CC mantenida

La CC mantenida proporciona un par mantenido limitado en el rotor en situacién de parada.

2.1.4.6 Reparto de carga

En algunas aplicaciones, dos o mas convertidores controlan la aplicacién al mismo tiempo. Si uno de los convertidores esta frenan-
do un motor, el exceso de energia puede llegar al enlace de CC de un convertidor que acciona un motor, con una reduccion del
consumo total de energia. Esta funcion resulta de utilidad, por ejemplo, en decantadores y maquinas de cardado, donde los conver-
tidores de frecuencia de menor potencia funcionan en modo generador.

2.1.5 Funciones de proteccién

2.1.5.1 Protecciones de red

El convertidor de frecuencia ofrece proteccion frente a condiciones de la red eléctrica que puedan afectar a su correcto funciona-
miento.

Se controla el desequilibrio de tension de alimentacién y la pérdida de fase de la red. Si el desequilibrio supera los limites internos,
se emite una advertencia y el usuario puede iniciar las acciones correctas.

En caso de sobretensién o subtension en la red, el convertidor de frecuencia emitira una advertencia y detendra su funcionamiento
si la situacion se mantiene o supera los limites criticos.

2.1.5.2 Funciones de proteccién del convertidor
El convertidor se supervisa y protege durante su funcionamiento.

Los sensores de temperatura integrados miden la temperatura real y proporcionan informacién relevante para proteger el converti-
dor de frecuencia. Si la temperatura supera sus valores nominales de temperatura, se aplicara la reduccién de potencia. Si la temper-
atura esta fuera del intervalo de funcionamiento permitido, el convertidor dejara de funcionar.

La intensidad del motor se controla continuamente en las tres fases. En caso de cortocircuito entre dos fases o de fallo a tierra, el
convertidor lo detectard y se apagard inmediatamente. Si la intensidad de salida sobrepasa sus valores nominales durante el funcio-
namiento durante periodos de tiempo superiores a los admisibles, el convertidor de frecuencia se detendra y emitira una alarma de
sobrecarga.

Se monitoriza la tensién del enlace de CC del convertidor. Si supera los niveles criticos, se emite una advertencia y el convertidor se
detiene. Si no se soluciona el problema, el convertidor emitird una alarma.

2.1.5.3 Funciones de proteccion contra sobrecarga del motor
El convertidor de frecuencia proporciona varias funciones para proteger el motor y la aplicacién.

La medida de la intensidad de salida proporciona informacidn para proteger el motor. Pueden detectarse sobreintensidades, corto-
circuitos, fallos de conexién a tierra y pérdidas de las conexiones de fase del motor, e iniciar las protecciones pertinentes.

El control de los limites de velocidad, intensidad y par proporciona una proteccién adicional del motor y de la aplicacion.
La proteccion del rotor bloqueado garantiza que el convertidor no arranque con un rotor bloqueado del motor.

La proteccion térmica del motor se proporciona para calcular la temperatura del motor basandose en la carga real o mediante sen-
sores de temperatura externos, por ejemplo, PTC.

2.1.5.4 Proteccion de los componentes conectados externamente
Se pueden controlar opciones conectadas externamente, como resistencias de freno.
Las resistencias de freno se controlan en busca de sobrecarga térmica, cortocircuito y ausencia de conexion.

10 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838es-000201 / 130R1254



Convertidores de frecuencia iC2-Micro M

Vista general del software de
Guia de aplicacién aplicacion

2.1.5.5 Reduccién de potencia automatica

La reduccion de potencia automatica del convertidor de frecuencia permite un funcionamiento continuo incluso en caso de super-
arse las condiciones de funcionamiento nominales. Los factores que suelen afectar a esto son la temperatura, una tension alta del
enlace de CC, una carga alta del motor o un funcionamiento cercano a 0 Hz. La reduccién de potencia suele aplicarse como una
reduccion de la frecuencia de conmutacion o como un cambio en el patrén de conmutacion, lo que provoca menores pérdidas
térmicas.

2.1.6 Funciones de monitorizacion

El convertidor de frecuencia ofrece una amplia variedad de funciones de monitorizacién que proporcionan informacién sobre las
condiciones de funcionamiento, las condiciones de la red y los datos histéricos del convertidor. El acceso a esta informacién ayuda a
analizar las condiciones operativas y a identificar fallos.

2.1.6.1 Supervision de la velocidad

La velocidad del motor puede controlarse durante el funcionamiento. Si la velocidad supera los limites minimo y maximo, el usuario
recibe una notificacién y puede iniciar las acciones adecuadas.

2.1.6.2 Registro de eventos y contadores de operaciones

Un registro de eventos ofrece acceso a los fallos registrados mas recientes, proporcionando informacién relevante para analizar lo
que ha sucedido en el convertidor.

Los contadores de operaciones ofrecen informacion sobre el uso del convertidor. Los valores como las horas operativas, las horas de
funcionamiento, los kWh utilizados, el nimero de arranques, las sobretensiones y las sobretemperaturas son ejemplos de las lectu-
ras disponibles.

2.1.7 Herramientas de software

MyDrive® Insight es una herramienta de software para la puesta en servicio, el control de ingenieria y la monitorizacién de converti-
dores de frecuencia. MyDrive® Insight se puede utilizar para configurar los parametros, actualizar el software y configurar las fun-
ciones.

Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838es5-000201 / 130R1254 | 11
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3 Interfaces de usuario y configuracion

3.1 Descripcién general de las interfaces de usuario

Para interactuar con el convertidor de frecuencia iC2-Micro, utilice el panel de control como interfaz directa o MyDrive® Insight, que
es una herramienta para PC que permite interactuar de forma mas avanzada con el convertidor.

El convertidor de frecuencia iC2-Micro tiene un panel de control con una pantalla, teclas de control e indicadores de estado. El uso
de MyDrive® Insight proporciona la capacidad de acceder al convertidor de forma remota.

3.2 Panel de control

En este apartado se ofrece una descripcidon general de los diferentes paneles de control, los elementos relacionados, las caracteristi-
cas y funciones importantes, asi como una guia rapida sobre cémo utilizar el panel de control.

3.2.1 Panel de control y panel de control 2.0 OP2

El convertidor tiene dos tipos de paneles de control:

« Panel de control: Esta integrado y se entrega de forma predeterminada con el convertidor. Las teclas y los indicadores del panel
de control se describen en 3.2.2 Teclas e indicadores del panel de control.

+ Panel de control 2.0 OP2: Un panel de control (accesorio) opcional que ofrece una mejor experiencia al usuario. Este tipo de
panel de control permite ajustar de forma sencilla el convertidor a través de parametros, supervisar el estado del convertidor y
visualizar las notificaciones de eventos. Las teclas e indicadores del panel de control 2.0 OP2 se describen en 3.2.4 Teclas e indi-
cadores del panel de control 2.0 OP2.

A continuacion, se ofrece una vision general mas detallada del panel de control 2.0 OP2:

+ Interfaz de usuario monocromética de 2,03".

« LED visuales para identificar el estado del convertidor.

«  Control del convertidor de frecuencia y cambio sencillo entre funcionamiento local y remoto.

« Pantalla multilinglie que muestra los parametros, las selecciones y los estados de forma mas clara.

« Lapantalla de parametros admite caracteres alfanuméricos y especiales, nimeros enteros, coma flotante, listas de seleccién y
comandos para la configuracion de los datos de la aplicacion.

« Los ajustes de parametros del convertidor pueden copiarse en otros convertidores para facilitar la puesta en servicio.

« Instalacion en una puerta del armario utilizando una opcién de kit de montaje.

3.2.2 Teclas e indicadores del panel de control

15

€30bu992.10

‘ MON|® ™ el -'.LOC ‘

1 PGM REV 14
5Rle ™ 17 el ose 0

2

llustracion 1: Panel de control
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1 Indicadores de estado 9 Start (Arranque)

2 Indicadores de funcionamiento 10 Atras

3 Inicio/Menu 11 Remoto/Local

4 Izquierda 12 OK

5 Parada/Reset 13 Potentiometer (Potencidmetro)
6 Arriba 14 Indicadores de estado

7 Abajo 15 Pantalla principal

8 Indicador de funcionamiento

Tabla 1: Teclas de funcionamiento y potenciometro

Nombre Funcion

Inicio/Menu Cambia entre la vista de estado y el menu principal. Mantenga pulsado para acceder al ment de acce-
so rapido para leer y editar rdpidamente los pardmetros.

Arriba/Abajo Cambia los nimeros de estado/grupo de parametros/pardmetros y ajusta los valores de los pardme-
tros.

Izquierda Mueve el cursor 1 bit a la izquierda.

Atras Navega al paso anterior en la estructura del menu o cancela el ajuste durante el reajuste de los valores
de los parametros.

OK Confirma la operacion.

Remoto/Local Alterna entre el modo remoto y el modo local.

Start (Arranque) Arranca el convertidor de frecuencia en modo local.

Parada/Reset Detiene el funcionamiento del convertidor de frecuencia en modo local.

Restablece el convertidor para eliminar un fallo.

Potentiometer (Poten-
ciometro)

Cambia el valor de referencia cuando se selecciona el valor de referencia como potenciometro.

Tabla 2: Luces indicadoras de estado

Nombre Funcién

MON On (Activado): la pantalla principal muestra el estado del convertidor.
PGM On (Activado): el convertidor esta en estado de programacioén.

TOR On (Activado): el convertidor estad en modo de par.

Off (Desactivado): el convertidor esta en modo de velocidad.

LOC On (Activado): el convertidor esta en modo local.

Off (Desactivado): el convertidor esta en modo remoto.

REV On (Activado): el convertidor funciona hacia atras.

Off (Desactivado): el convertidor funciona hacia delante.

ST2 Consulte el apartado Tabla 5.

Danfoss A/S © 2023.03
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Tabla 3: Luces indicadoras de funcionamiento

Nombre Funcién

WARN Se enciende de forma constante cuando se produce una advertencia.
READY Se enciende de forma permanente cuando el convertidor esta listo.
FAULT Parpadea cuando se produce un fallo.

Tabla 4: Luz indicadora de funcionamiento

Nombre | Funcion

RUN On (Activado): el convertidor esta en funcionamiento normal.

Off (Desactivado): el convertidor se ha detenido.

Parpadeo: en el proceso de parada del motor; o el convertidor ha recibido un comando de ejecucién, pero no una
salida de frecuencia.

Tabla 5: Luz indicadora de ajustes multiples.

ST2 Off (Desactivado) On (Activado) Parpadeo Parpadeo rapido
Ajuste activo™ Ajuste 1 Ajuste 2 Ajuste 1 Ajuste 2
Ajuste de programacion® Ajuste 1 Ajuste 2 Ajuste 2 Ajuste 1

' Seleccione el ajuste activo en el parametro P 6.6.1 Active Setup (Ajuste activo).

2 Seleccione el ajuste de programacion en el pardmetro P 6.6.2 Programming Setup (Ajuste de programacion).

3.2.3 Configuracién basica del panel de control

La configuracion basica del panel de control incluye:

+ Lectura de datos del estado del motor y del convertidor, que incluye advertencias y fallos.

« Navegue hasta los menus para ver o cambiar el ajuste de pardmetros del convertidor.

Después de encender el convertidor, pulse la tecla Home/Menu (Inicio/Menu) para alternar entre la pantalla de estado y el menu
principal. Utilice los botones Arriba/Abajo para seleccionar elementos y pulse el botén OK para confirmar la seleccién.

14 | Danfoss A/S © 2023.03
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Pantalla de estado Menu principal
(Elindicador luminoso de estado MON (El indicador luminoso de estado PGM esta encendido) o
esté encendido) b
- - L ‘ 2
S
3
‘ Ajuste de ‘ ‘ — 91} P42.1.1Tipode motor
referencia | - - 000 Q1: Datos del motor ‘
| 2 » ‘ ‘
*[0] Motor IM Motor PM ‘
|Frecuencia | ‘ (11sPM ? 311PM
desalida | [ S nn ‘
rouu
(Hz) N . . .
P4.2.2.1 Potencia nominal P4.2.2.3 Intensidad nominal
P4.2.2.2 Tensién nominal P4.2.2.5 Velocidad nominal
P4.2.2.3 Intensidad nominal | | P4.2.3.7 Par nominal ‘
‘Intensidad P4.2.2.4 Frecuencia nominal | | cont. motor
motor ! n P4.2.2.5 Velocidad nominal P4.24.1 Fuerza
) IEI' Acceso P4.2.1.2 Nimero de polos contraelectromotriz ‘
‘ répido P4.2.1.2 Nimero de polos
| (et |
Par
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‘ om [Fo_ 0] P4.2.1.3 Modo AMA (4) ‘
P5.4.1 Seleccién de aplicacion
‘ Tensién Seleccién l ‘
Ud " ] 2:
M‘ Ud 551 Q aplicacion | *(20] Modo de control de velocidad
‘ [21] Modo de control de proceso ‘
[22] Modo de control de varias
velocidades
‘ potencia 23] Modo de control de 3 cables ‘
m
kW) p a 0 [24] Modo de control de par
‘ P5.5.3.3 Referencia méxima ‘
P5.5.3.4 Referencia minima
‘ ‘ ‘ q 3 P5.5.4.2 Tiempo rampa acel. 1
Referencia _ P5.5.4.3 Tiempo rampa decel. 1 ‘
oo LrF i Control P2.3.14 Frecuencia de salida méx.
‘ ‘ ‘ @3 4 motor | P52 Limite alto dela velocidad

Parametros del motor
completos
Grupo de parametros de 1.er nivel:

e ] L e |

i

G2 Conversién de potencia

lizada
|iwnidad) ‘ | | informacien At
G3 Filtros y chopper de frenado
_ de eventos G4 Motor ‘
Realimen- ‘ ‘ G5 Aplicacion
tacion i '_. Fallos G6 Mantenimiento y servicio
{Unidad) @@ Fb Info G8 ‘

Fcn

[ _ —

Nota: (1) Solo modo local. (2) Solo modo remoto. (3) El estado solo se muestra cuando la funcion correspondiente esta habilitada. (4) Para la ejecucion del AMA, consulte
el capitulo Adaptacién automatica del motor (AMA). Si el parametro P5.4.3 Principio de control del motor se ajusta como [0] U/f, no seré necesario ejecutar el AMA,

Personalizacion
‘ ‘ G9 E/S

G10 Conectividad ‘

llustracién 2: Funcionamiento con el panel de control

3.2.3.1 Explicacion de las pantallas de lectura de datos

Cuando el convertidor esta listo, aparece en el display principal la pantalla Home (Inicio) del panel de control. De forma predetermi-
nada, como ajuste de fabrica, en la pagina Home (Inicio) se muestra el ajuste de referencia en modo local, como se muestra en la
siguiente imagen.

e30bj954.10

llustracién 3: Pantalla de inicio

Pulse los botones Arriba/Abajo del panel de control para desplazarse entre los elementos de lectura de datos.

Lecturas de datos en modo Local: Se puede acceder a las siguientes lecturas de datos desde el menu de estado del panel de con-
trol en el modo Local.

«  Ajuste de referencia (Hz)

«  Frecuencia de salida (Hz)

+ Intensidad del motor (A)

«  Par(Nm)

+  Tensién Udc (V)

+  Potencia (kW)

« Lectura de datos del cliente (Unidad)*

Lecturas de datos en modo Remoto: Se puede acceder a las siguientes lecturas de datos desde el menu de estado del panel de
control en el modo Remoto.

«  Frecuencia de salida (Hz)

+ Intensidad del motor (A)
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« Par(Nm)

«  Tensién Udc (V)

+  Potencia (kW)

- Referencia (%)

+  Lectura de datos del cliente (Unidad)*
«  Realimentacion (Unidad)*

* indica que el estado solo se muestra cuando la funcién correspondiente esta activada.

3.2.3.2 Pantalla Grupo de menus y navegacion

El uso del botén Home/Menu (Inicio/Menu) permite alternar entre las pantallas de lectura de datos y la pantalla de grupo de para-
metros.

El menu incluye los siguientes elementos:

+  Quick Access (Acceso rapido): Un asistente de puesta en marcha para facilitar la configuracion de los ajustes del motor y el
arranque del motor. El uso del acceso rapido permite ajustar los datos del motor, la seleccién de la configuracién de la aplica-
ciény los ajustes de control del motor paso a paso.

«  All Parameters (Todos los parametros): Para ver todos los parametros del convertidor de frecuencia iC2-Micro.

+  Events Information (Informacion de eventos): Para ver todos los eventos activos y del historial, como los fallos, del convertidor
de frecuencia iC2-Micro.

Pulse el botén Arriba/Abajo del panel de control para seleccionar las funciones del menu, como se muestra en la siguiente imagen.

QATL [ PRA [ !afFo

Acceso rapido Todos los pardmetros  Informacién de eventos

€30bj955.11

llustracion 4: Funciones del menu

3.2.3.2.1 Navegacion en el menu de acceso rapido
Acceso rapido consta de las tres funciones siguientes para ajustar facilmente el convertidor de frecuencia iC2-Micro paso a paso.

+ q1- Motor Data Setting (Ajuste de datos del motor): Permite seleccionar primero el tipo de motor y, a continuacioén, introducir
los datos del motor basandose en la placa de caracteristicas del mismo.

Después de completar los ajustes de datos del motor, se recomienda ejecutar la adaptacién automatica del motor (AMA), si P
5.4.3 Motor Control Principle (Principio control motor) se ajusta en [1] VVC+ (VVC+).

Consulte el procedimiento de AMA en 5.4.1 Adaptaciéon automatica del motor (AMA).

+ g2 - Application Selection (Seleccion de aplicacion): Permite seleccionar las configuraciones habituales de la aplicacién. Las
selecciones de la aplicacién son un ajuste de parametros preconfigurado. El convertidor de frecuencia iC2-Micro admite cinco
aplicaciones comunes preestablecidas, que son:

- Modo de control de velocidad

- Modo de control de proceso

- Modo de control de varias velocidades
- Modo de control de 3 cables

- Modo de control de par

Para obtener mas informacion, consulte el apartado 5.5 Seleccion aplicacion.

Para optimizar la configuracion de la aplicacién, configure los cambios esenciales en el pardmetro basandose en la seleccién
de la aplicacién requerida.

+ g3 - Motor Control Setting (Ajuste del control del motor): Permite ajustar los datos de control del motor que influyen en el
rendimiento del motor, como el tiempo de aceleracidn y desaceleracion, el limite de referencia, etc.
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En la figura siguiente se muestra el procedimiento de ajuste cuando se utiliza acceso rapido para arrancar el motor.

q1: Datos del motor

—>4> P4.2.1.1 Tipo de motor

e30bk031.10

*[0] Motor IM Motor PM
l [11SPM o [3] IPM
P4.2.2.1 Potencia nominal P4.2.2.3 Intensidad nominal
P4.2.2.2 Tensién nominal P4.2.2.5 Velocidad nominal
P4.2.2.3 Intensidad nominal P4.2.3.7 Par nominal cont.
P4.2.2.4 Frecuencia nominal motor
P4.2.2.5 Velocidad nominal P4.2.4.1 Fuerza
P4.2.1.2 Namero de polos contraelectromotriz
P4.2.1.2 Nimero de polos

ogrr
AL L \
Acceso ¢
rapido P42.1.3 AMA
- ’-" J = P5.4.1Seleccion de aplicacion
q2: Seleccion ‘
aplicacion *[20] Modo de control de velocidad

211 Modo de control de proceso
22] Modo de control de varias velocidades
23] Modo de control de 3 cables

[
[
[
[24] Modo de control de par

P5.5.3.3 Referencia méaxima
P5.5.3.4 Referencia minima
P5.5.4.2 Tiempo rampa acel. 1

J
11 P5.5.4.3 Tiempo rampa decel. 1
g3: Control P2.3.14 Frecuencia de salida max.
del motor P5.8.2 Limite alto de la velocidad del motor

llustracion 5: Funciones de Acceso rapido

3.2.3.2.2 Pantalla Grupo de parametros y navegacion

Pulse el botén Arriba/Abajo para seleccionar el menu de parametros completo. Consulte la descripcion general de los parametros
completos en 3.2.3.2 Pantalla Grupo de menus y navegacion. Pulse OK para acceder a los submenus.

Para desplazarse por los diferentes grupos de pardmetros y dentro de ellos, utilice las teclas de desplazamiento del panel de control.

« Utilice el botén Arriba/Abajo del panel de control para desplazarse por los diferentes grupos de pardmetros.

«  El'botdn Back (Atrés) se utiliza para desplazarse a un nivel superior y el botén OK a un nivel inferior, en las pantallas de pardme-
tros/grupos de parametros.

La siguiente ilustracién muestra c6mo navegar hasta un parametro y el ejemplo que se puede ver es P 2.3.7 Overvoltage Controller
Enable (Activar controlador sobretensién).

e30bj975.10

llustracion 6: Navegacion por los parametros
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3.2.3.2.2.1 Cambio de selecciones en un parametro

En este ejemplo, se tiene en cuenta el parametro P 5.5.4.1 Ramp 1 Type Selector (Selector de tipos de rampa 1).
Las siguientes ilustraciones muestran un resumen de las pantallas relevantes al cambiar las selecciones de un parametro.

\/ 2
PSSY. ! —@—ﬁ 2
N 3

L W/

—&— —&— | PS54 |
/N

llustracion 7: Cambio de selecciones en un parametro

Procedimiento
1. Pulse el botén Arriba/Abajo para ir al pardmetro.
2. Pulse OK para ver el ajuste de seleccién actual.
3. Pulse OK para modificar la seleccion.

| Los numeros de seleccién empiezan a parpadear. |

4. Utilice el botdn Arriba/Abajo para desplazarse por los nimeros de seleccién.
5. Pulse OK en el numero de seleccién deseado.

| El parpadeo se detiene. |

3.2.3.2.2.2 Modificacién de los valores de los pardametros

En ejemplo, se tiene en cuenta el parametro P 5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 1).
Las siguientes ilustraciones muestran un resumen de las pantallas relevantes al modificar el valor de un pardmetro.

\/ \/ e
Pa54c —o— 100580 —©— 4®T 2
N N 7

\_ \/ \/
—— —o—[ PS5Y2
N /N

llustracién 8: Modificacion de los valores de los parametros

Procedimiento
1. Pulse el botén Arriba/Abajo para ir al parametro.
2. Pulse OK para ver el valor actual del parametro.
3. Pulse OK de nuevo para modificar el valor del pardmetro.

| El dltimo bit del valor parpadea y muestra la ubicacion del cursor. |

4. Para mover el cursor a la izquierda, utilice la tecla de direccion izquierda del panel de control.

| El parpadeo indica la ubicacién activa del cursor, en el digito. |

bl

Utilice los botones Arriba/Abajo del panel de control para aumentar o reducir el valor del digito en el que esta activo el
cursor.

6. Pulse OK para confirmar los cambios.

3.2.3.3 Restablecimiento de los ajustes predeterminados

El restablecimiento de los ajustes predeterminados de los pardmetros se lleva a cabo a través de la inicializacién del convertidor de
frecuencia. La inicializacion puede realizarse a través del parametro P 6.6.8 Operation Mode (Modo de funcionamiento) (recomenda-
do) o manualmente.
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La inicializacién recomendada con P 6.6.8 Operation Mode (Modo de funcionamiento) no restablece los siguientes ajustes:

Horas de funcionamiento.

Selecciones de comunicacién serie.

Registro de fallos.

Otras funciones de monitorizacién.

P 1.2.1 Regional Settings (Ajustes regionales).

P 4.4.1.4 Clockwise Direction (En sentido horario).

La inicializacién manual borra todos los datos relacionados con el motor, la programacidn, la localizacién, el control y restaura los
ajustes predeterminados de fabrica. La inicializacion manual no restablece la siguiente informacién:

P 1.2.1 Regional Settings (Ajustes regionales).

P 4.4.1.4 Clockwise Direction (En sentido horario).

P 6.1.2 Operating hours (Horas de funcionamiento).

P6.1.5 Power Up's (Arranques).

P 6.1.6 Over Temp's (Sobretemperat.)
P 6.1.7 Over Volt's (Sobretensién).

3.2.3.3.1 Inicializacién recomendada (mediante los parametros)
Procedimiento

1.
2.
3.
4

5.
6.

Seleccione P 6.6.8 Operation Mode (Modo de funcionamiento) y pulse OK.
Seleccione [2] Initialisation (Inicializacién) y pulse OK.
Desconecte la alimentacién de la unidad y espere a que se apague la pantalla.

Conecte la potencia de la unidad. Los ajustes predeterminados de los pardmetros se restauran durante la puesta en
marcha. Esto puede llevar algo mas de tiempo de lo normal.

Se muestra el Fallo 80, Convertidor inicializado como valor predeterminado.
Pulse Stop/Reset (Parada/Reinicio) para volver al modo de funcionamiento.

3.2.3.3.2 Inicializacién manual
Procedimiento

1.
2,

Desconecte la alimentacién de la unidad y espere a que se apague la pantalla.
Mantenga pulsados los botones Home/Menu (Inicio/Ment) y OK al mismo tiempo mientras suministra potencia a la unidad.

Los ajustes predeterminados de fabrica de los parametros se restauran durante la puesta en marcha. Esto puede llevar
algo mas de tiempo de lo normal.
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3.2.4 Teclas e indicadores del panel de control 2.0 OP2

e30bv123.10

llustracion 9: Vista general del panel de control 2.0 OP2

Tabla 6: Descripcion de los elementos del panel de control

Leyen- | Nombre del | Descripcion

da elemento

1 Pantalla Proporciona acceso al contenido y a los ajustes. La pantalla proporciona informacion detallada sobre
el estado del convertidor.

2 Inicio/Mend « Cambia entre la vista de estado y el menu principal.

+ Mantenga pulsado para acceder al menu de acceso rapido para leer y editar rapidamente los par-
ametros.

3 Flechasy . . . . .

[OK] + Flechas: Navega por las diferentes pantallas y menus, y ajusta los valores de los parametros.
+ [OK]: Confirma las selecciones y los datos en la pantalla del panel de control.

4 Info Proporciona informacién sobre el convertidor de frecuencia al pulsar el botén de Info (Informacién)
de la pantalla de inicio, por ejemplo, el tipo de convertidor, el c6digo de modelo solicitado, el nimero
de serie del convertidor de frecuencia o la versién de la aplicacion.

5 Parada/Reset | Detiene el funcionamiento del convertidor.

6 LED OFF El indicador tiene los siguientes estados:

(APAGADO) + Encendido de forma constante: El indicador esta en este estado cuando:
- El convertidor no es modulante y funciona en modo de inercia.
- Seaplica la seial de parada o inercia. Los tiempos de rampa, las protecciones y las funciones
de parada pueden prolongar este estado.
- Off (Desactivado): El convertidor estd en funcionamiento, se aplica una sefial de arranque y la
salida estd activa. (Esto también incluye rampa, funcionamiento en referencia y AMA).

7 LED RUN El indicador tiene los siguientes estados:

(FUNCIONA- . . . . .

+ On (Activado): el convertidor esta en funcionamiento normal.
MIENTO) ( )

+  Off (Desactivado): el convertidor se ha detenido.

- Parpadeo: El indicador estd en este estado cuando:
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de estado del
convertidor

Leyen- | Nombredel | Descripcion
da elemento
- Enel proceso de parada del motor (rampa de desaceleracién).
- El convertidor ha recibido un comando de ejecucion, pero no una salida de frecuencia.
8 En funciona- | Inicia el funcionamiento del convertidor.
miento
9 REM/LOC Alterna entre funcionamiento remoto y local en el convertidor de frecuencia.
10 Atrés Se dirige a la pantalla visualizada previamente o a un nivel de ment por encima del ment actual.
11 Indicadores Los LED relacionados indican el estado del convertidor.

+  [WARNI: Una luz amarilla fija indica una advertencia.

+ [READY]I: Una luz verde fija indica que el convertidor esta listo.

+  [FAULTI: Una luz roja intermitente indica un fallo.

3.2.5 Configuracion basica del panel de control 2.0 OP2

La configuracion basica del panel de control incluye:

«  Lectura de datos del estado del motor y del convertidor, que incluye advertencias y fallos.

+  Desplacese a los menus para ver o cambiar los ajustes de parametros del convertidor.

3.2.5.1 Explicacion de las pantallas de lectura de datos

Cuando el convertidor esta listo, aparece en el display principal la pantalla Home (Inicio) del panel de control 2.0 OP2. De forma
predeterminada, como ajuste de fabrica, la pantalla Home (Inicio) se muestra de la siguiente manera.

2 3

1—+1(1)

e30bv141.10

950.0Hz CLOC-— 4

0.0Hz —

Frequency 6

llustracién 10: Pantalla Home (Inicio)

A continuacion se muestran las leyendas y la descripcion de la pantalla Home (Inicio).

Tabla 7: Tabla de leyendas

Leyenda | Descripcion
! «  El primer nimero indica el ajuste activo.™
«  El ndimero entre paréntesis indica la configuracidn de programacién.?
2 . . . .
« Enlas pantallas de lectura de datos, el valor con unidad que aparece después del icono de valor de consigna son
los datos del ajuste de referencia.
«  Enlas pantallas de mendus, el valor con unidad (sin icono de valor de consigna) son los datos de salida.
3 Icono de direccién: indica la direccién de giro del motor.
4 LOC/REM: indica el modo de control local o remoto.
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Leyenda | Descripcion

+ LOC: modo de control local.

«  REM: modo de control remoto.
5 Valor central: indica el valor de las lecturas de datos.
6 Tipo de lectura de datos

' Seleccione el ajuste activo en P 6.6.1 Active Setup (Ajuste activo).

2 Seleccione la configuracion de programacion en P 6.6.2 Programming Setup (Configuracion de programacion).

Seleccion del tipo de lectura de datos

Pulse las flechas arriba y abajo en el panel de control 2.0 OP2 cuando se encuentre en la pantalla de lectura de datos. La pantalla del
panel de control permite acceder a los elementos de lectura de datos en orden. Consulte 3.2.3.1 Explicacion de las pantallas de
lectura de datos.

Ajuste de referencia en modo local

En modo local, pulse el botén OK en la pantalla de lectura de datos para introducir el ajuste de referencia. El valor de referencia es
vélido inmediatamente pulsando las flechas arriba, abajo e izquierda para el ajuste.

1(1)

9 35.6 Hz

CcLocC

Reference
€5.6 Hz

e30bv142.10

llustracion 11: Ajuste del valor de referencia

3.2.5.2 Pantalla de menus y navegacién
Utilice el botén Home/Menu (Inicio/Menu) para cambiar entre la pantalla de lectura de datos y la pantalla de mends.

111)

0.0 Hz

CLOC

Menu

£ All Parameters

e30bv143.10

llustracion 12: Pantalla de menus

El Main Menu (Menu principal) incluye diferentes funciones que se muestran en la siguiente tabla.

Tabla 8: Pantalla de menus

Menu

Funcién

Quick Access (Acceso rapido)

Acceso rapido para configurar un convertidor de frecuencia rdpidamente. Consulte
3.2.3.2.1 Navegacion en el menu de acceso répido.

All Parameters (Todos los pardmetros)

Veay ajuste los pardmetros.

Events (Eventos)

Lista de eventos (incluidos los fallos y advertencias que se han producido en el converti-
dor de frecuencia).

Display Setting (Ajustes del display)

Configure el idioma y ajuste la retroiluminacion de la pantalla.

Backup & Restore (Copia de seguridad
y restauracion)

Realice una copia de seguridad y restaure la informacion del convertidor.

Técnicas basicas de manejo de la navegacién
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«  Para desplazarse por los diferentes grupos de funciones y pardmetros y dentro de ellos, utilice las teclas de desplazamiento del
panel de control 2.0 OP2.

«  Utilice el boton Back (Atras) para ir a un nivel superior y el botédn OK para ir a un nivel inferior.

3.2.5.3 Pantallas de grupo de pardmetros y navegacién general

El menu All Parameters (Todos los pardmetros) incluye todos los pardmetros para la configuracion. A continuacion, se muestra una
pantalla tipica de grupo de pardmetros.

1
|

e30bv144.10

1(1) 0.0Hz CLOC
2—— All Parameters

iGid __ _|Il

2 Power conversion & DC

llustracién 13: Pantalla de grupo de parametros
La pantalla de grupo de pardmetros contiene la siguiente informacion:
Tabla 9: Tabla de leyendas

Leyenda | Descripcion

1 Estado de control del convertidor. El valor central sin el icono de valor de consigna muestra la frecuencia de salida.
2 Nombre del menu, grupo y pardmetro que esta actualmente activo en el convertidor.

3 Lista de grupos, subgrupos o parametros.

4 Barra de desplazamiento

3.2.5.4 Cambio de selecciones en un parametro

En este ejemplo, se tiene en cuenta el pardmetro P 5.5.4.1 Ramp 1 Type Selector (Selector de tipos de rampa 1). Cuando un parametro
tiene varias opciones posibles, se activa un resaltado negro en el indice y nombre del pardmetro, tal como se muestra.

1(1) 00Hz CLOC
Ramp

5.5.4.1 Ramp 1 Type Selec

5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time

e30bv145.10

llustracién 14: Cambio de selecciones en un parametro

1. Para ver las opciones del parametro, pulse OK. Se muestran las selecciones disponibles para el pardmetro. Un icono de marca de
verificacion en la parte delantera de la seleccion indica la opcion seleccionada.

1(1) 0.0Hz CLOC ;
Ramp 1 Type Selector 3
v/ 0 Linear

1 Sine Ramp

llustracion 15: Selecciones en un parametro (ejemplo)

2. Utilice la flecha arriba o abajo para desplazarse por las selecciones.
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1(1) 0.0Hz ClLlOC | &
Ramp 1 Type Selector | 2
v/ 0 Linear
1 Sine Ramp

llustracidn 16: Navegacion por las selecciones (ejemplo)

3. Pulse OK para la seleccion deseada. El icono de la marca de verificacién se mueve a esta seleccién.

1(1) 00Hz CloC | &

Ramp 1 Type Selector = 3
0 Linear

1 Sine Ramp

llustracion 17: Confirmacion de las selecciones (ejemplo)

3.2.5.5 Modificacion de los valores de los parametros

Por ejemplo, se tiene en cuenta el parametro P 5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 1.) y las ilustraciones muestran el
cambio de valorde3sa5s.

1. Vaya al pardmetro P 5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 1) y pulse el botén OK.

2. Pulse el boton OK de nuevo para acceder a la pantalla de edicidn de valores. Para ir a los valores anteriores o posteriores a los
decimales, utilice las teclas de direccién izquierda o derecha. Una marca negra en el digito indica la ubicacién donde est4 activo el
cursor.

3. Utilice las teclas de direccion arriba o abajo del panel de control 2.0 OP2 para aumentar o disminuir el valor.
4. Pulse OK para confirmar los cambios.
La siguiente ilustracién muestra todas las pantallas relevantes para cambiar el valor de un pardmetro.
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1-(1) 1-2) 2
1(1) 0.0Hz CLOC 1(1) 0.0Hz CLOC 2
Ramp Ramp 1 Accel. Time
5.5.4.1 Ramp 1 Type Selec 3.00 s
5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time '
2-(1) 2(2)
1(1) 0.0Hz CLOC 1(1) 0.0Hz CLOC
Ramp 1 Accel. Time Ramp 1 Accel. Time
0003.0f s 000E}.00 s
3 4
1(1) 0.0Hz CLOC 1(1) 00Hz CLOC
Ramp 1 Accel. Time Ramp 1 Accel. Time
0008.00 s 5.00 s

llustracion 18: Cambio del valor de un parametro

3.3 Conocimiento de MyDrive®

MyDrive® Insight es una herramienta de software independiente de la plataforma que permite la puesta en servicio, la ingenieria y
el control de los convertidores de frecuencia iC2-Micro. Algunas de las funciones clave son:

- Configuracion y puesta en servicio rapidas y sencillas.

«  Supervise los convertidores como parte de las operaciones diarias.

«  Recopile datos e informacién para la resolucion de problemas, el mantenimiento y el servicio.

«  Deteccién y acceso a varios convertidores de frecuencia en una red.

« Interfaz de usuario intuitiva.

+ Notificaciones y visualizaciones sobre informacidn y eventos en tiempo real relacionados con el convertidor.

+  Control mediante PC para ejecutar operaciones como arrancar o detener el convertidor de frecuencia, establecer referencias,
ajustar el sentido de giro, reiniciar y establecer la inercia del convertidor de frecuencia.

« Actualizaciones en convertidores especificos.
«  Copia de seguridad y restablecimiento del ajuste de pardmetros.

» Registro de datos y andlisis para la resolucion de problemas.

La seccion estd documentada para la version 2.10 o superior de MyDrive® Insight. Asegurese de desinstalar las versiones anteri-
ores de MyDrive® Insight de su dispositivo para utilizar las ultimas funciones de MyDrive® Insight.

La seccion MyDrive® Insight de la guia de aplicacion abarca informacién basica, como la puesta en marcha de MyDrive® Insight, el
acceso, la visualizacion o el cambio de los parametros, y el control mediante PC para manejar el convertidor de frecuencia con
MyDrive® Insight.
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3.3.1 Primeros pasos con MyDrive® Insight

Como requisito previo, asegurese de que MyDrive® Insight esté instalado en el dispositivo (sobremesa o portatil). Descargue e in-
stale MyDrive® Insight desde la aplicacién MyDrive® Suite, disponible en https://suite.mydrive.danfoss.com/

1. Para establecer una conexién punto a punto entre el convertidor y el dispositivo, utilice uno de los dos métodos siguientes:

«  Conecte los cables de sefal a la conexidon RS485 como se describe en la parte posterior de la placa protectora. Se puede conec-
tar un adaptador convencional al puerto USB del dispositivo.

«  Utilice el puerto RJ45 del convertidor de frecuencia con un adaptador y un cable auxiliares para conectar el convertidor de fre-
cuencia al puerto USB del dispositivo.

2. Después de encender el convertidor y cuando el convertidor esté en el estado Ready (Listo), abra MyDrive® Insight en el dispositi-
Vvo.

3. Haga clic en el icono Direct Connect (Conexidn directa) tal como se muestra.

Live Devices Overview

Overview

e30bk164.10

llustracién 19: Establecimiento de la conexion

4. Ajuste el tipo de conexion a Serial (Serie) y seleccione el puerto serie al que estaba conectado el convertidor. Utilice la velocidad
en baudios y la direccion ajustadas en el convertidor de frecuencia. De forma predeterminada, la velocidad en baudios es 9600 y la
direccion es 1.

o
X  Direct connection g

et

]
Connection type: Serial B @

|

Serial port: COM4 w
Baud rate: 9600 -
Bootloader B
Address: 1

llustracién 20: Conexion en serie

5. Una vez establecida la conexién, se muestra la vista Device Info (Informacién del dispositivo).
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3.3.2 Acceso a los parametros y explicaciéon de las pantallas de pardmetros en MyDrive® Insight

Acceso a los pardmetros
1. Para acceder a los parametros del convertidor conectado, haga clic en Setup & Service (Configuracién y servicio). Esto abre los
menus relacionados con Setup & Service (Configuracién y servicio).

2. Haga clic Parameters (Pardmetros) = Live (Activo), tal como se muestra.

1
Setup & Service

30bj749.11

2
€ Setup & Service -
Parameters J'.,.]

3

€ Parameters B @

Live {rj

llustracion 21: Configuracién y servicio

Resumen de la pantalla de parametros
A continuacion se muestra una vista general de la pantalla Parameter (Live) (Parametro (Activo)) en MyDrive® Insight, que describe la
pantalla de pardmetros.

Parameters (Live) ‘o
@ Q @ 71C2:30 PAKO: 4 00kW T4: 3x350-480VAC X & 8 *x
@ INDEX NAME @ VALUE DEFAULT UNIT
All Parameters

FAVORITE

€30bk060.10

0] Disabled | Disable

CHCNCNCHONONONONCN N NENONONONCNT NN NN NI M ORI
bbb b ol b D Db b < b= b P 4 40 <20~ bbb 2B b b s

Damping Gain Factor

llustracién 22: Pantalla de parametros
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Tabla 10: Tabla de leyendas

Leyenda | Nombre Descripcion
1 Grupo de parametros Navegue por los diferentes grupos de pardmetros del convertidor.
2 Botoén de busqueda Para encontrar un parametro especifico.
3 Campo de valor Ver y cambiar un valor o seleccién de parametro. En la pantalla Live (Activo), todos los
pardmetros de la unidad se muestran en MyDrive® Insight.
4 Boton de control me- Cambie al control mediante PC para iniciar o detener el convertidor, utilizando My-
diante PC Drive® Insight.

Navegacioén por los diferentes grupos de parametros
En este ejemplo, se tiene en cuenta el grupo de pardmetros 4 Motor, tal como se muestra.

& Live Qa a
Overview

W 1Grid

BB 2 Power Conversion & DC Link @

Bm 3 Filters & Brake Chopper

I 5 Application

B 6 Maintenance & Service

e 910

BB 10 Connectivity

& 4.2 Motor Data Q Parameters (Live)

©)

33 Overview

llustracion 23: Navegacion hasta un grupo de

@ 1;iC2-30 P4K0: 4.00kW T4: 3x380480VAC X &

ode

INDEX NAME
& 4.2.1General Setting

4211 Motor Type
& 422Nameplate Data 4212 Number

4213 AMA Mo
& 4.2.3Asyn. Induction Motor

4214 Motor Cabis
& 4.2.4 Permanent Magnet Motor 4215 Motor Cabl

4221 Nominal Power

parametros

VALUE

< 2 Power Conver... Q

Overview

2.1 Status

2.2 Power Unit Settings

2.3 Protection

2.4 Modulation

2.5 DC-Link Control

DEFAULT UNIT

[0] Asynchronous Induction Motor , IM 10] Asynchronous Induction Mo

4

[0] Off

1. Haga clic en el grupo de pardmetros en la pantalla All Parameters (Todos los parametros).

2. Haga clic en el subgrupo de pardmetros

e30bk171.10

B *x
®
HELP FAVORITE
@ hrd
® Y
0] w
@ hAd
@ >
@ w

3. Repita el paso 2, hasta que se alcance el nivel correcto del subgrupo de pardmetros para encontrar los parametros especificos.

En un subgrupo de parametros especifico, solo se puede acceder a los pardmetros relevantes para el subgrupo de parametros.

Busqueda de un pardmetro especifico

1. En el campo Search (Buscar), introduzca la palabra clave requerida. Una palabra clave puede ser el nombre de un grupo de para-

metros, un subgrupo de pardmetros o un pardmetro especifico.

En el ejemplo, se tiene en cuenta el control del motor. Se puede acceder al grupo de parametros y al pardmetro especifico desde los

resultados de la busqueda.
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& Q_  motor control| X

e30bk065.10

Motor Control

Motor Control Bandwidth

@ @ O

Motor Control Principle

llustracidn 24: Boton de busqueda

3.3.3 Visualizacién y cambio de los ajustes de parametros

Cuando se encuentra en un grupo de parametros especifico, se muestran todos los parametros relacionados con dicho grupo. En
funcién del tipo de acceso del parametro, existe la posibilidad de ver el ajuste de pardmetros o cambiar la seleccién o el valor actual

del parametro.
En el ejemplo, se tiene en cuenta el grupo de pardmetros 4 Motor, tal como se muestra.

Parameters (Live)
4 Motor
S ) ® 1,1C2.30 PAKO 4.00kW T4 3r380480VAC X &
& o @ ©) ® @
INDEX NAME VALUE DEFAULT UNIT
& 47Saus
Motor Curre
& 4.2Motor Data 412 Moto
13 t t
& 4.4 Motor Control
' t
& 4.6Protection e '

0] Asynchronous Induction Motor , IM 0] Asy s Induction M

[0] off

5 5 =
D00 AENNONANOAANANAANOEOO OO E@

B *x *

FAVORITE

[}
e30bk169.10

Legibog<gb e b b b <0 b b+ b < b b« Jh bbb b~ b <+ b b <3

llustracion 25: Resumen de parametros

Tabla 11: Tabla de leyendas

Numero | Nombre del cam- Descripcion
po

1 Indice En funcién de la estructura del grupo de parametros, el indice define la ubicacién del pardme-

tro. El indice no se utiliza como identificador Unico de un parametro.

2 Nombre Nombre del pardametro.

3 Parametro de esta- | Proporciona el estado actual o el valor de un pardmetro. El parametro se muestra en color gris
do claroy no se puede cambiar.

4 Parametros de se- Para ver todas las selecciones disponibles para el parametro, haga clic en el valor del campo
leccion Value (Valor).
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Numero | Nombre del cam- Descripcion
po
5 Pardmetros de ran- | El valor del pardmetro se puede modificar en funcién de los rangos definidos (valores maximo y
go minimo).
6 Predeterminado Los ajustes de fabrica (valor predeterminado) del pardmetro.
7 Unidad Cuando corresponda, la unidad de usuario del pardmetro se muestra en el campo Unit (Uni-
dad).
8 Ayuda Haga clic en el botdn ? para ver la descripcion del parametro. Para obtener descripciones mas
detalladas, consulte 7.1 Lectura de la tabla de parametros.
9 Favorito Para afadir pardmetros a Favoritos, haga clic en el botén.

3.3.4 Control mediante PC para manejar el convertidor de frecuencia con MyDrive® Insight

Para utilizar el convertidor de frecuencia con el control mediante PC, haga clic en el botdn del panel de control en MyDrive® Insight.
La siguiente ilustracién muestra las diferentes pantallas para manejar el convertidor con MyDrive® Insight.

=]

% I X Control § B % 2 X control I

- @ leanv4-252-pudrevi-136b ® leanv4-252-pudrevf-136b

OY - R -

REQUEST CONTROL RELEASE

START

O]

sToR

€04sTSTOP

e30bk170.10

WARNING! .-
B Safety first! Before using the e
. Hoe control panel please check that N R
we do not end up in a hazardous - @
- situation. Please check that no : -
human or device will get !
damage when operating with '
A control panel. o

MmN -100 @ MIN-100
° CANCEL CONTINUE @ G

RESET FAULTS

llustracién 26: Funcionamiento del convertidor con MyDrive® Insight

Para acceder al control mediante PC en MyDrive® Insight y manejar el convertidor, haga lo siguiente:

1.
2,

Haga clic en el botéon REQUEST CONTROL (SOLICITAR CONTROL).

Haga clic en Continue (Continuar) para confirmar las condiciones de funcionamiento seguras mientras controla el converti-
dor de frecuencia con MyDrive® Insight.

Utilice los botones START (Inicio), STOP (Parada), STOP COAST (Parada por inercia) para llevar a cabo una operacién en el
convertidor.

Utilice el control deslizante para aumentar o disminuir la velocidad de referencia.
Si se produce un evento de fallo, haga clic en RESET FAULTS (Restablecer fallos) para reiniciar un convertidor.
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3.3.5 Copia de seguridad del convertidor

Procedimiento
1. Pararealizar una copia de seguridad del convertidor, seleccione un convertidor y vaya a Setup & Services (Configuraciéon y
servicios) = Parameters (Parametros).

Q Aparece la pantalla Parameters Live (Pardmetros en vivo).

2. Hagaclic en el icono como se muestra en la figura.

o
= . Overview @
' ® ic -136b7309062652g281 ./ & REM %
b
QJ
Live
Live view offers a direct access to drive's parameter menu
llustracién 27: Icono de destino de copia de seguridad
© Seabre una pantalla para seleccionar el destino de la copia de seguridad. Los destinos para realizar copias de se-
guridad son:
- Proyecto: Realizar una copia de seguridad de un proyecto existente o de un proyecto nuevo.
3. Hagaclic en Next (Siguiente). En la pantalla, es posible especificar un nombre para el archivo de copia de seguridad.
4. Haga clic en Backup (Copia de seguridad) para iniciar la copia de seguridad.
© Unavezfinalizada la copia de seguridad, aparece una pantalla con una notificacion.
3.3.6 Restauracion de datos en el convertidor
Procedimiento
1. Pararestaurar los datos en el convertidor, seleccione un convertidor y vaya a Setup & Service (Configuracién y servicio) =
Parameters (Parametros).
2. Hagaclic en el icono como se muestra en la siguiente imagen.
=
: Overview g
: ® ic -136b7309062652g281 & REM 2
o
m
[

Live

Live view offers a direct access to drive's parameter menu

llustracion 28: Icono de restauracion de datos
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3. Seleccione el proyecto de origen de los datos que deben restaurarse en el convertidor.

e30bk167.10

Restore

Select source

Project (ic2testproj)

llustracion 29: Origen de datos para la restauracion

4. Haga clic en Next (Siguiente) y seleccione una unidad de origen de la copia de seguridad.
5. Haga clic en Next (Siguiente) y seleccione una copia de seguridad.

6. Seleccione el contenido para restaurar los datos en el convertidor, tal como se muestra en la siguiente figura, y haga clicen
Next (Siguiente).

e30bk168.10

Select restore content

All Parameters
0

4 PREVIOUS RESTORE >

llustracion 30: Restaurar parametros

© silos datos se han restablecido correctamente, se muestra un mensaje en la pantalla.
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4 Estructura y descripcion general del software de aplicacion

4.1 Explicacién de la estructura del software de la aplicacion

El principio de disefio basico del software de la aplicacién y la jerarquia relacionada hacen referencia a la configuracién de un con-
vertidor de frecuencia iC2-Micro, como se muestra en la siguiente imagen.

6 Mantenimiento y servicio

5 Aplicacion

e30bj964.10

3 Filtros y chopper de frenado

1Red 4 Motor
2 Conversion de
potencia y enlace CC

8 Personalizacion 9E/S

10 Conectividad

llustracion 31: Resumen del menu Aplicacion

4.2 Grupos de parametros, contenido relacionado y ajustes

« Atodos los ajustes genéricos, como Red, Conversién de energia y enlace de CC, Filtros y chopper de frenado y Motor, se accede
a través de los grupos de parametros (indices de menu) 1-4.

«  Alamayoria de los parametros especificos de la aplicacion se accede a través de los grupos de parametros (indice de menu) 5
Aplicacion.

- Las caracteristicas y funciones relacionadas con la aplicacion, como Mantenimiento y servicio y Personalizacion, se encuentran
en los grupos de parametros 6 y 8 (indices de menu), respectivamente.

+  Elajuste basico de las sefiales de control externas y de la interfaz de comunicacion se realiza en los grupos de pardmetros (indi-
ces de menu) 9y 10, respectivamente.

« Lasfunciones y los parametros relacionados se agrupan en grupos de parametros individuales. Cada funcidn tiene su propio
grupo de pardmetros.

+ Lainformacién de estado de cada grupo de pardmetros esta disponible por separado para facilitar el acceso.

La siguiente tabla proporciona informacién sobre los grupos de pardmetros.

indice de Nombre del grupo de Descripcion

menu / parametros

Grupo de

parame-

tros

1 Grid (Red) Contiene pardmetros para configurar, monitorizar y controlar la fuente de energia del

sistema de convertidores. Normalmente, la fuente de energia es la red. El menu tam-
bién permite configurar los parametros de proteccion de la red y ver el estado de la

red.
2 Power Conversion (Con- | Contiene pardmetros para configurar, supervisar y controlar la conversién de energia
versiéon de energia) del convertidor. El menu permite configurar las configuraciones de proteccién de la

unidad de potencia y las configuraciones del rectificador, el enlace de CCy el inversor.

3 Filters & Brake Chopper Contiene pardmetros para configurar, supervisar y controlar los filtros, el chopper de
(Filtros y chopper de fre- | frenadoy la resistencia de freno.
nado)

4 Motor (Motor) Contiene los parametros para configurar el motor, el control del motor y la proteccién

contra sobrecarga del motor.

5 Application (Aplicacion) | Contiene parametros para funciones especificas de la aplicacién, como control de
proceso, control de velocidad, control de par, control de freno mecanico, etc.
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5 Ejemplos de ajuste de la configuracién

5.1 Introduccién y requisitos previos

En esta seccidn se tratan los pasos de configuracidn basica de un convertidor de frecuencia. Utilice los siguientes temas como refer-
encia durante el proceso de configuracion / puesta en servicio del convertidor:

« Paraobtener informacién relacionada con el panel de control, consulte 3.2.3 Configuracion basica del panel de control.

- Para obtener informacion sobre el uso de MyDrive® Insight, consulte 3.3 Conocimiento de MyDrive®.

« Lainformacién detallada sobre los pardmetros se describe en 7 Descripciones de pardmetros.

Se muestra un esquema de cableado habitual para el convertidor de frecuencia iC2-Micro.
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llustracion 33: Diagrama del cableado

5.2 Configuracién basica de un convertidor
El procedimiento hace referencia al ajuste bésico de un convertidor de frecuencia.

Requisito previo:

«  Asegurese de que el convertidor de frecuencia se monte de forma segura como se describe en la guia de funcionamiento de los
convertidores de frecuencia iC2-Micro.

- Para utilizar MyDrive Insight® para la configuracién, instale MyDrive® Insight desde la aplicacion MyDrive Suite.

El ajuste basico de un convertidor de frecuencia consta de los siguientes pasos de configuracion.
1. Configuracion de la red y ajustes de la unidad de potencia (tipo de red y clase de tension).
2. Ajuste del modo de funcionamiento.
3. Configuracién del lugar de control.
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4, Configuraciéon de la comunicacién de campo, si procede.

Los pasos que se describen en detalle son los siguientes:
1. Configure los ajustes de red con los siguientes pardmetros.

indice de parametros Nombre del parametro Ajuste de ejemplo Numero de parametro
1.2.2 Grid Type (Tipo red) [12] 380-440V /50 Hz 6
2. Configure el modo de funcionamiento con el siguiente parametro.
indice de parame- | Nombre del parametro Ajuste de ejemplo Numero de para-
tros metro
54.2 Operation Mode (Modo de funciona- [0] Speed Open Loop (Veloc. lazo 100
miento) abierto)
3. Configure los ajustes del lugar de control utilizando los siguientes parametros.
indice de Nombre del parametro Ajuste de ejemplo Numero de
parametros parametro
5.5.1.1 Control Site (Puesto de control) [0] Digital and Ctrl. (Digital y céd.) ctrl 801
55.1.2 Control Source (Fuente de control) [1] FC Port (Puerto FC) 802
5.5.3.5 Reference Function (Funcidn de referencia) | [0] Sum (Suma) 304
553.6 Reference Site (Origen de referencia) [0] Linked to Loc/Rem (Vinculado a loc./rem.) | 313
5537 Reference 1 Source (Fuente de referencia 1) | [1] Analog Input 33 (Entrada analdgica 33) 315
5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) | [2] Analog Input 34 (Entrada analdgica 34) 316
5539 Reference 3 Source (Fuente de referencia 3) | [11] Local Bus Reference (Referencia bus local) | 317
5.5.2.1 Coasting Select (Seleccidn inercia) [3] Logic OR («O» légico) 850
55.2.2 Quick Stop Select (Selecciéon parada rdpida) | [3] Logic OR («O» Idgico) 851
55.2.4 Start Select (Selec. arranque) [3] Logic OR («O» légico) 853
5.5.2.5 Reversing Select (Selec. cambio de sentido) | [3] Logic OR («O» Idgico) 854
9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13) [8] Start (Arranque) 510
94.1.3 T14 Digital Input (Entrada digital T14) [10] Reversing (Cambio de sentido) 511
94.1.4 T15 Digital Input (Entrada digital T15) [1] Reset (Reinicio) 512
9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17) [14] Jog (Velocidad fija) 513

5.3 Ajuste del convertidor de frecuencia mediante Quick Access (Acceso rapido) a través del panel

de control

Los siguientes pasos muestran la configuracion de acceso rapido.

Procedimiento

1. Encienda el convertidor.

2. Pulse el botén Home/Menu (Inicio/Menu) del panel de control para acceder a la estructura de menus.

3. Seleccione QACC e introduzca g1 Motor Data (g1 Datos motor) para seleccionar primero el tipo de motor con P4.2.1.1 Mo-
tor Type (Tipo de motor).
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Ajuste el valor de los pardmetros de datos del motor, secuencialmente, basandose en el tipo de motor seleccionado.
5. Ejecute la adaptacién automatica del motor (AMA), si fuera necesario. Consulte 5.4.1 Adaptacion automatica del motor

(AMA).

6. Seleccione el tipo de aplicacion en g2 Application Selection (g2 Seleccién aplicacién) y los terminales de E/S del cableado
correspondientes. Para obtener mas informacién, consulte el 5.5 Seleccion aplicacion.

7. Acceda a g3 Motor Control (g3 Control motor) para configurar las limitaciones de referencias, las limitaciones de salidas y
el tiempo de rampa.

8. Pulse REM/LOC para poner el convertidor en funcionamiento remoto.
9. Para arrancar el convertidor mediante terminales de E/S.

5.4 Configuracién del motor
En este ejemplo de ajuste se describe la configuracion del motor.

Los parametros especificados en la configuracion del motor no se pueden ajustar con el motor en marcha.

El ajuste de configuracién contiene el indice del menu, el nombre del pardmetro, el ajuste de pardmetro y el nimero de pardmetro.
El nimero de parametro es una referencia de identificacidén Unica del pardmetro. Para obtener una descripcion detallada de un par-
ametro, consulte 7 Descripciones de parametros.

