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Prefacio

Prefacio

Gracias por adquirir el variador de frecuencia de serie desarrollado por nuestra empresa.

El variador de CA en serie es un variador de CA de control vectorial de alto rendimiento y uso general, y es

Se utiliza principalmente para controlar y regular la velocidad del motor asincrono de CA trifasico. Es una nueva generacién
de AC Drive con la Ultima tecnologia. La serie se caracteriza por el control V/F de alto rendimiento y la tecnologia de
algoritmo de control vectorial, salida de alto par a

baja frecuencia y fuerte capacidad de sobrecarga. Posee buena estabilidad, rendimiento dinamico,

Funciones de bus de comunicacién, rendimiento rico, potente y estable, con perfecto control anti-disparo y capacidad de
adaptarse a una mala red eléctrica. Se utiliza para impulsar varias producciones automaticas.

equipos relacionados con la industria textil, fabricacién de papel, trefilado, méquinas herramienta,

embalaje, alimentos, ventiladores y bombas, etc.

Caracteristicas del variador de CA

Algoritmo avanzado de control de vectores.

2 Algoritmo de control vectorial con estabilidad a baja velocidad, alto par de salida a baja frecuencia y rendimiento

dindmico.

2 Volumen mas pequefio y compacto.

2 En el rango de potencia total, el mismo tipo de potencia en comparacién con los productos de la serie anterior, reduce

el volumen de 20% ~ 40%. A medida que se reduce el volumen, el disefio térmico optimizado garantiza un aumento favorable
de la temperatura de todo el variador de frecuencia.

Funciones mas fuertes:

2 Multiples modos de comunicacion, PID incorporado de alta precision, velocidad de mdiltiples etapas y PIC simple,

Funciones de frecuencia de oscilacion, longitud y valor de conteo.

El control VF optimizado y el control vectorial sin sensores son mas estables a baja velocidad, mas
Potente en la capacidad de salida de par de baja frecuencia y con mejor respuesta dinamica y ambos

El modo de vector sin sensor y de vector de sensor admite control de velocidad y control de par.

Precauciones de inspeccion al desembalar

Cada variador de frecuencia ha sido probado estrictamente en fabrica antes de su envio. Al desempacar, verifique:

2 Si el producto esta dafiado;

2 Si la placa de identificacion del modelo y las clasificaciones del variador de CA son consistentes con su pedido.




Machine Translated by Google

Prefacio

2 Si la caja contiene el convertidor de frecuencia, el certificado de conformidad, el manual de usuario y la tarjeta de

garantia. Si encuentra alguna omisién o dafio, comuniquese con Nuestra empresa o con su proveedor de inmediato.

Uso por primera vez

Para los usuarios que utilizan este producto por primera vez, lean atentamente el manual. Si tiene dudas sobre
algunas funciones o actuaciones, comuniquese con el personal de soporte técnico de Nuestro

empresa para garantizar un uso correcto.

Los variadores de CA han pasado la prueba CE y también cumplen con los requisitos de

siguiendo la norma internacional.

2 |EC/EN 61800-5-1:2003 Requisitos de seguridad para sistemas de accionamiento eléctrico de velocidad regulable.
2 |EC/EN 61800-3:2004 sistemas de accionamiento eléctrico de velocidad ajustable: (El tercer par)
Norma de compatibilidad electromagnética del producto y su método de prueba especifico.

2 |EC/EN 61000-2-1,2-2,3-2,3-3,4-2,4-3,4-4,4-5,4-6: Normas EMC internacionales y de la UE.

2 Las instrucciones estan sujetas a cambios, sin previo aviso, debido a actualizaciones del producto, modificaciones

de especificaciones, asi como esfuerzos para aumentar la precision y conveniencia del manual.
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Capitulo

Seguridad y precauciones

1.1 Definiciéon de seguridad y precauciones
Lea este manual detenidamente para comprenderlo a fondo. La instalacion, la puesta en servicio o el mantenimiento se
pueden realizar junto con este capitulo. Nuestra compafiia

no asumira ninguna capacidad ni responsabilidad por cualquier lesién o pérdida causada por una operacién incorrecta.

@ Peligro

Las operaciones que no se realicen conforme a los requisitos pueden causar lesiones graves o

incluso muerto.

& Nota

Las operaciones que no se realicen conforme a los requisitos pueden causar lesiones personales o dafios a la propiedad.
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1.2 Precauciones de seguridad

Antes

Instalacién

/A\ Peligro

2 No instale el equipo si encuentra filtraciones de agua, faltan componentes
o dafos al desembalar.
2 No instale el equipo si la lista de embalaje no

Se ajusta al producto que recibiste.

/A\ Peligro

2 Maneje el equipo con cuidado durante el transporte para evitar dafos al
equipo.
2 No utilice el equipo si algin componente esta dafiado o falta. El incumplimiento

resultara en lesiones personales.
2 No toque los componentes con las manos. El incumplimiento resultara en

danfos por electricidad estatica.

Durante
Instalacién

/B\ Peligro

2 Instale el equipo sobre objetos incombustibles como metal y manténgalo
alejado de materiales combustibles.
El incumplimiento puede provocar un incendio.

2 No afloje los tornillos fijos de los componentes, especialmente los

tornillos con marcas rojas.

& Nota

2 No deje caer el extremo del cable ni lo atornille en el variador de frecuencia. De lo
contrario, se produciran dafios en el variador de frecuencia.

2 Instale el variador de frecuencia en lugares libres de vibraciones y
luz de sol.

2 Cuando se colocan dos variadores de CA en el mismo gabinete, organice las

posiciones de instalacion adecuadamente para garantizar el efecto de
enfriamiento.

en el cableado

/A\ Peligro

2 Se debe utilizar un disyuntor para aislar la fuente de alimentacion.
y el variador de CA. El incumplimiento puede provocar un incendio.
2 Asegurese de que el suministro eléctrico esté cortado antes de realizar el cableado. El

incumplimiento puede provocar una descarga eléctrica.

2 Nunca conecte los cables de alimentacion a la salida
terminales (U, V, W) del variador de frecuencia. Preste atencion a las
marcas de los terminales de cableado y asegurese de que el cableado sea correcto.
El incumplimiento puede provocar dafios al variador de frecuencia.

2 Asegurese de que la linea de cable principal cumpla con la norma, la linea
cumpla con los requisitos de EMC y la norma de seguridad del area. El

incumplimiento puede provocar riesgos o accidentes.

2 Nunca conecte los cables de alimentacion a la resistencia de frenado
entre los terminales del bus CC P+, P-. El incumplimiento puede provocar un
incendio.

2 Utilice un cable blindado para el codificador y asegurese de que

La capa protectora esta conectada a tierra de forma fiable.
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2 Confirme el equipo periférico y el cable.
El convertidor esta configurado en este manual del modelo recomendado, toda la linea
de configuracién de acuerdo con el método de conexién del manual proporciona
Antes . : - 5 ;
@ Pe“gro el cableado correcto. El incumplimiento dara lugar a accidentes.
Encendido
2 Compruebe que la clase de tension de la fuente de alimentacion sea
consistente con la clase de voltaje nominal del variador de frecuencia.
2 No abra la tapa del variador de frecuencia después del encendido. El incumplimiento puede
provocar una descarga eléctrica.
2 No toque el funcionamiento del variador de CA mientras las manos estan
humedo. El incumplimiento resultara en un accidente.
2 No toque ninguin terminal de E/S del variador de frecuencia. El incumplimiento puede
Después .
@ Pellgro provocar una descarga eléctrica.
Encendido
2 No cambie la configuracion predeterminada del variador de frecuencia. El incumplimiento
resultara en dafios al variador de frecuencia.
2 No toque la parte giratoria del motor durante el autoajuste o en funcionamiento.
El incumplimiento resultara en un accidente.
2 La deteccion de sefiales debe ser realizada unicamente por personal calificado.
personal durante la operacion. El incumplimiento resultara en lesiones personales o
i dafios al variador de frecuencia.
/A\ Peligro
2 No toque el ventilador ni la resistencia de descarga para comprobar la temperatura. El
incumplimiento resultara en quemaduras personales.
Durante
Operacion 2 Evite que caigan objetos dentro del variador de frecuencia cuando esté en funcionamiento.
El incumplimiento resultara en dafios al variador de frecuencia.
. 2 No arranque ni detenga el variador de frecuencia girando el contactor
Peligro
ENCENDIDO APAGADO. El incumplimiento resultara en dafios al variador de
frecuencia.
2 No repare ni dé mantenimiento al variador de frecuencia cuando esté encendido. El
incumplimiento resultara en una descarga eléctrica.
2 Asegurese de que el variador de CA esté desconectado de toda fuente de alimentacion.
Después proveedores antes de comenzar la reparacion o el mantenimiento del variador de
. @ Pellgro frecuencia.
Encendido
2 La reparacion o el mantenimiento del variador de frecuencia solo puede realizarlo personal
calificado. El incumplimiento resultara en lesiones personales o dafios al variador de
frecuencia.
2 Configure y verifique los parametros nuevamente después de que el variador de CA
reemplazado.
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1.3 Precauciones

1.3.1 Requisito sobre dispositivo de corriente residual (RCD)

El variador de frecuencia genera una alta corriente de fuga durante el funcionamiento, que fluye por el conductor de tierra
(PE). Por lo tanto, instale un RCD tipo B en la corriente de fuga a tierra transitoria y estable que pueda generarse durante el
arranque y durante el funcionamiento del variador de frecuencia. Puede seleccionar un RCD especializado con la funcién de

suprimir arménicos altos o un RCD de uso general con una corriente residual relativamente grande.

1.3.2 Prueba de aislamiento del motor

Realice la prueba de aislamiento cuando el motor se utilice por primera vez, o cuando se reutilice después de haber estado
almacenado por un largo tiempo, o en una revisioén periddica, para evitar que el aislamiento deficiente de los devanados del

motor dafie el variador de frecuencia. durante la prueba de aislamiento. Se recomienda un medidor de megaohmios de 500
V para la prueba. La resistencia de aislamiento no debe ser inferior a 5 MQ.

Uvw

Terminales de entrada del motor.

megger

1.3.3 Proteccion térmica del motor
Si el variador de CA seleccionado no coincide con la capacidad nominal del motor, especialmentecuando la potencia nominal

del variador de CA es mayor que la del motor, ajuste los parametros de proteccién del motor en el variador de CA o instale un

relé térmico para proteger el motor .

1.3.4 Funcionamiento por debajo y por encima de la frecuencia nominal
El variador de frecuencia proporciona una salida de frecuencia de 0 a 600,00 Hz. Cuando los usuarios utilicen el convertidor
de frecuencia durante un periodo prolongado, preste atencién a la refrigeracion del motor o al uso de un motor de frecuencia

variable. Si se requiere que el variador de CA funcione a mas de 50 Hz, considere la capacidad de la maquina.

1.3.5 Vibracioén de dispositivo mecanico

El variador de frecuencia puede encontrar el punto de resonancia mecanica en algunas frecuencias de salida, lo que
se puede evitar configurando la frecuencia de salto. Si la frecuencia de funcionamiento del cliente

El tomer coincide con la frecuencia de resonancia, modifique la frecuencia de operacion o cambie la frecuencia de
resonancia inherente del sistema mecanico.

1.3.6 Calor y ruido del motor

La salida del variador de frecuencia de CA es una onda de modulacién de ancho de pulso (PWM) con ciertas
frecuencias armoénicas y, por lo tanto, la temperatura, el ruido y la vibracién del motor son ligeramente mayores que cuando

el variador de frecuencia de CA funciona a la frecuencia de alimentacion (50 Hz).
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1.3.7 Dispositivo o condensador sensible al voltaje en el lado de salida del variador de frecuencia

No instale el condensador para mejorar el factor de potencia o la resistencia sensible al voltaje de proteccién contra rayos en el
lado de salida del variador de CA porque la salida del variador de CA es una onda PWM.

De lo contrario, el variador de frecuencia podria sufrir una sobrecorriente transitoria o incluso dafarse.

Controlador de CA

Condensador
o resistencia sensible al voltaje

1.3.8 Contactor en el terminal de E/S del variador de frecuencia

Cuando se instala un contactor entre el lado de entrada del variador de frecuencia y la fuente de alimentacion, el variador de
frecuencia no debe iniciarse ni detenerse encendiendo o apagando el contactor. Si el variador de frecuencia debe ser operado por el
contactor, asegurese de que el intervalo de tiempo entre las conmutaciones sea de al menos una hora, ya que las cargas y descargas

frecuentes acortaran la vida util del capacitor dentro del variador de frecuencia.

Cuando se instala un contactor entre el lado de salida del variador de frecuencia y el motor, no apague el contactor cuando el variador

de frecuencia esté activo. De lo contrario, los médulos dentro del variador de CA podrian dafiarse.

Contactor KM o

Contactor KM interruptores de oferta
5o R e 1 o |
380 VCA —
° < S V O Hero
50/60Hz Controlador de CA
—_— 5 ¢ t W.O0——F—o0  o—+
No arranque ni detenga el variador de frecuencia Encienda/apague el contactor cuando el
encendiendo o apagando el contactor. Si el variador de variador de velocidad no tenga salida.
frecuencia debe ser operado por el contactor, asegurese De lo contrario, las modificaciones internas del
de que el intervalo de tiempo sea de al menos una hora. variador de CA podrian dafiarse.

1.3.9 Ocasion de uso del voltaje externo fuera del rango de voltaje nominal

El variador de frecuencia no debe usarse fuera del rango de voltaje permitido especificado en este manual.
De lo contrario, los componentes del variador de frecuencia podrian dafarse. Si es necesario, utilice un dispositivo elevador o reductor

de voltaje correspondiente.

1.3.10 La reduccioén anterior del valor predeterminado

Los convertidores de frecuencia de diferente grado de potencia tienen su frecuencia portadora predeterminada; cuando para funcionar

a una frecuencia portadora mas alta, el variador de frecuencia debe reducir la cantidad durante el funcionamiento.
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1.3.11 Cambiar entrada trifasica a entrada bifasica

No esta permitido cambiar el variador de CA trifasico a uno bifasico. De lo contrario, podria causar fallas o dafiar , puede

el variador de CA.

1.3.12 La Proteccion del Impulso de lluminacion
Aunque el variador de frecuencia esta equipado con un dispositivo de sobretension y sobrecorriente por rayos, que tiene
una cierta funcion de proteccién para la iluminacién por induccién. Para areas propensas a rayos, el usuario debe instalar

un dispositivo de proteccion contra rayos en la parte frontal del variador de frecuencia, lo que beneficiara la vida util del
transductor.

1.3.13 Temperatura ambiente y reduccion de potencia
La temperatura ambiente de uso normal del convertidor de frecuencia es de -10~40 . La temperatura supera los 40 , el
equipo necesita reducir la cantidad de uso. La temperatura ambiente de cada aumento se reduce en un 1,5%, el uso

maximo de la temperatura ambiente es 50

1.3.14 Altitud y reduccion de potencia

En lugares donde la altitud es superior a 1000 m y el efecto de enfriamiento se reduce debido al aire enrarecido, es necesario reducir

la potencia del variador de frecuencia. Pdngase en contacto con nuestra empresa para obtener soporte técnico.

1.3.15 Algunos usos especiales

Si se aplica algo que no se describe en este manual, como por ejemplo un bus de CC comun, comuniquese con el

agente o con nuestra empresa para obtener soporte técnico.

1.3.16 Precauciones a la hora de desechar el variador de frecuencia
Los condensadores electroliticos de los circuitos principales y la PCB pueden explotar cuando se queman.
Al quemarse las piezas de plastico se generan gases venenosos. Tratelos como industriales ordinarios y consulte las

leyes y reglamentos nacionales pertinentes.

1.3.17 Motores adaptables
1. Los parametros estandar del motor adaptable son el motor de induccién asincrono adaptable de cuatro jaulas de ardilla

o PMSM. Para otros tipos de motor, seleccione un variador de CA adecuado segun la corriente nominal del motor.

2. El ventilador de enfriamiento y el eje del rotor del AC Drive general son coaxiales, lo que resulta en un efecto de
enfriamiento reducido cuando la velocidad de rotacién disminuye. Si se requiere velocidad variable, agregue un ventilador

mas potente o reemplacelo.

3. Los parametros estandar del motor adaptable se han configurado dentro del variador de frecuencia. Aun es necesario
realizar un autoajuste del motor o modificar los valores predeterminados segun las condiciones reales. De lo contrario, el

resultado de la ejecucion y el rendimiento de la proteccion se veran afectados.

4. El variador de frecuencia puede emitir una alarma o incluso dafiarse cuando existe un cortocircuito en los cables o dentro
del motor. Por lo tanto, realice una prueba de cortocircuito de aislamiento cuando el motor y los cables estén recién
instalados o durante el mantenimiento de rutina. Durante la prueba, asegurese de que el variador de frecuencia esté

desconectado de las piezas probadas.
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Informacion del Producto

2.1 Capitulo de este contenido

Este capitulo presenta brevemente el principio de funcionamiento, las caracteristicas del producto, el disefio, la placa de

identificacion y el tipo de instruccion.

2.2 Principio basico

Variador de CA utilizado para controlar motores de induccién de CA asincronos.

La siguiente figura muestra el diagrama del circuito principal del variador de frecuencia de CA. Rectificar hacer CA trifasica
voltaje en voltaje CC. Los grupos de condensadores del circuito intermedio estabilizan el voltaje de CC. El variador de frecuencia
convierte el voltaje de CC en voltaje de CA para uso en motores de CA. Cuando el voltaje en el

El circuito excede el limite maximo, el tubo de frenado conectara una resistencia de frenado externa al

El circuito intermedio de CC consume la energia de retroalimentacion.

10
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Figura 2-1 Diagrama del circuito principal de 0,75 KW~18,5 KW
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Figura 2-2 Diagrama del circuito principal de 22 KW ~ 75 KW
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Figura 2-3 Diagrama del circuito principal de 90 KW ~ 500 KW
Nota:

1. Unidad de CA de mas de 22 kW (incluida) compatible con reactor de CC externo, antes de conectarlo,
Necesito bajar el bronce entre Py P+.
2. Unidad de CA de menos de 75 kw (incluido) soporte para resistencia de frenado externa, superior a 90 kw

Variador de CA (incluido) soporte para unidad de frenado externa, resistencia de frenado.
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2.3 Reglas de nomenclatura

En el cédigo del modelo contiene la informacion del producto. Los usuarios pueden encontrar el cédigo en el

transductor y placa de identificacion simple.

2S: monofasico 220V

Nivel de voltaje Nivel de voltaje 2T:Trifésico 220V
4T:Trifasico 380V
Poder adaptativo Poder adaptativo 0,7 KW ~ 500 KW
G: Generales

Tipo de funcion Tipo de funcién

P: bomba de ventilador

Nulo: Ninguno

o oo o

Unidad de frenado Unidad de frenado

C: Sélo unidad de frenado

Figura 2-4 Reglas de designacion de nombres

2.4 Placa de identificacion

4 N
(e®

MODELO: 4T-5.5G/7.5PC ——— Modelo del variador de frecuencia

ENTRADA: AC3PH 380V 50/60Hz 14.6A/20.5A —— Yoltaje de entrada nominal,

frecuencia y corriente

SALIDA: AC3PH 380V 0~500Hz 13A/17A —— Tensién, frecuenciay

corriente nominales de salida

SIN FDLAGCAOA040

b v

Figura 2-4 Reglas de designacion de nombres
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Serie 2.5 de variador de CA

Rango monofasico de 220 V: -15% ~ 20%
2S-0,7G 15 8.2 47 0,75
28-1,5G 3.0 14.0 75 1.5
28-2.2G 4.0 23.0 10.0 22

Rango trifasico 220V: -15%~20%
2T-0,7G 1.5 55 47 0,75
2T-1,5G 3.0 7.7 75 15
2T-2,2G 4.0 12.0 10.0 2.2

Rango trifasico 380V: -15%~20%
47-0,7G 15 3.4 2.3 0,75
4T-1,5G 3.0 5.0 37 1.5
4T7-2.2G 4.0 5.8 5.1 2.2
4T-4.0G 5.9 10.5 85 4.0
4T-5.5G 8.9 14.6 13 5.5
4T-7.5G 11 20,5 17 7.5
4T-11G 17 26.0 25 1
4T-15G 21 35.0 32 15
4T-18,5G 24 38,5 37 18.5
4T-22G 30 46,5 45 22
4T-30G 40 62,5 60 30
4T-37G 57 76.0 75 37
4T-45G 69 92.0 91 45
4T-55G 85 13 112 55
4T-75G 114 157 150 75
4T-90G 134 180 176 90
4T-110G 160 214 210 110
4T-132G 192 256 253 132
4T-160G 231 307 304 160
4T-185G 255 333 330 185
4T-200G 287 380 377 200
4T-220G 311 429 426 220
4T-250G 355 470 465 250
4T-280G 396 525 520 280
4T-315G 439 605 600 315
4T-350G 479 665 660 350
4T-400G 530 730 725 400
4T-450G 600 825 820 450
4T-500G 660 910 900 500
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Nota:

1. La corriente de entrada del variador de CA de 0,75 ~ 315 kw son los resultados medidos, que bajo la condicién

de voltaje de entrada de 380 V y sin reactor de CC ni reactor de entrada y salida; 2. La corriente

de entrada del variador de CA de 350 ~ 500 kw son los resultados medidos, que bajo la condicién de voltaje de

entrada de 380 V y equipado con un reactor de entrada;

3. La corriente de salida nominal se

define como la corriente de salida del voltaje de salida de 380 V.

2.6 Especificaciones técnicas

Frecuencia maxima

0~500Hz

Frecuencia de carga

0,5 kHz ~ 16,0 kHz; la frecuencia portadora se ajusta automaticamente segun las
caracteristicas de carga.

Resolucion de
frecuencia de entrada

Configuracion digital: 0,01 Hz
Configuracion analégica: Frecuencia maxima x 0,025%

Modo de control

0: control de voltaje/frecuencia (V/F)
1: Control vectorial sin sensores (SVC)
2: Control vectorial de retroalimentacién (FVC)

Par de arranque

0,25 Hz/150 % (VCS) 0 Hz/180 % (CVF)

Rango de velocidad

1:200(SVC) 1:1000(FVC)

Precision de estabilidad de velocidad

0,5% (SVC) 10,02% (CVF)

Precision del control de par +5 % parg

5 Hz superiores (SVC) +3% (CVF)

Capacidad de sobrecarga 150 %

e corriente nominal durante 60 s

Aumento de par

Aumento de par automatico Aumento de par manual: 0,1%~30,0%

Curva VIF

Linea multipunto Curva V/F cuadrada Sepa+cién VF

Acelerar/
Curva de desaceleracion

Modo Aceleracion/Deceleracion en linea o curva en S, cuatro tipos de tiempo de Aceleracion/Deceleracion Rango de

tiempo de Aceleracion/Deceleracion 0,0~6500,0 s

Frenado CC

Frecuencia de frenado CC: 0,00 Hz a frecuencia maxima Tiempo de frenado
CC:0,0a1000,0 s
Corriente de frenado CC: 0,0 a 100%

control de avance

Rango de frecuencia de jog: 0,00 Hz ~ Frecuencia maxima

PLC simple de varias velocidades

Funcionamiento de 16 velocidades a través de PLC incorporado o terminal de control

Regulacion
automatica de voltaje (AVR)

El sistema mantiene un voltaje de salida constante.
automaticamente cuando el voltaje de la red cambia a través del
rango permitido.

Control de parada por sobretension/
sobrecorriente

La corriente y el voltaje se limitan automaticamente durante
el proceso en ejecucion para evitar disparos frecuentes debido a sobretension/sobrecorriente.

Limite de corriente rapido

Ayuda a evitar frecuentes fallos de sobrecorriente del variador de frecuencia.

Limite y control de par

El sistema limita el par automaticamente para evitar
Frecuentes disparos por sobrecorriente durante el funcionamiento.
El control de par se aplica en el control vectorial.
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Funcién sin parar

La energia de retroalimentacion de carga compensa la reduccion de voltaje para que el variador
de velocidad pueda continuar funcionando en poco tiempo en caso de una interrupcion del

suministro eléctrico.

Inicio del seguimiento de velocidad

Identifique la velocidad del motor que gira rapidamente para lograr un arranque suave y sin prisas.

Limite de corriente rapido

La rapida tecnologia de limitacion de corriente de software y hardware ayuda a evitar fallas

frecuentes por sobrecorriente.

E/S virtuales

Cinco conjuntos de DO virtual, cinco grupos de DI virtual, permiten un control lI6gico
sencillo.

Control de tiempo

Control de tiempo: establezca el rango de tiempo 0,0 min ~ 6500,0 min

Interruptor multimotor

Dos parametros de motor independientes permiten el control de conmutacion de dos
motores

Soporte de autobus

Una comunicacion Modbus,
Una comunicacion CAN,
Un Profibus-DP

Proteccioén contra

sobrecalentamiento del motor

Tarjeta de expansion 10 opcional, entrada analdgica Al3 aceptable para la entrada del sensor
de temperatura del motor. (PT100,PT1000)

Muiltiples tipos de codificadores

La unidad admite una variedad de tipos de codificadores diferentes:
codificador diferencial,

Codificador de colector abierto,

solucionador

Fuente de comando

Dado el panel de control, terminal de control, puerto de comunicacién serie dado. Se puede
cambiar de varias maneras.

Fuente de frecuencia

10 fuentes de frecuencia: configuracion digital, configuracion de voltaje analégico, configuracion
de corriente analégica, configuracion de pulso y puerto serie.
Se puede cambiar de varias maneras.

Frecuencia auxiliar
fuente

Fuente de 10 frecuencias auxiliares. Implementacion flexible de sintonizacion de frecuencia
auxiliar, sintesis de frecuencia.

terminal de entrada

Estandar:

. Seis terminales de entrada digital, uno de los cuales admite alta frecuencia de 100 kHz.
entrada de pulso de velocidad

. Dos terminales de entrada analdgica, que admiten entrada de voltaje de OV ~ 10V
o entrada de corriente de 0 ~ 20 mA

Capacidad de expansion:

. Cuatro entradas digitales

. Un terminal de entrada analégica, admite entrada de voltaje de -10,0 ~ 10,0 Vy
soporta PT100 / Pt1000

terminal de salida

Estandar:
. Un terminal de salida de pulso de alta velocidad (tipo de colector abierto opcional),
compatible con salida de sefial de onda cuadrada de 0 ~ 60 kHz. Un terminal de
salida digital
. Dos terminales de salida de relé
. Dos terminales de salida analégica, admiten salida de corriente de 0 ~ 20 mA o
Salida de voltaje de 0 ~ 10 V
Capacidad de expansion:
Un terminal de salida de relé
Un terminal de salida analégica, admite salida de corriente de 0 ~ 20 mA o
Salida de voltaje de 0 ~ 10 V
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Pantalla LED

Muestra cada parametro del grupo de cédigos de funcién.

pantalla LCD

Accesorios opcionales. Muestra cada parametro del grupo de cédigos de funcion en chino/inglés/
ruso.

Copias de los parametros.

Puede mostrar los parametros modificados, carga de parametros, descarga de parametros y otras
operaciones a través del teclado LED y LCD, para facilitar la rapida replicaciéon de parametros.

El bloqueo de teclas y
la seleccion de funciones.

Logre bloquear algunas o todas las claves y defina el alcance de las claves parciales para
evitar el uso indebido.

Funcién de proteccion

Prueba de cortocircuito del motor motorizado;
Proteccion contra fallas de fase de entrada/salida;
Proteccion contra la sobretension;

Proteccion al sobrevoltaje;

Proteccién contra bajo voltaje;

Proteccion contra el sobrecalentamiento ;

Proteccion de sobrecarga;

Accesorios

Unidad de freno;

Tarjeta de expansion 10 Simple,

Tarjeta de expansién 10 multifuncional

Tarjeta de extension de comunicacién CAN
Tarjeta PG de entrada diferencial

Tarjeta PG de transformador rotativo

Entorno de aplicacién

En el interior, libre de luz solar directa, polvo, gases corrosivos, neblinas de aceite combustible,

gases de vapor, , gota de agua y sal.

Altitud

Menos de 1000 m (1000 m-3000 m para uso reducido)

Temperatura ambiente -10  + 40

(uso reducido en una temperatura ambiente de 40 a50 )

Humedad

Menos del 95%RH, sin condensacién

Vibracion

Menos de 5,9 m/s (0,6 g)

Temperatura de almacenamiento -

0 ~+60
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2.7 Diagrama de estructura

2.7.1 La siguiente figura muestra el disefio del variador de frecuencia (2,2 KW, por ejemplo).

1

Figura 2-6 Diagrama de estructura del producto

Versién de fan

Abanico de proteccién.

Ventilador

Consulte 8.1 "Definicién de términos relacionados”.

Interfaz de teclado

Se utiliza para conectar el teclado.

Cubierta de ventilacion

Opcional. Con la cubierta de ventilacién instalada, el nivel de proteccién aumentara
y la temperatura interna del variador de CA también aumentara, asi que reduzca la

potencia del variador de CA.

Placa de nombre

Consulte 2.4 "Placa de identificacion”

Terminales de control

Consulte 3.3 "Cableado estandar".

Terminales del circuito principal

Consulte 3.3 "Cableado estandar”.

Teclado

Consulte el capitulo 4 "Ejemplos de funcionamiento, visualizacién y aplicacion".

Cubierta del gabinete

Proteger los componentes internos.

Delantal

Coémodo cableado de entrada y salida.

cubierta inferior

Proteger los componentes internos.
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2.7.2 Descripcion del producto, tamario del orificio de instalacion

\aeaiin]

®
\®

I i/l e e

inversor Instalacion

— Peso bruto (kg)

Alto(mm) Ancho(mm) Fondo(mm) Alto1(mm) Ancho (mm) D'(?n’:f)"o g
4T-0,7G
4T-1,5G

192 90 148 180 70 a5 1.7

4T-2.2G
4T-4.0G

% b 1 mg
— @ @
I
C
= -l |
W E o 8323 .
| qa | S5c5 | b

e o) d o)
- Alto A (0] onao 0 A (o) D UL

4T-5.5G 190 110 150 179 98 a5 2.6
4T-7.5G 210 130 160 198 118 @5 3.8
4T-11G 250 155 176 236 141 a5 5.0
4T-15G

295 176 188 279 160 a7 7.5
4T-18,5G
4T-22G

337 245 188 320 228 a7 10.5
4T-30G
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@
0O of
h H1
ae 1
[
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erso 6
it ——
4T-37G 387 250 220 372 150 14
4T-45G o7
440 270 256 426 180 25
4T-55G
4T-75G 469 307 263 450 200 32
4T-90G @10 52
590 340 305 565 200
4T-110G 55
4T-132G 96,5
4T-160G 740 450 329 715 360 98
4T-185G 98,7
@12
4T-200G 168,5
4T-220G 940 500 369 914 400 170
4T-250G 172
4T-280G
4T-315G 1045 725 390 1012 600 @13 222
4T-350G
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PN
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< W,
4T-400G
4T-450G 1810 850 405 1410 513 @13 309
4T-500G
2.7.3 Dimensiones de instalacion del teclado externo
£
[N
y ? o = 10 I
OC—————7 !