Ajuste del motor asincrono
1. Para configurar un motor asincrono, ajuste los siguientes pardmetros:

indice de Nombre del parametro Ajuste recomendado Numero de
parametros parametro
4.2.2.1 Nominal Power (Potencia nominal) Como se muestra en la placa de caracteristicas. | 120
4222 Nominal Voltage (Tensién nominal) Como se muestra en la placa de caracteristicas. | 122
4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal) | Como se muestra en la placa de caracteristicas. | 123
4223 Nominal Current (Intensidad nominal) Como se muestra en la placa de caracteristicas. | 124
4.2.2.5 Nominal Speed (Velocidad nominal) Como se muestra en la placa de caracteristicas. | 125

2. Ajuste los siguientes pardmetros para un rendimiento éptimo en modo VVC+, se necesitaran datos adicionales del motor a
fin de ajustar los siguientes parametros.

indice de Nombre del parametro Ajuste recomendado Numero
parametros de para-
metro
4.2.3.1 Stator Resistance (Rs) (Resistencia estator Como se muestra en la hoja de datos del mo- | 130
(Rs)) tor.
4.2.3.2 Rotor Resistance (Rr) (Resistencia rotor (Rr)) | Como se muestra en la hoja de datos del mo- | 131
tor.
4.2.3.4 Stator Leakage Reactance X1 (Reactancia Como se muestra en la hoja de datos del mo- | 133
fuga estdtor X1) tor.
4.2.3.6 Main Reactance Xh (Reactancia princ. Xh) Como se muestra en la hoja de datos del mo- | 135
tor.
VVC+ es el modo de control més fiable. En la mayor parte de las situaciones, proporciona un rendimiento éptimo sin
ajustes adicionales. Ejecute un AMA completo para obtener unos mejores resultados. Consulte 5.4.1 Adaptacion automa-
tica del motor (AMA).
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Ajuste Motor PM en VVC+
Requisitos previos:

« 1.Para activar el funcionamiento del motor PM, ajuste el pardmetro P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor) con las siguientes op-
ciones:

- [1] PM, Non-salient SPM (PM, SPM no saliente) o [3] PM, Salient IPM (PM, IPM saliente)
«  2.Seleccione [0] Speed Open Loop (Veloc. lazo abierto) en P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funcionamiento).

1. Ajuste los siguientes parametros utilizando la placa de caracteristicas del motor y la hoja de datos del motor.

indice | Nombre del Ajuste recomendado Nu-
de par- | parametro mero
ame- de
tros para-
metro
4.2.23 | Nominal Cur- Como se muestra en la hoja de datos del motor. 124
rent (Intensidad
nominal)
4237 Motor Cont. (Par | Como se muestra en la hoja de datos del motor. 126
nominal cont.
motor)
4.2.2.5 | Nominal Speed | Como se muestra en la hoja de datos del motor. 125
(Velocidad nom-
inal)
4.2.1.2 | Number of Poles | Como se muestra en la hoja de datos del motor. 139
(Numero de po-
los)
423.1 Stator Resist- Introduzca resistencia de bobinado del estator (Rs) de linea a comun. Si solo dis- | 130
ance (Rs) (Resis- | pone de datos linea a linea, divida el valor linea a linea entre dos para lograr el
tencia estator valor de linea a comun (punto de inicio). Asimismo, existe la posibilidad de
(Rs)) medir el valor con un ohmimetro, que también tiene en cuenta la resistencia del

cable. Divida el valor medido entre dos e introduzca el resultado.

4.24.3 | d-axis Induc- Introduzca la inductancia directa al eje del motor PM de linea a comun. Si solo 137
tance (Ld) (In- dispone de datos linea a linea, divida el valor linea a linea entre dos para lograr
ductanciaejed | el valor de linea a comun (punto de inicio). Asimismo, es posible medir el valor
(Ld)) con un medidor de inductancia, que también tiene en cuenta la inductancia del

cable. Divida el valor medido entre dos e introduzca el resultado.

4.24.1 | Back EMF (Fuer- | |ntroduzca la fuerza contraelectromotriz linea a linea del motor PM a una veloci- | 140
za contraelec- dad mecanica de 1000 RPM (valor RMS). La fuerza contraelectromotriz es la ten-
tromotriz) sion que genera un motor PM cuando no se le conecta un convertidor de fre-
cuenciay el eje se gira desde el exterior. La fuerza contraelectromotriz normal-
mente se especifica para la velocidad nominal del motor o con la medicién de
1000 RPM entre dos lineas. Si no dispone del valor para una velocidad del motor
de 1000 RPM, calcule el valor correcto del siguiente modo: Por ejemplo, si la
fuerza contraelectromotriz a 1800 RPM es de 320V, la fuerza contraelectromo-
triza 1000 RPM sera:

Fuerza contraelectromotriz=(tensién / RPM)x1000=(320/1800)x1000=178.

VVC+ es el modo de control mas fiable. En la mayor parte de las situaciones, proporciona un rendimiento éptimo sin
ajustes adicionales. Ejecute un AMA completo para obtener unos mejores resultados. Consulte 5.4.1 Adaptacion automa-
tica del motor (AMA).

2. Para comprobar el funcionamiento del motor, arranque el motor a velocidad baja (de 100 a 200 RPM). Si el motor no gira,
compruebe la instalacién, la configuracion general de los pardmetros y los datos del motor.
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3. Realice la operacién de estacionamiento ajustando P 5.6.14 Sync. Motor Parking Current % (Sinc. intensidad de estac. motor
%)y P 5.6.13 Sync. Motor Parking Time (Sinc. tiempo estac. motor). Los valores de los ajustes de fabrica pueden ajustarse e
incrementarse para aplicaciones con alta inercia.
Arranque el motor a velocidad nominal. Si la aplicacién no funciona bien, compruebe los ajustes PM de VVC+. La tabla si-
guiente muestra recomendaciones para diferentes aplicaciones.

Tabla 12: Recomendaciones en diferentes aplicaciones

Application (Aplicacion) Ajustes

Aplicaciones de baja inercia
Icarga/Imotor <5

ja veloc.).

- Aumente el valor de P 4.4.4.10 Voltage filter time const. (Const. de tiempo del filtro
de tension) en un factor 5-10.

- Reduzca el valor de P 4.4.4.7 Damping Gain (Ganancia de amortiguacion).

- Reduzca el valor (<100 %) de P 4.4.4.14 Min. Current at Low Speed (Intens. min. a ba-

Aplicaciones de inercia media
50>Icarga/Imotor >5

Conserve los valores calculados.

Aplicaciones de inercia alta
Icarga/Imotor >50

Aumente los valores de P 4.4.4.7 Damping Gain (Ganancia de amortiguacién), P 4.4.4.9
Low Speed Filter Time Const. (Const. tiempo filtro a baja velocidad) y P 4.4.4.8 High Speed
Filter Time Const (Const. tiempo filtro a alta velocidad).

Carga alta a baja velocidad
<30 % (velocidad nominal)

Aumente el valor de P 4.4.4.10 Voltage Filter Time const. (Const. de tiempo del filtro de
tensién). Aumente el valor de P 4.4.4.14 Min. Current at Low Speed (Intens. min. a baja
velocidad) (>100 % durante un tiempo prolongado puede sobrecalentar el motor).

Si el motor arranca con una oscilacién a una velocidad concreta, aumente el valor de P 4.4.4.7 Damping Gain (Ganancia de
amortiguacion). Aumente el valor en intervalos pequenos. El par de arranque puede ajustarse en P 4.4.4.14 Min. Current at
Low Speed (Intens. min. a baja velocidad). 100 % proporciona un par nominal como par de arranque.

Configuracion de control de velocidad con E/S utilizando el valor predeterminado

1. Vaya al grupo de pardmetros 5 y especifique lo siguiente:

indice de | Nombre del parametro Ajustes recomendados Numero
parame- de para-
tros metro
543 Motor Control Principle (Principio Utilice el valor predeterminado: [1] WWC+ (VVC+). En la 101
control motor) mayor parte de las situaciones, seleccionar VVC+ pro-
porciona un rendimiento éptimo sin ajustes adicio-
nales.
54.2 Operation Mode (Modo de funcio- Utilice el valor predeterminado: [0] Speed Open Loop 100
namiento) (Veloc. lazo abierto)
94.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital Utilice el valor predeterminado: [8] Start (Arranque) 510
T13)
9.4.1.3 T14 Digital Input (Entrada digital Utilice el valor predeterminado: [10] Reversing (Cambio | 511
T14) de sentido)
94.1.4 T15 Digital Input (Entrada digital Utilice el valor predeterminado: [1] Reset (Reinicio) 512
T15)
9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital Utilice el valor predeterminado: [14] Jog (Velocidad fija) | 513
T17)
5.5.3.7 Reference 1 Source (Fuente de refer- | [1] Analog Input 33 (Entrada analdgica 33) 315
encia 1)
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indice de | Nombre del parametro Ajustes recomendados Numero
parame- de para-
tros metro
9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégica | Utilice el valor predeterminado: [100] Output Frequency | 691
T31) (Frecuencia de salida)

9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcion) Utilice el valor predeterminado: [9] Fault (Fallo) 540

5533 Reference Maximum (Referencia Utilice el valor predeterminado: 50 303
maxima)

5534 Reference Minimum (Referencia Utilice el valor predeterminado: 0 302
minima)

55.4.2 Ramp 1 Accel. Time (Tiempo rampa | Ajuste el valor de acuerdo con la aplicacién real. 341
acel. 1)

5.5.4.3 Ramp 1. Decel. Time (Tiempo rampa | Ajuste el valor de acuerdo con la aplicacion real. 342
decel. 1)

5.4.1 Adaptacién automatica del motor (AMA)

+ Mediante la ejecucién del AMA en modo VVC+, el convertidor de frecuencia crea un modelo matematico del motor para optimi-
zar la compatibilidad entre el convertidor de frecuencia y el motor, y mejora asi el rendimiento del control del motor.

« Algunos motores pueden no ser capaces de ejecutar la version completa de la prueba. En ese caso, seleccione [2] Enable Re-
duced AMA (Act. AMA reducido) en el pardmetro P 4.2.1.3 AMA Mode (Modo AMA).

«  EIAMA se completa en 5 minutos. Ejecute este procedimiento en un motor frio para obtener los mejores resultados.

Procedimiento

1.
2,

Ajuste los datos del motor de acuerdo con la placa de caracteristicas del mismo.

Si es necesario, ajuste la longitud del cable del motor en el pardmetro P 4.2.1.4 Motor Cable Length (Longitud del cable del
motor).

Ajuste [1] Enable Complete AMA (Act. AMA completo) o [2] Enable Reduced AMA (Act. AMA reducido) para el pardmetro
P 4.2.1.3 AMA Mode (Modo AMA), y la pantalla principal mostrara To start AMA (Para iniciar AMA).

Pulse la tecla Start ; la prueba se ejecutara automaticamente y la pantalla principal indicara cuando ha finalizado.
Una vez finalizado el AMA, pulse cualquier tecla para salir y volver al modo de funcionamiento normal.

-n- - i T oo -or . @
HHHS NN EOR =
m @ ®

llustracion 34: Indicaciones de estado de AMA
1 Para iniciar AMA 3 AMA completado

2 AMA funcionando

5.5 Seleccion aplicaciéon

La funcién de selecciéon de aplicacion puede utilizarse para ajustar con rapidez el convertidor de frecuencia para algunos de los
ajustes de aplicacion mas comunes. Es posible ajustar la seleccién de aplicacién con Quick Access (Acceso rapido) o utilizando P 5.4.1
Application Selection (Seleccién de aplicacion) directamente.

Todos los valores de parametros predeterminados preconfigurados para cada seleccion de aplicacion se aplican a una configura-
cién de control especifica. La selecciéon de aplicacion solo se aplica cuando el convertidor de frecuencia esta en modo remoto.
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Al seleccionar una aplicacion, se ajustan automaticamente los parametros relevantes. Es posible la configuracion especifica del

cliente de todos los pardmetros en funcién de los requisitos especificos.

Antes de ajustar una seleccién de aplicacidn, se recomienda inicializar el convertidor mediante el pardmetro P 6.6.8 Operation

Mode (Modo de funcionamiento) o reinicio con dos dedos.

El convertidor de frecuencia iC2-Micro cuenta con cinco modos estandar que cuentan con pardmetros preconfigurados y se ajustan
automaticamente. La tabla siguiente contiene un resumen de los diferentes modos de funcionamiento y las aplicaciones adecua-

das.

Tabla 13: Modos estandar y aplicaciéon adecuada

Modo de seleccion
de aplicacion

Aplicacién adecuada

Modo de control de
velocidad

Modo predeterminado en la funcién de seleccién de aplicacién del convertidor de frecuencia iC2-Micro.
Se utiliza en aplicaciones de control de velocidad habituales para funcionar a una velocidad estable; el
convertidor de frecuencia se controla mediante una entrada analdgica como sefal de referencia.

Modo de control de
proceso

Este tipo de funcionamiento es adecuado para aplicaciones que requieren supervision y ajuste de, por
ejemplo, la temperatura, la presioén, la velocidad, etc., que deben mantenerse en el nivel deseado uti-
lizando la realimentacion del sensor.

Modo de control de
varias velocidades

Este tipo de funcionamiento es adecuado para aplicaciones con cuatro velocidades diferentes mediante
el uso de dos entradas digitales. Utilizando una entrada digital mas, es posible contar con ocho veloci-
dades.

Modo de control de 3
cables

Este tipo de funcionamiento es adecuado para aplicaciones de control de velocidad en las que el arran-
que o la parada se controlan mediante dos botones pulsadores.

Modo de control de
par

Adecuado para aplicaciones de control de par que requieren control del motor mediante par.
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5.5.1 Configuracion del modo de control de velocidad
En este apartado se describe la configuracion bésica del control de velocidad.

«  Elmodo de control de velocidad es la seleccion predeterminada de la aplicacion para el convertidor de frecuencia iC2-Micro.

+  Con el ajuste predeterminado de los parametros y la conexién de control, un convertidor controlado por E/S puede arrancarse
de forma rapida con velocidad de lazo abierto.

«  Estaseleccién de la aplicacion se utiliza habitualmente para bombas, ventiladores, extrusoras, transportadores, etc.

llustracién 35: Conexiones predeterminadas

o
12 24V S
=Y
8
— 13 DI Arranque (1) / Parada (0) ¢
— 14 DI2 Retroceso (1) / Avance (0)
— 15 DIO Reinicio
— 17 DI3 Velocidad fija
18 Dl4
20 GND_' )
(conexion a tierra)
’E 31 AO1 Frecuencia de salida
1kQ ]
—— . 32 Vv
33 Al Velocidad de referencia 1
34 A2
35 GND_' )
(conexion a tierra)

RELE

Procedimiento
1. Ajuste P 5.4.1 Application Selection (Seleccion de aplicacién) en [20] Speed Control Mode (Modo de control de velocidad).

Cuando se selecciona [20] Speed Control Mode (Modo de control de velocidad), los siguientes parametros se ajustan auto-
maticamente a los valores mostrados en la tabla.
Tabla 14: Ajustes predeterminados
Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
Operation Mode 5.4.2 Operation Mode (Modo de funciona- [0] Speed Open Loop (Veloc. 100
(Modo de funciona- miento) lazo abierto)
miento)
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13) | [8] Start (Arranque) 510
DI2-T14 9.4.1.3 T14 Digital Input (Entrada digital T14) | [10] Reversing (Cambio de senti- | 511
do)
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Digital Input (Entrada digital T15) | [1] Reset (Reinicio) 512
DI3-T17 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17) | [14] Jog (Velocidad fija) 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital T18) | [0] No Operation (Sin funcién) 515
Al1-T33 9.5.2.1 T33 mode (Modo T33) [1] Voltage Mode (Modo de ten- | 619
sién)
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Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
9.5.2.2 T33 High Voltage (Tension alta T33) 10V 611
9.5.2.3 T33 Low Voltage (Tensién baja T33) 0,07V 610
9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor bajo | 50 615

ref./realim. T18)
9527 T33 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo | O 614
ref./realim. T33)

AO1-T42 9.5.1.1 T31 Mode (Modo T31) [0] 0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégica | *[100] Output Frequency (Fre- | 691

T31) cuencia de salida)
Relé 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcién) [9] Fault (Fallo) 540
Referencia externa 5535 Reference Function (Funcién de refer- [0] Sum (Suma) 304
encia)
5.5.3.7 Reference 1 Source (Fuente de referen- | [1] Analog Input 33 (Entrada 315
cial) analdgica 33)
5538 Reference 2 Source (Fuente de referen- | [2] Analog Input 34 (Entrada 316
cia 2) analdgica 34)
5.53.9 Reference 3 Source (Fuente de referen- | [11] Local Bus Reference (Ref- 317
cia 3) erencia bus local)

Jog (Velocidad fija) 5.9.2 Jog Reference (Ref. veloc. fija) *5,0 311
5.9.1 Jog Ramp Time (Tiempo rampa veloc. | *3's 380

fija)

Limites de referen- 5533 Reference Maximum (Referencia mdxi- | 50. Si se selecciona [1] North 303

cia ma) America (Norteamérica) para P

1.2.1 Regional Settings (Ajustes
regionales), el valor predeter-
minado es 60.
5534 Reference Minimum (Referencia mini- | 0 302
ma)
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5.5.2 Configuracion del modo de control de procesos

El modo de control de proceso es adecuado para aplicaciones que requieren de la supervision y adaptacién de un proceso para
obtener la salida deseada. Con el control de procesos, el convertidor de frecuencia se utiliza ampliamente para permitir un manteni-
miento de calidad, mejorar el rendimiento, aumentar la eficiencia y reducir los costes.

En los requisitos de la aplicacién y del sistema, asegurese de ajustar los pardmetros P 5.5.3.2 Reference/Feedback Unit (Unidad de
referencia/realimentacion), P 5.5.3.3 Reference Max (Referencia max.), P 5.5.3.4 Reference Minimum (Referencia min.), P 9.5.2.6 T33
High Ref./Feedb. Value (Valor alto ref./realim T33), P 9.5.2.7 T33 Low, Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T33), P 9.5.3.6 T34 High
Ref./Feedb. Value (Valor alto ref./realim. T34) y P 9.5.3.7 T34 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T34) de forma adecuada. El
operador debe configurar estos pardmetros de acuerdo con los requisitos de la aplicacién.

llustracion 36: Conexiones predeterminadas para el control de procesos

=4
12 24V 5
2
— 13 DI Arranque (1) / ?
— Parada (0)
14 DI2
— 15 DIO Reinicio
— 17 DI3 Velocidad fija
— (Modo Velocidad)
18 Dl4
20 GND.. )
(conexion a tierra)
’—?.i 31 AO1 Frecuencia de salida
1kQ
—t 32 v
33 Al Referencia proceso 1
( ) -1 34 Al2 Realimentacién
— de proceso
35 GND
(conexion a tierra)

RELE

Procedimiento
1. Ajuste P5.4.1 Application Selection (Seleccién de aplicacién) en [21] Process Control Mode (Modo de control de proceso).

Cuando se selecciona [21] Process Control Mode (Modo de control de proceso), los siguientes parametros se ajustan auto-
maticamente a los valores mostrados en la tabla.
Tabla 15: Ajustes predeterminados del modo de control de proceso
Categoria indice de Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
Operation Mode 54.2 Operation Mode (Modo de funciona- [3] Process Close Loop (Lazo 100
(Modo de funcio- miento) cerrado de proceso)
namiento)
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13) [8] Start (Arranque) 510
DI2-T14 9.4.13 T14 Digital Input (Entrada digital T14) [0] No operation (Sin funcién) | 511
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Digital Input (Entrada digital T15) [1] Reset (Reinicio) 512
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Categoria indice de Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro

DI3-T17 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17) [14] Jog (Velocidad fija) 513

DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital T18) [0] No Operation (Sin funcién) | 515

Al1-T33 9.5.2.1 T33 mode (Modo T33) [1] Voltage Mode (Modo de 619

tension)
9.5.2.2 T33 High Voltage (Tensién alta T33) 0V 611
9.5.23 T33 Low Voltage (Tension baja T33) 0,07V 610
9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor alto 50 615
ref./realim. T33)
9.5.2.7 T33 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo 0 614
ref./realim. T33)
Al2-T34 9.5.3.1 T34 mode (Modo T34) [0] Current Mode (Modo de in- | 629
tensidad)
9.534 T34 High Current (Intensidad alta T34) 20,00 mA 623
9.53.5 T34 Low Current (Intensidad baja T34) 4,00 mA 622
9.5.3.6 T34 High Ref./Feedb. Value (Valor alto 50. Si se selecciona [1] North | 625
ref./realim. T34) America (Norteamérica) para
P 1.2.1 Regional Settings
(Ajustes regionales), el valor
predeterminado es 60.
9.53.7 T34 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo 0 624
ref./realim. T34)

AO1-T42 9.5.1.1 T31 Mode (Modo T31) [0] 0-20 mA 690

9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégica [100] Output Frequency (Fre- | 691
T31) cuencia de salida)
Relé 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcién) [9] Fault (Fallo) 540
PID 5.12.4.1 Feedback 1 Resource (Recurso realim. 1) | [2] Analog Input 34 (Entrada 720
analdgica 34)
5.12.5.7 PID Normal / Inverse Control (Ctrl. nor- [0] Normal (Normal) 730
mal/inverso de PID)

Jog (Velocidad fija) | 5.9.2 Jog Reference (Ref. veloc. fija) 50 311
5.9.1 Jog Ramp Time (Tiempo rampa veloc. fi- | 3s 380

ja)

Referencia externa | 5.5.3.5 Reference Function (Funcién de referen- | [0] Sum (Suma) 304

cia)
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Categoria indice de Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero

parame- de para-
tros metro
55.3.7 Reference 1 Source (Fuente de referencia | [1] Analog Input 33 (Entrada 315

1) analdgica 33)
5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia | [0] Function (Funcién) 316

2)
55.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referencia | [0] Function (Funcion) 317

3)

5.5.3 Configuracién del modo de control de varias velocidades

El modo de control de varias velocidades permite utilizar dos entradas digitales para cuatro velocidades diferentes. Utilizando una
entrada digital mas, es posible contar con ocho velocidades.

llustracién 37: Conexiones predeterminadas

°

12 24V g
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J — 13 DI Arranque (1) / Parada (0) ©
J — 14 DI2 Retroceso (1) / Avance (0)

I 15 DIO Reinicio
I 17 DI3 Ref. interna bit 0

L] 18 DI4 Ref. interna bit 1

20 GND )
(conexion a tierra)
E 31 AO1 Frecuencia de salida
32 v
33 Al
34 AI2
GND

(conexion a tierra)

RELE

Procedimiento

1. Ajuste P5.4.1 Application Selection (Seleccién de aplicacién) en [22] Multi-Speed Control Mode (Modo de control de varias
velocidades).

Cuando se selecciona [22] Multi-Speed Control Mode (Modo de control de varias velocidades), los siguientes pardmetros se
ajustan automaticamente a los valores mostrados en la tabla.

Tabla 16: Ajustes predeterminados

Categoria indice de Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro

Modo de funciona- | 5.4.2 Operation Mode (Modo de funcio- [0] Speed Open Loop (Veloc. lazo 100

miento namiento) abierto)

DI1-T13 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital [8] Start (Arranque) 510

T13)
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Categoria indice de Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
DI2-T14 9.4.13 T14 Digital Input (Entrada digital [10] Reversing (Cambio de sentido) | 511
T14)

DI/O-T15 92.4.1.4 T15 Digital Input (Entrada digital [1] Reset (Reinicio) 512
T15)

DI3-T17 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital [16] Preset Ref. Bit 0 (Ref. interna 513
T17) bit 0)

DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital [17] Preset Ref. Bit 1 (Ref. interna 515
T18) bit 1)

AO1-T42 9.5.1.1 T31 Mode (Modo T31) [0] 0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégi- | [100] Output Frequency (Frecuen- | 691

caT3]) cia de salida)

Relé 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcion) [9] Fault (Fallo) 540

Referencia externa | 5.5.3.7 Reference 1 Source (Fuente de refer- | [0] No Function (Sin funcién) 315

encia 1)
5538 Reference 2 Source (Fuente de refer- | [0] No Function (Sin funcién) 316
encia 2)
5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de refer- | [0] No Function (Sin funcién) 317
encia 3)
Ref. interna 5.5.3.10 Referencia interna Nota: Ajuste como parametro ti- | 310
po matriz Tabla 17.

Jog (Velocidad fija) | 5.9.2 Jog Reference (Ref. veloc. fija) 5,0 311
5.9.1 Jog Ramp Time (Tiempo rampave- | 3s 380

loc. fija)

Limites de referen- | 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia 50. Si se selecciona [1] North 303

cia madxima) America (Norteamérica) para P

1.2.1 Regional Settings (Ajustes re-
gionales), el valor predetermina-
do es 60.
5534 Reference Minimum (Referencia 0 302
minima)
Tabla 17: Parametro P 5.5.3.10 Preset Reference Setting (Ajuste de referencia interna) (tipo matriz)

Referencia DI4 (Terminal 18) DI3 (Terminal 17)

[17] Preset Ref Bit [1] (Bit ref. interna [1]) [16] Preset Ref Bit [0] (Ref. interna bit [0])

Referencia interna 0 0 0

Referencia interna 1 0 1

Referencia interna 2 1 0

Referencia interna 3 1 1
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5.5.4 Configuracion del modo de control de cable
El modo de control de 3 cables del convertidor de frecuencia permite imitar el circuito de control del contactor habitual para con-

trolar el motor. Esto es posible utilizando dos botones momentaneos para controlar el arranque del motor y la parada del motor. La
inversién se controla mediante una entrada digital.

llustracion 38: Conexiones predeterminadas

12 24V

i

DI
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I 15 DIO
. 17 DI3

;

RELE

Procedimiento

L otw 118 DI4
20 GND

1kQ [
— - 32 10V
L 33 Al
34 A2
35 GND

Arranque (impulso { )

e30bj843.10

Retroceso (1) / Avance (0)

Reinicio

Velocidad fija

Parada (impulso { )

(conexion a tierra)

Frecuencia de salida

Velocidad de referencia 1

(conexidn a tierra)

1. Ajuste P5.4.1 Application Selection (Seleccién de aplicacién) en [23] 3-Wire Control Mode (Modo de control de 3 cables).

Tabla 18: Ajustes predeterminados

Cuando se selecciona [23] 3-Wire Control Mode (Modo de control de 3 cables), los siguientes pardmetros se ajustan auto-
maticamente a los valores mostrados en la tabla.

Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro

Modo de funciona- | 5.4.2 Operation Mode (Modo de funciona- [0] Speed Open Loop (Veloc. 100

miento miento) lazo abierto)

DI1-T13 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13) [9] Latched start (Arranque por | 510

pulsos)

DI2-T14 9.4.13 T14 Digital Input (Entrada digital T14) [10] Reversing (Cambio de sen- | 511

tido)

DI/O-T15 94.1.4 T15 Digital Input (Entrada digital T15) [1] Reset (Reinicio) 512

DI3-T17 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17) [14] Jog (Velocidad fija) 513

DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital T18) [6] Stop inverse (Parada inver- | 515

sa)
Al1-T33 9.5.2.1 T33 Mode (Modo T33) [1] Voltage Mode (Modo de ten- | 619
sién)
9.5.2.2 T33 High Voltage (Tensién alta T33) v 611
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Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
9523 T33 Low Voltage (Tension baja T33) 007V 610
9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor alto 50 615

ref./realim. T33)
9.5.2.7 T33 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo 0 614
ref./realim. T33)

AO1-T42 9.5.1.1 731 Mode (Modo T31) [0] 0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégica [100] Output Frequency (Fre- 691

T31) cuencia de salida)
Relé 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcién) [9] Fault (Fallo) 540
Referencia externa 5.53.5 Reference Function (Funcidn de referen- | [0] Sum (Suma) 304
cia)
5,537 Reference 1 Source (Fuente de referen- [1] Analog Input 33 (Entrada 315
cial) analdgica 33)
5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referen- [0] No Function (Sin funcién) 316
cia2)
5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referen- [0] No Function (Sin funcién) 317
cia 3)

Jog (Velocidad fija) | 5.9.2 Jog Reference (Ref. veloc. fija) 5,0 31
5.9.1 Jog Ramp Time (Tiempo rampa veloc. 3s 380

fija)

Limites de referen- | 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia mdxi- 50. Si se selecciona [1] North 303

cia ma) America (Norteamérica) para P

1.2.1 Regional Settings (Ajustes
regionales), el valor predeter-
minado es 60.
5534 Reference Minimum (Referencia mini- 0 302
may)
D11 BorQ::?cqeiedente ﬂComando ignorado ﬂ Bor:;r:?fel::iente E
Arranque ‘ | Paraja %
D14 ‘ H ‘ +des?§r:d2nte %
Parada | | | |
| Cambio sentido Cambip sentido
DI2 ) ’—t\‘ : ’_‘—P—\
Cambio sentido : : : : : :
Sal. frec. ma’xﬁ» - = —‘( - = = : : : : :
Salida de : ‘ . /\‘> ! !
frecuencia 0 Hz ! !
-Sal. frec. max. —77\77777774‘,,,,&/ : :’\‘I/
llustracién 39: Ejemplo
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5.5.5 Configuracion del modo de control de par

En el modo de control de par, el ajuste de pardmetros preconfigurado requiere controlar el motor mediante par. El par del motor se
corresponde con una referencia de par ofrecida por la entrada analégica al convertidor de frecuencia. La entrada analdgica 1 se
utiliza como referencia de par; la entrada analégica 2 se utiliza como fuente de limitacién de la velocidad méxima para el control de
par.

Tenga en cuenta lo siguiente:

«  Elmodo de control de par solo se admite en el control VVC+ y solamente para [0] Asynchronous Induction Motor, IM (Motor de
induccién asincrono, IM) seleccionado en el control P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor).

«  Elvalor de referencia de para P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima) se calcula automaticamente tomando como
base los datos del motor introducidos por el usuario de acuerdo con la placa de caracteristicas del motor.

« P9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor alto ref./realim. T33) debe ser ajustado por el operador en funcién de los requisitos de
la aplicacién. Normalmente, el valor de P 9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor alto ref./realim. T33) es igual al valor de P 5.5.3.3
Reference Maximum (Referencia maxima).

+ Siel funcionamiento no requiere un limite de velocidad en el control de par, ajuste P 5.10.3 Speed Limit Mode Torque Ctrl. (Con-
trol de par en modo de limite de velocidad) como [0] No Function (Sin funcién).

=4
12 24V 3
D
]
— 13 DI Arranque [1]/ ?
— Parada [0]
14 DI2
— 15 DIO Reinicio
— 17 DI3 Velocidad fija
T (Modo Velocidad)
18 DI4
GND
20 (conexion a tierra)
- 31 AO1 Frecuencia de salida
1kQ
—— - 32 v
33 Al Referencia de par 1
—@»f 34 Al2 Limitacion de velocidad
35 GND
(conexidn a tierra)

llustracién 40: Conexiones predeterminadas

Procedimiento
1. Ajuste P5.4.1 Application Selection (Seleccién de aplicacién) como [24] Torque Control Mode (Modo de control de par).

Cuando se selecciona [24] Torque Control Mode (Modo de control de par), los siguientes pardmetros se ajustan automati-
camente a los valores mostrados en la tabla.
Tabla 19: Ajustes predeterminados
Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
Modo de funcio- 542 Operation Mode (Modo de funciona- [4] Torque Open Loop (Lazo 100
namiento miento) abierto de par)
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13) [8] Start (Arranque) 510
DI2-T14 9413 T14 Digital Input (Entrada digital T14) [0] No operation (Sin funcién) 511
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Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro

DI/O-T15 9.4.14 T15 Digital Input (Entrada digital T15) [1] Reset (Reinicio) 512

DI3-T17 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17) [14] Jog (Velocidad fija) 513

DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital T18) [0] No Operation (Sin funcién) 515

Al1-T33 9.5.2.1 T33 Mode (Modo T33) [1] Voltage Mode (Modo de ten- | 619

sién)
9.5.2.2 T33 High Voltage (Tensién alta T33) 0V 611
9.5.2.3 T33 Low Voltage (Tensién baja T33) 0,07V 610
9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor alto El valor debe ajustarse de for- | 615
ref./realim. T33) ma manual en funcién de los
requisitos de la aplicacion.
9.5.2.7 T33 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo 0 614
ref./realim. T33)
Al2-T34 9.5.3.1 Modo T34 (Modo T34) [0] Current Mode (Modo de in- 629
tensidad)
9.534 T34 High Current (Intensidad alta T34) 20,00 mA 623
9.535 T34 Low Current (Intensidad baja T34) 4,00 mA 622
9.5.3.6 T34 High Ref./Feedb. Value (Valor alto 50. Si se selecciona [1] North 625
ref./realim. T34) America (Norteamérica) para P
1.2.1 Regional Settings (Ajustes
regionales), el valor predeter-
minado es 60.
9.53.7 T34 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo 0 624
ref./realim. T34)

AO1-T42 9.5.1.1 T31 Mode (Modo T31) [0] 0-20 mA 690

9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégica [100] Output Frequency (Fre- 691
T31) cuencia de salida)
Relé 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcién) [9] Fault (Fallo) 540
Referencia externa | 5.5.3.5 Reference Function (Funcién de referen- | [0] Sum (Suma) 304
cia)
5537 Reference 1 Source (Fuente de referencia | [1] Analog Input 33 (Entrada an- | 315
1) alégica 33)
55.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia | [0] No Function (Sin funcién) 316
2)
5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referencia | [11] No Function (Sin funcién) 317
3)

Limite de veloci- 5.103 Speed Limit Mode Torque Ctrl. (Control [0] No Function (Sin funcién) 421

dad de par en modo de limite de velocidad)

Jog (Velocidad fija) | 5.9.2 Jog Reference (Ref. veloc. fija) 5,0 Hz 311
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Categoria indice de | Nombre del parametro Ajustes predeterminados Numero
parame- de para-
tros metro
5.9.1 Jog Ramp Time (Tiempo rampa veloc. fi- | 3's 380
ia)
Limites de referen- | 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia mdxi- El valor se calcula automética- | 303
cia ma) mente segun los datos del mo-
tor.
5534 Reference Minimum (Referencia mini- 0 302
ma)

5.6 Manejo de referencias

5.6.1 Referencia local/remota
Referencia local

La referencia local estd activa cuando el convertidor de frecuencia se acciona y se ajusta con los botones Arriba y Abajo del panel de
control.

Referencia remota
El sistema de manejo de referencias para el calculo de la referencia remota se muestra en la siguiente ilustracion.
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llustracién 41: Referencia remota

La referencia remota se calcula una vez en cada intervalo de exploracién y consta inicialmente de dos tipos de entradas de referen-

cia:

«  X(lareferencia externa): Una suma (consulte P 5.5.3.5 T34 Low Current (Intensidad baja T34)) de hasta cuatro referencias seleccio-
nadas, que comprenden cualquier combinacién (determinada por el ajuste de P 5.5.3.7 Reference 1 Source (Fuente de referencia
1), P 5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) y P 5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referencia 3)) de una referencia
interna fija (P 5.5.3.10 Preset Reference (Referencia interna)), referencias analdgicas variables, referencias de pulsos digitales varia-

bles y diferentes referencias de bus de campo en cualquier unidad que controle el convertidor ([Hz], [RPM], [Nm], y asi sucesiva-
mente).

« Y (lareferencia relativa): Una suma de 1 referencia interna fija (P 5.5.3.11 Preset Relative Reference (Referencia relativa interna)) y 1
referencia analdgica variable (P 5.5.3.12 Relative Scaling Reference Resource (Recurso de referencia relativa de escalado)) en [%].

Los dos tipos de entradas de referencia se combinan en la siguiente férmula:

Referencia remota = X+X*Y/100 %

Si no se utiliza la referencia relativa, ajuste P 5.5.3.12 Relative Scaling Reference Resource (Recurso de referencia relativa de escalado)
en [0] No function (Sin funcién) y P 5.5.3.11 Preset Relative Reference (Referencia relativa interna) al 0 %. Las entradas digitales del
convertidor pueden activar tanto la funcién de enganche arriba y abajo como la funcién mantener referencia.

5.6.2 Limites referencia

El intervalo de referencias, la referencia minima y la referencia maxima definen el intervalo permitido para la suma de todas las
referencias. Cuando es necesario, la suma de todas las referencias se bloquea. La relacion entre la referencia resultante (tras el blo-
queo) y la suma de todas las referencias se indica en la llustracion 42 y la llustracién 43.
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Intervalo de referencias = de minimo a maximo

e30bk091.10

Referencia resultante

Referencia maxima

Hacia delante

Referencia minima

Suma de todas

o las referencias
-Referencia minima

Cambio sentido

-Referencia méaxima

llustracion 42: El rango de referencia se ajustaa 0

Rango de referencia = de -maximo a +maximo
Referencia resultante

e30bh325.10

Referencia méxima

Suma de todas
las referencias

-Referencia méxima

llustracion 43: El rango de referencia se ajustaa 1
La referencia minima no puede ajustarse por debajo de 0, a menos que el Modo de configuracién esté ajustado como «Proceso». En

ese caso, las siguientes relaciones entre la referencia resultante (tras el bloqueo) y la suma de todas las referencias son las indicadas
en la llustracion 44.

Intervalo de referencias = de minimo a maximo

e30bh326.10

Referencia resultante

Referencia méxima

Suma de todas

Referencia minima las referencias

llustracion 44: Suma de todas las referencias cuando el Modo de configuracion se ajusta como «Proceso»

5.6.3 Escalado de referencias internas y referencias de bus
Las referencias internas se escalan segun estas reglas:

+ Cuando el P 5.5.3.1 Reference Range (Rango de referencia) se ajusta en [0] Min—-Max (Min.-Max.), el 0 % de la referencia es igual a
0 [unidad], donde la unidad puede ser cualquiera, por ejemplo RPM, m/s y bar. El 100 % de la referencia es igual al maximo
(valor absoluto de P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima), valor absoluto de P 5.5.3.4 Reference Minimum (Referencia
minima)).

+  Cuando P 5.5.3.3 Reference Range (Rango de referencia) se ajusta en [1] -Max—+Mayx, el 0 % de la referencia es igual a 0 [unidad], y
el 100 % de la referencia es igual a la referencia maxima.
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Las referencias de bus se escalan segun estas reglas:

« Cuando P 5.5.3.1 Reference Range (Rango de referencia) se ajusta en [0] Min—-Max (Min.-Max.), el 0 % de la referencia es igual a la
referencia minima y el 100 % de la referencia es igual a la referencia maxima.

« Cuando P 5.5.3.1 Reference Range (Rango de referencia) se ajusta en [1] -Max—+Max (Min.-Max.), el -100 % de la referencia es
igual a la referencia méaxima - y el 100 % es igual a la referencia maxima.

5.6.4 Escalado de referencias de pulsos y analégicas y realimentacion

Las referencias y la realimentacion se escalan de la misma manera a partir de entradas analdgicas y de pulsos. La Unica diferencia es
que una referencia superior o inferior a los puntos finales minimo y maximo especificados (P1y P2 en la siguiente ilustracién) se
bloquea, mientras que las realimentaciones superiores o inferiores a dichos puntos no se bloquean.

Salida de recursos

o
(Hz) =
Ny
o
Q
=}
@
4
Valor alto
deref/realim. 50 —— P2
Valor bajo P1
de ref./realim. -
Vi Entrada de recursos
- — | | |
, I I I W
0 1 8 10
Terminal X

alta

llustracién 45: Puntos finales minimo y maximo
Los puntos finales P1y P2 se definen en la siguiente tabla en funcién de la entrada que se utilice.

Tabla 20: Puntos finales P1y P2

minimo

Feedb. Value (Valor bajo
ref./realim. T33)

Feedb. Value (Valor bajo
ref./realim. T34)

Feedb. Value (Valor bajo
ref./realim. T34)

Input (Entrada) Modo de tensién Al 33 | Modo de tension Al 34 | Modo de intensidad Al Entrada de pulsos 18
34

P1 = (valor de entrada minimo, valor de referencia minimo)

Valor de referencia | P9.5.2.7 T33 Low Ref./ P 9.5.3.7 T34 Low Ref./ P 9.5.3.7 T34 Low Ref./ P9.4.44T18 Low Ref./

Feedb. Value (Valor bajo
ref./realim. T18)

Valor de entrada
minimo

P 9.5.2.3T733 Low Voltage
(Tension baja T33)

P 9.5.3.3 T34 Low Voltage
(Tension baja T34)

P 9.5.3.5 T34 Low Current
(Intensidad baja T34)

P9.4.4.2T18 Low Fre-
quency (Baja frecuencia
T18)

P2 = (valor de entrada maximo, valor de referencia maximo)

Valor de referencia
maximo

P 9.5.2.6 T33 High Ref./
Feedb. Value (Valor alto
ref./realim. T33)

P 9.5.3.6 T34 High Ref./
Feedb. Value (Valor alto
ref./realim. T34)

P 9.5.3.6 T34 High Ref./
Feedb. Value (Valor alto
ref./realim. T34)

P 9.4.4.3T18 High Ref./
Feedb. Value (Valor alto
ref./realim. T18)

Valor de entrada
maximo

P 9.5.2.2 T33 High Volt-
age (Tension alta T33)

P 9.5.3.2 T34 High Volt-
age (Tension alta T34)

P 9.5.3.4 T34 High Current
(Intensidad alta T34)

P 9.4.4.1T18 High Fre-
quency (Alta frecuencia
T18)

5.6.5 Banda muerta alrededor de cero

A veces, la referencia (y también la realimentacion, en raras ocasiones) debera tener una zona muerta alrededor de cero para ase-
gurar que la maquina se detenga cuando la referencia se aproxime a cero.

Para activar la zona muerta y ajustar su valor, haga lo siguiente:

«  Ajuste en cero el valor de referencia minimo (véase la tabla en Tabla 20 para el parametro relevante) o el valor de referencia
maxima a 0. En otras palabras, P1 o P2 deberdan estar en el eje X de la siguiente ilustracién.

«  Asegurese de que los dos puntos que definen la gréfica de escalado estén en el mismo cuadrante.

P1 o P2 definen el tamafio de la zona muerta, tal como se indica en la siguiente ilustracién.
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Cuadrante 2 Salida de recursos Cuadrante 1 2
[Hz] o “Sin unidad” I

3

/ B

2

Valor alto de ref./realim. 50 R P2 ¢

Valor bajo de ref./realim. 0

hacia delante

Entrada
| de recursos

-50--

Cuadrante 3

bajo

f mA
16 20 (mA)

Terminal X alto

cambio sentido

Cuadrante 4

llustracién 46: Tamaio de la zona muerta

Caso 1: referencia positiva con zona muerta, entrada digital para trigger inverso, parte |
La siguiente ilustracién muestra coémo se bloquea la entrada de referencia con limites situados entre el minimo y el méximo.

Parametros de referencia generales:

Rango de referencia: Min - Max
Referencia minima: 0 Hz (0,0 %)
Referencia méxima: 20 Hz (100,0 %)

Ref. externa
Absoluta
OHz 1V m

Al33

Referencia baja 0 Hz
Referencia alta 20 Hz
Tension baja 1V
Tensién alta 10V

Limitado a: -200 %- +200 %
(-40 Hz- +40 Hz)

Ambos sentidos

: Ref. externa
Rango:

0,0 % (0 Hz)

100,0 % (20 Hz)

Algoritmo
de referencia

20Hz 10V

Fuente ext. 1
Rango:

0,0% (0 Hz)
100,0 % (20 Hz)

La referencia se escala

o lareferencia méxima

que da una velocidad.

Entrada digital —

DI 14

Baja Sin cambio de sentido

Alta Cambio de sentido

llustracion 47: Bloqueo de la entrada de referencia con limites situados entre el minimo y el maximo

Caso 2: referencia positiva con zona muerta, entrada digital para trigger inverso, parte Il

Limita el valor de consigna
de la velocidad de acuerdo
con la velocidad méx./min.

segun la referenica min.

Referencia
Rango:
0,0 % (0 Hz)

100,0 % (20 Hz)

Escalar
avelocidad  ~_|

Valor de consigna
de velocidad
Rango:

-20 Hz

+20Hz

20

H

Limitado a:
0%-+100 %
(0Hz-+20Hz)

Banda muerta

r4
v
1 10

Parémetros generales del motor:
Direccion de la velocidad del motor:

Limite bajo de la velocidad del motor: 0 Hz
Limite alto de la velocidad del motor: 8 Hz

PID del motor

Rango:
—-8Hz
+8 Hz

Control
del motor

Motor

e30bk092.10

La siguiente ilustracién muestra como se bloquea la entrada de referencia con limites fuera del rango —-mdaximo a +maximo en los
limites inferior y superior de las entradas antes de afadirse a la referencia externa, asi como el modo en el que el algoritmo de
referencia bloquea la referencia externa entre -maximo y +maximo.
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Pardmetros de referencia generales:
Limitado a: -200 %- +200 %

Parametros generales del motor:

Direccién veloc. motor Ambos sentidos

Rango de referencia: -Max - Max
Referencia minima: No importa (-40 Hz- +40 Hz) Limite bajo de la velocidad del motor: 0 Hz
Referencia méxima: 20 Hz (100,0 %) Limite alto de la velocidad del motor: 10 Hz
AI33 7 -
Referencia baja 0 Hz ——@—* Ref. externa 1 AIgorltrT{o de Limitado a:
Referencia alta 20 Hz Rango: referencia -100 %- +100 %
Tension baja 1V 0,0 % (0 Hz)
Ref. externa Y . (-20 Hz- +20 Hz)
Absoluta Tensién alta 10V 150,0 % (30 Hz)
oHz1V IN Fuente ext. 1
30Hz10V . Referencia
Rango: Rango:
0,0% (0 Hz) La referencia se escala 0,0 % (0 Hz)
150,0 % (30 Hz) de acuerdo con la referencia 100,0 % (20 Hz)
maxima que da una velocidad.
30Hz
[ Escalara
velocidad 20Hz
Y
1 10
"
1 10
Valor de consigna
de velocidad
Rango: 20 Hz-
DI 14 -20 Hz
Baja Sin cambio de sentido +20Hz
Alta Cambio de sentido
Limita el valor de consigna
de la velocidad de acuerdo
con la velocidad max./min.
PID del motor
Rango:
EOI"UOI 10 Hz — Motor
el motor +10 Hz

e30bk093.10

llustracion 48: Bloqueo de la entrada de referencia con limites situados fuera del rango de -méaximo a +maximo
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6 Configuraciones de RS485

6.1 Instalacion y ajuste de RS485

La RS485 es una interfaz de bus de dos cables compatible con la topologia de red multipunto. Los nodos se pueden conectar como
bus o mediante cables de derivaciéon desde una linea de tronco comun. Se pueden conectar un total de 32 nodos a un Unico seg-
mento de red. Los repetidores dividen los segmentos de la red, consulte la siguiente ilustracion.

[ ] [ M.
’ Maestro ‘ ’ 1 ‘ ’ 2 ‘ ’ 3 ‘ [ j ’ 31 ‘ ’ Repetidor‘ 5
R+l R+
[repevar | [ ] [2] [] [ _] []

llustracion 49: Interfaz de bus R$485

Cada repetidor funciona como un nodo dentro del segmento en el que esta instalado. Cada nodo conectado en una red determi-
nada debe tener una direccién de nodo Unica en todos los segmentos.

Cada segmento debe terminarse en ambos extremos, utilizando bien el conmutador de terminacién (S801) de los convertidores, o
bien una red predispuesta de resistencias de terminacién. Utilice siempre cable de par trenzado y apantallado (STP) para el cablea-
do del bus y siga unas buenas précticas de instalacion.

Es importante disponer de una conexién a tierra de baja impedancia para el apantallamiento de cada nodo, incluso a frecuencias
altas. De este modo, conecte una gran superficie del apantallamiento a la toma de tierra, por ejemplo, mediante una abrazadera o
un prensacables conductor. En ocasiones, sera necesario utilizar cables ecualizadores de potencial para mantener el mismo poten-
cial de masa en toda la red, especialmente en instalaciones que incluyan cables largos.

Para evitar diferencias de impedancia, utilice el mismo tipo de cable en toda la red. Cuando conecte un motor al convertidor de
frecuencia, utilice siempre cable de motor apantallado.

Tabla 21: Especificaciones de los cables

Cable Par trenzado apantallado (STP)

Impedancia [Q] 120

Longitud del cable (m [ft]) Méximo 1200 (3937) (incluidos los ramales conectables).
Maximo 500 (1640) entre estaciones.

58 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838es-000201 / 130R1254



Convertidores de frecuencia iC2-Micro M

Guia de aplicacion Configuraciones de RS485

6.1.1 Conexion del convertidor a la red RS485
Procedimiento
1. Conecte los cables de sefial al terminal 68 (P+) y al terminal 69 (N-) en la placa de control principal del convertidor.

e30bb795.1C

llustracién 50: Conexion de red

2. Conecte el apantallamiento de cables a las abrazaderas.

AVISO

Para reducir el ruido entre los conductores, utilice cables de par trenzado apantallados.

6.1.2 Configuracion de hardware
Para terminar el bus RS485, utilice el interruptor terminador de la placa de control principal del convertidor.

Ollco 19

e30bv112.10

llustracion 51: Ajustes de fabrica del interruptor terminador

Tabla 22: Tabla de leyendas

Leyenda Descripcion
1 Conmutador de terminacién RS485 (ON = RS485 terminado, OFF = abierto)
2 Terminales R5485

Los ajustes de fabrica del interruptor estan en OFF (desactivados).

6.1.3 Ajuste de pardmetros para la comunicacion R5485

Tabla 23: Ajuste de los parametros de comunicacién RS485

Parametro Funcién
P 10.1.1 Protocolo Selecciona el protocolo de aplicacién que se ejecute para la interfaz RS485.
P 10.1.2 Direccion Ajusta la direccién del nodo.

El intervalo de direcciones depende del protocolo seleccionado en P 10.1.1 Protocolo.
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Parametro

Funcién

P 10.1.3 Velocidad en
baudios

Ajusta la velocidad en baudios.

La velocidad en baudios predeterminada depende del protocolo seleccionado en el P 10.1.1 Protoco-

lo.

P 10.1.4 Paridad / Bits
de parada

Ajusta la paridad y el nimero de bits de parada.

La seleccion predeterminada depende del protocolo seleccionado en el P 10.1.7 Protocolo.

P 10.1.6 Retardo re-
spuesta min.

Permite especificar un tiempo minimo de retardo entre la recepcion de una peticién y la transmision de
la respuesta. Esta funcién se utiliza para reducir el retardo de procesamiento del médem.

P 10.1.5 Retardo re-
spuesta madx.

Permite especificar un tiempo de retardo maximo entre la transmision de una peticion y la recepcion de
una respuesta.

6.1.4 Precauciones de compatibilidad electromagnética (EMC)
Danfoss recomienda adoptar las siguientes precauciones de compatibilidad electromagnética (CEM) para que la red RS485 funcione

sin interferencias.

AVISO

Cumpla las disposiciones nacionales y locales pertinentes, por ejemplo, las relativas a la conexién a tierra de proteccion. Si no se
efectia de forma correcta la conexion a toma de tierra, puede producirse una degradacion de la comunicacién, asi como daios
en el equipo. Para evitar el acoplamiento de ruido de alta frecuencia entre cables, mantenga el cable de comunicacién RS485
alejado de los cables de la resistencia de frenado y del motor. Normalmente, una distancia de 200 mm (8 in) serd suficiente. Man-
tenga la mayor distancia posible entre los cables, especialmente cuando los cables se instalen en paralelo y cubran largas distan-
cias. Si el cruce es inevitable, el cable RS485 debe cruzar los cables de motor o de resistencia de frenado en un angulo de 90°.
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€95na493.11

90°

llustracién 52: Distancia minima entre los cables de comunicacién y de alimentacion

1 Cable de fieldbus

2 Distancia minima: 200 mm (8 pulgadas)

6.1.5 Aspectos generales del protocolo FC

El protocolo FC, también conocido como bus FC o bus estandar, es el bus de campo estandar de Danfoss. Define una técnica de
acceso conforme al principio maestro/auxiliar para las comunicaciones mediante un bus de campo.

Pueden conectarse al bus un maestro y un maximo de 126 auxiliares. El maestro selecciona los auxiliares individualmente mediante
un caracter de direccion incluido en el telegrama. Un auxiliar no puede transmitir por si mismo sin recibir previamente una peticién
para hacerlo, y tampoco es posible la transmisidn directa de telegramas entre auxiliares. Las comunicaciones se producen en modo
semiduplex.

La funcién de maestro no se puede transmitir a otro nodo (sistema de maestro Unico).

La capa fisica es RS485, de manera que se utiliza el puerto RS485 integrado en el convertidor de frecuencia. El protocolo FC admite
varios formatos de telegrama:

«  Un formato breve de 8 bytes para datos de proceso.
« Unformato largo de 16 bytes, que también incluye un canal de parametros.
+  Unformato para textos.

El protocolo FC proporciona acceso al cédigo de control y a la referencia del bus del convertidor.
El codigo de control permite al maestro controlar varias funciones importantes del convertidor:

« Arranque.
- Parada del convertidor de diversas formas:
- Paro por inercia.
- Parada rapida.
- Parada por freno de CC.
- Parada (de rampa) normal.
«  Reinicio tras alarma por averia.
«  Funcionamiento a diferentes velocidades predeterminadas.

+  Funcionamiento en sentido inverso.
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«  Cambio del ajuste activo.
«  Control de los dos relés integrados en el convertidor.

La referencia de bus se utiliza normalmente para el control de la velocidad. También es posible acceder a los parametros, leer sus
valores y, donde es posible, escribir valores en ellos. El acceso a los pardmetros ofrece una amplia variedad de opciones de control,
incluido el control del valor de consigna del convertidor cuando se utiliza el controlador Pl interno.

6.1.5.1 Estructura de formato de mensaje del protocolo FC

6.1.5.1.1 Contenido de un caracter (byte)

La transferencia de cada caracter comienza con un bit de inicio. Entonces se transfieren 8 bits de datos, que corresponden a un byte.
Cada caracter estd asegurado mediante un bit de paridad. Este bit se ajusta a 1 cuando alcanza la paridad. La paridad se da cuando
hay un ndmero equivalente de unos en los 8 bits de datos y en el bit de paridad en total. Un bit de parada completa un caracter, por
lo que consta de 11 bits en total.

Start 0 1 2 3 4 5 6 7 Even Stop
bit parity bit

€95na036.10

llustracion 53: Contenido de un caracter

6.1.5.1.2 Estructura del telegrama
Cada telegrama tiene la siguiente estructura:

- Caracter de inicio (STX) = 02 hex
« Un byte que indica la longitud del telegrama (LGE).
« Un byte que indica la direccién del convertidor (ADR).

Después aparecen varios bytes de datos (en nimero variable segun el tipo de telegrama).
Un byte de control de datos (BCC) completa el telegrama.

STX LGE ADR DATA BCC

€95na099.10

llustracion 54: Estructura del telegrama

6.1.5.1.3 Longitud del telegrama (LGE)

La longitud de un telegrama es el numero de bytes de datos mas el byte de direccién ADR, més el byte de control de datos BCC.

Tabla 24: Longitud de los telegramas

4 bytes de datos LGE=4+ 1+ 1=6 bytes
12 bytes de datos LGE=12+1+1=14bytes
Telegramas que contienen texto 10M+n bytes

" El 10 representa los caracteres fijos, mientras que «n» es variable (dependiendo de la longitud del texto).

6.1.5.1.4 Direccion del convertidor (ADR)

Formato de direccién 1-126:

»  Bit7 =1 (formato de direccién 1-126 activado).
«  Bit 0-6 = direccion del convertidor 1-126.

+  Bit 0-6 = 0 transmision.

El auxiliar devuelve el byte de la direccidn sin cambios al maestro en el telegrama de respuesta.
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6.1.5.1.5 Byte de control de datos (BCC)

La suma de verificacion (checksum) se calcula como una funcién XOR. Antes de que se reciba el primer byte del telegrama, la suma

de verificacion calculada es 0.

6.1.5.1.6 El campo de datos

La estructura de los bloques de datos depende del tipo de telegrama. Hay tres tipos de telegrama, y cada tipo corresponde tanto a
los telegramas de control (maestro=>auxiliar) como a los de respuesta (auxiliar=>maestro).

Los 3 tipos de telegrama son:
«  Bloque de proceso (PCD).
«  Bloque de pardmetros.

«  Bloque de texto.

Bloque de proceso (PCD)

El PCD estéd formado por un bloque de datos de cuatro bytes (2 c6digos) y contiene:

- Cddigo de control y valor de referencia (de maestro a auxiliar).

« Codigo de estado y frecuencia de salida actual (de auxiliar a maestro).

o
el e — %
| STX | LGE | ADR PCD1 PCD2 BCC | 8
I N R —__1 8

[0}

llustracion 55: Bloque de proceso

Bloque de parametros

El bloque de pardmetros se utiliza para transferir pardmetros entre un maestro y un auxiliar. El bloque de datos est4 formado por 12
bytes (6 codigos) y también contiene el bloque de proceso.

=4
| i e - 5
| stx | Lee | ADR PKE IND PWELigh PWE, o PCD1 PCD2 Bcc | R
I N R _ 2
0.)
llustracion 56: Bloque de parametros
Bloque de texto
El bloque de texto se utiliza para leer o escribir textos mediante el bloque de datos.
o
e e - — E
| SsTX | LGE | ADR PKE IND Cht Ch2 Chn PCD1 PCD2 BCC | 8
I N S — 1 %

llustracién 57: Bloque de texto

6.1.5.1.7 El campo PKE

El campo PKE contiene dos subcampos:

+  Orden de pardmetro y respuesta (AK)

« Numero de pardametro (PNU)
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e
PKE IND PWEhigh PWE|ow oS
2
Qo
3
[
AK PNU

15141312(11109876543210

Parameter
number

Parameter
commands
and replies

llustracion 58: Campo PKE

Los bits del 12 al 15 transfieren comandos de parametros del maestro al auxiliar y devuelven las respuestas procesadas del auxiliar
al maestro.

Tabla 25: Ordenes de parametro

Ordenes de parametro maestro->seguidor

Numero de bit Orden de parametro

15 14 13 12

0 0 0 0 Sin orden.

0 0 0 1 Leer valor de parametro.

0 0 1 0 Escribir valor de pardmetro en RAM (c6digo).

0 0 1 1 Escribir valor de pardmetro en RAM (doble c6digo).

1 1 0 1 Escribir valor de pardmetro en RAM y EEPROM (doble cédigo).
1 1 1 0 Escribir valor de pardmetro en RAM y EEPROM (cédigo).

1 1 1 1 Leer texto.

Tabla 26: Respuesta

Respuesta auxiliar->maestro

Numero de bit Respuesta

15 14 13 12

0 0 0 0 Sin respuesta.

0 0 0 1 Valor de parametro transferido (codigo).

0 0 1 0 Valor de parametro transferido (doble cédigo).
0 1 1 1 La orden no se puede ejecutar.

1 1 1 1 Texto transferido.

Si la orden no se puede ejecutar, el esclavo envia la respuesta 0711 Command cannot be performed (Orden no ejecutable) y emite los
siguientes informes de fallo de la siguiente tabla.
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Tabla 27: Informe de auxiliar

Caddigo de fallo Especificacion del convertidor

0 Numero de pardmetro ilegal.

1 El parametro no puede modificarse.

2 Se ha superado el limite superior o inferior.
3 Subindice deteriorado.

4 Sin matriz.

5 Tipo de dato erréneo.

6 Sin uso.

7 Sin uso.

9 Elemento de descripcién no disponible.
11 Sin acceso de escritura de parametros.

15 No hay texto disponible.

17 No aplicable durante el funcionamiento.
18 Otros errores.

100 -

> 100 -

130 No hay acceso al bus para este parametro.
131 No es posible escribir en el ajuste de fabrica.
132 Sin acceso al panel de control.

252 Receptor desconocido.

253 Solicitud no admitida.

254 Atributo desconocido.

255 Sin error.

6.1.5.1.8 Numero de parametro (PNU)

Los bits 0-11 transfieren los nimeros de parametros. El nimero de parametro es el identificador Unico de un parametro para los
registros Modbus. Como ejemplo, considere escribir en P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funcionamiento), el registro es 999. El reg-
istro es el nUmero de parametro * 10-1. En P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funcionamiento), el nimero de parametro es 100. Para
obtener mas informacién sobre el nimero de parametro, consulte 7.1 Lectura de la tabla de parametros.

6.1.5.1.9 Indice (IND)

El indice se utiliza junto con el nimero de parametro para el acceso de lectura/escritura a los pardmetros con un indice, por ejem-
plo, P6.1.1 Latest Fault Number (Ultimo nimero de fallo). El indice consta de 2 bytes: un byte bajo y un byte alto. Solo el byte bajo se
utiliza como indice.

6.1.5.1.10 Valor de pardmetro (PWE)

El bloque de valor de pardmetro consta de 2 codigos (4 bytes) y el valor depende de la orden definida (AK). El maestro solicita un
valor de pardmetro cuando el bloque PWE no contiene ninguin valor. Para cambiar el valor de un pardmetro (escritura), escriba el
nuevo valor en el bloque PWE y envielo del maestro al auxiliar.
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Si el auxiliar responde a una solicitud de pardmetro (comando de lectura), el valor de pardmetro actual en el bloque PWE se trans-
fiere y devuelve al maestro. Si un pardmetro contiene varias opciones de datos, seleccione el valor del dato introduciendo el valor
en el bloque PWE. La comunicacion serie solo es capaz de leer pardmetros que tienen el tipo de dato 9 (cadena de texto).

Del pardmetro P 6.7.1 FC Type (Tipo FC) al P 6.7.9 Power Card Serial Number (NUmero de serie de la tarjeta de potencia) contienen
datos del tipo 9. Por ejemplo, se puede leer el tamafio del convertidor de frecuencia y el intervalo de tensién de red en P6.7.1 FC
Type (Tipo FC). Cuando se transfiere una cadena de texto (lectura), la longitud del telegrama varia, y los textos pueden tener distinta
longitud. La longitud del telegrama se define en su segundo byte (LGE). Cuando se utiliza la transferencia de texto, el caracter de
indice indica si se trata de una orden de lectura o de escritura.

Para leer un texto a través del bloque PWE, ajuste la orden del pardmetro (AK) a F Hex. El caracter de indice de byte alto debe ser 4.

6.1.5.1.11 Tipos de datos admitidos por el convertidor

Tabla 28: Tipos de datos

Tipos de datos Descripcion

3 Entero 16

4 Entero 32

5 Sin signo 8"

6 Sin signo 16M

7 Sin signo 32M

9 Cadena de texto
10 Cadena de bytes
13 Diferencia de tiempo
33 Reservado

35 Secuencia de bits

' «Sin signo» significa que el telegrama no tiene ningun signo de funcionamiento.

6.1.5.1.12 Conversién

La guia de aplicacién contiene las descripciones de los atributos de cada parametro. Los valores de pardmetros que se transfieren
son Unicamente numeros enteros. Para transferir decimales se utilizan factores de conversion.

P 5.8.3 Motor Speed Low Limit [Hz] (Limite bajo veloc. motor [Hz]) tiene un factor de conversién de 0,1. Para preajustar la frecuencia
minima a 10 Hz, transfiera el valor 100. Un factor de conversion de 0,1 significa que el valor transferido se multiplica por 0,1. El valor
100 se considerard, por tanto, como 10,0.

Tabla 29: Conversion

indice de conversién Factor de conversion
74 3600

2 100

1 10

0 1

-1 0,1

-2 0,01
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indice de conversién Factor de conversion
-3 0,001
-4 0,0001
-5 0,00001

6.1.5.1.13 Cédigos de proceso (PCD)

El bloque de codigos de proceso se divide en dos bloques de 16 bits, que siempre se suceden en la secuencia definida.

Tabla 30: Cédigos de proceso (PCD)

PCD 1 PCD 2
Telegrama de control (cédigo de control maestro->auxiliar) Valor de referencia
Telegrama de control (cédigo de estado auxiliar->maestro) Frecuencia de salida actual

6.1.5.2 Ejemplos

Numero del parametro: Los bits 0-11 transfieren los nimeros de parametros. Para obtener mas informacion sobre el nimero de
parametro, consulte 7.1 Lectura de la tabla de parametros. A modo de ejemplo, para P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funciona-
miento), el nimero de parametro es 100.

6.1.5.2.1 Escritura del valor de un parametro.
Cambie el valor de P 5.8.2 Motor Speed High Limit [Hz] (Limite alto veloc. motor [Hz]) a 100 Hz.
Escriba los datos en EEPROM.

PKE = E19E Hex - Escribir una sola palabra en el par. P 5.8.2 Motor Speed High Limit [Hz] (Limite alto veloc. motor [Hz]). El nUmero de
parametro es el 414.

+IND=0000 hex.
. PWEALTO = 0000 hex.
. PWEBAJO = 03E8 hex.

Valor de dato 1000, correspondiente a 100 Hz, consulte 6.1.5.1.12 Conversion.

El telegrama se parece a la siguiente ilustracién.

E19E H 0000 H 0000 H 03E8 H

e30ba092.10

PKE IND PWEigh PWE,,,

llustracion 59: Telegrama

P 5.8.2 Motor Speed High Limit [Hz](Limite alto veloc. motor [Hz]) es un cédigo Unico y el comando del pardmetro para escritura en
la EEPROM es E. El valor de P 5.8.2 Motor Speed High Limit [Hz] (Limite alto veloc. motor [Hz]). es 19E en hexadecimal. El nimero de
parametro es el 414.

La respuesta del auxiliar al maestro se muestra en la siguiente ilustracion.

119E H 0000 H 0000 H 03E8 H

€30ba093.10

PKE IND PWEpigh PWE,o,,

llustracion 60: Respuesta del maestro
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6.1.5.2.2 Lectura del valor de un pardmetro
Lea el valor en P 5.5.4.2 Ramp 1 Ramp Up Time (Tiempo de aceleracidon de rampa 1).

PKE = 1155 hex - Lea el valor del pardmetro en P 5.5.4.2 Ramp 1 Ramp Up Time (Tiempo de aceleracién de rampa 1). El nimero de
parametro es el 341.

« IND =0000 hex.
. PWEA 10 = 0000 hex.
. PWEBAJO =0000 hex.

1155 H 0000 H 0000 H 0000 H

e€30ba094.10

PKE IND PWEigh PWE

llustracion 61: Telegrama

Si el valor de P 5.5.4.2 Ramp 1 Ramp Up Time (Tiempo de aceleracién de rampa 1) es 10 s, la reaccién del auxiliar al maestro se mues-
tra en la siguiente ilustracion.

1155 H 0000 H 0000 H 03E8 H

e30ba267.10

PKE IND PWEigh PWE

llustracion 62: Respuesta

3E8 Hex corresponde a 1000 en decimal. El indice de conversion de P 5.5.4.2 Ramp 1 Ramp Up Time (Tiempo de aceleracién de rampa
1) es -2, es decir, 0,01.

P 5.5.4.2 Ramp 1 Ramp Up Time (Tiempo de aceleracién de rampa 1) es del tipo Unsigned 32 (Sin signo 32). El nimero de parametro
esel 341.

6.1.6 Modbus RTU (Modbus RTU)

Conocimiento supuesto

Danfoss asume que el controlador instalado es compatible con las interfaces mencionadas en este manual y que se siguen estricta-
mente todos los requisitos y limitaciones estipulados tanto en el controlador como en el convertidor. El Modbus RTU (Remote Ter-
minal Unit) integrado esta disefiado para comunicarse con cualquier controlador compatible con las interfaces definidas en esta
guia. Se da por supuesto que el usuario tiene pleno conocimiento de las capacidades y limitaciones del controlador.

Vision general de Modbus RTU

Independientemente de los tipos de redes de comunicacion fisica, en este apartado se describe el proceso que un controlador uti-
liza para solicitar acceso a otro dispositivo. Esto incluye cémo el Modbus RTU responde a las solicitudes de otro dispositivo y como
se detectaran y se informara de los errores que se produzcan. También se establece un formato comun para el disefio y los conteni-
dos de los campos de telegramas.

Durante las comunicaciones en una red Modbus RTU, el protocolo:

« determina cémo aprende cada controlador su direccién de dispositivo;
« reconoce un telegrama dirigido a él;

« determina qué acciones tomar;

+  extrae cualquier dato o informacién incluidos en el telegrama.

Si se requiere una respuesta, el controlador construird el telegrama de respuesta y lo enviara. Los controladores se comunican uti-
lizando una técnica maestro/auxiliar en la que solo el maestro puede iniciar transacciones (llamadas peticiones). Los auxiliares re-
sponden proporcionando los datos pedidos al maestro o realizando la accién solicitada en la peticidn. El maestro puede dirigirse a
un auxiliar individualmente o iniciar la transmision de un telegrama a todos los auxiliares. Los auxiliares devuelven una respuesta a
las peticiones que se les dirigen individualmente. No se responde a las peticiones transmitidas por el maestro.

El protocolo Modbus RTU establece el formato de la peticién del maestro suministrando la siguiente informacion:
«  Ladireccion (o transmision) del dispositivo.

« Un cédigo de funcién en el que se define la accién solicitada.

«  Cualquier dato que se deba enviar.

«  Un campo de comprobacién de errores.
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El telegrama de respuesta del dispositivo auxiliar también se construye utilizando el protocolo Modbus. Contiene campos que con-
firman la accion realizada, los datos que se hayan de devolver y un campo de comprobacién de errores. Si se produce un error en la
recepcién del telegrama o si el auxiliar no puede realizar la accién solicitada, este genera y envia un mensaje de error. Si no, se
produce un error de tiempo limite.

6.1.6.1 Convertidor con Modbus RTU

El convertidor se comunica en formato Modbus RTU a través de la interfaz RS485 integrada. Modbus RTU proporciona acceso al
codigo de control y a la referencia de bus del convertidor.

El cédigo de control permite al maestro del Modbus controlar varias funciones importantes del convertidor:
« Arranque.
«  varias paradas:
- paro porinercia.
- parada rapida.
- Parada por freno de CC.
- parada (de rampa) normal.
«  reinicio tras alarma por averia.
. funcionamiento a diferentes velocidades predeterminadas.
- funcionamiento en sentido inverso.
« cambio del ajuste activo.
« controlar el relé integrado del convertidor.

La referencia de bus se utiliza normalmente para el control de la velocidad. También es posible acceder a los parametros, leer sus
valores y, en su caso, escribir valores en ellos. El acceso a los parametros ofrece una amplia variedad de opciones de control, incluido
el control del valor de consigna del convertidor cuando se utiliza el controlador Pl interno.

6.1.6.2 Configuracion de red

Ajuste los siguientes pardmetros para activar el protocolo FC para el convertidor.

Tabla 31: Parametros para activar el protocolo

Parametro Ajuste

P 10.1.1 Protocolo Modbus

P 10.1.2 Direccion 1-247

P 10.1.3 Velocidad en baudios 2400-115200

P 10.1.4 Paridad / Bits de parada Paridad par, 1 bit de parada (predeterminado)

6.1.6.3 Estructura de formato de mensaje de Modbus RTU

6.1.6.3.1 Formato de bytes de mensaje Modbus RTU

Los controladores estan configurados para comunicarse en la red Modbus utilizando el modo RTU (remote terminal unit), donde
cada byte de un telegrama contendra dos caracteres hexadecimales de 4 bits. El formato de cada byte se muestra en las siguientes
tablas.

Tabla 32: Formato de cada byte

Bit de inicio Byte de datos Parada/paridad Parada

Tabla 33: Detalles del byte

Sistema de codificacion Binario de 8 bits, hexadecimal 0-9, A-F.
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Dos caracteres hexadecimales contenidos en cada campo de 8 bits del telegrama.
Bits por byte - 1bitdeinicio.

- 8 bits de datos, el menos significativo enviado primero.

« 1 bit de paridad par/impar; sin bit de no paridad.

« 1 bit de parada si se utiliza paridad; 2 bits si no se usa paridad.
Campo de comprobacién de errores Comprobacién de redundancia ciclica (CRC).

6.1.6.3.2 Estructura de telegrama Modbus RTU

El dispositivo emisor coloca un telegrama Modbus RTU en un formato con un comienzo y un punto final conocidos. Esto permite a
los dispositivos receptores comenzar al principio del telegrama, leer la parte de la direccién, determinar a qué dispositivo se dirige
(0 a todos, si el telegrama es una transmision) y reconocer cudndo se ha completado el telegrama. Los telegramas parciales se de-
tectan y se determinan los errores resultantes. Los caracteres que se van a transmitir deben estar en formato hexadecimal 00-FF en
cada campo. El convertidor supervisa continuamente el bus de red, también durante los intervalos silenciosos. Cuando se recibe el
primer campo (el de direccién), cada convertidor o dispositivo lo descodifica para determinar a qué dispositivo se dirige. Los tele-
gramas Modbus RTU dirigidos a cero son telegramas de transmisién. No se permiten respuestas a los telegramas de transmision. En
la siguiente tabla se muestra un formato tipico de telegrama.

Tabla 34: Estructura de telegrama tipica de Modbus RTU

Arranque Direccion Funcion Datos Comprobaciéon CRC Fin

T1-T2-T3-T4 8 bits 8 bits N X 8 bits 16 bits T1-T2-T3-T4

6.1.6.3.3 Campo de arranque/parada

El telegrama comienza con un periodo de silencio de al menos 3,5 intervalos de caracteres. Este periodo silencioso se presenta co-
mo un multiplo de intervalos de caracteres a la velocidad en baudios seleccionada (mostrada como Arranque T1-T2-T3-T4). El pri-
mer campo que se transmite es la direccion del dispositivo. Tras el tltimo caracter transmitido, un periodo similar de al menos 3,5
intervalos de caracter marca el fin del telegrama. Después de este periodo, puede comenzar otro telegrama.

Transmita el formato completo de telegrama como un flujo completo. Si se produce un periodo de mas de 1,5 intervalos de caracter
antes de que se complete el formato, el dispositivo receptor descarta el telegrama incompleto y asume que el siguiente byte es el
campo de direccién de un nuevo telegrama. De forma similar, si un nuevo telegrama comienza antes de 3,5 intervalos de caracter
tras un telegrama previo, el dispositivo receptor lo considerara una continuacion del telegrama anterior. Esto produce un error de
tiempo limite (falta de respuesta por parte del auxiliar), porque el valor del campo CRC final no es vélido para los telegramas combi-
nados.

6.1.6.3.4 Campo de direccion

El campo de direccion del formato de un telegrama contiene 8 bits. Las direcciones validas de dispositivos auxiliares estan en el
rango de 0 a 247 decimal. Los dispositivos auxiliares individuales tienen direcciones asignadas en un rango entre 1y 247. 0 se reser-
va para el modo de transmision, que reconocen todos los auxiliares. Un maestro se dirige a un auxiliar poniendo la direccién de este
en el campo de direcciéon del telegrama. Cuando el auxiliar envia su respuesta, pone su propia direcciéon en dicho campo, para que
el maestro sepa qué auxiliar le esta contestando.

6.1.6.3.5 Campo de funcién

El campo de funcidon del formato de un telegrama contiene 8 bits. Los cédigos validos estan en el rango de 1 a FF. Los campos de
funcion se utilizan para enviar telegramas entre el maestro y el auxiliar. Cuando se envia un telegrama desde un maestro a un dispo-
sitivo auxiliar, el campo de cédigo de funcion le indica al auxiliar la clase de accidon que debe realizar. Cuando el auxiliar responde al
maestro, utiliza el campo de cédigo de funcién para indicar una respuesta normal (sin error), o que se ha producido un error de
alguna clase (esta respuesta se denomina «excepciény).

Para dar una respuesta normal, el auxiliar simplemente devuelve el cédigo de funcién original. Para responder con una excepcion,
el auxiliar devuelve un cédigo equivalente al de la funcién original, pero con su bit mas significativo cambiado a 1 l6gico. Ademas,
el auxiliar pone un cédigo Unico en el campo de datos del telegrama de respuesta. Este cédigo le indica al maestro el tipo de error
ocurrido o la razén de la excepcion. Consulte también el 6.2.2 Cédigos de funcién admitidos por Modbus RTU y el 6.2.3 Cédigos de

excepcion Modbus.
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6.1.6.3.6 Campo de datos

El campo de datos se construye utilizando grupos de dos digitos hexadecimales, en el intervalo de 00 a FF en hexadecimal. Estos
digitos estan hechos con un caracter RTU. El campo de datos de los telegramas enviados desde un maestro a un dispositivo auxiliar
contiene informacién mas detallada que el auxiliar debe utilizar para actuar en consecuencia.

Dicha informacion puede incluir elementos como:
«  Direcciones de registro o de bobinas.
+ Lacantidad de elementos que se deben manejar.

+  Elrecuento de bytes de datos reales del campo.

6.1.6.3.7 Campo de comprobacion CRC

Los telegramas incluyen un campo de comprobacion de errores, que opera segun el método de comprobacion de redundancia
ciclica (CRC). El campo CRC comprueba el contenido de todo el telegrama. Se aplica independientemente del método de compro-
bacion de paridad utilizado para los caracteres individuales del telegrama. El dispositivo transmisor calcula el valor de CRCy lo
anade como ultimo campo en el telegrama. El dispositivo receptor vuelve a calcular un CRC durante la recepcién del telegrama'y
compara el valor calculado con el valor recibido en el campo CRC. Si los dos valores son distintos, se produce un tiempo limite de
bus. El campo de comprobacién de errores contiene un valor binario de 16 bits implementado como dos bytes de 8 bits. Tras la
aplicacion, el byte de orden bajo del campo se anade primero, seguido del byte de orden alto. El byte de orden alto del CRC es el
ultimo byte que se envia en el telegrama.

6.1.6.3.8 Direccionamiento de bobinas

6.1.6.3.8.1 Introduccion

En Modbus, todos los datos estan organizados en bobinas y registros de retencion. Las bobinas almacenan un solo bit, mientras que
los registros de retencién alojan una palabra de 2 bytes (es decir, 16 bits). Todas las direcciones de datos de los telegramas Modbus
estan referenciadas a cero. La primera aparicién de un elemento de datos se gestiona como elemento nimero cero. Por ejemplo: la
bobina conocida como «bobina 1» de un controlador programable se direcciona como «bobina 0000» en el campo de direccién de
un telegrama Modbus. La bobina 127 decimal se trata como bobina 007E Hex (126 decimal).

El registro de retencidon 40001 se trata como registro 0000 en el campo de direccion del telegrama. El campo de cédigo de funcién
ya especifica una operacién de registro de retencion. Por lo tanto, la referencia 4XXXX es implicita. El registro de retencién 40108 se
procesa como un registro 006B Hex (107 decimal).

6.1.6.3.8.2 Registro de bobinas

Tabla 35: Registro de bobinas

Numero de bo- | Descripcion Direccion de la seial
bina

1-16 Cédigo de control del convertidor. Maestro a auxiliar
17-32 Velocidad del convertidor o rango de referencia del valor de consigna 0x0-OxFFFF (- Maestro a auxiliar

200 % ... ~200 %)

33-48 Cédigo de estado del convertidor. Auxiliar a maestro

49-64 Modo de lazo abierto: frecuencia de salida del convertidor. Auxiliar a maestro

Modo de lazo cerrado: sefal de realimentacion del convertidor.

65 Control de escritura de parametro (maestro a auxiliar). Maestro a auxiliar

0 = Los cambios en los parametros se escriben en la RAM del convertidor.

1 =los cambios en los pardmetros se escriben en la RAM y la EEPROM del convertidor.

66-65536 Reservado. -
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6.1.6.3.8.3 Codigo de control de la unidad (perfil FC)

Tabla 36: Cédigo de control de la unidad (perfil FC)

Bobina 0 1

01 Referencia interna, bit menos significativo (Isb)

02 Referencia interna, bit mas significativo (msb)

03 Freno CC Sin freno de CC

04 Paro por inercia Sin paro por inercia
05 Parada rapida Sin parada rapida
06 Mantener la frecuencia No mantener la frecuencia
07 Parada de rampa Arranque

08 Sin reinicio Reinicio

09 Sin velocidad fija Velocidad fija

10 Rampa 1 Rampa 2

1 Datos no validos Datos validos

12 Relé 1 desactivado Relé 1 activado

13 Reservado

14 Ajuste del bit menos significativo (Isb)

15 Reservado

16 Sin cambio de sentido Cambio de sentido

6.1.6.3.8.4 Cédigo de estado del convertidor (perfil FC)

Tabla 37: Cédigo de estado del convertidor (perfil FC)

Bobina 0 1

33 Control no preparado Ctrl prep.

34 Convertidor no preparado Convertidor preparado
35 Paro por inercia Cerrado seguro

36 Sin alarma Alarma

37 Sin uso Sin uso

38 Sin uso Sin uso

39 Sin uso Sin uso

40 Sin advertencia Advertencia

41 No en referencia En referencia

42 Modo manual Modo automatico

43 Fuera de rango de frecuencia En rangos de frecuencia
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Bobina 0 1

44 Detenido Funcionamiento

45 Sin uso Sin uso

46 Sin advertencia de tension Advertencia de tension
47 No en limite de intensidad Limite de intensidad
48 Sin advertencia térmica Advertencia térmica

6.1.6.3.8.5 Direccién/registros

Tabla 38: Direccion/registros

Direccion | Registro | Registro Contenido Acceso Descripcion
del bus de bus™ | de PLC
0 1 40001 Reservado - Reservado para convertidores antiguos
1 2 40002 Reservado - Reservado para convertidores antiguos
2 3 40003 Reservado - Reservado para convertidores antiguos
3 4 40004 Libre - -
4 5 40005 Libre - -
5 6 40006 Configuracién de Lectura/escritura Solo TCP. Reservado para Modbus TCP
Modbus
6 7 40007 Ultimo cédigo de Solo lectura Cddigo de fallo recibido de la base de datos
fallo de parametros.
7 8 40008 Registro de ultimo | Solo lectura Direccién de registro en la que se produjo el
error ultimo error.
8 9 40009 Indicador de indice | Lectura/escritura Subindice de pardmetros a los que acceder.
9 10 40010 Dependiente del 20 bytes de espacio reservado para un para-
acceso del para- metro en el mapa Modbus.
metro
29 30 40030 Dependiente del 20 bytes de espacio reservado para un para-
acceso del para- metro en el mapa Modbus.
metro

' El valor escrito en el telegrama de Modbus RTU debe ser uno o menos que el nimero de registro. Por ejemplo, registro de lectura de Modbus 1,

escribiendo el valor 0 en el telegrama.

6.1.6.4 CoOmo acceder a los parametros

6.1.6.4.1 Gestidén de parametros

El PNU (numero de parametro) se traduce desde la direccion del registro contenida en el telegrama de lectura o escritura Modbus.
El nimero de pardmetro se traslada a Modbus como (10 X el nimero de pardmetro-1) decimal.

Ejemplos

Lectura de P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo) (16 bits): El nimero de pardmetro es 312,
la direccién de registro es 3119 y contiene el valor de parametro. Un valor de 1252 (decimal) significa que el pardmetro esta ajusta-

doal 12,52 %.
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Lectura de P 5.5.3.11 Preset Relative Reference (Referencia relativa interna) (32 bits): El nimero de pardmetro es 341 y los registros de
retencién son 3409 y 3410, y contienen los valores de los pardmetros. Un valor de 11 300 (decimal) significa que el parametro esta
ajustado en 113,00.

6.1.6.4.2 Almacenamiento de datos

El decimal de la bobina 65 determina si los datos escritos en el convertidor se almacenan en la EEPROM y la RAM (bobina 65 =1) o
solo en la RAM (bobina 65 = 0).

6.1.6.4.3 IND (indice)

Algunos pardmetros del convertidor son pardmetros matriz, por ejemploP 5.5.3.10 Preset Reference (Referencia interna). Dado que el
Modbus no es compatible con matrices en los registros de retencion, el convertidor ha reservado el registro de retencién 9 como
indicador para la matriz. Antes de leer o escribir un pardmetro de matrices, configure el registro de retencion 9. Si se configura el
registro de retencién al valor 2, las siguientes lecturas/escrituras a los pardmetros de matrices seran en el indice 2.

6.1.6.4.4 Bloques de texto

A los parametros almacenados como cadenas de texto se accede de la misma forma que a los restantes. El tamafno maximo de un
bloque de texto es 20 caracteres. Si se realiza una peticién de lectura de un parametro por mas caracteres de los que el parametro
almacena, la respuesta se trunca. Si la peticion de lectura se realiza por menos caracteres de los que el parametro almacena, la re-
spuesta se rellena con espacios en blanco.

6.1.6.4.5 Factor de conversion
El valor de un parametro solo se transfiere como nimero entero. Para transferir decimales, utilice un factor de conversién.

6.1.6.4.6 Valores de parametros

Tipos de datos estandar

Los tipos de datos estandar son int 16, int 32, uint 8, uint 16 y uint 32. Se guardan como registros 4x (40001-4FFFF). Los parametros
se leen utilizando la funcion 03 hex lectura de registros de retencidn. Los parametros se escriben utilizando la funcién 6 hex preajus-
tar registro Unico para 1 registro (16 bits) y la funcidon 10 hex preajustar multiples registros para 2 registros (32 bits). Los tamafios
legibles van desde 1 registro (16 bits) hasta 10 registros (20 caracteres).

Tipos de datos no estandar

Los tipos de datos no estandar son cadenas de texto y se almacenan como registros 4x (40001-4FFFF). Los pardmetros se leen uti-
lizando la funcién 03 hex lectura de registros de retencion y se escriben utilizando la funcién 10 hex preajustar multiples registros.
Los tamanos legibles van desde 1 registro (2 caracteres) hasta 10 registros (20 caracteres).

6.1.6.5 Ejemplos

6.1.6.5.1 Lectura de estado de la bobina (01 hex)

Descripcién

Esta funcion lee el estado ON/OFF de las distintas salidas (bobinas) del convertidor. No se admite la transmision en las lecturas.
Peticion

El telegrama de solicitud especifica la bobina inicial y la cantidad de bobinas que se deben leer. Las direcciones de las bobinas com-

ienzan en cero, es decir, la bobina 33 tiene la direccién 32. Ejemplo de una peticion de lectura de las bobinas de la 33 a la 48 (cédigo
de estado) del dispositivo auxiliar 01.

Tabla 39: Peticion

Nombre del campo Ejemplo (hex)

Direccion del auxiliar 01 (direccion del convertidor)
Funcién 01 (leer bobinas)

Direccion de inicio HI 00

Direccién de inicio LO 20 (32 decimal) bobina 33
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Nombre del campo Ejemplo (hex)
Ndmero de puntos HI 00
Numero de puntos LO 10 (16 decimal)

Comprobacion de errores (CRC)

Respuesta

El estado de la bobina en el telegrama de respuesta estd empaquetado como una bobina por bit del campo de datos. El estado se
indica como: 1 = ON; 0 = OFF. El Isb (bit menos significativo) del primer byte de datos contiene la bobina a la que se dirige la consul-
ta. Las otras bobinas siguen hacia el final de mayor nivel del byte, y desde el nivel bajo al nivel alto en los bytes siguientes.

Si la cantidad de bobinas devueltas no es multiplo de ocho, los bits restantes del byte de datos final se rellenan con ceros (hacia la
parte alta del byte). El campo contador de bytes especifica el nimero de bytes de datos completos.

Tabla 40: Respuesta

Nombre del campo

Ejemplo (hex)

Direcciéon del auxiliar

01 (direccién del convertidor)

Funcion 01 (leer bobinas)
Contador de bytes 02 (2 bytes de datos)
Datos (bobinas 40-33) 07

Datos (bobinas 48-41)

06 (STW = 0607hex)

Comprobacion de errores (CRC)

tiene la direccion de bobina 32.

AVISO

Las bobinas y los registros se direccionan explicitamente con una compensacién de -1 en Modbus. Por ejemplo, la bobina 33

6.1.6.5.2 Lectura de registros de retencion (03 hex)

Descripcion

Esta funcion lee el contenido de los registros de retencion del auxiliar.

Peticion

El telegrama de peticion especifica el registro de inicio y la cantidad de registros que se deben leer. Las direcciones de registros
comienzan en 0, es decir, los registros 1-4 se tratan como 0-3.

Ejemplo: Lea P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima), registro 3029. El nimero de parametro es el 303.

Tabla 41: Peticion

Nombre del campo

Ejemplo (hex)

Direccion del auxiliar

01

Funcién

03 (Leer registros de retencion)

Direccion de inicio HI

0B (direccién de registro 3029)

Direccion de inicio LO

D5 (direccién de registro 3029)

Numero de puntos HI

00

Ndmero de puntos LO

02 - (P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima) tiene 32 bits de longitud, es decir, 2 reg-

istros)

Comprobacién de errores (CRC)
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Respuesta

Los datos del registro en el telegrama de respuesta estdn empaquetados a razén de 2 bytes por registro, con los contenidos binarios
justificados a la derecha en cada byte. En cada registro, el primer byte contiene los bits de nivel alto y el segundo, los de nivel bajo.

Ejemplo: hex 000088B8 = 35,000 = 35 Hz.

Tabla 42: Respuesta

Nombre del campo Ejemplo (hex)
Direccién del auxiliar 01

Funcién 03

Contador de bytes 04

Datos HI (registro 3030) 00

Datos LO (registro 3030) 00

Datos HI (registro 3031) 88

Datos LO (registro 3031) B8
Comprobacién de errores (CRC) -

6.1.6.5.3 Forzar/escribir una sola bobina (05 hex)

Descripcién

Esta funcion fuerza la bobina a activado o desactivado. Cuando se transmite, la funcion fuerza las mismas referencias de bobina en
todos los auxiliares conectados.

Peticion

El telegrama de peticion especifica que se fuerce la bobina 65 (control de escritura de parametro). Las direcciones de las bobinas
comienzan en cero, es decir, la bobina 65 tiene la direccion 64. Forzar datos = 00 00 hex (OFF) o FF 00 hex (ON).

Tabla 43: Peticion

Nombre del campo Ejemplo (hex)

Direccion del auxiliar 01 (direcciéon del convertidor)
Funcién 05 (escribir una sola bobina)
Direcciéon de bobina HI 00

Direccién de bobina LO 40 (64 decimal) bobina 65
Forzar datos HlI FF

Forzar datos LO 00 (FF 00 = ON)
Comprobacién de errores (CRC) -

Respuesta
La respuesta normal es un eco de la peticidn, devuelta tras ser forzado el estado de la bobina.

Tabla 44: Respuesta

Nombre del campo Ejemplo (hex)
Direccion del auxiliar 01
Funcion 05
Forzar datos HlI FF
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Nombre del campo Ejemplo (hex)
Forzar datos LO 00
Cantidad de bobinas HI 00
Cantidad de bobinas LO 01

Comprobacién de errores (CRC)

6.1.6.5.4 Preajuste de un Unico registro (06 hex)
Descripcién

Esta funcién preajusta un valor en un Unico registro de retencién.
Peticién

El telegrama de peticion especifica la referencia del registro que se debe preajustar. Las direcciones de los registros comienzan en 0,

es decir, el registro 1 se trata como 0.

Por ejemplo, escriba P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funcionamiento), registro 999. El registro 999 es el nimero de pardmetro *
10-1, ya que el nimero de parametro es 100 para P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funcionamiento).

Tabla 45: Peticion

Nombre del campo Ejemplo (hex)

Direccion del auxiliar 01

Funcién 06

Direccién de inicio HI 03 (direccion de registro 999)
Direccién de inicio LO E7 (direccién de registro 999)
Datos preajustados HI 00

Datos preajustados LO 01

Comprobacién de errores (CRC) -

Respuesta

La respuesta normal es un eco de la peticién, devuelto tras aprobarse el contenido de los registros.

Tabla 46: Respuesta

Nombre del campo Ejemplo (hex)
Direccion del auxiliar 01

Funcién 06

Direccién de registro HI 03

Direccioén de registro LO E7

Datos preajustados HI 00

Datos preajustados LO 01
Comprobacion de errores (CRQC) -

6.1.6.5.5 Preajuste de multiples registros (10 hex)
Descripcion

Esta funcién preajusta valores en una secuencia de registros de retencion.

Peticion
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El telegrama de peticion especifica las referencias del registro que se deben preajustar. Las direcciones de los registros comienzan
en 0, es decir, el registro 1 se trata como 0. Ejemplo de una peticidn para preajustar dos registros (ajustar P 4.2.2.3 Nominal Current
(Intensidad nominal) en 738 (7,38 A). El nimero de parametro es el 124.

Tabla 47: Peticion

Nombre del campo Ejemplo (hex)
Direccion del auxiliar 01
Funcién 10
Direccion de inicio HI 04
Direccion de inicio LO D7
Ndmero de registros HI 00
Ndmero de registros LO 02
Contador de bytes 04
Escribir datos HI (registro 4: 1049) 00
Escribir datos LO (registro 4: 1049) 00
Escribir datos HI (registro 4: 1050) 02
Escribir datos LO (registro 4: 1050) E2
Comprobacién de errores (CRC) -

Respuesta

La respuesta normal devuelve la direccion del auxiliar, el codigo de la funcidn, la direccién de inicio y la cantidad de registros prea-
justados.

Tabla 48: Respuesta

Nombre del campo Ejemplo (hex)
Direccion del auxiliar 01

Funcién 10

Direccion de inicio HI 04

Direccion de inicio LO 19

Ndmero de registros HI 00

Ndmero de registros LO 02
Comprobacién de errores (CRC) -

6.1.6.5.6 Forzar/escribir multiples bobinas (OF hex)

Descripcion

Esta funcién fuerza cada bobina de una secuencia a activado o desactivado. Cuando se transmite, la funcion fuerza las mismas refer-
encias de bobina en todos los auxiliares conectados.

Peticion

El telegrama de peticion especifica que se fuercen las bobinas 17 a 32 (valor de consigna de velocidad).

Las direcciones de las bobinas comienzan en cero, es decir, la bobina 17 tiene la direccién 16.
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Tabla 49: Peticion

Nombre del campo

Ejemplo (hex)

Direccién del auxiliar

01 (direccién del convertidor)

Funcién

OF (escribir multiples bobinas)

Direccion de bobina HI

00

Direccion de bobina LO

10 (direccién de bobina 17)

Cantidad de bobinas HI 00
Cantidad de bobinas LO 10 (16 bobinas)
Contador de bytes 02
Forzar datos HI (Bobinas 8-1) 20

Forzar datos LO (Bobinas 16-9)

00 (referencia = 2000 hex)

Comprobacién de errores (CRC)

Respuesta

La respuesta normal devuelve la direccién del auxiliar, el cédigo de la funcidn, la direccién de inicio y la cantidad de bobinas forza-

das.

Tabla 50: Respuesta

Nombre del campo

Ejemplo (hex)

Direcciéon del auxiliar

01 (direccion del convertidor)

Funcién

OF (escribir multiples bobinas)

Direccion de bobina HI

00

Direccion de bobina LO

10 (direccién de bobina 17)

Cantidad de bobinas Hl

00

Cantidad de bobinas LO

10 (16 bobinas)

Comprobacién de errores (CRC)

6.1.7 Perfil de control Danfoss FC

6.1.7.1 Codigo de control segun el perfil FC

Master-follower

CTW Speed ref.

Bit
no.: | 1514131211109876543210

llustracion 63: Codigo de control segtin el perfil FC

e30ba274.11
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Tabla 51: Cédigo de control segtin el perfil FC

Bit Valor de bit=0 Valor de bit =1

00 Valor de referencia Seleccidn externa, bit menos significativo (Isb)
01 Valor de referencia Seleccidn externa, bit mas significativo (msb)
02 Freno CC Rampa

03 Inercia Sin funcionamiento por inercia

04 Parada rapida Rampa

05 Mantener frecuencia de salida Usar rampa

06 Parada de rampa Arranque

07 Sin funcion Reinicio

08 Sin funcion Velocidad fija

09 Rampa 1 Rampa 2

10 Datos no validos Datos validos

11 Relé 01 abierto Relé 01 activo

12 Reservado Reservado

13 Ajuste de parametros Seleccién del bit menos significativo (Isb)

14 Reservado Reservado

15 Sin funcién Cambio sentido

6.1.7.2 Explicacion del bit del cédigo de control

6.1.7.2.1 Bits 00/01

Los bits 00y 01 se utilizan para elegir entre los cuatro valores de referencia, que estan preprogramados en P 5.5.3.10 Preset Reference
(Referencia interna) de acuerdo con la siguiente tabla.

Tabla 52: Bits de control

Valor de referencia programado Pardmetro Bit 01 Bit 00
1 P 5.5.3.10 Referencia interna [0] 0 0
2 P 5.5.3.10 Referencia interna [1] 0 1
3 P 5.5.3.10 Referencia interna (2] 1 0
4 P 5.5.3.10 Referencia interna [3] 1 1

AVISO

En P 5.5.2.7 Preset Reference Select (Selec. referencia interna), defina cdmo se direcciona el bit 00/01 con la funcién correspon-
diente en las entradas digitales.

6.1.7.2.2 Bit 02, Freno de CC

Bit 02 = 0: Causa el frenado de CCy la parada. Ajuste la intensidad y duracion del frenado en P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensidad
frenado CC %) y P 5.7.3 DC BrakeTime (Tiempo frenado CC).

Bit 02 = 1: Produce una rampa.
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6.1.7.2.3 Bit 03, Inercia

Bit 03 = 0: El convertidor libera inmediatamente al motor (los transistores de salida se desactivan) y se produce inercia hasta la para-
da.

Bit 03 = 1: El convertidor arranca el motor si se cumplen las demds condiciones de arranque.

En P 5.5.2.1 Coasting Select (Selec. inercia), defina cémo se direcciona el bit 03 con la funcién correspondiente en las entradas digi-
tales.

6.1.7.2.4 Bit 04, Parada rapida

Bit 04 = 0: Hace una rampa de deceleracion del motor hasta que se pare (ajustado en P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo de
rampa de desaceleracién rapida).

6.1.7.2.5 Bit 05, Mantener la frecuencia de salida

Bit 05 = 0: La frecuencia de salida actual (en Hz) se mantiene. Cambie la frecuencia de salida mantenida inicamente con las entradas
digitales programadas en [27] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion) (P 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital
T13) para P 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17).

Si estd activada la opcién Mantener salida, el convertidor solo podra pararse mediante una de las siguientes opciones:

Bit 03, paro por inercia.
Bit 02, freno de CC.

Entrada digital programada como [5] DC brake inverse (Freno CC inverso), [2] Coast inverse (Inercia inversa) o [3] Coast and
reset inv (Inercia y reinicio inv.) (P 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13) para P 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital
T17)).

6.1.7.2.6 Bit 06, Parada/arranque de rampa

Bit 06 = 0: Provoca una parada y hace que la velocidad del motor decelere hasta detenerse mediante el pardmetro de rampa de
deceleracion seleccionado.

Bit 06 = 1: Permite al convertidor arrancar el motor si se cumplen las demas condiciones de arranque.

En el P 5.5.2.4 Start Select (Selec. arranque), defina cémo se direcciona el bit 06, parada/arranque de rampa, con la funcion corre-
spondiente en una entrada digital.

6.1.7.2.7 Bit 07, Reinicio
Bit 07 = 0: Sin reinicio.
Bit 07 = 1: Reinicia una alarma. El reinicio se activa en el flanco de subida de la sefal, es decir, cuando cambia de 0 I6gico a 1 I6gico.

6.1.7.2.8 Bit 08, Velocidad fija
Bit 08 = 1: P 5.9.2 Jog Speed [Hz] (Velocidad fija [Hz]) determina la frecuencia de salida.

6.1.7.2.9 Bit 09, Seleccién de rampa 1/2

Bit 09 = 0: La rampa 1 estd activa (P 5.5.4.2 Ramp 1 Ramp Up Time [Tiempo acel. rampa 1] a P 5.5.4.3 Ramp 1 Ramp Down Time [Tiempo
decel. rampa 1]).

Bit 09 = 1: La rampa 2 estd activa (P 5.5.4.2 Ramp 2 Ramp Up Time [Tiempo acel. rampa 2] a P 5.5.4.3 Ramp 2 Ramp Down Time [Tiempo
decel. rampa 2]).

6.1.7.2.10 Bit 10, Datos no validos / datos validos
Indica al convertidor si debe utilizar o ignorar el cédigo de control.
Bit 10 = 0: El cddigo de control se ignora.

Bit 10 = 1: El cddigo de control se utiliza. Esta funcion es relevante porque el telegrama contiene siempre el cédigo de control,
independientemente del tipo de telegrama. Si el cédigo de control no es necesario al actualizar o leer el pardmetro, desconéctelo.

6.1.7.2.11 Bit 11, Relé 01

Bit 11 =0: El relé 01 no esta activado.
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Bit 11 = 1: Relé 01 activado si se ha seleccionado [36] Control word bit 11 (Bit codigo de control 11) en P 9.4.3.1 Function Relay (Relé de

funcién).

6.1.7.2.12 Bits 13, Seleccion de ajustes
Use el bit 13 para seleccionar entre los dos ajustes de mend, segun la siguiente tabla.

Esta funcion solo es posible cuando se selecciona [9] Multi set-ups (Ajuste multiple) en P 6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo).

Tabla 53: Seleccion de ajustes

Ajuste

Bit 13

1

2

(Selec. ajuste).

AVI1SO

Para definir como se direcciona el bit 13 con la funcién correspondiente en las entradas digitales, utilice P 5.5.2.6 Set-up Select

6.1.7.2.13 Bit 14, Par OK/limite sobrepasado

Bit 14=0: La intensidad del motor es mas baja que el limite de intensidad seleccionado en el P 2.7.1 Output Current Limit % (Limite de
corriente de salida %).

Bit 14=1: Se ha superado el limite de corriente establecido en P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de corriente de salida %).

6.1.7.2.14 Bit 15, Cambio del sentido
Bit 15 = 0: Sin cambio de sentido.

Bit 15 = 1: Cambio de sentido. El cambio de sentido se ajusta de fabrica como [0] Digital input (Entrada digital) en P 5.5.2.5 Reversing
Select (Selec. cambio de sentido). El bit 15 solo causa el cambio de sentido cuando se ha seleccionado [1] Bus, [2] Logic AND («Y»
I6gico) o [3] Logic OR («O» légico).

6.1.7.3 Codigo de estado segun el perfil FC (STW)

Ajuste P 10.1.1 Protocolo en [0] FC.

Follower-master

STW

Output freq.

Bit

no.: | 1514131211109876543210

llustracion 64: Codigo de estado

Tabla 54: Cédigo de estado segun el perfil FC

e30ba273.11

Bit Bit=0 Bit=1

00 Control no preparado Ctrl prep.

01 Convertidor no preparado Convertidor preparado
02 Inercia Activar

03 Sin error Alarma

04 Sin error Error (sin alarma)

05 Reservado -

06 Sin error Bloqueo por alarma

82 | Danfoss A/S © 2023.03

AB413939445838es-000201 / 130R1254



Convertidores de frecuencia iC2-Micro

Danifi

Guia de aplicacion Configuraciones de RS485
Bit Bit=0 Bit=1
07 Sin advertencia Advertencia
08 Velocidad # referencia Velocidad = referencia
09 Funcionamiento local Control de bus
10 Fuera del limite de frecuencia Limite de frecuencia OK
1M Sin funcién En funcionamiento
12 Convertidor de frecuencia OK Detenido, arranque automético
13 Tensién OK Tensién excedida
14 Par OK Par excedido
15 Temporizador OK Temporizador excedido

6.1.7.4 Explicacion del bit de cédigo de estado

6.1.7.4.1 Bit 00, Control no preparado/preparado
Bit 00=0: El convertidor se desconecta.

Bit 00=1: Los controles del convertidor estan preparados, pero el componente de potencia podria no estar recibiendo suministro
eléctrico (si los controles reciben alimentacion externa de 24 V).

6.1.7.4.2 Bit 01, Convertidor preparado
Bit 01=0: El convertidor no esta listo.

Bit 01=1: El convertidor esta listo para funcionar, pero la orden de inercia esta activada mediante las entradas digitales o la comuni-
cacion serie.

6.1.7.4.3 Bit 02, Paro por inercia
Bit 02=0: El convertidor libera el motor.
Bit 02=1: El convertidor arranca el motor con una orden de arranque.

6.1.7.4.4 Bit 03, Sin error / alarma

Bit 03=0: El convertidor no se halla en modo de fallo.
Bit 03=1: El convertidor se desconecta. Para restablecer el funcionamiento, pulse [Reset].

6.1.7.4.5 Bit 04, Sin error / error (sin alarma)
Bit 04=0: El convertidor no se halla en modo de fallo.
Bit 04=1: El convertidor muestra un error pero no se desconecta.

6.1.7.4.6 Bit 05, Sin uso

El bit 05 no se utiliza en el cédigo de estado.

6.1.7.4.7 Bit 06, Sin error / bloqueo por alarma
Bit 06=0: El convertidor no se halla en modo de fallo.
Bit 06=1: El convertidor se ha desconectado y bloqueado.

6.1.7.4.8 Bit 07, Sin advertencia/advertencia
Bit 07=0: No hay advertencias.
Bit 07=1: Se ha producido una advertencia.
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6.1.7.4.9 Bit 08, Velocidad # referencia / velocidad = referencia

Bit 08=0: El motor funciona pero la velocidad actual es distinta a la velocidad de referencia interna. Esto puede ocurrir cuando la
velocidad sigue una rampa hacia arriba o hacia abajo durante el arranque/parada.

Bit 08=1: La velocidad del motor es igual a la velocidad de referencia interna.

6.1.7.4.10 Bit 09, Funcionamiento local / control de bus

Bit 09=0: [Off/Reset] esta activado en la unidad de control o cuando se ha seleccionado [2] Local en P 5.5.3.6 Reference Site (Origen de
referencia). No es posible controlar el convertidor mediante la comunicacion serie.

Bit 09=1: Es posible controlar el convertidor mediante el fieldbus o la comunicacién serie.

6.1.7.4.11 Bit 10, Fuera de limite de frecuencia

Bit 10=0: La frecuencia de salida ha alcanzado el valor del pardmetro P 5.8.3 Motor Speed Low Limit [Hz] (Limite bajo veloc. motor
[Hz]) o el parametro P 5.8.2 Motor Speed High Limit [Hz] (Limite alto veloc. motor [Hz]).

Bit 10=1: La frecuencia de salida esta dentro de los limites definidos.

6.1.7.4.12 Bit 11, Sin funcionamiento / en funcionamiento
Bit 11=0: El motor no esta en marcha.
Bit 11=1: El convertidor tiene una sefial de arranque o la frecuencia de salida es superior a 0 Hz.

6.1.7.4.13 Bit 12, Convertidor OK/parado, arranque automatico
Bit 12=0: No hay sobretemperatura temporal en el convertidor.

Bit 12=1: El convertidor se detiene por sobretemperatura pero la unidad no se desconecta y reanuda el funcionamiento una vez
normalizada la temperatura.

6.1.7.4.14 Bit 13, Tension OK/limite sobrepasado

Bit 13=0: No hay advertencias de tension.
Bit 13=1: La tensién de CC en el enlace de CC del convertidor es demasiado baja o demasiado alta.

6.1.7.4.15 Bit 14, Par OK/limite sobrepasado

Bit 14=0: La intensidad del motor es mas baja que el limite de intensidad seleccionado en el P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de
corriente de salida %).

Bit 14=1: Se ha superado el limite de corriente establecido en P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de corriente de salida %).

6.1.7.4.16 Bit 15, Temporizador OK/ limite excedido
Bit 15=0: Los temporizadores para la proteccién térmica del motor y la proteccién térmica no han sobrepasado el 100 %.
Bit 15=1: Uno de los temporizadores supera el 100 %.

6.1.7.5 Valor de referencia de la velocidad del bus

El valor de referencia de la velocidad se transmite al convertidor en forma de valor relativo en %. El valor se transmite en forma de
un cédigo de 16 bits. El valor entero 16384 (4000 hex) corresponde a un 100 %. Las cifras negativas se codifican mediante el com-
plemento a dos. La frecuencia real de salida (MAV) se escala de la misma forma que la referencia del bus.

Master-follower

<

16 bit N

©

Qo

o

cTw Speed reference ]

Follower-follower

STW Actual output frequency

llustracién 65: Frecuencia real de salida (MAV)

La referencia y la MAV se escalan de la siguiente forma:
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-100 % 0%

(C0o00hex) (Ohex)

100 %

(4000hex)

e30bk132.10

P 5.5.3.1 Rango de referencia

Cambio sentido
[1] -max - +méx

Hacia delante

P5.5.3.3 Referencia maxima 0

Referencia max.

0%

(Ohex)

P5.5.3.3 Referencia méxima

Referencia méx.

100 %

(4000hex)

P 5.5.3.1 Rango de referencia

(0) min-méx | I

P 5.5.3.4 Referencia minima

Referencia min.

llustracion 66: Referenciay MAV
6.2 Como controlar el convertidor de frecuencia

6.2.1 Introduccion

Hacia delante

P5.5.3.3 Referencia méxima

Referencia méx.

Este apartado describe los cdigos que se pueden utilizar en los campos de funcién y datos de un telegrama Modbus RTU.

6.2.2 Codigos de funcion admitidos por Modbus RTU

Modbus RTU admite el uso de los siguientes céddigos en el campo de funcién de un telegrama:

Tabla 55: Codigos de funcion

Funcién Caodigo de funcién (hex)
Leer bobinas 1

Leer registros de retencién 3

Escribir una sola bobina 5

Escribir un solo registro 6

Escribir multiples bobinas F

Escribir multiples registros 10

Coger contador de eventos de com. B

Informar sobre la identificacion del auxiliar 1

Lectura y escritura de multiples registros 17

Tabla 56: Codigos de funcion

Funcion Cadigo de funcion Cddigo de subfuncion Subfuncion
Diagnostico | 8 1 Reiniciar comunicacién.
2 Devolver registro de diagnéstico.
10 Borrar contadores y registro de diagnéstico.
11 Mostrar recuento de mensajes de bus.
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Funcion Caddigo de funcion Cddigo de subfuncion Subfuncion
12 Mostrar recuento de errores de comunicacion de bus.
13 Devolver recuento de errores de auxiliar.
14 Devolver recuento de mensajes de auxiliar.

6.2.3 Cédigos de excepcion Modbus

Para obtener una explicacion completa sobre la estructura de una excepcioén, consulte 6.1.6.3.5 Campo de funcion.

Tabla 57: Cédigos de excepcion Modbus

Coé- | Nombre Significado

digo

1 Funcién in- El cédigo de funcidn recibido en la peticidon no es una accién permitida para el servidor (o auxiliar). Esto
correcta puede ser debido a que el codigo de la funcion solo se aplica a dispositivos recientes y no se implementé

en la unidad seleccionada. También puede indicar que el servidor (o auxiliar) se encuentra en un estado
incorrecto para procesar una peticion de este tipo, por ejemplo, porque no esté configurado y se le pide
devolver valores registrados.

2 Direccién de | La direccion de datos recibida en la peticién no es una direccién admisible para el servidor (o auxiliar).
datos incor- | Mas concretamente, la combinacion del nimero de referencia y la longitud de transferencia no es valida.
recta Para un controlador con 100 registros, se acepta una peticion con desviacion 96 y longitud 4, mientras

que una peticién con desviacién 96 y longitud 5 genera una excepcién 02.

3 Valor de da- | Un valor contenido en el campo de datos de solicitud no es un valor permitido para el servidor (o auxil-
tos incorrec- | iar). Esto indica un fallo en la estructura de la parte restante de una peticién compleja como, por ejemplo,
to la de que la longitud implicada es incorrecta. NO significa que un conjunto de datos enviado para su al-

macenamiento en un registro tenga un valor situado fuera de la expectativa del programa de la aplica-
cién, ya que el protocolo Modbus no conoce el significado de ningun valor determinado de ningun regis-
tro en particular.

4 Fallo del dis- | Un error irrecuperable se produjo mientras el servidor (o auxiliar) intentaba ejecutar la accién solicitada.
positivo aux-
iliar
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7 Descripciones de parametros

7.1 Lectura de la tabla de parametros
La guia de aplicacién incluye las tablas de parametros. Las siguientes descripciones explican cémo leer los parametros.

1 ——P 2.1.1 Tensioén del enlace de CC o
2 Descripcion: Visualizar la tension del enlace de CC en el convertidor de frecuencia g
3 [val p inado: 0 | Tipo de paré : Rango (0-65535) Numero de parémetro: 1630 =
T o

=]

[Unidad: v Tipo de datos: unit32 Tipo de acceso: Lectura by

I v

| )
5 6 7 8

llustracion 67: Lectura de la tabla de parametros

« 1lindica el nombrey el indice del parametro, y comienza con una P.

«  2indica la descripcién del pardmetro que puede verse en el texto de ayuda de MyDrive#Insight.
+ 3 muestra los ajustes predeterminados de fabrica.

» 4indica la unidad del parametro.

« 5indica el tipo de datos del parametro. Consulte 7.1.2 Explicacion de los tipos de datos.

« 6indica el tipo de parametro. Los parametros tienen rangos o selecciones definidos. Consulte 7.1.1 Explicacion de los tipos de
pardmetros.

« 7indica el tipo de acceso del parametro. Consulte 7.1.3 Explicacién de los tipos de acceso.

« 8indica el nimero de pardmetro Unico relevante para los registros de Modbus. Consulte 6.1.5.1.8 Numero de parametro (PNU) y
6.1.6.4.1 Gestién de parametros.

7.1.1 Explicacién de los tipos de parametros
A continuacidn, se indican los diferentes tipos de informacién de los parametros.

Tabla 58: Tipos y descripcion de parametros

Tipo de parametro | Descripcion

Selecciéon El pardmetro proporciona una lista de opciones para que el usuario las seleccione.

Rango (0-255) El valor del pardmetro esta dentro del rango especificado. En el ejemplo especificado, el usuario puede es-
tablecer cualquier valor entre 0y 255 para el pardmetro .

7.1.2 Explicacion de los tipos de datos
A continuacion, se ofrece una vision general de los tipos de datos utilizados en el software de la aplicacion iC2.

Tabla 59: Resumen del tipo de datos

Tipo de dato Descripcion Tipo Range (Fuera rango de ref.)
enum Enumeracion 0,1,2..

int Entero 8,16,32 -32768..32767

uint Entero sin signo 8,16,32 De 0a 65535

visStr Cadena visible Todas las cadenas

7.1.3 Explicacion de los tipos de acceso
A continuacion, se indica el tipo de acceso a los parametros y las descripciones.
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Tabla 60: Tipos de datos y descripciones

Tipo de acceso Descripciones
Lectura/escritura El ajuste del pardmetro es legible o modificable.
Lectura La informacién de los pardmetros solo es legible.