Figura 2-3 Dimensiones de instalacion del teclado

w03

1195

B 758“

Figura 2-4
Diagrama de dimensiones de
apertura para teclado con base

——— 74,50 ——»|

Figura 2-5

Diagrama de dimensiones de apertura

para teclado sin base
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2.8 Estructura del sistema de componentes eléctricos periféricos

Cuando se utiliza el variador de frecuencia para controlar el sistema de motor asincrono, es necesario instalar varios
Componentes eléctricos en el lado de entrada y salida del variador de CA para garantizar la estabilidad.

y seguridad del sistema. Ademas, el variador de frecuencia esta equipado con una variedad de accesorios opcionales y una tarjeta
de expansion para lograr diversas funciones. Sistema trifasico de 380v serie mas de 90kw

estructura como se muestra en la siguiente figura (el terminal del variador de CA de la figura se refiere a 90 ~ 110 KW):

—
Fuente de = del variador de CA

8

Uso dentro de las especificaciones de suministro de energfa permitidas ‘

alimentacion de CA trifasica

Disyuntor de caja

moldeada o disyuntor ﬁ

de fuga a tierra entrada que fluye hacia el variador de CA al encenderlo.

Seleccione un disyuntor adecuado para resistir la gran corriente de ‘

Para garantizar la seguridad, utilice un contactor electromagnético.
contactor

electromagnético D No lo utilice para iniciar o detener el variador de CA porque dicha operacion

L reduce la vida util del variador de CA.

Suprime el arménico
reactor de CA J de alto orden para

mejorar el factor de potencia.|

Controlador de CA

Reducir la electrom-

EMC del lado de entrada interferencia magnética en

filtrar el lado de entrada

primero P+ p_yw PE

Reactores de salida

unidad de descanso =

di

PB PP+ P- ||

Resistencia de frenado

Suelo

Figura 2-15 Diagrama de estructura del sistema trifasico de 380 V de la serie de menos de 37 kw
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2.8.1 Descripcion de los componentes eléctricos periféricos

entrada de CA

del variador de CA

Lado de 2 Interrumpir el suministro eléctrico cuando se produzca una sobrecorriente en
mces recepcién de energia los dispositivos aguas abajo.
2 Arranque y detenga el variador de CA. No arranque ni detenga el variador de CA.
Entre MCCB y el variador conduzca con frecuencia encendiendo y apagando el contactor (menos de dos veces por minuto)
contactor de frecuencia ni utilicelo para arrancar directamente el variador de frecuencia.
lado de entrada
2 Mejorar el factor de potencia del lado de entrada;
2 Elimine los armonicos mas altos del lado de entrada de manera efectiva y evite que
otros dispositivos se dafien debido a
Reactor de Lado de entrada

2 a la distorsion de la forma de onda de tension;
2 Eliminar el desequilibrio de la corriente de entrada debido al desequilibrio.

entre las fases de potencia;

Filtro de entrada
CEM

Lado de entrada

del variador de CA

2 Reducir la conduccion externa y la interferencia de radiacion del variador de
frecuencia;

2 Disminuir la interferencia de conduccion que fluye desde el ? extremo de
alimentacion al variador de CA y mejorar la capacidad antiinterferencia del variador
de CA.

reactor de corriente continua

accionamiento de CA de
200G y superiores
configurados con
reactor de CC como

estandar

2 Mejorar el factor de potencia de entrada;
2 Mejorar la eficiencia y la estabilidad térmica del variador de frecuencia;
2 Elimina el impacto de los arménicos mas altos del lado de entrada del variador

de CA y reduce la conduccion externa y la interferencia de radiacion.

Reactor de salida
de CA

entre el aire acondicionado

lado de salida del variador
y el motor, cerca del

variador de CA

2 El lado de salida del variador de frecuencia generalmente tiene arménicos mucho
mas altos. Cuando el motor esta lejos del variador de frecuencia, hay mucha
capacitancia distribuida en el circuito y ciertos arménicos pueden causar

resonancia en el circuito, provocando los dos impactos siguientes:

2 a.Degradar el rendimiento del aislamiento del motor y dafiarlo a largo plazo.

2 b.Generar una gran corriente de fuga y provocar frecuentes disparos de proteccion
del variador de frecuencia.
2 Si la distancia entre el variador de frecuencia y el motor es superior a 100 m,

instale un reactor de salida de CA.
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Nota:

1. No instale condensadores ni supresores de sobretensiones en el lado de salida del variador de frecuencia. De lo

contrario, podria causar fallas en el variador de frecuencia o dafios al capacitor y al supresor de sobretensiones;

2. La entrada/salida (circuito principal) del variador de frecuencia incluye componentes arménicos que pueden interferir
con el equipo de comunicaciones del accesorio del variador de frecuencia de CA. Por lo tanto, instale un filtro anti-aliasing.

minimizar la interferencia;

3. Los detalles de periféricos y opciones se refieren al Capitulo 2, seleccion de dispositivos periféricos.

2.8.2 Guia de seleccion de componentes eléctricos periféricos

Recomendado Recomendado Recomendado

Modelo de variador de CA MCCB(A) —— lado de entrada principal lado de salida cable cable de bucle
contactor
del circuito principal mm?2 cable del circuito mm2  de control mm2
Dos fases 220V
2S-0,7G o 10 25 25 1.0
2S-1,5G 20 o 4.0 25 1.0
25-2.2G 32 20 6.0 4.0 1.0
2T-0,7G ot 10 25 25 1.0
2T-1,5G 25 e 4.0 25 1.0
2T-2,2G 25 e 4.0 4.0 1.0
4T-0,7G 10 6 25 25 1.0
471,56 | e 10 25 25 1.0
4T-2.2G o 10 25 25 1.0
4T-4.0G 25 e 4.0 4.0 1.0
4T-5.5G 32 25 4.0 4.0 1.0
4T-7.5G 40 30 4.0 6.0 1.0
4T-11G 63 40 4.0 6.0 1.0
4T-15G 63 40 6.0 10 1.0
4T-18,5G 100 63 6 10 1.5
4T-22G 100 63 10 10 1.5
4T-30G 125 100 - - 1.5
4T-37G 160 100 25 15
4T-45G 200 125 25 25 1.5
4T-55G 250 160 50 35 1.5
4T-75G 210 160 60 50 1.5
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Recomendado Recomendado Recomendado

A EiErEa @ MCCB(A) R lado de entrada principal lado de salida cable cable de bucle
contactor
del circuito principal mm2cable de circuito mm2 de control mm2
4T-90G 250 160 70 50 15
4T-110G 350 350 120 120 1.5
4T-132G 400 400 150 150 1.5
4T-160G 500 400 185 185 1.5
4T-185G 600 400 185 185 15
4T-200G 600 600 150*2 150*2 15
4T-220G 600 600 150*2 150*2 1.5
4T-250G 800 600 185*2 185*2 1.5
4T-280G 800 800 185*2 185*2 1.5
4T-315G 1000 800 150*3 150*3 1.5
4T-350G 1000 800 150*4 150*4 1.5
4T-400G 1200 1000 150*4 150*4 1.5
4T-450G 1200 1000 150%4 150%4 1.5
4T-500G 1600 1000 150*4 150*4 15

2.9 Piezas opcionales

Unidad de frenado periférica opcional, tarjeta de expansion de cada funcién y operador de cable exterior, etc. Como se muestra a
continuacion. Ver instrucciones de uso detalladas para el uso del accesorio. Para las siguientes opciones, tenga en cuenta al

realizar el pedido.

Nombre Tipo Funcion Observacion

Modelos Los modelos de potencia de 75KW y menos se
siguen jnstaladps con el freno interno por la letra "C"
unidad como configuracion estandar

Interno Para modelos de potencia de 30~75KW,

unidad de frenado La unidad de frenado es opcional.

tarjeta multifuncion Soporte para_codificadore_s incrementales; )
SD6-PG-01A Cuatro terminales DI adicionales; 5,5 KW y superior
Un relé de salida.
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2.9.1 Seleccién de unidad de frenado

La seccién que recomienda el conjunto de frenado son datos instructivos, el usuario puede seleccionar diferentes valores de
resistencia y potencia segun la situacién real. (Los valores de resistencia no pueden ser inferiores, la potencia puede ser superior
que los recomendados , ala recomendada). Tiempo de frenado

inercia, tiempo de desaceleracion, energia de carga de energia potencial. La aduana selecciona el variador de CA que debe

La resistencia de cumplimiento se puede seleccionar de acuerdo con la potencia del motor en el sistema aplicado real.

También estan relacionados con la situacion real del sistema. Cuanto mayor sea la inercia del sistema, menor seréa el tiempo de
desaceleracion, mas frecuente sera el frenado y la resistencia de frenado.

Debe seleccionar mayor potencia y menor resistencia.

2.9.1.1 La seleccion del valor de resistencia

Al frenar, casi todo el consumo de energia renovable del motor va a la resistencia de frenado, segun la férmula:

a U*U/R=Pb

@ U------ Tension de frenado en sistema de frenado estable.
(Las selecciones del sistema difieren en los voltajes de frenado. El sistema AC380V generalmente selecciona
Voltaje de frenado DC700V.)

@ Pb-----Potencia de frenado

2.9.1.2 Seleccioén de potencia de resistencia de frenado

Tedricamente, la resistencia de frenado de la potencia y la potencia de frenado son consistentes, pero considerando la
reduccion del 70%
Segun la formula:
0,7*Pr=Pb*D
Pr-----Potencia de resistencia
D------| Frecuencia de Braing (El proceso de reproduccion representa la proporcién de todo el
proceso de trabajo)
Ascensor---20%~30% Volumen de apertura y extraccion-—-20%~30%
Centrifugadora---50%~60% Carga de frenado accidental---5%

Comunmente toma el 10%

2.9.1.3 Seleccidn de referencia

Cuando el variador de velocidad es accionado por el dispositivo de control que requiere un frenado rapido, la unidad de frenado
necesita liberar la potencia de la retroalimentacion de frenado del motor al bus de CC. El nivel de voltaje de 400 V, 0,4 ~ 30 kw
esta equipado con una unidad de frenado incorporada; si necesita detenerse rapidamente, consulte la

frenado apropiado para seleccionar la unidad y la resistencia de frenado, capacidad del variador de CA, si es necesario detenerse,
Se puede conectar directamente a la resistencia de frenado. Elija la unidad de frenado adecuada segun la resistencia de frenado

de la capacidad del variador de CA.
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04 1 3000 150W
0,75 1 >300Q 150W
15 1 22200 150W
22 1 22000 250W
40 1 21300 300W
55 Incorporado 1 2900 400W
75 de serie 1 2650 500W
1 1 400 800W
15 1 2320 1000W
185 1 2250 1300W
22 1 2220 1500W
30 1 >160Q 2500W
37 1 2160 3700W
45 —— 1 2160 4500W
55 Opcional 1 >80 5500W
75 2 280 3700W
90 2 280 4500W
110 2 280 5500W
132 3 280 3700W
160 EHBU70 3 280 5500W
185 4 280 4500W
200 4 280 5500W
220 4 280 5500W

2.10 Métodos de conexion

2.10.1 Conexidn de la resistencia de frenado Por debajo de

30 KW (30 KW incluidos) Conexion de la resistencia de frenado del variador de CA como se muestra en la figura

2-16.

Figura 2-16 Conexion de la resistencia de frenado

Controlador de CA

@

Frenado
resistor
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2.10.2 Conexion de la unidad de frenado

Conexion del variador de CA y de la unidad de frenado como se muestra en la figura 2 -17.

®B1

unidad de
frenado

@2(

Resistencia

Controlador de CA de frenado

©

Figura 2-17 Conexion de la unidad de frenado

2.10.3 Frenado en conexién en paralelo
Cuando una sola unidad de frenado no satisface las necesidades de energia de frenado, se requieren dos o mas unidades de frenado en conexion en paralelo,

como se muestra en la figura 2-18.

®B1

Resistencia
unidad de
Controlador de CA frenado de frenado
Cr2
® =
unidad de Resistencia
frenado de frenado

@2

Figura 2-18 Frenado en conexién en paralelo
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Instalacién Mecanica y Eléctrica

3.1 Capitulo de este contenido

Este capitulo presenta la instalacién mecanica y eléctrica del variador de frecuencia.

/4\ Peligro

2 Sélo aquellos que sean profesionales capacitados y calificados pueden operar el trabajo descrito en este capitulo.
Opere de acuerdo con la seccién "preste atencion a cuestiones de seguridad"”, el incumplimiento de estas puede
causar lesiones personales o dafios al equipo.

2 La fuente de alimentacion del variador de CA debe desconectarse antes de la instalacion. Si el variador de CA se ha
conectado a la alimentacién, apaguelo primero y luego espere al menos el tiempo marcado en el variador de CA'y
confirme que la lampara de carga ya estaba apagada. Se recomienda a los usuarios en tales condiciones que

utilicen el multimetro para medir si el variador de CC El voltaje del bus del variador de frecuencia es inferior a 36 V.

2 La instalacion y el disefio del variador de frecuencia deben cumplir con las leyes y regulaciones pertinentes de la
region de instalacion. Si la instalacion del variador de frecuencia viola los requisitos de las leyes y regulaciones
locales, nuestra empresa no asume ninguna responsabilidad legal. Ademas, si el usuario no sigue las

recomendaciones, el variador de frecuencia puede presentar fallas que no estan cubiertas por la garantia.
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3.2 Instalacion mecanica

3.2.1 Entorno de instalacion

Para aprovechar al maximo el rendimiento del variador de frecuencia y mantener su funcionamiento durante mucho

tiempo, es muy importante instalar el entorno. Instale el variador de CA de la siguiente manera
tabla del entorno descrito.

Sitio de instalacion Ir

terior

Ambiente

temperatura

-10 ~+50

2 Si la temperatura ambiente del variador de frecuencia es superior a 40 , reduzca la potencia un
3% porcada1 adicional.

2 No se recomienda utilizar el variador de frecuencia si la temperatura ambiente es
por encima de 50

@ Para mejorar la fiabilidad del dispositivo, no utilice el inversor si la temperatura ambiente
cambia con frecuencia.

2 Proporcione un ventilador de refrigeracion o aire acondicionado para controlar la temperatura
ambiente interna por debajo de la requerida si el variador de frecuencia se utiliza en un
espacio reducido, como en el gabinete de control.

2 Cuando la temperatura es demasiado baja, si el variador de velocidad necesita reiniciarse para
funcionar después de una parada prolongada, es necesario proporcionar un dispositivo de
calentamiento externo para aumentar la temperatura interna; de lo contrario, se pueden producir

dafios en los dispositivos.

Humedad @ No s

®Rh=<90 %

permite la condensacion. La humedad relativa maxima debe ser
igual o inferior al 60% en aire corrosivo.

Temperatura

de almacenamiento

-30~+60

2 El lugar de instalacion del variador de frecuencia debe:

@ mantener alejado de la fuente de radiacion electromagnética

2 mantener alejado del aire contaminante, como gases corrosivos, neblinas de aceite y
gases inflamables;

Am(;(i);et; 2 asegUrese de que objetos extrafios, como energia metalica, polvo, aceite o agua, no puedan
Condicién ingresar al variador de CA (no instale el variador de CA sobre materiales inflamables
como madera)
2 mantener alejado de la luz solar directa, niebla de aceite, vapor y ambientes con vibraciones;
Altitud <1000 m, si el nivel del mar esta por encima de 100 m, reduzca la potencia un 1 % por
cada 100 m adicionales.
Vibracion <5,8 m//s%(0,6 g)
Direccién de El variador de CA debe instalarse en posicion vertical para garantizar un efecto de
instalacién enfriamiento suficiente.
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Nota:
1. El variador de CA debe instalarse en un ambiente limpio y ventilado de acuerdo con
ing a la clasificacion del recinto.

2. El aire de refrigeracion debe estar limpio, libre de materiales corrosivos y polvo conductor de electricidad.

3.2.2 Direccién de instalacién EI
variador de frecuencia puede instalarse en la pared o en un gabinete.
El variador de frecuencia debe instalarse en posicion vertical. Verifique el sitio de instalacién de acuerdo con

los requisitos a continuacion. Consulte el diagrama general del capitulo 3.1 para obtener detalles del marco.

A. Instalacién vertical B. Instalacién alinica C. Instalacién transversal

Figura 3-1 Direccién de instalacion del variador de CA

3.2.3 Modo de instalacion

Montaje en pared (para el variador de CA de 380V<315KW)

|:=N“

Figura 3-2 Forma de instalacién

1. Marque la ubicacién del agujero. La ubicacién de los agujeros se muestra en el diagrama de esquema en 3.2.
capitulo;

2. Fije los tornillos o pernos en los lugares marcados;

3. Coloque el variador de CA contra la pared;

4. Apriete firmemente los tornillos en la pared.
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3.2.4 Instalacién unica

;A r ci

9 _g__a_mc__;‘ E .
= I
225 Il

i
| ——L_
a0 ° b it

Figura 3-3 Instalacion individual

Nota: B
min. 5MM; C: 30 KW por debajo del minimo. 200MM, 37KW por encima del minimo. 300MM.

3.2.5 Instalaciéon multiple

T —

v
[0);: e Of @ i
L J L J
L1 ]
= (P = =1 (P =
225 225
o &7 & o &7 &

5:>|Es l«»D Ble = ) = IC

Figura 3-4 Instalacion en paralelo
Nota:
1. Al instalar unidades de CA de diferentes tamarios, alinee las posiciones superiores de cada unidad de CA

antes de instalarlos. Esto es facil de mantener en una etapa posterior.

2. B, D min. el tamario es de 5 mm; C: 30kw por debajo del minimo. 200MM, 37KW por encima de mini. 300MM
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3.2.6 Instalacion vertical

Tabla de viento
resco
Aire

Galido
Aire,

Tabla de viento

Figura 3-5 Instalacion vertical
Nota:
El parabrisas debe instalarse en posicion vertical para evitar impactos mutuos y una

refrigeracién insuficiente.

32



Machine Translated by Google

Instalacion Mecanica y Eléctrica

3.2.7 Instalacion inclinada

Figura 3-6 Instalacion de inclinacién

Nota:
Asegure la separacion de los canales de entrada y salida del viento en la instalacién inclinada para evitar

impacto mutuo..
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3.3 Cableado estandar 3.3.1

Diagrama de cableado del circuito principal

Resistencia de frenado

1

PB  P+P-

R;,,f\»—o-a!\R o !
S obg 0,75 ~ 18,5 KW V)
{ —rrol W

Potencia de
entrada trifasica 380V 50/60HZ

Resistencia de frenado

reacior de cortente continua

s—eds 22~75kW
{ —rot W.
. | LY
Potencia de [ =
entrada trifasica 380V 50/60HZ
Resistencia de frenado -
‘ P+ P- |
MccB
RH’\,—@::I;; R ve |
S—ob g 90~350kW Vi
t H"»-ol t W. |
Potencia de I =
entrada trifasica 380V 50/60HZ
. l P+ P- |
R—"¢ R e
s—ls 400~500KW v,
{ —etf W,
‘ -@
Potencia de | =
entrada trifasica 380V 50/60HZ

Figura 2-6 Diagrama de cableado del circuito principal
Nota: 1.

El reactor de CC, la unidad de frenado y la resistencia de frenado son accesorios opcionales”.

2. P1y (+) estan en cortocircuito en fabrica; si es necesario conectarlos con el reactor de CC, retire la etiqueta de
contacto entre P1y (+).

3. No instale condensadores ni supresores de sobretensiones en el lado de salida del variador de frecuencia. De lo contrario,
podria causar fallas en el variador de frecuencia o dafios al capacitor y al supresor de

sobretensiones; 4. La entrada/salida (circuito principal) del variador de frecuencia incluye componentes arménicos que
pueden interferir con el equipo de comunicaciones del accesorio del variador de frecuencia. Por lo tanto, instale un filtro
antialiasing para minimizar la interferencia;
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3.3.2 Diagrama de terminales del circuito principal

000,000,000

P+ P- PB RSTUV

Diagrama de terminales del circuito principal de 0,7 ~ 11 KW

1) IO ) ) )

P+ P- PRIMERO FB UJW

Diagrama de terminales del circuito principal de 15 ~ 18,5 KW

goleeleleelee e

p+]P P| PRIMERO PB UV

Diagrama de terminales del circuito principal de 22 ~ 37 KW

e

@® @&

Do

RIS 1T p [pile TTvIw]°®
POWER (H.J8) PB | MOTOR (H#1)

Diagrama de terminales del circuito principal de 45 ~ 75 KW

Diagrama de terminales del circuito principal de 90 ~ 110 kW
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| POWER (. 3)

1)

Diagrama de terminales del circuito principal de 132 ~ 250 kW

®
(-]
® e
T v
MOTOR(® #)
® ® ®
® ® ®
® e ® e ® e
R S T |
POWER (%%] |
) @0

Diagrama de terminales del circuito principal de 280 ~ 350 KW

[

T

IEI' PF @B-@J@Vm
TO

Uy Wy ey ey e W i)
HAO I U U I IS IS

T
T
T
T

o Fo

7N
U/ H

Ol @l ol el ©ll ©

@

Diagrama de terminales del circuito principal de 400 ~ 500 KW
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Nombre del terminal

Terminal Funcién descriptiva
0,75~18,5 KW 22~75 KW 75~350 KW 400~500 KW &

Terminales de entrada de CA
RST Entrada de energia del circuito principal. trifasicos que generalmente estan
conectados a la fuente de alimentacion.

Terminales de salida CA trifasica,
UVW Salida del variador de CA general conectados al motor.

—_ Si —_ Si PP1y (+) estan conectados con los
terminales del reactor de CC.

P+ Si Si Si Si P(+) y P(-) estan conectados con los
terminales de la unidad de frenado.

PB Sl Sl - - PB y P(+) estan conectados con los
terminales de la resistencia de frenado.

si Si Si sl

Terminales de proteccién a tierra,
cada maquina cuenta con terminales
PE como configuracion

f— 400 V: la resistencia a tierra es inferior a 10 Q estandar. Estos terminales deben
conectarse a tierra con las técnicas
adecuadas.

Nota:

1. No utilice un cable de motor construido asimétricamente. Si ademas del blindaje conductor hay un conductor de
puesta a tierra construido sistematicamente en el cable del motor, conéctelo

el conductor de tierra al terminal de tierra en los extremos del variador de frecuencia y del motor;
2. La resistencia de frenado, la unidad de frenado y el reactor de CC son piezas opcionales;
3. Pase el cable del motor, el cable de alimentacion de entrada y los cables de control por separado;

4. Si la descripcion del terminal es" — ", la maquina no proporciona el terminal como externo.

Terminal.
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3.3.3 Proceso de cableado de terminales del circuito principal
1. Sujete el conductor de tierra del cable de alimentacion de entrada con el terminal de tierra del variador de CA (PE)
mediante una técnica de conexion a tierra de 360 grados. Conecte los conductores de fase aR, Sy T.

terminales y sujetar;

2. Pele el cable del motor y conecte el blindaje al terminal de conexion a tierra del variador de frecuencia mediante una

técnica de conexidn a tierra de 360 grados. Conecte los conductores de fase a los terminales U, V y W y sujételos;

3. Conecte la resistencia de freno opcional con un cable blindado a la posicién designada por el

mismos procedimientos en el paso anterior;

4. Asegure mecanicamente los cables fuera del variador de frecuencia.

Los tornillos no estan apretados Los tornillos estan sujetos

Figura 3-15 Diagrama de instalacion de tornillos

Método de conexion a tierra correcto

Recinto Recinto

NG

Método de conexion a tierra incorrecto

o
Recinto Recinto

Figura 3-16 Diagrama de técnica de conexion a tierra de 360 grados
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3.3.4 Diagrama de cableado del circuito de control

ED1~EDG6:
Frecuencia: 0 ~ 200 Hz (DI5: 0 ~ 100 KHz) DISP1 Interfaz de teclado
Voltaje: 10 ~ 30V +24V é J7: Puente de seleccion de fuente de
alimentacion de entrada digital
ABIERTO CN2 Interfaz de teclado
Entrada digital 1 E
CN4 Interfaz de tarjeta de expansion
Entrada digital 2 —@
Entrada digital 3 “@
Entrada digital 4 A
485 rupias interfaz de comunicacion
Entrada digital 5 —@ APAGADOEN B 485
Entrada digital 6 Hg
0
J3:puente IV & AO1 Salida analégica AO1,A02
v 0V-10V/0mA-20mA
el J4: puente IV glp\/;@ 02
Tierra
1kQ~5kQ
Tension de
referencia de entrada analogica HDO Salida de colector abierto 1
:@I (Salida de pulsos de alta velocidad)
< Entrada analogica 1 CME

CC: 0~10V/0~20mA \lﬁ{/@] J1: puente IV

DO1 Salida de colector abierto2
A2 Entrada analégica 1

B2 2: puente IV

[\
J8: Salida digital para
seleccionar puente a tierra.
TIERRA/COM o4 TIC
Salida de relé1

Seleccion de puesta a tierra T18
Jig - .

Tierra —

@ 915 1 com

T2C Salida de relé2
PE (gabinete de conexion)

T2A

‘ Circuito de control |

Descripcion:
El panel de control para el segmento de potencia inferior a 5,5 kW carece de DI6, AO2, DO1y CME
en comparacion con la figura anterior.
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3.3.5 Terminales del panel de control

20000000006 || /

L A 2)

\

y
I A 14VAH %M DIF Di4 ‘

‘ ‘ COM‘ 24V *1A

‘ T1B*1C ‘

Tierra

|B|AI2

bit +I3 DI%ABIEF{TO |COM| HDO| T2A ‘tZC ‘

Diagrama de terminales de control de 0,75 ~ 4,0 KW

y
;
A ‘ Un #v AI%
Y
S

L

CISISIS)

DD

DDODD

[ s Y e W]

DDDD

e s f e N

DDHPD

e N e s ]|

DDHODD

Tierra

AOZ‘ COM‘ Dl4 ‘ DI5 ‘ DI6 ‘COM‘ CME

TA

T|B#C ‘

v

Tierra

AO1 |COM| [ali} | DI2 | DI3 |HDO|DO1

AB\ER||O 2av

T2A *‘

Diagrama de terminales de control de 5,5 ~ 500 KW
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Instrucciones de funcion del terminal del panel de control (continuacion)

Tensic 10,5V (+3%)
ension de
+10V referencia de Corriente de salida maxima 25 mA/el rango de resistencia del
entrada analégica potencidmetro es mas de 4 KQ.
Cosa ansloga GND Tierfa analégica Interna aislada con COM
aporte
. 0~20mA: Resistencia de entrada 500Q, corriente de entrada maxima es 25mA
Al Entrada analdgica 1
0~10V: Resistencia de entrada 100KQ, voltaje de entrada maximo 12,5V
Rango de entrada: 0-10 VCC/0-20 mA, conmutado por el puente J9 en el
Al2 Entrada analogica 2 | yapjero de control y predeterminado de fabrica como entrada de voltaje.
0~20mA: Resistencia de entrada 200Q~500Q
AO1 Salida analdgica 1 . X
0~10V: Resistencia de entrada >10KQ
Rango de entrada: 0-10 VCC/4-20 mA, conmutado por el puente J3 o J4
Cosa anéloga AO2 Salida analégica 2 en el tablero de control y predeterminado de fabrica como entrada de voltaje.
produccion
GND Tierra analégica Interna aislagda con COM
+24V +24V 24V£10%: Interno aislado con GND
Se utiliza para cambiar entre nivel de entrada alto y bajo.
De forma predeterminada, OPEN esta conectado en cortocircuito con +24 V a
ABIERTO Terminal de través del puente J7, es decir, la entrada del interruptor tiene baja efectividad.
trada digital comdn . . - . T, N X
en Si es necesario modificar el nivel de habilitacién, es necesario cambiar
la posicién de conexion del puente.
Entrada
digital com +24V Aislado intemo con GND
Especificacion de entrada: 24 VCC/5 mA
- Rango de frecuencia: 0~200Hz
DI1~DI5 Entfadas digitales 1-5 K
Rango de voltaje: 10V ~ 30V
NOTA: DI5 admite entrada de pulso de alta velocidad de 0 ~ 100 KHZ
DO1 Coleccionista abierto | Rango de voltaje: 0 ~ 24 V
produccion Rango actual: 0~50mA
HDO Salida de pulsos | i de pulso: 0~B0KHz
Salida de alta velocidad
digital
0~20mA: Impedancia de entrada: 500Q, Corriente de entrada maxima: 25mA
DO1/HDO1 Al salir de fabrica, CME y COM se han quedado cortos
CME Terreno publico -conectado a través del puente J8 (DO1 por defecto es el controlador de +24 V).
de salida digital. Cuando DO1 quiere ser impulsado por una fuente de alimentacion externa,
CME y COM deben desconectarse.
T1A, T1ATIB:NG TIATIC:NO
T1B, Salida de relé 1 . .
Salida TIC Capacidad de contacto: 250VAC/5A/30VDC/5A
de relé
T2A, T2A-T2C:NO
Salida de relé 2 .
T2C Capacidad de contacto: 250VAC/3A/30VDC/3A
A 485 sefial diferencial
+ Velocidad 1200/2400/4800/9600/19200/38400
485 rupias 485 sefial diferencial | Utilice par trenzado o cable blindado, la distancia mas larga: 300 m
comun B - Interno aislado con COM
-icacién
GND Tierra analdgica

41




Machine Translated by Google

Instalacién Mecanica y Eléctrica

Descripcion de la funcion del interruptor del cédigo de marcacion de conmutacion

EN o Seleccion de resistencia terminal de comunicacion Rs485
485 ;I ENCENDIDO: La conexién de la resistencia de terminacion de 120 Q es valida APAGADO
serean ) APAGADO: Sin conexién de resistencia terminal
Al ' ° | es la entrada actual: 0~20mA. 0~10V
v g V es la entrada de voltaje: 0~10V.
Al2 ‘ ) | es la entrada actual: 0~20mA. 0~10V
v ;] V es entrada de voltaje: 0~10V.
[ )
| es salida actual: 0~20mA.
AO1 < 0~10V
v Z] V es salida de voltaje: 0~10V.
I o .
. | es salida actual: 0~20mA.
AO2 € 0~10V
0 v Q V es salida de voltaje: 0~10V.
7 noe e ABIERTO: ABIERTO esté conectado con 24V (D nivel bajo vélido)
ABIERTO ;] NULL: OPEN se desconecta de 24V (el usuario ABIERTO
selecciona segin demanda)
CME: CME esta conectado con COM (DO1
NULO | o
J8 Z] tiene por defecto controladores de 24 V) CME
CME NULL: CME esta desconectado de COM (use
alimentacién externa para conducir).
3645 Elija si conectar PE con GND/COM.
(coM Z] ;] Tied  En ocasiones con interferencias, conectar PE con Conexion
J14,015 o o GND/COM puede mejorar la capacidad de resistir la (El puente estd ARRIBA)
interferencia.
Nota:

El cable de puente del tablero de control de 0,75 ~ 4,0 kW debera disponerse horizontalmente.
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3.3.6 Diagrama de conexion de sefiales de entrada/salida

3.3.6.1 Terminal de entrada analdgica Al

Las sefiales de voltaje analégico débiles sufren facilmente interferencias externas y, por lo tanto,

Se debe utilizar cable blindado y la longitud del cable debe ser inferior a 20 m, como se muestra en

siguiente figura 3-19. En aplicaciones donde la sefial analdgica sufre interferencias severas, instale un
condensador de filtro o un nucleo magnético de ferrita en la fuente de la sefial analégica, como se muestra en la

siguiente figura 3-20.