7.2 Red (indice de menu 1)

7.2.1 Ajustes de red (indice de ment 1.2)

P 1.2.1 Ajustes regionales

Descripcion: Utilice el parametro para configurar los ajustes regionales. Seleccione [0] International (Internacional) para ajustar P
4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal) a 50 Hz. Seleccione [1] North America (Norteamérica) para ajustar P 4.2.2.4 Nominal

Frequency (Frecuencia nominal) a 60 Hz.

Valor predeterminado: O [Internacional]

Tipo de parametro: Seleccién

Numero de parametro: 3

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de se- | Nombre de seleccion
leccién

0 Internacional: El valor predeterminado de P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal) se establece en 50
Hz.

1 Norteamérica: El valor predeterminado de P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal) se establece en
60 Hz.

P 1.2.2Tipo dered

Descripcidn: Seleccione la tension de alimentacion, la frecuencia y el tipo.

Valor predeterminado: 12 [380-440V / 50 Hz] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 6

Unidad: Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Nombre de seleccion Descripcion de la seleccién

0 200-240V /50 Hz/red IT

1 200-240V /50 Hz / tridng.

2 200-240V /50 Hz

5 100-110V /50 Hz /red IT

6 100-110V /50 Hz / tridng.

7 100-110V /50 Hz

10 380-440V /50 Hz/red IT

11 380-440V /50 Hz/ tridng.

12 380-440V /50 Hz

20 440-480V /50 Hz/red IT

21 440-480V /50 Hz / tridng.
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Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion
22 440-480V /50 Hz

100 200-240V /60 Hz/red IT
101 200-240V /60 Hz / tridng.
102 200-240V /60 Hz

105 100-110V /60 Hz /red IT
106 100-110V /60 Hz / tridng.
107 100-110V /60 Hz

110 380-440V /60 Hz/ red IT
111 380-440V /60 Hz / tridng.
112 380-440V /60 Hz

120 440-480V /60 Hz/red IT
121 440-480V /60 Hz / triang.
122 440-480V /60 Hz

7.2.2 Proteccion de red (Indice de menu 1.3)
P 1.3.1 Accién tras desequilibrio de red

Descripcion: Selecciona una accidn del convertidor de frecuencia al detectar un desequilibrio de red grave. El funcionamiento con
desequilibrio de red severo acorta la vida util del convertidor de frecuencia. Cuando se seleccione [4] Fast Trip (Alarma rapida) o [5]
Fast Warning (Advert. rapida), el parametro P 1.2.1 Regional settings (Ajustes regionales) debe coincidir con la frecuencia de la red

actual para evitar fallos falsos.

Las condiciones se consideran graves si el motor se estd utilizando continuamente cerca del valor nominal de carga (por ejemplo,

controlando una bomba o un ventilador cerca de la maxima

velocidad).

Valor predeterminado: 0 [Trip] (Alarma) Tipo de

parametro: Seleccién

Numero de parametro:1412

Unidad: - Tipo de

dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro

Numero Nombre y descripciéon de la seleccion

de selec-

cion

0 Trip (Alarma): Desconecta el convertidor de frecuencia.

1 Warning (Advertencia): Emitir una advertencia.

2 Disabled (Desact.): No se ejecuta ninguna accion.

4 Fast Trip (Alarma rapida): Active la deteccion rapida para desconectar el convertidor de frecuencia. La opcién esta

relacionada con P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de pérdida de fase de red rapida) y P 2.3.10 Fast Mains
Phase Loss Min Power (Potencia min. pérdida de fase de red rapida).

5 Fast Warning (Advert. rapida): Activa la deteccidn rapida para emitir una advertencia. La opcion esta relacionada
con P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de pérdida de fase de red rapida) y P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss Min
Power (Potencia min. pérdida de fase de red rapida).
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7.3 Conversion de potencia y enlace de CC (indice de menu 2)

7.3.1 Estado (indice de menu 2.1)

P 2.1.1 DC-Link Voltage (Tensién del enlace de CC)
Descripcion: Visualice la tension del enlace de CC en el convertidor.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0 - 65535) Numero de parametro: 1630

Unidad:V Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 2.1.2 Inverter Thermal (Térmico inversor)
Descripcion: Visualice el % de la carga térmica estimada en el convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-255) Numero de parametro: 1635

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura

P 2.1.3 Unit Nominal Current (Corriente nominal de la unidad)
Descripcion: Ver la corriente nominal del inversor, que debe coincidir con los datos de la placa de caracteristicas del motor conecta-
do. Los datos se utilizan para calcular el par y la proteccién de sobrecarga del motor.

Valor predeterminado: Depende del tamafo Tipo de parametro: Rango (0,00-655,35) Numero de pardametro: 1636

Unidad: A Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 2.1.5 Output Current Limit % (Limite de intensidad de salida %)
Descripcion: Ver la corriente maxima del inversor, que debe coincidir con los datos de la placa de caracteristicas del motor conecta-
do. Los datos se utilizan para calcular el pary la proteccién contra sobrecarga del motor.

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (0,00-655,35) Numero de parametro: 1637

Unidad: A Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 2.1.9 Heatsink Temperature (Temperatura del disipador)
Descripcion: Visualice la temperatura del disipador del convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (-128-127) Numero de parametro: 1634

Unidad: °C Tipo de dato: int8 Tipo de acceso: Lectura

7.3.2 Proteccion (indice de menu 2.3)

P 2.3.1 Overvoltage Controller Enable (Activar controlador sobretension)

Descripcion: Seleccione esta opcién para activar o desactivar el control de sobretensién (OVC), para reducir el riesgo de que el con-
vertidor de frecuencia se desconecte debido a una sobretension en el enlace de CC causada por la energia generativa procedente
de la carga.

Valor predeterminado: 0 [Disable] (Desactivar) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 217

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardametro:

Numero Nombre y descripciéon de la seleccion

de selec-

cion

0 Disabled (Desact.): No se requiere control de sobretensién (OVC).

1 Enabled (not at stop) (Activado (no parada)): Activar el control de sobretensién (OVC), excepto cuando se esta

usando una sefial de parada para detener al convertidor de frecuencia.

2 Enable (Act.): Activar el control de sobretensién (OVC).
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RIESGO DE LESIONES Y DE DANOS EN EL EQUIPO
La activacion del OVC en aplicaciones de elevacién puede producir lesiones y dafios en el equipo.

- EIOVCno debe activarse en aplicaciones de elevacion.

P 2.3.2 Overvoltage Controller Kp (Controlador sobretensién Kp)
Descripcion: Este pardmetro permite afinar la ganancia de sobretension para P 2.3.1 Overvoltage Control (Control sobretensién). No
hard falta cambiar este parametro en aplicaciones normales.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 219

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.3.6 Power Loss Action (Accién de pérdida de potencia)
Descripcion: Seleccione la accién del convertidor de frecuencia cuando la tensidn de red caiga por debajo del limite establecido en
P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite controlador pérdida de potencia).

Valor predeterminado: 0 [No function] (Sin funcién) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 1410

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Este parametro suele utilizarse cuando se producen interrupciones de alimentacion breves (caidas de tensién). Con un 100 % de la
carga y una breve interrupcién de la tensién, la tensiéon de CC de los condensadores principales cae rdpidamente. En el caso de
convertidores de frecuencia grandes, en cuestién de milisegundos el nivel de CC puede bajar hasta 373 V CCy los IGBT pueden
desconectarse y perder el control del motor. Cuando la alimentacion se restablece y los IGBT vuelven a iniciarse, la frecuencia de
salida y el vector de tensién no se corresponden con la velocidad/frecuencia del motor. Como resultado, se produce una sobreten-
sién o sobreintensidad, lo que suele provocar un bloqueo por alarma. P 2.3.6 Power Loss Action (Accién tras pérdida de potencia) se
puede programar para evitar esta situacién. Permite seleccionar la funcién a la que debe seguir el convertidor de frecuencia cuando
se alcance el umbral definido en P 2.3.6 Power Loss Action (Accion tras pérdida de potencia).

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardmetro.

Nu- Nombre y descripcién de la seleccion
mero
de se-
lec-
cion

0 No Function (Sin funcién): El convertidor de frecuencia no compensa una interrupcion de la alimentacion. La tensién
del enlace de CC cae rapidamente y el motor se pierde en cuestién de milisegundos o segundos. El resultado es el blo-
queo por alarma.

1 Ctrl. Ramp-down (Deceler. contr.): El convertidor de frecuencia sigue controlando el motor y realiza una deceleracién
controlada desde el P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite del controlador de pérdida de potencia). La rampa sigue lo
establecido en el ajuste de P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rapida). Esta seleccion resulta especial-
mente Util en las aplicaciones de bomba, en las que la inercia es baja y la friccidn, alta. Cuando la red se restablece, la
frecuencia de salida acelera el motor hasta la velocidad de referencia (si la interrupcion de red es prolongada, la rampa
de desaceleracion controlada podria hacer que la frecuencia de salida descendiera hasta 0 RPM. Cuando la red se resta-
blece, la aplicaciéon acelera desde 0 RPM hasta la anterior velocidad de referencia mediante una aceleracion normal). Si
la energia del enlace de CC desaparece antes de que la velocidad del motor se reduzca a cero, el motor quedara en
inercia.

2 Ctrl. Ramp-down, Trip (Decel. contr., alarma): Esta seleccién es similar a la seleccién [1] Ctrl. ramp-down (Deceler.
contr.), excepto en que en [2] Ctrl. ramp-down (Decel. contr., desc.) es necesario un reinicio para arrancar tras aplicar la
alimentacion.
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Nu- Nombre y descripciéon de la seleccion
mero

de se-

lec-

cion

3 Coasting (Funcionamiento por inercia): Las centrifugadoras pueden funcionar durante una hora sin alimentacion. En
estos casos, es posible seleccionar una funcién de inercia al interrumpirse la alimentacién, junto con una funcién de
motor en giro, que se produce al restablecerse la alimentacion.

4 Kinetic Back-up (Energia regenerativa): La energia regenerativa garantiza que el convertidor de frecuencia sigue en
funcionamiento mientras haya energia en el sistema generada por la inercia del motor y de la carga. Esto se realiza con-
virtiendo la energia mecanica al enlace de CCy, de este modo, se mantiene el control del convertidor de frecuencia y del
motor. Esto puede ampliar el funcionamiento controlado, en funcién de la inercia del sistema. En ventiladores, normal-
mente abarca varios segundos; en bombas, hasta 2 segundos, y en compresores, solo una fraccién de segundo. Muchas
aplicaciones de la industria pueden ampliar el funcionamiento controlado durante varios segundos, lo que a menudo es
tiempo suficiente para que la alimentacién vuelva.

El nivel de CC durante [4] Kinetic backup (Energia regenerativa) es el P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite controlador
pérdida de potencia) x 1,35. Si la alimentacién no vuelve, la UCC se mantendra todo el tiempo que sea posible reducien-
do la velocidad hasta 0 RPM. Finalmente, el convertidor de frecuencia se quedara en inercia. Si la alimentacién vuelve
mientras estd en modo de energia regenerativa, la UCC aumenta por encima del P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Lim-
ite controlador pérdida de potencia) x 1,35. Esto se detecta de una de las siguientes maneras:

«  SiUcc > P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite controlador pérdida de potencia) x 1,35 x 1,05

- Silavelocidad es superior a la referencia. Esto es relevante si la alimentacién vuelve en un nivel inferior al anterior;
por ejemplo, P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite controlador pérdida de potencia) x 1,35 X 1,02. No se cumple el
criterio anterior y el convertidor de frecuencia intenta reducir la UCC al P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite con-
trolador pérdida de potencia) x 1,35 mediante un incremento de la velocidad. Esto no da resultado, ya que la alimen-
tacién no se puede reducir.

+  Sifunciona a motor. El mismo mecanismo del punto anterior, pero la inercia evita que la velocidad aumente por
encima de la velocidad de referencia. Esto hace que el motor funcione a motor hasta que la velocidad esté por enci-
ma de la velocidad de referencia y se produzca la situacién anterior. En lugar de esperar a que sucedo esto, se intro-
duce el presente criterio.

5 Kinetic Back-up, Trip (Energia regenerativa): La diferencia entre la energia regenerativa con y sin desconexién es que
la dltima siempre desacelera a 0 RPM y se desconecta, independientemente de si la alimentacién vuelve o no. La fun-
cién se ha hecho de tal manera que ni siquiera detecta si vuelve la alimentacion. Esta es la razén del nivel relativamente
alto en el enlace de CC durante la desaceleracion.

6 Fault (Fallo)

7 Kin. Back-up, Trip with Recovery (Energia regenerativa, alarma con recuperacion): La energia regenerativa con recu-
peracion combina las caracteristicas de la energia regenerativa y de la energia regenerativa con desconexion. Esta carac-
teristica hace posible seleccionar entre energia regenerativa y energia regenerativa con desconexion, basada en la ve-
locidad de recuperacion, que se puede configurar en P 2.3.8 Kin. Back-up Trip Recovery Level (Energ. regen., nivel de re-
cup. desc.) para activar la deteccién del retorno de la red. Si la red no vuelve, el convertidor de frecuencia desacelerara a
0 RPM y se desconectara. Si la red vuelve mientras la energia regenerativa tiene una velocidad superior al valor ajustado
en P 2.3.8 Kin. Back-up Trip Recovery Level (Energ. regen., nivel de recup. desc.), se reanuda el funcionamiento normal. Es
igual a [4] Kinetic Back-up (Energia regenerativa). El nivel de CC durante [7] Kinetic backup (Energia regenerativa) es el P
2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite controlador pérdida de potencia) x 1,35. Si la red vuelve mientras la energia re-
generativa tiene una velocidad inferior a P 2.3.8 Kin. Back-up Trip Recovery Level (Energ. regen., nivel de recup. desc.), el
convertidor de frecuencia decelera a 0 RPM utilizando la rampa y, a continuacion, se desconecta.

P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite controlador pérdida de potencia)

Descripcion: Permite introducir la tensién de red a la que se activa la funcion seleccionada en P 2.3.6 Power Loss Action (Accion tras
pérdida de potencia). Este parametro define la tensién umbral a la que se activa la funcion seleccionada en P 2.3.6 Power Loss Action
(Accidn tras pérdida de potencia). Tomando como base la calidad de la fuente de alimentacién, se puede considerar la seleccion del
90 % de la red nominal como nivel de deteccion. Para una fuente de alimentacién de 380V, P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite
controlador pérdida de potencia) debe ajustarse a 342 V. Esto da como resultado un nivel de deteccién CC de 462 V (P 2.3.7 Power
Loss Controller Limit (Limite controlador pérdida de potencia) x 1,35).
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Valor predeterminado: Depende del tamano

Tipo de parametro: Rango (100-800)

Numero de parametro: 1411

Unidad: V

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.3.8 Kin. Back-up Trip Recovery Level (Nivel recup. desc. energ. regen.)
Descripcidn: Permite introducir el nivel de recuperacion de la alarma de energia regenerativa para la aplicacion. Este nivel de recu-
peracion es la velocidad minima del motor a la que el convertidor de frecuencia debe acelerar.

Valor predeterminado: Depende del
tamano o)

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-

Numero de parametro: 1415

Unidad: Hz

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de pérdida de fase de red rapida)
Descripcion: Ajustar el parametro a un valor menor hace que la deteccién sea mas sensible y ajustar el parametro a un valor mayor

hace que la deteccién sea menos sensible.

Valor predeterminado: 300

Tipo de parametro: Rango (0-500)

Numero de parametro: 1417

Unidad: %

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss Min. Power (Potencia min. de pérdida de fase de red rapida)
Descripcion: La deteccion rapida no se activa si la potencia real es inferior al valor especificado en el parametro.

Valor predeterminado: 10

Tipo de parametro: Rango (0-100)

Numero de parametro: 1418

Unidad: %

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.3.13 Auto DC Braking (Frenado CC aut.)

Descripcion: Funcidon protectora contra sobretension en inercia en un entorno de red IT. Este pardmetro solo estara activo cuando
se selecciona [1] On (Activado) en este parametro y cuando se seleccionan las opciones de red IT en P 1.2.2 Grid Type (Tipo de red).

Valor predeterminado: 1 [On] (Activado)

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 7

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0 Off (Desactivado): La funcion no estd activa.

1 On (Activado): La funcion estd activa.

P 2.3.14 Max Output Frequency (Frecuencia de salida max.)

Descripcidn: Introducir el valor maximo de frecuencia de salida. P 2.3.74 Max Output Frequency (Frecuencia de salida max.) especifica
el limite absoluto de la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia para mejorar la seguridad en aplicaciones donde deba
evitarse un exceso de velocidad accidental. Este limite absoluto se aplica en todas las configuraciones y es independiente del ajuste
del P 5.4.2 Configuration Mode (Modo de configuracion).

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 419

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

El parametro no se puede ajustar con el motor en marcha. La frecuencia de salida maxima no puede superar el 10 % de la fre-
cuencia de conmutacion del inversor P 2.4.3 Switching Frequency (Frecuencia de conmutacion).

P 2.3.15 Action at Inverter Fault (Accidn en fallo del inversor)
Descripcidn: Selecciona cdmo debe reaccionar el convertidor de frecuencia en caso de sobretension, sobreintensidad, cortocircuito
o fallo de conexién a tierra.
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Valor predeterminado: 1[Warning] (Advertencia) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 1427
Unidad: V Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Trip (Alarma): Desactiva los filtros de protecciéon y desconecta en el primer fallo.

1 Warning (Advertencia): Ejecutar normalmente los filtros de proteccién.

P 2.3.16 Function at Inverter Overload (Funcionamiento con inversor sobrecarg.)
Descripcion: Cuando el convertidor de frecuencia emita una advertencia de sobrecarga del inversor, seleccione entre continuar y
probablemente desconectar el convertidor de frecuencia o reducir la intensidad de salida.

Valor predeterminado: O [Trip] (Alarma)

Tipo de parametro: Selecciéon

Numero de parametro: 1461

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

Trip (Alarma)

1

Derate (Reduccion)

P 2.3.17 Adjustable Temperature Warning (Advert. temperatura ajustable)
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para advertir de que la temperatura del disipador es alta, es decir, que la temperatura ambi-
ente es alta o que la carga es mas alta. Puede producirse una alarma si no se subsana el problema. Cuando la suma del valor de P
2.1.9 Heatsink temperature (Temp. del disipador) y del valor establecido en el pardmetro es superior a su valor méximo, HEAT-
SINK_CLEAN_WARNING - bit 29 se ajusta en P 5.1.10 Ext. Status Word (Cédigo de estado ext.). La luz indicadora de advertencia del
panel de control no se enciende cuando se alcanza el limite especificado del parametro.

Valor predeterminado: Depende del
tamafo

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- | Nimero de parametro: 442

o)

Unidad: -

Tipo de dato: uint8

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.3.3 Modulacién (indice de menu 2.4)

P 2.4.2 Min. Switching Frequency (Frec. conmutacién min.)
Descripcion: Ajuste la frecuencia de conmutaciéon mas baja permitida por la aplicacion.

Valor predeterminado: 2 [2,0 KHz]

Tipo de parametro: Seleccién

Numero de parametro: 1463

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccién Nombre de seleccién

2 2,0 kHz

3 3,0 kHz

4 4,0 kHz

5 5,0 kHz

6 6,0 kHz

7 8,0 kHz
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Numero de seleccion

Nombre de seleccion

8 10,0 kHz
9 12,0 kHz
10 16,0 kHz

P 2.4.3 Switching Frequency (Frecuencia de conmutacién)
Descripcidn: Ajusta la frecuencia de conmutacion para encontrar un equilibrio adecuado entre el ruido acustico del motor y las
pérdidas térmicas del convertidor de frecuencia. Si se aumenta la frecuencia de conmutacion, se reduce el ruido, pero se incremen-

tan las pérdidas térmicas.

Valor predeterminado: 4 [4,0 KHz]

Tipo de parametro: Seleccién

Numero de parametro: 1401

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de seleccion

Nombre de seleccion (depende del tamafio)

2 2,0 kHz
3 3,0 kHz
4 4,0 kHz
5 5,0 kHz
6 6,0 kHz
7 8,0 kHz
8 10,0 kHz
9 12,0 kHz
10 16,0 kHz

AVISO

Las selecciones de frecuencia de conmutacién abiertas dependen del modelo de convertidor de frecuencia especifico.

P 2.4.5 Over Modulation (Sobremodulacién)
Descripcion: Utilice este parametro para activar o desactivar la sobremodulacion de la tensién de salida. Seleccione [1] On (Activa-
do) para obtener mas tension del enlace de CCy par en el eje del motor. Seleccione [0] Off (Desactivado) para evitar el rizado del par

en el eje del motor.

Valor predeterminado: 1 [On] (Activado) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 1403
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero | Nombre y descripcion de la seleccion

de selec-

cion

0 Off (Desactivado): Para evitar el rizado del par en el eje del motor, seleccione [0] Off (Desactivado) a fin de evitar la
sobremodulacién de la tensién de salida. Esta caracteristica puede ser Util para aplicaciones tales como maquinas
rectificadoras.

1 On (Activado): Seleccione [1] On (Activado) para activar la funcidon de sobremodulacién para la tension de salida. Se-
leccione este ajuste cuando se requiere que la tension de salida sea superior al 95 % de la tensién de entrada (habitu-
al durante el funcionamiento sobresincrono). La tensién de salida aumenta en funcién del grado de sobremodula-
cion.
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Numero | Nombre y descripcion de la seleccion
de selec-
cion

La sobremodulacién produce un mayor rizado del par a medida que aumentan los arménicos.

7.3.4 Control del enlace de CC (indice de menu 2.5)

P 2.5.1 Damping Gain Factor (Factor de ganancia de amortiguacion)

Descripcion: Factor de amortiguacion para la compensacion de tensién de CC. Consulte P 2.5.2 DC-Link Voltage Compensation (Com-
pensacion de tension del enlace de CC).

Valor predeterminado: Depende del tamariio Tipo de parametro: Rango (0-100) Numero de parametro: 1408

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.5.2 DC-Link Voltage Compensation (Compensacién de tension del enlace de CC)
Descripcion: Activar la compensacion del enlace de CC para reducir el rizado en la tensién del enlace de CC (se recomienda para la
mayoria de aplicaciones).

Valor predeterminado: Depende del tamafio Tipo de pardmetro: Selecciéon Numero de parametro: 1451
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccién Nombre de seleccion

0 Off (Desactivado)

1 On (Activado)

7.3.5 Limite de intensidad de salida (Indice de ment 2.7)

P 2.7.1 Limite de intensidad de salida %
Descripcidn: Introduzca el limite de intensidad para el funcionamiento del motor y del generador. El pardmetro cambia automatica-
mente si se actualiza P 4.2.2.3 Nominal Motor Current (Intensidad nominal del motor).

Valor predeterminado: Depende del tamaiio Tipo de parametro: Rango (0-1000) Numero de parametro: 418

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Esta es una auténtica funcién de limite de intensidad que continuda en el rango sobresincrono. Sin embargo, debido al debilitamien-
to del campo inductor, el par motor al limite de intensidad cae en consecuencia cuando el incremento de la tension se detiene por
encima de la velocidad sincronizada del motor.

P 2.7.2 Limite de intensidad K

Descripcion: Permite introducir la ganancia proporcional para el controlador de limite de intensidad. Seleccionar un valor mas alto
hard que el controlador reaccione mas rapidamente, aunque podria reducir la estabilidad.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 1430

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.7.3 Limite de intensidad T;
Descripcion: Introducir el tiempo de integracion para el controlador del limite de intensidad. Seleccionar un valor mas bajo hara
que el controlador reaccione mas rdpidamente, aunque podria reducir la estabilidad.

Valor predeterminado: 0,02 Tipo de parametro: Rango (0,002-2,000) Numero de parametro: 1431

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 2.7.4 Control lim. intens., tiempo filtro

Descripcidn: Permite introducir el periodo de tiempo de filtro para el filtro de paso bajo del control del limite de corriente. El filtro
utiliza el valor promedio del periodo. El ajuste de un periodo mas corto hace que el control reaccione més rdpidamente a los cam-
bios de corriente.

Valor predeterminado: 5 Tipo de parametro: Rango (1,0-100,0) Numero de parametro: 1432

Unidad: ms Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 2.7.5 Retardo descon. con lim. de int.

Descripcion: Cuando la intensidad de salida alcanza el limite de intensidad, (P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de intensidad de
salida %)), se dispara una advertencia. Si la advertencia de limite de intensidad esta presente de modo continuo durante el tiempo
que se especifica en este parametro, el convertidor de frecuencia se desconecta. Introduzca «60» s = OFF para desactivar la funcion.

Valor predeterminado: 60 Tipo de parametro: Rango (0-60) Numero de parametro: 1424

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.4 Filtros y chopper de frenado (indice de menu 3)

7.4.1 Estado (indice de menu 3.1)

P 3.1.1 Energia de freno
Descripcion: Ver la potencia de frenado transmitida a una resistencia de frenado externa. La potencia media se calcula segun el
promedio de los ultimos 120s.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0,000-10 000,000) Numero de parametro: 1633

Unidad: kW Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

7.4.2 Chopper de frenado (indice de menu 3.2)

P 3.2.1 Activar chopper de frenado
Descripcidn: Seleccione método disipacion del exceso de energia del freno.

Valor predeterminado: 0 [Desactivar] Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 215
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Desactivar

1 Activar

P 3.2.2 Reduccién de tension del chopper de frenado
Descripcion: Este pardmetro puede reducir la tensién de CC cuando la resistencia de frenado esté activada. Solo es vélido para la
unidad T4.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 214
tamano fo)
Unidad: V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.4.3 Resistencia de freno (indice de menu 3.3)

P 3.3.2 Valor de la resistencia de freno

Descripcidn: Ajusta el valor de la resistencia de frenado en Q. Este valor se emplea para monitorizar la energia entregada a la resis-
tencia de frenado. El parametro P 3.3.2 Brake Resistor Value (Valor de la resistencia de freno) solo estd activo en convertidores de
frecuencia con un freno dinamico integrado. Utilice este parametro para valores sin decimales.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 211
tamano fo)
Unidad: Q Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 3.3.3 Limite de potencia de la resistencia de freno
Descripcion: Ajuste el limite de control de la potencia de frenado transmitida a la resistencia. Este pardmetro solo estd activo en
convertidores de frecuencia con un freno dindmico integrado.

Valor predeterminado: Depende del tamaiio Tipo de parametro: Rango (0,001-2000) Numero de parametro: 212

Unidad: kW Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Para calcular el valor de P 3.3.3 Brake Power Limit (Limite de potencia de freno), se puede utilizar la siguiente formula.

_ Ub(V) X tor(S)

Pbr, med. (W) = m

A continuacion, se indican los elementos de la férmula:

«  Pbr, med. es la potencia media disipada en la resistencia de freno.

«  Rbreslaresistencia de la resistencia de freno.

« tbres el tiempo de frenado activo en el intervalo de 120 s, Thr.

«  Ubr es latensién de CC donde el valor de la resistencia de frenado esta activo.

En unidades T4, la tensién de CC es de 770V, que puede reducirse con P 3.2.2 Brake Chopper Voltage Reduce (Reduccién de tension
del chopper de frenado).

Si Rbr es desconocido o si Thr es diferente de 120 s, el enfoque practico es hacer funcionar la aplicacion de freno, efectuar la
lectura de datos de P 3.1.7 Brake Energy (Energia de freno) y después introducir este valor mas un 20 % en P 3.3.3 Brake Resistor
Power Limit (Limite de potencia de la resistencia de freno).

La seleccion de un valor bajo reduce la pérdida de energia en el motor, pero también puede reducir la resistencia a cambios de
carga repentinos. El pardmetro Torque Characteristic (Caracteristicas de par) debe ajustarse como AEO.

7.5 Motor (indice de menu 4)
7.5.1 Estado (indice de menu 4.1)

P 4.1.1 Intensidad del motor
Descripcion: Vea la intensidad del motor calculada como promedio, IRMS.

Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-655,35) Numero de parametro: 1614

Unidad: A Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.2 Tensién del motor
Descripcion: Ver la tension del motor, un valor calculado utilizado para controlar el mismo.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-65535) Numero de parametro: 1612

Unidad:V Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.3 Potencia eléctrica del motor
Descripcion: Consumo de energia del motor en kW. El valor que se muestra esta calculado a partir de la tensién y corriente reales
del enlace de CC.

Valor predeterminado: 0,000 Tipo de parametro: Rango (0,000-1000,000) Numero de parametro: 1610

Unidad: kW Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.4 Potencia motor CV
Descripcion: Consumo de energia del motor en kW. El valor que se muestra esta calculado a partir de la tensién y corriente reales
del enlace de CC.
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Valor predeterminado: 0,000 Tipo de parametro: Rango (0,000-1000,000) Numero de parametro: 1611
Unidad: CV Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.5 Carga térmica del motor
Descripcidn: Visualice la temperatura calculada del motor en porcentaje de maximo permitido. Al 100 % se producira una alarma si
se ha seleccionado la funcién ETR en P 4.6.7 Motor Thermal Protection (Proteccion térmica del motor).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-100) Numero de parametro: 1618

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.6 Frecuencia
Descripcion: Vea el valor real de la frecuencia del motor.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-6553,5) Numero de parametro: 1613

Unidad: Hz Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.7 Frecuencia %
Descripcion: Ver la frecuencia real del motor como porcentaje de P 5.8.2 Motor Speed High Limit (Lim. alto veloc. motor).

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (0-6553,5) Numero de parametro: 1615

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.8 Velocidad del eje del motor
Descripcion: Ver las RPM reales del motor. En control de proceso en lazo abierto o en lazo cerrado, las rpm del motor son estimadas.
En los modos de velocidad con lazo cerrado, se miden las RPM del motor.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (-30 000,0-30 000,0) Numero de parametro: 1617

Unidad: RPM Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.10 Par del motor
Descripcion: Muestra el valor de par con signo por aplicar al eje del motor. Algunos motores proporcionan mas del 160 % del par.
Por lo tanto, el valor minimo y el valor maximo dependen de la intensidad méaxima del motor, asi como del motor que se utilice.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (-30 000,0-30 000,0) Numero de parametro: 1616

Unidad: Nm Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura

P 4.1.11 Par del motor %
Descripcidn: Ver el par aplicado al eje del motor como porcentaje del par nominal y con signo.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (-200-200) Numero de parametro: 1622

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura

7.5.2 Datos del motor (indice de menu 4.2)

7.5.2.1 Ajustes generales (indice de menu 4.2.1)

P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor)

Descripcion: Seleccione el tipo de motor. Selec. [0] para motores asincronos. Seleccione [1] PM, Non-salient SPM (PM, SPM no sali-
ente) o [3] PM, Salient IPM (PM, IPM saliente) para motores PM salientes o no salientes. Los motores PM se dividen en dos grupos
segun tengan polos montados en superficie (no salientes) o en el interior (salientes).

Valor predeterminado: 0 [Asynchronous Induction Motor, Tipo de parametro: Seleccion | Niumero de parametro: 110
IM] (Motor de induccién asincrono, IM)

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro.
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funcionamiento del motor.

Numero Nombre de seleccién

de selec-

cion

0 Asynchronous Induction Motor, IM (Motor de induccién asincrono, IM): Para motor de induccién asincrono, IM
1 PM, Non-salient SPM (PM, SPM no saliente): Para los motores de magnetizacién permanente (PM) con los polos

montados en superficie (no salientes). Consulte P 4.4.4.7 Damping Gain (Ganancia de amortiguacién) para P 4.4.4.10
Voltage filter time const. (Const. de tiempo de filtro de tensién) para obtener mas detalles sobre la optimizacion del

3 PM, Salient IPM (PM, IPM saliente): Para los motores de magnetizaciéon permanente (PM) con polos interiores.

P 4.2.1.2 Number of Pole (NiUmero de polos)
Descripcion: Introduzca el n.° de polos del motor.

Valor predeterminado: 4 Tipo de parametro: Rango (2-100)

Numero de parametro: 139

Unidad: - Tipo de dato: uint8

Tipo de acceso: Lectura/escritura

La dependencia de la velocidad sincrona del motor ns en RPM de la frecuencia f de alimentacién en Hz (P 1.1.1 Grid Frequency
(Frecuencia de red) y el nimero de pares de polos p en P 4.2.1.2 Nameplate Data (Datos de la placa de caracteristicas) se indican

mediante la siguiente férmula.

P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal)*120/P 4.2.2.5 Nominal Speed (Velocidad nominal)

Por ejemplo, para un motor con pares de 2 polos (4 polos) y una frecuencia de la fuente de alimentacién de 50 Hz, la velocidad
sincrona del motor es de 1500 RPM. En la siguiente tabla se muestra el nimero de polos para los intervalos de velocidad normales

para varios tipos de motor.

Pares de polos ~nn a 50 Hz ~nn a 60 Hz
1 2700-2880 3250-3460
2 1350-1450 1625-1730
3 700-960 840-1153

P 4.2.1.3 AMA Mode (Modo AMA)

Descripcion: Selecc. de tipo de AMA. La funcién AMA optimiza el rendimiento dindmico del motor optimizando autométicamente
los parametros avanzados del motor. Seleccione [0] No Function (Sin funcién), [1] Enable Complete AMA (Activar AMA completo), [2]

Enable Reduced AMA (Activar AMA reducido).

Valor predeterminado: 0 [Off] (Desactivado)

Tipo de parametro: Seleccién

Numero de parametro: 129

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro

Nu- Nombre de seleccion

mero

de se-

leccién

0 Off (Desactivado): Sin funcion.

1 Enable Complete AMA (Act. AMA completo): En funcién de la opcidn seleccionada en P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo mo-

tor), el AMA se ejecuta sobre diferentes pardmetros.
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Nu- Nombre de seleccion
mero
de se-
leccion

+  Sise selecciona [0] Asynchron (Asincr.), el AMA se ejecuta sobre: P 4.2.3.1 Stator Resistance (Rs) (Resistencia del esta-
tor [Rs]), P 4.2.3.2 Rotor Resistance (Rr) (Resistencia del rotor [Rr]). P 4.2.3.4 Stator Leakage Reactance (X1) (Reactancia
fuga estator [X1]). P 4.2.3.6 Main Reactance Xh (Reactancia principal [Xh]).

«  Sise selecciona [1] PM, non-salient SPM (PM, SPM no saliente), el AMA se ejecuta sobre: P 4.2.3.1 Stator Resistance
(Rs) (Resistencia del estator [Rs]). P 4.2.4.3 d-axis inductance (Ld)(Inductancia del eje d [Ld])

+  Sise selecciona [3] PM, salient IPM (PM, IPM saliente), el AMA se ejecuta sobre: P 4.2.3.1 Stator Resistance (Rs) (Resis-
tencia del estator [Rs]). P 4.2.4.3 d-axis Inductance (Ld) (Inductancia del eje d [Ld]), P 4.2.4.7 g-axis Inductance (Lq)
(Inductancia del eje q [Lq]), P 4.2.4.4 d-axis Inductance Sat. (LdSat) (Inductancia del eje d Sat [LdSat]), P 4.2.4.8 g-axis
Inductance Sat. (LgSat) (Inductancia del eje q Sat. [LgSat]).

2 Enable Reduced AMA (Act. AMA reducido): Realizar un AMA reducido de la resistencia del estator Rs. P 4.2.3.1 Stator
Resistance (Rs) (Resistencia del estator (Rs)) solo en el sistema. (Esta opcidn solo es para motores asincronos.) Ejecute el
AMA con el motor frio.

Este pardametro vuelve a cambiar automaticamente a Off (Desactivado) después de ejecutarse el AMA.

P 4.2.1.4 Motor Cable Length (Longitud del cable del motor)
Descripcion: Introduzca la longitud del cable de motor en metros.

Valor predeterminado: 50 Tipo de parametro: Rango (0-100) Numero de parametro: 142

Unidad: m Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.1.5 Motor Cable Length Feet (Longitud del cable del motor en pies)
Descripcion: Longitud del cable del motor

Valor predeterminado: 164 Tipo de parametro: Rango (0-328) Numero de parametro: 143

Unidad: Pies Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

En algunos productos, en funcién de la compatibilidad electromagnética (EMC), este parametro puede adaptar automaticamente la
frecuencia de conmutacion admisible para conseguir el mejor rendimiento del sistema de convertidores.

7.5.2.2 Datos de la placa de caracteristicas (indice de menu 4.2.2)

P 4.2.2.1 Potencia nominal

Descripcion: Ajuste la potencia nominal del motor segun los datos de la placa de caracteristicas. Nota: El cambio de este pardmetro
afecta al ajuste de otros parametros.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 120
tamano o)
Unidad: kW Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.2.2 Tensién nominal
Descripcidn: Ajuste la tensién nominal del motor segun lo que indica la placa de caracteristicas del mismo. Nota: El cambio de este
parametro afecta al valor de otros parametros.

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (50-1000) Numero de parametro: 122

Unidad: V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.2.3 Intensidad nominal
Descripcidn: Introduzca el valor de la corriente nominal del motor seguin los datos de la placa de caracteristicas del mismo. Nota: El
cambio de este pardmetro afecta al ajuste de otros pardmetros.
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Valor predeterminado: Depende del tamafo

Tipo de parametro: Rango (0,01-1000,00)

Numero de parametro: 124

Unidad: A

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.2.4 Frecuencia nominal

Descripcion: Seleccione el valor de frecuencia del motor segun los datos de la placa de caracteristicas del mismo. Nota: El cambio
de este parametro afecta al valor de otros parametros.

Valor predeterminado: Depende del
tamafo

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-
o)

Numero de parametro: 123

Unidad: Hz

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.2.5 Velocidad nominal

Descripcion: Introduzca el valor de la velocidad nominal del motor seguin los datos de la placa de caracteristicas del mismo. Nota: El
cambio de este parametro afecta al valor de otros parametros.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de pardmetro: Rango (en funciéon del tama-
o)

Numero de parametro: 125

Unidad: RPM

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.5.2.3 Motor de induccién asincrono (Indice de menu 4.2.3)

P 4.2.3.1 Stator Resistance Rs (Resistencia del estator Rs)
Descripcion: Fije el valor de resistencia del estator. Introduzca el valor de la hoja de datos del motor o ejecute un AMA en un motor

frio.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funciéon del tama-
fio)

Numero de parametro: 130

Unidad: Q

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.3.2 Rotor Resistance Rr (Resistencia del rotor Rr)
Descripcion: Ajuste el valor de la resistencia del rotor. Obtenga el valor en la hoja de datos del motor o ejecute una AMA en un
motor frio. El ajuste predeterminado lo calcula el convertidor de frecuencia a partir de los datos de la placa de caracteristicas del

motor.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funciéon del tama-
fio)

Numero de parametro: 131

Unidad: Q

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.3.4 Stator Leakage Reactance X1 (Reactancia fuga estator X1)
Descripcion: Defina el valor de reactancia de fuga del estator. Introduzca el valor de la hoja de datos del motor o ejecute un AMA en
un motor frio. El ajuste predeterminado lo calcula el convertidor de frecuencia a partir de los datos de la placa de caracteristicas del

motor.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcion del tama-
fio)

Numero de parametro: 133

Unidad: Q

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.3.6 Main Reactance Xh (Reactancia principal Xh)
Descripcion: Definir valor de reactancia principal. Introduzca el valor de la hoja de datos del motor o ejecute un AMA en un motor
frio. El ajuste predeterminado lo calcula el convertidor de frecuencia a partir de los datos de la placa de caracteristicas del motor.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcion del tama-
o)

Numero de parametro: 135

Unidad: Q

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 4.2.3.7 Motor Cont. Rated Torque (Par nominal cont. motor)
Descripcion: Introduzca el valor seguin los datos de la placa de caracteristicas del motor. Este pardmetro solo esta disponible cuan-
do P4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor) se ajusta en [1] PM, Non-salient PM (PM, PM no saliente).

Nota: El cambio de este parametro afecta al ajuste de otros parametros.

Valor predeterminado: Depende del tamano

Tipo de parametro: Rango (0,1-10000,0)

Numero de parametro: 126

Unidad: Nm

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.5.2.4 Motor de magnetizacion permanente (indice de menu 4.2.4)

P4.2.4.1 Back EMF (Fuerza contraelectromotriz)
Descripcion: Ajuste la fuerza contraelectromotriz nominal del motor a 1000 RPM. La fuerza contraelectromotriz es la tensién que
genera un motor PM cuando no se le conecta un convertidor de frecuencia y el eje se gira desde el exterior.

La fuerza contraelectromotriz normalmente se especifica para la velocidad nominal del motor o con la medicién de 1000 RPM entre

dos lineas.

Si no dispone del valor para una velocidad del motor de 1000 RPM, calcule el valor correcto del siguiente modo. Si la fuerza contrae-
lectromotriz es, por ejemplo, de 320 V a 1800 RPM, puede calcularse a 1000 RPM: fuerz. contraelectromotr. = (tens./RPM) x 1000 =

(320/1800) x 1000 = 178.

Este pardmetro solo estd activo cuando P 4.2.1.1 Motor Construction (Construccién del motor) se ajusta en opciones que activan mo-

tores PM (magnetizacién permanente).

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-
fo)

Numero de parametro: 140

Unidad: Vv

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

Cuando se utilizan motores PM, se recomienda utilizar resistencias de frenado.

P 4.2.4.3 d-axis Inductance Ld (Inductancia del eje d Ld)
Descripcion: Introduzca el valor de la inductancia del eje d. Obtenga el valor de la hoja de datos del motor de magnetizacién per-
manente o ejecute un AMA en un motor frio.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcion del tama-
fio)

Numero de parametro: 137

Unidad: mH

Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.4.4 d-axis Inductance LdSat (Inductancia del eje d LdSat)
Descripcion: Este pardmetro corresponde a la saturaciéon de la inductancia de Ld. En condiciones ideales, este parametro tiene el
mismo valor que P 4.2.2.3 Nominal Current (Intensidad nominal). Sin embargo, si el proveedor del motor proporciona una curva de
inductancia, el valor de inductancia al 100 % de P 4.2.2.3 Nominal Current (Intensidad nominal) debe introducirse aqui.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-
o)

Numero de parametro: 144

Unidad: mH

Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.4.6 Ld Current Point (Punto de intensidad Ld)
Descripcion: Especifique la curva de saturacién de los valores de inductancia del eje d. El valor de inductancia del eje d se aproxima
linealmente a P 4.2.4.3 d-axis Inductance Ld (Inductancia del eje d Ld).

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-
o)

Numero de parametro: 148

Unidad: %

Tipo de dato: int16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.4.7 g-axis Inductance Lq (Inductancia eje q Lq)
Descripcion: Introduzca el valor de la inductancia del eje g. Obtenga el valor de la hoja de datos del motor de magnetizacién per-
manente o ejecute un AMA en un motor frio.
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Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- | Nimero de parametro: 138
tamano o)

Unidad: mH Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.4.8 g-axis Inductance LgSat (Inductancia eje q LgSat)

Descripcion: Este parametro corresponde a la saturacién de la inductancia de Lg. En condiciones ideales, este parametro tiene el
mismo valor que P 4.2.4.7 g-axis Inductance Lq (Inductancia eje g Lq). Si el proveedor del motor proporciona una curva de inductan-
cia, el valor de inductancia al 100 % de P 4.2.2.3 Nominal Current (Intensidad nominal) debe especificarse.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- | Nimero de parametro: 145
tamano fo)
Unidad: mH Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.2.4.10 Lg Current Point (Punto de corriente Lq)
Descripcidn: Especifique la curva de saturacion de los valores de inductancia del eje q. El valor de inductancia del eje q se aproxima
linealmente a P 4.2.4.7 g-axis Inductance Lq (Inductancia eje q Lq) y a P 4.2.4.8 g-axis Inductance LqSat (Inductancia eje q LgSat).

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 149
tamano o)
Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.5.3 Control del motor (indice de menu 4.4)

7.5.3.1 Ajustes generales (indice de ment 4.4.1)

P 4.4.1.2 AEO Minimum Magnetization (Minima magnetizaciéon AEO)

Descripcion: Introduzca la magnetizacion minima permitida para el modo de optimizaciéon automatica de energia (AEO). Seleccio-
nar un valor bajo reduce la pérdida de energia en el motor, pero también reduce la resistencia a cambios de carga repentinos.

Valor predeterminado: 66 Tipo de parametro: Rango (40-75) Numero de parametro: 1441

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.1.3 Torque Characteristic (Caracteristicas de par)
Descripcion: Seleccione las caracteristicas de par. Par variable y Optim. auto. energia CT son operaciones de ahorro de energia.

Valor predeterminado: O[Constant Torque] (Par constante) | Tipo de parametro: Selecciéon | Numero de parametro: 103

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero Nombre de seleccién

de selec-

cion

0 Constant Torque (Par constante): La salida de eje del motor proporciona un par constante utilizando el control de

velocidad variable.

1 Variable Torque (Par variable): La salida de eje del motor proporciona un par variable bajo el control de velocidad
variable. Ajuste el nivel de par variable en P 4.4.4.13 VT Level (Nivel VT).

2 Auto Energy Optim. CT (Optim. auto. energia CT): Esta funcidén optimiza automaticamente el consumo de energia
minimizando la magnetizacién y la frecuencia con el pardmetro P 4.4.1.2 AEO Minimum Magnetisation (Minima mag-
netizacién AEO).

P 4.4.1.4 Clockwise Direction (En sentido horario)
Descripcion: Este parametro define el término en sentido horario correspondiente a la flecha de direccién del panel de control. Este
pardmetro se utiliza para cambiar facilmente el sentido de la rotacién del eje sin intercambiar los cables del motor.
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Valor predeterminado: 0 [Normal] (Normal) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 106

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de Nombre y descripciéon de la seleccion

seleccion

0 Normal (Normal): El eje del motor gira en sentido horario cuando el convertidor de frecuencia esta conectado
U=>U; V=V, y W=W al motor.

1 Inverse (Inversa): El eje del motor gira en sentido antihorario cuando el convertidor de frecuencia esta conecta-
doU=U;V=V;y W=W al motor.

P 4.4.1.5 Motor Control Bandwidth (Ancho de banda de control del motor)
Descripcion: Seleccione el tipo de ancho de banda de control del motor.

Valor predeterminado: 1 [Medium] (Medio) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 108

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de | Nombre de seleccion

seleccion

0 High (Alto): Para una respuesta altamente dindamica.

1 Medium (Medio): Optimizado para un correcto funcionamiento en estado estable.

2 Low (Bajo): Optimizado para un correcto funcionamiento en estado estable con una respuesta dindmica minima.

3 Adaptive 1 (Adaptat. 1): Optimizado para un correcto funcionamiento en estado estable con amortiguacion acti-
va adicional.

4 Adaptive 2 (Adaptat. 2): Concebido para motores PM de baja inductancia. Esta opcién es una alternativa a [3]
Adaptive 1 (Adaptat. 1).

7.5.3.2 Freno de CA (indice de menu 4.4.2)

P 4.4.2.1 Enable AC Brake (Activar freno de CA)
Descripcidn: Seleccione el método de disipacion del exceso de energia del freno.

Valor predeterminado: 0 [Disable] (Desactivar) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 210
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Disable (Desactivar)

1 Enable (Activar)

P 4.4.2.2 AC Brake, Max current (Intensidad max. de frenado de CA)
Descripcion: Introduzca la corriente maxima admisible al usar el freno de CA para evitar el recalentamiento de las bobinas del mo-
tor.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-160) Numero de parametro: 216

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

AVISO

Este pardmetro solo estd disponible para motores asincronos.
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P 4.4.2.3 AC Brake Voltage Control Kp (Control de tension del freno de CA Kp)

Descripcion: Utilice este parametro para ajustar la capacidad de potencia de frenado de CA (ajuste el tiempo de deceleracion cuan-
do la inercia sea constante). Si la tension del enlace de CC no es superior al valor de advertencia de tensiéon del enlace de CC, el par
del generador puede ajustarse con este parametro. Cuanto mas alta sea la ganancia del freno de CA, mayor serd la capacidad del
freno. Si la ganancia del freno es igual a 1,0, esto significa que no hay capacidad de freno de CA.

Valor predeterminado: 1,4 Tipo de parametro: Rango (1,0-2,0) Numero de parametro: 188

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Si el par del generador es constante, hay un mayor riesgo de que la intensidad del motor sea alta, lo que provoca que el motor se
caliente. Utilice P 4.4.2.2 AC Brake Freno de CA, Max current (Freno de CA, intensidad max.) para proteger el motor del sobrecalen-
tamiento.

7.5.3.3 Curva U/f (indice de menu 4.4.3)

P 4.4.3.1 Punto de tensién
Descripcidn: Introduzca la tensidn para cada punto de frecuencia para crear manualmente una caracteristica U/f que se ajuste al
motor. Los puntos de frecuencia se definen en P 4.4.3.2 Frequency Point (Punto de frecuencia).

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (0-1000) Numero de parametro: 155

Unidad:V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.3.2 Punto de frecuencia
Descripcion: Introduzca los puntos de frecuencia para crear manualmente una caracteristica U/f que se ajuste al motor. La tensién
de cada punto se define en P 4.4.3.1 Voltage Point (Punto de tension).

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 156
tamano o)
Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Cree una caracteristica U/f basdndose en seis tensiones y frecuencias definibles. Véase la siguiente figura.

Punto de tensién
P443.1[x]

e30bk133.10

P4.43.1[5]
P4.43.1[4]

P4.43.1 (3]

P4.43.11[2]

P4.43.1[1]
P4.4.3.1[0]

P4432 P4432 P4432 P4432 P4432 P4.432 =
[0 [ [2] (31 [4] [5]

Punto de frecuencia
P4.432x]

llustracion 68: Ejemplo de caracteristica u/f

7.5.3.4 Ajuste dependiente (indice de menu 4.4.4)

P 4.4.4.1 Slip Comp. Gain (Ganancia comp. deslizamiento)

Descripcion: Introduzca el valor de porcentaje para la compensacién de deslizamiento, para compensar las tolerancias en el valor
de ny n. La compensacion de deslizamiento se calcula automaticamente, es decir, sobre la base de la velocidad nominal del motor
nwm,N- Esta funcién no estara activa cuando P 5.4.2 Configuration Mode (Modo configuracion) esté ajustado en [1] Speed closed loop
(Veloc. lazo cerrado), [2] Torque closed loop (Par lazo cerrado) o [4] Torque open loop (Par lazo abierto), o cuando P 5.4.3 Motor Control
Principle (Principio control motor) esté ajustado en [0] U/f, o cuando P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor) esté ajustado en [1] PM,
Non-salient SPM (PM, SPM no saliente) o [3] PM, Salient IPM (PM, IPM saliente).
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Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- | Nimero de parametro: 162
tamano o)

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.2 Slip Comp. Time Constant (Constante de tiempo comp. desliz.)
Descripcion: Introduzca la velocidad de reaccién de compensacion de deslizamiento. Un valor alto produce una reaccién lenta y
uno bajo produce una reaccion rapida. Si se producen problemas de resonancia a baja frecuencia, ajuste un tiempo mas largo.

Valor predeterminado: 0,10 Tipo de parametro: Rango (0,05-5,00) Numero de parametro: 163

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.3 High Speed Load Comp. (Comp. carga a alta velocidad)

Descripcion: Introduzca el valor en % para compensar la tension en relacion con la carga cuando el motor funciona a alta velocidad
y para obtener la caracteristica U/f 6ptima. El tamafo del motor determina los rangos de frecuencia en los que esta activado este
parametro.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-300) Numero de parametro: 161

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.4 Low Speed Load Comp. (Comp. carga a velocidad baja)

Descripcidn: Introduzca el valor en % para compensar la tension en relacién con la carga cuando el motor funciona a alta velocidad
y para obtener la caracteristica U/f 6ptima. El tamafo del motor determina los rangos de frecuencia en los que esta activado este
parametro.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-300) Numero de parametro: 160

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.5 Res. Damp Gain (Ganancia de amort. de res.)

Descripcidn: Introduzca el valor de amortiguacion de resonancia. Utilice el pardmetro y P 4.4.4.6 Res. Damp High Pass Time Constant
(Constante de tiempo de paso alto amort. res.) para ayudar a eliminar los problemas de resonancia a altas frecuencias. Para reducir
la oscilacidn de resonancia, incremente el valor de P 4.4.4.5 Res. Damp Gain (Ganancia de amort. de res.)

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 164

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.6 Res. Damp High Pass Time Constant (Constante de tiempo de paso alto amort. res.)
Descripcion: Ajuste el parametro y P 4.4.4.5 Res. Damp Gain (Ganancia amort. res.) para ayudar a eliminar problemas de resonancia
de alta frecuencia. Introduzca la constante de tiempo que proporcione la mejor amortiguacion.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 165
tamano o)
Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.7 Damping Gain (Ganancia de amortiguacién)

Descripcion: La ganancia de amortiguacion estabiliza la maquina PM para que la ejecucién sea estable y correcta. El valor de la
ganancia de amortiguacién controla el rendimiento dindmico de la maquina PM. Una ganancia de amortiguacién alta genera un
rendimiento dindmico bajo y un valor bajo genera una dinamica de rendimiento dindmico alto. El rendimiento dindmico depende
de los datos de la maquina y del tipo de carga. Cuando la ganancia de amortiguacién es demasiado alta o demasiado baja, el con-
trol es inestable.

Valor predeterminado: 120 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamafo) Numero de parametro: 114

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.8 High Speed Filter Time Const. (Const. tiempo filtro a alta velocidad)

Descripcion: Esta constante de tiempo se aplica por encima del 10 % de la velocidad nominal. Obtendra un control rapido me-
diante una constante de tiempo de amortiguacion breve. Sin embargo, si este valor es demasiado escaso, el control resulta inesta-
ble.
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Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 116
tamano o)

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.9 Low Speed Filter Time Const. (Const. tiempo filtro a baja velocidad)
Descripcion: Esta constante de tiempo se aplica por encima del 10 % de la velocidad nominal. Obtendra un control rapido me-

diante una constante de tiempo de amortiguacion breve. Sin embargo, si este valor es demasiado escaso, el control resulta inesta-
ble.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 115
tamano o)
Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.10 Voltage Filter Time Const. (Const. de tiempo del filtro de tension)
Descripcidn: Utilice este pardmetro para reducir la influencia del rizado de alta frecuencia y la resonancia del sistema en el calculo
de la tensién de alimentacion. Sin este filtro, las ondulaciones en la corriente podrian distorsionar la tensién calculada y afectar la

estabilidad del sistema.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 117
tamano o)
Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.11 Variable Torque Zero Speed Magnetization (Magnetizacién de velocidad cero de par variable)

Descripcidn: Utilice este pardmetro junto con P 4.4.4.12 Min Speed Normal Magnetizing [Hz] (Velocidad min. con magnetizacién nor-
mal [Hz]) para obtener una intensidad de magnetizacion diferente en el motor cuando funciona a baja velocidad. Introduzca un
valor en % de la intensidad de magnetizacién nominal. Si el ajuste es muy pequefio, puede reducirse el par en el eje del motor.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-300) Numero de parametro: 150

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Intensidad magnet.

e30bk134.10

90 % —
P 4.4.4.11 Magnetizacién ‘
de velocidad cero de par
variable !
t
P 4.4.4.12 Magnetizacion Hz
normal a velocidad minima [Hz]

llustracion 69: Magnetizacion del motor

P 4.4.4.12 Min Speed Normal Magnetizing [Hz] (Magnetizacion normal veloc. min. [Hz])
Descripcion: Ajuste la frecuencia deseada para una corriente de magnetizacién normal. Utilice este pardmetro junto con P4.4.4.11
Variable Torque Zero Speed Magnetization (Magnetizacion de velocidad cero de par variable).

Valor predeterminado: 1,0 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamaiio) Numero de parametro: 152

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.4.13 VT Level (Nivel VT)
Descripcion: Introduzca el nivel de magnetizacién del motor a baja velocidad. La seleccién de un valor bajo reduce la pérdida de

energia en el motor, pero también reduce la capacidad de carga.

Valor predeterminado: 66 Tipo de parametro: Rango (40-90) Numero de parametro: 1440

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Este pardmetro no esta disponible cuando P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor) se ajusta en opciones que activan el modo de

motor PM.
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P 4.4.4.14 Min. Current at Low Speed (Intens. min. a baja veloc.)
Descripcion: Introduzca la intensidad minima del motor a baja velocidad. Incrementar este valor de intensidad hace que mejore el
par del motor a baja velocidad. Este pardmetro solo esta activo para motores PM.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-
fo)

Numero de parametro: 166

Unidad: %

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.5.3.5 Compensacion de tiempo muerto (indice de menu 4.4.4.5)

P 4.4.5.1 Dead Time Compensation Level (Nivel de compensacién de tiempo muerto)

Descripcion: Nivel de compensacion de tiempo muerto aplicada en porcentaje. Un nivel elevado (>90 %) optimiza la respuesta di-
namica del motor. Un nivel situado entre el 50 y el 90 % es bueno tanto para minimizar el rizado de par del motor como para la
dindmica del motor. Un nivel cero desactiva la compensacién de tiempo muerto.

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (0-100) Numero de parametro: 1407

Unidad: - Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.5.2 Dead Time Bias Current Level (Nivel de corriente de sesgo de tiempo muerto)
Descripcidn: Ajustar una sefal de sesgo (en [%]) que se afadird a la sefial de deteccién de la corriente para compensacion por tiem-
po muerto.