En la misma direccion o en la misma
+10V i direccion mediante aproximadamente 2 a 3 vueltas N
g
i r Q A At §
Al ! > 0.022UF d
i 50V 2
- ’I .
¢ \V/
Nucleo de ferrita
Fig3-19 Diagrama de cableado de terminales Figura 3-20 Diagrama de cableado del proceso
de entrada y salida analdgicas del terminal de entrada analdgica

3.3.6.2 Terminales de entrada digital DI

Generalmente, seleccione un cable blindado de no méas de 20 m. Cuando se adopte una
conduccion activa, se tomaran las medidas de filtrado necesarias para evitar interferencias en el suministro
de energia.

Se recomienda utilizar el modo de control de contacto.

1 =K

$ =K

Controlador

externo

Figura 3-21 Cableado del fregadero
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Este es el modo de cableado mas utilizado. Para aplicar una fuente de alimentacion externa, retire los puentes

entre 24 V y ABIERTO y conecte el polo positivo de 24 V de la

fuente de alimentacion externa a ABIERTO y

conecte la alimentacién externa 0 V al terminal DI correspondiente mediante el control de contacto.

@ Nota

IF>10 mA, UF <1 V. Como se muestra en la Figura 3-22.

2 En este modo de cableado, los terminales DI de diferentes variadores de CA no se pueden conectar en
paralelo. De lo contrario, podria producirse un mal funcionamiento de la DI. Si se requiere una conexion en

paralelo (diferentes variadores de CA), conecte un diodo en serie en la DI y el diodo debe satisfacer el requisito:

! v2qv Unidad de CA 1

w2y |

tabla de control

Unidad de CA 2
tabla de control
Figura 3-22 Terminales DI conectados en

paralelo en modo SINK

1
i :
1
|
: 1 :
1 : h
I = 1
] -
: | F ¥
] 1 H
1 ] I
]
: 1 :
1 ! 1
1 S - |
| | osb—r [F FAKT
| ! 1 |
|
: Q ¢ :
| Externo i ! unidadde CA |
| controlador i : tabla de control !
e ] ceccccccccccccccccaca-

Figura 3-23 Cableado de fuente

En dicho modo de cableado, retire el puente entre +24 V 'y OP. Conecte +24 V al puerto comun del controlador

externo y mientras tanto conecte OP a COM. Si se aplica una fuente de alimentacion externa, retire el puente

entre 24V y OPEN, y conecte el OPEN con los 0V de la fuente

de alimentacion externa, la alimentacion externa +24V

debe conectarse al terminal DI correspondiente en su camino pasando el control de contacto. del controlador externo.
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3.3.6.3 Terminal de salida digital DO

Cuando el terminal de salida digital necesite accionar el relé, se instalara un diodo de absorcién entre dos lados de la

bobina del relé. De lo contrario, podria dafiar la fuente de alimentacién de 24 VCC. La capacidad de conduccién no supera
los 50 mA.

Controlador de CA
+24V ©

relé eléctrico /\ diodo
DO1

CME

COM

Figura 3-24 Diagrama de cableado del terminal DO

& Nota

2 No invierta la polaridad del diodo de absorcion durante la instalacion. De lo contrario, los 24 VCC

La fuente de alimentacién se dafiara inmediatamente una vez que haya salida digital.
2 Cuando el producto sale de fabrica, las salidas digitales CME y COM se conectan mediante J8 (Do1 es la

unidad de 24 V predeterminada). Cuando el DO es accionado por alimentacion externa, retire el
puente entre CME y COM (puente J8).

3.4 Proteccion de disefio
3.4.1 Proteger el variador de CA y el cable de alimentacion de entrada en situaciones de cortocircuito

Proteja el variador de CA y el cable de alimentacién de entrada en situaciones de cortocircuito y contra sobrecarga

térmica. Organice la proteccion de acuerdo con las siguientes pautas.

[o)

Cable de enirgda | ‘ | -

177 X
777 =

Fusible
Figura 3-25 Diagrama de configuracion de fusibles

Nota:
Seleccione el fusible como se indica en el manual. El fusible protegera el cable de alimentacion de entrada contra dafios.

imagen en situaciones de cortocircuito. Protegera los dispositivos circundantes cuando el interior de

el variador de frecuencia esta en cortocircuito.
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3.4.2 Proteccién del motor y cable del motor en situaciones de cortocircuito.
El variador de frecuencia protege el motor y el cable del motor en una situacién de cortocircuito cuando el motor
El cable esta dimensionado segun la corriente nominal del variador de frecuencia. No adicional

Se necesitan dispositivos de proteccion.

& Nota

2 Si el variador de frecuencia esta conectado a varios motores, se debe utilizar un interruptor de sobrecarga térmica independiente

o un disyuntor para proteger cada cable y motor. Estos dispositivos pueden requerir un fusible separado para cortar la corriente

de cortocircuito.

3.4.3 Proteccion del motor contra sobrecarga térmica

Seguin normativa, el motor debe estar protegido contra sobrecarga térmica y el

La corriente debe desconectarse cuando se detecta una sobrecarga. El variador de frecuencia incluye un motor.
Funcién de proteccion térmica que protege el motor y cierra la salida para apagar el

actual cuando sea necesario.

3.4.4 Implementacion de una conexion bypass
Es necesario configurar circuitos de conversién de frecuencia eléctrica y de frecuencia variable para el

garantia de funcionamiento normal continuo del variador de frecuencia si se producen fallas en algin punto importante.
Situaciones. En algunas situaciones especiales, por ejemplo, si solo se usa en arranque suave, el variador de CA se puede
convertir a frecuencia de alimentacion en funcionamiento después del arranque y algunos correspondientes.

Se debe agregar bypass.

& Nota

2 Nunca conecte la fuente de alimentacion a los terminales de salida del variador de CA U, V, W. Voltaje de la linea de alimentacion

aplicado a la salida puede provocar dafios permanentes al variador de frecuencia.

Si se requieren cambios frecuentes, emplee interruptores o contactores conectados mecanicamente para
Asegurese de que los terminales del motor no estén conectados a la linea de alimentacién de CA ni a la salida del inversor.

terminales simultaneamente.
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Capitulo

Ejemplos de operacion, visualizacion y aplicacion

4.1 Capitulo de este contenido

Este capitulo contiene la siguiente operacion:

Botones, luces indicadoras y la pantalla, asi como los métodos para inspeccionar, modificar y configurar.
caédigos de funcién por teclado.
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VisL

4.2 Introduccion del teclado

El teclado se utiliza para controlar el variador de frecuencia, leer los datos de estado y ajustar parametros.

metros.
T T
———
RUNTUNE ~ FWDREV LOCALREMOT —TRIP <€H—— @) RUMTUNE ~ FWDREV LOCALREMOT  TRIP
O O o (@]
O O O O
«—© >
O O @)
»
< 9 P Hz A % v
0,75~ 4,0 KW 5,5 ~ 500 KW
Figura 4-1 Diagrama del teclado
Nota:
Teclado LCD opcional.
Sin nombre Instrucciones
APAGADO El variador de frecuencia esta en estado de parada;
col fonizar
EN El variador de frecuencia esta en estado de funcionamiento.
APAGADO El variador de frecuencia esta en estado de rotacién hacia adelante.
EN El variador de frecuencia esta en estado de rotacién inversa.
AVANCE/RETROCESO
Destello El variador de frecuencia esta funcionando de marcha atrés a adelante.
0 Estado
indicador APAGADO Control del panel de operacién
LOCAL/
EN Control de terminales
REMOTO
Destello Control de comunicaciéon
EN Modo de control de par
Destell
VIAJE estela El variador de frecuencia esté en estado de falla.
répidamente
Destella
El variador de frecuencia esta en estado de ajuste automatico de parametros;
lentamente
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Ejemplos de operacién, visualizacion y aplicacion

Representa la visualizacion actual del teclado.

Indicador de uni

[ ] O o
Hz A v Hz Unidad de frecuencia
Lrem—L— o —1
(0 ° (e}
Hz A v A Unidad actual
Lo —L—o —
d O o ° ) :

ad 1, A v AV Unidad de voltaje
Lrem—L— o —1
[ ] L ] e}
Hz A v RPM Unidad de velocidad
Lorow—L w1
[e] e L]
Hz A v % Porcentaje
L rem—L— o —

establecida y la frecuencia de salida.

La pantalla LED de 5 cifras muestra varios datos de monitoreo y codigos de alarma, como la frecuencia

Carta para Carta . Carta para Carta . Carta para Carta :
mostrar correspondignte mostrar correspondignte mostrar correspondignte
N | i |
o] 0 I 1 = 2
3 3 Y 4 4 5
C g | ]
| 6 i 7 ] 8
Codigo ) 9 o A I b
@ Mostrar - L -
Zona = =
L Cc d d = mi
= L ]
i F I h I I
| | N =
L I " Il
= [ =
0 oh I o | r
5 s = t U “
N \2 . -
Cuando la fuente de frecuencia X o Y se establece en 1, la configuracion de la fuente de frecuencia esta
determinada por el voltaje de entrada del potenciémetro analégico.
e ., El voltaje maximo de salida correspondiente a la frecuencia maxima,
Potenciémetro dlgn_a,l - i
tension minima correspondiente a 0 Hz
oAy Ingrese o salga del menu de primer nivel y elimine el parametro
i PRG Clave de programa .
_____ rapidamente
\ ENT l clave de entrada Ingrese al menu paso a paso confirme los pardmetros
Botén del ‘ A \ Tecla arriba Aumentar datos o cédigo de funcion progresivamente
@ teclado -
zona Tecla abajo Disminuir datos o cédigo de funcién progresivamente

Tecla Mayisculas ala

derecha

Muévase hacia la derecha para seleccionar el parametro que
se muestra circularmente en modo de parada y funcionamiento.

Seleccione el digito de modificacion del parametro durante la
modificacion del parametro.
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Ejemplos de operacion, visualizacién y aplicaciéon

La llave se utiliza para operar el variador de frecuencia en modo de
Tecla Ejecutar .
operacion clave.

@ boton Parada Reposicion se utiliza para restablecer todos los modos de control en el estado

zona de alarma de falla.

Tecla S Correspondiente a F10.00

Teclado - Esta clave se utiliza para detenerse en estado de ejecucion; esta clave

4.3 Visualizacion del teclado
Los estados de visualizacion del teclado se dividen en parametro de estado de parada, parametro de estado de

ejecucion, estado de edicion de parametro de codigo de funcién y estado de alarma de falla, etc.

4.3.1 Estado mostrado del parametro de parada

Cuando el variador de frecuencia esta en estado de parada, el teclado mostrara los parametros de parada. En el
estado de parada, se pueden mostrar varios tipos de parametros. Seleccione los parametros que se mostraran o no

mediante F10.04. Consulte las instrucciones de F10.04 para obtener la definicién detallada de cada bit.

En el estado de parada, hay 16 parametros de parada que se pueden seleccionar para mostrarlos o no. Agregue el
valor decimal del parametro a mostrar e ingrese F10.04, presione el botén > > para cambiar los parametros de

izquierda a derecha.

4.3.2 Estado mostrado de los parametros en ejecucién

Después de que el variador de CA reciba comandos de funcionamiento validos, el variador de CA entrara en el estado
de funcionamiento y el teclado mostrara los parametros de funcionamiento, el LED "RUN" en el teclado esta encendido,

mientras que "FWD/REV" esta determinado por la corriente. direccion de marcha que se muestra en la figura 4-2.

En el estado de ejecucion, hay 25 parametros que se pueden seleccionar para mostrarlos o no. Agregue el valor
decimal de los parametros para mostrar e ingrese F10.01 y F10.02, presione el botén > > para cambiar los parametros

de izquierda a derecha.

4.3.3 Estado de fallo mostrado

Si el variador de velocidad detecta la sefial de falla, entrara en el estado de visualizacién de prealarma de falla.

El teclado mostrara el cédigo de falla al moverlo. EI LED de "tecla TRIP" en el teclado esta encendido y el restablecimiento
de falla se puede operar con la "tecla STOP/RST" en el teclado, terminal de control.

als o comandos de comunicacion.

50



Machine Translated by Google

Ejemplos de operacion, visualizacién y aplicaciéon

4.3.4 El editor de cédigos de funcion muestra el estado

En el estado de parada, ejecucion o falla, presione "PRG" para ingresar al estado de edicion (si hay una contrasefia,
consulte F00.08). El estado de ediciéon se muestra en dos clases de menu y el orden es: cédigo de funcién nimero de
codigo de grupo/funcion > parametro de codigo de funcién, presione "ENT" para acceder al estado mostrado del
parametro de funcién. En este estado, puede presionar "ENT" para guardar los parametros o presionar "PRG" para

retirarse.

4.4 Operacion del teclado

Opere el variador de frecuencia a través del panel de operaciones. Consulte la descripcion detallada de la estructura del cédigo de

funcion en el breve diagrama de cédigos de funcion.

4.4.1 Cémo modificar los cédigos de funcién del inversor

El variador de frecuencia tiene menus de tres niveles, que son:
1. Numero de grupo de cédigo de funcién (menu de primer nivel)
2.Pestafia de cédigo de funcién (menu de segundo nivel)

3.Establecer el valor del codigo de funcién (menu de tercer nivel)

Procedimiento de operacién en el panel de operacién:

e e e T B e 2 [
|
e FOO - @“‘ PRG : menu nivel 1
|‘
interfaz e | ey | —tid
=
oy 1T 5 ] T
| | F00.00 F00.01 : menii nivel 2
I A
A I O S R N |
[grpeerprc
=) 41— | |
[ r | [
: IL‘ (e oo amscanamisnto } mend nivel 3
S
Prensal/A) modificar parametros
Nota:

Presione las teclas "PRG" y "ENT" para regresar al menu de nivel 2 desde el menu de nivel 3. La diferencia es: al presionar "ENT"
se guardaran los parametros establecidos en el panel de control y luego se regresara al menu de nivel 2 y se cambiara
automaticamente al siguiente cédigo de funcién; mientras presiona "PRG" volvera directamente al menu de nivel 2 sin guardar los

parametros y permanecera en el codigo de funcion actual.
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Ejemplos de operacion, visualizacién y aplicaciéon

En el menu Nivel 3, si el pardmetro no tiene ningun digito parpadeante, significa que el parametro no se puede modificar. Esto
puede deberse a que:

a. Dicho codigo de funcién solo es legible, por ejemplo, modelo de variador de CA, realmente detectado
parametro y parametro de registro en ejecucion;

b. Un cédigo de funcién de este tipo no se puede modificar en el estado de ejecucion y solo se puede

cambiado a detenerse.

Ejemplo: Configurar el cédigo de funcién F03.08 de 20.00S a 10.00S.

| 50.00 || Foo |—»[ Fo3 \Q»]Fos.oo |—>| F03.08 |

| Fo3 || F03.09 |<D+| 10.00 |<—]| 20.00 |] 20.00 |

Figura 4-3 Diagrama de modificacion de parametros

4.4.2 Configuracién de contrasefa

El variador de frecuencia proporciona una funcién de proteccién con contrasefia a los usuarios. Configure F00.08 para
obtener la contrasefia y la proteccion con contrasefia sera valida instantaneamente después de salir del estado de edicion
del cédigo de funcion. Presione "PRG" nuevamente para acceder al estado de edicion del cédigo de

funcion; se mostrara "0.0.0.0.0". A menos que utilicen la contrasefia correcta, los operadores no pueden

ingresarlo.

Configure F00.08 en 0 para cancelar la funcién de proteccién con contrasefia.
La proteccion con contrasefia entra en vigor instantaneamente después de salir del estado de edicion del cédigo de funcion.

Presione "PRG" nuevamente para acceder al estado de edicién del cédigo de funcion; se mostrara "0.0.0.0.0". A menos

que utilicen la contrasefia correcta, los operadores no pueden ingresarla.

| 50.00 |—»| F00 ‘H‘FO0.00 |—>|F00.08 |

T =

| FOO |<—| Foo.ogyg\xxxxx |<!|0.0.0.0.0|

Figura 4-4 Diagrama de configuracion de contrasefia
4.4.3 Coémo observar el estado del variador de frecuencia a través de cédigos de funcién
El variador de frecuencia proporciona el grupo F99 como grupo de inspeccién de estado. Los usuarios pueden ingresar a F99
directamente para observar el estado. Procedimiento de operaciones de la siguiente manera:

PRG

| 50.00 || F0O0 \—->| F99 |]F99.oo|

| Fo9 |<D—| F99.04 \<g| 1400 |<E]F99.03|

Figura 4-5 Diagrama de velocidad del motor
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Ejemplos de operacion, visualizacion y aplicacion

Teclado LCD 4.5 (opcional, es necesario agregar una base)

El variador de frecuencia puede equiparse con un teclado LCD, que puede controlar el arranque y la parada del

variador de frecuencia, leer datos de estado y configurar parametros.

== LCDKEYPAD =—

PARADA LOCAL

B 50.00

Velocidad del motor 4 46()

F99.03 rpm Voltio

del autobus
Fos.0ar 540,8

Sin hombre Instrucciones
APAGADO El variador de frecuencia esta en estado de parada;
COl
EN El variador de frecuencia esté en estado de funcionamiento.
APAGADO El variador de frecuencia esté en estado de rotacién hacia adelante.
EN El variador de frecuencia esté en estado de rotacién inversa.
AVANCE/RETROCESO
Destello El variador de frecuencia esté funcionando de marcha atrés a adelante.
0 Indicador
APAGADO 6
de estado Control del panel de operacion
LOCAL/
EN Control de terminales
REMOTO
Destello Control de comunicacion
EN Modo de control de par
Destello
VIAJE El variador de frecuencia esta en estado de falla.
rapidamente
Destello
El variador de frecuencia esta en estado de ajuste automatico de parametros;
despacio
Se pueden mostrar simultaneamente 3 parametros de monitoreo o 5 elementos de subment
LCD Mostrar
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Ejemplos de operacid

n, visualizacion y aplicacién

Sin nombre

Instrucciones

Programa

llave

Ingrese o salga de la interfaz del menu;

Haga clic en la pantalla principal por un momento:
Ingrese a la pagina del men principal

Haga clic en la pantalla principal por un momento:

Ir a la pagina del menu contextual

Haga clic en la pagina del ment por un momento:
Regresar a la pagina anterior

Haga clic en la pagina del menu durante mucho tiempo:
Regresar a la pagina de inicio

clave de entrada

Ingrese al menu paso a paso y confirme parametros

Confirmacién de ejecucion o configuracién de parametros

En estado de ejecucion:

Presione esta tecla para detener la operacion;
En estado de alarma de fallo:

La llave se puede utilizar para operacion de doble posicion.

Mueva hacia arriba para ver lo que se muestra, aumentando el nimero.

Muévase hacia abajo para ver lo que se muestra disminuyendo el niumero.

@ Tecla Ejecutar
Botén del
Parada Reposicion
e teclado
llave
zona
A Tecla arriba
V Tecla abajo
S Tecla S

1: Sélo en la pagina principal del monitor:

La tecla S esta restringida por el codigo de funcién F10.00.
(La funcion de la tecla S es jogging de forma predeterminada).
2Pagina de monitoreo no principal:

Pagina arriba, seleccione el cursor para moverse hacia la izquierda.

Tecla Mayusculas ala

>

derecha

1: Solo pagina de monitoreo principal:
Haga clic derecho para ingresar a la pagina de monitoreo secundaria.
2Pagina de monitoreo NO principal:

Baije la pagina, seleccione el cursor para moverse hacia la derecha.

4.6 Especificacion de la interfaz

Interfaz de monitoreo:

esta interfaz puede monitorear los parametros relevantes en estado de apagado o funcionamiento,

que se pueden configurar a través de F10.
parametro a mostrar se puede mostrar en

01 ~ F10.04. La posicion correspondiente 1 del
la interfaz de monitoreo.

Frecuencia DETENER

F99,01Hz

[ de configuracion local

Velocidad del motor
F99.03 rpm Voltio

(o™ 540,8 ]

F10.01 043F35Hz0 |

] Ejecutar monitor de estado Parm1

Frecuencia de funcionamiento (Hz activado)

[ A Y ]:[0x0000,0xFFFF]
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Ejemplos de operacion, visualizacion y aplicacion

Interfaz de configuracién digital de acceso directo:

Haga clic en la tecla de flecha derecha en la interfaz de monitoreo para ingresar al modo de configuracion digital
y ajuste la frecuencia mediante las teclas arriba y abajo; Haga clic en la tecla de flecha derecha nuevamente para

ingresar la configuracion digital PID (efectivo cuando la retroalimentacion PID no es 0).

LOCAL DETENER LOCAL DETENER
Frecuencia de salida: 0,00 HZ Comentarios PID: 0
Establecer frecuencia > Configuracion PID
<
< 580.00. - < 0 >
—_ >
0.00 50.00 0 1000
| > |
I . PRG e
Menu breve:

Mantenga presionado el botén PRG en la interfaz de monitoreo para ingresar al menu contextual y luego ver o
modificar los pardmetros segun los requisitos. Los parametros del menu contextual se pueden configurar mediante el
grupo de parametros F30.

Menu breve | F01.00 | 0 | HzX
F00.01 Modo de control del motor Sel X Src Frec Principal ‘

[ NOISB| X Src Frec Principal —_— m ‘ '

F01.04 Sel combinacién src frecuencia

F01.05 Frecuencia Arriba/Abajo por Teclado
F02.00 Ejecutar Cmd Src Seleccionar

PRG
PRG AV CUR PAGINA
: v v
* V nombre Parametros,
- . V' del parametro Nameros,
Volver a la pagina Ir al mend del P Unidades,Propiedades
principal de seguimiento siguiente grado

Valor del parametro
a modificar
ANM:[09]

[Los limites superior e inferior de los parametros
son 0 ~ 9, que se pueden ajustar con la tecla" v
Configuracion digital del teclado:
Muestra las definiciones de diferentes valores
cuando se modifican los parametros.

55



Machine Translated by Google

Ejemplos de operacion, visualizacion y aplicacion

El menu principal:

Haga clic en el botéon PRG en la interfaz de monitoreo para ingresar al menu principal y luego seleccione los

parédmetros de acuerdo con los requisitos.

Se ilustran los pasos de modificacion de parametros de salto rapido:

Mend principal I Salto rapido
Funcion basica
02.Seleccion de grupo )
03.Parametro de monitorizacion Fm O O
04.Registro de fallas ¢ -
05.Consulta de parametros modificados
Seleccion de motor
PRG AV CUR. PAGINA i BRG [ ]

S >

Salto rapido
PRG Funcién basica

F00.00

PRG

Salto rapido
Comando de frecuencia

FOH.00

PRG Configuracién de parametro no valida

A .
[
>
[ Sel X Src Frec Principal ]
wmene Ajuste de parametros valido
PRG T
FO1.00 | 0 [ [x A F0O1.00 | 0 [ [x
Sel X Src Frec Principal Sel X Src Frec Principal
m
_>
A V:[0,9 \V A1 0,9
Configuracion digital del teclado
PRG — PRG
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Ejemplos de operacién, visualizacion y aplicacion

Menu principal

01.Salto rapido

pleccion de grupo

03.Parametro de monitorizacion

04.Registro de fallas

05.Consulta de parametros modificados

PRG AV CUR. PAGINA e

PRG

\/

Cadigo de funcién FO1

04.Sel combinacion frec src
05.Frecuencia ARRIBA/ABAJO por teclado
06.Seleccion de configuracion de memoria de excavacion

07.Max. frecuencia

Bl src frecuencia limite superior

CANALLA PAGINA

PRG AY

F01.07 OROTOO

| | Hz |x

Max. frecuencia

100.00

[4 Y ]: [005.00,500.00]

PRG v

.

F01.07.050.00

[ [ Hz | x

Max. frecuencia

050.00

[AY ]: [005.00,500.00]

PRG pr——

T
2
.

ot yv

Los pasos para modificar parametros a través del grupo de parametros se ilustran a continuacion:

——Seleceionargrupe————
uncion basica

F01.Comando de frecuencia

F02.Control de inicio/parada
F03.Parametros Aceleracion/Deceleracion

F04.Control V/F

PRG AV CUR. PAGINA ENTRADA

Sty

F00.Funcion basica

bmando de frecuencia

F02.Control de inicio/parada
F03.Parametros Aceleracion/Deceleracion
F04.Control V/IF

ERC AV CUR. PAGINA ENTRADA

PRG T & o
Cadigo de funcion FO1

Bl X Src Frec Principal

01.Frec Aux Src Y Sel
02.Rango Y de frecuencia auxiliar

03.Y Rango de fuente de frecuencia

04.Sel combinacién frec src

PRG AV CANALLA PAGINA

ey

03.Y Rango de fuente de frecuencia

04.Sel combinacion frec src

05.Frecuencia ARRIBA/ABAJO por teclado
06.Seleccion de configuracion de memoria de excavacion

frecuencia

CANALLA. PAGINA

PRG AV

PRG ? ¢ o
F01.07.050.00

| [ Hz [ x
Max. frecuencia

050.001
[4Y ]:[005.00,500.00]
PRG [—
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Ejemplos de operacion, visualizacién y aplicaciéon

Ejemplos de pasos para ver los parametros de monitoreo:
F99 Monitorear parametro

Menu principal
01.alto répido
02.Seleccién de grupo > 01.Frec.establecida
onitor de parametros 02.Corr salida

04.Registro de <« 03.Velocidad del motor

fallas 05.Consulta de parametros modificados 04.Velocidad de carga
PRG AV CUR. PAGINA R PRG PRG AV CANALLA. PAGINA =

A%
. PRG , A
F99 Monitorear parametro
. . A ’

05.Potencia de salida 04.Velocidad de carga

06.Trq de salida < 05.Potencia de salida

07.Voltaje de salida 06.Prueba de salida

08.Voltaje del —> 07 Voltaje de salida

[s1409.Voltaje CA de entrada \ oltaje del bus
PRG AV CANALLA PAGINA . PRG AV CUR. PAGINA P

A

F99.08 539?9 VX
| [ ]

Voltio de autobis.

A

539,9

PRG e PRG

Ejemplos de pasos para ver los parametros de falla:
Menu principal

F98 Registro de fallas

01.Salto rapido ipo de falla actual

02.Seleccion de grupo > tipo de falla transcurrida 02.2do tipo
03.Monitor de parametros de falla transcurrida 03.Frecuencia de
- falla actual 04 Corriente de
05.Consulta de parametros modificados falla actual
PRG AV CUR. PAGINA poTa PRG PRG AY CANALLA. PAGINA o —
v
A
F98.03 050.00 Hz X
Frecuencid de falla actlal | e
00.Tipo de falla actual 01.1er
R — tipo de falla transcurrida 02.2do tipo
050 . 00 de falla transcurrida
> B
actual
PRG e— PRG PRG AY CANALLA. PAGINA coeavetn
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Ejemplos de operacion, visualizacién y aplicaciéon

Vea los pasos para cambiar parametros, por ejemplo:

c . i

Menu principal
02.Seleccion de grupo ) C03.01 Hora de diciembre 1
03.Parametro de monitorizacion C03.02 Tiempo Acc 2
04.Registro de fallas < €04.07 Hora de diciembre 2
004 27 e Lim actal
PRG AV CUR. PAGINA e PRG PRG AV CUR. PAGINA fres—
\%
A
F03.02 0015.0
| [ s [o
AccTime2 RO C03.00 Tiempo Acc 1
001 50 C03.01 Hora de diciembre 1
[+ v ] [0000.0,6500.0] < C04.07 Hora de diciembre 2
sl - : C04.27 Nivel Lim actual
PRG e— PRG Jros—

Nota: Los parametros se pueden modificar en esta pagina.

Pasos de la operacion de copia de parametros:

(‘npinr parn’mnfrnc

Menu principal
02.Seleccion de grupo opiar al teclado Ctrl
03.Parametro de monitorizacion , 02.Copiar al teclado (aplicado)
04.Registro de fallas 03.Copiar al teclado (Todos)
05.Consulta de parametros modificados ‘
PRG AY CUR. PAGINA p— PRG PRG onibetns

Presione <ENT> para comenzar

Nota: Los parametros de carga funcionan de PRG B

manera similar a los parametros de copia.

______ SubirFinalizar ____ Subienfio...

100% 050%

PRG s PRG i
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Ejemplos de operacion, visualizacién y aplicaciéon

Vista de la version del software:

Menu principal

03.Monitorizar parametro
04.Registro de

fallas 05.Consulta de parametro
modificado 06.Copiar

para 07.Acerca de
PRG AY CUR. *  PAGINA e
Descripcion:

PRG

Acerca de

Corp.: SINOVO VFD
Ver. : 060.04 Version

LCD. : 001.21

PRG

La interfaz muestra el nombre de la empresa, el nimero de version del software del tablero de control y el nimero de

version del software de la pantalla LCD.
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Capitulo

Tabla de parametros de funcion

5.1 Capitulo de este contenido

Este capitulo enumera y describe los parametros de funcion.
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5.2 Tabla de parametros de funcion

Los parametros de funcion del variador de frecuencia se han dividido segun la funcién. Cada grupo de funciones contiene
ciertos codigos de funcion que aplican menus de 3 niveles. Por ejemplo, "F08.08" significa el octavo cédigo de funcion en la

funcidn del grupo F8.

Para facilitar la configuracion de los cédigos de funcién, el nimero del grupo de funciones corresponde al menu de primer

nivel, el cddigo de funcién corresponde al ment de nivel 2 y el cédigo de funcion corresponde al ment de nivel 3.

1. A continuacion se muestran las instrucciones de las listas de funciones:

La primera linea "Codigo de funcién": cédigos del grupo de parametros de funcion y parametros;

La segunda linea "Nombre": nombre completo de los parametros de la funcion;

La tercera linea "Rango de configuracion": valor de configuracién efectivo de los parametros de funcioén;
La cuarta linea "Valor predeterminado": los valores originales de fabrica del parametro de funcion;

La quinta linea "Modificar": el caracter modificador de los codigos de funcion (los parametros pueden ser
modificado o no y las condiciones que lo modifican), a continuacion se detalla la instruccion:

: significa que el valor establecido del parametro se puede modificar en estado de parada y en funcionamiento;

“X": significa que el valor establecido del parametro no se puede modificar en el estado de ejecucion;

wwn,

: significa que el valor del parametro es el valor real de deteccién que no puede modificarse.
La sexta linea "Direccién": la direccién del parametro de funcién en la comunicacion.

2. La "base del parametro” es decimal (DEC). Si el parametro se expresa en hexadecimal, los parametros se

separan entre si al editarlos. El rango de configuracién de ciertos bits es 0-F (hexadecimal).

3. "El valor predeterminado" significa que el parametro de funcién se restaurara al valor predeterminado durante la

restauracion de los parametros predeterminados. Pero el parametro detectado o el valor registrado no se restaurara.

4. Para una mejor proteccion de los parametros, el variador de frecuencia proporciona proteccion con contrasefia

para los parametros. Después de configurar la contrasefia (establezca F00.08 en cualquier nimero distinto de cero), el
sistema entrara en el estado de verificacién de contrasefia primero después de que el usuario presione "PRG" para ingresar al
estado de edicion del cédigo de funcion. Y luego "0.0.0.0 Se mostrara .0”. A menos que el usuario ingrese la contrasefia
correcta, no podra ingresar al sistema. Para la zona de parametros de configuracién de fabrica, necesita una contrasefia de
fabrica correcta (recuerde que los usuarios no pueden modificar los pardmetros de fabrica por si mismos; de lo contrario,

si la configuracién de parametros es incorrecta, se pueden producir dafios en el variador de CA). Si la proteccién con
contrasefa esta desbloqueada, el usuario puede modificar la contrasefia libremente y el variador de velocidad funcionara
como la ultima configuracion. Cuando F00.08 se establece en 0, la contrasefia se puede cancelar. Si F00.08 no es 0 durante
el encendido, entonces el parametro esta protegido por contrasefia. Cuando se modifican los parametros mediante

comunicacion serie, la funcién de la contrasefia también sigue las reglas anteriores.
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Tabla de parametros de funcién

Codigo de

Por defecto

Modificar

2: Borrar registro de fallas
3: restaurar todos los parametros a fabrica

predeterminado (incluidos los parametros del motor)

funcién Nombre Rango de configuracién Vel GEi e Agregar.
Grupo F00 Grupo de funciones basicas
0: Motor 1
F00.00 | Seleccion de mot 0 X
eleccion de motores 1: Motor 2 0x000
Unos: parametro de control del motor 1
0: control V/F
1: control SVC
1: control de CVF
F00.01 Tgcnica de control Decenas: parametro de control del motor 2 0 X 0x001
de motores 0: control V/F
1: control SVC
1: control de CVF
0: Tipo G
. aplicable a carga de par constante
F00.02 Tipo de unidad (ap gadep ) 0 X | ox002
1: Tipo P
(aplicable a cargas ligeras)
0: chino
F00.03 Idioma de la pantalla LCD 1:inglés 0 * 0x003
2: ruso
F00.04 RESERVADO *
0: Sin operacién
1: Muestra los parametros modificados
2: Parametros copiados al panel de control
. . 3: Paramet iad | do | ¢
F00.05 Copia de parametros ara'me f0s copiados (excluyendo los 0 0x005
parametros del motor) al tablero de control
4: Parametros copiados (incluidos los
parametros del motor) al tablero de control
0: Se permite toda la programacién de parametros
F00.06 Proteccion de parametros 1: Sélo esta programacion de parametros 0 : 0x006
permitido
F00.07 | Version del software XXXXX " |oxo07
- . 0: Sin contrasefia
F00.08 Cpntrasefia de usuario : ~ - 0 * 0x008
Otro: proteccién con contrasefia
Modelo d
F00.09 | Contrasefia del proveedor | XXXXX coelocel . 0x009
-pendiente
0: Sin operacion
1: restaurar todos los parametros a fabrica
F00.10 Réstauracion de pardmetros predeterminado (excluyendo los parametros del motor) 0 X OX00A
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Cédlgol de Nombre Rango de configuracion Ay .N.IOdlﬁcar Agregar.
funcion valor cafjén
Grupo FO1 Grupo de funciones basicas
0: Configuracién digital del teclado
. 1: Ajuste del potenciémetro del teclado
F01.00 fl’ecu.en.CIa X 2: Configuracion analégica Al1 1 X 0x100
dominio
3: Configuracion analégica Al2
4: Configuracion analdgica Al3
5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
6: C 6n de ejecucion de de varios pasos
7: Configuracion sencilla del PLC
F01.01 Comandg de 8: configuracion del control PID 3 X 0x101
frecuencia Y 9: configuraciéon de comunicacion
F01.02 | Referencia del 0: MAX. frecuencia de salida (F01.07) 0 . 0x102
comando de frecuencia Y 1: comando de frecuencia X
F01.03 Rango de frecuencia Y 0,0~100,0% 100,0% 9 0x103
Unos:
Seleccion de referencia de frecuencia
1: célculode Xe Y
(basado en la posicién de las decenas)
2: Conmutacion entre X e Y
3: Conmutacioén entre Xy
Combinacién de cédigos "Calculo X e Y
F01.04 9 4: Conmutacion entre Y y 00 . 0x104
de configuracion. "Calculo X e Y"
Decenas: formula de célculo de X e Y
0:X+Y
1: XY
2: max. (X,Y)
3: min. (X,Y)
FO1.05 | Frecuenciade 0.00Hz~F01.07(Frecuencia Méx.) 50.00Hz [ . |0x105
configuracion digital del teclado
Unos:
Seleccion remanente de frecuencia de
configuracion digital al detenerse
0: No retentivo
1: retentivo
FO1.06 Retentivo de la 11 . 0x106
’ frecuencia de ajuste digital | pecenas:
Seleccion retentiva de frecuencia de
configuracion digital al apagar
0: No retentivo
1: retentivo
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Caodigo de Por defecto|Modificar
Nombre i . A A
funcién Rango de configuracion valor tIOn gregar.
F01.07 Max. frecuencia de salida 50,00 Hz ~ 500,00 Hz 50,00 Hz 0x107
0: F01.09
Seleccion de fuente de 10 Al
F01.08 frecuencia de limite superior 2: Al2 0 ° 0x108
3: A3
4: ventaja
F01.09 | Frecuencia limite superiof F01.10~F01.07 (frecuencia maxima) 50.00H4 < |o0x109
0,00Hz~F01.09
F01.10 | Frecuencia limite inferior e ) 0,00Hz * 0x10A
(Frecuencia limite superior)
FO1.11 | Frecuencia de avance 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 5,00Hz ° 0x10B
FO1.12 Seleccion de jog 0: permitido 0 . 0x10C
en estado de ejecucion 1:prohibido
Accion si la frecuencia 0: Limite inferior de frecuencia de funcionamiento o
F01.13 | de funcionamiento <frecuencia | 1: funcionamiento a velocidad cero 0 0x10D
limite inferior 2: Detener
Retardo de tiempo de
FO1.14 | Paradacuandola 0,0s~6500,0s 0.0s | < |ox10E
frecuencia de funcionamiento
<frecuencia limite inferior
F01.15 | Frecuencia de salto 1 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz e |Ox10F
F01.16 | Frecuenciade salto 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia méxima) 0,00Hz | * |Ox110
F01.17 | Frecuencia de salto 2 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz ° 0x111
F01.18 | Frecuencia de salto 2 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 000Hz | ¢ |ox112
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Codigo de
funcion

Nombre

Rango de configuracion

Por defecto
valor cat

Modificar
6n

Agregar.

Grupo F02 Control de arranque y parada

F02.00

Ejecutar canal de

comando

0: Canal de comando de ejecucion del teclado
1: canal de comando terminal

(STOP del teclado deshabilitado)
2: canal de comando terminal

(Habilitacién de PARADA del teclado)
3: comando de comunicacion

(PARADA del teclado deshabilitada)
4: comando de comunicacién

(PARO del teclado habilitado)

0x200

F02.01

Vincular la fuente del
comando a la frecuencia

fuente

Unos:

Vincular el comando del teclado a

la fuente de frecuencia

0: Sin funcién

1: Configuracion digital del teclado

2: Configuracién del potenciémetro del teclado
3: Configuracion analégica Al1

4: Configuracién analégica Al2

5: Configuracién analégica Al3

6: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
7: configuracion de carrera a varias velocidades

8: Configuracion del programa PLC simple
9: configuracion del control PID

R: configuracién de comunicacion

Decenas:
Vinculacién del comando del terminal
a la fuente de frecuencia

0-9, igual que los unos

Cientos:

Vinculacién del comando de comunicacion
a la fuente de frecuencia

0-9, igual que los unos

000 *

0x201

F02-02

Direccion de rotacion

0: Misma direccion
1: direccién inversa

0x202

F02.03 M

pdo de inicio

0: Arranque directo
1: Inicio después del seguimiento de velocidad

2: Arranque después del frenado CC/Preexcitacion

0x203

F02.04

Frecuencia de inicio

de inicio

directo.

0,00 ~ 10,00 Hz

0,00Hz

0x204

F02.05

Tiempo de retencion de

la frecuencia inicial.

0,0~100,0s

0.0s

0x205
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Co::g:i:: Nombre Rango de configuracion P\&;raxz;zf?cslh:ic)é;!::car Agregar.

Nivel de frenado por inyeccioh

F02.06 | decc/ 0,0~100,0% 50,0% * | ox206
Nivel de preexcitacion
Tiempo activo de frenado por

F02.07 | inyeccién de CC/ 0,0 ~1000,0 s 0.0s x| ox207
Tiempo activo de
preexcitacion

F02.08 | RESERVADO *

F02.09 Modo de parada 0: des?celerar para detener 0- 0x209

1: Inercia hasta detenerse

F ia d

F02.10 | | Teeienes e Sandte | 0.00~F01.07(Frecuencia maxima) 0,00Hz | +  |0x20A

F02.11 | tiempo de esperade 0,0~1000,0's 00s | -
Frenado CC 0x208
Detener la

F02.12 0,0~100,0% 50,0% .
corriente de frenado CC ° ; 0x20C

F02.13 | Detenerel 0,0 ~1000,0's 00s | -
tiempo de frenado DC 0x20D

) 0: reversa habilitada

F02.14 | Inversa desactivada 1+ reversa deshabiliada 0 . 0x20E
tiempo muerto de - .

F02.15 Rotacién ADELANTE/RETROCESO 0,0~3000,0 0.0s 0x20F
F02.16 | La proteccion de los 0: comando de operacion no valido en la terminal 0 . 0x210
: terminales eléctricos. 1: comando de operacién valido en la terminal X
F0217 Seleccione reiniciar 0: pl’OhibiI’ reiniciar 0 . 0x211

después de un corte de energia 1: permitir reiniciar X
F02.18 RESERVADO
Seccion de frenado 0: Desactivar .
F02.19 energético 1: habilitar 1 0x213
F02.20 | Tensionumbral 600,0 ~ 800,0 V < |oxo14
de frenado energético
F02.21 Relacion de uso de frenos 0,0%~100,0% 100,0% . 0x215
F02.22 El coeficiente de 1~100%: cuanto mayor sea el 0.0% 0x216
’ Frenado por flujo magnético coeficiente, mas fuerte sera el frenadq) X
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Codigo de Por defecto [Modificar
Nombre i iy g
o Rango de configuracion valor C$tl0n Agregar.
Grupo F03 Parametros Aceleracion/Deceleracion
F03.00 Tiempo de acceso 1 0,0 ~6500,0 s Modelo * 0x300
dependiente
F03.01 Tienjpo de diciembre 1 0,0 ~6500,0 s Modelo . 0x301
dependiente
F03.02 Hora ACC2 0,0 ~6500,0 s Modelo * | oxe2
dependiente
F03.03 Hora DIC2 0,0 ~6500,0 s Modelo * |ox303
dependiente
F03.04 | tiempo ACC3 0,0 ~6500,0 s Modelo * |oxs0s
dependiente
FO03.05 | Hora de diciembre3 0,0 ~6500,0 s Modelo * 0x305
dependiente
F03.06 | tiempo ACC4 0,0 ~6500,0 s Modelo * | oxaos
dependienfe
FO03.07 | Hora de ciciembros 0,0 ~6500,0 s [iodelo * |oxor
dependienfe
F03.08 Tjempo ACC de jogging 0,0 ~6500,0 s 20.0s [ * |ox308
F03.09 Tiempo DEC jogging | 0.0~6500,0's 20.0s | ¢ |oxa00
F ia d tacio
FO3.10 | emmo AGo 1 2 " | 0.00~F01.07(Frecuencia maxima) 000Hz | * oxs0n
F03.11 | Frecuenciade conmutacién | 4 0F(1,07(Frecuencia maxima) 0,00Hz *  |ox3o
del tiempo DEC 1, 2
F03.12 | Seleccion ACC/DEC | O: fipo lineal 0 % oxaoc
1: tipo de curva S
F03.13 | Relacion de inicio de la curva $ 0,0"‘(100,0"':0314)% 30,0% x 0x30D
F03.14 Relacion final de curva S 0,0~(100,0~F03.13)% 30,0% X 0X30E
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Cédigol de N EOR S Por defecto Modiﬁcar Mod-iﬁcar
funcion valor catjén catién
Grupo F04 Grupo Control V/F
0: Curva V/F en linea recta
Ajuste de curva 1: Curva V/F de multiples puntos
F04.00 ) 0 0x400
Motor 1V/F 2: curva V/F de potencia 2.0en
3: Separacion V/F
Frecuencia V/F 1
F04.01 0,00Hz~F04.03 0,00H
del motor 1 z z 0x401
F04.02 | Tension V/F 1 0,0%~100,0%(tension nominal del motor1) 0,0% 0x402
del motor 1 ’ ’ ’
Frecuencia V/F 2
F04.03 F04.01~F04.05 25.00H
del motor 1 z 0x403
Tension V/F 2 . ) o
F04.04 %~ 9 50,0
04.0: del motor 1 0,0%~100,0%(tension nominal del motor1) % 0x404
: F04.03~F02.02
Fo4.05 | Frecuencia V/IF 3 ] ] 50.00Hz 0x405
del motor 1 (frecuencia nominal del motor1)
Tension V/F 3 o/ o . . o
F04.06 dol motor 1 0,0%~100,0%(tensién nominal del motor1) 100,0% 0x406
F04.07 | Aumento de par 0,0% (aumento de par automatico) Modelo 0x407
del motor 1 0,1%~30,0% (aumento de par manual) dependienfe
F04.08 | Limite de frecuencia 0.00~F01.07(Frecuencia maxima) 50.00Hz 0x408
del refuerzo de par del motor|
F04.09 Gar?an(l:ia de supresion de 0~100 Modelo 0x409
oscilacién V/F del motor 1 dependienfe
F04.10 RESERVADO
F04.11 RESERVADO
F04.12 RESERVADO
F04.13 RESERVADO
F04.14 RESERVADO
F04.15 RESERVADO
F04.16 RESERVADO
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Codigo de Nombre Rango de configuracién Bl Mo dificar Agregar.
funcién valor catién
F04.17 | Aumento de par 0,0% (aumento de par automatico) Modelo . 0x411
’ del motor 2 0,1%~30,0% (aumento de par manual) dependiente
F04.18 | Limite de frecuencia 0.00~F01.07(Frecuencia maxima) 50.00Hz| X |Ox412
del refuerzo de par del motorP
Supresion de oscilacion V/A Modelo 0x413
F04.19 ~ ) . X
-ganancia de sion del motor2 0~100 dependiente
F04.20 Ganancia de compensacion de 0,0~200,0% 100% . 0x414
to V/F del motor 2
F04.21 Gontrol de caida 0,0~100,0% 0,0% * 0x415
0: Configuracion digital del teclado (F04.23)
1: Ajuste del potenciometro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
3: Configuracién analégica Al2
F04.22 Ajuste de voltaje en V/F 4: Configuracién analégica Al3 0 . 0x416
patrén separado 5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
6: Configuracion de ejecucion de frecuencia de varios pasos
7: Configuracion del programa PLC simple
8: configuracion del control PID
9: configuracion de comunicacion
F04.23 | Tension de configuracion del teclado |  0,0~tensién nominal del motor 0,0v . 0x417
F04.24 | Tiempo ACC de voltaje 0,0 ~1000,0 s 0.0s . 0x418
F04.25 Tliempo DEC voltaje 0,0 ~1000,0 s 0.0s . 0x419
F04.26 Seleccion automatica de accion | 0: Desactivar 1 X 0x41A
’ de limite de corriente 1: habilitar
F04.27 Lfmite de corriente automatito 50,0~200,0% 150% | X |Ox41B
F04.28 RESERVADO
F04.29 RESERVADO
5y 0: no vélido
F04.30 Prméwon contra » 1: Modo de proteccion de bloqueo 1 1 X Ox41E
pérdida de sobretension 2: Reservado
F04.31 Proteccioén de voltaje ) 650,0 V ~ 800,0 V X 0Ox41F
de parada por sobretension
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Cédlgol de el EOR— Por defemr? Modificar Agregar.
funcién valor catipn
Grupo F05 Grupo de parametros del motor 1
0: motor asincrono ordinario
F05.00 Tiglo de motor 1 ‘ (con compensacién de baja frecuencia) 0 x 0x500
1: motor de accionamiento de CA
(sin compensacioén de baja frecuencia)
Potencia nominal Modelo
F05.01 0,1~1000,0kW x 0x501
del motor 1 dependiente
F05.02 Tension nominal del 0~1200V Modelo x 0x502
motor 1 dependienfe
Corriente nominal
F0508 | ) 0,1~6000,0A Modelo x| 0x503
el motor dependiente
F05.04 g;le:(ir(‘;'? nominal 0.01~F01.07(Frecuencia maxima) 50.00Hz * | 0x504
locidad inal d Model
F05.05 ":]gf('): nominal ce 1~36000rpm odelo * | 0x505
dependiente
Resistencia del estator
FOS.06 | joroiorq 0,001~65,535Q Modelo * | 0x506
dependiente
resistencia del rotor
FOS.07 | W ot 0,001~65,5350 Modelo x| 0x507
el motor dependiente
i i Modelo
F05.08 inductancia de fuga 0,01~655,35 mH x 0x508
del motor 1 dependiente
Inductancia mutua
FO5.00 | i 0,01~655,35 mH Modelo * | 0x509
el motor dependiente
Corriente sin carga
Fosfo | 9N S S CA 0.1A~F05.03 Vodelo * |0x50A
el motor dependiente
§ . 0: codificador incremental ABZ x
F05.16 Tipo de codificador 2. solucionador 0 0x510
FO5.17 Pulsos del c.o’dificador 1~65535 1024 x 0x511
por revolucién
Secuencia de fases A/B
o 0: adelante x
F05.18 fjel codificador 1 Reserva 0 0x512
incremental ABZ
Numero de pares
F05.19 1~65535 1 x
de polos del resolver 0x513
F05.25 Desconexion del codificador | 0: Sin deteccién 0.0 x 0x519
tiempo de deteccion de fallas 1:0,1s~10,0s :
Autoaiuste del smet 0: Sin operacién
F05.26 q ul Oajltjs e1 el parametro 1: autoajuste de rotacion 0 x 0x51A
! motor 2: autoajuste estatico
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Cadigo de ) Por defecto[Modificar
. Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcién valor cation
Grupo F06: Parametros de control vectorial del motor 1
F06.00 Ganancia 1~100 30 0x600
proporcional del bucle de velocidad(1
y . 0,01~10.000s
F06.01 Tiempo integral 0.50s 0x601
del bucle de velocidad 1
. : 0,00Hz~F06.05
F06.02 Baja frecuencia de 5,00Hz 0x602
conmutacion
F06.03 Ganancia 1~100 20 0x603
proporcional del bucle de velocidad|2
F06.04 Tiempo integral 0,01~10,00 s 1.0s 0x604
del bucle de velocidad 2
Alta fi i
F06.05 ta frecuencia de F06.02~F01.07 Max. frecuencia) 10.00Hz 0x605
conmutacién
Tiempo de filtrado de entrada de
F06.06 ) 0,000~0,100s 0,015s 0x606
retroalimentacion ASR
Coeficiente
Modelo
F06.07 porcentual del 0~60000 dependients 0x607
bucle actual KP1 P
i Model
F06.08 Coeficiente 0~60000 ocelo 0x608
integral del bucle de corriente K| 1 dependiente
Coeficiente
" Modelo
F06.09 porcentual del 0~60000 depandionle 0x609
bucle actual KP2 P
F06.10 Coeficiente 0~60000 Modelo OxG0A
integral del bucle de corriente KJ2 dependienfe
0: Configuracién digital del teclado (F06.13)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
B 3: Configuracion analdgica Al2
Seleccion de fuente 4: Confi . 16gica Al Modelo
: Configuracion analégica
F06.11 de configuracion del limite . {gu I o . . 0x60B
superior de par eléctrico 5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad dependienfe
6: configuraciéon de comunicacion
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de
F06.13.
0: Configuracién digital del teclado (F06.14)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
" 3: Configuracién analégica Al2
Seleccion de fuente 4 Confi . 16gica Al3 Modelo
: Configuracion analogica
F06.12 de configuracién del limite 'g B 9 . . 0x60C
superior del par de frenado 5: Configuracién DI5 de pulso de alta velocidad dependiente
6: configuracion de comunicacion
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de
F06.14.
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F06.13 Ajuste digital del par

0,0~200,0% (corriente nominal del motor’ 150,0% *

eléctrico mediante teclado b ) ’ 0x60D

F06.14 | Configuracion digital del parde | 500 g9 (corriente nominal del motor) 150,0% + OX60E
frenado mediante teclado

F06.15 Debilitamiento del flujo de entrada 50~200 100 - OX60F

del coeficiente limite de par

Foe.16 | Cosficlente de 50%~200% 100% e loxe10

compensacion de deslizamiento
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Tabla de parametros de funcién

Cadigo de Por defecto
Nombre Rango d fi o) regar.
funcién 1190 68 COTIGHEEER Valor | Modificagién
Grupo FO7 Grupo de parametros del motor 2
0: motor asincrono ordinario
F07.00 Tirlo de motor 2 (con compensacwn de baja frecuencia) o x 0x700
1: motor de accionamiento de CA
(sin compensacion de baja frecuencia)
. . Modelo
Fo7.01 | Potencia nominal 0,1~1000,0kW . x| ox7o1
del motor 2 dependiente
" . Modelo
Fo7.02 | Tension nominal del 0~1200V _ x| ox702
motor 2 dependiente
Corriente nominal Modelo
F07.03 0,1~6000,0A _ x 0x703
del motor 2 dependiente
Frecuencia nominal
FO7.04 | ol motor 2 0.01~F01.07(Frecuencia maxima) 50.00Hz | x| 0x704
Fo7.05 | velocidad nominal de 1~36000 Modelo < 0x705
: motor2 rpm dependiente
Resistencia del estator
F07.06 0,001~65,5350 Modelo x| ox706
del motor 2 dependiente
Resistencia del rotor Model
F07.07 0,001~65,535Q odelo x |ox7o7
del motor 2 dependiente
. . Modelo
Fo7.o8 | inductancia de fuga 0,01~655,35 mH , x |ox708
del motor 2 dependiente
Inductancia mutua Modelo
F07.09 0,01~655,35 mH x 0x709
del motor 2 dependiente
Corriente sin carga Modelo
F07.10 9 0.1A~F07.03 « |ox70a
del motor 2 dependiente
0: codificador incremental ABZ
. i ifi 0 x 0x710
F07.16 Tipo de codificador 1- solucionador X
Fo7.17 | Puisos del codificador 1-65535 1024 x| ox711
por revolucién
Secuencia de fases A/B 0: adelant
F07.18 | del codificador 1;; elante 0 xox712
incremental ABZ - eseva
FO7.19 Numero de pares 1~65535 1 x 0x713
de polos del resolver
F07.25 pesconexmn q?l codificador | 0: Sin deteccion 0.0 < 0x719
tiempo de deteccion de fallas 0,1s~10,0s
0: Sin operacion
Autoajuste de parametros
F07.26 del mcj)tor 2 P 1: autoajuste de rotacion 0 x 0x71A
2: autoajuste estatico
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Tabla de parametros de funcién

Cédigo de Por defecto|Modificar
9 L Nombre Rango de configuracion or Geled o Agregar.
funcion valor catign
Grupo F08: Parametros de control vectorial del motor 2
Fogoo | Ganancia 1~100 30 0x800
proporcional del bucle de velocidad(1
F08.01 Tiempo integral 0.01~10.00 0.50s 0x801
del bucle de velocidad 1
F08.02 Baja frecuencia de 0,00Hz~F08.05 5.00Hz 0x802
conmutacion
F08.03 Ganancia 1~100 20 0x803
proporcional del bucle de velocidad|2
F08.04 Tiempo integral 0,01~10,00 s 1.0s 0x804
del bucle de velocidad 2
Fog.05 | Altafrecuenciade F08.02~F01.07 Msx. frecuencia) 10.00Hz 0x805
conmutacién
Tiempo de filtrado de entrada de 0x806
Fo8.06 - 0,000~0,100s 0,015s
retroalimentacion ASR
Coeficiente Modelo
- 0x807
F08.07 porcentual del 0~60000 dependiente
bucle actual KP1
- Modelo
F08.08 Coeficiente 0~60000 ' 0x808
- . . dependiente
integral del bucle de corriente KI1
Coeficiente Modelo
~ 0x809
F08.09 porcentual del 0~60000 dependienfe
bucle actual KP2
- Modelo
F08.10 Coeficiente 0~60000 . 0Ox80A
integral del bucle de corriente KI2 dependiente
0: Configuracion digital del teclado (F08.13)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
3: Configuracion analdgica Al2
0811 Seleccion de fuente 4: Configuracion analégica Al3 Modelo 0x80B
' de configuracién del limite 5: Configuracién DI5 de pulso de alta velocidad dependiente
superior de par eléctrico 6: configuracion de comunicacion
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de
F08.13.
0: Configuracién digital del teclado (F08.14)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
3: Configuracién analdgica Al2
Fo8.A2 Seleccion de fuente 4: Configuracion analogica Al3 Modelo 0x80C
. de cohfiguraci(')n del IImite 5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad dependiente
superior del par de frenado 6: configuracion de comunicacién
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de
F08.14.
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F08.13 Aluste digital del par eléctrico 0,0~200,0% (corriente nominal del motor) 150,0%|* 0x80D
mediante teclado ’

F08.14 Configuracién digital del par de 0,0~200,0% (corriente nominal del motor) 150,0%|* 0x80E
frenado mediante teclado ’

F08.15 Debilitamiento del flujo de entrada 50~200 100 » 0x80F
del coeficiente limite de par

Fos.1g | Coeficiente de 50%~200% 100% 0x810
compensacién de deslizamiento
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Cddigo de Por defecto|Modificar
ot Nombre Rango de configuracién N Agregar.
funcion valor catidgn
Grupo F09: Parametros de control de par
F09.00 Seleccion de 0: control de velocidad 0 X 0x900
control de velocidad/par 1: control de par
0: Configuracion digital del teclado (F09.02)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
F09.01 Fuente de ajuste de par en 3: Configuracion analégica Al2 0 0x901
control de par
4: Configuracién analégica Al3
5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
6: configuracién de comunicacion
Ajuste digital de par en 9
F09.02 ; 9 P -200,0%~200,0% 150,0% p 0x902
control de par
tiempo ACC en
F09.03 y 0,00~650,00 s 0.00s - 0x903
control de par
Fogo4 | Nomdedcembreen 0,00~650,00 5 0.00s + | 0x904
control de par
0: Configuracion digital del teclado (F09.06)
1: Ajuste del potenciometro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
Control de par rotacion hacia 3: Configuracion analdgica Al2
£09.05 adelante limite superior 4: Configuracién analogica Al3 0 0x905
: configuracion de 5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
frecuencia seleccién de fuente 6: configuracion de comunicacion
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de
F09.06
Control de par hacia adelante
valor limite superior de
F09.06 - ; ; 50,0Hz + | 0x906
rotacion frecuencia 0.00Hz~F01.07 Max. frecuencia)
teclado valor limite
0: Configuracion digital del teclado (F09.08)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
Control de par rotacién 3: Configuracion analogica Al2
F09.07 inversa ajuste de 4: Configuracion analégica Al3 0 0x907
: frecuencia limite superior 5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
seleccion de fuente 6: configuracion de comunicacion
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de
F9.08.
Control de par de frecuencia
F09.08 | de limite superior inverso 0.00Hz~F01.07 Méx. frecuencia) 50,0 Hzf* 0x908
valor limite del teclado
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F09.09 Par de baJa.fnccmn 0,0~100,0% (par nominal del motor) 0,0% 0x909
compensacion ’
F09.10 Par de alta friccion 0,0~100,0% (par nominal del motor) 0.0% * 0x90A
compensacion ' ’ ,
F09.11 Coeficiente de o . o 0x90B
. compensacién de inercia. 0,0~100,0% (par nominal del motor) 0,0% » X
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Codigo de N RO ——— Por defecto[Modificar p—
funcion valor cafién
Grupo F10: Operacion del teclado y pantalla LED
0: Sin funcién
1: avance lento
F10.00 | Laclave de 2: avance inverso 1 % |0x0A00
seleccion de funcion 8.3: Conmutacion adelante/atras
4: Ejecutar fuentes de comando desplazadas
5: Borrar la fecha de parada exacta
0~65535
BITO: Frecuencia de funcionamiento (Hz ON) 2%1
BIT1: Configuracion de frecuencia (flash Hz) 22
BIT2: voltaje del bus (V ON) 2%4
BIT3: voltaje de salida (V ON) 2% 8
BIT4: Corriente de salida (A ON) 2% 16
BIT5: Velocidad del motor (rpm activadas) 2532
BIT6: Potencia de salida (% ENCENDIDO) 2864
BIT7: Par de salida (% ON) 2#128
- BITS: Referencia PID (% ON) 28256
Mostrar la configuracion de ) X B . 2951 2
F10.01 . BITY: retroalimentacion PID (% ENCENDIDO) 53 . 0x0A01
parémero ! ; i BIT10: Estado del terminal de entrada 229024
en el estado de ejecucion
BIT11: Estado del terminal de salida 243048
BIT12: Al1(V encendido) 234096 13
BIT13: A2 (V encendido) 2=8192
BIT14: AI3(V encendido) 236384 15
BIT15: velocidad lineal 2=32768
Nota: Si desea mostrar los
parametros anteriores, agregue
el decimal correspondiente para ingresar
este parametro
0~65535
BITO: etapa actual del PLC 2¢1
BIT1: valor de recuento de impulsos 22
BIT2: Valor de longitud 2%4
BIT3: Valor de ajuste de par (% ON) 2%38
BIT4: Frecuencia de pulso Di5 245: 16
Mostrar la configuracion de BITS: Velocidad de carga 2;32
F10.02 ° BIT6: temperatura IGBT 2264 0. 0X0A02
parémelros 2 : e BIT7: voltaje de entrada de CA 22128
en el estado de ejecucion
BIT8: velocidad de retroalimentacion del codificador 28256
BIT9~BIT15: Reserva
Nota: Si desea mostrar los
parametros anteriores, agregue
el decimal correspondiente para
ingresar este parametro
F10.03 RESERVADO
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Cédlgol fie N PR—— Por defecto N.Iczdiﬁcar Agregar.
funcién valor cgtién
0~65535
BITO: Configuracion de frecuencia (Hz ON) 20:1
BIT1: Velocidad del motor (rpm activadas) 21:2
BIT2: voltaje del bus (V ON) 2%4
BIT3: voltaje de entrada de CA 22: 8
BIT4: Estado del terminal de entrada 25= 16
BIT5: Estado del terminal de salida 2;32
BIT6: Referencia PID (% ON) 2264
BIT7: retroalimentacion PID (% ENCENDIDO) 2Z1 28
Parametro de visualizacion| BIT8: AH(V encendido) 2§256
F10.04 | contguracion _ _ 28512 7 *  |ox0A04
BIT9: A2 (V encendido)
en estado de parada BIT10: Al3(V encendido) 249024
BIT11: Valor de longitud 2F2048
BIT12: Valor de conteo de pulsos 2=1?096 13
BIT13: etapa actual del PLC 2=819214
BIT14: Velocidad de carga 2=16384 15
BIT15: Frecuencia de pulso Di5 2=32768
Nota: Si desea mostrar los
parametros anteriores, agregue
el decimal correspondiente para ingresar
este parametro
F10.05 RESERVADO 0x0A05
F10.06 |Auxiliar El valor del parametro es consistente con el 2. 0X0AQE
Supervision grupo de parametros de monitoreo F99.
F10.07 RESERVADO
F10.08 RESERVADO
F10.09 | Coeferenede 0,001~ 65,000 1.000 | - |ox0A09
visualizacion de velocidad de cqrga
Numero de decimales 0.Cero punto dgmmal
F10.10 |para mostrar 1.Un punt(_) decimal 0 . 0XOAOA
! 2.Dos decimales
la velocidad de carga 3 Tres decimales
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Codlgol fie NEilG PO Por defecto[Modificar [Modificar
funcion valor catign catién
Grupo F11 Grupo de terminales de entrada digital
Seleccion d 0: Sin funcién
eleccion de
F11.00 1: adelante 1 x
funcién de terminales DI1 0x0B0O
2: reversa
3: Operacion de control de tres cables
4: trotar hacia adelante
5: jogging inverso
Seleccion de logging
F11.01 funcién de terminales DI2 6: Inercia hasta detenerse 2 X 0x0B01
7: Terminal de PARADA externo 1
8: Terminal de PARADA externa 2 (tiempo DEC4)
9: Frenado inmediato por inyeccion de CC
10: frenado por inyecciéon DEC DC
F11.02 Seleccion de 11: Ejecutar Pausa 4 % 0x0B02
funcion de terminales DI3 12: reinicio de falla
13: Cambia el comando 1
14: Cambia el comando 2
» 15: Comando de cambio de frecuencia
F11.03 Seleccion de 16: Terminal ARRIBA 12 * loxoBos
funcié terminales DI4 X
uncién de terminales 17: Terminal ABAJO
18: Borrar ARRIBA/ABAJO (incluyendo  /
tecla) ajuste
F11.04 Seleccion de 19: Terminal K1 de velocidad mdiltiple 0 X 0x0B04
funcion de terminales DI5 20: Terminal de velocidad multiple K2
21: Terminal de velocidad multiple K3
~ 22: Terminal de velocidad multiple K4
Seleccion de 23 reinicio del estado del PLC
funcién de terminales DI6 " .
F11.05 24: conmutacién de parametros PID 0 x 0x0B05
(extension .
L, . 25: PID segundo terminal de
funcién de tarjeta)
conmutacion digital dado
" 26: Inversion de direccion de accion del PID
Seleccion de
F11.06 funcion de terminales DI7 27: pausa PID o M 0x0B06
: (extension 28: Entrada de pulsos (valido sélo para DI5)
funcion de tarjeta) 29: Pausa de swing
30: Entrada del contador
Seleccion de 31: reinicio del contador
F11.07 funcion .C“e terminales DI8 32: Entrada de recuento de longitud 0 x 0x0B07
(extenslon 33: Restablecimiento de longitud
funcién de tarjeta) 34: Borrar el tiempo de ejecucion actual
Seleccion de 35: Marcha atras prohibida
. ) 36: hora DEC/ACC 1
funcion de terminales DI9
F11.08 37: hora DIC/ACC 2 0 x 0x0B08
(extension o
funcion de tarjeta) 38: Desactivacién DEC/ACC
39: Entrada de fallo externo 1
40: Entrada de fallo externo 2
Seleccion de 41: Conmutacién motor 1/2
funcién de terminales DI10 . id i
F11.09 42: Conmutacion control de velocidad/ 0 x 0x0B09
(extension control de par
funcién de tarjeta) 43: Control de par prohibido
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Codlgol fie Nombre PR R Por defectc? Modificar Agregar.
funcion valor catipn
F11.10 Tiempo de filtrado del terminal 0,000~1,000s 0,010s - 0XOBOA
de entrada digital
0: l6gica positiva
1: légica negativa
Mod tivo DI icio i . i
F11.11 odo .a’c Vo Posicion de las unidades: modo activo DI1 00000 X 0xOBOB
seleccion 1 Posicién decenas: modo activo DI2
Posicién de centenas: modo activo DI3
Mil posiciones: modo activo D14
Posicién de diez mil: modo activo DI5S
0: l6gica positiva
1: légica negativa
F11.12 Modo ‘alctivo DI Posicion de las unidades: modo activo DI6 00000 X loxoBoc
seleccion 2 Posicién decenas: modo activo DI7
Posicién de centenas: modo activo DI8
Mil posiciones: modo activo DI9
Posicién de diez mil: modo activo DI10
0: control de 2 hilos 1
Los terminales controlan el : i
F11.13 1: control de 2 hlllos 2 0 X 0x0BOD
modo de funcionamiento. 2: control de 3 hilos 1
3: control de 3 hilos 2
Tasa d bida/bajada del ~
Fi1.14 | ooadesibidabaadade 0,001 Hz/s  65.000Hz/s 1.000Hz | +  |0xOBOE
terminal
F11.15 | Retardo de conexién 0,0 ~3600,0 0.0s X |oxoBOF
del terminal DI1
F11.16 Retardo de desconexién 0,0 ~3600,0 s 0.0s X 0x0B10
del terminal DI1
F11.47 | Retardo de conexion 0,0 ~3600,0 s 0.0s X |0x0B11
del terminal DI2
F11.18 Retardo de desconexién 0,0 ~ 3600,0 s 0.0s X 0x0B12
del terminal DI2
F11.19 | Retardo de conexion 0.0 ~3600,0 s 0.0s X |oxoB13
del terminal DI3 ’ !
F11.20 Retardo dle desconexion 0,0 ~3600,0's 0.0s X 0x0B14
del terminal DI3
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Codigo de
funcién