Valor predeterminado: Depende del tamano Tipo de parametro: Rango (0-100) Numero de parametro: 1409

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.4.5.3 Dead Time Compensation Zero Current Level (Nivel de corriente cero de comp. de tiempo muerto)
Descripcion: El ajuste de este pardmetro en [1] Enabled (Activado) en un cable de motor largo minimiza el rizado del par del motor.

Valor predeterminado: [0] Disabled (Desactivado) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 1464

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de selec- | Nombre de seleccion

cion
0 Disabled (Desact.): La funcién no estd activa.
1 Enabled (Activado): Cuando se utilice un cable de motor largo, seleccione esta opcién para minimizar el

rizado del par del motor.

P 4.4.5.4 Speed Derate Dead Time Compensation (Comp. tiempo muerto reduc. potencia)

Descripcidn: El nivel de compensacién de tiempo muerto se reduce linealmente frente a la frecuencia de salida desde el nivel maxi-
mo configurado en P 4.4.5.1 Dead Time Compensation Level (Nivel de compensacion de tiempo muerto) hasta el nivel minimo ajusta-
do en este pardmetro.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 1465

tamano no)

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.5.4 Proteccion (indice de menu 4.6)

P 4.6.1 Warning Freq. High (Advert. frec. alta)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para establecer un limite superior para el rango de frecuencia. Cuando la velocidad del motor es
superior a este limite, el bit 9 de advertencia se ajusta en P 5.1.9 Ext. Status Word (Cédigo de estado ext.). El relé de salida o la salida
digital pueden configurarse para indicar esta advertencia. La luz indicadora de advertencia del panel de control no se enciende
cuando se alcanza el limite ajustado en este parametro.

Valor predeterminado: Depende del
tamano

Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama-
o)

Numero de parametro: 441

Unidad: Hz

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 4.6.2 Warning Freq. Low (Advert. frec. baja)

Descripcion: Cuando la velocidad del motor cae por debajo de este limite, el bit de advertencia 10 se ajusta en P 5.1.9 Ext. Status
Word (Cédigo de estado ext.). El relé de salida o |a salida digital pueden configurarse para indicar esta advertencia. La luz indicadora
de advertencia del panel de control no se enciende cuando se alcanza el limite ajustado en este parametro.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamafo) Numero de parametro: 440

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.6.3 Warning Current High (Advert. Intens. alta)
Descripcion: Introduzca el valor alto de intensidad. Si la intensidad del motor supera este limite, se ajusta un bit en el cédigo de
estado del controlador. Este valor también puede programarse para producir una sefial en la salida digital o en la salida de relé.

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 451
tamano o)
Unidad: A Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.6.4 Warning Current Low (Advert. Intens. baja)

Descripcion: Introduzca el valor de intensidad bajo. Si la intensidad del motor desciende por debajo de este limite, se ajusta un bit
en el codigo de estado del controlador. Este valor también puede programarse para producir una sefal en la salida digital o en la
salida de relé.

Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamaiio) Numero de parametro: 450

Unidad: A Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 4.6.7 Motor Thermal Protection (Proteccion térmica motor)

Descripcion: La proteccién térmica del motor se puede aplicar mediante un sensor PTC en los devanados del motor conectado a
una de las entradas analdgicas o digitales (P 4.6.8 Thermistor Source (Fuente de termistor)). O mediante el calculo de la carga térmica
(ETR = relé termoelectronico), basandose en la carga real y el tiempo. La carga térmica calculada se compara con la corriente Iy, N Y
la frecuencia fyy, y nominales del motor. Es posible activar un fallo o advertencia de sobrecalentamiento.

Valor predeterminado: 0 [No Protection] (Sin proteccion) | Tipo de parametro: Seleccion | Nimero de parametro: 190
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero | Nombre de seleccion

de selec-

cion

0 No Protection (Sin proteccién): El motor esta sometido a sobrecarga continua, cuando no se requiere ninguna ad-
vertencia o alarma del convertidor de frecuencia.

1 Thermistor Warning (Advert. termistor): Activa una advertencia cuando el termistor conectado al motor reacciona
por sobretemperatura del motor.

2 Thermistor Trip (Desconexion del termistor): Detiene (desconecta) el convertidor de frecuencia cuando el termistor
conectado en el motor reacciona por sobretemperatura de este. El valor de desconexién del termistor debe ser
>3 kQ. Integre un termistor (sensor PTC) en el motor para la proteccién del bobinado.

3 ETR Warning 1 (Advert. ETR 1): Calcula la carga y activa una advertencia en la pantalla cuando hay sobrecarga en el
motor. Programe una sefal de advertencia mediante una de las salidas digitales.

4 ETR Trip 1 (Desconexion ETR 1): Calcula la carga y detiene (desconecta) el convertidor de frecuencia cuando hay
sobrecarga en el motor. Programe una sefal de advertencia mediante una de las salidas digitales. La sefial aparece en
caso de que haya una advertencia y si el convertidor de frecuencia se desconecta (advertencia térmica).

22 ETR Trip - Extended Detection (Desconex. ETR: detecc. ampl.)
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llustracién 70: Perfil PTC

Utilizando una entrada digital y una fuente de alimentacién de 10 V: Ejemplo: El convertidor de frecuencia produce una desconex-
ién cuando la temperatura del motor es demasiado alta. Ajuste de pardmetros:
«  Ajuste P4.6.7 Motor Thermal Protection (Proteccién térmica motor) en [2] Thermistor Trip (Descon. termistor).

«  Ajuste P 4.6.8 Thermistor Source (Fuente del termistor) en [6] Digital Input 18 (Entrada digital 18).

+24V OUT
+10V OUT

a <
Z O OFF
0 <

DIO
DI3
Dl4

DI
DI2
e30bk176.10

| All
|| A2

271212071722722727

= = =

12 13 14 15 17 18 20 31 32 33 34 35 ON

<800 0Q >2.9kQ

llustracién 71: Conexidn termistor PTC: entrada digital

R

Utilizando una entrada analdgica y una fuente de alimentacién de 10 V: Ejemplo: El convertidor de frecuencia produce una desco-
nexién cuando la temperatura del motor es demasiado alta. Ajuste de parametros:

« Ajuste P4.6.7 Motor Thermal Protection (Proteccién térmica motor) en [2] Thermistor Trip (Descon. termistor).

«  Ajuste P 4.6.8 Thermistor Source (Fuente del termistor) en [2] Analog Input 34 (Entrada analdgica 34).

+24V OUT
+10V OUT

2
Z  OFF

e30bk177.10

12 13 14 15 17 18 20 31 32 33 34 35 ON

<800 Q >2.9kQ

llustracién 72: Conexidn termistor PTC: entrada analégica

Yy
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Tabla 61: Valores de umbral de desconexién

Entrada digital/analdgica

Tension de alimentacion

Valores de umbral de desconexion

Digital

1m0V

<8000-2,9kQ

Analdgico

0V

<8000 -2,9kQ

Compruebe que la tensién de alimentacion seleccionada cumple las especificaciones del elemento termistor utilizado.

P 4.6.8 Thermistor Source (Fuente de termistor)
Descripcion: Seleccione la entrada a la que se debe conectar el termistor (sensor PTC). Cuando se utiliza una entrada analdgica, esta
misma entrada no puede utilizarse para ningun otro fin, como por ejemplo una fuente de realimentacion o referencia.

Valor predeterminado: 0 [None] (Ninguno) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 193

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 None (Ninguno)

1 Analog Input 33 (Entrada analégica 33)

2 Analog Input 34 (Entrada analégica 34)

3 Digital Input 13 (Entrada digital 13)

4 Digital Input 14 (Entrada digital 14)

6 Digital Input 18 (Entrada digital 18)

Ajuste la entrada digital en [0] PNP - Active (PNP - Activo) a 24 V en Modo entrada digital.

P 4.6.9 Motor External Fan (Vent. externo motor)
Descripcion: Seleccione si se requiere un ventilador externo para el motor.

Valor predeterminado: 0 [No] (No) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 191

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero de se- | Nombre de seleccién

leccion

0 No (No): Se requiere un ventilador externo y se reduce la velocidad del motor.

1 Yes (Si): Aplique un ventilador de motor externo (ventilacion externa) haciendo innecesaria la reduccién de
potencia a baja velocidad.

P 4.6.12 Missing Motor Phase Function (Funcién Fallo Fase Motor)

Descripcion: Seleccione [1] Trip 10s (Descon. 10 s) para mostrar un fallo en caso de fallo en una fase del motor. Seleccione [0] Off
(Desactivado) para que no se produzca ningun fallo si falta alguna fase del motor. Se recomienda el ajuste [1] Trip 10 s (Descon. 10 s)
para evitar dafios en el motor.

Valor predeterminado: 1 [Yes] (Si) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 458

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
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Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Off (Desactivado): En caso de que falte una fase del motor, no se muestra ninguna alarma.
1 Trip 10 s (Descon. 10 s): Se muestra una alarma si falta una fase del motor.

P 4.6.13 Nivel de fallo (Nivel de fallo)
Descripcidn: Use este parametro para personalizar los niveles de fallo.

Valor predeterminado: 3 [Trip Lock] (Bloqueo por alarma) | Tipo de parametro: Seleccién | Numero de parametro: 1490

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Numero | Nombre de seleccién

de selec-

cion

3 Trip Lock (Bloqueo por alarma): La alarma se ajusta en bloqueo por alarma.

4 Trip with Delayed Reset (Desconex. reinic. retard.): La alarma est4 configurada como alarma de desconexién, que
puede reiniciarse tras un tiempo de retardo. Por ejemplo, si el fault 13, Overcurrent (fallo 13, Sobreintensidad) se con-
figura para esta opcion, puede reiniciarse tres minutos después de emitirse la alarma. Esta opcion utiliza el octavo
elemento para controlar el nivel de fallo del fault 13, Overcurrent (fallo 13, Sobreintensidad).

5 Fly start (Motor en giro): En el arranque, el convertidor de frecuencia intenta atrapar un motor en giro. Si se seleccio-
na esta opcion, P 5.6.3 Enable Flying Start (Activar motor en giro) se fuerza a [1] Enabled (Activado). Esta opcién utiliza
el octavo elemento para controlar el nivel de fallo del fault 13, Overcurrent (fallo 13, Sobreintensidad).

Tabla 62: Seleccion de acciones cuando aparezca la alarma seleccionada

indice Alarma Bloqueo por alarma Desconex. retard. Motor en giro
0 Reserved (Reservado) - - R
1 Reserved (Reservado) - - R
2 Reserved (Reservado) - - R
3 Reserved (Reservado) - - -
4 Reserved (Reservado) - - R
5 Reserved (Reservado) - - -
6 Reserved (Reservado) - - R
7 Overcurrent (Sobreintensidad) D X X

D indica el ajuste predeterminado y X indica la posible seleccién.

P 4.6.14 Sync. Locked Rotor Protection (Sinc. proteccién rotor bloqueado)
Descripcion: Deteccién de rotor bloqueado para motor PM.

Valor predeterminado: 0 [Off] (Desactivado) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 3022
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Off (Desactivado): La funcidn no estd activa.

1 On (Activado): Proteccion de rotor bloqueado para motores PM.
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P 4.6.15 Sync. Locked Rotor Detection Time [s] (Sinc. tiempo detecc. rotor bloqueado [s])
Descripcion: Tiempo de deteccién de rotor bloqueado para motor PM.

Valor predeterminado: 0,10 Tipo de parametro: Rango (0,05-1,0) Numero de parametro: 3023

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6 Aplicacion (indice de menu 5)

7.6.1 Estado (indice de menu 5.1)

P 5.1.1 Cédigo defallo 1
Descripcion: Este parametro se utiliza para ver el cédigo de fallo 1 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1690

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.2 Cédigo de fallo 2
Descripcion: Este parametro se utiliza para ver el cédigo de fallo 2 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1691

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.3 Codigo de fallo 3
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para ver el cédigo de fallo 3 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1697

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.4 Cédigo de advertencia 1
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para ver el cédigo de advertencia 1 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1692

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.5 Cédigo de advertencia 2
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para ver el cédigo de advertencia 2 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1693

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.6 Codigo de advertencia 3
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para ver el cédigo de advertencia 3 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1698

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.7 Cédigo de control activo
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para ver el cédigo de control que envia el convertidor de frecuencia en céddigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-65535) Numero de parametro: 1600

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.8 Codigo de estado del convertidor
Descripcion: Utilice este parametro para ver el cédigo de estado enviado desde el convertidor de frecuencia mediante bus.
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Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-65535)

Numero de parametro: 1603

Unidad: -

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.9 Codigo de estado ampl.

Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver cédigo de estado ampliado en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-4294967295)

Numero de parametro: 1694

Unidad: -

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.10 Cédigo de estado ampl. 2
Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver cédigo de estado ampliado 2 en cédigo hexadecimal.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-4294967295)

Numero de parametro: 1695

Unidad: -

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.16 Referencia [Unidad]

Descripcidn: Utilice este parametro para ver el valor actual de referencia aplicado en el convertidor de frecuencia como resultado
de la opcidn de configuracién de P 5.4.2 Operation mode (Modo funcionamiento).

Valor predeterminado: 0,000

Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000)

Numero de parametro: 1601

Unidad: ReferenceFeedbackUnit

Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.17 Referencia [%)]

Descripcion: Utilice este parametro para ver la referencia total.

Valor predeterminado: 0,0

Tipo de parametro: Rango (-200,0-200,0)

Numero de parametro: 1602

Unidad: %

Tipo de dato: int16

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.18 Referencia externa

Descripcidn: Utilice este parametro para ver la suma de todas las fuentes de referencias externas definidas en P 5.5.3.7 Reference 1
Source (Fuente de referencia 1), P 5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) y P 5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referen-

cia 3).

Valor predeterminado: 0,0

Tipo de parametro: Rango (-200,0-200,0)

Numero de parametro: 1650

Unidad: %

Tipo de dato: int16

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.19 Valor real princ. [%)]

Descripcidn: Utilice este parametro para ver el valor actual principal enviado desde el convertidor de frecuencia mediante bus.

Valor predeterminado: 0,00

Tipo de parametro: Rango (-200,00-200,00)

Numero de parametro: 1605

Unidad: %

Tipo de dato: int16

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.26 Puerto FCCTW 1

Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver el cédigo de control de dos bytes (CTW) recibido del maestro del bus.

Valor predeterminado: 1084

Tipo de pardmetro: Rango (0-65535)

Numero de parametro: 1685

Unidad: -

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura

P 5.1.27 Puerto FC REF 1

Descripcidn: Utilice este parametro para ver la tltima referencia recibida del puerto FC.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (-32768-32767)

Numero de parametro: 1686

Unidad: -

Tipo de dato: int16

Tipo de acceso: Lectura
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7.6.2 Proteccion (Indice de menu 5.2)

P 5.2.1 Warning Reference High (Advertencia referencia alta)

Descripcidn: Utilice este parametro para establecer el limite superior para el intervalo de referencias. Cuando la referencia real su-
pera este limite, el bit de advertencia 19 se ajusta en P 5.1.9 Ext. Status Word (Cédigo de estado ext.). El relé de salida o la salida
digital pueden configurarse para indicar esta advertencia. La luz indicadora de advertencia del panel de control no se enciende
cuando se alcanza este limite.

Valor predeterminado: 4999,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 455

Unidad: - Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.2.2 Warning Reference Low (Advertencia referencia baja)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para establecer el limite bajo para el intervalo de referencias. Cuando la referencia real supera
este limite, el bit de advertencia 20 se ajusta en P 5.1.9 Ext. Status Word (Codigo de estado ext.). El relé de salida o la salida digital
pueden configurarse para indicar esta advertencia. La luz indicadora de advertencia del panel de control no se enciende cuando se
alcanza este limite.

Valor predeterminado: -4999,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 454

Unidad: - Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.2.3 Warning Feedback High (Advertencia realimentacion alta)

Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer el limite superior para el rango de realimentacién. Cuando la realimentacion
supera este limite, el bit de advertencia 5 se ajusta en P 5.1.9 Ext.Status Word (Cédigo de estado ext.). El relé de salida o la salida
digital pueden configurarse para indicar esta advertencia. La luz indicadora de advertencia del panel de control no se enciende
cuando se alcanza este limite.

Valor predeterminado: 4999,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 457

Unidad: ProcessCtrlUnit Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.2.4 Warning Feedback Low (Advertencia realimentacién baja)

Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer el limite bajo para el rango de realimentacién. Cuando la realimentacién supera
este limite, el bit de advertencia 6 se ajusta en P 5.1.9 Ext.Status Word (Cédigo de estado ext.). El relé de salida o la salida digital
pueden configurarse para indicar esta advertencia. La luz indicadora de advertencia del panel de control no se enciende cuando se
alcanza este limite.

Valor predeterminado: -4999,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 456

Unidad: ProcessCtrlUnit Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.2.9 Lost Load Function (Funcién de carga perdida)
Descripcion: Permite seleccionar una accién si se detecta una pérdida de carga.

Valor predeterminado: 0 [Off] (Desactivado) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 2260

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero Nombre de seleccion

de selec-

cion

0 Off (Desactivado): La funcidn no esta activa.

1 Warning (Advertencia): El convertidor de frecuencia sigue funcionando, pero activa una advertencia. Mediante

una salida digital del convertidor de frecuencia o mediante el bus de comunicacidn serie, se puede comunicar una
advertencia a otros equipos.

2 Trip (Alarma): El convertidor de frecuencia se detiene y activa un fallo. Mediante una salida digital del convertidor
de frecuencia o mediante el bus de comunicacion serie, se puede comunicar un fallo a otros equipos.
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P 5.2.10 Lost Load Detection Torque Level (Nivel de par de deteccion de pérdida de carga)
Descripcion: ajuste el nivel de par minimo admisible en porcentaje respecto al par nominal del motor. La deteccién de carga perdi-
da se puede activar por debajo de este nivel.

Valor predeterminado: 10 Tipo de parametro: Rango (5-100) Numero de parametro: 2261

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.2.11 Lost Load Detection Delay (Retardo de deteccién de carga perdida)
Descripcion: Ajusta el tiempo minimo durante el cual el par debe estar por debajo del limite de deteccién antes de que se active la
carga perdida.

Valor predeterminado: 10 Tipo de parametro: Rango (0-600) Numero de parametro: 2262

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.2.16 Watchdog Response (Respuesta de sist. vigilancia)
Descripcion: Este parametro se utiliza para seleccionar la funcion de tiempo limite. La funcidn de tiempo limite se activa cuando el
codigo de control no se actualiza dentro del periodo de tiempo especificado en P 5.2.17 Watchdog Delay (Retardo de sist. vigilancia).

Valor predeterminado: 0 [Off] (Desactivado) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 804

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 Off (Desactivado)

1 Freeze Output (Mantener salida)

2 Stop (Parada)

3 Jogging (Velocidad fija)

4 Max. Speed (Velocidad max.)

5 Stop and Trip (Parada y alarma)

6 Qstop and Trip (Parada Q y alarma)

7 Select Setup 1 (Seleccién de ajuste 1)

8 Select Setup 2 (Seleccién de ajuste 2)

26 Trip (alarma)

P 5.2.17 Watchdog Delay (Retardo sist. vigilancia)

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el tiempo maximo entre la recepciéon de dos telegramas consecutivos. Si se su-
pera este tiempo, indica que la comunicacidn serie se ha detenido, y la funcién seleccionada en el pardmetro P 5.2.16 Watchdog
Response (Respuesta sist. vigilancia) se esta ejecutando.

Valor predeterminado: 1,0 Tipo de parametro: Rango (0,5-6000,0) Numero de parametro: 803

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.3 Modo de funcionamiento (indice de menu 5.4)

P 5.4.1 Seleccién aplicacion

Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar funciones de aplicacion integradas. Al seleccionar una aplicacién, se ajusta au-
tomaticamente un conjunto de sus pardmetros relacionados.
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Valor predeterminado: 20 [Modo de control de velocidad] | Tipo de parametro: Seleccion | Numero de parametro: 16

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

20 Modo de control de velocidad

21 Modo de control de proceso

22 Modo de control de varias velocidades
23 Modo de control de tres cables

24 Modo de control de par

P 5.4.2 Modo de funcionamiento
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar el principio de control de aplicacién que debe usarse.

Valor predeterminado: 0 [Veloc. lazo abierto] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 100

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de | Nombre de seleccion

seleccion

0 Veloc. lazo abierto: Permitir el control de velocidad (sin sefal de realimentacion del motor) con compensacién de
deslizamiento automadtica, para velocidad casi constante y carga variable. Las compensaciones estén activas y
pueden desactivarse.

3 Lazo cerrado proceso: Permitir el uso del control de proceso en el convertidor de frecuencia.

4 Lazo abierto de par: Permite utilizar el lazo abierto de par en el convertidor de frecuencia.

P 5.4.3 Principio de control del motor
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar el modo U/f o VVC+ como principio de control del motor.

Valor predeterminado: 1 [VVC+] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 101

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de Nombre de seleccion
seleccion
0 U/f: Al llevar a cabo el control U/f no se incluyen las compensaciones de carga y deslizamiento. El control se

utiliza con motores conectados en paralelo y/o aplicaciones de motor especiales.

1 VVC+: Modo de funcionamiento normal, con las compensaciones de deslizamiento y carga.

AVI1ISO

Cuando P 4.2.1.1 Motor Type (Tipo de motor) se ajusta en opciones de PM activado, solo esta disponible la opcion VVC+.
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7.6.4 Control (indice de menu 5.5)

7.6.4.1 Ajustes generales (indice de menu 5.5.1)

P 5.5.1.1 Seleccion del lugar de control
Descripcion: Este parametro se utiliza para seleccionar el lugar de control de la unidad.

Valor predeterminado: 0 [Digital y céd. ctrl] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 801

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Digital y cod. ctrl:
Utiliza tanto la entrada digital como el cédigo de control.

1 Solo digital:
Utiliza Unicamente la entrada digital.

2 Solo céd. de control:
Utiliza inicamente el cédigo de control.

P 5.5.1.2 Fuente de control
Descripcidn: Utilice este pardmetro para seleccionar la fuente de cédigo de control.

Valor predeterminado: 1 [Puerto FC] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 802

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Ninguno
1 Puerto FC

P 5.5.1.6 Cédigo de estado configurable STW
Descripcidn: Este pardmetro se utiliza para configurar los bits de céddigo de estado. Los bits 5y 12-15 del STW se pueden configurar
para varias sefales de estado del convertidor.

Valor predeterminado: 1 [Perfil predeterminado] Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 813

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Sin funcién

1 Perfil predeterminado

10 Estado DIT13

1 Estado DIT14

12 Estado DIT15

13 Estado DIT17

15 Estado DIT18
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Numero de seleccion Nombre de seleccion
21 Advertencia térmica
30 Fallo freno (IGBT)
40 Fuera de rango de referencia
54 Funcionamiento
59 En referencia

P 5.5.1.7 Cédigo de control configurable CTW
Descripcion: Este parametro se utiliza para configurar los bits de cddigo de control. El codigo de control tiene 16 bits (0-15). Se
pueden configurar los bits 10y 12-15.

Valor predeterminado: 1 [Perfil predeterminado] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 814

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién
0 Ninguno

1 Perfil predeterminado
2 CTW vélido, activo bajo

P 5.5.1.10 Estado operacién en arranque
Descripcion: Permite seleccionar el modo de funcionamiento de reinicio al volver a conectar el convertidor a la tensién de red de-
spués de un corte de electricidad. Esta funcion solo esta activa en modo Local.

Valor predeterminado: 1 [Parada forzada, ref. = ant.] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 4

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de | Nombre de seleccion

seleccion

0 Reanudar: Reinicia el convertidor de frecuencia manteniendo la configuracién de arranque o parada con el botén
START (ARRANQUE) o STOP (PARADA), seleccionado antes de apagar el convertidor de frecuencia.

1 Parada forzada, ref. = ant.: Reinicia el convertidor de frecuencia con una referencia local guardada, después de
que se restablezca la tension de red y tras pulsar START (ARRANQUE).

2 Par. forz., ref. = 0: Inicializar la referencia local a 0 al reiniciar el convertidor de frecuencia.

P 5.5.1.15 Botén [REM/LOC]
Descripcidn: Utilice este pardmetro para seleccionar la funcién del botén REM/LOC. Para evitar el cambio accidental de LOC/REM
del convertidor, seleccione [0] Disabled (Desactivado). El ajuste se puede bloquear con P 6.6.20 Password (Contrasefa).

Valor predeterminado: 1 [Activado] Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 46

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardametro:
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Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Desactivado
1 Activado

P 5.5.1.16 Botdn [Off/Reset]
Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar la funcién del botén Off/Reset. Para evitar la parada accidental o el reinicio del

convertidor desde el panel de control, seleccione Disabled [0] (Desactivado [0]). El ajuste se puede bloquear con P 6.6.20 Password
(Contrasena).

Valor predeterminado: 1 [Activado] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 44

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Desactivado

1 Activado

7 Reiniciar solo activados

7.6.4.2 Digital/Bus (indice de menu 5.5.2)

P 5.5.2.1 Coasting Select (Seleccién inercia)
Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar si la funcién de inercia se controla mediante los terminales (entrada digital) y/o

a través del bus.

AVISO

Este pardmetro solo estd activo cuando P 5.5.1.1 Control Place Selection (Seleccién lugar de control) esta ajustado como [0] Digital

and control word (Digital y cédigo de control).

Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O l6gico) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 850

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero Nombre y descripciones de la seleccion

de selec-

cion

0 Digital input (Entrada digital): Activar la orden de funcionamiento por inercia a través de una entrada digital.

1 Bus (Bus): Activar la orden de funcionamiento por inercia a través del puerto de comunicacién serie o de la opcion

de bus de campo.

2 Logic AND («Y» l6gico): Activar la orden de funcionamiento por inercia a través del bus de campo o del puerto de
comunicacién serie, asi como de una entrada digital adicional.

3 Logic OR («O» ldgico): Activar la orden de funcionamiento por inercia a través del bus de campo o del puerto de
comunicacidn serie, o a través de una de las entradas digitales.

P 5.5.2.2 Quick Stop Select (Seleccién parada rapida)
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar si la funcién de parada rapida se controla mediante los terminales (entrada
digital) y/o a través del bus.
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AVISO

Este pardmetro solo estd activo cuando P 5.5.1.1 Control Place Selection (Seleccién lugar de control) esta ajustado como [0] Digital

and control word (Digital y cédigo de control).

Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O logico) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 851

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero Nombre y descripciones de la seleccion

de selec-

cion

0 Digital input (Entrada digital): Activar la orden de parada rdpida a través de una entrada digital.

1 Bus (Bus): Activar la orden de parada rapida a través del puerto de comunicacién en serie o de la opcion de bus de
campo.

2 Logic AND («Y» légico): Activar la orden de parada rapida a través del bus de campo o del puerto de comunicacién
en serie, y también a través de una de las entradas digitales.

3 Logic OR («O» l6gico): Activar la orden de parada rapida a través del bus de campo o de un puerto de comunica-
cién en serie, 0 a través de una de las entradas digitales.

P 5.5.2.3 Selec. freno CC
Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar si el freno de CC se controla mediante los terminales (entrada digital) y/o a
través del bus de campo.

AVISO

Este parametro solo esta activo cuando P 5.5.1.7 Control Place Selection (Seleccién lugar de control) esta ajustado como [0] Digital
and control word (Digital y cédigo de control).

Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O l6gico) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 852

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero Nombre y descripciones de la seleccion

de selec-

cion

0 Digital input (Entrada digital): Activar la orden de freno de CC a través de una entrada digital

1 Bus (Bus): Activar la orden de freno de CC a través del puerto de comunicacion serie o de la opcién de bus de
campo

2 Logic AND («Y» logico): Activar la orden de freno de CC a través del bus de campo o del puerto de comunicacién
serie y también a través de una de las entradas digitales

3 Logic OR («O» l6gico): Activar la orden de freno de CC a través del bus de campo o del puerto de comunicacién
serie 0 a través de una de las entradas digitales.

P 5.5.2.4 Start Select (Selec. arranque)

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar si la funcién de arranque del convertidor se controla mediante los terminales
(entrada digital) y/o a través del bus de campo. Este pardmetro solo esta activo cuando P 5.5.1.7 Control Place Selection (Seleccién
lugar de control) esté ajustado como [0] Digital and control word (Digital y c6digo de control).
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Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O l6gico) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 853
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de | Nombre y descripciones de la seleccion

seleccion

0 Digital input (Entrada digital): Una entrada digital activa la funcion de arranque.

1 Bus (Bus): Un puerto de comunicacion en serie o el fieldbus activan la funcion de arranque.

2 Logic AND («Y» logico): El fieldbus o el puerto de comunicacion en serie y una entrada digital activan la funcion
de arranque.

3 Logic OR («O» légico): El fieldbus o el puerto de comunicacion en serie o una entrada digital activan la funcién de
arranque.

P 5.5.2.5 Reversing Select (Selec. cambio de sentido)
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar si la funcién de inversion del convertidor se controla mediante los terminales
(entrada digital) y/o a través del bus de campo.

AVISO

Este pardmetro solo estd activo cuando P 5.5.1.1 Control Place Selection (Seleccién lugar de control) esta ajustado como [0] Digital
and control word (Digital y cédigo de control).

Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O l6gico) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 854

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de | Nombre y descripciones de la seleccién

seleccion

0 Digital input (Entrada digital): Una entrada digital activa la funcién de cambio de sentido.

1 Bus (Bus): Un puerto de comunicacion en serie o el fieldbus activan la funcion de cambio de sentido.

2 Logic AND («Y» l6gico): El fieldbus o el puerto de comunicacion en serie y una entrada digital activan la funcion
de cambio de sentido.

3 Logic OR («O» l6gico): El fieldbus o el puerto de comunicacion en serie o una entrada digital activan la funciéon de
cambio de sentido.

P 5.5.2.6 Set-up Select (Selec. ajuste)
Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar si la seleccién de configuracién del convertidor se controla mediante los termi-
nales (entrada digital) y/o a través del bus de campo.

AVISO

Este pardametro solo estd activo cuando P 5.5.1.1 Control Place Selection (Seleccién lugar de control) esta ajustado como [0] Digital
and control word (Digital y cédigo de control).

Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O l6gico) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 855

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:
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Numero de | Nombre y descripciones de la seleccion

seleccién

0 Digital input (Entrada digital): Una entrada digital activa la seleccién de ajustes.

1 Bus (Bus): Un puerto de comunicacion en serie o el fieldbus activan la seleccién de ajustes.

2 Logic AND («Y» l6gico): El bus de campo o el puerto de comunicacién en serie y una entrada digital activan la
seleccion de ajustes.

3 Logic OR («O» légico): El bus de campo o el puerto de comunicacién en serie o una entrada digital activan la

seleccion de ajustes.

P 5.5.2.7 Preset Reference Select (Selec. referencia interna)
Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar si la seleccion de referencia interna del convertidor se controla mediante los
terminales (entrada digital) y/o a través del bus de campo.

Este parametro solo esta activo cuando P 5.5.1.7 Control Place Selection (Seleccién lugar de control) esta ajustado como [0] Digital

and control word (Digital y cddigo de control).

Valor predeterminado: 3 [Logic OR] (O l6gico)

Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 856

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de | Nombre y descripciones de la seleccion

seleccion

0 Digital input (Entrada digital): Una entrada digital activa la seleccion de la referencia interna

1 Bus (Bus): Un puerto de comunicacién en serie o el fieldbus activan la seleccion de referencia interna.

2 Logic AND («Y» l6gico): El fieldbus o el puerto de comunicacién en serie y una entrada digital activan la seleccién
de referencia interna.

3 Logic OR («O» l6gico): El fieldbus o el puerto de comunicacion en serie o una entrada digital activan la seleccion

de referencia interna.

7.6.4.3 Referencia (Indice de menu 5.5.3)

P 5.5.3.1 Reference Range (Rango de referencia)
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar el rango de sefal de referencia y sefial de realimentacion.

Valor predeterminado: 0 [Min - Max] (Min. - Max.)

Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 300

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numerode | Nombrey descripciones de la seleccion
seleccion
0 Min - Max (Min. - Max.): Seleccionar el intervalo de sefal de referencia y sefial de realimentacidn. Los valores de

sefal pueden ser solo positivos o positivos y negativos.

-Max - Max (-Max. - Méx.): Tanto para valores positivos como negativos (ambas direcciones), en relacién con P
5.8.1 Rotation Direction (Direccion de rotacion).
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P 5.5.3.2 Reference/Feedback Unit (Unidad de referencia/realimentacion)
Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar la unidad que se usara en las referencias y realimentaciones del control de PID

de procesos.

Valor predeterminado: 3 [Hz]

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 301

Unidad: - Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0 None (Ninguno)
1 %
2 RPM
3 Hz
4 Nm
5 PPM
10 I/min
12 Pulse/s (Pulso/s)
20 I/s
21 I/min
22 I/h
23 m>/s
24 m*/min
25 m*h
30 ka/s
31 kg/min
32 ka/h
33 t/min
34 t/h
40 m/s
41 m/min
45 m
60 °C
70 mbar
71 bar
72 Pa
73 kPa
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Numero de seleccién Nombre de seleccién
74 m WG
80 kw
120 GPM
121 gal/s
122 gal/min
123 gal/h
124 CFM
125 ft*/s
126 ft*/min
127 ft*/h
130 Ib/s
131 Ib/min
132 Ib/h
140 ft/s
141 ft/m
145 ft

150 Ib ft
160 °F

170 psi

171 Ib/in?
172 in WG
173 ft WG
180 HP

P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima)
Descripcidn: Utilice este pardmetro para ajustar la referencia maxima. La referencia maxima es el valor mas alto que puede obte-
nerse sumando todas las referencias. La unidad de referencia maxima coincide con la configuracién de P 5.4.2 Configuration Mode

(Modo de configuracion).

Valor predeterminado: Depende del tamario

Tipo de parametro: Rango (-4999,000-
4999,000)

Numero de parametro: 303

Unidad: Unidad realim. referencia

Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.5.3.4 Reference Minimum (Referencia minima)
Descripcion: Utilice este pardmetro para ajustar la referencia minima. La referencia minima es el valor minimo que puede obtenerse
sumando todas las referencias. La referencia minima solo estd activa cuando P 5.5.3.1 Reference Range (Rango de referencia) esta
ajustado como [0] Min.- Max. (Min.-Max.). La unidad de referencia minima coincide con la seleccién de configuracién de P 5.4.2 Con-

figuration Mode (Modo de configuracién).
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Valor predeterminado: 0,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 302
Unidad: Unidad realim. referencia Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.5.3.5 Reference Function (Funcion de referencia)
Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar la fuente de referencia. Para sumar las fuentes de referencia externas e inter-
nas, seleccione [0] Sum (Suma). Para utilizar la fuente de referencia interna o externa, seleccione [1] External/Preset (Externa/interna).

Valor predeterminado: 0 [Sum] (Suma) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 304

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de se- | Nombre y descripciones de la selecciéon

leccion
0 Sum (Suma): Permite sumar las fuentes de referencia interna y externa.
1 External/Preset (Externa/Interna): Utilice la fuente de referencia interna o externa. Cambiar entre externa e

interna a través de una orden o una entrada digital.

P 5.5.3.6 Reference Site (Origen de referencia)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para seleccionar el origen de referencia que se activara. Para utilizar la referencia local en modo
manual, o la referencia remota en modo automatico, seleccione [0] Linked to Loc /Rem (Vinculado a loc./rem.). Para utilizar la misma
referencia en los modos manual y automatico, seleccione [1] Remote (Remoto) o [2] Local (Local), respectivamente.

Valor predeterminado: O [Linked to Loc/Rem] (Vinculado a Tipo de parametro: Seleccién | Nimero de parametro: 313
loc./rem.)

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 Linked to Loc/Rem (Vinculado a loc./rem.)
1 Remote (Remoto)

2 Local (Local)

P 5.5.3.7 Reference 1 Source (Fuente de referencia 1)

Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar la entrada para la primera sefal de referencia. Los pardmetros P 5.5.3.7 Refer-
ence 1 Source (Fuente de referencia 1), P 5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) y P 5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de
referencia 3) definen hasta tres sefales de referencia diferentes. La suma de estas sefales de referencia define la referencia actual.

Valor predeterminado: 1 [Analog Input 33] (Entrada anal6g- | Tipo de parametro: Seleccién | Nimero de parametro: 315
ica 33)

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 No function (Sin funcién)

1 Analog Input 33 (Entrada analégica 33)
2 Analog Input 34 (Entrada analégica 34)
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Numero de seleccion

Nombre de seleccion

8 Frequency Input 18 (Entrada de frecuencia 18)
11 Local bus reference (Referencia bus local)
21 Potentiometer (Potencidmetro)

P 5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2)

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar la entrada para la segunda sefal de referencia. Los parametros P 5.5.3.7 Refer-
ence 1 Source (Fuente de referencia 1), P 5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) y P 5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de

referencia 3) definen hasta tres sefales de referencia diferentes. La suma de estas sefiales de referencia define la referencia actual.

Valor predeterminado: 2 [Analog Input 34] (Entrada analég-
ica 34)

Tipo de pardmetro: Seleccién

Numero de parametro: 316

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 No function (Sin funcién)

1 Analog Input 33 (Entrada analdgica 33)

2 Analog Input 34 (Entrada analdgica 34)

8 Frequency Input 18 (Entrada de frecuencia 18)
11 Local Bus reference (Referencia bus local)

21 Potentiometer (Potenciémetro)

P 5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referencia 3)

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar la entrada para la tercera seial de referencia. P 5.5.3.7 Reference 1 Source
(Fuente de referencia 1), P 5.5.3.8 Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) y P 5.5.3.9 Reference 3 Source (Fuente de referencia 3)
definen hasta tres sefiales de referencia diferentes. La suma de estas sefiales de referencia define la referencia actual.

Valor predeterminado: 11 [Local bus reference] (Referencia
bus local)

Tipo de parametro: Selecciéon

Numero de parametro: 317

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0 No function (Sin funcién)

1 Analog Input 33 (Entrada analdgica 33)

2 Analog Input 34 (Entrada analdgica 34)

8 Frequency Input 18 (Entrada de frecuencia 18)
1 Local bus reference (Referencia bus local)

21 Potentiometer (Potenciémetro)

P 5.5.3.10 Preset Reference (Referencia interna)
Descripcion: Utilice este pardmetro, una matriz [8], para definir las referencias internas. Introduzca hasta ocho referencias internas
distintas. Para activar una referencia interna, utilice la entrada digital y seleccione entre [16] Preset reference bit 0 (Referencia interna
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bit 0), [17] Preset reference bit 1 (Referencia interna bit 1) o [18] Preset reference bit 2 (Referencia interna bit 2) en el parametro corre-
spondiente del grupo de pardmetros P 9.4.1 Digital Input (Entrada digital).

Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango (-100,00-100,00) Numero de parametro: 310

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.5.3.11 Preset Relative Reference (Referencia interna relativa)
Descripcion: Utilice este pardmetro, una matriz [8], para definir un valor fijo que se afadira al valor variable definido en P 5.5.3.12

Relative Scaling Reference Resource (Recurso refer. escalado relativo). Su suma se multiplica por la referencia real. Este producto se
anade a la referencia real para obtener la referencia real resultante.

Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango (-100,00-100,00) Ndmero de pardmetro: 314

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura
Y m
" | Relativo Referencia T
X Z=X+X*Y/100 real a
resultante _O‘Q“

llustracion 73: Referencia interna relativa

e30bk135.10

-100 %

P 5.5.3:11 Referencia
interna relativa

llustracién 74: Referencia real

P 5.5.3.12 Relative Scaling Reference Resource (Recurso refer. escalado relativo)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para definir un valor variable que se agrega al valor fijo definido en P 5.5.3.11 Preset Relative
Reference (Referencia interna relativa). Su suma se multiplica por la referencia real. Este producto se afiade a la referencia real para
obtener la referencia real resultante.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 318

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 No function (Sin funcién)

1 Analog Input 33 (Entrada analégica 33)

2 Analog Input 34 (Entrada analdégica 34)

8 Frequency Input 18 (Entrada de frecuencia 18)

11 Local bus reference (Referencia bus local)

21 Potentiometer (Potenciémetro)

P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta (Mantener triangulo en pasos arriba/abajo)
Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir un valor de porcentaje (relativo) que se sumard o restard a la referencia real para

el enganche arriba o abajo, respectivamente.
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Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-100,00) Numero de parametro: 312
Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.5.3.20 Enable Potentiometer (Activar potenciémetro)
Descripcion: Utilice este pardmetro para activar o desactivar el potencidmetro. El ajuste se puede bloquear con P 6.6.20 Password
(Contrasenfa).

Valor predeterminado: [0] Disabled (Desactivado) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 45

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Disabled (Desactivado)
1 Enabled (Activado)

7.6.4.4 Rampa (indice de menu 5.5.4)

P 5.5.4.1 Ramp 1 Type Selector (Selector de tipo de rampa 1)

Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar el tipo de rampa, en funcién de las necesidades de aceleracién y desacelera-
cién. Una rampa lineal proporciona una aceleracién constante durante la rampa. Una rampa senoidal y una rampa senoidal 2 pro-
porcionan aceleracion no lineal.

Valor predeterminado: O [Linear] (Lineal) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 340

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de se- | Nombre de seleccion

leccién

0 Linear (Lineal)

1 Sine Ramp (Rampa-S)

2 Sine 2 Ramp (Rampa senoidal 2): Solo se puede utilizar con el modo de control de velocidad, rampa S basada

en los valores establecidos en P 5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 1) y en P 5.5.4.3 Ramp 1 Decel.
Time (Tiempo decel. rampa 1).

P 5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time (Tiempo rampa acel. 1)

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el tiempo de aceleracién. El rango de valores comprendido entre 0 Hz y la fre-
cuencia del motor definida en P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal). Seleccione un tiempo de aceleleracién que haga
que la intensidad de salida no supere el limite de intensidad de P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de intensidad de salida %)
durante la rampa.

Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,01-3600,00) | Numero de parametro: 341

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.5.4.3 Ramp 1 Decel. Time (Tiempo rampa decel. 1)

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el tiempo de desaceleracion. El rango de valores comprendido entre la frecuen-
cia del motor definida en P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal) y 0 Hz. Seleccione un tiempo de desaceleracion que no
haga que se produzca una sobretension en el inversor debido al funcionamiento regenerativo del motor, y que la corriente genera-
da no supere el limite establecido en P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de intensidad de salida %).

Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,01-3600,00) | Numero de parametro: 342

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 5.5.4.8 Ramp 2 Type Selector (Selector de tipo de rampa 2)

Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar el tipo de rampa, en funcion de las necesidades de aceleracién y desacelera-
cién. Una rampa lineal proporciona una aceleraciéon constante durante la rampa. Una rampa senoidal y una rampa senoidal 2 pro-
porcionan aceleracién no lineal.

Valor predeterminado: 0 [Linear] (Lineal) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 350

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de se- | Nombre de seleccion

leccion

0 Linear (Lineal)

1 Sine Ramp (Rampa-S)

2 Sine 2 Ramp (Rampa senoidal 2): Solo se puede utilizar con el modo de control de velocidad, rampa S basada

en los valores establecidos en P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo rampe acel. 2) y en P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel.
Time (Tiempo rampa decel. 2)

P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo rampa acel. 2)

Descripcidn: Utilice este parametro para introducir el tiempo de aceleracién. El rango de valores comprendido entre 0 Hz y la fre-
cuencia del motor definida en P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal). Seleccione un tiempo de aceleleracién que haga
que la intensidad de salida no supere el limite de intensidad de P 2.7.7 Output Current Limit % (Limite de intensidad de salida %)
durante la rampa.

Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,01-3600,00) | Numero de parametro: 351

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo rampa decel. 2)

Descripcidn: Utilice este parametro para introducir el tiempo de desaceleracion. El rango de valores comprendido entre la frecuen-
cia del motor definida en P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal) y 0 Hz. Seleccione un tiempo de desaceleracion que no
haga que se produzca una sobretensién en el inversor debido al funcionamiento regenerativo del motor, y que la corriente genera-
da no supere el limite establecido en P 2.7.1 Output Current Limit % (Limite de intensidad de salida %).

Valor predeterminado: Depende del tamaiio | Tipo de parametro: Rango (0,01-3600,00) | Numero de parametro: 352

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.5 Ajustes de arranque (indice de mend 5.6)

P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tiempo de velocidad cero de arranque)

Descripcion: Este parametro se utiliza para establecer un retardo del tiempo de arranque. El convertidor de frecuencia comienza
con la funcién de arranque seleccionada en P 5.6.2 Start Function (Funcién de arranque). Ajusta el tiempo de retardo de arranque
antes de que comience la aceleracién.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-10,0) Numero de parametro: 171

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.2 Start Function (Funcién de arranque)
Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar la funcién de arranque durante el retardo de arranque, en caso de que se
ajuste un valor distinto de cero en P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tiempo veloc. cero arranque).

Valor predeterminado: 2 [Coast/delay time] (Tiempo inerc./ | Tipo de pardmetro: Seleccion | Numero de parametro: 172
retardo)

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:
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Nu- Nombre y descripciones de la seleccion

mero

de se-

leccion

0 DC Hold/delay time (CC mantenida / Tiempo de retardo): Proporciona al motor una corriente de CC mantenida (P
5.7.6 DC Hold Current % (Intensidad CC mantenida %) durante el tiempo de retardo de arranque.

1 DC-Brake/delay time (Freno CC/ tiempo ret.): Proporciona al motor una corriente de freno de CC (P 5.7.4 DC Brake
Current % (Intensidad de freno CC %) durante el tiempo de retardo de arranque.

2 Coast/delay time (Tiempo inerc./retardo): Motor en inercia durante el tiempo de retardo de arranque (inversor desco-
nectado).

3 Start speed clockwise (Velocidad de arranque en sentido horario): Posible solamente con VVC+. Independiente-
mente del valor aplicado por la sefial de referencia, la velocidad de salida corresponde al ajuste de la velocidad de
arranque en P 5.6.4 Start Speed [Hz] (Veloc. arranque [Hz]) y la intensidad de salida corresponde al ajuste de la intensi-
dad de arranque en P 5.6.5 Start Current (Intens. arranque). Esta funcién suele utilizarse en aplicaciones de elevacion sin
contrapeso y especialmente en aplicaciones con un motor de rotor cénico, en el que el giro debe comenzar en sentido
horario y continuar en el sentido de la referencia.

4 Horizontal operation (Func. horizontal): Posible solamente con VVC+. Para obtener la funcion descrita en P 5.6.4 Start
Speed [Hz] (Veloc. arranque [Hz]) y en P 5.6.5 Start Current (Intens. arranque) durante el tiempo de retardo de arranque.
El motor gira en el sentido de la referencia. Si la sefial de referencia es igual a 0, P 5.6.4 Start Speed [Hz] (Veloc. arranque
[Hz]) seignora y la velocidad de salida también es cero. La intensidad de salida se corresponde al ajuste de la intensi-
dad de arranque en P 5.6.5 Start Current (Intens. arranque).

5 VVC+ clockwise (VVC+ s. horario): La corriente de arranque se calcula automaticamente. Esta funcion solo utiliza la
velocidad de arranque para el tiempo de retardo de arranque.

P 5.6.3 Enable Flying Start (Activar motor en giro)
Descripcidn: Utilice este pardmetro para controlar la funcién de motor en giro. Esta funcién hace posible atrapar un motor que, por
un corte de alimentacion, gira sin control.

Valor predeterminado: [0] Disabled (Desactivado) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 173
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacién, se indican las selecciones para el parametro:

Numero | Nombre de seleccion

de selec-

cion

0 Disabled (Desact.): Sin funcién.

1 Enabled (Activado): Permitir que el convertidor de frecuencia pueda atrapar y controlar un motor en giro. Cuando P
5.6.3 Enable Flying Start (Activar funcion de Motor en giro) estd activado, P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tiempo veloci-
dad cero de arranque) y P 5.6.2 Start Function (Funcién de arranque) no tienen funcion.

2 Enabled Always (Activado siempre): Activar la funcién de Motor en giro en cada orden de arranque.

3 Enabled Reference Direction (Direccion de referencia activada): Permitir que el convertidor de frecuencia pueda
atrapar y controlar un motor en giro. Se efectia la busqueda solo en el sentido de la referencia.

4 Enabled Always Reference Direction (Direccion de referencia siempre activada): Activar la funcion de Motor en
giro en cada orden de arranque. Se efectua la busqueda solo en el sentido de la referencia.

P 5.6.4 Start Speed [Hz] (Veloc. arranque [Hz])

Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer el limite de velocidad de arranque del motor. Tras sefial de arranque, la veloci-
dad de salida salta al valor ajustado. Este pardmetro se puede utilizar para aplicaciones de movimiento vertical (p. ej., un rotor céni-
o). Ajuste la funcién de arranque en P 5.6.2 Start Function (Funcién arranque) como [3] Start Speed Clockwise (Velocidad de arranque
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en sentido horario), [4] Horizontal Operation (Funcionamiento horizontal) o [5] VWWC+ Clockwise (VWC+ en sentido horario), y ajuste un
tiempo de retardo de arranque en P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tiempo de velocidad cero de arranque).

Valor predeterminado: Depende del tamafo Tipo de parametro: Rango (0,0-500,0) Numero de parametro: 175

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.5 Start Current (Intensidad arranque)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para establecer la intensidad de refuerzo del motor. Algunos motores (por ejemplo, de rotor
conico) necesitan corriente o velocidad de arranque adicional para desembragar el rotor. Para obtener esta intensidad adicional,
seleccione el ajuste P 5.6.5 Start Current (Intensidad de arranque). Ajuste la velocidad de arranque con P 5.6.4 Start Speed [Hz] (Veloc.
arranque [Hz]). Ajuste el pardmetro P 5.6.2 Start Function (Funcién arranque) en [3] Start Speed Clockwise (Velocidad de arranque en
sentido horario) o [4] Horizontal Operation (Funcionamiento horizontal) y ajuste un tiempo de retardo de arranque en P 5.6.1 Start
Zero Speed Time (Tiempo de velocidad cero de arranque).

Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,00-1000,00) | Numero de parametro: 176

Unidad: A Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.6 Breakaway Current Boost (Refuerzo de corriente de arranque)
Descripcidn: Utilice este parametro para establecer el refuerzo de la corriente de arranque. El convertidor de frecuencia suministra
una corriente mas alta que los niveles de corriente normales para mejorar la capacidad de par de arranque.

Valor predeterminado: 0 [Off] (Desactivado) Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 422

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Off (Desactivado)
1 On (Activado)

P 5.6.7 Start Max Speed [Hz] (Veloc. max. arranque [Hz])

Descripcion: Utilice este pardmetro para activar el par de arranque alto. El tiempo transcurrido desde el momento en el que se
produce la sefal de arranque hasta que la velocidad supera la velocidad fijada en el parametro se convierte en una zona de arran-
que. En la zona de arranque, el limite de intensidad y el limite de par del motor estan fijados en el valor maximo posible para la
combinacion de convertidor de frecuencia y motor. Si se ajusta el pardmetro a cero, se desactivara la funcion.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-500,00) Numero de parametro: 178

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.8 Start Max Time to Trip (Tiempo maximo de alarma durante el arranque)

Descripcion: Utilice este parametro para definir el tiempo de arranque maximo. El tiempo transcurrido desde la sefial de arranque
hasta que la velocidad supera la velocidad fijada en 5.6.7 Start Max Speed [Hz] (Veloc. max. arranque [Hz]) no debe superar el tiempo
fijado en este parametro. De lo contrario, el convertidor de frecuencia se detiene con el fault 18, Start Failed (fallo 18, Fallo de arran-
que).

Valor predeterminado: 5,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-10,0) Numero de parametro: 179

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.11 Sync. Motor Start Mode (Modo arranque motor sincrono)

Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar el modo de puesta en marcha del motor. Esto se realiza para iniciar el ntcleo
de control VCC+ de un motor que previamente funcionaba libremente. Este parametro esta activo para motores en VVC+ solo si el
motor se detiene (o en funcionamiento a velocidad lenta).
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Valor predeterminado: 0 [Rotor Detection] (Deteccion de Tipo de parametro: Seleccion | Nimero de parametro: 170
rotor)
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Nu- Nombre de seleccion

mero

de se-

leccion

0 Rotor Detection (Detecc. rotor):

Estima el angulo eléctrico del rotor y lo utiliza como punto de arranque. Esta es la seleccién estdndar para aplicaciones
de convertidores para automatizacion. Si la funcién de motor en giro detecta que el motor esta en funcionam. a veloc.
lenta o se detiene, el convertidor puede detectar la posicién del rotor (el angulo) y arrancar el motor desde ese angulo.

1 Parking (Estacionam.):

La funcion de estacionamiento aplica corriente CC al bobinado del estator y gira el rotor a la posicion eléctrica cero.
Esta seleccidn se selecciona normalmente para aplicaciones de bombas y ventiladores. Si la funcién de motor en giro
detecta que el motor esta en funcionam. a veloc. lenta o se detiene, el convertidor enviarda una corriente CC para que
el motor se estacione a un dngulo determinado y, a continuacion, arranca el motor desde ese dngulo.

3 Rotor Last Position (Ultima posicién del rotor)

Esta opcidn aprovecha la ultima posicion del rotor en parada y proporciona un arranque rapido. Solo se utiliza en caso
de parada controlada, el convertidor registra la tltima posicion del rotor en parada y arranca el motor directamente sin
deteccion del rotor ni calculo del angulo. Cuando se produce una parada y un ciclo de potencia no controlados, el
convertidor de frecuencia debe detectar la posicion del rotor. Esta opcidn puede utilizarse para reiniciar rapidamente
la aplicacion. El arranque puede fallar si se ha cambiado la posicion del rotor.

P 5.6.12 Sync. Motor Detection Current % (Corriente de deteccién de motor sincrono %)
Descripcion: Utilice este pardmetro para ajustar la amplitud del pulso de prueba durante la deteccion de la posicion en el arranque.
Ajuste este parametro para mejorar la medicion de la posicién.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamaiio) Numero de parametro: 146

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.13 Sync. Motor Parking Time (Tiempo estacionamiento motor sincrono)
Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer la duracién de la corriente de estacionamiento ajustada en P 5.6.14 Sync. Motor
Parking Current % (Intens. estacionamiento motor sincrono %), una vez activado.

Valor predeterminado: 3,0 Tipo de parametro: Rango (0,1-60,0) Numero de parametro: 207

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.14 Sync. Motor Parking Current % (Corriente estacionam. motor sincrono %)

Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer la intensidad como un porcentaje de la corriente nominal del motor, ajustada
con P 4.2.2.3 Nominal Current (Corriente nominal). Se utiliza cuando se selecciona [1] Parking (Estacionamiento) en P 5.6.11 Sync. Mo-
tor Start Mode (Modo arranque motor sincrono).

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-150) Numero de parametro: 206

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.6.15 Sync. High Starting Torque Time [s] (Sinc. tiempo par arranque alto [s])
Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer el tiempo de par de arranque alto de un motor PM en modo VVC+.

Valor predeterminado: Depende del tamarno Tipo de parametro: Rango (0,00-60,00) Numero de parametro: 3020

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 5.6.16 Sync. High Starting Torque Current [%] (Sinc. intensidad par arranque alto [%])
Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer la intensidad de par de arranque alto de un motor PM en modo VVC+.

Valor predeterminado: Depende del tamafo Tipo de parametro: Rango (0,0-200,0) Numero de parametro: 3021

Unidad: % Tipo de dato: uint 32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.6 Ajustes de parada (indice de menu 5.7)

P 5.7.1 Function at Stop (Funcién en parada)

Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar la funcién a realizar por el convertidor de frecuencia después de una orden de
parada o de que la velocidad disminuya al valor ajustado en P 5.7.2 Min Speed for Function at Stop [Hz] (Veloc. min para funcién en
parada [Hz]).

Valor predeterminado: 0 [Coast] (Inercia) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 180

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Nu- Nombre y descripciones de la seleccion

mero

de se-

leccion

0 Coast (Inercia): Deja el motor en el modo libre

1 DC Hold/Motor Preheat (CC mant./precal. motor): El motor recibe una corriente de CC mantenida (consulte P 5.7.6 DC
Hold Current % (Intensidad CC mantenida %)).

3 Pre-magnetizing (Premagnetizacién): Crea un campo magnético con el motor parado, lo que permite al motor crear
par rapidamente en las érdenes (solo en motores asincronos). Esta funcion de premagnetizacion no contribuye a la
primera orden de arranque.

Para premagnetizar la maquina para la primera orden de arranque, existen dos soluciones distintas:

Solucion 1:

- 1. Arranque el convertidor de frecuencia con una referencia de 0 RPM.

«  2.Espere de dos a cuatro constantes de tiempo de rotor (consulte la férmula indicada mas abajo) antes de aumen-
tar la velocidad de referencia.

Solucidn 2:

« 1.Ajuste P5.6.1 Start Zero Speed Time (Tiempo de velocidad cero de arranque) con el tiempo de premagnetizacién
(2-4 constantes de tiempo de rotor).

« 2. Ajuste P5.6.2 Start Function (Funcién de arranque) en [0] DC hold (CC mantenida).

« 3. Ajuste la magnitud de intensidad de CC mantenida (P 5.7.6 DC Hold Current % (Intensidad CC mantenida %) para
que sea igual a Ipre-mag = Unom/(1,73 x Xh).