Nombre

Rango de configuracion

Por defecto
valor c3

Modificar
ation

Agregar.

Grupo

F12 Grupo de terminales de salida digital

F12.00 §

alida HDO

0: Salida de pulso de alta velocidad del polo del
colector abierto (consulte F15.02 para
obtener informacién detallada de la funcién relaciory
1: Salida de polo de colector abierto
(Consulte F12.02 para obtener informacion
detallada de la funcion relacionada)

ada) 0

0x0C00

F12.01

Salida DO1

F12.02 §

alida HDO

F12.03 §

alida de relé T1

F12.04 §

alida de relé T2

F12.05 §

alida de relé T2

0: no valido

1: variador de CA en funcionamiento
2: marcha hacia adelante
3: marcha atras

4: trotar correr

5: carrera a velocidad cero

0x0CO01

6: Listo para funcionar

7: falla del variador de CA

8: Prealarma de sobrecarga del variador de frecuencia

9: Prealarma de sobrecarga del motor

10: Prealarma de subcarga del variador de CA
11: llegada de frecuencia

12: Limite superior de frecuencia alcanzado

0x0C02

13: Limite inferior de frecuencia alcanzado
14: Deteccion de frecuencia FDT1
15: Deteccion de frecuencia FDT2
16: Frecuencia 1 alcanzada

17: Frecuencia 2 alcanzada

18: Reservado

19: Finalizacion de la etapa PLC

0x0C03

20: Finalizacion del circulo PLC

21: PID durmiendo
22: Actual 1 alcanzado

23: Actual 2 alcanzado

24: Estado de carga

25: Valor de conteo de configuracién alcanzado

26: Valor de recuento designado alcanzado
27: Longitud de fraguado alcanzada

28: Longitud designada alcanzada

29: Tiempo de ejecucion de configuracion alcanzado

0x0C04

30: configuracién de comunicacién
31: Salida DI1

32: Salida Di2

33: Limitar la salida Di1

34: limite de entrada Al1 excedido
35: control de freno

36: retroalimentacion PID fuera de linea

37: Advertencia de sobrecalentamiento del motor

0x0C05

F12.06

Polaridad de los
terminales de salida.

0: légica positiva
1: légica negativa

Posicién de las unidades: D01 modo activo
Posicion decenas: modo activo HDO
Posicién de centenas: modo activo T1
Mil posiciones: modo activo T2
Posicion de diez mil: modo activo T3

0xC06
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Codlgol fie NETIE BT Por defecto M.Ofiiﬁcar Agregar.

funcion valor cation
Tiempo de retardo de

F12.07 ) 0,0 ~3600,0 s 0.0s . 0x0C07
encendido DO1
Tiempo de retardo de

F12.08 . 0,0 ~3600,0 s 0.0s e |0x0C08
desconexién DO1
Tiempo de retardo de

F12.09 ) 0,0 ~3600,0 s 0.0s e |0x0C09
encendido HDO
Tiempo de retardo de

F12.10 0,0 ~3600,0 s 0.0s e [x0C0A
apagado HDO
Tiempo de retardo

F12.11 ) 0,0 ~3600,0s 0.0s . 0x0C0B
de conexién T1
Tiempo de retardo

F12.12 0,0 ~3600,0 s 0.0s e  [oxocOC
de desconexion T1
Ti d d

F12.43 | [empederer 0,0~ 3600,0s 00s | * |moco
de conexién T2
Tiempo de retardo

F12.14 B 0,0 ~ 3600,0 s 0.0s e |0XOCOE
de desconexion T2

F12.15 RESERVADO

F12.16 RESERVADO

F12.17 | Valor de deteccion de 0,0%~100,0% 0.0% * 0x0C11
llegada de frecuencia ’
fi ia FDT1

F12.18 | oo e teccion 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 50,00 Hz 0x0C12

F12.19 | Histéresis de _ 0,0%~100,0% 5,0% o loxoct3
deteccion de frecuencia FDT1

F12.20 X:If‘:;::eiiﬁcgg{fz 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 50.00HZ - 0x0C14

F12.21 | Histeresisde ) 0,0%~100,0% 5,0% o |oxocts
deteccion de frecuencia FDT2
Deteccién de . .

F12.22 cualquier frecuencia 1 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 50,00 HZ * 0x0C16
Ancho de deteccién de . .

F12.23 cualquier frecuencia 1 0,0%~100,0% (frecuencia maxima) (V) 0x0C17

F12.04 | Deteccionde 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maximay) 50,00 HZ - 0x0C18
cualquier frecuencia 2

F12.25 | Anchode detecdon de 0,0%~100,0% (frecuencia maxima) 0 X loxocte
cualquier frecuencia 2
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Cofdu'gsig: Nombre Rango de configuracion P\jra(:g:c: :?g?:ﬁcar Agregar.

Limit ior d

F12.26 C;:::nf:zzrgrgz 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 100,0% 0x0C1A

F12.27 Limite inferior de 50.0% x 0x0C18

: corriente de carga 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) e X

Cualquier ) . e

F12.28 corriente que alcance 1 valor 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 100,0% 0x0C1G

F12.29 Cua!quier | 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 0,0% * 0x0C1D
corriente que alcance 1 amplityid.

F12.30 Cua!quier 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 100,0% M 0x0C1E
corriente que alcance el valor 2

F12.31 Cua!quier | 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 0,0% . 0xOC1F|
corriente que alcance 2 amplitudes.

F12.32 | Limite inferior de voltaje 0.0V~F12.33 30V | - |0x0C20
de entrada Al1

F12.33 | Tensionlimite F12.32~10.00V 70V [ . |ox0C21
superior de entrada Al1
Control de freno 0: deshabilitado

X

F12.34 | mecanico 1: habilitado 0 0x0C22

F12.35 Frecuencia de apertura 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 2.5Hz x  |ox0C23
del freno mecanico

F12.36 Corriente de apertura 0,0%~200,0% 150.0% x 0x0C24
del freno mecanico

F12.37 Tiempo de retardo de aceleracion 0,0s~100s 1.0S . 0x0C25
después de abrir el freno

F12.38 | reno mecanico 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 2,0 Hz o 0x0C26
Tiempo de espera de

F12.39 0,0s~10,0s 1.08 . 0x0C27|
cierre del freno mecanico

F12.40 Tiempo de mantenimiento 0,0s~10,0s 0.5S . 0x0C28
del freno mecanico
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Céfduigsi:: Nombre Rango de configuracién PC;T?:C;OJ:?;‘:;MN Agregar.
Grupo F14 Grupo de funciones de configuracion de curva analdgica y entrada de pulso

F14.00 Limite inferior de Al1 0,00V~ F14.02 0,00V 0x0E00

F14.01 | Aluste correspondiente del -100,0%~100,0% 0.0% » OXOEO1
limite inferior de Al1 !

F14.02 Ai1 inflexién 1 entrada F14.00~F14.04 10,00 V|« OX0E02
Porcentaje

F14.03 | correspondiente de Al1 | -100,0%~100,0% 100,0% p 0x0E03
inflexién 1 entrada

F14.04 Ai1 inflexién 2 entrada F14.02~F14.06 10,00 V|- 0x0E04
Porcentaje

F14.05 | correspondiente de -100,0%~100,0% 100,0% |* 0x0E05
entrada Al1 inflexion 2

F14.06 Ljmite superior de Al1 F14.04~10.00V 10.00V | 0x0E06

F14.07 Configuracion correspondiente -100,0%~100,0% 100,0% . O0x0E07
del limite superior de Al1 ’ ' '

F14.08 Tiefnpo de filtro de entrada Ai1 0,00s~10,00s 0.100s «  |0x0E08

F14.09 Limite inferior de Al2 0,00V~ F14.11 0,00V 0x0EQ09

F14.10 | Aluste correspondiente del -100,0%~100,0% 0,0% 0XOEOA
limite inferior de Al2 ’

F14.11 Ai2 inflexion 1 entrada F14.09~F14.13 10,00 V|* 0x0EOB
Porcentaje

F14.12 | correspondiente de -100,0%~100,0% 100,0% 0XOEOC
entrada Al2 inflexién 1

F14.13 A2 inflexion 2 entrada F14.11~F14.15 10,00 V|- 0xOEOD
Porcentaje

F14.14 correspondiente de -100,0%~100,0% 100,0% f OxOEOE
entrada de inflexion 2 de Al2

F14.15 L|mite superior de Al2 F14.13~10.00V 10.00V| -  |0xOEOF

F14.16 Configuracién correspondiente -100,0%~100,0% 100,0% . 0X0E10
del limite superior de Al2

F14.17 Tiefnpo de filtro de entrada Al2 0,00s~10,00s 0.100s . Ox0E11

F14.18 Llimite inferior de AI3 -10,00V~ F14,20 -10,00 V|- 0x0E12

F14.19 | Ajuste correspondiente del | _100,09%~100,0% -100,0% [+ 0x0E13
limite inferior de Al3

F14.20 Al 3 inflexién 1 entrada F14.18~F14.22 -3,00V} Ox0E14
Porcentaje

F14.21 | correspondiente de -100,0%~100,0% -30,0% 0x0E15
entrada de inflexion 1 de Al3
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Cédlgo' de Narfene P Por defectj‘hlll?diﬁcar J—
funcion valor cation
F14.22 Al3 inflexion 2 entrada F14.20~F14.24 3,00V OXOE16
Porcentaje
F14.23 | correspondiente de -100,0%~100,0% 30,0% | OX0E17
entrada de inflexion 2 de Al3|
F14.24 Ljmite superior de Al 3 F14.22~10.00V 10.00V | -«  |oxoE18
F14.25 Configuracién correspondiente -100,0%~100,0% 100,0% . OX0E19
del limite superior de Al3
F14.26 Tiempo de filtro de entrada Ai3 0,00s~10,00s 0,10s * OXOE1A
000~111
Unos:
Al1 menor que la seleccion de configuracion de
entrada
minima 0: Porcentaje correspondiente de min.
IA inferior al minimo. aporte
F14.27 1:0,0% 0x000 | - 0X0E1B
seleccion de configuracion de entrada
Decenas:
Al2 inferior a la seleccion de configuracién de
entrada minima (como arriba)
Cientos:
Al3 inferior a la seleccion de configuracion de
entrada minima (como arriba)
F14.08 | Frecuenca 0,00 KHz ~ F14,30 0.00 1. hoerc
limite inferior del pulso DI5 Kilociclos
Configuracion correspondiente o .
F14.29 | ge frecuencia limite inferioff -100,0%~100,0% 0,0% - 0x0E1D
del pulso DI5
F14.30 | Frecuencia F14.28~100.00KHz 50.00 1 . looeie
limite superior del pulso DI§ Kilociclos.
Ajuste correspondiente
F14.31 | 4e la frecuencia limite -100,0%~100,0% 100,0% OxOE1F
superior del pulso DI5
F1432 Tiempo de filtro de entrada 0100 s~ 10’00 s 0,103 . 0XOE20
de pulso DI5

87




Machine Translat

ed by Google

Tabla de parametros de funcion

COdlgol fje N PR Por defecto !\/Iodiﬁcar p—
funcion valor cafién
Grupo F15 Grupo de funciones de configuracién de curva analégica y salida de pulsos
0: frecuencia de funcionamiento
F15.00 Shlida SA1 1: Configuracién de frecuencia 0- 0x0F00
2: Corriente de salida (relativa al doble de la
corriente nominal del motor)
3: voltaje de salida
4: Valor de entrada DI5 de pulso de alta velocidad
5: Valor de entrada analdgica Al1
F15.01 Shlida AO2 6: Valor de entrada analdgica Al2 1. 0xOF01
7: Valor de entrada analégica Al3
8: Longitud
9: valor de conteo
10: tiempo de ejecucién
11: Par de salida
F15.02 Spiida HDO jupotencladesalda 0- 0x0F02
13: configuracién de comunicacion
14: Ajuste del potenciémetro del teclado
F15.03 | Limite de salida 0,0%~F15.05 0,0% * 0x0F03
inferior de AO1 !
F15.04 |AO1 correspondiente 0,00V ~ 10,00 V 000V - OxOF04
salida del limite inferior ’
F15.05 | Limite de salida F15.03~100.0% 100,0% 1 .
superior de AO1 ’
F15.06 | EIAO1 correspondiente 0,00V ~ 10,00 V 10,00 V 0xOF06
salida del limite superior ’
Limite inferior 0/ ~ o/ o 0xOF07
F15.07 de salida de AG2 0,0%~F15.09 0,0%
F15.08 | SalidaAG2 | 000v~1000V 0.0% * 0x0F08
correspondiente del limite inferior
Limite superior - o o/ o 0x0F09
F15.09 de salida de AG2 F15.07~100.0% 100,0%
F15.10 La salida AQZ . 0,00 VV ~ 10,00 V 10,00 V 0xOFO0A
correspondiente del limite $uperior
Limite de salida 0~ o/ o 0xOF0B
F15.11 inferior de HDO 0,0%~F15.13 0,0%
F15.12 | HDO correspondiente 0,00 ~ 60,00 kHz 0.00 Hz 0x0F0C
salida del limite inferior ’
F15.13 | Limite superior F15.11~100.0% o d 0XOFOD
de salida de HDO 5 00.0% 100,0%
F15.14 | HDO correspondiente 0,00 ~ 60,00 kHz 10.00 . OXOFOE
salida del limite superior Kilociclos
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C°d'g°. fje Nombre Rango de configuracion Por defecto M.o’dlﬁcar Agregar.
funcién Vi lon
Grupo F16 Grupo de correccién AI/AO
0: Sin accion
1: correccion del canal Al1
F16.00 | Seleccion activa 2: correccion del canal Al2 0 . 0x1000
’ correctiva Al,AO 3: correccioén del canal Al3
4: correccioén del canal AO1
5: correccion del canal AO2
Tension 0.000V~10.000V e |0x1001
F16.01 medida-Al11
0.000V~10.000V e  |0x1002
F16.02 | voitaje de visualizacion Al11 X
Tension 0.000V~10.000V e |ox1003
F16.03 medida Al12
0.000V~10.000V . 0x1004
F16.04 | tension de visualizacion Al1 2 X
Tension 0.000V~10.000V 0
X ~10. . x1005
F16.05 medida Al21
0.000V~10.000V 0x1006
F16.06 Tension de visualizacion Al21 ° X
Tension 0.000V~10.000V 0
X ~10. . x1007
F16.07 medida Al2 2
0.000V~10.000V 0x1008
F16.08 Tension de visualizacion Al2 2 ° X
Tension 0.000V~10.000V e |ox1009
F16.09 medida Al3 1
0.000V~10.000V e |0x100A
F16.10 Tension de visualizacion Al3 1 X
F1e.11 | Tension 0,00 V ~ 10,000 V 5 | e |oxtooB
- medida Al3 2 E
0,00 V ~ 10,000 V e |0x100C
F16.12 Tension de visualizacion Al3 2 X
AO1 voltaje medido ~
F16.13 1 j 0.000V~10.000V e  [0x100D
0.000V~10.000V e [0x100E
F16.14 AO1 voltaje de visualizacion 1 X
AO1 voltaje medido ~
F16.15 i J 0.000V~10.000V e |0x100F
0.000V~10.000V . 0x1010
F16.16 AO1 voltaje de visualizacion 2 %
Tensiéon medida -
F16.17 o 0.000V~10.000V . 0x1011
0.000V~10.000V . 0x1012
F16.18 | voitaje de visualizacion AO21 X
Tension medida ~
F16.19 | oo 0.000V~10.000V e |0x1013
0.000V~10.000V 0x1014
F16.20 | voitaje de visualizacion AO2 2 * X
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Tabla de parametros de funcion

Caodigo de
funcion

Nombre

Rango de configuracién

Por defecto
valor cat

Modificar
n

Modificar
cation

Grupo F

18 Grupo de funciones de comunicacion serie

F18.00

Direccion de
comunicacion local

0~247
0: direccién de transmision
1: direccion esclavista

0x1200

F18.01

Velocidad de

comunicacion en baudios

Posicion de las unidades:
Velocidad en baudios de comunicacién Modbus

300 bps
600 bps
1200 bps
2400 bps
4800 bps
9600 bps
19200 bps
38400 bps
57600 bps
115200 bps

©ENIARWON 2O

Posicién de las decenas:

Velocidad de comunicacion CAN en baudios
0:20 kbps

1:50 kbps

2:100 kbps

3:125 kbps

4:250 kbps

5:500 kbps

6:1 Mbps

45+

0x1201

F18.02 Si

mbolo de formato de datos

0: Sin verificacion (8-N-2)

1: Verificacion de paridad par (8-E-1)

2: Verificacion de paridad impar (8-O-1)

3: Sin verificacion, formato de datos (8-N-1)

0x1202

F18.03 Rg

tardo de respuesta

0~20ms

2ms-

0x1203

F18.04

Tiempo de falla de
comunicacion horas extras

0,0 s (no valido);
0,1~60,0 s

0.0s »

0x1204

F18.05

Procesamiento
de fallas de transmision

0: alarma y parada libremente
1: Alarma y parada segun el modo

de parada
2: No hay alarma y continta funcionando

0x1205

F18.06

Resolucién actual
leida por comunicacion

0:0,01A
1:0,1A

0x1206

F18.07

Seleccion de

compatibilidad del protocolo

1
v oda

0: protocolo SD600
L:Jé)rotocolo SD100
Tprotocolo SD200

0x1207

F18.08 R

FSERVAR
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R o7 v e
Posicion de las unidades:
Seleccion del canal de
comando de ejecucién de comunicacion
0: Modbus
Seleccion del 1: Profibus-DP
F18.09 tocolo d | 2:PuEDE 00 - 0x1209
protocolo de comunicacion. 5. N apierto
Posicion de las decenas:
Seleccion del protocolo de comunicacion.
0: Modbus
1: CANabierto
0: formato PPO1
1: formato PP02
F18.10 | tipo de PPO 2: formato PPO3 2 X |0x120A
3: formato PPO4
4: formato PPO5
F18.11 Direccién de esclavo DP 1~127 1 x 0x120B
F18.12 Escritura PZD3 0: Sin operacion 0- 0x120C
] 1: frecuencia de configuracién de comunicacién
F18.13 Escritura PZD4 2: PID Valor dado (rango 0~PID) 0 ® |0x120D
. 3: retroalimentacion PID (rango 0~PID) R
F18.14 |  Escritura PZD5 4: Valor de ajuste de par (-10000~10000) 0 Ox120E
F18.15 Escritura PZD6 5: Val'or_de conflgura_clon de frecuencia 0 ° 0x120F
limite superior directo (0~10000)
F18.16 PZD7 escribir 6: Valor de configuracion de frecuencia de 0 . 0x1210
limite superior inverso (0 ~ 10000)
F18.17 | Escritura PZD8 7: Par eléctrico limite 0 e |ox1211
superior (0~10000)
F18.18 | PZzD9 escribir 8: Par de frenado limite 0 *  |0x1212
superior (0~10000)
F18.19 | PzD10 Escritura 9: comando del terminal de salida virtual 0 *  |0x1213
10: ajuste de voltaje
F18.20 | PzD11Escritura (Proposito de separacion V/F)(0~1000) 0 *  |ox1214
. 11: Configuracién de salida AO1 (0~0X7FFF)
F18.21| PzD12Escritura 12: Configuracion de salida AO2 (0~OX7FFF) 0 * Jox1215
13: configuracion de salida HDO (0~0X7FFF)
F18.12 Lectura PZD3 0 0x1216
F18.13 PZD4 Leer 0: Sin operacion 0 *  |0x1217
1~40: Correspondiente a F99.01~F99.40 41:
F18.14 Lectura PZD5 Frecuencia de funcionamiento en falla actual 0 ¢ |ox1218
F18.15 PZD6 Leer 42: Corriente de salida en falla actual 43: 0 . 0x1219
Voltaje de salida en falla actual 44: Voltaje
F18.16 PZD7 Leer de bus en falla actual 45: Méx. . 0 o |ox121A
temperatura en el fallo actual 46: Estado del termingt
F18.17 PZD8 Leer de entrada en el fallo actual 47: Estado del 0 ° 0x121B
terminal de salida en el fallo actual 48: Estado del
F18.18 PZD9 Leer inversor en el fallo actual 49: Tiempo de 0 * 0x121C
F18.19 PZD10 Leer encendido en el fallo actual 50: Tiempo 0 . 0x121D
de funcionamiento en el fallo actual
F18.20 PZD11 Leer 0 ® |0x121E
F18.21 PZD12 Leer 0 ® |ox121F
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Cédigo. tje Nombre Rango de configuracion IReelsiEes M,o ,diﬁcar Agregar.
funcién valor :Jmon

Grupo F19 Grupo de control PID

Posicién de las

unidades: Fuente de referencia

PID 0: Configuracion del potenciémetro del

teclado 1: Configuracion digital del PID (F19.02)

2: A1

3: AI2

4: Al3

5: Pulso DI5

6: configuracion de comunicacion
F19.00 Fuente de referencia PID |  Foscondotesdoconas: 01 o |0x1300

Fuente de retroalimentacién PID

0: A1

1: Al2

2: A3

3: Al1+AI2

4: Al1-Al2

5: MAXIMO(AI1,A12)

6: MIN.(AI1,Al12)

7: Pulso DI5

8: configuracion de comunicacion
F19.01 Rango PID 0~65535 1000 . 0x1301
F19.02 Cpnfiguracién PID digital 1 0~F19.01 500 e |0x1302
F19.03 Configuracion PID digital 2 0~F19.01 500 e« |0x1303
F19.04 Direccion de operacion PID|  ©- 12 salida PID es positiva 0 o |0x1304

1: la salida PID es negativa
F19.05 Ganancia proporcional (P1) 0,00~100,0% 20,0% o |0x1305
F19.06 | Tiempo intergal (1) 0,0~100,0s 2.0s . 0x1306
F19.07 | Tiempo diferencial(D1) 0,00 ~ 10,00 s 0.00s o |0x1307
F19.08 Limife de compensacion PID 0,00~50,0% 0,0% L 0x1308
F19.09 | Limite diferencial PID 0,0%~100,0% 1,0% . 0x1309
F19.10 Tiempo de cambio 0.00~650.00 s 0.00s . 0x130A

i de referencia PID ’ ! .
F19.11 Tiempo de filtro de 0.00 ~ 60.00 s 0.00s . 0x130B|
retroalimentacion PID ’ ’ -

F19.12 Tigmpo de filtro de salida PID 0,00 ~60,00's 0.00s | = [0x130C
F19.13 Ganancia proporcional (P2) 0,00~100,0% 20,0% e |0x130D;
F19.14 | Tiempo intergal (I2) 0,0~100,0s 2.0s . 0x130E
F19.15 | Tiempo diferencial (D2) 0,00~ 10,00 s 0.00s | o |Ox130F
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Codlgol fje Nl D Por defechjl\/.lc’)dlﬁcar p—
funcion valor cgtion
F1 91 6 Limite superior de frecuencia
cuando es opuesto a la 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz|- 0x1310
direccion de ajuste giratorio
F19.17 Valor preestablecido de PID 0,0%~100,0% 0,0% ¢ 0x1311
Val tablecido de PID
F19.18 | o peoeeseoce 0,0~650,0s 0.00s * oxt312
manteniendo el tiempo
Hibernacién PID
F19.19 ~ ia maxi 0.0 .
Frecuencia 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0x1313
Hibernacion PID
F19.20 0,0 ~6500,0 s 30.0s . 0x1314
Tiempo de retardo
F19.21 Valor de activacién PID 0,0~100,0% 0,0% 0x1315
PID despertar
F19.22 P 0,0 ~6500,0's 055+ 0x1316
Tiempo de retraso del valor
Valor superior de
F19.23 . 0,0%~100,0% 100,0% . 0x1317
presion protectora
Tiempo de deteccion de .
F1 924 proteccion de limite superior 0,0s~1000,0s 10s 0x1318
F19.2 Desviacion 5 o .
9.25 forzada del suefio 0,0%~50,0% 0,0% 0x1319
Ti de rett
F19.26 | 'empoderet@so 0,0 ~6000,0 s 0.0S- 0x131A
del suefio forzado
Valor de deteccion de - o, 0/ o
F19.27 comentarios fuera de linea 0.0~100,0% O’O % 0x131B
F19.28 | Tiempodedeteccion 0,0~6500,0's 0.0s +
) de comentarios fuera de linea ’ ’ . 0x131C
0: alarma y parada libremente
Retroalimentacion PID fuera de i . Y
F19.pg | ReroaimenaconPidferadelinea | 1: Alarma y parada segun el modo 0. o0x131D
Procesando de parada
2: No hay alarma y continta funcionando
Numero decimal del ~ .
F19.30 rango PID 0~4 0 0x131E

93




Machine Translated by Google

Tabla de parametros de funcion

Codlgol f:le N PO —— Por defecto N!o’dlﬁcar Agrogar.
funcion valor catién
Grupo F20 Frecuencia de oscilacion, longitud fija, conteo y temporizacion
Modo de ajuste de 0: Relativo a la frecuencia central 0
20,00 francos . . . . 0x1400
frecuencia de oscilacion 1: Relativo al max. frecuencia
F20.01 Frecuencia de oscilacion 0,0~100,0% 0.0% . 0x1401
amplitud
F20.02 Frecuepcia de patada 0’0,_5010% 0‘0% . 0x1402
amplitud
F20.03 Ciclo de frecuencia 0,1s~3000,0s 10.0s 4 0x1403
de oscilacion.
F20.04 | Cosficiente de tiempo de 0,1%~100,0% 50,0% | - |ox1404
aceleracion de onda triangular
F20.05 | Longitud de configuracion 0~65535m 1000m| - 0x1405
F20.06 | Longitud disefiada 0~65535m m . 0x1406
El nimero de
F20.07 0,1~6553,5 100.0 0x1407
pulsos de cada metro.
F20.08 | Establecer valor de recuento 1~65535 1000 * 0x1408
F20.09 | valor de recuento designagio 1~65535 1e 0x1409
F20.10 Configuracion del tiempo de funcionfimiento 0,0 ~ 65535 min 0,0 minpitos ¢ |0x140A
0: no valido
F20.11 Modo de parada exacta 1: llegada de la longitud del ajuste 0- 0x140B
2: llega el valor del recuento de configuracion
3: configuracion del tiempo de ejecucion
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C°d|Q°l de Nombre ARG Por defecto|Modificar Agregar.
funcién valor catjén
Grupo F21 PLC simple y grupo de control de frecuencia de multiples pasos
F21.00 Frecuencia multipaso 0 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz . 0x1500
F21.01 Frepuencia 1 de varios pasos 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1501
F21.02 Friecuencia multipaso 2 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1502
F21.03 Frepuencia 3 de varios pasos 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1503
F21.04 Frepuencia 4 de varios pasos 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1504
F21.05 Friecuencia multipaso 5 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1505
F21.06 Friecuencia multipaso 6 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1506
F21.07 Frecuencia multipaso 7 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1507
F21.08 Friecuencia multipaso 8 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1508
F21.09 Frecuencia multipaso 9 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x1509
F21.10 Friecuencia multipaso 10 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x150A
F21.11 Friecuencia multipaso 11 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x150B
F21.12 Friecuencia multipaso 12 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz ¢ 0x150C
F21.13 Frigcuencia multipaso 13 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maximay) 0,00 Hz ¢ 0x150D
F21.14 Frecuencia multipaso 14 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maximay) 0,00 Hz ¢ 0x150E
F21.15 Friecuencia multipaso 15 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150F
Unos :
Modo de ejecucion del PLC
0: detenerse después de ejecutarse una vez
1: Ejecutar al valor final después
corriendo una vez
F21.1 Funcionamiento sencillo del PLC . . 0x1510
6 método 2: ciclo en marcha 00
Decenas:
Unidad de tiempo de ejecucion de PLC simple
0: Segundo(s)
1: Minuto (min)
Unos:
Memoria de pérdida de energia
Seleccion simple de memoria 0: Sin memoria por pérdida de energia
F21.17 del PLC cuando hay un 1: Memorizado en caso de pérdida de energia 00« 0x1511
Decenas:
corte de energia
detener la memoria
0: No hay memoria al parar
1: Memorizado al parar
F21.18 El tiempo de ejecucion 0,0~6553,5 s(min.) 0.00s . 0x1512
del paso 0. (Min.)