Constantes de tiempo de rotor de muestra = (Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr) 1 kW =0,2s T0 kW =0,55s T00 kW = 1,7 s.

10 Inercia con parada en referencia baja: Cuando se da una orden de paro o se retira una orden de marcha y la referencia

esta por debajo de P 5.7.2 Min Speed for Function at Stop [Hz] (Velocidad min. para funcién en parada [Hz]), el motor se
desconecta del convertidor de frecuencia.

11

CC mantenida con parada en referencia baja: Cuando se da una orden de paro o se retira una orden de marchay la
referencia estd por debajo de P 5.7.2 Min Speed for Function at Stop [Hz] (Velocidad min. para funcién en parada [Hz]), el
motor se alimenta con una intensidad CC mantenida (consulte P 5.7.6 DC Hold Current % (Intensidad CC mantenida %)).

P 5.7.2 Min Speed for Function at Stop [Hz] (Vel. min. para func. parada [Hz])
Descripcidn: Utilice este parametro para ajustar la frecuencia de salida a la que se activara P 5.7.1 Function at Stop (Funcién en para-

da).
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Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (en funcion del tamafio) Numero de parametro: 182
Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo frenado CC)
Descripcion: Una vez activada, ajuste la duracidn de la intensidad de frenado CC establecida en P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensi-
dad frenado CC %).

Valor predeterminado: 10,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-60,0) Numero de parametro: 202

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensidad frenado CC %)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para introducir un valor de intensidad como un porcentaje de la corriente nominal del motor.
Consulte P4.2.2.3 Nominal Current (Intensidad nominal). Cuando la velocidad es inferior al limite establecido en P 5.7.5 DC Brake
Frequency (Frecuencia frenado CC), o cuando la funcién DC Brake Inverse (Inversion frenado CC) esta activa (en el grupo de pardme-
tros 9.4.1. Digital Inputs [Entradas digitales] ajustado como [5] DC-brake Inverse [Inversidn frenado CCJ; o a través del puerto de serie),
se aplica una corriente de frenado de CC tras una orden de parada. Consulte P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo frenado CC) para conocer
la duracion.

Valor predeterminado: 50 Tipo de parametro: Rango (0-150) Numero de parametro: 201

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR
El valor méximo depende de la corriente nominal del motor. Para evitar dafios por sobrecalentamiento en el motor, no lo haga
funcionar al 100 % durante demasiado tiempo.

P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frecuencia frenado CC)
Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer la velocidad de conexén del freno de CC a la que se activara la intensidad de
frenado de CC establecida en P 5.7.4 DC Brake Current (Intensidad frenado CC), junto con una orden de parada.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (en funcion del tamario) Numero de parametro: 204

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.7.6 DC Hold Current % (Intensidad CC mantenida %)

Descripcion: Utilice este pardmetro para ajustar la intensidad como un porcentaje de la corriente nominal del motor, ajustada con P
4.2.2.3 Nominal Current (Corriente nominal). Este pardmetro mantiene el funcionamiento del motor (par mantenido) o precalienta el
motor. Este parametro estd activo si el mantenimiento de CC se selecciona en P 5.6.2 Start Function (Funcién de arranque) como [0]
DC Hold/Delay Time (CC mantenida / tiempo de retardo) o en P 5.7.1 Function at Stop (Funcién en parada) como [1] DC Hold / Motor
Preheat (CC mantenida / Precalent. motor).

Valor predeterminado: 50 Tipo de parametro: Rango (0-160) Numero de parametro: 200

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

El valor méximo depende de la corriente nominal del motor. Evite la corriente al 100 % durante demasiado tiempo. Puede daiar
el motor.

P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rapida)

Descripcion: Utilice este parametro para introducir el tiempo de rampa de desaceleracién de parada rapida, que es el tiempo de
desaceleracién desde la velocidad nominal del motor hasta 0 Hz. Asegurese de que no se produce ninguna sobretensién en el in-
versor como consecuencia del funcionamiento regenerativo del motor requerido para conseguir el tiempo de deceleracion dado.
Asegurese también de que la corriente generada requerida para conseguir el tiempo de desaceleracién dado no supera el limite de
intensidad (ajustado en P 2.7.1 Current Limit [Limite de intensidad]). Active la parada rapida mediante una sefal de una entrada digi-
tal seleccionada o mediante el puerto de comunicacion serie.
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Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,01-3600,00) | Numero de parametro: 381

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.7 Control de velocidad (Indice de menu 5.8)

P 5.8.1 Rotation Direction (Direccién de rotacién)

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar las direcciones de la velocidad del motor necesarias. Use este parametro para
impedir cambios de sentido no deseados.

Valor predeterminado: 2 [Both directions] (Ambos sentidos) | Tipo de parametro: Seleccién | Nimero de parametro: 410

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de se- Nombre de seleccion

leccion

0 Clockwise (En sentido horario): Solo se permite el funcionamiento en sentido horario.

2 Both directions (Ambos sentidos): Se permite el funcionamiento tanto en sentido horario como en sentido
antihorario.

P 5.8.2 Motor Speed High Limit [Hz] (Limite alto veloc. motor [Hz])

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el limite maximo para la velocidad del motor. Este parametro puede ajustarse
para que coincida con la velocidad del motor méaxima recomendada por el fabricante. El limite alto de la velocidad del motor debe
superar el ajuste de P 5.8.3 Motor Speed Low Limit [Hz] (Limite bajo veloc. motor [Hz]). La frecuencia de salida no debe superar un
1/10 de la frecuencia de conmutacion.

Valor predeterminado: 65,0 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamaiio) Numero de parametro: 414

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.8.3 Motor Speed Low Limit [Hz] (Limite bajo veloc. motor [Hz])

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el limite minimo para la velocidad del motor. El limite bajo de la velocidad del
motor puede ajustarse para que se corresponda con la frecuencia de salida minima del eje del motor. El limite bajo de velocidad del
motor no debe superar el valor de P 5.8.2 Motor Speed High Limit (Limite alto veloc. motor).

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (en funcion del tamafio) Numero de parametro: 412

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.8.8 Torque Limit Mode Speed Ctrl (Control velocidad modo limite par)

Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar una entrada analdgica para el escalado de los ajustes en P 5.10.1 Torque Limit
Motor Mode (Modo motor limite de par) y en P 5.10.2 Torque Limit Generator Mode (Modo generador limite de par) 0-100 % (o inver-
s0). Los niveles de sefial correspondientes al 0 %y al 100 % se definen en el escalado de la entrada analdgica. Este pardmetro solo
esta activo cuando P 5.4.2 Configuration Mode (Modo de configuracién) esta en modo de velocidad.

Valor predeterminado: 0 [No Function] (Sin funcién) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 420

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 No function (Sin funcién)
2 Analog in 33 (Entrada analdgica 33)
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Numero de seleccion Nombre de seleccion
4 Analog in 33 inverted (Entrada analégica 33 inv.)
6 Analog in 34 (Entrada analégica 34)
8 Analog in 34 inverted (Entrada analégica 34 inv.)

P 5.8.11 Band, High Limit (Banda, limite alto)
Descripcion: En algunos sistemas es necesario evitar algunas velocidades de salida por problemas de resonancia en el sistema. Uti-
lice este parametro, una matriz [4], para introducir los limites superiores de las velocidades que se deben evitar.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamafio) Numero de parametro: 463

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.8.12 Band, Low Limit (Banda, limite bajo)
Descripcion: En algunos sistemas es necesario evitar algunas velocidades de salida por problemas de resonancia en el sistema. Uti-
lice este parametro, una matriz [4], para introducir los limites inferiores de las velocidades que se deben evitar.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (en funcion del tamafio) Numero de parametro: 461

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.8 Marcha gradual (indice de menu 5.9)

P 5.9.1 Tiempo rampa veloc. fija

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el tiempo de rampa de velocidad fija, es decir, el tiempo de aceleracién/deceler-
acién entre 0 Hz y la frecuencia nominal del motor P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal). Asegurese de que la intensidad
de salida resultante requerida para el tiempo de rampa de velocidad fija determinado no supere el limite de intensidad de P 2.7.1
Current Limit (Limite de intensidad).

Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,01-3600,00) | Ntimero de parametro: 380

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

e30bk136.10

P 5.8.2 Limite alto
veloc. motor [Hz]

P 4.2.2.4 Frecuencia
nominal

P 5.9.2 Referencia
veloc. fija

I
|
|
P5.83Limite bajo - — - - T
veloc. motor [Hz] ——
I

velocidad
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‘ (acel.) I

N

llustracién 75: Tiempo rampa veloc. fija

P 5.9.2 Referencia veloc. fija
Descripcidn: Utilice este parametro para ajustar la velocidad fija. La velocidad fija es una velocidad de salida fija a la que funciona el
convertidor de frecuencia cuando se activa la funcién de velocidad fija.

Valor predeterminado: 5,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-500,0) Numero de parametro: 311

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.9 Control de par (indice de menu 5.10)

P 5.10.1 Motor Torque Limit (Limite par motor)
Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el limite de par maximo para el funcionamiento del motor. Esta funcién limita el
par en el eje para proteger la instalacién mecanica.
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Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (en funcién del tama- Numero de parametro: 416
tamano o)

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.10.2 Regenerative Torque Limit (Limite de par regenerativo)
Descripcidn: Utilice este pardmetro para introducir el limite de par maximo para el funcionamiento en modo de generador. Esta
funcién limita el par en el eje para proteger la instalacién mecanica.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (en funcién del tamaio) Numero de parametro: 417

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.10.3 Speed Limit Mode Torque Ctrl. (Control de par en modo de limite de velocidad)

Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar una entrada analdgica para el escalado de los ajustes en 2.3.74 Max Output
Frequency (Frecuencia de salida max.) 0-100 % (o a la inversa). Los niveles de sefial correspondientes al 0 %y al 100 % se definen en
el escalado de la entrada analdgica. Este parametro solo estd activo cuando el pardmetro P 5.4.2 Operation Mode (Modo de funciona-
miento) esta en el modo de par.

Valor predeterminado: 0 [No function] (Sin funcién) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 421

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccion Nombre de seleccién

0 No function (Sin funcién)

2 Analog in 33 (Entrada analdgica 33)

4 Analog in 33 inverted (Entrada analégica 33 inv.)
6 Analog in 34 (Entrada analégica 34)

8 Analog in 34 inverted (Entrada analdgica 34 inv.)

P 5.10.4 Torque PID Proportional Gain (Ganancia proporcional de PID de par)
Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir la ganancia proporcional para el controlador de par. La seleccién de un valor
alto hace que el controlador reaccione mas rapidamente. Un ajuste demasiado alto puede hacer que el controlador sea inestable.

Valor predeterminado: 100 Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 712

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.10.5 Torque PID Integration Time (Tiempo integral PID de par)
Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el tiempo de integracion para el controlador del par. La seleccién de un valor
bajo hace que el controlador reaccione més rapidamente. Un valor demasiado bajo puede provocar inestabilidad en el control.

Valor predeterminado: 0,020 Tipo de parametro: Rango (0,002-2,000) Numero de parametro: 713

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.10.6 Trip Delay at Torque Limit (Retardo descon. con lim. de par)

Descripcion: Utilice este parametro para definir el retardo de desconexién de la advertencia de par. Cuando el par de salida alcanza
el limite de par, se dispara una advertencia. Si la advertencia de limite de par esta presente de modo continuo durante el tiempo
que se especifica en este parametro, el convertidor de frecuencia se desconecta. Para desactivar la funcion, introduzca el valor de
60s.

Valor predeterminado: 60 Tipo de parametro: Rango (0-60) Numero de parametro: 1425

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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7.6.10 Control de freno mecéanico (Indice de menu 5.11)

P 5.11.1 Velocidad de cierre del freno
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para establecer la frecuencia del motor cuando se activa el freno mecdnico, en un estado de
parada.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-400,0) Numero de parametro: 222

Unidad: Hz Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.11.2 Tiempo de cierre del freno

Descripcion: Utilice este parametro se utiliza para introducir el tiempo de retardo de freno para inercia tras el tiempo de rampa de
deceleracién. El eje se mantiene parado con par mantenido total. Asegurese de que el freno mecanico ha bloqueado la carga antes
de que motor entre en modo de inercia.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (0,0-5,0) Numero de parametro: 223

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.11.3 Intensidad freno liber.
Descripcion: Utilice este pardmetro para establecer la intensidad del motor para que, en una situacion de arranque, se libere el
freno mecanico. El limite superior se especifica con P 2.1.5 Inv. Max. Current (Int. inv. max.).

Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-100,00) Numero de parametro: 220

Unidad: A Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Cuando se selecciona la salida de control de freno mecanico pero el freno mecénico no esta conectado, la funcién no funciona
segun el ajuste predeterminado debido a una intensidad del motor demasiado baja.

P 5.11.4 Freno mec. con dir. Cambio

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar si se usara el freno mecénico en los cambios de direccién. Seleccione [1] On
(Activado) si el freno mecanico debe activarse cuando el eje cambie de sentido. La velocidad a la que se acciona el freno mecanico
se selecciona en P 5.11.1 Brake Closing Speed (Velocidad de cierre del freno).

Valor predeterminado: 0 [Desactivado] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 239

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones del pardmetro:

Numero de seleccion Nombre de seleccién

0 Apagado

1 Encendido

2 Activado con retardo de arranque

7.6.11 Control de proceso (indice de ment 5.12)

7.6.11.1 Estado (indice de ment 5.12.1)

P 5.12.1.1 Error PID proceso
Descripcion: Este parametro muestra el valor de error en el controlador PID de proceso.

Valor predeterminado: 0,0 Tipo de parametro: Rango (-200,0-200,0) Numero de parametro: 1890

Unidad: % Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura

P 5.12.1.2 Salida PID de proceso
Descripcion: Este parametro muestra el valor de salida bruto del controlador del PID de proceso.
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Valor predeterminado: 0,0

Tipo de parametro: Rango (-200,0-200,0) Numero de parametro: 1891

Unidad: %

Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura

P 5.12.1.3 Salida bloqueada PID de proc.
Descripcidn: Este pardmetro muestra el valor de salida del controlador del PID de proceso tras alcanzar un limite de bloqueo.

Valor predeterminado: 0,0

Tipo de parametro: Rango (-200,0-200,0) Numero de parametro: 1892

Unidad: %

Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura

P 5.12.1.4 Salida con ganancia escal. PID de proc.
Descripcion: Este pardmetro muestra el valor de salida del controlador del PID de proceso tras alcanzar un limite de bloqueo y esca-
la el valor resultante teniendo en cuenta la ganancia.

Valor predeterminado: 0,0

Tipo de parametro: Rango (-200,0-200,0) Numero de parametro: 1893

Unidad: %

Tipo de dato: int16 Tipo de acceso: Lectura

P 5.12.1.5 Valor realim.

Descripcion: Utilice este parametro para ver la realimentacién resultante de la seleccion del escalado en P 5.5.3.1 Reference Range
(Rango de referencia), P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima) y P 5.5.3.4 Reference Minimum (Referencia minima).

Valor predeterminado: 0,000

Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 1652

Unidad: Process Ctrl Unit

Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura

7.6.11.2 Realimentacién (indice de menu 5.12.4)

P 5.12.4.1 Recurso de realim. 1

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar qué entrada del convertidor se trata como fuente de realimentacion.

Valor predeterminado: 0 [Sin funcién] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 720

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0 Sin funcion

1 Entrada analdgica 33

2 Entrada analégica 34

4 Entrada de frecuencia 18

P 5.12.4.2 Recurso de realim. 2

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar qué entrada del convertidor se trata como fuente de realimentacion.

Valor predeterminado: 0 [Sin funcién] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 722

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:
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Numero de seleccion Nombre de seleccién

0 Sin funcién

1 Entrada analdgica 33

2 Entrada analdgica 34

4 Entrada de frecuencia 18

P 5.12.4.3 Conversion realim. 1
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar una conversién para la sefial de realimentacion 1. Seleccione [0] Linear (Lineal)
para no modificar la sefial de realimentacion.

Valor predeterminado: 0 [Lineal]

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 760

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Lineal

1 Raiz cuadrada

P 5.12.4.4 Conversién realim. 2
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar una conversion para la sefial de realimentacion 2. Seleccione [0] Linear (Lineal)
para no modificar la sefial de realimentacion.

Valor predeterminado: 0 [Lineal] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 762

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Lineal

1 Raiz cuadrada

7.6.11.3 Controlador PID (indice de ment 5.12.5)

P 5.12.5.1 Ganancia proporc. PID
Descripcion: Introduzca la ganancia proporcional del controlador de procesos. Se obtiene un control rapido con una amplificacion
alta. No obstante, si la amplificacién es demasiado grande, puede que el proceso se vuelva inestable.

Valor predeterminado: 0,01 Tipo de parametro: Rango (0,0 - 10,00) Numero de parametro: 733

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.12.5.1 Ganancia proporc. PID

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el tiempo integral del controlador de procesos. Obtenga control rapido me-
diante un tiempo integral corto, aunque si es demasiado corto, el proceso es inestable. Un tiempo integral demasiado largo desacti-
va la accién de la integral.

Valor predeterminado: 9999,00 Tipo de parametro: Rango (0,10-9999,00) Numero de parametro: 734

Unidad: s Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 5.12.5.4 Antiwindup activado

Descripcion: Utilice este pardmetro para controlar la regulacion de errores. Para seguir regulando un error aunque no se pueda
aumentar o disminuir la frecuencia de salida, seleccione [0] Off (Desactivado). Para terminar la regulacién de un error cuando ya no
se puede seguir ajustando la frecuencia de salida, seleccione [1] On (Activado).

Valor predeterminado: 1 [Activado]

Tipo de parametro: Seleccién

Numero de parametro: 731

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

Apagado

Encendido

P 5.12.5.5 Tiempo diferencial PID

Descripcidn: Utilice este parametro para introducir el tiempo diferencial del controlador de procesos. El diferenciador no reacciona
a un error constante. Proporciona ganancia proporcional al indice de cambio de la ealimentacién de proceso. El ajuste a 0 de este

pardmetro desactiva el diferenciador.

Valor predeterminado: 0,00

Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00)

Numero de parametro: 735

Unidad: s

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.12.5.6 Limite ganancia dif. PID

Descripcidn: Utilice este pardmetro para introducir un limite para la ganancia del diferenciador. Si no hay limite, la ganancia del
diferenciador aumentara cuando haya cambios rapidos. Para conseguir una ganancia del diferenciador pura con cambios lentos y
una ganancia del diferenciador constante con cambios rapidos, limite la ganancia del diferenciador.

Valor predeterminado: 5,0

Tipo de parametro: Rango (1,0-50,0)

Numero de parametro: 736

Unidad: -

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 5.12.5.7 Ctrl. normal/inverso de

PID de proceso

Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar el cambio de velocidad de salida durante un fallo. Para ajustar el control de
proceso con el fin de aumentar la velocidad de salida cuando el error de proceso sea positivo, seleccione [0] Normal. Para reducir la
velocidad de salida cuando el error de proceso sea positivo, seleccione [1] Inverse (Inversa).

Valor predeterminado: 0 [Normal]

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 730

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

Normal

Inversa

P 5.12.5.8 Veloc. arranque PID

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir la velocidad del motor que se debe alcanzar como sefal de arranque para iniciar
el control de PID. En el encendido, el convertidor funciona empleando el control de velocidad de lazo abierto. Cuando se haya al-
canzado la velocidad de arranque de PID del proceso, el convertidor cambiard a control de PID.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-6000)

Numero de parametro: 732

Unidad: RPM

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura
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P 5.12.5.9 Ancho banda en referencia

Descripcion: Este parametro se utiliza para introducir el ancho de banda en referencia. Cuando el error de control de PI (la diferen-
cia entre la referencia y la realimentacion) es mayor que el valor de este pardmetro, en este caso, en el Bit de estado en referencia se
ajustaen 0.

Valor predeterminado: 5 Tipo de parametro: Rango (0-200) Numero de parametro: 739

Unidad: % Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.11.4 Factor directo de alimentacion (indice de menu 5.12.6)

P 5.12.6.1 Factor directo de alim. PID

Descripcion: Utilice este pardmetro para introducir el factor directo de alimentacién PID. El factor directo de alimentacién envia una
fraccion constante de la sefal de ref. para el bypass del control PID, de forma que éste sélo afecta a la fraccion restante de la sefal
de control. Esta funciéon aumenta el rendimiento dindmico.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-200) Numero de parametro: 738

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.6.12 Datos de proceso de bus de campo (indice de menu 5.27)

P 5.27.1 PCD Write Selection (Seleccién de escritura PCD)

Descripcidn: Utilice este pardmetro para seleccionar los parametros que desee asignar a los telegramas de PCD. El nimero de los
PCD disponibles depende del tipo de telegrama. Los valores de los PCD se escriben entonces en los pardmetros seleccionados co-
mo valores de datos.

Es posible programar hasta 16 referencias internas distintas (0-15) en este parametro, utilizando una programacioén indexada. Si este
pardmetro estd activo, las direcciones 2810-2825 representan los valores de los 16 pardmetros. Si este parametro no esta activo, las
direcciones 2810y 2811 se utilizan como cédigo de control de entrada-convertidor de datos y referencia de bus. Las direcciones
2812-2825 estan reservadas.

Valor predeterminado: 0 [None] (Ninguno) Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 842

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacion, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 None (Ninguno)

1 Minimum Reference (Referencia minima)

2 Maximum Reference (Referencia méxima)

3 Ramp 1 Ramp Up Time (Rampa 1 tiempo acel. rampa)

4 Ramp 1 Ramp Down Time (Rampa 1 tiempo desacel. rampa)

5 Ramp 2 Ramp Up Time (Rampa 2 tiempo acel. rampa)

6 Ramp 2 Ramp Down Time (Rampa 2 tiempo desacel. rampa)

7 Jog Ramp Time (Tiempo rampa veloc. fija)

8 Quick Stop Time (Tiempo par. rap)

9 Motor Speed Low Limit [Hz] (Limite bajo veloc. motor [Hz])

10 Motor Speed High Limit [Hz] (Limite alto veloc. motor [Hz])

11 Digital & Relay Bus Control (Control de bus digital y de relé)

13 Terminal 31 Output Bus Control (Terminal 31 control bus de salida)
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Numero de seleccion Nombre de seleccién

15 FC Port CTW (Puerto FC CTW)
16 FC Port REF (Puerto FC REF)
81 User Define1 (Def. usuario 1)
82 User Define2 (Def. usuario 2)
83 User Define3 (Def. usuario 3)
84 User Define4 (Def. usuario 4)
85 User Define5 (Def. usuario 5)
86 User Define6 (Def. usuario 6)
87 User Define7 (Def. usuario 7)
88 User Define8 (Def. usuario 8)

P 5.27.2 PCD Read Selection (Seleccién de lectura PCD)
Descripcidn: Utilice este pardmetro para seleccionar los parametros que desee asignar a los PCD de los telegramas. El nimero de
los PCD disponibles depende del tipo de telegrama. Los PCD contienen los valores de datos reales de los pardmetros seleccionados.
Es posible programar hasta 16 referencias internas distintas (0-15) en este pardmetro, utilizando una programacion indexada. Si este
parametro estd activo, las direcciones 2910-2925 representan valores de los 16 pardmetros. Si este pardmetro no estd activo, las
direcciones 2910y 2911 se utilizan como registro de cédigo de estado y valor real principal. Las direcciones 2912-2925 estan reser-

vadas.

Valor predeterminado: 0 [None] (Ninguno)

Tipo de parametro: Selecciéon

Numero de parametro: 843

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 None (Ninguno)

1 Operation Hours (Horas funcionam.)

2 Running Hours (Horas de funcionamiento)
3 kWh Counter (Contador kWh)

4 Control Word (Cddigo de control)

5 Reference [Unit] (Referencia [Unidad])

6 Reference % (Referencia %)

7 Status Word (Cédigo de estado)

8 Main Actual Value [%] (Valor real princ. [%)])
9 Custom Readout (Lectura personalizada)
10 Power [kW] (Potencia [kW])

11 Power [hp] (Potencia [CV])

12 Motor Voltage (Tensién del motor)

13 Frequency (Frecuencia)
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Numero de seleccion

Nombre de seleccion

14 Motor Current (Intensidad motor)

15 Frequency [%] (Frecuencia [%])

16 Torque [Nm] (Par [Nm])

17 Motor Thermal (Térmico motor)

18 DC Link Voltage (Tensién Bus CC)

19 Heat Sink Temperature (Temp. disipador)

20 Inverter Thermal (Térmico inversor)

22 External Reference (Referencia externa)

23 Feedback [Unit] (Realimentacion [unidad])

24 Digital Input 13, 14, 15, 17, 18 (Entrada digital 13, 14, 15,17 y 18)
25 Terminal 33 Switch Setting (Terminal 33 ajuste conex.)
26 Analog Input 33 (Entrada analégica 33)

27 Terminal 34 Switch Setting (Terminal 34 ajuste conex.)
28 Analog Input 34 (Entrada analégica 34)

29 Analog Output 31 [mA] (Salida analégica 31 [mA])
30 Relay Output (Salida de relé)

33 Fault Word (Cédigo de fallo)

34 Warning Word (Cédigo de advertencia)

35 External Status Word (Cédigo de estado ampl.)

39 Fault Word 2 (Cédigo de fallo 2)

40 Warning Word 2 (Cédigo de advertencia 2)

43 Speed [RPM] (Velocidad [RPM])

44 Digital Output (Salida digital)

54 External Status Word 2 (Cédigo de estado ampl. 2)
55 Fault Word 3 (Codigo de fallo 3)

56 Warning Word 3 (Cédigo de advertencia 3)

81 User Define1 (Def. usuario 1)

82 User Define2 (Def. usuario 2)

83 User Define3 (Def. usuario 3)

84 User Define4 (Def. usuario 4)

85 User Define5 (Def. usuario 5)

86 User Define6 (Def. usuario 6)
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Numero de seleccion Nombre de seleccion
87 User Define7 (Def. usuario 7)
88 User Define8 (Def. usuario 8)
100 Main Actual Value [N2] (Valor real principal [N2])

7.7 Mantenimiento y servicio (Indice de mend 6)

7.7.1 Estado (indice de ment 6.1)

P 6.1.1 Ultimo numero de fallo

Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver los registros de fallos. Se pueden ver 10 registros de fallos. 0 contiene el fallo registrado
mas reciente y 9 es el fallo registrado mas antiguo.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-255) Numero de parametro: 1530

Unidad: - Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.2 Horas de funcionamiento
Descripcidn: Utilice este parametro para ver cuantas horas ha funcionado el convertidor de frecuencia. El valor se guarda cuando el
convertidor de frecuencia se apaga.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-2147483647) Numero de parametro: 1500

Unidad: h Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.3 Horas funcionam.
Descripcidn: Utilice este parametro para ver cuantas horas ha funcionado el motor. Reinicie el contador con P 6.1.9 Reset Running
Hours Counter (Reinicio contador de horas funcionam.). El valor se guarda cuando el convertidor de frecuencia se apaga.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-2147483647) Numero de parametro: 1501

Unidad: h Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.4 Contador de kWh
Descripcion: Registrar el consumo de energia del motor como valor promedio durante una hora. Reinicie el contador en P6.1.8
Reset kWh Counter (Reiniciar contador de kWh).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-2147483647) Numero de parametro: 1502

Unidad: kWh Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.5 Arranques
Descripcidn: Utilice este parametro para ver el nimero de veces que se ha encendido el convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-2147483647) Numero de parametro: 1503

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.6 Sobretemperat.
Descripcidn: Utilice este parametro para ver el nimero de fallos de temperatura que han ocurrido en el convertidor de frecuencia
desde el inicio de la produccién.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-65535) Numero de parametro: 1504

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.7 Sobretension
Descripcidn: Utilice este parametro para ver el nimero de situaciones de sobretensidon que se han producido en el convertidor de
frecuencia desde el inicio de la produccién.
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Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-65535)

Numero de parametro: 1505

Unidad: -

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.8 Reiniciar contador KWh

Descripcidn: Utilice este pardmetro para poner a cero el contador de kWh (consulte P 6.1.4 kWh Counter [Contador de kWh]).

Valor predeterminado: 0 [No reiniciar]

Tipo de parametro: Selecciéon

Numero de parametro: 1506

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones disponibles para el parametro:

Tabla 63: Selecciones

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

No reiniciar

1

Reiniciar contador

P 6.1.9 Reinicio contador de horas funcionam.
Descripcion: Utilice este parametro para poner a cero el contador de horas de funcionamiento (consulte P 6.1.3 Running hours (Ho-

ras funcionam.).

Valor predeterminado: 0 [No reiniciar]

Tipo de parametro: Selecciéon

Numero de parametro: 1507

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardmetro:

Tabla 64: Selecciones

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

No reiniciar

1

Reiniciar contador

P 6.1.10 Razon fallo interno

Descripcion: Utilice este pardmetro para visualizar una descripcidn del error. Este parametro se utiliza en combinacion con el fallo

38 Fallo interno

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (-32767-32767)

Numero de parametro: 1531

Unidad: -

Tipo de dato: int16

Tipo de acceso: Lectura

P 6.1.11 Registro fallos: Tiempo

Descripcion: Utilice este parametro para ver el momento en que se produjo el evento registrado. Tiempo medido en segundos
desde el arranque del convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-2147483647)

Numero de parametro: 1532

Unidad: s

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

7.7.2 Informacién del software (indice de menu 6.2)

P 6.2.1 Application Version (Versién de la aplicacion)
Descripcion: Este pardmetro se utiliza para ver la version de software combinada que consta del software de potencia y del soft-

ware de control.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1543

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura
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P 6.2.2 SW ID Control Card (Tarjeta control ID SW)
Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver el nimero de version de software de la tarjeta de control.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1549

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.2.3 SW ID Power Card (Tarjeta potencia ID SW)
Descripcidn: Utilice este parametro para ver el nimero de version de software de la tarjeta de potencia.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1550

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.2.7 ECP SW Version (Vers. SW ECP)
Descripcidn: Ver el nimero ID del ECP.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1548

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

7.7.3 Ventilador de refrigeracion (indice de menu 6.5)

P 6.5.1 Fan Control Mode (Modo de control del ventilador)
Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar el modo de control del ventilador.

Valor predeterminado: 7 [On when Inverter is on, otherwise off]

Tipo de parametro: Se-

(Activado cuando el inversor esta encendido; de lo contrario, desac- | leccion
tivado)
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/

escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Descripcion

5 Constant-on Mode (Modo const. ON)
6 Constant-off Mode (Modo const. OFF)
7 On-when-inverter-is-on-else-off Mode (Modo ON si-inv ON; de lo contr, OFF)

7.7.4 Gestién de parametros (indice de menu 6.6)
P 6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo)

Descripcion: Utilice este parametro para seleccionar el ajuste para controlar las funciones del convertidor. Use el ajuste multiple

para una seleccién remota.

Valor predeterminado: 1

Tipo de parametro: Selecciéon

Numero de parametro: 10

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

1

Set-up 1 (Ajuste 1)

2 Set-up 2 (Ajuste 2)
9 Multi Set-up (Ajuste multiple)
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P 6.6.2 Programming Set-up (Ajuste de programacion)
Descripcion: Utilice este pardmetro para seleccionar el ajuste que se va a editar. El ajuste se configura desde el panel de control
cuando se accede a él a través del panel de control y mediante RS485 cuando se accede a él a través de RS485.

Valor predeterminado: 9 Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 11

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

1 Set-up 1 (Ajuste 1)

2 Set-up 2 (Ajuste 2)

9 Active Set-up (Ajuste activo)

P 6.6.3 Link Setups (Ajuste enlaces)

Descripcion: Utilice este pardmetro para vincular o desvincular ajustes. El enlace garantiza la sincronizacién de los pardmetros que
no se pueden cambiar con el motor en marcha. Cuando los ajustes estan vinculados, es posible cambiar de un ajuste a otro durante
el funcionamiento. Al seleccionar la vinculacién, los valores de los pardmetros de Editar ajuste se sobrescriben con los valores del
otro ajuste.

Valor predeterminado: 20 Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 12

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Not linked (Sin relacionar)
20 Linked (Enlazado)

P 6.6.4 Set-up Copy (Copia de ajuste)
Descripcion: Utilice este pardmetro para copiar parametros entre configuraciones.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Selecciéon Numero de pardmetro: 51

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el pardametro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 No copy (No copiar)

1 Copy from Set-up 1 (Copiar desde Ajuste 1)

2 Copy from Set-up 2 (Copiar desde Ajuste 2)

9 Copy from Factory Set-up (Copiar desde Ajuste de fabrica)

P 6.6.6 Reset Mode (Modo reinicio)

Descripcion: Utilice este parametro para establecer si el convertidor de frecuencia espera a un reinicio manual o si se reinicia auto-
maticamente tras una desconexion. En el modo de reinicio manual, pulse el botén Stop/Reset (Parada/Reinicio) o utilice las entradas
digitales para reiniciar el convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 1420

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
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AVI1SO

En el modo de reinicio automatico, el motor puede arrancar sin una advertencia.
A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:
Numero de Nombre de seleccién
seleccion
0 Manual reset (Reinicio manual): Realice un reinicio con el botén Stop/Reset (Parada/Reinicio) o con las entradas
digitales.
1 Automatic reset x 1 (Reset autom. x 1)
2 Automatic reset x 2 (Reset autom. x 2)
3 Automatic reset x 3 (Reset autom. x 3)
4 Automatic reset x 4 (Reset autom. x 4)
5 Automatic reset x 5 (Reset autom. x 5)
6 Automatic reset x 6 (Reset autom. x 6)
7 Automatic reset x 7 (Reset autom. x 7)
8 Automatic reset x 8 (Reset autom. x 8)
9 Automatic reset x 9 (Reset autom. x 9)
10 Automatic reset x 10 (Reset autom. x 10)
1 Automatic reset x 15 (Reset autom. x 15)
12 Automatic reset x 20 (Reset autom. x 20)
13 Infinite auto reset (Reset auto. infinito): Seleccione para un reinicio continuo tras una desconexion.
14 Reset at power-up (Reset en encendido)
Si en un intervalo de 10 minutos se alcanza el nimero especificado de reinicios automaticos, el convertidor de frecuencia entrara
en el [0] Manual Reset Mode (Modo de reinicio manual). Después de realizar el reposo manual, el ajuste de P 6.6.6 Reset Mode
(Modo de reinicio) vuelve a la seleccién original. Si en un intervalo de 10 minutos no se alcanza el nimero de reinicios automati-
cos, o si se realiza un reinicio manual, el contador interno de reinicios automaticos se pone a 0.

P 6.6.7 Automatic Restart Time (Tiempo de reinicio automatico)
Descripcion: Este parametro se utiliza para introducir el intervalo de tiempo desde el evento de desconexién hasta el reinicio auto-
matico. Este parametro esta activo cuando P 6.6.6 Reset Mode (Modo reinicio) se ajusta a una seleccién entre [1]y [13].

Valor predeterminado: 10 Tipo de parametro: Rango (0-600) Numero de parametro: 1421

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

AVISO

No se puede establecer un valor de 0 s cuando P 6.6.6 Reset Mode (Modo reinicio) se establece en [13] Infinite auto reset (Reinicio
automatico infinito).
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P 6.6.8 Operation Mode (Modo funcionamiento)

Descripcidn: Utilice este parametro para seleccionar el modo de funcionamiento del convertidor. Para reiniciar los valores de los
pardmetros del convertidor a los ajustes predeterminados, seleccione [2] Initialization (Inicializacién). Los pardmetros relacionados
con la comunicacién permanecen sin cambios. El convertidor de frecuencia se reiniciard durante el siguiente arranque.

Valor predeterminado: 0 [Normal operation] (Funciona-
miento normal)

Tipo de parametro: Seleccion | Nimero de parametro: 1422

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion Nombre de seleccion

0 Normal operation (Funcionamiento normal)

2 Initialization (Inicializacién)

P 6.6.9 Service Code (Cédigo de servicio)
Descripcion: Este parametro estd concebido para uso exclusivo de los técnicos de mantenimiento.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 1429

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 6.6.12 ECP Copy (Copia de ECP)
Descripcion: Este parametro se utiliza para seleccionar las funciones de copia de ECP.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 50

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de Nombre de seleccién

seleccion

0 No copy (No copiar): no se copia ningun parametro.

1 All to ECP (Todo a ECP): se copian todos los parametros de todos los ajustes del convertidor al ECP.

2 All from ECP (Todo desde ECP): se copian todos los parametros de todos los ajustes del ECP al convertidor.

3 Size indep. from ECP (Tamaiio indep. del ECP): se copian solo los parametros independientes del tamafio mo-
tor, sin alterar datos de motor definidos.

P 6.6.20 Password (Contraseia)
Descripcion: Utilice este pardmetro para definir la contrasefa para acceder al mend principal con el botén Home (Inicio). Si se ajusta
el valor a 0, se desactiva la funcion de contrasena.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango (0-999)

Numero de parametro: 60

Unidad: -

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 6.6.26 Language (Idioma)

Descripcion: Utilice este parametro para definir el idioma que se usara en la pantalla.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 1

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:
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Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

English (Inglés)

10

X (F2)

7.7.5 Identificacion del convertidor (indice de menu 6.7)

P 6.7.1 Tipo de convertidor

Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver el tipo de producto del convertidor. La lectura de datos es igual al campo de potencia
de la definicidn del cédigo descriptivo de la serie del convertidor de frecuencia, caracteres 1-6.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de pardmetro: 1540

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.7.2 Seccién de potencia

Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver la intensidad nominal del convertidor. La lectura de datos es igual al campo de poten-
cia de la definicién del cédigo descriptivo de la serie del convertidor de frecuencia, caracteres 7-10.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1541

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.7.3 Tension

Descripcion: Utilice este pardmetro para ver la tension de red del convertidor. La lectura de datos es igual al campo de potencia de

la definicién del codigo descriptivo de la serie del convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1542

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.7.4 Codigo de modelo solicitado

Descripcidn: Utilice este pardmetro para ver la cadena del c6digo de modelo utilizado para volver a pedir el convertidor de frecuen-

cia en su configuracion original.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1544

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.7.6 N.° pedido conv. frec.

Descripcion: Utilice este parametro para ver el cédigo numérico utilizado para volver a pedir el convertidor en su configuracion

original.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1546

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.7.7 N.° serie convert. frecuencia

Descripcion: Utilice este parametro para ver el nimero de serie del convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1551

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura

P 6.7.9 Nimero serie tarjeta potencia

Descripcion: Utilice este pardmetro para ver el nimero de serie de la tarjeta de potencia.

Valor predeterminado: -

Tipo de parametro: -

Numero de parametro: 1553

Unidad: -

Tipo de dato: Cadena visible

Tipo de acceso: Lectura
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7.8 Personalizacion (indice de menu 8)

7.8.1 Custom Readout (Lectura personalizada)

P 8.1.1 Custom Readout (Lectura personalizada)

Descripcion: Visualice las lecturas de datos definidas por el usuario tal como se definen en los pardmetros P 8.1.2 Custom Readout
Unit (Unidad de lectura personalizada), P 8.1.3 Custom Readout Min Value (Valor min. lectura personalizada) y P 8.1.4 Custom Readout
Max Value (Valor max. lectura personalizada).

Valor predeterminado: 0,00

Tipo de parametro: Rango [0,00-9999,00] Numero de parametro: 1609

Unidad: CustomReadoutUnit

Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura

P 8.1.1 Custom Readout Unit (Unidad de lectura personalizada)
Descripcion: Ajuste la unidad de lecturas de datos definida por el usuario.

Valor predeterminado: 1 [%]

Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 30

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones disponibles para el parametro:

Tabla 65: Selecciones

Numero de seleccién Nombre de seleccién
0 None (Ninguno)
1 %

5 PPM

10 1/min

11 RPM

12 Pulse/s (Pulso/s)
20 I/s

21 I/min

22 I/h

23 m/s

24 m>/min

25 m*h

30 ka/s

31 kg/min

32 kg/h

33 t/min

34 t/h

40 m/s

41 m/min

45 m
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Numero de seleccion Nombre de seleccién
60 °C

70 mbar
71 bar
72 Pa

73 kPa
74 m WG
80 kw
120 GPM
121 gal/s
122 gal/min
123 gal/h
124 CFM
127 ft*/h
140 ft/s
141 ft/m
160 °F

170 psi
171 Ib/in?
172 in WG
173 ft WG
180 HP

P 8.1.3 Custom Readout Min Value (Valor minimo de lectura personalizada)

Descripcidn: Ajuste el valor de lectura personalizada que corresponde a la velocidad cero.

Valor predeterminado: 0,00

Tipo de parametro: Rango [0,00 - 999999,99]

Numero de parametro: 31

Unidad: CustomReadoutUnit

Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 8.1.4 Custom Readout Max Value (Valor maximo de lectura personalizada)
Descripcion: Ajuste el valor de lectura personalizada que corresponde al limite de velocidad alto del motor.

Valor predeterminado: 100,00

Tipo de parametro: Rango [0,00 - 999999,99]

Numero de parametro: 32

Unidad: CustomReadoutUnit

Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura/escritura
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7.9 E/S (Iindice de menu 9)
7.9.1 E/S (Indice de menu 9.3)

7.9.1.1 Estado E/S (indice de menu 9.3)

P 9.3.1 Digital Input Status (Estado de entrada digital)
Descripcion: Visualizar el estado real de las entradas digitales. El valor debe analizarse utilizando un tipo binario. '0' = sin sefial, '1' =
sefal conectada. De derecha a izquierda, los bits 0, 2, 3, 4y 5 representan las entradas digitales 18, 17, 15, 14y 13, respectivamente.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4095) Numero de parametro: 1660

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

A continuacién se describen los bits.

Numero de bit Descripcion del bit

Bit 0 Terminal de entrada digital 18
Bit 2 Terminal de entrada digital 17
Bit 3 Terminal de entrada digital 15
Bit 4 Terminal de entrada digital 14
Bit 5 Terminal de entrada digital 13

P 9.3.2 Digital Output Status (Estado de salida digital)
Descripcion: Véase el valor binario de todas las salidas digitales («0» = salida baja, «1» = salida alta, «_» = Sin configuracién de salida
digital). De derecha a izquierda, el bit 3 representa la DO 15.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-63) Numero de parametro: 1666

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

A continuacién se describen los bits.

Numero de bit Descripcion del bit

Bit 3 Terminal de salida digital 15

P 9.3.3 T31 Analog Output [mA] (Salida analégica T31 [mA])
Descripcion: Visualice el valor real en mA en la salida 31. El valor mostrado refleja la seleccién realizada en P 9.5.1.1 T31 Mode (Modo
T31)y P9.5.1.2 T31 Analog Output (Salida analégica T31).

Valor predeterminado: 0,00 Tipo de parametro: Rango [0,00-20,00] Numero de parametro: 1665
Unidad: mA Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura
P 9.3.4 Ajuste T33

Descripcion: Vea el ajuste del terminal de entrada 33 (intensidad o tensién).

Valor predeterminado: 1 [Voltage mode] (Modo de tensién) Tipo de parametro: Seleccion | Numero de parametro: 1661

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura

A continuacidn se indican las selecciones disponibles.

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Current mode (Modo de intensidad)
1 Voltage mode (Modo de tensién)
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P 9.3.5 T33 Analog Input (Entrada analdgica T33)
Descripcion: Visualizar la entrada real en la entrada analdgica 33.

Valor predeterminado: 1,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00) Numero de parametro: 1662

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 9.3.6 T34 Setting (Ajuste T34)
Descripcidn: Vea el ajuste del terminal de entrada 34 (intensidad o tension).

Valor predeterminado: 1 [Voltage mode] (Modo de tensién) Tipo de parametro: Selecciéon | Nimero de parametro: 1663

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Current mode (Modo de intensidad)
1 Voltage mode (Modo de tension)

P 9.3.7 T34 Analog Input (Entrada analdgica T34)
Descripcidn: Visualizar la entrada real en la entrada analégica 34 (intensidad o tensién).

Valor predeterminado: 1,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00) Numero de parametro: 1664

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 9.3.8 T18 Pulse Input [Hz] (Entrada de pulsos T18 [Hz])
Descripcidn: Ver el valor real de la frecuencia aplicada en el terminal 18 como una entrada de impulsos.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-130000) Numero de parametro: 1668

Unidad: - Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura

P 9.3.9 T15 Pulse Output [HZz] (Salida de pulsos T15 [Hz])
Descripcion: Ver el valor real de impulsos aplicados al terminal 15 en modo de salida digital.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-40000) Numero de parametro: 1669

Unidad: - Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura

P 9.3.10 Relay Output (Salida de relé)
Descripcion: Ver el estado de la salida de relé. El valor debe analizarse utilizando un tipo binario. ('0' = desactivado, '1' = activado).
De derecha a izquierda, el bit 4 corresponde a la salida de relé 1.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-31) Numero de parametro: 1671

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

7.9.2 Entradas/salidas digitales (indice de ment 9.4)

7.9.2.1 Ajuste de entrada digital (indice de ment 9.4.1)

P 9.4.1.1 Digital I/0 mode (Modo E/S digital)

Descripcidn: Para E/S digital: Seleccione [0] PNP para actuacién sobre pulsos direccionales positivos. Los sistemas PNP tienen una
resistencia a GND (conexion a tierra). Seleccione los sistemas [1] NPN para actuacion sobre pulsos direccionales negativos. Los siste-
mas NPN suben hasta +24 V en el interior del convertidor.

Valor predeterminado: 0 [PNP] Tipo de parametro: Seleccidn Numero de parametro: 500

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.
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tierra (GND).

Numero de Nombre de seleccién
seleccion
0 PNP: Actuacién sobre pulsos direccionales positivos (0). En los sistemas PNP, las salidas o entradas se derivan a

NPN: Actuacién sobre pulsos direccionales negativos (1). Los sistemas NPN tienen un arranque de hasta +24 V
internamente en el convertidor de frecuencia.

P 9.4.1.2 T13 Digital Input (Entrada digital T13)
Descripcion: Seleccione la funcién del intervalo de entrada digital disponible.

Valor predeterminado: 8 [Start] (Arranque) Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 510
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacion se indican las selecciones disponibles.

Nu- Nombre de selec- | Descripcion

mero | cidn

de se-

lec-

cion

0 No Operation (Sin | No hay reaccién a las sefales que llegan al terminal.
funcién)

1 Reset (Reinicio) Reinicia el convertidor de frecuencia después de una desconexidn/alarma. No todas las alarmas

pueden reiniciarse.

2 Coast Inverse (In- Parada por inercia, entrada invertida (NC). El convertidor de frecuencia deja el motor en el modo
ercia inversa) libre. «0» l6gico=>paro por inercia.

3 Coast and Reset Entrada invertida de parada por inercia y reinicio (NC). Deja el motor en modo libre y reinicia el
Inverse (Inercia y convertidor de frecuencia. «0» 16gico=>paro por inercia. «1» l6gico a «0» légico=>reinicio.
reinicio inverso)

4 Quick Stop Inverse | Entrada invertida (NC). Genera una parada de acuerdo con el tiempo de rampa de parada rapida
(Parada inversa ajustado en P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rapida). Cuando el motor se para,
rapida) el eje estd en modo libre. «0» l6gico=>Parada rapida.

5 DC-brake Inverse Entrada invertida para frenado de CC (NC). Detiene el motor alimentandolo con corriente contin-
(Freno CCinverso) | ua durante un periodo de tiempo determinado. Consulte P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensidad

frenado CC %) para P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frecuencia frenado CC). Esta funcién solo estd acti-
vada cuando el valor de P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo de frenado CC) es distinto de 0. «0» |6gi-
co=>freno de CC.

6 StO.P Inverse (Para- | Funcion de parada invertida. Genera una funcién de parada cuando el terminal seleccionado pasa
dainversa) del nivel l6gico «1» al «0». La parada se efectia de acuerdo con el tiempo de rampa seleccionado

(P5.5.4.3 Ramp 1 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 1), P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel.
rampa 2).

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de
parada, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuen-
cia se pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta
salida digital a una entrada digital configurada como inercia.

8 Start (Arranque) Seleccione el arranque para una orden de arranque/parada. 1 l6gico = arranque, 0 l6gico = para-

da.

9 Latched Start (Ar- | El motor arranca si se aplica un pulso durante un minimo de 4 ms. El motor se para cuando se
ranque por pulsos) | activa el comando de parada.
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Nu- Nombre de selec- | Descripcion

mero | cién

de se-

lec-

cién

10 Reversing (Cambio | Cambie el sentido de rotacion del eje del motor. Seleccione «1» l6gico para cambiar de sentido. La
de sentido) sefial de cambio de sentido solo cambia el sentido de giro. No activa la funcién de arranque. Se-

leccione ambas direcciones en P 5.8.1 Rotation Direction (Direccién de rotacion). La funcién no esta
activa en lazo cerrado de proceso.

11 Start Reversing Se utiliza para el arranque/parada y para el cambio de sentido en el mismo cable. No permite nin-
(Arranquey cam- | guna sefial de arranque al mismo tiempo.
bio de sentido)

12 Enable Start For- Liberar el movimiento en sentido antihorario y permitir el movimiento en sentido horario.
ward (Act. arran-
que adelante)

13 Enable Start Re- Liberar el movimiento en sentido horario y permitir el movimiento en sentido antihorario.
verse (Act. arran-
que inverso)

14 Jog (Velocidad fi- | Utilicela para activar la velocidad fija. Consulte P 5.9.2 Jog Reference 1 (Ref. veloc. fija 1).
ja)

15 Preset Reference Cambiar entre referencia externa y referencia interna. Se supone que ha se ha seleccionado [1]
On (Ref. interna External/preset (Externa/interna) en P 5.5.3.5 Reference Function (Funcion de referencia). «0» légico
activada) = referencia externa activa; «1» l6gico = una de las referencias internas estd activa.

16 Preset Ref. Bit 0 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccion entre una de las ocho refer-
(Ref. interna bit 0) | encias internas. Consulte Tabla 66.

17 Preset Ref. Bit 1 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho refer-
(Ref.interna bit 1) | encias internas. Consulte Tabla 66.

18 Preset Ref. Bit 2 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho refer-
(Ref. interna bit 2) | encias internas. Consulte Tabla 66.

19 Freeze Reference Mantiene la referencia real, que es ahora el punto de activacion o condicidn que se utilizara para
(Mantener refer- [21] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracién). Si se utiliza [21] Speed up (Acelera-
encia) cién) o [22] Speed down (Deceleracion), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2 (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel.
rampa 2]) en el rango de P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima).

20 Freeze OUtPUF Mantiene la frecuencia real del motor (Hz), que es ahora el punto de activacidn o condicién que se
(Mantener salida) | ytilizara para [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed

up (Aceleracion) o [22] Speed down (Deceleracién), el cambio de velocidad siempre se lleva a cabo
después de la rampa 2 P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo acel.rampa 2) y en P 5.5.4.10 Ramp 2
Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2) en el rango 0-P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nomi-
nal).

Nota: Cuando esta activada la opcién [20] Freeze output (Mantener salida), el convertidor de fre-
cuencia no puede pararse ajustando la sefial en [8] Start to low (Arranque como baja). Detenga el
convertidor de frecuencia mediante un terminal programado para [2] Coasting inverse (Inercia in-
versa) o [3] Coast and reset, inverse (Reinicio e inercia inversa).

21 Speed Up (Aceler- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracion) si desea un control digital
acion) de la aceleracion/deceleracion (potenciémetro del motor). Active esta funcién seleccionando [719]

Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleraciéon durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuird en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guira el ajuste del pardmetro de aceleracion/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel.rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2).
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Nu- Nombre de selec- | Descripcion
mero | cién
de se-
lec-
cion
22 Speed Down (De- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracion) si desea un control digital
celeracion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [19]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleracién durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuird en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guira el ajuste del parametro de aceleracidon/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2).
23 Set-up Select Bit 0 | Seleccione [23] Set-up select bit 0 (Selec. ajuste bit 0) para seleccionar uno de los dos ajustes. Ajuste
(Selec. ajuste bit 0) | P6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo) como [9] Multi Set-up (Ajuste multiple).
25 Start and Coast Seleccione [25] Start and Coast (Arranque e inercia) para una orden de marcha o paro por inercia.
(Arranque e iner- Légica 1=arranque, Légica O=paro por inercia.
cia)
28 Catch Up (Engan- | Aumente el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
che arriba) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
29 Slow Down (En- Reduzca el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
ganche abajo) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
34 Ramp Bit 0 (Ram- Permite seleccionar una de las dos rampas disponibles.
pa bit 0)
45 Latched Start Re- El motor arranca para funcionar en sentido inverso cuando se aplica un pulso durante un minimo
verse (Arranque de 4 ms. El motor se detiene cuando se da la orden de parada.
por pulsos inver-
so)
51 External Interlock | Esta funcidn permite dar un fallo externo al convertidor de frecuencia. Este fallo se trata como una
(Bloqueo externo) | alarma generada internamente.

Tabla 66: Bit de ref. interna

Bit de ref. interna 2 1 0
Ref.interna 0 0 0 0
Ref.interna 1 0 0 1
Ref.interna 2 0 1 0
Ref.interna 3 0 1 1
Ref.interna 4 1 0 0
Ref.interna 5 1 0 1
Ref.interna 6 1 1 0
Ref.interna 7 1 1 1
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Tabla 67: Apagado / enganche arriba

Apagado Enganche arriba
Sin cambio de velocidad 0 0
Reduccién porcentual 1 0
Aumento porcentual 0 1
Reduccidn porcentual 1 1

P 9.4.1.3 T14 Digital Input (Entrada digital T14)
Descripcidn: Seleccione la funcidn del intervalo de entrada digital disponible.

Valor predeterminado: 10 [Reversing] (Cambio de sentido) | Tipo de parametro: Seleccién | Numero de parametro: 511
Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura
A continuacion se indican las selecciones disponibles.

Nu- Nombre de selec- | Descripcion

mero | cién

de se-

lec-

cion

0 No Operation (Sin | No hay reaccién a las sefiales que llegan al terminal.
funcion)

1 Reset (Reinicio) Reinicia el convertidor de frecuencia después de una desconexién/alarma. No todas las alarmas

pueden reiniciarse.

2 Coast Inverse (In- | Parada por inercia, entrada invertida (NC). El convertidor de frecuencia deja el motor en el modo
ercia inversa) libre. «0» 16gico=paro por inercia.

3 Coast and Reset Entrada invertida de parada por inercia y reinicio (NC). Deja el motor en modo libre y reinicia el
Inverse (Inercia y convertidor de frecuencia. «0» l6gico= paro por inercia. «1» légico a «0» l6gico=reinicio.
reinicio inverso)

4 Quick Stop Inverse | Entrada invertida (NC). Genera una parada de acuerdo con el tiempo de rampa de parada rapida
(Parada inversa ajustado en P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rapida). Cuando el motor se para,
rapida) el eje estd en modo libre. «0» l6gico=Parada rapida.

5 DC-brake Inverse Entrada invertida para frenado de CC (NC). Detiene el motor alimentandolo con corriente contin-
(Freno CCinverso) | ua durante un periodo de tiempo determinado. Consulte P 5.7.4 DC Brake Current (Intensidad fre-

nado CC) para P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frecuencia frenado CC). Esta funcion solo esta activada
cuando el valor de P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo de frenado CC) es distinto de 0. «0» 16gi-
co=freno de CC.

6 Sto.p Inverse (Para- | Funcion de parada invertida. Genera una funcién de parada cuando el terminal seleccionado pasa
dainversa) del nivel l6gico «1» al «0». La parada se realiza de acuerdo con el tiempo de rampa seleccionado (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel.
rampa 2]).

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de
parada, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuen-
cia se pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta
salida digital a una entrada digital configurada como inercia.

8 Start (Arranque) Seleccione el arranque para una orden de arranque/parada. 1 l6gico = arranque, 0 Iégico = para-

da.

9 Latched Start (Ar- | El motor arranca si se aplica un pulso durante un minimo de 4 ms. El motor se para cuando se
ranque por pulsos) | activa el comando de parada.
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de se-

lec-

cion

10 Reversing (Cam- Cambie el sentido de rotacion del eje del motor. Seleccione «1» l6gico para cambiar de sentido. La
bio de sentido) sefal de cambio de sentido solo cambia el sentido de giro. No activa la funcién de arranque. Se-

leccione ambas direcciones en P 5.8.1 Rotation Direction (Direccién de rotacion). La funcidon no esta
activa en lazo cerrado de proceso.

11 Start Reversing Se utiliza para el arranque/parada y para el cambio de sentido en el mismo cable. No permite nin-
(Arranque y cam- | guna sefal de arranque al mismo tiempo.
bio de sentido)

12 Enable Start For- Liberar el movimiento en sentido antihorario y permitir el movimiento en sentido horario.
ward (Act. arran-
que adelante)

13 Enable Start Re- Liberar el movimiento en sentido horario y permitir el movimiento en sentido antihorario.
verse (Act. arran-
que inverso)

14 Jog (Velocidad fi- | Utilicela para activar la velocidad fija. Consulte P 5.9.2 Jog Reference 1 (Ref. veloc. fija 1).
ja)

15 Preset Reference Cambiar entre referencia externa y referencia interna. Se supone que ha se ha seleccionado [1]
On (Ref. interna External/preset (Externa/interna) en P 5.5.3.5 Reference Function (Funcién de referencia). «0» 16gico
activada) = referencia externa activa; «1» I6gico = una de las ocho referencias internas esta activa.