95




Machine Translat

ed by Google

Tabla de parametros de funcién

Codlgol fie e PR Por defectjl\.ll?diﬁcar Modi.ﬁ’car
funcion valor cafion cation
Unos: Direcci6n de carrera
0: adelante
1: reversa
Decenas: tiempo de aceleracion/desaceleracion
0: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 1
1: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 2
2: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 3
3: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 4
F21.19 Cpnfiguracién de multipaso 0 Cientos: configuracion de frecuencia 000 0x1513
0: Frecuencia multipaso 0 (F21.00)
1: Configuracién digital del teclado
2: Configuracién del potenciémetro del teclado
3: configuracion Al1
4: configuracion Al2
5: configuracion Al3
6: Entrada de pulso
DI5 7: Salida PID de proceso
8: configuracion de comunicacion
El tiempo de . .
ejecucion F21.20 dpel paso 1 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1514
F21.21 Configuracion de multipaso 1{ Igual que F21-19 000 - 0x1515
El tiempo de . .
ejecucion F21.22 del paso 2 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1516
F21.23 Gonfiguracion de multipaso 4 Igual que F21-19 000 - 0x1517
El tiempo de . .
ejecucior| F21.24 del paso 3 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1518
F21.25 Qonfiguracion de varios pasds 3 Igual que F21-19 000 - 0x1519
El tiempo de . .
ejecucion F21.26 del paso 4 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x151A
F21.27 Qonfiguracion de varios pasds 4 Igual que F21-19 000 - 0x151B
El tiempo de . .
ejecucion F21.28 del paso 5 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x151C
F21.29 Qonfiguracion de varios pasds 5 Igual que F21-19 000 - 0x151D
El tiempo de . .
ejecucion F21.30 del paso 6 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x151E
F21.31 Configuracion de varios pasads 6 Igual que F21-19 000 - 0x151F
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Cédigol de N PR ——. Pordefec:lM'ofjiﬁcar Modiﬁt':ar
funcién valor cation  |cation
El tiempo de . 0.0s * 0x1520
ejecucion F21.32 del paso 7 0,0~6553,5 s(min.) : x15
F21.33 Configuracion de varios pasgs 7 Igual que F21-19 000 - 0x1521
El tiempo de . .
ejecucion F21.34 del paso 8 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1522
F21.35 Configuracion de varios pasgs 8 Igual que F21-19 000 - 0x1523
El tiempo de . .
ejecucion F21.36 del paso 9 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1524
F21.37 Configuracion de varios pasgs 9 Igual que F21-19 000 - 0x1525
El tiempo de . .
ejecucior| F21.38 del paso 10 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1526
F21.39 Gonfiguracion de varios pasos 10 Igual que F21-19 000 - 0x1527
El tiempo de . .
ejecucion| F21.40 del paso 11 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1528
F21.41 Qonfiguracién de varios pasop 11 Igual que F21-19 000 - 0x1529
El tiempo de . o
ejecucion| F21.42 del paso 12 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x152A
F21.43 Qonfiguracion de varios paso$ 12 Igual que F21-19 000 - 0x152B
El tiempo de . o
ejecucion| F21.44 del paso 13 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x152C
F21.45 Qonfiguracion de varios paso$ 13 Igual que F21-19 000 - 0x152D
El tiempo de . o
ejecucion| F21.46 del paso 14 0,0~6553,5 s(min.) 0.0 Ox152E
F21.47 Qonfiguracion de varios paso$ 14 Igual que F21-19 000 - 0x152F
El tiempo de . o
ejecucion F21.48 del paso 15 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1530
F21.49 Qonfiguracion de varios paso$ 15 Igual que F21-19 000 - 0x1531
0: modelo de PLC 1
Modelo de PLC F21.50 1 modelo de PLG 2 0- 0x1532
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Codigo de Nombre FUNEPSEN Por defecto|Modificar [Modificar
jul
funcién ? ¢ valor catipn cation
Grupo F28 Fortalecer los grupos funcionales
Frecuencia de carga - Modelo
F28.00 . 1,0~16,0 dependienth 0x1CO00
Frecuencia portadora o sl
- no valido
F28.01 ajustada con 1 Valido 1e 0x1CO01
temperatura ’
0: Modulacién trifasica
F28.02 M¢do PWM 1: Conmutacion de modulacion 0 x 0x1C02
trifasica y bifasica
F28.03 PWM aleatori 0: PWM fijo 0 x 1
: aleatorio 1~10: Coeficiente PWM aleatorio 0x1C03
F28.04 Tension _spbre coeficiente de 100~110 105 x 0x1C04
modulacién
F28.04 Modo de funcionamiento 0: Trabajando durante el funcionamiento del disco 0 x 0x1C05
) ol ventidor d ofigeracion 1: Trabajando continuamente
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Tabla de parametros de funcion

COdlgol fje NETirE DD Por defecto N'Iodlﬁcar p—
funcion valor catfjén
Grupo F29 Grupo de parametros de proteccion
0x00~0x11
Unos: proteccion contra pérdida de fase de entrada
0: Desactivar
- - 1: habilitar N
F29.00 Proteccion de pérdida de fase 0ox11 0x1D00
Decenas: proteccion contra pérdida de fase de salida
0: Desactivar
1: habilitar
0x00~0x11
Unos: Deteccion de cortocircuito a
tierra al encender
0: Desactivar
Deteccién de 1: habilitar
F29.01 . . 0x01 x 0x1D01
cortocircuito a tierra.
Decenas: Antes de correr deteccion
de cortocircuito a tierra
0: Desactivar
1: habilitar
Proteccion contra 0: no valido
F29.02 . 1 x 0x1D02
sobrecarga del motor 1: Valido
Ganancia de proteccion
F29.03 50~300 100 x 0x1D03
de sobrecarga del motor
0x00~0x12
Unos: Procesamiento de prealarma
de sobrecarga
0: alarma y parada libremente
Conti ond ' B 1: Alarma y parada segun el modo de
F2904 onfiguracion de prealarma de parada 0)(02 . 0X1 D04
sobrecarga 2: No hay alarma y continda funcionando
Decenas: modo de deteccion
0: Deteccion todo el tiempo
1: Deteccion en funcionamiento constante
F29.05 | Deteccidn de prealarma 50,0%~200% 150% «  |ox1D05
de sobrecarga
F29.06 Tiempo de deteccién de 0,1s~60,0s 1.0s . |ox1Do6
prealarma de sobrecarga
Proteccién contra 0: alid
F29.07 no vatido 0 x |ox1po7
subcarga del motor 1: Valido
F209.08 | Deteccion de prealarma 0,0%~100% 25% + |ox1Do8
de subcarga
F29.09 | Tiempo de deteccion de 0,1s~60,0s 1.0s +  |ox1D09
prealarma de subcarga
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Tabla de parametros de funcién

Codlgol fie N PR Por defecto N.I(?dlﬁcar Agregar
funcién valor cJtlon
0: alarma y parada libremente
£29.10 Procesamiento de 1: Alarma y parada segun el modo de 0- 0x1DO0A|
prealarma de subcarga parada o .
2: No hay alarma y continta funcionando
F29.11 Tiemplos de restablecimiento de fallas 0~20 O 0x1D0B
F29.12 Seleccién de accién DO 0: No actuar 0 . 0x1D0C
durante el reinicio automatico 1: actuar
F29.13 Tigmpo de retardo del reinicio automatico 0,0 s~100,0 s 1.0s * 0x1D0D
Nivel de deteccion de
F29.14 0,0%~50,0% 20,0% 4 0x1D0E
error de velocidad
F29.15 Tiempo de deteccion del 0.0: No deteccion 50s . 0x1DOF
error de velocidad. 0,1s~60,0s
F29.16 | Nvelde deteccion 0,0%~50,0% 20,0% ¢ 0x1D10
de exceso de velocidad
F29.17 | Tiempo de deteccion 0.0: No deteccion 1.0s . 0x1D11
de exceso de velocidad 0,1s~60,0s
0: deshabilitado
Paseo por caida de energia X ” x 0x1D12
F29.18 seleccion de funcidn 1: Control constante de tensién del bus 0
2: desacelerar para detener
Umbral de funcién de paso
F29.19 | por caida de 80,0%~100,0% 850% | x |0x1D13
energia deshabilitada
Juzgar el tiempo de recuperacion
F29.20 | del voltaje del bus despuss 0,0s~100,0s 05s x  [0x1D14
de una caida de energia
Umbral de funcion de
F29.21 | paso por caida de 60,0%~100,0% 80,0% x  |0x1D15
potencia habilitada
, 0: Sin sensor de temperatura
F29.22 | Tipode sensor 1:PT100 P 0 . |ox1D16
de temperatura del motor 2: PT1000
F2923 Umbral de proteccion 0,0 - 200,0 1 10 . 0x1D17
contra sobrecalentamiento del motor
sobrecalentamiento del motor
~ . 0x1D18
F29.24 ymbral de preaviso 0.0~200,0 90
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Tabla de parametros de funcién

e
Grupo F30 Grupo de parametros definidos por el usuario

F30.00 PJrémetro definido por el usuarjo 0 F00.00~F99.XX F00.01 ¢ 0x1E0Q0|

F30.01 Parametro definido por el usuario 1 F00.00~F99.XX F02.00 Ox1E01
F30.02 | Parametro definido por el usuario 2 F00.00~F99.XX F01.00 ¢ O0x1E02
F30.03 |Parametro definido por el usuario 3 F00.00~F99.XX F01.04 | 0x1E03
F30.04 |Parametro definido por el usuario 4 F00.00~F99.XX F01.05 ¢ 0x1E04
F30.05 |Parametro definido por el usuario 5 F00.00~F99.XX F03.00 ¢ 0x1E05
F30.06 |Parametro definido por el usuario 6 F00.00~F99.XX F03.01 ¢ 0x1E06
F30.07 | Parametro definido por el usuario 7 F00.00~F99.XX F04.00 ¢ 0x1E07
F30.08  |Parametro definido por el usuario 8 F00.00~F99.XX F04.07 < 0x1E08
F30.09 |Parametro definido por el usuario 9 F00.00~F99.XX F11.00 ¢ 0x1E09
F30.10 |Parametro definido por el usuario 10| F00.00~F99.XX F11.01 0x1EOA|
F30.11 Parametro definido por el usuario 11 F00.00~F99.XX F11.02 ¢ 0x1E0B|
F30.12 | parametro definido por el usuario 12| F00.00~F99.XX F12.03 ¢ 0x1E0C
F30.13 | Parametro definido por el usuario 13, F00.00~F99.XX F15.00 ¢ 0x1E0D|
F30.14 |Parametro definido por el usuario 14| F00.00~F99.XX F02.03 < 0x1EOE|
F30.15 Parametro definido por el usuario 15| F00.00~F99.XX F02.09 | 0x1EQOF
F30.16 | Parametro definido por el usuario 16/  F00.00~F99.XX F28.00 ¢ Ox1E10
F30.17 | parametro definido por el usuario 17| F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E11
F30.18 | Parametro definido por el usuario 18] F00.00~F99.XX F00.00 ¢ Ox1E12
F30.19 |Parametro definido por el usuario 19  F00.00~F99.XX F00.00 - O0x1E13
F30.20  |Parametro definido por el usuario 20|  F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E14
F30.21 | parametro definido por el usuario 21| F00.00~F99.XX F00.00 1 0x1E15

F30.22 | Pparametro definido por el usuario 22| F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E16
F30.23 | Parametro definido por el usuario 23 F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E17
F30.24 |Parametro definido por el usuario 24 F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E18
F30.25 | Parametro definido por el usuario 25| F00.00~F99.XX F00.00 0x1E19
F30.26 | Parametro definido por el usuario 26  F00.00~F99.XX F00.00 O0x1E1A|
F30.27 | Parametro definido por el usuario 27| F00.00~F99.XX F00.00 0x1E1B
F30.28 | Parametro definido por el usuario 28| F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E1C|
F30.29  |Parametro definido por el usuario 29| F00.00~F99.XX F00.00 0x1E1D|
F30.30 Parametro definido por el usuario 30| F00.00~F99.XX F00.00 OX1E1E
F30.31 Parametro definido por el usuario 31 F00.00~F99.XX F00.00 OX1E1F
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Tabla de parametros de funcion

Codigo de N ) Por defecto|Modificar |Modificar
) lombre Rango de configuracién
funcién valor catioh cation
Fallo histérico del grupo F98
0: Sin culpa
1: Proteccion del médulo inversor (E.OUT)
2: Fallo de deteccion actual (E.ICE)
3: Cortocircuito a tierra (E.ERH)
4: Pérdida de fase de entrada (E.SPI)
F98.00 Tipo de falla actual 5: Pérdida de fase de salida (E.SPO) . T |0x2200
6: Sobrecorriente durante la aceleracion (E.OC1)
7: Sobrecorriente durante la desaceleracion (E.OC2)
8: Sobrecorriente a velocidad constante (E.OC3)
9: Sobretension durante la aceleracion (E.OU1)
10: Sobretension durante la desaceleracion (E.OU2)
11: Sobretension a velocidad constante (E.OU3)
12: Subtension (E.LU)
13: Sobrecarga del variador de CA (E.OL1)
14: Sobrecarga del motor (E.OL2)
15: Prealarma de sobrecarga del motor (E.OL3)
F98.01 Tipo de falla anterior 16: Subcarga del motor (E.LL) R N 0x2201
17: Variador de CA sobrecalentado (E.OH)
18: Fallo de autoajuste del motor (E.TUNE)
19: Fallo de lectura-escritura de EEPROM (E.EEP)
20: Fallo externo 1(E.EF1)
21: Fallo externo 2(E.EF2)
22: Fallo de comunicacién del puerto (E.CE)
23: Pérdida de retroalimentacion PID (E.PID)
24: Fallo de retroalimentacion de velocidad (E.EDU)
25: Fallo de desequilibrio (E.STO)
26: Fallo del codificador (E.ECD)
27: Fallo de sobrecalentamiento del motor (E.PTC)
F98.02 Tipo de falla anterior 2 28: Reserva - * 0x2202
29: Fallo de deteccion de posicion inicial del
polo magnético (E.PLR)
30: Fallo de conmutacion del motor durante el
funcionamiento (E.CH)
31: RESERVAR
F98.03 Frecuencia de - ---= * 0x2203
funcionamiento en fallo actual
F98.04 Corriente de salida o i * 0x2204
en caso de fallo actual
F98.05 Tension de salida - - * 0x2205
en caso de fallo actual
F98.06 Tension del bus - - * 0x2206
en caso de fallo actual
F98.07 Temperatura del IGBT - -—— * 0x2207
en el fallo actual
F98.08 Estado de los - - * 0x2208
terminales de entrada en el fallg actual
F98.09 Estado de los terminales === === * 0x2209
de salida en el fallo actual
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Tabla de pardametros de funcién

odi Modifi Modifi
Cod go. fie Nl PP EB Por defect:? odificar oc’l icar
funcién valor catign catién
F98.10 Estado del variador _— * 0x220A
’ de CA en el fallo actual

Tiempo de *

F98.11 0x2208
encendido en fallo actual

F9g.12 | Tiempode " loxezoc
funcionamiento en fallo actual

F98.13 Frecuencia de J— J— " 0x220D
funcionamiento en fallo anterior|

F98.14 Corriente de salida — — * 0x220E
en falla anterior

F98.15 Tensién de salida — — * 0x220F
en fallo anterior

F98.16 Tension del — - * 0x2210
bus en el fallo anterior

F98.17 Temperatura del IGBT — — * 0x2211
en la falla anterior

F98.18 Estado de los terminales de —— —— * 0x2212
entrada en el fallo anterior

F98.19 Estado de los terminales de — — * 0x2213
salida en el fallo anterior

F98.20 Estado del variador —- e * 0x2214
de CA en el fallo anterior
Tiempo de —- *

F98.21 P 0x2215
encendido en fallo anterior

F98.22 Tiempo de —— —_— * 0x2216
funcionamiento en fallo anterior

F98.23 Frecuencia de funcionamiento — — " 0x2217
en las 2 fallas anteriores

F98.24 Corriente de salida — — * 0x2218
en las 2 fallas anteriores

F98.25 Voltaje de salida — I * 0x2219
en las 2 fallas anteriores

F98.26 Tension del bus — — * 0x221A
en las 2 fallas anteriores

F98.27 Temperatura del IGBT — — * 0x221B
en las 2 fallas anteriores

F98.28 Estado de los terminales de J— —— * 0x221C
entrada en las 2 fallas anteriores

F98.29 Estado de los terminales de —— —— * 0x221D
salida en las 2 fallas anteriores

F98.30 Estado del variador de —— _— * 0x221E
CA en las 2 fallas anteriores

F98.31 Tiempo de encendido —_— e * 0x221F
en las 2 fallas anteriores

F98.32 Tiempo de = —— * 0x2220
funcionamiento en las 2 fallas anteriore:
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Tabla de parametros de funcién

COdIgO. de Naide DT Por defecn? Modificar p—
funcién valor catign
Grupo F99 Grupo de funciones de monitoreo
F99.00 Frecuencia de salida 0,00 Hz ~ F01.08 (frecuencia limite superior) - 0x2100
F99.01 Copfiguracion de frecuencia 0,00 Hz ~ F01.08 (frecuencia limite superior) 0x2101
F99.02 Cofriente de salida 0,01~5000,0A 0x2102
F99.03 Velocidad del motor 0~65535rpm ---- 0x2103
F99.04 Visuglizacion de velocidad de carga 0~65535 ---- 0x2104
F99.05 Potencia de salida 0,1 ~6553,5 KW 0x2105
F99.06 Par de salida -300,0%~300,0% - ’ 0x2106
F99.07 Tension de salida 0~1000V -—-- 0x2107
F99.08 Tension del bus CC 0,0 ~2000,0 V 0x2108
F99.09 Temsion de entrada CA 0,0 ~2000,0 V 0x2109
1: adelante
2: reversa
3: trotar hacia adelante
F99.10 Estado del variador de CA 4: jogging inverso ---- 0x210A
5: Fallo del variador de CA
6: subtensioén
7: parada del variador de frecuencia
F99.11 Informacion de falla 0~33(Correspondiente a F98.00) 0x210B
F99.12 Tension de entrada Al1 0,00 ~ 10,00 V -—-- 0x210C
F99.13 Tensién de entrada Al2 0,00 ~ 10,00 V -—-- 0x210D
F99.14 Tensién de entrada Al3 0,00 ~ 10,00 V -—-- 0x210E
F99.15 | Tension de salida AOT 0,00~ 10,00V 0x210F
F99.16 Tension de salida AO2 0,00~ 10,00V - 0x2110
F99.17 estado DI 0x00~0xFFF - : 0x2111
F99.18 Visualizacion del estado DI El estado de cada extremo de funcion se - 0x2112
indica mediante el encendido y apagado de la
seccion especificada del tubo digital LED. EI
encendido y apagado del segmento de tubo
digital significa que el estado terminal
correspondiente es valido, mientras que el
apagado significa que el estado terminal correspondiente no es \alido.
DI1 DI2 DI3 DIT IZ)\ISDJIGITWE}IBDIQ DI10
|
i q o
nngoo
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Tabla de parametros de funcion

Codlgol fie Nl O — Por defect(? Modificar Mod.ifcar
funcion valor catign cation
F99.19 HACER estado 0x00~0xFFF - * 0x2113
F99.20 Pantalla de estado HACER lgual que F99.18. - 0x2114
DO1 HI:iO il"l T2T3
r fﬂf a] Eﬂﬁ U:ﬂﬁ
g oy
F99.21 Frecuencia de pulso Di5 0,01 ~ 100,00 kHz - * 0x2115
F99.22 Frecuencia de salida HDO 0,01~100,00 kHz 0x2116
F99.23 referencia PID 0~65000 - * 0x2117
F99.24 retroalimentacién PID 0~65000 - * 0x2118
F99.25 Valor de conteo 0~65535 - * 0x2119
F99.26 | Valor de longitud 0~65535 - 0x211A
- .
F99.27 Velocidad lineal 0~65535 0x211B
F99.28 Paf objetivo -300,0%~300,0% - " 0x211C
F99.29 Tiempo de ejecucion restante 0,1 min ~ 6553,5 min o 0x211D
. N
F99.30 paso del PLC 0~15 0x211E
. . " . R - * 0x211F
F99.31 Frepuencia de retroalimentacion 0.01Hz~F01.07(Frecuencia MAX.)
F99.32 Velocidad de retroalimentacion -~ . —— * 0x2120
de codificacién 0.01Hz~F01.07(Frecuencia MAX.)
F99.33 Teinperatura del motor 1~200 - 0x2121
F99.34 Temperatura del variador de CA -30~200 - 0x2122
F99.35 Tiempo de encendido actual 1 rin ~ 65535 min - * 0x2123
F99.36 Tiempo de ejecucion actual 0,1 min ~ 6553,5 min - * 0x2124
F99.37 Tipo G/P 0: t"po G - * 0x2125
1: tipo P
F99.38 Potgncia del variador de CA 0,7 ~ 500,0 KW - * 0x2126
1: Motor 1 —- *
F99.39 Seleccién de motores 2: Motor 2 0x2127
Tiempo de —- N
F99.40 P _ 1 minuto ~ 65535 minutos 0x2128
encendido acumulado
Tiempo de . .
F99.41 ) P - 0,1 min ~ 6553,5 min 0x2129
ejecucion acumulado
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Descripcion de parametros

F00.00 Seleccion de motor 0~1 0 X 0xPo0

0: Motor 1

Seleccione el motor 1 para la carga actual. Configure los parametros del motor 1 en los codigos de funcion FO5.

1: Motor 2

Seleccione el motor 2 para la carga actual. Configure los parametros del motor 2 en el cédigo de funcién FO7.

Puede seleccionar el grupo de parametros del motor deseado en F00.00 o mediante un terminal DI. Si cualquiera
de F11.00 a F11.09 esta configurado para la funcion 41 “Seleccién de motor”, el terminal DI anula F00.00. Si no se

configura ninguno de F11.00 a F11.09 para la funcion 41 “Seleccion de motor”, la seleccion del motor esta determinada
por F00.00

Control del motor
F00.01 00~11 00 X0x0p1

técnica

Unos: técnica de control del motor 1
0: control V/f
Control de relacion constante Volt/Hertz: Aplicable a casos en los que el rendimiento
El requisito para el variador no es riguroso, o usar un variador para accionar varios motores, o es
dificil identificar correctamente los parametros del motor, etc. Cuando se selecciona el motor 1 bajo control V/f,
es necesario configurar bien los parametros relacionados del grupo F04;

1: control vectorial sin sensores

Esto ayuda a lograr un control de alto rendimiento sin codificador. El control vectorial sin sensores es un control
vectorial preciso y requiere un ajuste giratorio del motor. Antes de la primera operacion, los parametros del motor
deben aprenderse por si solos para obtener los pardmetros correctos del motor;

2: control vectorial de circuito cerrado
Control vectorial de circuito cerrado y control de velocidad de alta precisién, control de par, par
restriccion y funciones simples de servoaccionamiento, etc. Cuando se selecciona este patrén de control,

instale PG (codificador de electricidad éptica o transformador giratorio). Antes de la primera operacion, los
parametros del motor deben aprenderse automaticamente para obtener los parametros correctos del motor;

Decenas: técnica de control del motor 2

Consulte Unos.
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Descripcién de parametros

Cédigo de Por defecto Modificar

Nombre Rango de configuracién . Agregar.
funcion valor cation

F00.02 Tipp de unidad 0~1 0 X0x002

0: tipo G (par constante/carga tipo carga pesada)

1: tipo P (carga de tipo par variable/carga ligera)

Cédigo d Por defecto  Modificar
odigo de Nombre Rango de configuracion N Agregar.
funcion valor cation
F00.03 Idigma de la pantalla LCD 0~2 0+ 0x003
0: chino
1:inglés
2: ruso

Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion | Agregar.
funcién valor cation

F00.05 Copia de parametros 0~4 0 0x005

0: Sin operacion

1: Muestra los parametros modificados

2: Parametros copiados al panel de control

3: Parametros copiados (excluyendo los parametros del motor) al tablero de control
4: Parametros copiados (incluidos los parametros del motor) al tablero de control

CODIGO Falla
EC1 No se pudieron leer los parametros del tablero de control
EC2 No se pudieron escribir los parametros del tablero de control
EC3
Error de lectura/escritura del EEP del teclado
EC4
EC5 El teclado se almacena vacio.
EC6 Error de version del software
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Descripcion de parametros

Cédigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracién LT

funcion valor cation

F00.06 Prdteccion de parametros 0~1 0« 0006

0: Se permite toda la programacion de parametros

1: Sélo se permite la programacion de este parametro

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion | Agregar.
funcién valor cation

F00.07 Version del software XXXXX " 0x007

Este parametro muestra la version del software.

Codigo de Por defecto  Modificar
9 Nombre [Rangolde configuracion | Agregar.
funcion valor cation
0: Sin contrasefia .
F00.08 Contrasefia de usuario 0 . 0x008

Otro: proteccion con contrasefia

El variador de frecuencia proporciona una funcion de proteccion de seguridad que requiere una contrasefa definida por el usuario.
El parametro de funcion F00.08 controla esta funcion.

Cuando F00.08 tiene el valor predeterminado cero, no es necesario ingresar una contrasefia para programar el variador de
frecuencia.

Nota: Restaurar el valor predeterminado de fabrica (F00.10) borrara la contrasefia del usuario; utilicela con precaucion.

Codigo de Por defecto  Modificar
9 Nombre Rango de configuracion | Agregar.
e valor cation
F00.09 Contrasefia del proveedor XXXXX . . 0x009
rpendiente

Parametros no de usuario

Cédigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion Agregar.

funcion valor cation

F00.10 Rgstauracién de parametros 0~3 X 0x00A

0: Sin operacién
1: Restaurar todos los parametros a los valores predeterminados de fabrica (excluidos los parametros del motor)
2: Borrar registro de fallas

3: Restaurar todos los parametros a los valores predeterminados de fabrica (incluidos los parametros del motor)

Nota: El cédigo de funcion volvera automaticamente a 0 una vez completada la operacion; la operacion de inicializacion puede

borrar la contrasefia del usuario. Utilice esta funcién con precaucion.
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Descripcion de parametros

Grupo FO1
Grupo de funciones basicas

Fo100 | frecuenciax 1 X0x100
dominio
0~9
F01.01 Comando de 3 X0x101

frecuencia Y

1: configuracion digital

Cuando se enciende el variador, el valor de F01.05 se toma como referencia de frecuencia maestra.

El usuario puede modificar el valor configurado mediante ARRIBA y ABAJO del teclado y terminal. no importa que la unidad

esté en marcha o parada.

El ajuste de frecuencia mediante / en el panel de control y el ajuste de frecuencia mediante el terminal ARRIBA y ABAJO
se pueden borrar a través del terminal "Borrar ajuste ARRIBA/ABAJO (incluida la tecla / )". Consulte F11.00~FF11.09

para obtener mas detalles.
1: potenciémetro de panel

La frecuencia de configuracion se establece mediante la perilla del potenciémetro en el teclado. El usuario puede ajustar el valor

de configuracion de frecuencia operando la perilla del potenciémetro.

Nota: Esta fuente de frecuencia solo admite teclado LED. El teclado LCD no tiene potenciémetro de teclado.

2:Al1
3:AI2

4:AI3

La frecuencia configurada esta determinada por el terminal de entrada analdgica. La entrada analégica del variador de frecuencia
se compone de 2 sefiales de trafico y terminales de entrada analédgica Al1, Al2 y terminales de entrada analdgica extendidos
unidireccionales Al3. Los tres canales de entrada analégica son todos entrada de voltaje/corriente opcional (0~10V/0~20mA),

y la entrada de voltaje o corriente se puede seleccionar a través de la linea de salto.

Consulte la especificacion de F14.00~F14.27 para conocer la relacién correspondiente entre la frecuencia de entrada y salida

analdgica.
Consulte el grupo de parametros F16 para la correccién automatica de la entrada analdgica.
5: Entrada DI5 de pulso de alta velocidad

Si se selecciona este valor de parametro, la referencia de frecuencia se determinara mediante la entrada de frecuencia de pulso

a través del terminal DI5 Gnicamente. En tal caso, F11.04 debe configurarse en 28. La relacién correspondiente entre la frecuencia
de pulso y la referencia de frecuencia se especifica en F14.28~F14.32. El 100,0 % establecido para la entrada de pulso de alta
velocidad corresponde a la frecuencia maxima de salida directa. (F01.07), y el -100.0% corresponde a la frecuencia

maxima de salida inversa (F01.07).
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6: Frecuencia de varios pasos en ejecucion

Para seleccionar el modo de operacién de mdiltiples velocidades, se requieren conjuntos F11 de terminales de entrada
multifuncion para definir terminales de mdltiples velocidades y conjuntos F21 de parametros de multiples velocidades para

determinar la correspondencia entre la sefial dada y la frecuencia establecida.
7: PLC sencillo

Para seleccionar un modo de operacion de PLC simple, es necesario configurar la velocidad multietapa F21 y los parametros del

PLC para determinar la frecuencia establecida, la direccion de funcionamiento y el tiempo de funcionamiento.

8: control PID

Al elegir el control PID, es necesario configurar los parametros de funcion PID del grupo F19, y la frecuencia de operacion del
convertidor es el valor de frecuencia después de la accion PID. El significado de PID dado como fuente, cuantitativa, fuente de

retroalimentacion, etc., consulte la Introduccién de la funcién PID del grupo F19.

9: comunicacion

La computadora/dispositivo host es la fuente de referencia de frecuencia maestra del variador a través de

interfaz de comunicaciéon RS485 estandar en el variador.
Consulte el Grupo F18 y el apéndice de este manual para obtener mas informacion sobre la comunicacion.

protocolo, programacion, etc.