16 Preset Ref. Bit 0 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho refer-
(Ref.interna bit 0) | encias internas. Consulte Tabla 66.

17 Preset Ref. Bit 1 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho refer-
(Ref.interna bit 1) | encias internas. Consulte Tabla 66.

18 Preset Ref. Bit 2 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccion entre una de las ocho refer-
(Ref.interna bit 2) | encias internas. Consulte Tabla 66.

19 Freeze Reference Mantiene la referencia real, que es ahora el punto de activacién o condicion que se utilizara para
(Mantener refer- [21] Speed up (Aceleracidn) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed up (Acelera-
encia) cion) o [22] Speed down (Deceleracion), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2 (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel.
rampa 2]) en el rango de 0 - P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima).

20 Freeze OUtPU'f Mantiene la frecuencia real del motor (Hz), que es ahora el punto de activacién o condicién que se
(Mantener salida) | tilizara para [27] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed

up (Aceleracion) o [22] Speed down (Deceleracion), el cambio de la velocidad sigue siempre la ram-
pa 2 (P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo
decel. rampa 2]) en el rango de 0 - P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal).

Nota: Cuando esta activada la opcidn [20] Freeze output (Mantener salida), el convertidor de fre-
cuencia no puede pararse ajustando la seiial en [8] Start to low (Arranque como baja). Detenga el
convertidor de frecuencia mediante un terminal programado para [2] Coasting inverse (Inercia in-
versa) o [3] Coast and reset, inverse (Reinicio e inercia inversa).

21 Speed Up (Aceler- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracién) si desea un control digital

acion)

de la aceleracién/deceleracidn (potenciémetro del motor). Active esta funcién seleccionando [79]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cion/deceleracién durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuira en un
0,1 %. Si se activa la aceleraciéon/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guira el ajuste del pardmetro de aceleracién/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
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22 Speed Down (De- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracion) si desea un control digital
celeracién) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [19]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleracion durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuirad en un
0,1 %. Si se activa la aceleraciéon/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guird el ajuste del parametro de aceleracién/deceleracién P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
23 Set-up Select Bit 0 | Seleccione [23] Set-up select bit 0 (Selec. ajuste bit 0) para seleccionar uno de los dos ajustes. Ajuste
(Selec. ajuste bit 0) | P6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo) como [9] Multi Set-up (Ajuste multiple).
25 Start and Coast Seleccione [25] Start and Coast (Arranque e inercia) para una orden de marcha o paro por inercia.
(Arranque e iner- Légica 1=arranque, Légica O=paro por inercia.
cia)
28 Catch Up (Engan- | Aumente el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
che arriba) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
29 Slow Down (En- Reduzca el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
ganche abajo) Step Delta (Mantener tridangulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
34 Ramp Bit 0 (Ram- Permite seleccionar una de las dos rampas disponibles.
pa bit 0)
45 Latched Start Re- El motor arranca para funcionar en sentido inverso cuando se aplica un pulso durante un minimo
verse (Arranque de 4 ms. El motor se detiene cuando se da la orden de parada.
por pulsos inver-
s0)
51 External Interlock | Estafuncidn permite dar un fallo externo al convertidor de frecuencia. Este fallo se trata como una
(Bloqueo externo) | alarma generada internamente.

P 9.4.1.4T15 Digital Input (Entrada digital T15)
Descripcion: Seleccione la funcién del intervalo de entrada digital disponible.

Valor predeterminado: 1 [Reinicio] (Reinicio)

Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 512

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.

Nu- Nombre de selec- | Descripcion

mero | cién

de se-

lec-

cion

0 No Operation (Sin | No hay reaccion a las sefiales que llegan al terminal.
funcién)

1 Reset (Reinicio) Reinicia el convertidor de frecuencia después de una desconexién/alarma. No todas las alarmas

pueden reiniciarse.

2 Coast Inverse (In- | Parada por inercia, entrada invertida (NC). El convertidor de frecuencia deja el motor en el modo

ercia inversa) libre. «0» l6gico=>paro por inercia.
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3 Coast and Reset Entrada invertida de parada por inercia y reinicio (NC). Deja el motor en modo libre y reinicia el
Inverse (Inerciay | convertidor de frecuencia. «0» l6gico= paro por inercia. «1» l6gico a «0» l6gico=reinicio.
reinicio inverso)

4 Quick Stop In- Entrada invertida (NC). Genera una parada de acuerdo con el tiempo de rampa de parada rapida
verse (Parada in- ajustado en P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rdpida). Cuando el motor se para,
versa rapida) el eje estd en modo libre. «0» l6gico=>Parada rapida.

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de par-
ada, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuencia
se pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta sali-
da digital a una entrada digital configurada como inercia.

5 DC-brake Inverse | Entrada invertida para frenado de CC (NC). Detiene el motor alimentandolo con corriente continua
(Freno CCinver- durante un periodo de tiempo determinado. Consulte P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensidad frena-
s0) do CC %) para P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frecuencia frenado CC). Esta funcién solo estd activada

cuando el valor de P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo de frenado CC) es distinto de 0. «0» légico=freno
de CC.

6 Stop Inverse (Par- | Funcion de parada invertida. Genera una funcién de parada cuando el terminal seleccionado pasa
adainversa) del nivel I6gico «1» al «0». La parada se realiza de acuerdo con el tiempo de rampa seleccionado (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel.
rampa 2]).

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de par-
ada, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuencia
se pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta sali-
da digital a una entrada digital configurada como inercia.

8 Start (Arranque) Seleccione el arranque para una orden de arranque/parada. 1 I6gico = arranque, 0 légico = parada.

9 Latched Start (Ar- | El motor arranca si se aplica un pulso durante un minimo de 4 ms. El motor se para cuando se
ranque por pul- activa el comando de parada.

S0s)

10 Reversing (Cam- Cambie el sentido de rotacion del eje del motor. Seleccione «1» légico para cambiar de sentido. La

bio de sentido) sefal de cambio de sentido solo cambia el sentido de giro. No activa la funcién de arranque. Selec-
cione ambas direcciones en P 5.8.1 Rotation Direction (Direccidn de rotacién). La funcién no esta
activa en lazo cerrado de proceso.

11 Start Reversing Se utiliza para el arranque/parada y para el cambio de sentido en el mismo cable. No permite nin-
(Arranque y cam- | guna sefal de arranque al mismo tiempo.
bio de sentido)

12 Enable Start For- Liberar el movimiento en sentido antihorario y permitir el movimiento en sentido horario.
ward (Act. arran-
que adelante)

13 Enable Start Re- Liberar el movimiento en sentido horario y permitir el movimiento en sentido antihorario.
verse (Act. arran-
que inverso)

14 Jog (Velocidad fi- | Utilicela para activar la velocidad fija. Consulte P 5.9.2 Jog Reference 1 (Ref. veloc. fija 1).
ja)

15 Preset Reference | Cambiar entre referencia externay referencia interna. Se supone que ha se ha seleccionado [1] Ex-

On (Ref. interna
activada)

ternal/preset (Externa/interna) en P 5.5.3.5 Reference Function (Funcién de referencia). «0» l6gico =
referencia externa activa; «1» l6gico = una de las ocho referencias internas esta activa.
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16 Preset Ref. Bit 0 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 0) | cias internas. Consulte Tabla 66.
17 Preset Ref. Bit 1 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 1) | cias internas. Consulte Tabla 66.
18 Preset Ref. Bit 2 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 2) | cias internas. Consulte Tabla 66.
19 Freeze Reference | Mantiene la referencia real, que es ahora el punto de activacién o condicion que se utilizara para
(Mantener refer- | [21] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed up (Acelera-
encia) cién) o [22] Speed down (Deceleracién), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2 (P
5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel.
rampa 2]) en el rango de 0 - P 5.5.3.3 Maximum Reference (Referencia maxima).
20 Freeze Outqu Mantiene la frecuencia real del motor (Hz), que es ahora el punto de activacidn o condicién que se
(Mantener salida) | tjlizara para [21] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed up
(Aceleracioén) o [22] Speed down (Deceleracion), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2
(P5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo desacel.
rampa 2]) en el rango de 0 - P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal).
Nota: Cuando esta activada la opcion [20] Freeze output (Mantener salida), el convertidor de fre-
cuencia no puede pararse ajustando la sefial en [8] Start to low (Arranque como baja). Detenga el
convertidor de frecuencia mediante un terminal programado para [2] Coasting inverse (Inercia in-
versa) o [3] Coast and reset, inverse (Reinicio e inercia inversa).
21 Speed Up (Aceler- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion) si desea un control digital
acion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [19]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleracion durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuird en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracién durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guird el ajuste del pardmetro de aceleraciéon/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
22 Speed Down (De- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracién) si desea un control digital
celeracion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [19]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleracion durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuira en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guird el ajuste del pardmetro de aceleracion/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
23 Set-up Select Bit 0 | Seleccione [23] Set-up select bit 0 (Selec. ajuste bit 0) para seleccionar uno de los dos ajustes. Ajuste
(Selec. ajuste bit P 6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo) como [9] Multi Set-up (Ajuste multiple).
0)
25 Start and Coast Seleccione [25] Start and Coast (Arranque e inercia) para una orden de marcha o paro por inercia.
(Arranque e iner- | Logica 1=arranque, Légica O=paro por inercia.
cia)
28 Catch Up (Engan- | Aumente el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
che arriba) Step Delta (Mantener tridangulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
29 Slow Down (En- Reduzca el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down

ganche abajo)

Step Delta (Mantener triangulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
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mero | cién

de se-

lec-

cién

34 Ramp Bit 0 (Ram- | Permite seleccionar una de las dos rampas disponibles.
pa bit 0)

45 Latched Start Re- | El motor arranca para funcionar en sentido inverso cuando se aplica un pulso durante un minimo
verse (Arranque de 4 ms. El motor se detiene cuando se da la orden de parada.
por pulsos inver-
s0)

51 External Interlock | Esta funcién permite dar un fallo externo al convertidor de frecuencia. Este fallo se trata como una
(Bloqueo externo) | alarma generada internamente.

P 9.4.1.5 T17 Digital Input (Entrada digital T17)
Descripcion: Seleccione la funcién del intervalo de entrada digital disponible.

Valor predeterminado: 14 [Jog] (Velocidad fija)

Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 513

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion se indican las selecciones disponibles.

Nu- Nombre de selec- | Descripcion

mero | cién

de se-

lec-

cion

0 No Operation (Sin | No hay reaccién a las sefales que llegan al terminal.
funcién)

1 Reset (Reinicio) Reinicia el convertidor de frecuencia después de una desconexién/alarma. No todas las alarmas

pueden reiniciarse.

2 Coast Inverse (In- | Parada por inercia, entrada invertida (NC). El convertidor de frecuencia deja el motor en el modo
ercia inversa) libre. «0» I6gico=>paro por inercia.

3 Coast and Reset Entrada invertida de parada por inercia y reinicio (NC). Deja el motor en modo libre y reinicia el
Inverse (Inerciay | convertidor de frecuencia. «0» [6gico=> paro por inercia. «1» légico a «0» |6gico=>reinicio.
reinicio inverso)

4 Quick Stop In- Entrada invertida (NC). Genera una parada de acuerdo con el tiempo de rampa de parada rapida
verse (Parada in- ajustado en P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rapida). Cuando el motor se para,
versa rapida) el eje estd en modo libre. «0» l6gico=>Parada rapida.

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de par-
ada, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuencia
se pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta sali-
da digital a una entrada digital configurada como inercia.

5 DC-brake Inverse | Entrada invertida para frenado de CC (NC). Detiene el motor alimentandolo con corriente continua
(Freno CCinverso) | durante un periodo de tiempo determinado. Consulte P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensidad frena-

do CC %) para P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frecuencia frenado CC). Esta funcién solo estd activada
cuando el valor de P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo de frenado CC) es distinto de 0. «0» l6gico=freno
de CC.

6 StOP Inverse (Par- | Funcién de parada invertida. Genera una funcion de parada cuando el terminal seleccionado pasa
adainversa) del nivel l6gico «1» al «0». La parada se realiza de acuerdo con el tiempo de rampa seleccionado (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 2) y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel.
rampa 2).
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cion

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de par-
ada, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuencia
se pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta sali-
da digital a una entrada digital configurada como inercia.

8 Start (Arranque) Seleccione el arranque para una orden de arranque/parada. 1 l6gico = arranque, 0 l6gico = parada.

9 Latched Start (Ar- | El motor arranca si se aplica un pulso durante un minimo de 4 ms. El motor se para cuando se
ranque por pul- activa el comando de parada.
s0s)

10 Reversing (Cam- Cambie el sentido de rotacion del eje del motor. Seleccione «1» l6gico para cambiar de sentido. La
bio de sentido) sefial de cambio de sentido solo cambia el sentido de giro. No activa la funcién de arranque. Selec-

cione ambas direcciones en P 5.8.1 Rotation Direction (Direccidon de rotacion). La funcion no esta
activa en lazo cerrado de proceso.

11 Start Reversing Se utiliza para el arranque/parada y para el cambio de sentido en el mismo cable. No permite nin-
(Arranque y cam- | guna sefal de arranque al mismo tiempo.
bio de sentido)

12 Enable Start For- Liberar el movimiento en sentido antihorario y permitir el movimiento en sentido horario.
ward (Act. arran-
que adelante)

13 Enable Start Re- Liberar el movimiento en sentido horario y permitir el movimiento en sentido antihorario.
verse (Act. arran-
que inverso)

14 Jog (Velocidad fi- | Utilicela para activar la velocidad fija.
ja)

15 Preset Reference | Cambiar entre referencia externa y referencia interna. Se supone que ha se ha seleccionado [1] Ex-
On (Ref.interna ternal/preset (Externa/interna) en P 5.5.3.5 Reference Function (Funcién de referencia). «0» légico =
activada) referencia externa activa; «1» l6gico = una de las ocho referencias internas esta activa.

16 Preset Ref. Bit 0 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 0) | cias internas. Consulte Tabla 66.

17 Preset Ref. Bit 1 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref.interna bit 1) | cias internas. Consulte Tabla 66.

18 Preset Ref. Bit 2 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccion entre una de las ocho referen-
(Ref.interna bit 2) | cias internas. Consulte Tabla 66.

19 Freeze Reference | Mantiene la referencia real, que es ahora el punto de activacién o condicion que se utilizara para
(Mantener refer- [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed up (Acelera-
encia) cién) o [22] Speed down (Deceleracién), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2 (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 2) y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel.
rampa 2) en el rango de 0 - P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima).

20 Freeze OUtPU'F Mantiene la frecuencia real del motor (Hz), que es ahora el punto de activacién o condicion que se
(Mantener salida) | ytilizar4 para [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracion). Si se utiliza [21] Speed

up (Aceleracion) o [22] Speed down (Deceleracién), el cambio de la velocidad sigue siempre la ram-

pa 2 (P5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo acel. rampa 2) y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo

decel. rampa 2) en el rango de 0 - P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal).

Nota: Cuando esta activada la opcion [20] Freeze output (Mantener salida), el convertidor de fre-

cuencia no puede pararse ajustando la sefial en [8] Start to low (Arranque como baja). Detenga el
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convertidor de frecuencia mediante un terminal programado para [2] Coasting inverse (Inercia in-
versa) o [3] Coast and reset, inverse (Reinicio e inercia inversa).
21 Speed Up (Aceler- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion) si desea un control digital
acion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [79]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cion/deceleracién durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuira en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleraciéon durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guira el ajuste del pardmetro de aceleracidn/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
22 Speed Down (De- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracién) y [22] Speed down (Deceleracion) si desea un control digital
celeracion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [79]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cion/deceleraciéon durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuira en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guird el ajuste del pardmetro de aceleracidn/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo
acel. rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
23 Set-up Select Bit 0 | Seleccione [23] Set-up select bit 0 (Selec. ajuste bit 0) para seleccionar uno de los dos ajustes. Ajuste
(Selec. ajuste bit P 6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo) como [9] Multi Set-up (Ajuste multiple).
0)
25 Start and Coast Seleccione [25] Start and Coast (Arranque e inercia) para una orden de marcha o paro por inercia.
(Arranque e iner- Logica 1=arranque, Légica O=paro por inercia.
cia)
28 Catch Up (Engan- | Aumente el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
che arriba) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
29 Slow Down (En- Reduzca el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
ganche abajo) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
34 Ramp Bit 0 (Ram- | Permite seleccionar una de las dos rampas disponibles.
pa bit 0)
45 Latched Start Re- | El motor arranca para funcionar en sentido inverso cuando se aplica un pulso durante un minimo
verse (Arranque de 4 ms. El motor se detiene cuando se da la orden de parada.
por pulsos inver-
s0)
51 External Interlock | Esta funcién permite dar un fallo externo al convertidor de frecuencia. Este fallo se trata como una

(Bloqueo externo)

alarma generada internamente.

P 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital T18)
Descripcidn: Seleccione la funcion del intervalo de entrada digital disponible.

Valor predeterminado: 0 [No Operation] (Sin funcion)

Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 515

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones disponibles.
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0 No Operation (Sin | Actuacién sobre pulsos direccionales positivos (0). En los sistemas PNP, las salidas o entradas se
funcién) derivan a tierra (GND).

1 Reset (Reinicio) Reinicia el convertidor de frecuencia después de una desconexién/alarma. No todas las alarmas

pueden reiniciarse.

2 Coast Inverse (In- | Parada por inercia, entrada invertida (NC). El convertidor de frecuencia deja el motor en el modo
ercia inversa) libre. «0» l6gico=>paro por inercia.

3 Coast and Reset Entrada invertida de parada por inercia y reinicio (NC). Deja el motor en modo libre y reinicia el
Inverse (Inerciay | convertidor de frecuencia. «0» [6gico=> paro por inercia. «1» légico a «0» |6gico=>reinicio.
reinicio inverso)

4 Quick Stop In- Entrada invertida (NC). Genera una parada de acuerdo con el tiempo de rampa de parada rapida
verse (Paradain- | ajustado en P 5.7.7 Quick Stop Ramp Time (Tiempo rampa parada rapida). Cuando el motor se para,
versa rapida) el eje estd en modo libre. «0» l6gico=>Parada rapida.

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de para-
da, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuencia se
pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta salida
digital a una entrada digital configurada como inercia.

5 DC-brake Inverse | Entrada invertida para frenado de CC (NC). Detiene el motor alimentandolo con corriente continua
(Freno CCinver- durante un periodo de tiempo determinado. Consulte P 5.7.4 DC Brake Current % (Intensidad frena-
o)) do CC %) para P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frecuencia frenado CC). Esta funcién solo estd activada

cuando el valor de P 5.7.3 DC Brake Time (Tiempo de frenado CC) es distinto de 0. «0» l6gico=freno
de CC.

6 Stop Inverse (Par- | Funcion de parada invertida. Genera una funcién de parada cuando el terminal seleccionado pasa
adainversa) del nivel l6gico «1» al «0». La parada se realiza de acuerdo con el tiempo de rampa seleccionado (P

5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel.
rampa 2]).

Nota: Cuando el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y ha recibido una orden de para-
da, es posible que no se detenga por si mismo. Para garantizar que el convertidor de frecuencia se
pare, configure una salida digital como [27] Torque limit (Limite de par), pare y conecte esta salida
digital a una entrada digital configurada como inercia.

8 Start (Arranque) Seleccione el arranque para una orden de arranque/parada. 1 I6gico = arranque, 0 légico = parada.

9 Latched Start (Ar- | El motor arranca si se aplica un pulso durante un minimo de 4 ms. El motor se para cuando se acti-
ranque por pul- va el comando de parada.

S0s)

10 Reversing (Cam- Cambie el sentido de rotacion del eje del motor. Seleccione «1» l6gico para cambiar de sentido. La

bio de sentido) sefial de cambio de sentido solo cambia el sentido de giro. No activa la funcién de arranque. Selec-
cione ambas direcciones en P 5.8.1 Rotation Direction (Direccién de rotacién). La funcién no esta
activa en lazo cerrado de proceso.

11 Start Reversing Se utiliza para el arranque/parada y para el cambio de sentido en el mismo cable. No permite nin-
(Arranque y cam- | guna sefial de arranque al mismo tiempo.
bio de sentido)

12 Enable Start For- | Liberar el movimiento en sentido antihorario y permitir el movimiento en sentido horario.
ward (Act. arran-
que adelante)
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13 Enable Start Re- Liberar el movimiento en sentido horario y permitir el movimiento en sentido antihorario.
verse (Act. arran-
que inverso)

14 Jog (Velocidad fi- | Utilicela para activar la velocidad fija. Consulte P 5.9.2 Jog Reference 1 (Ref. veloc. fija 1).
ja)

15 Preset Reference | Cambiar entre referencia externa y referencia interna. Se supone que ha se ha seleccionado [1] Ex-
On (Ref. interna ternal/preset (Externa/interna) en P 5.5.3.5 Reference Function (Funcidn de referencia). «0» l6gico =
activada) referencia externa activa; «1» l6gico = una de las ocho referencias internas esta activa.

16 Preset Ref. Bit 0 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccion entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 0) | cias internas. Consulte Tabla 66.

17 Preset Ref. Bit 1 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 1) | cias internas. Consulte Tabla 66.

18 Preset Ref. Bit 2 Los bits de referencia interna 0, 1y 2 permiten realizar una seleccién entre una de las ocho referen-
(Ref. interna bit 2) | cias internas. Consulte Tabla 66.

19 Freeze Reference | Mantiene la referencia real, que es ahora el punto de activacion o condicién que se utilizara para
(Mantener refer- | [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracién). Si se utiliza [21] Speed up (Aceleracién)
encia) o [22] Speed down (Deceleracién), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2 (P 5.5.4.9

Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo decel. rampa 2])
en el rango de 0 - P 5.5.3.3 Reference Maximum (Referencia maxima).

20 Freeze Outpujc Mantiene la frecuencia real del motor (Hz), que es ahora el punto de activacién o condicién que se
(Mantener salida) | ytilizar4 para [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracién). Si se utiliza [21] Speed up

(Aceleracion) o [22] Speed down (Deceleracion), el cambio de la velocidad sigue siempre la rampa 2
(P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time [Tiempo acel. rampa 2] y P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time [Tiempo desacel.
rampa 2]) en el rango de 0 - P 4.2.2.4 Nominal Frequency (Frecuencia nominal).

Nota: Cuando esta activada la opcién [20] Freeze output (Mantener salida), el convertidor de fre-
cuencia no puede pararse ajustando la sefial en [8] Start to low (Arranque como baja). Detenga el
convertidor de frecuencia mediante un terminal programado para [2] Coasting inverse (Inercia in-
versa) o [3] Coast and reset, inverse (Reinicio e inercia inversa).

21 Speed Up (Aceler- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracidn) si desea un control digital
acion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [719]

Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleracion durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuira en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guird el ajuste del parametro de aceleracién/deceleracién P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo acel.
rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.

22 Speed Down (De- | Seleccione [21] Speed up (Aceleracion) y [22] Speed down (Deceleracién) si desea un control digital

celeracion) de la aceleracién/deceleracion (potencidmetro del motor). Active esta funcién seleccionando [719]
Freeze reference (Mantener referencia) o [20] Freeze output (Mantener salida). Si se activa la acelera-
cién/deceleracion durante menos de 400 ms, la referencia resultante aumentara/disminuird en un
0,1 %. Si se activa la aceleracién/deceleracion durante mas de 400 ms, la referencia resultante se-
guird el ajuste del pardmetro de aceleraciéon/deceleracion P 5.5.4.9 Ramp 2 Accel. Time (Tiempo acel.
rampa 2)/P 5.5.4.10 Ramp 2 Decel. Time (Tiempo decel. rampa 2). Consulte Tabla 67.
23 Set-up Select Bit 0 | Seleccione [23] Set-up select bit 0 (Selec. ajuste bit 0) o [1] Set-up select bit 1 (Selec. ajuste bit 1) para

(Selec. ajuste bit
0)

seleccionar uno de los dos ajustes. Ajuste P 6.6.1 Active Set-up (Ajuste activo) como [9] Multi Set-up
(Ajuste multiple).
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25 Start and Coast Seleccione [25] Start and Coast (Arranque e inercia) para una orden de marcha o paro por inercia.
(Arranque e iner- | Légica 1=arranque, Légica O=paro por inercia.
cia)
28 Catch Up (Engan- | Aumente el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
che arriba) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
29 Slow Down (En- Reduzca el valor de referencia en porcentaje (relativo) establecido en P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
ganche abajo) Step Delta (Mantener tridngulo en pasos arriba/abajo). Consulte Tabla 67.
32 Pulse Input (En- El motor arranca para funcionar en sentido inverso cuando se aplica un pulso durante un minimo
trada de pulsos) de 4 ms. El motor se detiene cuando se da la orden de parada.
34 Ramp bit 0 (Bit Esta funcion permite dar un fallo externo al convertidor de frecuencia. Este fallo se trata como una
rampa 0) alarma generada internamente.
45 Latched Start Re- | El motor arranca para funcionar en sentido inverso cuando se aplica un pulso durante un minimo
verse (Arranque de 4 ms. El motor se detiene cuando se da la orden de parada.
por pulsos inver-
o))
51 External Interlock | Esta funcion permite dar un fallo externo al convertidor de frecuencia. Este fallo se trata como un
(Bloqueo externo) | fallo generado internamente.
Velocidad [rpm]  Velocidad [rpm] 2
[N VAN,
a Tiempo [s] b Tiempo [s] %

—

64.10

llustracién 76: Duracion entre flancos por pulso

7.9.2.2 T15 como salida digital (indice de menti 9.4.2)

P 9.4.2.1 T15 Mode (Modo T15)
Descripcidn: Seleccione [0] Input (Entrada) para definir el terminal 15 como una entrada digital. Seleccione [1] Output (Salida) para
definir el terminal 15 como una salida digital.

Valor predeterminado: O [Input] (Entradal)

Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 501

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.

Numero de seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0

Input (Entrada) Define el terminal 15 como una entrada digital.

1

Output (Salida) Define el terminal 15 como una salida digital.

P 9.4.2.2 T15 Digital Output (Salida digital T15)
Descripcidn: Seleccione la funcidn para controlar la salida digital.

Valor predeterminado: 0 [No Operation] (Sin funcion)

Tipo de parametro: Seleccion | Numero de parametro: 530

Unidad: -

Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.
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Tabla 68: Selecciones

Nu- Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion
mero
de se-
leccion
0 No Operation (Sin funcién) Valor predeterminado para todas las salidas digitales.
1 Control Ready (Ctrl prep.) La tarjeta de control estd preparada.
2 Drive Ready (Unidad Lista) El convertidor de frecuencia esta preparado para el funcionamiento y la placa
de control tiene alimentacion.
3 Drive Ready / Remote Mode (Unid. | El convertidor de frecuencia esta preparado para el funcionamiento y en modo
lista / modo remoto) automatico.
4 Stand-by / No Warning (Activar / Preparado para funcionar. No se ha dado la orden de arranque o de parada (ar-
sin advert.) rancar/desactivar). No hay advertencias activas.
5 Running (Funcionamiento) El motor funciona y hay par de eje.
6 Running / No Warning (Func./ sin El motor estd en marcha y no hay advertencias.
advert.)
7 Run in Range / No Warning (Func. El motor esta funcionando dentro de los rangos de intensidad y velocidad pro-
enran./sin adv.) gramados en P 4.6.4 Warning Current Low (Advert. intens. baja) a P 4.6.3 Warning
Current High (Advert. intens. alta). No hay advertencias.
8 Run on Ref./ No Warning (Func.en | El motor funciona a la velocidad de referencia. No hay advertencias.
ref. / sin adv.)
9 Fault (Fallo) Un fallo activa la salida.
10 Fault or Warning (Fallo o adverten- | Un fallo o una advertencia activa la salida.
cia)
11 At Torque Limit (En limite par) Se ha superado el limite de par ajustado en P 5.10.1 Motor Torque Limit (Limite
de par motor) o P 5.10.2 Regenerative Torque Limit (Limite de par regenerativo).
12 Out of Current Range (Fuera del in- | La intensidad del motor esta fuera del intervalo definido en el P 2.7.1 Output
tervalo de intensidad) Current Limit % (Limite intens. salida %).
13 Below Current, Low (Corriente pos- | La intensidad del motor es inferior al valor ajustado en el P 4.6.4 Warning Current
terior, baja) Low (Advert. intens. baja).
14 Above Current, High (Corriente an- | La intensidad del motor es superior al valor ajustado en el P 4.6.3 Warning Cur-
terior, alta) rent High (Advert. intens. alta).
15 Out of Frequency Range (Fuerade | La frecuencia de salida esta fuera del rango de frecuencia.
rango de frecuencia)
16 Below Frequency, Low (Velocidad La velocidad de salida es inferior al valor ajustado en P 4.6.2 Warning Freq. Low
posterior, baja) (Advert. frec. baja).
17 Above Frequency, High (Velocidad | La velocidad de salida es superior al valor ajustado en P 4.6.7 Warning Freq. High
anterior, alta) (Advert. frec. alta).
18 Out of Feedback Range (Fueraran- | La realimentacion esta fuera del rango establecido en P 5.2.4 Warning Feedback
go realim.) Low (Advert. realim. baja) y P 5.2.3 Warning Feedback High (Advert. realim. alta).
19 Below Feedback, Low (Realimenta- | La realimentacién esta por debajo del limite ajustado en el P 5.2.4 Warning Feed-
cién posterior, baja) back Low (Advert. realim. baja).

172 | Danfoss A/S © 2023.03

AB413939445838es-000201 / 130R1254




Convertidores de frecuencia iC2-Micro

Guia de aplicacion

Danifi

Descripciones de parametros

Nu- Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion

mero

de se-

leccion

20 Above Feedback, High (Realimen- La realimentacion esta por encima del limite ajustado en P 5.2.3 Warning Feed-

tacion anterior, alta) back High (Advertencia realimentacion alta).

21 Thermal Warning (Advertencia tér- | La advertencia térmica se activa cuando la temperatura sobrepasa el limite en el

mica) motor, en el convertidor de frecuencia, en la resistencia de frenado o en el ter-
mistor.

22 Ready, No Thermal Warning (Listo, | El convertidor de frecuencia esté preparado para funcionar y no hay adverten-

sin advertencia térmica) cia de exceso de temperatura.

23 Remote, Ready, No TW (Rem list sin | El convertidor de frecuencia esté preparado para el funcionamiento y en modo

adv tér) automatico. No hay advertencia de sobretemperatura.

24 Ready, No Over/under-voltage (Lis- | El convertidor de frecuencia esté preparado para su uso y la tension de red se

to, sin sobre-infratensién) encuentra dentro del rango de tensién especificado.

25 Reverse (Cambio sentido) El motor esta en marcha (o listo para funcionar) en sentido horario cuando el
valor l6gico = 0 y en sentido antihorario cuando el valor légico = 1. La salida
cambia cuando se aplica la sefal de cambio de sentido.

26 Bus OK (Bus OK) Comunicacion activa (sin tiempo limite) a través del puerto de comunicacién en
serie.

27 Torque Limit & Stop (Limite pary Utilicelo al realizar un paro por inercia y en condiciones de limite de par. Si el

parada) convertidor de frecuencia ha recibido una sefal de parada y esta en el limite de
par, la sefal es «0» l6gico.

28 Brake, No Brake Warning (Freno, El freno esta activado y no hay advertencias.

sin advert.)
29 Brake Ready, No Fault (Fren. prep. El freno estad listo para su funcionamiento y no presenta ningun fallo.
sin fallos)
30 Brake Fault (IGBT) (Fallo freno La salida es «1» légico cuando el IGBT del freno se ha cortocircuitado. Utilice es-
(IGBT)) ta funcion para proteger el convertidor de frecuencia en caso de que haya un
fallo en los médulos de freno. Utilice la salida o relé para desconectar la tension
de red del convertidor de frecuencia.
32 Mech. Brake Control (Ctrl.freno me- | Permitir controlar un freno mecanico externo.
canico)
36 Control Word Bit 11 (Bit cddigo de
control 11)
37 Control Word Bit 12 (Bit cédigo de
control 12)
40 Out of Ref. Range (Fuera rango de Esta opcidn estd activa cuando la velocidad real esté fuera de los ajustes de P
ref) 5.2.2 Warning Reference Low (Advert. referencia baja) a P 5.2.7 Warning Reference
High (Advert. referencia alta).

41 Below Reference, Low (Ref. posteri- | Esta opcidn estara activa cuando la velocidad real sea inferior al ajuste de veloc-

or, baja) idad de referencia.

42 Above Reference, High (Ref. anteri- | Esta opcion estara activa cuando la velocidad real sea superior al ajuste de ve-

or, alta) locidad de referencia.
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Nu- Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion

mero

de se-

leccion

45 Bus Control (Contr. bus) Controlar la salida mediante fieldbus. El estado de la salida se ajusta en P 9.4.6.1
Digital & Relay Bus Control (Control de bus digital y de relé). El estado de la salida
se retiene en caso de tiempo limite de fieldbus.

46 Bus Control, Timeout: On (Activa- Controlar la salida mediante fieldbus. El estado de la salida se ajusta en P 9.4.6.1

do) Digital & Relay Bus Control (Control de bus digital y de relé). En caso de tiempo
limite de bus, el estado de la salida se ajusta alto (Si).

47 Bus Control, Timeout: Off (Desacti-

vado)
55 Pulse Output (Salida de pulsos)
56 Heat Sink Cleaning Warning, High
(Advert. limpieza disipador, alta)
160 No Fault (Sin fallo) El valor de la salida es alto si no hay presente ninguna alarma.
161 Running Reverse (Func. inverso) La salida es alta cuando el convertidor de frecuencia esta funcionando en senti-
do antihorario (producto Iégico de los bits de estado En funcionamiento E In-
verso).
165 Local Ref. (Ref. local) Activo
166 Remote Ref. (Ref. remota) Activo
167 Start Command Active (Comando
de arranque activo)

168 Drive in Local Mode (Convertidor
en modo local)

169 Drive in Remote Mode (Converti-
dor en modo remoto)

194 Lost Load Function (Funcion de Se detecta un estado de carga perdida.

carga perdida)

P 9.4.2.3 T15 DO ON-Delay (Retardo de activacion DO T15)
Descripcidn: Introducir el tiempo de retardo de conexion de la salida digital.

Valor predeterminado: 0,01 Tipo de parametro: Rango [0,00-600,00]

Numero de parametro: 534

Unidad: s Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.4.2.4T15 DO OFF-Delay (Retardo de desactivacién DO T15)

Descripcion: Introducir el tiempo de retardo de desconexion de la salida digital.

Valor predeterminado: 0,01 Tipo de parametro: Rango [0,00-600,00]

Numero de parametro: 535

Unidad: s Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.9.2.3 Relé (Indice de ment 9.4.3.1)

P 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcién)
Descripcion: Seleccionar la funcién para controlar los relés salida.

Valor predeterminado: 9 Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 540

Unidad: - Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura
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A continuacién se indican las selecciones disponibles.

Tabla 69: Selecciones

Nu- Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion
mero
de se-
leccion
0 No Operation (Sin funcién) Valor predeterminado para todas las salidas digitales.
1 Control Ready (Ctrl prep.) La tarjeta de control esta preparada.
2 Drive Ready (Unidad Lista) El convertidor de frecuencia esta preparado para el funcionamiento y la placa
de control tiene alimentacion.
3 Drive Ready / Remote Mode (Unid. | El convertidor de frecuencia esté preparado para el funcionamiento y en modo
lista/ modo remoto) automatico.
4 Stand-by / No Warning (Activar / Preparado para funcionar. No se ha dado la orden de arranque o de parada (ar-
sin advert.) rancar/desactivar). No hay advertencias activas.
5 Running (Funcionamiento) El motor funciona y hay par de eje.
6 Running / No Warning (Func./ sin El motor estd en marcha y no hay advertencias.
advert.)
7 Run in Range / No Warning (Func. El motor estd funcionando dentro de los rangos de intensidad y velocidad pro-
enran./sin adv.) gramados en P 4.6.4 Warning Current Low (Advert. intens. baja) a P 4.6.3 Warning
Current High (Advert. intens. alta). No hay advertencias.
8 Run on Ref./ No Warning (Func.en | El motor funciona a la velocidad de referencia. No hay advertencias.
ref. / sin adv.)
9 Fault (Fallo) Un fallo activa la salida.
10 Fault or Warning (Fallo o adverten- | Un fallo o una advertencia activa la salida.
cia)
1 At Torque Limit (En limite par) Se ha superado el limite de par ajustado en P 5.10.1 Motor Torque Limit (Limite
de par motor) o P 5.10.2 Regenerative Torque Limit (Limite de par regenerativo).
12 Out of Current Range (Fuera del in- | La intensidad del motor esta fuera del intervalo definido en el P 2.7.1 Output
tervalo de intensidad) Current Limit % (Limite intens. salida %).
13 Below Current, Low (Corriente pos- | La intensidad del motor es inferior al valor ajustado en el P 4.6.4 Warning Current
terior, baja) Low (Advert. intens. baja).
14 Above Current, High (Corriente an- | La intensidad del motor es superior al valor ajustado en el P 4.6.3 Warning Cur-
terior, alta) rent High (Advert. intens. alta).
15 Out of Frequency Range (Fuerade | La frecuencia de salida esta fuera del rango de frecuencia.
rango de frecuencia)
16 Below Frequency, Low (Velocidad La velocidad de salida es inferior al valor ajustado en P 4.6.2 Warning Freq. Low
posterior, baja) (Advert. frec. baja).
17 Above Frequency, High (Velocidad | La velocidad de salida es superior al valor ajustado en P 4.6.1 Warning Freq. High
anterior, alta) (Advert. frec. alta).
18 Out of Feedback Range (Fuera ran- | La realimentacion esté fuera del rango establecido en P 5.2.4 Warning Feedback
go realim.) Low (Advert. realim. baja) y P 5.2.3 Warning Feedback High (Advert. realim. alta).
19 Below Feedback, Low (Realimenta- | La realimentacién esta por debajo del limite ajustado en el P 5.2.4 Warning Feed-
cién posterior, baja) back Low (Advert. realim. baja).
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or, alta)

Nu- Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion

mero

de se-

leccion

20 Above Feedback, High (Realimen- La realimentacion esta por encima del limite ajustado en P 5.2.3 Warning Feed-

tacion anterior, alta) back High (Advertencia realimentacion alta).

21 Thermal Warning (Advertencia tér- | La advertencia térmica se activa cuando la temperatura sobrepasa el limite en el

mica) motor, en el convertidor de frecuencia, en la resistencia de frenado o en el ter-
mistor.

22 Ready, No Thermal Warning (Listo, | El convertidor de frecuencia esta preparado para funcionar y no hay adverten-

sin advertencia térmica) cia de exceso de temperatura.

23 Remote, Ready, No TW (Rem list sin | El convertidor de frecuencia esté preparado para el funcionamiento y en modo

adv tér) automatico. No hay advertencia de sobretemperatura.

24 Ready, No Over/under-voltage (Lis- | El convertidor de frecuencia esté preparado para su uso y la tension de red se

to, sin sobre-infratension) encuentra dentro del rango de tensién especificado.

25 Reverse (Cambio sentido) El motor esta en marcha (o listo para funcionar) en sentido horario cuando el
valor l6gico = 0 y en sentido antihorario cuando el valor Iégico = 1. La salida
cambia cuando se aplica la sefal de cambio de sentido.

26 Bus OK (Bus OK) Comunicacion activa (sin tiempo limite) a través del puerto de comunicacién en
serie.

27 Torque Limit & Stop (Limite pary Utilicelo al realizar un paro por inercia y en condiciones de limite de par. Si el

parada) convertidor de frecuencia ha recibido una sefial de parada y esta en el limite de
par, la sefal es «0» l6gico.

28 Brake, No Brake Warning (Freno, El freno esta activado y no hay advertencias.

sin advert.)
29 Brake Ready, No Fault (Fren. prep. El freno esta listo para su funcionamiento y no presenta ningun fallo.
sin fallos)
30 Brake Fault (IGBT) (Fallo freno La salida es «1» légico cuando el IGBT del freno se ha cortocircuitado. Utilice es-
(IGBT)) ta funcion para proteger el convertidor de frecuencia en caso de que haya un
fallo en los médulos de freno. Utilice la salida o relé para desconectar la tension
de red del convertidor de frecuencia.
32 Mech. Brake Control (Ctrl.freno me- | Permitir controlar un freno mecanico externo.
canico)
36 Control Word Bit 11 (Bit cédigo de
control 11)
37 Control Word Bit 12 (Bit cédigo de
control 12)
40 Out of Ref. Range (Fuera rango de Esta opcidn estd activa cuando la velocidad real esté fuera de los ajustes de P
ref) 5.2.2 Warning Reference Low (Advert. referencia baja) a P 5.2.1 Warning Reference
High (Advert. referencia alta).

41 Below Reference, Low (Ref. posteri- | Esta opcidn estara activa cuando la velocidad real sea inferior al ajuste de veloc-

or, baja) idad de referencia.

42 Above Reference, High (Ref. anteri- | Esta opcion estara activa cuando la velocidad real sea superior al ajuste de ve-

locidad de referencia.
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Nu- Nombre de seleccion Descripcion de la seleccion

mero

de se-

leccion

45 Bus Control (Contr. bus) Controlar la salida mediante fieldbus. El estado de la salida se ajusta en P 9.4.6.1
Digital & Relay Bus Control (Control de bus digital y de relé). El estado de la salida
se retiene en caso de tiempo limite de fieldbus.

46 Bus Control, Timeout: On (Activa- Controlar la salida mediante fieldbus. El estado de la salida se ajusta en P 9.4.6.1

do) Digital & Relay Bus Control (Control de bus digital y de relé). En caso de tiempo
limite de bus, el estado de la salida se ajusta alto (Si).

47 Bus Control, Timeout: Off (Desacti-

vado)
55 Pulse Output (Salida de pulsos)
56 Heat Sink Cleaning Warning, High
(Advert. limpieza disipador, alta)
160 No Fault (Sin fallo) El valor de la salida es alto si no hay presente ninguna alarma.
161 Running Reverse (Func. inverso) La salida es alta cuando el convertidor de frecuencia esta funcionando en senti-
do antihorario (producto I6gico de los bits de estado En funcionamiento E In-
verso).
165 Local Ref. (Ref. local) Activo
166 Remote Ref. (Ref. remota) Activo
167 Start Command Active (Comando
de arranque activo)

168 Drive in Local Mode (Convertidor
en modo local)

169 Drive in Remote Mode (Converti-
dor en modo remoto)

194 Lost Load Function (Funcion de Se detecta un estado de carga perdida.

carga perdida)

P 9.4.3.2 Relay ON-Delay (Retardo de activacién de relé)
Descripcidn: Introduzca el retardo del tiempo de conexion del relé.

Valor predeterminado: 0,01

Tipo de parametro: Rango [0,00-600,00]

Numero de parametro: 541

Unidad: s

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

Evento
seleccionado

Salida de relé

Evento
seleccionado

Salida de relé

\ -

i 1

P9.4.3.2Relé P9.433Relé
Retardo de activacion Retardo de desactivacién

I

e30bk137.10

1
P9.43.2Relé
Retardo de activacion

llustracién 77: Retardo conex, relé
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P 9.4.3.3 Relay OFF-Delay (Retardo de desactivacién de relé)
Descripcion: Introduzca el retardo del tiempo de desconexién del relé. Consulte P 9.4.3.1 Function Relay (Relé de funcion). Si la con-
dicién de evento seleccionado cambia antes de que expire el tiempo de retardo, la salida de relé no se vera afectada.

Valor predeterminado: 0,01 Tipo de parametro: Rango [0,00-600,00] Numero de parametro: 542

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

llustracion 78: Retardo desconex, relé

Evento «j» u

seleccionado |
|
|
|
|
salda de relé. ————————————| I
|
‘ [

! )
P 9.4.3.2Relé P9.43.3Relé
Retardo de activacién  Retardo de desactivacion

30bk138.10

7.9.2.4T18 en Entrada de pulsos (indice de menu 9.4.4)

Los parametros de entrada de pulsos se usan para definir una ventana adecuada para el area de referencia del pulso configurando
los ajustes de escalado y filtro para las entradas de pulsos. Los terminales de entrada 18 funcionan como entradas de referencia de
frecuencia. Ajuste el terminal 18 (P 9.4.1.6 T18 Digital Input (Entrada digital T18)) en [32] Pulse input (Entrada de pulsos).

Ref.

P9.443
Valoralto/ |
ref./realim. 718

e30bk182.10

P9.444
Valor bajo

ref /realim. T18 |
[

P9.442T18 P9.44.1T18 Entrada
Frecuencia baja Frecuenciaalta (Hz)

llustracién 79: Pulse Input (Entrada de pulsos)

P 9.4.4.1 T18 High Frequency (Alta frecuencia T18)
Descripcion: Introducir la frecuencia alta correspondiente a la velocidad alta del eje del motor (es decir, al valor de referencia alto)
en P 9.4.4.3 Term. 18 High Ref./Feedb. Value (Valor alto ref./realim. T18).

Valor predeterminado: 32000 Tipo de parametro: Rango [1-32000] Numero de parametro: 556

Unidad: Hz Tipo de dato: uint 32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.4.4.2 T18 Low Frequency (Baja frecuencia T18)
Descripcion: Ajustar la frecuencia baja correspondiente a la velocidad baja del eje del motor (es decir, al valor de referencia bajo) en
P 9.4.4.4 Term. 18 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T18).

Valor predeterminado: 4 Tipo de parametro: Rango [0-31999] Numero de parametro: 555

Unidad: Hz Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.4.4.3 T18 High Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T18)
Descripcidn: Introduzca el valor de referencia alto para la velocidad del eje del motor y el valor alto de realimentacién.

Valor predeterminado: Depende del tam- | Tipo de parametro: Rango [-4999,000-4999,000] | Niimero de parametro: 558
afo

Unidad: Hz Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.4.4.4T18 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T18)
Descripcidn: Introduzca el valor de referencia bajo para la velocidad del eje del motor y el valor bajo de realimentacién.
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Valor predeterminado: 0,000 Tipo de parametro: Rango [-4999,000-4999,000]

Numero de parametro: 557

Unidad: Hz Tipo de dato: int32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.9.2.5T15 en Salida de pulsos (indice de ment 9.4.5)

P 9.4.5.1 Variable de salida de pulsos T15
Descripcidn: Seleccionar la salida deseada en el terminal 15.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 560

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion se indican las selecciones disponibles.

Tabla 70: Selecciones

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Sin funcién

45 Contr. bus

48 Contr. bus, t. lim.

100 Frecuencia de salida
101 Referencia

102 Realimentacion de proceso
103 Intensidad motor

104 Par relat. al limite

105 Par rel. a nominal

106 Potencia

107 Velocidad

109 Frec. méx. de salida
113 Salida grapada PID

P 9.4.5.2 Frec. max. de salida de pulsos T15

Descripcidn: Ajuste la frecuencia maxima para el terminal 15 correspondiente a la variable de salida seleccionada en el pardmetro

9.4.5.1 T15 Pulse Output Variable (Variable de salida de pulsos T15).

Valor predeterminado: 5000 Tipo de parametro: Rango [4-32000]

Numero de parametro: 562

Unidad: Hz Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.9.2.6 Control de bus (indice de ment 9.4.6)
P 9.4.6.1 Digital & Relay Bus Control (Control de bus digital y relé)

Descripcion: El parametro controla el estado de los relés y salidas digitales controlados por bus. Un «1» légico indica que la salida es

alta o estd activa. Un «0» légico indica que la salida es baja o esta inactiva.

Valor predeterminado: 0

Tipo de parametro: Rango [0-4294967295]

Numero de parametro: 590

Unidad: -

Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura
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Tabla 71: Descripcion del bit

Bit Nombre del bit

Bit 0 Terminal de salida digital 15
Bit 1-3 Reserved (Reservado)

Bit 4 Relé 1 terminal de salida

Bit 6-23 Reserved (Reservado)

Bit 24 Reserved (Reservado)

Bit 26-31 Reserved (Reservado)

P 9.4.6.2 T15 Pulse Out Bus Control (Control de bus de salida de pulsos T15)
Descripcidn: Ajuste la frecuencia de salida que se transfiere al terminal de salida 15 cuando el terminal se configure como [45] Bus
Control (Control de bus) en P 9.4.5.1 T15 Pulse Output Variable (Variable de salida de pulsos T15).

Valor predeterminado: 0 Tipo de pardmetro: Rango [0,00-100,00] Numero de parametro: 593

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura

P 9.4.6.3 T15 Pulse Out Timeout Preset (Preajuste t. limite salida pulsos T15)

Descripcion: Ajuste la frecuencia de salida transferida al terminal de salida 15 cuando el terminal se configure como [48] Bus Control,
Timeout (Contr. bus, t. lim.) en P 9.4.5.1 T15 Pulse Output Variable (Variable de salida de pulsos T15) y se haya detectado un tiempo
limite.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango [0,00-100,00] Numero de parametro: 594

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.9.3 Entradas/salidas analdgicas (indice de menu 9.5)

7.9.3.1 Terminal de salida 31 (indice de menti 9.5.1)

P 9.5.1.1 Modo T31
Descripcion: Ajusta el rango de salida analdgica del terminal 31.

Valor predeterminado: 0 [0-20 mA] Tipo de parametro: Selecciéon Numero de parametro: 690

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.

Tabla 72: Selecciones

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 0-20 mA
1 4-20 mA

P 9.5.1.2 Salida analdgica T31
Descripcion: Selecciona la funcién del terminal 31.

Valor predeterminado: 100 [Frecuencia de salida] Tipo de parametro: Seleccion Numero de parametro: 691

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.
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Tabla 73: Selecciones y descripcion

Numero de seleccién Nombre de seleccién
0 Sin funcién

100 Frecuencia de salida
101 Referencia

102 Realimentacion de proceso
103 Intensidad motor

104 Par relat. al limite

105 Par rel. a nominal

106 Potencia

107 Velocidad

113 Salida grapada PID
139 Contr. bus

254 Tension Bus CC

P 9.5.1.3 Salida esc. max. T31
Escala la salida méxima (20 mA) de la sefial analdgica seleccionada en el terminal 31. Ajusta el valor en porcentaje del intervalo
completo de la variable seleccionada en P 9.5.1.2 Terminal 31 Analog Output (Salida analdgica terminal 31).

Valor predeterminado: 100,00 Tipo de parametro: Rango [0,00-200,00] Numero de parametro: 694
Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura
Intensidad o
(mA) 4
2
20~ ki
0/4 **‘
I
0% P9.5.14 P9.5.13 100 % Variable
Salida T31 Salida T31 de salida
Escalamin.  Escala max. ejemplo: Potencia

llustracion 80: Escala de salida frente a intensidad

P 9.5.1.4 Salida esc. max. T31
Escala la salida méxima (20 mA) de la sefial analdgica seleccionada en el terminal 31. Ajusta el valor en porcentaje del intervalo
completo de la variable seleccionada en P 9.5.1.2 Terminal 31 Analog Output (Salida analégica terminal 31).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango [0,00-200,00] Numero de parametro: 693

Unidad: % Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.1.5 Control de bus de salida T31
Descripcion: Mantiene el nivel analdgico de la salida 31 si estd controlada por bus.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango [0-16384] Numero de parametro: 696

Unidad: - Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura
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7.9.3.2 Terminal de entrada 33 (indice de ment 9.5.2)

P 9.5.2.1 T33 Mode (Modo T33)
Descripcion: Selecciona el modo de funcionamiento del terminal 33.

Valor predeterminado: 1 [Voltage Mode] (Modo de tensién) | Tipo de parametro: Seleccion | Niumero de parametro: 619

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.

Tabla 74: Selecciones

Numero de seleccion Nombre de seleccion
0 Current Mode (Modo de intensidad)
1 Voltage Mode (Modo de tensién)

P 9.5.2.2 T33 High Voltage (Tensién alta T33)
Descripcion: Introduzca la tensién (V) que corresponda al valor de referencia alto (definido en P 9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value
(Valor alto ref./realim. T33).

Valor predeterminado: 10,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-10,00) Numero de parametro: 611

Unidad:V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.3 T33 Low Voltage (Tensién baja T33)

Descripcion: Introduzca la tension (V) que corresponda al valor de referencia bajo (definido en P 9.5.2.7 T33 Low Ref./Feedb.Value
(Valor bajo ref./realim. T33). El valor debe ajustarse en >1V para activar la funcion tiempo limite de cero activo en P 9.5.6.2 Live Zero
Timeout Function (Funcidn tiempo limite de cero activo).

Valor predeterminado: 0,07 Tipo de parametro: Rango (0,00-10,00) Numero de parametro: 610

Unidad:V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.4 Intensidad alta T33
Descripcion: Introduzca la intensidad (mA) que corresponda al valor de referencia alto (definido en P 9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb.
Value (Valor alto ref./realim. T33).

Valor predeterminado: 20,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00) Numero de parametro: 613

Unidad: mA Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.5 T33 Low Current (Intensidad baja T33)

Descripcion: Introduzca la intensidad (mA) que corresponda al valor de referencia bajo (definido en P 9.5.2.7 T33 Low Ref./
Feedb.Value (Valor bajo ref./realim. T33)). El valor debe ajustarse en >2 mA para activar la funcion tiempo limite de cero activo en P
9.5.6.2 Live Zero Timeout Function (Funcién tiempo limite de cero activo).

Valor predeterminado: 4,00 Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00) Numero de parametro: 612

Unidad: mA Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.6 T33 High Ref./Feedb. Value (Valor alto ref./realim. T33)
Descripcion: Introduzca el valor de referencia o realimentacion que se corresponde con la tension o corriente ajustadas en P 9.5.2.2
T33 High Voltage (Tensioén alta T33) / P 9.5.2.4 T33 High Current (Intensidad alta T33).

Valor predeterminado: Depende del Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) | Nimero de parametro: 615
tamano
Unidad: - Tipo de dato: int 32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.7 T33 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T33)
Descripcion: Introduzca el valor de referencia o realimentacion que se corresponde con la tensidn o intensidad ajustadas en los
parametros P 9.5.2.3 T33 Low Voltage (Tension baja T33) / P 9.5.2.5 T33 Low Current (Intensidad baja T33).

182 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838es-000201 / 130R1254



Convertidores de frecuencia iC2-Micro M

Guia de aplicacion Descripciones de parametros
Valor predeterminado: 0,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 614
Unidad: - Tipo de dato: int 32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.8 T33 Filter Time Constant (Const. tiempo filtro T33)

Descripcidn: Introduzca la constante del tiempo de filtro. Se trata de una constante del tiempo de filtro de paso bajo digital de
primer nivel para supresidn de ruido eléctrico en el terminal 33. Un valor alto de la constante de tiempo mejora la amortiguacion,
aunque aumenta el retardo de tiempo por el filtro.

Valor predeterminado: 0,01 Tipo de parametro: Rango (0,01-10,00) Numero de parametro: 616

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.9 T33 Voltage Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de tensién T33)

Descripcion: Un valor distinto de cero para el parametro activa la funcidon de zona muerta. La zona muerta define un area que po-
dria mantener la velocidad de referencia sefialada mediante una sefal de entrada analdgica escalada, o ignorar vibraciones impre-
vistas a la velocidad deseada causadas por la perturbacién de la sefial de referencia. El ancho de banda de la zona muerta es el
doble del valor de P 9.5.2.9 T33 Voltage Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de tensién T33).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 617

Unidad: V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.2.10 T33 Current Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de corriente T33)

Descripcion: Un valor distinto de cero para el parametro activa la funcion de zona muerta. La zona muerta define un area que po-
dria mantener la velocidad de referencia sefialada mediante una sefial de entrada analdgica escalada, o ignorar vibraciones impre-
vistas a la velocidad deseada causadas por la perturbacién de la sefial de referencia. El ancho de banda de la zona muerta es el
doble del valor de P 9.5.2.10 T33 Current Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de corriente T33).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-1000) Numero de parametro: 618

Unidad: mA Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

Funcion de zona muerta

«  Unvalor distinto de cero para el parametro Voltage/Current Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de tensién/corriente) activa
la funcién de zona muerta. La zona muerta define un area que podria mantener la velocidad de referencia sefialada mediante
una sefal de entrada analdgica escalada, o ignorar vibraciones imprevistas a la velocidad deseada causadas por la perturbacion
de la senal de referencia.

« Elancho de banda de la zona muerta es el doble del valor de la Voltage/Current Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de
tensién/corriente).

+ El punto central de la banda de zona muerta es el valor medio de los valores alto y bajo de la tensién o la corriente.

« Cuando Low Ref./feedb. Value (Valor bajo ref./realim.) es un valor negativo y el parametro del valor minimo Al Low Voltage/
Current (Tensién/intensidad baja) estd ajustado a 0, si se pierde la sefial de entrada analégica (valor de entrada Al = 0), el motor
funcionara con el valor de Low Ref./feedb. Value (Valor bajo ref./realim.) sin expectativas. Esto provocaria un riesgo de incerti-
dumbre o peligro. Por lo tanto, los pardmetros de Al Low Voltage/Current (Tensién/intensidad baja) deben ajustarse como un
valor no cero,como 2V 0 4 mA.