Cadigo de Por defecto | Modificar

Nombre Rango de configuracién Agregar.
fincion valor cation

Referencia del 0~1 0 « 0x102
comando de frecuencia Y

F01.02

0: frecuencia maxima de salida,
El 100% del ajuste de frecuencia Y corresponde a la frecuencia maxima de salida F01.07.
1: comando de frecuencia X,

El 100% del ajuste de frecuencia Y corresponde a la frecuencia X.

Cédigoda Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcién valor cation

F01.03 Rangp de frecuencia Y 0,0~100,0% 100,0% [* 0x103]

Este parametro es el coeficiente de ganancia de los resultados de funcionamiento de la frecuencia de la fuente Y. Fuente de
frecuencia Y = comando de fuente de frecuencia Y (porcentaje) x objeto de referencia del comando de frecuencia Y x
coeficiente de ganancia de fuente de frecuencia Y cuando el usuario selecciona la fuente de frecuencia Y como fuente de
frecuencia auxiliar, Puede configurar la fuente de frecuencia auxiliar para establecer la frecuencia mediante esta configuracion

de parametro.
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Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcion valor cation

Combinacién de cédigos
F01.04 . 00~34 00 * 0x104
de configuracién.

Unos: seleccion de referencia de frecuencia

0:X

1: Célculo de X e Y (basado en la posicién de las decenas)
2: Conmutacioén entre X e Y

3: Cambio entre X y "célculo X&Y"

4: Conmutacion entre Y y "calculo X&Y"

Decenas: formula de célculo de X e Y

0:X+Y

1: XY

2: max. (X,Y)

3: min. (X,Y)

La funcién de conmutacién de la fuente de frecuencia se realiza mediante el terminal de "conmutacién de fuente de frecuencia" de

la funcién de entrada del Grupo F11.

Cadigoldes Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion (G,

funcion valor cation

Frecuencia de
F01.05 S 0.00Hz~F01.07(Frecuencia Méx.) p0.00Hz * 0x105
configuracion digital del teclado

Cuando los comandos de frecuencia X e Y se seleccionan como "configuracién digital del teclado”, el valor del
codigo de funcidn es la configuracion original de los datos de frecuencia del variador de frecuencia.

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcion valor catién
Retentivo de la frecuencia M
F01.06 YRR 00~11 » 0x106
de ajuste digital

Unos: Seleccion retentiva de la frecuencia de configuracion digital al detenerse.

Después de configurar F01.05, determina si se guarda la seleccion de referencia de frecuencia mediante la funcién arriba/

abajo del teclado o terminal cuando se detiene el variador de frecuencia.
0: No retentivo

1: retentivo

Decenas:

Seleccion retentiva de la frecuencia de configuracién digital al apagar.

Después de configurar F01.05, determina si se guardara la seleccion de referencia de frecuencia mediante la funcion
arriba/abajo del teclado o terminal cuando el variador de frecuencia se apaga.

0: No retentivo
1: retentivo
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion _ Agregar.
funcién valor cation

F01.07 Max] frecuencia de salida 50,00 Hz ~ 50,00 Hz 60,00 Hz ¥ 0x107

Este parametro se utiliza para configurar la frecuencia de salida maxima del variador de frecuencia. El usuario
debe prestar atencion a este parametro porque es la base del ajuste de frecuencia y la velocidad de aceleracion
y desaceleracion.

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracién : Agregar.
SrEER valor cation

Seleccion de fuente de
frecuencia de limite superior

F01.08 0~4 0- 0x108

El parametro define la fuente de la frecuencia limite superior. La frecuencia superior puede provenir de una
configuracion digital (F01.09), un canal de entrada analdgica o un pulso determinado. Al cronometrar con
cantidades o pulsos analégicos, la frecuencia maxima se establece en 100 % corresponde a F01.07.

0: F01.09

1: A1

2: AI2

3:AI3

4: Plus DI5

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion - Agregar.
funcién valor cation

F01.09 Frecjiencia limite superior FO1.10~F01.0f (Frecuencia maxima) 50,00 Hz t 0x109

Cuando F01.08 se establece en 0, el parametro determina la frecuencia limite superior.

El limite superior de la frecuencia de funcionamiento es el limite superior de la frecuencia de salida del variador
de frecuencia que es menor o igual a la frecuencia maxima.

El variador de frecuencia funciona a la frecuencia limite superior si la frecuencia establecida es mayor que el limite
superior.

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion : Agregar.
SEER valor cation

0,00Hz~F01.09
F01.10 Frecjiencia limite inferior o ) 0,00 Hz ¢ 0x10 A
(Frecuencia limite superior)

El limite inferior de funcionamiento es el de la frecuencia de salida del variador de frecuencia.
cuando la frecuencia de configuracion es inferior a la frecuencia limite inferior, que se decide mediante F01.13

Nota: Max. Frecuencia de salida=Frecuencia limite superior2Frecuencia limite inferior.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion y Agregar.
funcion valor cation

FO01.11 Freguencia de avance 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 5,00 Hz 1 0x10B]|

La frecuencia establecida de jog
El tiempo de aceleracion del avance lento se establece en F03.08,
El tiempo de desaceleracion del avance lento se establece en F03.09.

El comando de jog se puede controlar mediante la tecla S del panel operativo, el terminal de control o la comunicacion.
La tecla multifuncién S se puede configurar como tecla de jog hacia adelante o hacia atras a través del parametro F10.00. El jog

se puede realizar usando el "terminal de jog hacia adelante” y el "jog hacia atras". terminal” de DI, asi como a través de la entrada de

comunicacion. Consulte el protocolo de comunicacién del variador para obtener mas informacion.

Cadigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion N Agregar.
funcion valor cation
lecci i 0: permitido
FO1.12 Seleccion de jog 0 . ox1bC
en estado de ejecucion 1:prohibido

Este pardmetro determina si el comando JOG es valido en el estado operativo del
unidad de CA

0: permitido

1:prohibido

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion : Agregar.
funcion valor catién

Accion si la frecuencia
F01.13 de funcionamiento <frecuencia | 0~2 0 . 0x10D
limite inferior

Retardo de tiempo de
parada cuando la
frecuencia de funcionamiento

F01.14 0,05 ~6500,0s 0.0s « 0x10E

<frecuencia limite inferior

0: Ejecutar a la frecuencia limite inferior

la ejecucion debe realizarse a una frecuencia limite inferior.

1: Ejecutar a OHz
la ejecucion debe ser a 0 Hz.
2: Detener

la parada se activaria después del tiempo de retardo establecido en FO1.14. Cuando la frecuencia del limite inferior es 0, esta limitacion

no es valida.
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F01.15 | Frecuencia de salto 1 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia méxima) 0,00 Hz| 0x10F
F01.16 ;;if]‘;e”da de salto 1 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz 0x110
FO01.17 | Frecuencia de salto 2 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz 0x111
F01.18 ;‘Zﬁ:)enda de salto 2 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz 0x112

La frecuencia de salto es una funcidn disefiada para evitar que el variador funcione en la zona de resonancia del sistema

mecdnico. Se pueden definir como maximo 2 zonas de salto. Ver Fig.

F01.17

FO1.45  [------

Ajuste de frecuencia
=

Una vez que se configuran los parametros de las zonas de omision, la frecuencia de salida del variador saldra automaticamente de estas

zonas de omisién incluso si la referencia de frecuencia esté dentro de estas zonas.

NOTA:

La frecuencia de salida del variador normalmente puede pasar a través de zonas de salto durante la aceleracion y desaceleracion.
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Grupo F02
Control de arranque y parada

F02.00 Ejecutar comando canal 0~4 0« 0x200

Seleccione el comando de control de ejecucion del canal del variador de frecuencia. EI comando de control del AC.

El variador incluye: arranque, parada, avance, retroceso, avance lento y restablecimiento de fallas.
0: Teclado ejecutando el canal de comando (luz “LOCAL/REMOT” apagada)
Controle el comando de ejecucién a través de las teclas RUN, STOP/RESET y MF en el panel de control (configurar

tecla multifuncién s para JOG con F10.00). Consulte el Capitulo 4 sobre el funcionamiento del teclado de control.

1: Terminal ejecutando el canal de comando (el LED “LOCAL/REMOT" esta encendido)

Comando de marcha de control a través de terminales DI. Realice AVANCE y ATRAS mediante los terminales
DI. La PARADA del teclado no es valida.

2: Terminal ejecutando el canal de comando (el LED “LOCAL/REMOT” esta encendido)

Comando de marcha de control a través de terminales DI. Realice AVANCE y ATRAS mediante los terminales

DI. La PARADA del teclado no es valida. EI STOP del teclado es valido.
3: Canal de comando de ejecucion de comunicacion (el LED “LOCAL/REMOT” parpadea)

El dispositivo maestro puede controlar el comando de ejecucion a través de la interfaz de comunicacién serie RS485

incorporada del variador. La parada del teclado no es valida.
4: Canal de comando en ejecucién de comunicacion (el LED “LOCAL/REMOT” parpadea)

El dispositivo maestro puede controlar el comando de ejecucion a través de la interfaz de comunicacion serial RS485

incorporada del variador. La PARADA del teclado es valida.

El comando de ejecucién desde el panel de control, los terminales y la comunicacion se pueden cambiar mediante

los terminales "comando de ejecucién cambiado al control del panel de contro

comando de ejecuciéon cambiado al
control del terminal" y "comando de ejecucién cambiado al control de comunicacion".

La tecla multifuncion S se puede configurar para "ejecutar fuentes de comando desplazadas" mediante el parametro
F10.00. Cuando se presiona la tecla S bajo esta configuracion, el comando de ejecucién se cambiara durante el control del

panel de control, el control del terminal y el control de comunicacién de forma circular.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracién A Agregar.
funcién valor cation

Vincular la fuente del
F02.01 comando a la frecuencia 000~AAA 000 - 0x201

fuente

Este parametro define la combinacion incluida de tres fuentes de comando de ejecucion y fuentes de referencia de frecuencia

con el fin de facilitar la conmutacién simultanea.

Consulte el parametro F01.00 para obtener detalles sobre las fuentes de referencia de frecuencia mencionadas anteriormente.

Se pueden agrupar diferentes fuentes de comando de ejecucion con la misma fuente de referencia de frecuencia.

La prioridad de las fuentes de referencia de frecuencia incluidas con el comando de ejecucion anula
F01.00~F01.05.

Unos: vincular el comando del teclado a la fuente de frecuencia
0: Sin funcién

1: Configuracion digital del teclado

2: Configuracién del potenciémetro del teclado
3: Configuracion analégica Al1

4: Configuracion analégica Al2

5: Configuracion analégica Al3

6: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
7: configuracion de carrera a varias velocidades
8: Configuracion del programa PLC simple

9: configuracién del control PID

R: configuracién de comunicacion

Decenas: vinculacion del comando del terminal a la fuente de frecuencia
0-9, igual que los unos

Cientos: Vinculacién del comando de comunicacion a la fuente de frecuencia

0-9, igual que los unos

Cédigo de Por defecto Modificar
Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcién valor cation

gcion de rotacion

0: Funciona en la direccion predeterminada, el variador de velocidad funciona hacia adelante . EILED FWD/REV esta apagado.
1: Corre en direccion contraria. el aire acondicionado funciona al revés , EILED FWD/REV esta encendido
Modifique el cédigo de funcion para cambiar la direccion de rotacién del motor. Este efecto equivale al cambio de direccidn de rotacion
ajustando cualquiera de las dos lineas del motor (U, V, W).

Nota: Cuando el parametro de funcién vuelve al valor predeterminado, la direccion de funcionamiento del motor también volvera al
estado predeterminado. En algunos casos se debe utilizar con precaucién después de la puesta en servicio si el cambio de direccion de rotacion

esté desactivado.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion : Agregar.
funcién valor cation

F02.03 Modp de inicio 0~2 0« 04203

Este parametro entra en vigor durante el proceso de transicién del estado de parada al estado de ejecucion.
0: Desde la frecuencia inicial

Cuando el variador comienza a funcionar desde el estado de parada, comienza desde la frecuencia de inicio F02.04 y

mantiene esta frecuencia durante un periodo de tiempo establecido en F02.05, y luego acelera hasta la referencia de
frecuencia de acuerdo con el método y el tiempo de aceleracion.

1: Puesta en marcha después del seguimiento de velocidad:

El variador de frecuencia sigue automaticamente la velocidad y la direccion del motor para girar el motor en un arranque suave. Se aplica

a ciertas cargas de alta inercia con la rotacién del rotor del motor de arranque, como un ventilador giratorio, etc.

1: frenado CClinicio de preexcitaciéon

Para hacer que el motor se detenga por completo, el variador realizara el frenado de CC durante un cierto periodo de tiempo, segun lo

especificado en F02.06, F02.07, luego arrancara desde la frecuencia de arranque F02.04, manteniendo un periodo de tiempo segun lo

especificado en F02. 05 y luego acelere hasta la referencia de frecuencia.

Cédigo de Por defecto Modificar
Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcion valor cation
F02.04 Frecuencia de inicio de 0,00 ~ 10,00 Hz 0,00Hz x 0x204
inicio directo.

Tiempo de retencién de la
F02.05 P 0,0~1000s 0.0s x 0x205
frecuencia inicial.

La frecuencia de arranque es la frecuencia de salida inicial del arranque del variador desde el estado de parada. El tiempo de
mantenimiento de la frecuencia de inicio es el tiempo de funcionamiento continuo con la frecuencia de inicio. Después de este tiempo
de espera, el variador acelerara hasta la frecuencia establecida. Por lo general, la frecuencia de arranque y el tiempo de retencion

adecuados garantizan el par de arranque de cargas pesadas.

Siempre que la frecuencia establecida sea menor que la frecuencia de inicio, la frecuencia de salida del variador es 0 Hz. La frecuencia
de arranque y el tiempo de mantenimiento de la frecuencia de arranque entran en vigor en el momento del arranque del motor, asi

como la transferencia entre avance y retroceso. El tiempo de aceleracion excluye el tiempo de espera de la frecuencia de inicio.

‘\ frecuencia f

f1

tiempo

t1 fl ido por F02.04
1 establecido por F02.05
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Cadigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcion valor cation

Nivel de frenado por inyeccién

F02.06 | geccs 0,0~100,0% 500% | * |ox206

Nivel de preexcitacion

Tiempo activo de frenado por

Fo2.07 | MyecciondeCC/ 0,0~1000,0's 0.0s x |ox207
Tiempo activo de

preexcitacion

El variador de frecuencia ejecutara el nivel de frenado por inyeccién de CC/nivel de preexcitacién establecido antes del arranque y
acelerara después del tiempo activo de frenado por inyeccion de CC/tiempo activo de preexcitacion. Si el tiempo se establece en 0, el

frenado por inyeccion de CC/preexcitacién no es valido.

Cuanto mas fuerte sea la corriente de frenado, mayor sera la potencia de frenado. El nivel de frenado por inyeccion de CC/nivel de

preexcitacion antes del arranque significa el porcentaje de la corriente nominal del variador de frecuencia.

Codigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion Agregar.

funcién valor cation

0: desacelerar para detener
1: Inercia hasta detenerse

F02.09 Mgdo de parada 0« 0x209

0: Desacelerar hasta parar: después del comando de parada porque es valido, el variador de velocidad desacelera para disminuir la

frecuencia de salida, durante el tiempo establecido. Cuando la frecuencia disminuye a 0 Hz, el variador de frecuencia se detiene. B

1: Parada por inercia: después de que el comando de parada deja de ser valido, el variador de frecuencia detiene la salida

inmediatamente. Y la carga se desliza hasta detenerse en la inercia mecanica.

Codigo de Por defecto  Modificar
. Nombre Rango de configuracion | Agregar.
funcién valor cation

F ia d

F02.10 recuencla de amanaue | 4 4o~Fo1.07(Frecuencia méxima) 0,00Hz | .« |0x20A
del frenado DC

Fo2.11 | fiempode esperade 0,0~1000,0's 0.0s . |oxooB
Frenado CC
Detener la

F02.12 0,0~100,0% 50,0% .
corriente de frenado CC ° ; 0x20C
Detener el

F02.13 0,0 ~1000,0s 0.0s .
tiempo de frenado DC 0x20D

La frecuencia de inicio del frenado de parada: el variador de velocidad realizara el frenado de CC de parada cuando se alcance la

frecuencia durante el procedimiento de desaceleracion hasta detenerse.

El tiempo de espera para detener el frenado: antes de detener el frenado de CC, el variador de frecuencia cerrara la salida y comenzara
a realizar el frenado de CC después del tiempo de espera. Esta funcion se utiliza para evitar la falla de sobrecorriente causada por el

frenado de CC cuando la velocidad es demasiado alta.

Detener la corriente de frenado de CC: se agrego el freno de CC. Cuanto mas fuerte sea la corriente, mayor sera el efecto de frenado

de CC.

El tiempo de frenado del frenado de parada: el tiempo de retencién del freno de CC. Si el tiempo es 0, el freno de CC no es valido. El variador

de frecuencia se detendra en el tiempo de desaceleracion establecido.
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Por defecto  Modificar
Agregar.

Cédigo de
9 Nombre Rango de configuracion

funcién valor cation

F02.14 Marcha atrés deshabilitada 0~1 0« Ox20E

0: reversa habilitada
1: reversa deshabilitada
En algunas aplicaciones, es probable que la marcha atras provoque dafios en el equipo. Este pardmetro se utiliza para

evitar la marcha atras.

Por defecto  Modificar
Agregar.

Cédigo de
9 Nombre Rango de configuracion

funcion valor cation

tiempo muerto de
F02.15 0,0~30000's 0.0s +|0x20F

Rotacién ADELANTE/RETROCESO

El tiempo muerto con salida de 0 Hz durante la transicion de avance a retroceso o de retroceso a avance se indica con

la letra "t" en la Fig.

Produccion
frecuencia f

Adelante

Por defecto  Modificar

Cédigo de
Rango de configuracion Agregar.
funcion valor cation
La proteccion del mando de los
F02.16 0~1 0 D
terminales. * 0x210

Cuando los comandos de ejecucion son controlados por el terminal, el sistema detectara el estado del terminal en
ejecucion durante el encendido.

0: El terminal en ejecucion no es valido al encender. Incluso si se detecta que el comando de ejecucion es valido durante
el encendido o durante el encendido, el variador de frecuencia no funcionara y el sistema se mantendra en el estado de
proteccién hasta que el comando de ejecucion se cancele y se habilite nuevamente.

1: El comando de ejecucion del terminal es vélido cuando se enciende. Si se detecta que el comando de ejecucién

es valido durante el encendido, el sistema iniciara el variador de CA automaticamente después de la inicializacion.

Nota: Esta funcion debe seleccionarse con precaucién o pueden producirse resultados graves.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracién | Agregar.
funcion valor cation

Seleccione reiniciar
F02.17 0~1 0 * 0x411
después de un corte de energia

Define el estado de la unidad cuando se enciende nuevamente después de una pérdida de energia durante el funcionamiento.

0: deshabilitado

La unidad no funcionara automaticamente cuando haya energia después de un corte de energia.

1: Habilitado.

Cuando el comando de ejecucion se controla mediante el panel de control, el variador funcionara automaticamente cuando
se reinicie la energia después de una pérdida de energia. Cuando el comando de marcha esta controlado por terminales, el

variador funcionara automaticamente sélo si se detecta la sefial ON desde el terminal de comando de marcha.

NOTA:

Habilite este parametro con precaucion por razones de seguridad.

Cédigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion N Agregar.
funcién valor cation
Seccion de frenado
F02.19 ™ 0~1 .
energético 105213

0: deshabilitado

1: habilitado

Cuando el freno dinamico esta habilitado, la energia eléctrica generada durante la desaceleracion se convertira en
energia térmica consumida por la resistencia de frenado, para lograr una desaceleracion rapida. Este método de frenado se
aplica al frenado de cargas de alta inercia o situaciones que requieren una parada rapida. En tal caso, es necesario seleccionar la

resistencia de frenado dinamico y el chopper de frenado apropiados. Las unidades de potencia igual o inferior a 30 kW

cuentan con un chopper de frenado incorporado de serie. El chopper de freno incorporado es opcional para unidades de

37KW~75kW.
. Por defecto  Modifi

Codigo de Nombre Rango de configuracion il M agregar.

funcion valor cation

i6 Modelo

F02.20 Tension umbral de 600,0 ~ 800,0 V ) . 0x214

frenado energético dependiente
F02.21 Relacion de uso de frenos 0,0%~100,0% 100,0% * 0x215

Dos parametros solo tienen efecto en los convertidores con chopper de frenado incorporado. Si F02.19 se establece en 1,
cuando el voltaje del bus del variador alcance el valor de F02.20, se ejecutara el freno de energia. La energia se consumira

rapidamente a través de la resistencia de frenado. Este valor se utiliza para regular el efecto de frenado del chopper de frenado.

F02.21 se utiliza para ajustar la relacion de trabajo de la unidad de frenado dinamico. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera
la relacién de trabajo de la unidad de frenado y mas fuerte seré el efecto de frenado. Sin embargo, la tension del bus inversor

durante el proceso de frenado varia mucho.
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EedtEmat Por defecto | Modificar
Rango de configuracion 5 Agregar.
funcién valor cation
El cosficiente de 1~100%: cuanto mayor sea el coeficiente, mas fuerte
F02.22 ) » ) v 0,0% * Px216
Frenado por flujo magnético sera el frenado)

Cuando se habilita el freno de sobreexcitacién en caso de parada por Decel, el motor transformara la
energia eléctrica generada durante la desaceleracion en energia térmica aumentando el flujo magnético para
lograr una parada rapida. Si este parametro esta habilitado, el tiempo de desaceleracion se acortara. si termino

El freno de excitacion esta desactivado, la corriente de desaceleracion del motor disminuira y el tiempo de
desaceleracion se alargara.

Nota: la version actual del freno de flujo sélo es valida para control VF.
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Grupo F03

Parametros de aceleracion/desaceleracion

F03.00 Tiempo de acceso 1 0,0 ~6500,0 s Modelo 0x300
dependienf

F03.01 Tiempo de diciembre 1 0,0 ~6500,0 s Modelo 0x301
dependien

F03.02 Hora ACC2 0,0~ 6500,0's Modelo 0x302
dependien|

F03.03 Hora DIC2 0,0 ~6500,0's Vodelo 0x303
dependien

F03.04 | tiempo ACC3 0,0 ~6500,0's Modelo 0x304
dependien

FO03.05 | Hora de dciembres 0,0 ~6500,0 s [Viodelo 0x305
dependien

N M I

F03.06 | tiempo ACC4 0,0 ~6500,0 s odelo 0x306
dependien

F03.07 | Hora de diciembrea 0,0 ~6500,0 s [Vodelo 0x307
dependien

Tiempo de aceleracion significa el tiempo requerido para que el variador acelere hasta la frecuencia maxima F01.07 desde la

frecuencia de 0 HZ;

Tiempo de desaceleracion significa el tiempo requerido para que el variador desacelere a una frecuencia de 0 HZ desde la

frecuencia maxima F01.07;

Estos cuatro tipos de tiempo de aceleracion/desaceleracion se pueden seleccionar mediante la combinacion ON/OFF de los terminales

DI "determinante de tiempo de aceleracién/desaceleracion 1" y "determinante de tiempo de aceleracién/desaceleracion 2". Ver tabla.

NOTA:

Cuando el variador funciona con un PLC simple, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién se determinan mediante

paréametros simples relacionados con el PLC, no por los terminales DI. Consulte el Grupo F21 para obtener mas detalles.

Terminal 2 Tey

rminal 1 Selection de hora Dec/Acc

Paréametros de

correspondencia
APAGADO APAGADO Tiempo de diciembre y aceleracion 1 F03.00/F03.01
APAGADO (=) ‘Tiempo de diciembre y aceleracion 2 F03.02/F03.03

APAGADO ‘Tiempo de diciembre y aceleracion 3

F03.04/F03.05

EN Tiempo de diciembre y aceleracion 4

F03.06/F03.07

Cuando se selecciona Aceleracion/Desaceleracion de estilo de linea discontinua, el tiempo de Aceleracién/Desaceleracion cambia

automaticamente a Tiempo de Aceleracion/Desaceleracion 1y 2 segun la frecuencia de conmutacion (F03.10, F03.11). En esta

circunstancia, los terminales de seleccion de tiempo de aceleracién/desaceleracion estan deshabilitados.
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Cadigo de NoTD : Por defecto  Modificar

Cor B Rango de configuracion valor cation Agregar.
F03.08 Tjempo ACC de jogging 0,0 ~6500,0 s 20.0s . 0x308
F03.09 Tiempo DEC jogging 0,0 ~6500,0s 20.0s . 0x309

Tiempo de aceleracion significa el tiempo requerido para que el variador acelere hasta la frecuencia maxima F01.07 desde la frecuencia

de 0 HZ;

Tiempo de desaceleracion significa el tiempo requerido para que el variador desacelere a una frecuencia de 0 HZ desde la

frecuencia maxima F01.07;

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracior Py
o ango de configuracion Valor cation

Agregar.

Frecuencia de conmutacién
FO3.10 | fempo AGC 1.2 0.00~F01.07(Frecuencia maxima) 000Hz |« | 0x30A

F03.11 Z:fi:f::f;’;g‘;"’;”‘a°‘°" 0.00~F01.07(Frecuencia méxima) 0,00Hz | - |ox3oB

Esta funcion selecciona el tiempo de aceleracion/desaceleracion segun el rango de frecuencia de funcionamiento.
durante el funcionamiento de la unidad. Esta funcion esta activa sélo cuando se selecciona el motor 1y se activa la aceleracion/

El tiempo de desaceleracion no se conmuta a través del terminal DI externo.

Durante la aceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es inferior a F3.10, se selecciona el tiempo de aceleracion 2.

Si esta por encima de F3.10, se selecciona el tiempo de aceleracion 1.

Durante la desaceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es superior a F3.11, se selecciona el tiempo de desaceleracion 1.

Si esta por debajo de F3.11, se selecciona el tiempo de desaceleracion 2.

Frecuencia de salida (Hz)
ia de
F3.10
F3.11
Tiempo (t)
>
>
< Pit < >
Tiempo de Tiempo de Tiempo de Tiempo de
aceleracion 2 aceleracion 1 desaceleracion 1 desaceleracién 2
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Por defecto  Modificar

Cadigo de

o Rango de configuracién valor cafiin Agregar.
F03.12 Seleccion ACC/DEC 0~1 0 X 0x30C
F03.13 Relacion de inicio de la curva S 0,0~(100,0~F03.14)% 30,0% x 0x30D
F03.14 Relacion final de curva S 0,0~(100,0~F03.13)% 30,0% x 0x30E

F3.12 establece la seleccion del modo de frecuencia de inicio y funcionamiento.
0: tipo de linea; la frecuencia de salida por incremento o decremento de linea.
1: tipo curva S; La frecuencia de salida aumenta o disminuye segun la curva S.

La curva S se utiliza generalmente en ocasiones relativamente planas para iniciar y detener el proceso, como

ascensores o cintas transportadoras.

) f(frecuencia de salida) . f(frecuencia de salida)
fmax fmax
_— B
> t1e— —> 12— . W2

Instruccion: t1 es la relacion del segmento inicial de la curva S,

12 es la relacion del segmento final de la curva S.
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Grupo F04
Grupo de control V/F

Ajuste de curva

F04.00 0~3 0 X 0x400
Motor 1V/F

F04.01 | Frecuencia V/IF 1 0,00Hz~F04.03 0,00Hz X | 0x401
del motor 1

F04.02 rTnQO';Z'r";‘ VIF 1 del 0,0%~100,0%(tensién nominal del motor1) 0,0% X |0x402

F04.03 | Frecuencia V/F 2 del F04.01~F04.05 25.00Hz X | 0x403
motor 1

F04.04 | Tension VIF2 0,0%~100,0%(tension nominal del motort) 50,0% X |0x404
del motor 1

) F04.03~F02.02

F04.05 Frecuencia V/F 3 del 50.00Hz X 0x405

motor 1 (frecuencia nominal del motor1)

F04.06 Tension V/F 3 del

0,0%~100,0%(tensién nominal del motor1) 100,0% X | 0x406
motor 1

Establezca la relacién entre el voltaje de salida y la frecuencia de salida del variador cuando el motor 1 esta bajo
control V/f.

0: Curva V/F en linea recta

Se aplica a cargas generales de par constante. Cuando la frecuencia de salida del variador es 0, el voltaje de salida sera 0, mientras

que cuando la frecuencia de salida es la frecuencia nominal del motor, el voltaje de salida sera el voltaje nominal del motor.

1: Curva V/F de multiples puntos (determinada por F04.01~F04.06)

Aplica para centrifugadoras, centrifugas, lavadoras industriales y otras cargas especiales. Cuando la frecuencia de salida del
variador es 0, el voltaje de salida sera 0, mientras que cuando la frecuencia de salida es la frecuencia nominal del motor, el
voltaje de salida sera el voltaje nominal del motor. Lo que es diferente es que este patrén puede establecer 4 puntos de inflexion

entre F04.01 y F04.06. Véase la siguiente figura.

2: curva V/F de potencia 2.0en

Se aplica a cargas con caida de par, como ventiladores y bombas de agua. Ver Fig.
3: Separacién V/IF

La frecuencia de salida y el voltaje de salida se pueden configurar por separado. La frecuencia se establece mediante el método
indicado en el grupo FO1. El voltaje de salida se establece mediante F04.22. Consulte F04.22 para obtener mas detalles. Este

modo se aplica a la fuente de alimentacién de frecuencia variable o al control del motor de torsién, etc.

Nota: V1 <V2 <V3, f1 <f2 <f3. Un voltaje de baja frecuencia demasiado alto calentara excesivamente el motor o causara dafios.

El variador de frecuencia puede instalarse cuando hay sobrecorriente o proteccion contra sobrecorriente.
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‘\ Tension de salida ‘k
vb Tension de salida
100%Vb
tipo recto v3
2.0 &urva de potencia V/F
V2
v Frecuencia de salida (Hz)
» »
[ il 213 »
F04.07 Aumento de par 0,0% (aumento de par automatico) Modelo . 0x407
del motor 1 0,1%~30,0% (aumento de par manual) dependienfe
Limi fi i
Fo408 | Limite defrecuencia 0.00~F01.07(Frecuencia maxima) 50.00Hz |  xox4p8
del refuerzo de par del motor|

Aumento de par al voltaje de salida para las caracteristicas de par de baja frecuencia. F04.07 es para el
porcentaje de la tension nominal del motor Vb. En la aplicacién practica, el refuerzo de par debe seleccionarse
segun la carga. Cuanto mayor es la carga, mayor es el impulso. Un par demasiado mayor no es apropiado
porque el motor funcionara con un exceso de magnetismo y la corriente del variador de CA aumentara para
elevar la temperatura del variador de CA y disminuir la eficiencia.

Cuando el aumento de par se establece en 0,0%, el variador de CA realiza un aumento de par automatico y el
interior del variador de CA compensara el voltaje de resistencia del estator de acuerdo con el valor de
resistencia del estator del motor y la corriente de funcionamiento real.

F04.08 define una frecuencia de corte manual del refuerzo de par en relacién con el porcentaje de la
frecuencia nominal del motor fb. Umbral de aumento de par: por debajo del umbral, el aumento de par es
valido, pero por encima del umbral, el aumento de par no es valido.