« Lasiguiente figura es un ejemplo de uso de la entrada analégica T33 (modo de tension, de 2V a 10 V) para la funcién de zona
muerta con el fin de controlar el funcionamiento del motor entre la velocidad de -50 Hz a 50 Hz.
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-
>

Referencia

P 9.5.2.9 Valor alto ref/realim. T33
(valor de ejemplo: 50 Hz)

Punto central de la zona muerta
(valor de ejemplo: 6 V)

P 9.5.2.3 Tension baja T33

(valor de ejemplo: 2 V) Banda de zona muerta

|
|
|
(valor de ejemplo: 2 V) O |
Hacia ‘
delante |

e30bv140.10

Al

ov !

P 9.5.2.9 Escala de zona muerta
P 9.5.2.7 Valor bajo ref./realim. T33 de tension (valor de ejemplo: 0,5 V)

(valor de ejemplo: -50 Hz)

llustracion 81: Ejemplo de funcion de zona muerta

>

P 9.5.2.2 Tension alta T33
(valor de ejemplo: 10 V)

Los ajustes de parametros tipicos de los ejemplos se muestran en las siguientes tablas.

Tabla 75: Datos para los parametros de las teclas de funcion de zona muerta

Pardmetro Datos Numero de para-
metro
9.5.2.1 | T33 Mode (Modo T33) [1] Voltage Mode (Modo 619
de tension)
9.5.2.2 | T33 High Voltage (Tension alta T33) 10,00V 611
9.5.2.3 | T33 Low Voltage (Tension baja T33) 2,00V 610
9.5.2.6 | T33 High Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T18) 50,000 615
9.5.2.7 | T33 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T18) -50,000 614
9.5.2.9 | T33 Voltage Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de tensién T33) | 0,5V 617

Tabla 76: Datos de los parametros relevantes

Parametro Datos Numero de parametro
5.5.3.1 | Reference Range (Rango de referencia) [1] -Max~+Max (-Max~+Max.) 300
5.5.3.3 | Reference Maximum (Referencia maxima) 50,00 303
5.5.3.7 | Reference 1 Source (Fuente de referencia 1) [1] Analog Input 33 (Entrada analdgica 33) 315
5.5.3.8 | Reference 2 Source (Fuente de referencia 2) [0] No function (Sin funcién) 316
5.5.3.9 | Reference 3 Source (Fuente de referencia 3) [0] No function (Sin funcién) 317
5.8.1 Rotation Direction (Direccion de rotacion) [2] Both Directions (Ambos sentidos) 410

7.9.3.3 Terminal de entrada 34 (indice de ment 9.5.3)

P 9.5.3.1 T34 Mode (Modo T34)

Descripcion: Permite seleccionar si el terminal 34 se utiliza para entrada de intensidad o de tension.

Valor predeterminado: 1 [Voltage Mode] (Modo de tension)

Tipo de parametro: Seleccién | Numero

de parametro: 629

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién se indican las selecciones disponibles.
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Tabla 77: Selecciones

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

Current Mode (Modo de intensidad)

1

Voltage Mode (Modo de tensién)

P 9.5.3.2 T34 High Voltage (Tensidn alta T34)
Descripcidn: Introduzca la tensién (V) que corresponda al valor de referencia alto definido en P 9.5.3.6 T34 High Ref./Feedb. Value

(Valor alto ref./realim. T34).

Valor predeterminado: 10,00

Tipo de parametro: Rango (0,00-10,00)

Numero de parametro: 621

Unidad: Vv

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.3 T34 Low Voltage (Tensién baja T34)
Descripcidn: Introduzca la tensién (V) que corresponda al valor de referencia bajo (definido en P 9.5.3.7 T34 Low Ref./Feedb. Value

(Valor bajo ref./realim. T34). El valor debe ajustarse en >1 V para activar la funcién tiempo limite de cero activo en P 9.5.6.2 Live Zero
Timeout Function (Funcién tiempo limite de cero activo).

Valor predeterminado: 0,07

Tipo de parametro: Rango (0,00-10,00)

Numero de parametro: 620

Unidad: V

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.4 T34 High Current (Intensidad alta T34)
Descripcion: Introduzca la intensidad (mA) que corresponda al valor de referencia alto (definido en P 9.5.3.6 T34 High Ref./Feedb.

Value (Valor alto ref./realim. T34).

Valor predeterminado: 20,00

Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00)

Numero de parametro: 623

Unidad: mA

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.5 T34 Low Current (Intensidad baja T34)
Descripcion: Introduzca la intensidad (mA) que corresponda al valor de referencia bajo (definido en P 9.5.3.7 T34 Low Ref./Feedb.

Value (Valor bajo ref./realim. T34). El valor debe ajustarse en >1V para activar la funcién tiempo limite de cero activo en P 9.5.6.2 Live
Zero Timeout Function (Funcién tiempo limite de cero activo).

Valor predeterminado: 4,00

Tipo de parametro: Rango (0,00-20,00)

Numero de parametro: 622

Unidad: mA

Tipo de dato: uint16

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.6 T34 High Ref./Feedb.

Value (Valor alto ref./realim. T34)

Descripcidn: Introduzca el valor de referencia o realimentacion que se corresponde con la tensidn o intensidad ajustadas en P

9.5.3.2 T34 High Voltage (Tension alta T34) / P 9.5.3.4 T34 High Current (Intensidad alta T34).

ano

Valor predeterminado: Depende del tam-

Tipo de pardmetro: Rango (-4999,000-4999,000)

Numero de parametro: 625

Unidad: -

Tipo de dato: int 32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.7 T34 Low Ref./Feedb. Value (Valor bajo ref./realim. T34)
Descripcion: Introduzca el valor de referencia o realimentacion que se corresponde con la tensidn o intensidad ajustadas en el para-
metro P 9.5.3.3 T34 High Voltage (Tensién alta T34) / P 9.5.3.5 T34 High Current (Intensidad alta T34).

Valor predeterminado: 0

Tipo de pardmetro: Rango (-4999,000-4999,000)

Numero de parametro: 624

Unidad: -

Tipo de dato: int 32

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.8 T34 Filter Time Constant (Const. tiempo filtro T34)
Descripcidn: Introduzca la constante del tiempo de filtro. Es una constante del tiempo de filtro de paso bajo digital de primer orden
para la supresién de ruido eléctrico. Un valor alto de la constante de tiempo mejora la amortiguacién, aunque aumenta el retardo

de tiempo por el filtro.

Danfoss A/S © 2023.03

AB413939445838es-000201 / 130R1254 | 185



Convertidores de frecuencia iC2-Micro M

Guia de aplicacién Descripciones de parametros
Valor predeterminado: 0,01 Tipo de parametro: Rango (0,01-10,00) Numero de parametro: 626
Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.9 T34 Voltage Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de tensién T34)

Descripcion: Un valor distinto de cero para el parametro activa la funcién de zona muerta. La zona muerta define un area que po-
dria mantener la velocidad de referencia sefialada mediante una sefial de entrada analdgica escalada, o ignorar vibraciones impre-
vistas a la velocidad deseada causadas por la perturbacién de la sefial de referencia. El ancho de banda de la zona muerta es el
doble del valor de P 9.5.3.9 T34 Voltage Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de tension T34).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-500) Numero de parametro: 627

Unidad:V Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.3.10 T34 Current Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de corriente T34)

Descripcion: Un valor distinto de cero para el parametro activa la funcion de zona muerta. La zona muerta define un area que po-
dria mantener la velocidad de referencia sefialada mediante una sefial de entrada analégica escalada, o ignorar vibraciones impre-
vistas a la velocidad deseada causadas por la perturbacién de la sefial de referencia. El ancho de banda de la zona muerta es el
doble del valor de P 9.5.3.10 T34 Current Dead Zone Scale (Escala de zona muerta de corriente T34).

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-1000) Numero de parametro: 628

Unidad: mA Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.9.3.4 Referencia de potenciémetro (indice de menu 9.5.4)

P 9.5.4.1 Ref. alta potenciémetro
Descripcion: Ajuste el valor de referencia para que se corresponda con la posicion maxima del potenciémetro del panel de control.

Valor predeterminado: 50,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 682

Unidad: - Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.4.2 Ref. baja potenciémetro
Descripcion: Ajuste el valor de referencia para que se corresponda con la posicion minima del potenciémetro del panel de control.

Valor predeterminado: 0,000 Tipo de parametro: Rango (-4999,000-4999,000) Numero de parametro: 681

Unidad: - Tipo de dato: int32 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.9.3.5 Cero activo (Iindice de ment 9.5.6)

P 9.5.6.1 Respuesta cero activo

Descripcion: Introduzca el valor de tiempo limite. La funcion definida en P 9.5.6.2 Live Zero Timeout Function (Funcién Cero Activo)
se activa cuando la sefial de entrada del terminal es inferior al 50 % del valor minimo (por ejemplo, el valor minimo para el modo de
tensién del terminal 33 es P 9.5.2.3 T33 Low Voltage (Tension baja T33) durante el periodo de tiempo establecido en el pardmetro.

Valor predeterminado: 10 Tipo de parametro: Rango (1-99) Numero de parametro: 600

Unidad: s Tipo de dato: uint8 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 9.5.6.2 Funcién cero activo

Descripcion: Seleccionar la funcién de tiempo limite. La funcién definida en el parametro se activa cuando la sefial de entrada del
terminal es inferior al 50 % del valor minimo (por ejemplo, el valor minimo para el modo de tensién del terminal 33 es P 9.5.2.3 733
Low Voltage (Tensidn baja T33) durante el periodo de tiempo establecido en P 9.5.6.1 Live Zero Response (Respuesta cero activo).

Valor predeterminado: 0 [Desactivado] Tipo de parametro: Seleccién Numero de parametro: 601

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

Estan disponibles las siguientes opciones:
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Tabla 78: Selecciones y descripciones

Numero de seleccién Nombre de seleccién
0 Off (Apagado)

1 Mantener salida

2 Parada

3 Velocidad fija

4 Velocidad max.

5 Parada y alarma

7.10 Conectividad (Indice de ment 10)

7.10.1 Ajustes puerto FC (indice de menu 10.1)

P 10.1.1 Protocol (Protocolo)

Descripcion: Seleccione el protocolo para el puerto RS485 integrado.

Valor predeterminado: 0 [FC] (FC)

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 830

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion se indican las selecciones disponibles.

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

Descripcion

0 FC(FO)

Comunicacién conforme al protocolo FC.

2 Modbus RTU (Modbus RTU)

Comunicacion conforme al protocolo Modbus RTU.

P 10.1.2 Address (Direccion)

Descripcion: Introduzca la direcciéon del puerto RS485. Intervalo valido: 1-126 para bus FC o 1-247 para Modbus.

Valor predeterminado: 1

Tipo de parametro: [0-247]

Numero de parametro: 831

Unidad: -

Tipo de dato: uint8

Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 10.1.3 Baud Rate (Velocidad en baudios)
Descripcion: Selecciona la velocidad en baudios del puerto R5485.

Valor predeterminado: 2 [9600]

Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 832

Unidad: -

Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacion, se indican las selecciones para el parametro:

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0 2.400 baudios
1 4.800 baudios
2 9.600 baudios
3 19.200 baudios
4 38.400 baudios
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Numero de seleccion Nombre de seleccion
5 57.600 baudios
6 76.800 baudios
7 115.200 baudios

P 10.1.4 Parity/Stop Bits (Paridad / Bits de parada)
Descripcion: Paridad y bits de parada para el protocolo que utilice el puerto FC. Para algunos protocolos, no todas las opciones
estan disponibles.

Valor predeterminado: 0 [Even Parity, 1 Stop Bit] (Paridad Tipo de parametro: Seleccion | Nimero de parametro: 833
par, 1 bit de parada)

Unidad: - Tipo de dato: enum Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacién, se indican las selecciones para el pardmetro:

Numero de seleccién Nombre de seleccién

0 Even Parity, 1 Stop Bit (Paridad par, 1 bit de parada)

1 Odd Parity, 1 Stop Bit (Paridad impar, 1 bit de parada)
2 No Parity, 1 Stop Bit (Sin paridad, 1 bit de parada)

3 No Parity, 2 Stop Bits (Sin paridad, 2 bits de parada)

P 10.1.5 Maximum Response Delay (Retardo respuesta max.)
Descripcion: Especificar el tiempo de retardo maximo permitido entre la recepcion de una peticion y la transmisién de una respues-
ta. Si se supera este tiempo, no se devolvera ninguna respuesta.

Valor predeterminado: Depende del tamafio | Tipo de parametro: Rango (0,100-10,000) | Numero de parametro: 836

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

P 10.1.6 Minimum Response Delay (Retardo respuesta min.)
Descripcion: Especificar el tiempo de retardo minimo entre la recepcién de una peticién y la transmisién de una respuesta. Se utiliza
para reducir el retardo de procesamiento del médem.

Valor predeterminado: 0,010 Tipo de parametro: Rango (1-500) Numero de parametro: 835

Unidad: s Tipo de dato: uint16 Tipo de acceso: Lectura/escritura

7.10.2 FC Port Diagnostics (Diagndstico del puerto FC) (indice de ment 10.2)

P 10.2.1 Bus Message Count (Contador mensajes de bus)
Descripcion: Este pardmetro muestra el nimero de telegramas validos detectados en el bus.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 880

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 10.2.1 Bus Error Count (Contador errores de bus)
Descripcion: Este pardmetro muestra el nimero de telegramas con fallos (por ejemplo, fallo de CRC) detectados en el bus.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295) Numero de parametro: 881

Unidad: - Tipo de dato: uint32 Tipo de acceso: Lectura

P 10.2.3 Slave Messaged Rcvd (Msjs. escl. recibidos)
Descripcion: Este pardmetro muestra el nimero de telegramas validos enviados al esclavo por el convertidor de frecuencia.
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Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295)

Numero de parametro: 882

Unidad: - Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

P 10.2.4 Slave Error Count (Contador errores esclavo)
Descripcion: Este pardmetro muestra el nimero de telegramas vélidos enviados al esclavo por el convertidor de frecuencia.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295)

Numero de parametro: 883

Unidad: - Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

P 10.2.5 Slave Messages Sent (Mensajes del esclavo enviados)
Descripcion: Este pardmetro muestra el n.° de mensajes enviados desde el esclavo.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295)

Numero de parametro: 884

Unidad: - Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

P 10.2.6 Slave Timeout Errors (Errores de tiempo lim. esclavo)
Descripcidn: Este pardmetro muestra los errores de tiempo limite del esclavo.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Rango (0-4294967295)

Numero de parametro: 885

Unidad: - Tipo de dato: uint32

Tipo de acceso: Lectura

P 10.2.7 Reset FC Port Diagnostics (Reinicio diagnéstico puerto FC)

Descripcion: Reinicie contadores diagn. puerto FC.

Valor predeterminado: 0 Tipo de parametro: Seleccion

Numero de parametro: 888

Unidad: - Tipo de dato: enum

Tipo de acceso: Lectura/escritura

A continuacidn, se indican las selecciones para el parametro

Numero de seleccion

Nombre de seleccion

0

Do not reset (No reiniciar)

1

Reset counter (Reiniciar contador)
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8 Resolucion de problemas

8.1 Introduccion

Cuando los circuitos defectuosos del convertidor detectan una situacién de fallo o un fallo pendiente, se produce un evento en el
convertidor sefalizado con indicadores LED en el panel de control. Los tipos de eventos de los convertidores iC2 incluyen adverten-
cias o fallos.

8.2 Fallos

Un fallo hace que el convertidor de frecuencia se desconecte (se suspende el funcionamiento). El convertidor tiene tres condiciones
de alarma, que se muestran en la linea 1.

Alarma (rearranque automatico)

El convertidor se configura para volver a arrancar automaticamente una vez eliminado el fallo. El nimero de intentos de reinicio
automaticos puede ser continuo o limitado a un nimero programado de intentos. Si se supera el nimero seleccionado de intentos
de reinicio automaticos, la condicién de desconexién cambia a alarma (reinicio).

Alarma (reinicio)

Requiere el reinicio del convertidor antes de volver a funcionar tras la solucidn de un fallo. Para reiniciar manualmente el converti-
dor, pulse Stop/Reset (Parada/Reinicio) o utilice una entrada digital o un comando de bus de campo.

Bloqueo por alarma (disco>red)

Desconecte el suministro de alimentacién de entrada de CA al convertidor durante el tiempo suficiente para que se apague la pan-
talla. Corrija la condicién de fallo y vuelva a suministrar alimentacién. Tras el encendido, la indicacién de fallo cambia a alarma (reini-
cio) y permite el reinicio manual, digital o mediante fieldbus.

8.3 Advertencias

Durante una advertencia, el convertidor permanece operativo pero la advertencia parpadeara mientras exista dicha condicion. No
obstante, el convertidor podria reducir el estado de advertencia. Por ejemplo, si la advertencia indicada fuese la advertencia 12, Lim-
ite de par, el convertidor de frecuencia reduciria la velocidad para compensar la condicién de sobreintensidad. A veces, si la condi-
cidn no se corrige o empeora, se activa una condicidn de fallo y el convertidor detiene la salida a los terminales del motor.

8.4 Mensajes de advertencia/fallo
Los LED de la parte delantera del convertidor y un cédigo de la pantalla comunican una advertencia o fallo.

Tabla 79: Indicaciéon LED

WARN Se enciende de forma constante cuando se produce una advertencia.
READY Se enciende de forma permanente cuando el convertidor est4 listo.
FAULT Parpadea cuando se produce un fallo.

Una advertencia indica una condiciéon que requiere atencién o una tendencia que mas adelante podria requerir atencién. Una ad-
vertencia permanece activa hasta que su causa ya no esta presente. En determinadas circunstancias, el motor puede continuar fun-
cionando.

Un fallo activa una alarma. La desconexion retira la alimentacién al motor. Se puede reiniciar después de eliminar el problema al
pulsar el botdén Stop/Reset (Parada/Reinicio), o a través de una entrada digital (consulte P 9.4.1 Digital Input Setting (Ajuste de entra-
das digitales)). El evento que genero el fallo no puede dafar el convertidor ni crear situaciones peligrosas. Una vez corregida la
causa que los provoca, se deberan reiniciar los fallos para poder reanudar el funcionamiento.

El reinicio puede hacerse de tres maneras:
«  Pulse el botdn Stop/Reset (Parada/Reinicio).
« Mediante una entrada de reinicio digital.

« Mediante una sefal de reset de comunicacion serie / fieldbus opcional.

Después de un reinicio manual pulsando el botdn Stop/Reset (Parada/Reinicio), pulse el botdn Start (Arranque) para volver a ar-
rancar el motor.

Una advertencia precede a un fallo.
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Un bloqueo por alarma es la accion que se desencadena cuando se produce un fallo cuya causa podria producir dafos al converti-
dor o a los equipos conectados. Se corta la alimentacion al motor. Una situacion de bloqueo por alarma solo se puede reiniciar
apagando y encendiendo la alimentacidn (un ciclo de potencia) para eliminar la condicién de fallo. Una vez se haya corregido el
problema, solamente el fallo seguird parpadeando hasta que se reinicie el convertidor.

Los cédigos de fallo, cédigos de advertencia y cédigos de estado ampliados pueden leerse mediante un bus de campo o un bus de
campo opcional para su diagndstico.

8.5 Eventos de advertencia y fallo

Tabla 80: Resumen de eventos de advertencia y fallo

Nu- Descripcion Adver- | Fault Blo- Motivo
mero tencia | (Fallo) | queo
por
alarma
2 Live zero error (Error de X X - La sefal en el terminal 33 o0 34 es inferior al 50 % del val-
cero activo) or establecido en P 9.5.2.3 T33 Low Voltage (Tension baja
T33), P 9.5.2.5T33 Low Current (Intensidad baja T33), P
9.5.3.3 T34 Low Voltage (Tension baja T34) y P 9.5.3.5 T34
Low Current (Intensidad baja T34).
3 No motor (Sin motor) X - - No se ha conectado ningin motor a la salida del conver-
tidor de frecuencia.
4 Mains phase loss (Perdida | x X X Falta una fase en el lado de fuente de alimentacion o el
de fase de alim.)™ desequilibrio de tension es demasiado alto. Compruebe
la tension de alimentacién.
7 DC overvoltage (Sobreten- | x X - La tension del enlace de CC supera el limite.
sion CC)»
8 D_C undervoltage (Baja ten- | x X - La tensién del enlace de CC cae por debajo del limite ba-
sion CO) jo de advertencia de tension.
9 Inverter overloaded (So- X X - Carga superior al 100 % durante demasiado tiempo.
brecar. inv.)
10 Motor ETR overtempera- X X - El motor se ha sobrecalentado debido a una carga de
ture (Sobrt ETR mot) mas del 100 % durante demasiado tiempo.
11 Motor thermistor overtem- | X X - El termistor o la conexion del termistor estan desconec-
perature (Sobretemp. ter- tados, o el motor estd demasiado caliente.
mistor motor)
12 Torque limit (Limite de par) | X X - El par supera el valor establecido en P 5.70.7 Motor Tor-
que Limit (Limite par motor) o en P 5.10.2 Regenerative
Torque Limit (Limite par regenerativo).
13 Overcurrent (Sobreintensi- | X X X Se ha sobrepasado el limite de intensidad pico del inver-
dad) sor. Si se produce este fallo durante el encendido, com-
pruebe si los cables de alimentacion estan conectados
por error a los terminales del motor.
14 Ground fault (Fallo de con- | - X X Descarga desde las fases de salida a toma de tierra.
exion a tierra)
16 Short circuit (Cortocircuito) | - X X Cortocircuito en el motor o en sus terminales.
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lo en la calibracion AMA)

Nu- Descripcion Adver- | Fault Blo- Motivo

mero tencia | (Fallo) | queo
por
alarma

17 Control word timeout (Céd. | X X - No hay comunicacién con el convertidor.
ctrl TO)

18 Start failed (Arranque falli- | - X - Podria deberse al bloqueo de un motor.
do)

25 Brake resistor short-circuit- | - X X La resistencia de frenado se ha cortocircuitado y, en con-
ed (Resistencia de freno secuencia, la funcidn de freno esta desconectada.
cortocircuitada)

26 Brake overload (Sobrecar. X X - La potencia transmitida a la resistencia de frenado du-
freno) rante los Ultimos 120 s supera el limite. Posibles solu-

ciones: Disminuir la energia del freno mediante una ve-
locidad mas baja o un mayor tiempo de rampa.

27 Brake IGBT/Brake chopper | - X X Transistor de freno cortocircuitado y, en consecuencia, la
short-circuited (IGBT del funcién de freno estd desconectada.
freno/chopper de frenado
cortocircuitado)

28 Brake check (Comprob. fre- | - X - La resistencia de frenado no esta conectada o no funcio-
no) na.

30 U phase loss (Pérdida de - X X Falta la fase U del motor. Compruebe la fase.
fase U)

31 V phase loss (Pérdida de - X X Falta la fase V del motor. Compruebe la fase.
fase V)

32 W phase loss (Pérdida de - X X Falta la fase W del motor. Compruebe la fase.
fase W)

36 Mains failure (Fallo dered) | X X - Esta advertencia/fallo solo se activa si la tensién de ali-
mentacién al convertidor es inferior al valor establecido
en el pardmetro P 2.3.7 Power Loss Controller Limit (Limite
del controlador de pérdida de potencia) y el pardmetro P
2.3.6 Power Loss Action (Accidén de pérdida de potencia)
NO esta ajustado en [0] No Function (Sin funcion).

38 Internal fault (Fallo interno) | - X X Péngase en contacto con el distribuidor local.

40 Overload T15 (Sobrecarga | X - - Compruebe la carga conectada al terminal 15 o elimine

T15) la conexién cortocircuitada.

46 Gate drive voltage fault - X X -

(Fallo tensién acc puerta)

47 24V supply low (Alim. baja | X X X 24V CC puede estar sobrecargada.
24V)

50 AMA calibration failed (Fal- | - X - Se ha producido un fallo de calibracion.
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Nu- Descripcion Adver- | Fault Blo- Motivo
mero tencia | (Fallo) | queo
por
alarma
51 Comprob. AMA Uyom € lnom | — X - Ajustes de tensién y/o intensidad del motor erréneos.
52 AMA low ljom (Fa. AMA In- | - X - Intensidad del motor demasiado baja. Compruebe los
om baja) ajustes.
53 AMA big motor (AMA mo- | - X - La potencia del motor es demasiado grande para que
torgr.) funcione el AMA.
54 AMA small motor (AMA - X - La potencia del motor es demasiado pequeia para que
mot. peque.) funcione el AMA.
55 AMA parameter range - X - Los valores de parametros del motor estan fuera del in-
(AMA fuera ran.) tervalo aceptable. AMA no funciona.
56 AMA interrupt (Interrup. - X - Se interrumpe el AMA.
AMA)
57 AMA timeout (T.lim. AMA) | - X - -
58 AMA internal (AMA inter- - X - Péngase en contacto con el distribuidor local.
no)
59 Current limit (Limite de in- | X X - El convertidor esta sobrecargado.
tensidad)
60 External Interlock (Bloqueo | - X - Se ha activado el bloqueo externo.
externo)
61 Feedback error (Error retro- | X X - -
alim.)
63 Mechanical brake low (Fre- | - X - La intensidad real del motor no ha sobrepasado el valor
no mecan. bajo) de intensidad de liberacién del freno dentro de la venta-
na de tiempo de retardo de arranque.
69 Power card temp (Temp. X X X La temperatura de desconexién de la tarjeta de potencia
tarj. pot.) ha superado el limite maximo.
80 Drive initialized to default | - X - Todos los ajustes de pardmetros vuelven a sus ajustes
value (Convertidor iniciali- predeterminados.
zado a valor predeterm.)
87 Auto DC brake (Freno de X - - Se produce en redes IT, cuando el convertidor de fre-
CCaut.) cuencia entra en inercia y la tensién de CC es superior a
830V en unidades de 400 Vy a 425V en unidades de
200 V. El motor consume energia en el enlace de CC. Esta
funcién puede activarse/desactivarse en P 2.3.13 Auto DC
Braking (Frenado de CC automdtico).
95 Lost Load (Pérdida de car- | X X - -
ga)
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Nu- Descripcion Adver- | Fault Blo- Motivo
mero tencia | (Fallo) | queo
por
alarma
99 Locked rotor (Rotor blo- - X - El rotor esta bloqueado.
queado)
126 Motor rotating (Motor en - X - El motor PM esta en giro al ejecutar el AMA.
giro)
127 Back EMF too high (Fcem X - - La fuerza contraelectromotriz del motor PM es demasia-
demas. alta) do elevada antes del arranque.
Err. 89 Parametro de solo lectura - - - Los parametros no pueden modificarse.
Err. 95 No durante funcionamien- | - - - Los parametros solo se pueden cambiar cuando el mo-
to tor esta parado.
Err. 96 Se ha introducido una con- | - - - Esta situacion se da al introducir una contrasefia incor-
trasefa incorrecta recta para modificar un parametro protegido mediante
contrasena.

' Estos errores pueden estar causados por alteraciones de la red eléctrica

. Este problema se podria corregir instalando un filtro de linea de Danfoss.

8.6 Codigos de fallo, cédigos de advertencia y codigos de estado ampliados
Para su diagnostico, lea los codigos de fallo, los codigos de advertencia y los cédigos de estado ampliados.

Tabla 81: Descripcion de cédigo de fallo, del cédigo de advertencia y del cédigo de estado ampliado

Bit | Hex Dec Cdédigode | Codigode | Codigo Coédigode | Codigode | Codigo de Cddigo de

fallo fallo 2 defallo3 | adverten- | adverten- | estadoam- | estado
cia cia2 pliado ampliado
2

0 | 00000001 | 1 Brake check | Reserved Reserved Reserved Ramping (En | Off (Desac-
(Comprob. | (Reserva- (Reserva- (Reserva- rampa) tivado)
freno) do) do) do)

1 00000002 | 2 Pwr. card Gatedrive | Reserved | Pwr.card Reserved | AMA tuning | Hand/
temp voltage (Reserva- | temp (Reserva- (Ajuste Auto
(Temp. tarj. | fault(Fallo | do) (Temp. tarj. | do) AMA) (Manual/
alim.) tensién acc alim.) automati-

puerta) co)

2 00000004 | 4 Earth fault Reserved Reserved | Earth Fault | Reserved Start Reserved
(Fallo Tier- (Reserva- (Reserva- (Fallo Tier- | (Reserva- CW/CCW (Reserva-
ra) do) do) ra) do) (Arranque do)

CW/CCW)

3 00000008 | 8 Reserved Reserved Reserved | Reserved Reserved Slowdown Reserved
(Reservado) | (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Enganc. (Reserva-

do) do) do) do) abajo) do)

4 | 00000010 | 16 Ctrl. word Reserved Reserved | Ctrl. word | Reserved | Catchup Reserved
TO (Céd. (Reserva- (Reserva- | TO (Cod. (Reserva- | (Engan.arri- | (Reserva-
ctrl. TO) do) do) ctrl. TO) do) ba) do)
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Bit | Hex Dec Cdédigode | Coédigode | Codigo Codigode | Cdodigode | Codigo de Caddigo de

fallo fallo 2 defallo3 | adverten- | adverten- | estadoam- | estado
cia cia 2 pliado ampliado
2

5 | 00000020 | 32 Overcur- Reserved Reserved | Overcur- Reserved Feedback Reserved
rent (So- (Reserva- (Reserva- | rent (So- (Reserva- | high (Real- (Reserva-
breintensi- | do) do) breintensi- | do) im. alta) do)
dad) dad)

6 | 00000040 | 64 Torque lim- | Reserved Reserved | Torque lim- | Reserved Feedback Reserved
it (Limite de | (Reserva- (Reserva- | it (Limite (Reserva- low (Realim. | (Reserva-
par) do) do) de par) do) baja) do)

7 | 00000080 | 128 Motor Th. Reserved Reserved | Motor Th. Reserved Output cur- | Control
over (Sobrt | (Reserva- (Reserva- | over (Sobrt | (Reserva- | renthigh ready (Ctrl
termi mot) | do) do) termi mot) | do) (Intensidad prep.)

de salida al-
ta)

8 00000100 | 256 Motor ETR Lost Load No Motor | Motor ETR | LostLoad | Outputcur- | Drive
over (Sobrt | (Pérdidade | (Sin mo- over (Sobrt | (Pérdida rent low (In- | ready
ETR motr) carga) tor) ETR motr) decarga) | tensidad de | (Converti-

salida baja) dor pre-
parado)

9 | 00000200 | 512 Inverter Reserved Reserved | Inverter Reserved Output freq. | Quick stop
overld. (So- | (Reserva- (Reserva- | overld. (So- | (Reserva- | high (Fre- (Parada
brecar.inv.) | do) do) brecar. do) cuencia sali- | rapida)

inv.) da alta)

10 | 00000400 | 1024 DC under- Start failed | Reserved | DCunder- | Reserved Output freq. | DC brake
volt. (Ten- (Arranque (Reserva- | volt. (Ten- (Reserva- low (Fre- (Freno CC)
sion baja fallido) do) sion baja do) cuencia sali-

CcQ) cQ) da baja)

11 | 00000800 | 2048 DC over- Reserved Reserved | DCover- Reserved Brake check | Stop (Para-
volt. (So- (Reserva- (Reserva- | volt. (So- (Reserva- | OK (Compr. | da)
bretens. do) do) bretens. do) frenos OK)
de) Q)

12 | 00001000 | 4096 Short cir- Externalin- | Reserved | Reserved Reserved Braking max | Reserved
cuit (Corto- | terlock (Reserva- (Reserva- (Reserva- (Frenado (Reserva-
circuito) (Bloqueo do) do) do) max.) do)

externo)

13 | 00002000 | 8192 Reserved Reserved Reserved | Reserved Reserved Braking (Fre- | Reserved
(Reservado) | (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- nado) (Reserva-

do) do) do) do) do)

14 | 00004000 | 16384 Mains ph. Reserved Reserved | Mains ph. Reserved Reserved Freeze
loss (Pérd. (Reserva- (Reserva- | loss (Pérd. | (Reserva- (Reservado) | output
fase alim.) do) do) fasealim.) | do) (Mantener

salida)

15 | 00008000 | 32768 AMA not Reserved Reserved | No motor Auto DC OVC active Reserved
OK (AMA (Reserva- (Reserva- | (Sin motor) | braking (Control So- | (Reserva-
no OK) do) do) (Frenado breint. acti- do)

CCaut.) Vo)
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Bit | Hex Dec Codigode | Coédigode | Codigo Codigode | Codigode | Codigo de Codigo de

fallo fallo 2 defallo3 | adverten- | adverten- | estadoam- | estado
cia cia 2 pliado ampliado
2

16 | 00010000 | 65536 Live zero Earth Fault | Reserved | Live zero Reserved | AC brake Jog (Veloc-
error (Error | DESAT (DE- | (Reserva- | error (Error | (Reserva- (Freno de idad fija)
de ceroac- | SATdefallo | do) de ceroac- | do) CA)
tivo) de conex- tivo)

ion a tierra)

17 | 00020000 | 131072 Internal Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved
fault (Fallo (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-
interno) do) do) do) do) do)

18 | 00040000 | 262144 Brake over- | Reserved Reserved Brake resis- | Reserved Reserved Start (Ar-
load (So- (Reserva- (Reserva- | tor power (Reserva- (Reservado) | ranque)
brecar. fre- | do) do) limit (Lim. do)
no) potenc. re-

sist. freno)

19 | 00080000 | 524288 U phase Reserved Reserved | Reserved Reserved Reference Reserved
loss (Pérdi- | (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- | high (Refer- | (Reserva-
da de fase do) do) do) do) encia alta) do)

U)

20 | 00100000 | 1048576 V phase Reserved Reserved | Reserved Overload Reference Start delay
loss (Pérdi- | (Reserva- (Reserva- | (Reserva- T27 (So- low (Refer- (Retardo
da de fase do) do) do) brecarga encia baja) arr.)

V) T27)

21 | 00200000 | 2097152 W phase Reserved Reserved | Reserved Reserved Reserved Reserved
loss (Pérdi- | (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-
da de fase do) do) do) do) do)

W)

22 | 00400000 | 4194304 Reserved Locked ro- | Reserved | Reserved Reserved Reserved Reserved
(Reservado) | tor (Rotor (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-

bloqueado) | do) do) do) do)

23 | 00800000 | 8388608 24V supply | Reserved Reserved | 24V supply | Reserved | Reserved Running
low (Alim. (Reserva- (Reserva- | low (Alim. (Reserva- (Reservado) | (Funciona-
baja 24 V) do) do) baja 24 V) do) miento)

24 | 01000000 | 16777216 Mains fail- Reserved Reserved | Mainsfail- | Reserved Reserved Reserved
ure (Fallo (Reserva- (Reserva- | ure (Fallo (Reserva- (Reservado) | (Reserva-
de red) do) do) de red) do) do)

25 | 02000000 | 33554432 Reserved Current Reserved | Current Reserved Reserved Reserved
(Reservado) | limit (Lim- (Reserva- | limit (Lim- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-

ite de in- do) ite dein- do) do)
tensidad) tensidad)

26 | 04000000 | 67108864 Brake resis- | Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved
tor (Resis- (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-
tencia de do) do) do) do) do)
freno)
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Bit | Hex Dec Coédigode | Codigode | Codigo Codigode | Codigode | Codigo de Codigo de
fallo fallo 2 defallo3 | adverten- | adverten- | estadoam- | estado
cia cia2 pliado ampliado
2
27 | 08000000 | 134217728 | Brake Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved
IGBT / (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-
Brake do) do) do) do) do)
Chopper
Start (Ar-
ranque
IGBT del
freno/
chopper de
frenado)
28 | 10000000 | 268435456 | Reserved Feedback Reserved | Feedback Reserved | Reserved FlyStart
(Reservado) | error (Error | (Reserva- Error (Error | (Reserva- (Reservado) | active (Ar-
retroalim.) do) seguim.) do) ranque Fly
activo)
29 | 20000000 | 536870912 | Drive ini- Reserved Reserved | Reserved Back EMF | Reserved Heat sink
tialized (Reserva- (Reserva- | (Reserva- too high (Reservado) | clean
(Equ. inicia- | do) do) do) (Fcem de- warning
lizado) mas. alta) (Adverten-
cia de lim-
pieza del
disipador)
30 | 40000000 | 1073741824 | Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved Reserved
(Reservado) | (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- (Reservado) | (Reserva-
do) do) do) do) do)
31 | 80000000 | 2147483648 | Mech. Reserved Reserved | Reserved Reserved Database Reserved
brake low (Reserva- (Reserva- | (Reserva- (Reserva- busy (Base (Reserva-
(Fr.mecan. | do) do) do) do) de datos do)
bajo) ocupada)

8.7 Lista de fallos y advertencias

8.7.1 ADVERTENCIA/ALARMA 2. Error cero activo
Motivo
Esta advertencia o fallo solo aparece si se ha programado en el pardmetro P 9.5.6.2 Live Zero Timeout Function (Funcién tiempo limite
de cero activo). La sefial de una de las entradas analdgicas es inferior al 50 % del valor minimo programado para esa entrada. Esta

situacion puede deberse a un cable roto o a una averia del dispositivo que envia la seial.

Resolucién de problemas

«  Compruebe las conexiones de todos los terminales de entrada analdgica. Terminales de tarjeta de control 33 y 34 para sefales,
terminal 35 comun.

+  Compruebe que la programacién del convertidor y los ajustes del conmutador coinciden con el tipo de sefal analdgica.

Realice una prueba de sefiales en el terminal de entrada.

8.7.2 ADVERTENCIA/FALLO 4. Pérdida de fase de alim.

Motivo
Falta una fase en el lado de la fuente de alimentacién, o bien el desequilibrio de tensién de la red es demasiado alto. Este mensaje
también aparecerd si se produce una averia en el rectificador de entrada. Las opciones se programan en P 1.3.1 Mains Imbalance

Function (Funcién desequil. alimentacion).
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«  Compruebe la tensién de alimentacidn y las corrientes de alimentacién al convertidor de frecuencia.

8.7.3 ADVERTENCIA/FALLO 7. Baja tension CC

Motivo
Si la tension del enlace de CC supera el limite, el convertidor de frecuencia se desconecta al cabo de un rato.

Resolucién de problemas
«  Aumente el tiempo de rampa.

«  Cambie el tipo de rampa.

8.7.4 ADVERTENCIA/FALLO 8. Subtension CC

Motivo
Si la tension del enlace de CC (CC) cae por debajo del limite de baja tensién, el convertidor de frecuencia se desconectard tras un
retardo de tiempo fijo. El retardo de tiempo en cuestion depende del tamaiio de la unidad.

Resolucién de problemas
Compruebe si la tensidn de alimentacién coincide con la tension del convertidor.
« Realice la prueba de tensién de entrada.

«  Efectue la prueba del circuito de carga suave.

8.7.5 ADVERTENCIA/FALLO 9. Sobrecarga del inversor

Motivo

El convertidor de frecuencia va a desconectarse por una sobrecarga (intensidad muy elevada durante mucho tiempo). El contador
para la protecciéon térmica y electrénica del inversor emite una advertencia al 90 % y se desconecta al 100 % con un fallo. El conver-
tidor de frecuencia no se podra reiniciar hasta que el contador baje a menos del 0 %.

Este fallo se produce cuando el convertidor de frecuencia funciona con una sobrecarga superior al 100 % durante demasiado tiem-
po.

Resolucién de problemas

«  Compare la intensidad de salida mostrada en el panel de control con la intensidad nominal del convertidor de frecuencia.
«  Compare la intensidad de salida mostrada en el panel de control con la intensidad del motor registrada.

+  Visualice en el panel de control la carga térmica del convertidor y controle el valor. Al funcionar por encima de la intensidad
nominal continua del convertidor, el contador aumenta. Al funcionar por debajo de la intensidad nominal continua del conver-
tidor, el contador disminuye.

8.7.6 ADVERTENCIA/FALLO 10. Sobretemp. del motor

Motivo

La proteccién termoelectrénica (ETR) indica que el motor estd demasiado caliente. Seleccione si el convertidor de frecuencia emite
una advertencia o una alarma cuando el contador alcanza el 100 % en P 4.6.7 Motor Thermal Protection (Proteccién térmica motor).
Este fallo se produce cuando el motor funciona con una sobrecarga superior al 100 % durante demasiado tiempo.

Resolucién de problemas

«  Compruebe si el motor se esta sobrecalentado.
«  Compruebe si el motor estad sobrecargado mecdnicamente.

«  Compruebe que la intensidad del motor configurada en P 4.2.2.3 Nominal Current (Intensidad nominal) esté ajustada correcta-
mente.

« Asegurese de que los datos del motor en P 4.2.2.1 Nominal Power (Potencia nominal) a P 4.2.2.5 Nominal Speed (Velocidad nomi-
nal) estén bien ajustados.

« Laactivacién del AMA en P 4.2.1.3 AMA Mode (Modo AMA) ajusta el convertidor de frecuencia con respecto al motor con mayor
precisiéon y reduce la carga térmica.

8.7.7 ADVERTENCIA/FALLO 11. Sobretemp. del termistor del motor

Motivo

Compruebe si el termistor esta desconectado. Seleccione si el convertidor de frecuencia emite una advertencia o un fallo en P4.6.7
Motor Thermal Protection (Proteccién térmica del motor).
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Resolucién de problemas
«  Compruebe si el motor se esta sobrecalentando.
«  Compruebe si el motor estd sobrecargado mecanicamente.

«  Cuando utilice el terminal 33 o0 34, compruebe que el termistor esta bien conectado entre el terminal 33 o 34 (entrada de ten-
sion analdgica) y el terminal 32 (fuente de alimentacién de +10 V). Y que el conmutador del terminal 33 o 34 esta configurado
para tension. Compruebe que P 4.6.8 Thermistor Resource (Recurso de termistor) selecciona el terminal 33 o 34.

«  Cuando se utilicen los terminales 13, 14 o 18 (entradas digitales), compruebe que el termistor esté bien conectado entre el ter-
minal de entrada digital utilizado (solo entrada digital PNP) y el terminal 32. Seleccione el terminal que se utilizard en P 4.6.8
Thermistor Resource (Recurso de termistor).

8.7.8 ADVERTENCIA/FALLO 12. Limite de par

Motivo

El par ha superado el valor de P 5.10.1 Motor Torque Limit (Limite par motor) o el valor de P 5.10.2 Regenerative Torque Limit (Limite
par regenerativo). El parametro P 5.10.6 Trip Delay at Torque Limit (Retardo descon. con lim. de par) puede modificar esta advertencia
para que pase de la situacién de solo advertencia a una advertencia seguida de fallo.

Resolucién de problemas
«  Siellimite de par del motor se supera durante una aceleracién de rampa, amplie el tiempo de rampa de aceleracion.
«  Siellimite de par del generador se supera durante una deceleraciéon de rampa, amplie el tiempo de rampa de desaceleracion.

«  Sisealcanza el limite de par durante el funcionamiento, amplie dicho limite. Asegurese de que el sistema puede funcionar de
manera segura con un par mayor.

«  Compruebe la aplicacién para asegurarse de que no haya una corriente excesiva en el motor.

8.7.9 ADVERTENCIA/FALLO 13. Sobrecorriente

Motivo

Se ha sobrepasado el limite de intensidad maxima del inversor (aproximadamente, el 200 % de la intensidad nominal). Esta adver-
tencia dura aproximadamente 5 segundos. Después, el convertidor de frecuencia se desconecta y emite un fallo. Este fallo puede
deberse a una carga brusca o a una aceleracién rapida con cargas de elevada inercia.

Resolucién de problemas
«  Desconecte la alimentacién y compruebe si se puede girar el eje del motor.
«  Compruebe que tamaio motor coincide con el convertidor.

«  Compruebe los pardmetros P 4.2.2.1 Nominal Power (Potencia nominal) a P 4.2.2.5 Nominal Speed (Velocidad nominal) para ase-
gurarse de tener los datos de motor correctos.

8.7.10 FALLO 14. Fallo de conexion toma a tierra

Motivo
Hay una descarga de las fases de salida a tierra, ya sea en el cable que conecta el convertidor de frecuencia y el motor o en el propio
motor.

Resolucién de problemas
- Apague el convertidor de frecuencia y solucione el fallo de conexion a tierra.

«  Mida la resistencia de conexion a tierra de los terminales del motor y el motor con un megaohmimetro para comprobar si hay
un fallo de conexién a tierra en el motor.

8.7.11 FALLO 16. Cortocircuito

Motivo
Hay un cortocircuito en el motor o en su cableado.

Resolucién de problemas

TENSION ALTA

Los convertidores de frecuencia contienen tension alta cuando estan conectados a una entrada de red de CA, a un suministro de
CC o a una carga compartida. Si la instalacion, el arranque y el mantenimiento no son efectuados por personal cualificado, pue-
den producirse lesiones graves o incluso la muerte.

La instalacién, el arranque y el mantenimiento deben ser realizados exclusivamente por personal cualificado.
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«  Desconecte la alimentacién eléctrica antes de continuar.

«  Desconecte la alimentacion del convertidor y solucione el cortocircuito.

8.7.12 ADVERTENCIA/FALLO 17. Tiempo limite para el cédigo de control

Motivo
Sin comunicacion con el convertidor de frecuencia. La advertencia solo se activara cuando P 5.2.16 Watchdog Response (Respuesta
sist. vigilancia) NO esté ajustado en [0] Off (Desactivado).

Si P 5.2.16 Watchdog Response (Respuesta sist. vigilancia) esta ajustado en [5] Stop and trip (Parada y desconexion), aparecera una
advertencia y el convertidor de frecuencia se desacelerara hasta desconectarse y, a continuacion, emitira un fallo.

Resolucién de problemas

«  Compruebe las conexiones del cable de comunicacién serie.

+  Aumente el valor de P 5.2.17 Watchdog Delay (Retardo sist. vigilancia).
«  Compruebe el funcionamiento del equipo de comunicaciones.

«  Compruebe que la instalacién se haya realizado correctamente en cuanto a EMC.

8.7.13 FAULT 18, Start Falied (FALLO 18. Arranque fallido)

Motivo

La velocidad no puede superar el valor establecido en P 5.6.7 Start Max Speed [Hz] (Velocidad max. arranque [Hz]) durante el arran-
que en el tiempo permitido, establecido en P 5.6.8 Start Max Time to Trip (Tiempo max. descon. arr.). El fallo podria deberse al blo-
queo de un motor.

Resolucién de problemas

«  Compruebe si el motor esta bloqueado.
Compruebe si la velocidad méax. de arranque esta ajustada a un valor superior a la velocidad de trabajo tras la rampa de acelera-
cion.

«  Compruebe si el tiempo max. de arranque para la alarma se ha ajustado a un tiempo inferior al tiempo de rampa de aceleracién
normal.

8.7.14 FALLO 25. Resist. freno cortocircuitada

Motivo
La resistencia de freno se controla durante el arranque. Si se produce un cortocircuito, la funcién de freno se desactiva y aparece el
fallo. El convertidor de frecuencia est4 desconectado.

Resolucién de problemas

«  Desconecte la alimentacion del convertidor de frecuencia y compruebe la conexion de la resistencia de freno.

8.7.15 ADVERTENCIA/FALLO 26. Lim. potenc. resist. freno

Motivo

La potencia transmitida a la resistencia de freno se calcula como un valor medio durante los ultimos 120 s de tiempo de funciona-
miento. El cdlculo se basa en la tensién del enlace de CCy el valor de la resistencia de frenado configurado en P 3.3.2 Brake Resistor
Value (Valor de la resistencia de freno). La advertencia se activa cuando la potencia de frenado disipada es superior al valor ajustado
en P 3.3.3 Brake Resistor Power Limit (Limite de potencia de la resistencia de freno). El convertidor de frecuencia se desconectara si la
advertencia se mantiene durante 1200 s.

Resolucién de problemas

«  Disminuir la energia del freno mediante una velocidad mas baja o un mayor tiempo de rampa.

8.7.16 FALLO 27. Cortocircuito IGBT freno / chopper frenado

Motivo
El transistor de freno se controla durante el arranque. Si se produce un cortocircuito, se desactiva la funcién de freno y se emite un
fallo. El convertidor de frecuencia esta desconectado.

Solucién

«  Desconecte la alimentacion del convertidor y sustituya la resistencia de freno.

8.7.17 FALLO 28. Comprobacién del freno

Motivo
La resistencia de freno no esta conectada o no funciona.
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Solucion

«  Compruebe si la resistencia de freno estad conectada o es demasiado grande para el convertidor de frecuencia.

8.7.18 FALLO 30. Falta la fase U del motor

Motivo
Falta la fase U del motor entre el convertidor y el motor.

Resolucién de problemas

«  Apague el convertidor y compruebe la fase U del motor.

8.7.19 FALLO 31. Falta la fase V del motor

Motivo
Falta la fase V del motor entre el convertidor y el motor.

Resolucién de problemas

«  Apague el convertidor y compruebe la fase V del motor.

8.7.20 FALLO 32. Falta la fase W del motor

Motivo
Falta la fase W del motor entre el convertidor y el motor.

Resolucién de problemas

«  Apague el convertidor y compruebe la fase W del motor.

8.7.21 ADVERTENCIA/FALLO 36. Fallo aliment.

Motivo
Esta advertencia/alarma solo se activa si se pierde la tensién de alimentacién del convertidor y si el parametro P 2.3.7 Power Loss
Controller Limit (Limite del controlador de pérdida de potencia) no estd ajustado en [0] No Function (Sin funcién).

Resolucién de problemas

«  Compruebe los fusibles del convertidor y la alimentacién de red de la unidad.

8.7.22 FALLO 38. Fallo interno

Motivo
Cuando se produce un fallo interno, se muestra un nimero de cédigo.

Resolucién de problemas
«  Consulte la siguiente tabla para conocer las causas y soluciones de diferentes fallos internos. Si el fallo persiste, pédngase en
contacto con su proveedor de Danfoss o con el departamento de servicio técnico.

Tabla 82: Lista de fallos internos

Numero Motivo Solucion

de fallo

140-142 Error de datos de la tarjeta EEPROM de | Actualice el software del convertidor de frecuencia a la ultima version.
potencia.

176 El firmware del convertidor de frecuen- | Actualice el software del convertidor de frecuencia a la dltima version.

cia no coincide con el convertidor.

256 Error de suma de verificacion de ROM Actualice el software del convertidor de frecuencia a la tltima versién.
flash.
2304 Discrepancia del firmware entre la tarje- | Actualice el software del convertidor de frecuencia a la ultima version.

ta de control y la tarjeta de potencia.

2560 Error de comunicacién entre la tarjeta Actualice el software del convertidor de frecuencia a la tltima version. Si
de control y la tarjeta de potencia. vuelve a emitirse el fallo, compruebe la conexién entre la tarjeta de con-
trol y la tarjeta de potencia.
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Numero Motivo Solucion

de fallo

3840 Error de version de serial flash. Actualice el software del convertidor de frecuencia a la ultima versiéon.

4608 Error de potencia del convertidor de Actualice el software del convertidor de frecuencia a la tltima version. Si

frecuencia. vuelve a producirse el fallo, péngase en contacto con un proveedor de

Danfoss.

Otros Otros fallos internos. Apague y vuelva a encender el convertidor de frecuencia. Si vuelve a
producirse el fallo, péngase en contacto con un proveedor de Danfoss.

8.7.23 ADVERTENCIA 40. Sobrecarga de la salida digital del terminal 15
Resolucién de problemas

» Compruebe la carga conectada al terminal 15 o elimine el cortocircuito de la conexion.

«  Compruebe P 9.4.1.1 Digital I/O Mode (Modo E/S digital) y P 9.4.2.1 T15 Mode (Modo T15).

8.7.24 FALLO 46. Tension acc puerta

Motivo
La fuente de alimentacién del accionamiento de puerta de la tarjeta de potencia esta fuera del intervalo. Se genera mediante la
fuente de alimentacion de modo conmutado (SMPS) de la tarjeta de potencia.

Resolucién de problemas

«  Compruebe si la tarjeta de potencia esta defectuosa.

8.7.25 ADVERTENCIA/FALLO 47. Alimentacién baja de 24 V

Motivo
Los 24 V CC se miden en la tarjeta de control. Esta alarma salta cuando la tensidn detectada en el terminal 12 es menor de 18 V.

Resolucién de problemas
»  Compruebe si la tarjeta de control esta defectuosa.

8.7.26 FALLO 50. Fallo de calibracion AMA
Resolucién de problemas

+  Pdngase en contacto con su proveedor o con el departamento de servicio técnico de Danfoss.

8.7.27 FALLO 51. Comprobacién de AMA Unom e Inom

Motivo
Es posible que los ajustes de tensidn del motor, intensidad del motor y potencia del motor sean erréneos.

Resolucién de problemas

«  Compruebe los ajustes de P 4.2.2.1 Nominal Power (Potencia nominal) a P 4.2.2.5 Nominal Speed (Velocidad nominal).

8.7.28 FALLO 52. Inom baja AMA

Motivo
La intensidad del motor es demasiado baja.

Resolucién de problemas

+  Compruebe los ajustes del pardmetro 1-24 Motor Current (Intensidad del motor).

8.7.29 FALLO 53. AMA motor gr.

Motivo
El motor es demasiado grande para que funcione AMA.

8.7.30 FALLO 54. AMA motor peque.

Motivo
El motor es demasiado pequeno para que funcione AMA.
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8.7.31 FALLO 55. Rango parametros AMA

Motivo
No se puede ejecutar el AMA porque los valores de los pardmetros del motor estan fuera del intervalo aceptable.

8.7.32 FALLO 56. Interrup. AMA

Motivo
Se interrumpe manualmente el AMA.

8.7.33 FAULT 57.T.lim. AMA

Motivo
Pruebe a reiniciar el AMA. Los reinicios repetidos pueden recalentar el motor.

8.7.34 FALLO 58. AMA interno

Resolucién de problemas
Pdéngase en contacto con el distribuidor de Danfoss.

8.7.35 ADVERTENCIA/FALLO 59. Limite intensidad

Motivo
La intensidad es superior al valor de P 2.7.1 Output Current Limit % (Limite de intensidad de salida %).

Resolucién de problemas

« Asegurese de que los datos del motor en P 4.2.2.1 Nominal Power (Potencia nominal) a P 4.2.2.5 Nominal Speed (Velocidad nomi-
nal) estén bien ajustados.

«  Sifuese necesario, aumente el limite de intensidad. Asegurese de que el sistema puede funcionar de manera segura con un
limite superior.

8.7.36 FALLO 60. Bloqueo externo

Motivo
Una sefal de entrada digital indica una situacién de fallo fuera del convertidor. Un bloqueo externo ha ordenado la desconexion del
convertidor.

Resolucién de problemas
«  Elimine la situacion de fallo externa.
«  Parareanudar el funcionamiento normal, aplique 24 V CC al terminal programado para el bloqueo externo.

«  Reinicie el convertidor.

8.7.37 FALLO 63. Freno mecanico bajo

Motivo
La intensidad del motor no ha sobrepasado el valor de intensidad de liberacién del freno dentro de la ventana de tiempo de retardo
de arranque.

8.7.38 ADVERTENCIA/FALLO 69. Temp. tarj. alim.

Motivo
La temperatura de desconexién de la tarjeta de potencia ha superado el limite maximo.

Resolucién de problemas
«  Compruebe que la temperatura ambiente de funcionamiento esta dentro de los limites.
«  Compruebe el funcionamiento del ventilador.

+  Compruebe la tarjeta de potencia.

8.7.39 FALLO 80. Convertidor inicializado con los valores predeterminados

Motivo
Los parametros se han ajustado a los ajustes predeterminados después de efectuar un reinicio manual. Para eliminar el fallo, reinicie
la unidad.
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8.7.40 ADVERTENCIA 87. Frenado CC aut.

Motivo

Se produce en redes IT, cuando el convertidor de frecuencia entra en inercia y la tensiéon de CC es superior a 830 V en unidades de
400Vya425V en unidades de 200 V. El motor consume energia en el enlace de CC. Esta funcién puede activarse/desactivarse en P
2.3.13 Auto DC Braking (Frenado de CC automatico).

8.7.41 ADVERTENCIA/FALLO 95. Carga perdida detectada

El par es inferior al nivel de par ajustado para condicién de ausencia de carga, lo que indica que se ha perdido la deteccién de carga.
P 5.2.9 Lost Load Function (Funcién de carga perdida) se ha ajustado para emitir una alarma.

Resolucién de problemas

« Localice las averias del sistema.

Reinicie el convertidor después de que se haya eliminado el fallo.

8.7.42 FALLO 99. Rotor bloqueado

Motivo
El rotor esta bloqueado. Solo se activa para el control del motor PM.

Solucion

«  Compruebe si esta bloqueado el eje del motor.

«  Compruebe i la corriente de arranque activa el limite de intensidad ajustado en P 2.1.5 Output Current Limit % (Limite de intensi-
dad de salida %).

«  Compruebe si aumenta el valor en P 4.6.15 Sync. Locked Rotor Detection Time [s] (Sinc. tiempo detecc. rotor bloqueado [s]).

8.7.43 FALLO 126. Motor en giro

Motivo
Durante el arranque del AMA, el motor estd en giro. Solo es valido para el motor PM.

Resolucién de problemas

Compruebe si el motor esté en giro antes de iniciar el AMA.

8.7.44 ADVERTENCIA 127. Fuerza contraelectromotriz demasiado alta

Motivo

Esta advertencia solo se aplica a los motores PM. Cuando la fuerza contraelectromotriz es superior al 90 % X Ujnymax (umbral de
sobretensién) y no regresa a un nivel normal en un periodo de 5 s, se genera esta advertencia. La advertencia permanece hasta que
la fuerza contraelectromotriz vuelve a un nivel normal.
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