A Tension de salida
vb

v
Voltaje de entrada
| A -
F Ll
F04.09 Gar?ant.:ia de supresion de 0~100 Modelo . 0x409
oscilacion V/F del motor 1 dependiente
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Bajo control V/f, es probable que se produzcan oscilaciones de velocidad y corriente debido a la vibracion de la
carga, lo que puede provocar fallos en el sistema incluso por sobreproteccion de corriente. Esto es particularmente obvio
durante aplicaciones sin carga o con carga ligera. La configuracién adecuada de los valores de los parametros de
F04.09 suprimiria efectivamente la velocidad y la oscilacion de corriente. En muchos casos no es necesario modificar la

configuracion predeterminada. Realice cambios progresivos en la configuracion predeterminada, ya que una

configuracion excesiva influira en el rendimiento del control V/f.

. Por defecto  Modificar
Codigo de Nombre Rango de configuracion | - Agregar.
funcién valor cation
Foa17 | Aumento de par 0,0% (aumento de par automatico) Modelo . Oxd 4
: del motor 2 0,1%~30,0% (aumento de par manual) dependiente
Fo4.1g | Limite de frecuencia 0.00~F01.07(Frecuencia méxima) 50.00Hz | X |Ox412
del refuerzo de par del motorR
F04.19 Supresion de oscilacion V/F 0~100 Modelo . 0x413
) -ganancia de sion del motor2 dependiente

Consulte F04.07 ~ F04.09

Codigo de Por defecto  Modificar
9 Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcién valor catién

F04.20 | Ganancia de compensacion do 0,0~200,0% 100% . ox414

deslizamiento V/F

El codigo de funcion se utiliza para compensar el cambio de la velocidad de rotacién causado por la carga durante el

control de compensacion V/F para mejorar la rigidez del motor. Se puede configurar a una frecuencia de deslizamiento nominal de
el motor que se cuenta de la siguiente manera:

f=fb - nxp/60
Nota: fb es la frecuencia nominal del motor, su cédigo de funcién es F05.04. n es la velocidad de rotacién nominal del
motor y su cédigo de funcion es F05.05. p es el par de polos del motor. EI 100% corresponde a la frecuencia
nominal de deslizamiento  f.

Codigo de Por defecto Modificar
g Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcién valor catiéon

F04.21 Cgntrol de caida 0,0~100,0% 0,0% * Ok415

En caso de que varios variadores impulsen una carga, diferentes variadores pueden soportar diferentes

proporciones de la carga. Mediante la configuracién de este parametro, se puede lograr una distribucién uniforme de la
carga en estos variadores.

La unidad detecta su carga en tiempo real. La frecuencia de salida disminuye automaticamente segun la carga y

el valor de este parametro, reduciendo la proporcién de carga soportada.

El valor del parametro F04.21 corresponde a la frecuencia de caida con carga nominal.
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Cadigo de

Por defecto  Modificar

o Nombre Rango de configuracién valor caion Agregar.

F04.22 Ajus?e de voltajeen VIF | 1 _g 0 . ka6
patrén separado

F04.23 | Tension de configuracién del teclado | 0,0~tension nominal del motor 0,0v . |oxa17

F04.24 | Tiempo ACC de voltaje 0,0 ~1000,0 s 0.0s . 0x418

F04.25 Tiempo DEC voltaje 0,0 ~1000,0 s 0.0s . 0x419

Este parametro es valido cuando F4.00 esta configurado en 3.

0: Configuracion digital del teclado (F04.23)

1: Ajuste del potenciémetro del teclado

2: Configuracion analogica Al1

3: Configuracion analégica Al2

4: Configuracién analégica Al3

5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad

6: C ion de ejecucion de

ia de varios pasos
7: Configuracién del programa PLC simple
8: configuracion del control PID

9: configuracion de comunicacion

El tiempo ACC de voltaje de separacion V/F indica el tiempo requerido por el voltaje para aumentar de 0 al voltaje nominal del motor.

El tiempo de disminucion del voltaje de separacién V/F indica el tiempo requerido por el voltaje para disminuir del voltaje nominal del

motor a 0.

Nota:

F04.22 EI 100,0% del valor configurado corresponde a la tensién nominal del motor;

Consulte la configuracion de la fuente de frecuencia para obtener mas detalles.

Por defecto  Modificar

Cadigo de

Nombre i 5
funcién Rango de configuracion valor ca tlén Agregar.
F04.26 Se|e.0(?I6n automlétlca de accion 0:. Desaftlvar 1 X Ox41A

de limite de corriente 1: habilitar
F04.27 Ljmite de corriente automatjco 50,0~200,0% 150% X 0x41B

Durante el accionamiento de CA en la operacién de aceleracion, una carga demasiado grande hace que la velocidad internacional del
motor sea menor que la tasa de aumento de la frecuencia de salida. Si no se toman medidas, se acelerara la falla por sobrecorriente y

provocara el disparo del variador.

Compare la proteccion limite durante el funcionamiento del variador de frecuencia detectando la corriente de salida y el nivel limite
actual F04.27, cuando el nivel excede el limite, asi como en la aceleracion en funcionamiento, el variador de frecuencia funciona de
manera constante. Si funciona a velocidad constante, el variador de CA se detiene. Si se mantiene por encima del nivel limite actual,

la frecuencia de salida continuara cayendo hasta la frecuencia limite inferior. Cuando se detecta nuevamente, la corriente de salida esta

por debajo del nivel limite actual, contintia acelerando el funcionamiento.
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Corriente de salida A

A

Punto limite actual

tiempo

Frecuencia de salida

Ci i6n de frecuencia \

F04.26~F04.27 > tiempo

Aceleracion Velocidad

velocidad constante

oot Por defecto | Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcion valor cation

0: no valido
Proteccion contra
F04.30 1: Modo de proteccion de bloqueo 1 1 X Ox41E

pérdida de sobretension
2: Modo de proteccion de bloqueo 2

Proteccion de voltaje d Modelo
F04.31 roteccion de voltaje de 650,0 V ~ 800,0 V X |O0x41F
parada por sobretension dependiente

F04.30 Establecer el modo de proteccion contra pérdida de tensién

0: no valido

1: Modo de proteccion de bloqueo 1

Durante el funcionamiento del variador de CA, cuando el voltaje del bus de CC excede el voltaje de proteccion contra sobretension
(F04.31), el variador de CA aumentara automaticamente la frecuencia en reversa para consumir el voltaje de retroalimentacién del
estado de generacion de energia durante el proceso de desaceleracion.

Cuando el voltaje cae por debajo del voltaje de proteccién de pérdida, la frecuencia volvera automaticamente al estado normal

para continuar con la operacion.

2: Reservado
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Grupo F05
Grupo de parametros del motor 1

F05.00 Tipp de motor 1 0~1 0 x 0x500

0: motor asincrono ordinario

1: motor de accionamiento de CA

La principal diferencia entre un motor ordinario y un motor de frecuencia variable radica en el manejo de la

proteccion contra sobrecarga del motor. En funcionamiento a baja velocidad, el motor normal tiene una mala disipacion
de calor, por lo que la proteccién contra sobrecarga del motor se reducira a baja velocidad. Dado que la disipacion de calor
basada en ventilador del motor de frecuencia variable no se ve afectada por la velocidad del motor, la proteccion contra

sobrecarga de baja velocidad no necesariamente se reduce.

i i Modelo
Fos.01 | Potencianominal de 0,1~1000,0kW L« | ox501
motor 1 dependiente
i6 i Modelo
F05.02 Tensién nominal del 0~1200V ) X 0x502
motor 1 dependiente
Corriente nominal del Modelo
F05.03 0,1~6000,0A ) x 0x503
motor 1 dependiente
F05.04 g:f:;’;:";’ nominal 0.01~F01.07(Frecuencia maxima) 50.00Hz x| 0x504
i i Modelo
velocidad nominal de x 0x505
F05.05 motor1 1~36000rpm dependiente

El parametro de funcion se utiliza para configurar los parametros de la placa de identificacion del motor asincrono.
Independientemente del uso del control V/F o del control vectorial, para garantizar el rendimiento del control, debe

estar de acuerdo con el parametro de la placa de identificacion del motor asincrono y configurarse en el valor correcto de
F05.01~F05.05. Ademas, tenga en cuenta que, si la potencia del motor y del variador de CA de la maquina de ejercicios
estandar, la brecha de energia de distribucion es demasiado grande (mas de dos archivos de potencia), el rendimiento del
control del variador de CA también disminuira significativamente. El variador de frecuencia proporciona una funcién de
ajuste automatico de parametros. El autoajuste preciso de los parametros depende de la configuracién adecuada de

los parametros de la placa de identificacion del motor.

Nota: Restablezca la potencia nominal del motor (F05.01), puede inicializar los parametros del motor
F05.02~F05.10.
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Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracién g Agregar.
funcion valor catién
Resistencia del estator
F05.06 0,001~65,5350 Modelo x 0x306
del motor 1 dependiente
resistencia del rotor Model
F05.07 0,001~65,5350 cdelo < |oxs07
del motor 1 dependiente
inductancia de fuga Modelo
F05.08 0,01~655,35 mH x 0x508
del motor 1 dependiente
Inductancia mutua Modelo
F05.09 0,01~655,35 mH x 0x509
del motor 1 dependiente
Corriente sin carga del Modelo
F05.10 < 0.1A~F05.03 x 0x50A
motor 1 dependiente

F05.06 ~ F05.10 son los parametros de identificacion del motor asincrono 1, estos parametros no se muestran en la placa de identificacion
general del motor, deben obtenerse del autoajuste del variador de CA en los pardmetros del motor. El autoajuste dinamico
puede adquirir F05.06~F05.10 todos los parametros, el autoajuste estatico solo obtiene 3 parametros de F05.06~F05.08, los demas

parametros siguen siendo los valores predeterminados de fabrica.

Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion N Agregar.
funcién valor cation

F05.16 Tip de codificador 0~1 0 x 0x510

0: codificador incremental ABZ

1: transformador giratorio

El variador de frecuencia que utiliza un motor de control vectorial de circuito cerrado debe instalarse con un codificador. El variador
de CA actualmente admite dos tipos de codificadores, y diferentes codificadores requieren diferentes tarjetas PG; compre la
tarjeta PG opcional correctamente y configlrela correctamente de acuerdo con la situacion real con los siguientes parametros

de funcién para garantizar el funcionamiento del control vectorial de circuito cerrado.

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion ) Agregar.
HREER valor catidn

Fos.17 | Dulsos del codificador 1-65535 1024 x| 0x511

por revolucion

Cuando se configura el nimero de pulso de salida del codificador ABZ de cada vuelta, los usuarios generalmente obtienen cada

circulo del numero de pulso de salida a través de la placa de identificacion del codificador incremental ABZ.
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Codigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion _ Agregar.
funcion valor cation

Secuencia de fases A/B del

0: adelant
F05.18 codificador incremental ABZ adeante 0 x 0x512
1: Reserva
0: Adelante
1:inversa

Al configurar la secuencia de fases de la sefial AB del codificador ABZ, después de instalar el codificador y la tarjeta
PG, el motor asincrono realizara automaticamente un autoaprendizaje y recibira la secuencia de pulsos de fase AB.

Nota: Si selecciona control V/F o control de bucle abierto, el autoaprendizaje recibird automaticamente la
secuencia de pulso AB.

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion . Agregar.
funcion valor cation

Numero de pares de
polos del resolver

F05.19 1~65535 1 x 0x513

Al seleccionar el tipo de codificador transformador giratorio, este parametro se establece en transformador

giratorio de logaritmo.

Codigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcién valor cation
D i6n del codificad : Si i
F05.25 . esconexion del _tfo ificador 0: Sin deteccion 0.0 x 0x519
tiempo de deteccion de fallas 0,1s~10,0s

Este parametro tiene efecto bajo control vectorial de bucle cerrado. Cuando el motor esta funcionando a una
velocidad distinta de cero, si el variador no detecta las sefiales de entrada de las fases A y B del codificador en el
lapso de tiempo establecido en F05.25, el variador tratara la anomalia que ocurri6 en el PG. El variador informa el fallo
"E.ECD" y se detiene por inercia.

Cuando este parametro se establece en 0,0 s, la deteccion esta desactivada.

Cédigo de Por defecto Modificar

Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcion valor cation

F05.26 Autoajuste del parametro 02 o x OXB1A

del motor 1

0: Sin operacién

1: Autoajuste de rotacion: Autoajuste completo de parametros del motor. Se recomienda utilizar el autoajuste de

rotacion cuando se necesita una alta precision de control.

2: Autotuning estatico: Es adecuado en los casos en que el motor no puede desacoplarse de la carga. El ajuste
automatico del parametro del motor afectara la precision del control.
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Descripcién de parametros

Grupo FO06:
Parametros de control vectorial del motor 1

Fog.0p | CGanancia 1~100 30 ® | 0x600
proporcional del bucle de velocidad(1

F06.01 Tiempo integral 0,01~10.000s 0.50s o 0x601
del bucle de velocidad 1

: : 0,00Hz~F06.05

F06.02 Baja frecuencia 5,00Hz ° 0x602
de conmutacion

F06.03 Ganancia 1~100 20 ® | 0x603
proporcional del bucle de velocidad|2

F06.04 Tiempo integral 0,01~10,00 s 1.0s ° 0x604
del bucle de velocidad 2

F06.05 Alta frecuencia de . ; 10.00Hz o

- 0 F06.02~F01.07 Maéx. frecuencia) - 0x605

conmutacion

F06.00 a F06.05 son parametros Pl del bucle de velocidad.

Si la frecuencia de funcionamiento < F06.02 (frecuencia de conmutacién 1), los parametros Pl son F06.00 y
F06.01.

Si la frecuencia de funcionamiento = F06.05 (frecuencia de conmutacién 2), los parametros Pl son F06.03 y
F06.04.

Si la frecuencia de funcionamiento esta entre F06.02 y F06.05, los parametros Pl se obtienen mediante conmutacion

lineal entre dos grupos de parametros Pl, como se muestra en la Figura.

i 4
F06.00
F06.01
F06.03 |
F06.04 | |
| ! Referencia
} } de frecuencia

F06.02 F06.05

Para mejorar la respuesta del sistema, aumente la ganancia proporcional o reduzca el tiempo integral.
Recuerde aumentar primero la ganancia proporcional para garantizar que el sistema no oscile y luego reducir el

tiempo integral para garantizar que el sistema tenga una respuesta rapida y un pequefio exceso.

NOTA:

La configuracion incorrecta de Pl puede causar grandes sobrepasos de velocidad y una caida rapida de la velocidad

puede causar una sobretension en el bus de CC.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion » Agregar.
funcion valor catién

Tiempo de filtrado de entrada de
F06.06 0,000~0,100s 0,015s
» 0x606

retroalimentacion ASR

Este parametro tiene efecto sdlo cuando la técnica de control del motor es FVC. Puede mejorar la estabilidad del motor aumentando
F06.07. Tenga en cuenta que esto puede ralentizar la respuesta dinamica.

Disminuirlo obtendra una respuesta rapida del sistema, pero puede provocar oscilaciones del motor. Normalmente no es necesario ajustar

este parametro.

Cadigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion Agregar.
funcién valor cation

Coeficiente

F06.07 porcentual del 0~60000 Modelo ° 0x607
bucle actual KP1 dependiente

F06.08 Coeficiente integral 0~60000 Modelo . Ox608
del bucle de corriente KI1 dependiente
Coeficiente Model

F06.09 porcentual del 0~60000 lodelo ° 0x609
bucle actual KP2 dependiente

F06.10 Coeficiente integral 0~60000 Modelo . OXGOA
del bucle de corriente KI2 dependiente

Estos parametros de funcién son parametros Pl del bucle de corriente de control vectorial. Se obtienen a partir del autoajuste del motor.

Normalmente no es necesario ajustar estos parametros.

La dimensién del regulador integral del bucle de corriente es la ganancia integral en lugar del tiempo integral. Una ganancia PI del bucle de
corriente muy grande puede provocar una oscilacion del bucle de control. Cuando la oscilacion de corriente o la fluctuacion del par

sean grandes, disminuya la ganancia proporcional o la ganancia integral.

Cédigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracién - Agregar.
funcién valor cation

Seleccion de fuente

F06.11 de configuracion del limite 0~6 Modelo . 0x60B

superior de par eléctrico dependiente

En el modo de control de velocidad, hay 6 formas de configurar la fuente limite superior de par eléctrico, que se puede seleccionar

mediante F06.11.

0: Configuracion digital del teclado (F06.13)

1: Ajuste del potenciémetro del teclado

2: Configuracion analégica Al1

3: Configuracion analégica Al2

4: Configuracion analogica Al3

5: Configuracién DI5 de pulso de alta velocidad

6: configuracion de comunicacion

Nota: El rango completo de valores 1~6 corresponde a la configuracion digital de F06.13.
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Cédigode Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcién valor cation

Seleccion de fuente di
eleccion de fuente de Modelo

F06.12 configuracion del limite 0~6 . . 0x60C
superior del par de frenado dependiente

En el modo de control de velocidad, hay 6 formas de configurar la fuente limite superior de par de frenado, que se puede seleccionar
mediante F06.12.

0: Configuracion digital del teclado (F06.14)

1: Ajuste del potenciémetro del teclado

2: Configuracién analégica Al1

3: Configuracion analdgica Al2

4: Configuracion analdgica Al3

5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad

6: configuracion de comunicacion

Nota: El rango completo de valores 1~6 corresponde a la configuracion digital de F06.14.

Cooigolde : Por defecto | Modificar
Nombre Rango de configuracion . Agregar.
AR valor catién
Ajuste digital del léctri
F06.13 uste digital del par electrico 0,0~200,0% (corriente nominal del motor) 150,0% |+ 0x60D
mediante teclado ’
Confi ion digital del d
F06.14 onfiguracion digital del par de 0,0~200,0% (corriente nominal del motor) 150,0%| 0x60E
frenado mediante teclado ’

F06.11 se establece en 0: cuando el limite de par superior se establece digitalmente, el rango completo de par superior del estado
eléctrico se establece en F06.13.

F06.12 se establece en 0: cuando el limite superior de torsién se establece numéricamente, el rango completo superior de torsién en

el estado de generacion de energia se establece en F06.14.

SRR e Por defecto | Modificar

Nombre Rango de configuracién : Agregar.
funcién valor cation

F06.15 Debilitamiento del flujo de entrada 50~200

100 « Px60F

del coeficiente limite de par

Bajo el patrén de control de velocidad SVC o FVC, y cuando el variador esta funcionando a una frecuencia superior a la nominal (zona
de debilitamiento del flujo), el coeficiente limite de torque apropiado puede mejorar efectivamente el rendimiento del torque de salida

y las caracteristicas de aceleracion/desaceleracion.

Cédigo de Por defecto | Modificar

Nombre Rango de configuracion 5 Agregar.
funcion valor cation

Fogtg | Coefidente de 50%~200% 100% - 0x810
compensacién de deslizamiento

Esta funcion mejora el rendimiento del control en SVC/FVC.
ParaCVF | pyede ajustar la corriente de salida del variador de CA. Disminuir este parametro
gradualmente cuando un variador de CA de gran potencia controla un motor con carga ligera. Ajuste de este

El parametro no es necesario normalmente.
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Grupo F07
Grupo de parametros del motor 2

Cuando se selecciona el motor 2 como motor cargado con corriente, configure los parametros del motor en el

Grupo FO7. La especificacion del Grupo FO7 del motor 2 es la misma que la del Grupo FO5 del motor 1.

0: motor asincrono ordinario
F07.00 Tirlo de motor 2 . n(_.cottgrc‘;)empensacmn de baja frecuencia) 0 0x700
accionamiento de CA (sin compensacion de baja frécuencia)
. . Modelo
Potencia nominal - 0x701
Fo7.01 del motor 2 0,1~1000,0kw dependient
Tension nominal del Modelo 0x702
Fo7.02 | = 0~1200V dependien X
Corriente nominal Modelo
~ 0x703
F07.03 del motor 2 0,1~6000,0A dependienf
Frecuencia nominal 0x704
FO7.04 | (el motor 2 0.01~F01.07(Frecuencia maxima) R
. . Modelo
velocidad nominal de 0x705
F07.05 motor2 1~36000rpm dependieng:
Resistencia del estator Modelo
F07.06 0,001~65,535Q _ 0x706
del motor 2 dependienf
Resistencia del rotor Modelo
F07.07 0,001~65,535Q . 0x707
del motor 2 ’ ’ dependien
Modelo
inductancia de fuga - 0x708
F07.08 del motor 2 0,01~655,35 mH dependien
Inductancia mutua Modelo o
~ X709
F07.09 del motor 2 0,01~655,35 mH dependiery
Corriente sin carga Modelo 0
~ X70A
F07.10 del motor 2 0.1A~F07.03 dependien
F07.16 | Tipo de codificador ? rs:t;zz;anizrol:cremental nez 0 0x710
FO7.17 Pulsos del cs)’dificador 1~65535 1024 0x711
por revolucién
Secuencia de fases A/B 0: adelante
F07.18 | del codificador : 0 0x712
) 1: Reserva
incremental ABZ
F07.19 Numero de pares 1~65535 1 0x713
de polos del resolver
F07.25 Desconexion del codificador | 0: Sin deteccion 0.0 0x719
tiempo de deteccion de fallas 0,1s~10,0s .
) 0: Sin operacion
Fo7.26 | Autoajuste de parametros 1: autoajuste de rotacion 0 0x71A
del motor 2 2: autoajuste estatico
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Grupo F08:
Parametros de control vectorial del motor 2

Cuando se selecciona el motor 2 como motor cargado de corriente bajo control vectorial,
configure los parametros en el Grupo FO08. La especificacion de los parametros de control vectorial Grupo
FO8 del motor 2 es la misma que la de los parametros de control vectorial Grupo F06 del motor 1.

Fogop | Gananca 1~100 30 * | 0x800
proporcional del bucle de velocidad|1

£08.01 Tiempo integral 0.01~10.00s 0.50s * | 0x801
del bucle de velocidad 1

. : 0,00Hz~F08.05

F08.02 Baja frecuencia de 5,00Hz ° 0x802
conmutacién

F08.03 Ganancia 1~100 20 ® | 0x803

proporcional del bucle de velocidad|2

F08.04 Tiempo integral 0,01~10,00 s 1.0s ® | 0x804
del bucle de velocidad 2
F08.05 Alta frecuencia de F08.02~F01.07 Max. frecuencia) 10.00Hz ® | 0x805
conmutacion
Tiempo de filtrado de entrada de °
F08.06 - ) 0,000~0,100s 0,015s 0x806
retroalimentacion ASR
Coeficiente Modelo
~ .
F08.07 porcentual del 0~60000 dependionfe 0x807
bucle actual KP1
ici Modelo
Fogog | Cosficiente 0~60000 ) * |0x808
integral del bucle de corriente KI1 dependiente
Coeficiente Modelo
~ o
F08.09 porcentual del 0~60000 dopendionfe 0x809
bucle actual KP2
ici Modelo
Fos.1p | Coeficiente 0~60000 ) * |0x80A
integral del bucle de corriente 12 dependiente
0: Configuracién digital del teclado (F08.13)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
» 3: Configuracién analégica Al2
Seleccion de fuente ) o o Modelo
F08.11 de configuracion del limite 4 Conﬁgurac!on analégica Al3 . . ° 0x80B
5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad dependiente

superior de par eléctrico
6: configuracion de comunicacién

Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracién digital de
F08.13.
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Cadigo de

Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracién Agregar.
funcion valor catién
0: Configuracion digital del teclado (F08.14)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracién analégica Al1
Seleccion de fuente 3: Configuracién analégica Al2
F08.12 de configuracién del limite 4: Configuracion analdgica Al3 Vodelo . 0x80C
superior del par de frenado 5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad dependiente
6: configuracion de comunicacion
Nota: El rango completo de valores 1~6
corresponde a la configuracion digital de F08.14.
Fog13 | Aluste digital del par eléctrico 0,0~200,0% (corriente nominal del motor) 150.0%|s 0x80D
mediante teclado ’
F08.14 Configuracién digital del par de 0,0~200,0% (corriente nominal del motor) 150,0%|* 0x80E
frenado mediante teclado ’
F08.15 Debilitamiento del flujo de entrada 50~200 100 « OX80F
del coeficiente limite de par
Coeficiente df
F08.16 oeficiente de 50%~200% 100% . 0x810
compensacion de deslizamiento
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Descripcion de parametros

Grupo F09:
Parametros de control de par

Cadigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion : Agregar.
funcién valor cation
F09.00 Selecciép de control 0~1 0 X0x900
de velocidad/par

Este parametro de funcion determina si el variador de velocidad esta en control de velocidad o control de par.

0: control de velocidad
1: control de par

El variador de frecuencia tiene dos funciones de entrada digital relacionadas con el control de par, la funcién 42 "Control de
velocidad/Control de par" y la funcion 43 "Control de par prohibido". Las dos funciones deben usarse junto con el parametro F09.00 para

implementar la conmutacién entre control de velocidad y control de par.

Cuando la funcién 42 esta habilitada, el modo de control se determina mediante la configuracion de F09.00.
Cuando la funcion 42 esta desactivada, el modo de control se invierte al ajuste de F09.00.

Cuando la funcién 43 esta habilitada, el variador de frecuencia siempre funciona en control de velocidad, sin importar si

la funcién 42 esta habilitada o deshabilitada.

Codigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcion valor catién
F09.01 Fuente de ajuste de par en 0~6 0 . 0x901
control de par
Ajuste digital de par en control
F09.02 d’e par gralcep -200,0%~200,0% 150,0% |- 0x902

Estos dos parametros de funcion seleccionan el canal de configuracion de la referencia de par en el control de par.
0: Configuracién digital del teclado (F09.02)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracion analégica Al1
3: Configuracion analégica Al2
4: Configuracion analdgica Al3
5: Configuracién DI5 de pulso de alta velocidad
6: configuracion de comunicacion

La referencia de par es un valor relativo. 100,0% corresponde al par nominal del variador de CA (se puede ver en F99.06). Cuando la
referencia de par es un valor positivo, el variador de velocidad funciona hacia adelante. Cuando la referencia de par es un valor

negativo, el variador de velocidad funciona en direccién inversa.
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tiempo ACC en
F09.03 g 0,00~650,00 s 0.00s . 0x903
control de par

Hora de diciembre en
F09.04 0,00~650,00 s 0.00s i 0x904
control de par

Estos parametros de funcion establecen el tiempo de aceleracion/desaceleracién en el control de par para
implementar un cambio suave de la velocidad del motor. Esto ayuda a prevenir problemas como mucho ruido o tensién

mecanica demasiado grande causada por un cambio rapido de velocidad del motor.

Pero en aplicaciones donde se requiere una respuesta de par rapida, por ejemplo, se utilizan dos motores para

impulsar la misma carga, es necesario configurar estos dos parametros en 0,00 s.

Por ejemplo, dos motores impulsan la misma carga. Para equilibrar el nivel de carga de los dos motores, configure un

variador como maestro en control de velocidad y el otro como esclavo en control de torque.

El esclavo seguira el par de salida del maestro como referencia de par, lo que requiere una respuesta rapida al par
de salida del maestro. En este caso, establezca el tiempo de aceleracion/desaceleracion del esclavo en control de

par en 0,00 s.

Control de par rotacion hacia

F09.05 adelante limite superior 0~6 0- 0x905
configuracion de
frecuencia seleccion de fuente
Control de par hacia adelante

F09.06 valor limite superior de 0.00Hz~F01.07 Max. frecuencia) 50,0Hz . 0x906

rotacion frecuencia teclado
valor limite

Bajo control de par, si el par establecido es mayor que el par de carga, la velocidad del motor aumentara
continuamente. Para evitar el exceso de velocidad, se debe configurar la velocidad maxima para mantener la
velocidad del motor en un rango limitado. Este parametro establece la fuente para limitar la velocidad maxima de avance.
0: Configuracién digital del teclado (F09.06)
1: Ajuste del potenciémetro del teclado
2: Configuracién analégica Al1
3: Configuracién analégica Al2
4: Configuracion analégica Al3
5: Configuracion DI5 de pulso de alta velocidad
6: configuracion de comunicacion

Nota: El rango completo de valores 1~6 corresponde a la configuracion digital de F09.06
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion : Agregar.
e valor cation

Control de par rotacion inversa

F09.07 limite superior configuracion 0~6 0 0x907
de frecuencia seleccion
de fuente

Control de par rotacion inversa

F09.08 limite superior frecuencia 0.00Hz~F01.07 Max. frecuencia) 50,0Hz . 0x908

valor limite del teclado

Bajo control de par, si el par establecido es mayor que el par de carga, la velocidad del motor aumentara continuamente. Para evitar el
exceso de velocidad, se debe configurar la velocidad maxima para mantener la velocidad del motor en un rango limitado. Este

parametro establece la fuente para limitar la velocidad maxima de marcha atras.
0: Configuracion digital del teclado (F09.08)

1: Ajuste del potenciémetro del teclado

2: Configuracion analogica Al1

3: Configuracion analégica Al2

4: Configuracién analégica Al3

5: Configuracién DI5 de pulso de alta velocidad

6: configuracion de comunicacién

Nota: El rango completo de valores 1~6 corresponde a la configuracion digital de F09.08

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion - Agregar.
funcién valor cation

Par de baja friccio
F09.09 arde aJa”nccn " 0,0~100,0% (par nominal del motor) 0,0% * 0x909
compensacion

Par de alta friccié
F09.10 ar e ala friccion 0,0~100,0% (par nominal del motor) 0,0% « 0x90A
compensacion

F09.09 se utiliza para establecer la cantidad de compensacion del par de friccion de baja frecuencia.
F09.10 se utiliza para compensar la cantidad de par de friccion de alta frecuencia. Entre la frecuencia baja y alta,
el par de friccion es linealmente proporcional a la cantidad de compensacion en F09.09 y F09.10.

Par de baja friccion F09.09

Par de alta friccién F09.10
1
1

1,0 Hz F01.07 F
Cadigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcién valor cation
Coeficiente de
F09.11 0,0~100,0% (par nominal del motor) 0,0% M 0x90B

compensacion de inercia.

Este parametro sélo tiene efecto en el control de par. Este valor de parametro es para compensar la inercia giratoria mecanica durante

la aceleracién/desaceleracion.
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Grupo F10:
Operacion del teclado y pantalla LED

La clave de seleccion

F10.00 0~6 1 x 0x0A00

de funcion S.

0: Sin funcién
1: Avance jog, presione la tecla S para comenzar a ejecutar el jogging FWD.
2: Avance inverso, presione la tecla S para comenzar a ejecutar el avance REV.
3: Conmutacion hacia adelante/hacia atras, presione S para cambiar el cédigo de funcién mostrado de derecha a izquierda.
4: Ejecutar fuentes de comando desplazadas,
cuando F02.00 se establece en 0, el interruptor de fuente del comando de tecla S no es valido.

Cuando F00.01 esta configurado como 1 o 2 (terminal), la tecla S puede lograr el cambio entre terminales y paneles de
operacion.

Cuando F00.01 se configura como 3 o 4 (comunicacion), la tecla S puede lograr el cambio entre los paneles de
comunicacién y operacion.

5: Borrar la fecha de parada exacta

Nota:

Cuando se utiliza la tecla S para la conmutacién directa/inversa (F10.00=3), el inversor no recordara el estado después de

apagarlo.

Al cambiar los canales de comando usando la tecla S (F10.00=4), si F02.00 esta configurado en 0, el cambio de fuente de
comando de la tecla S no es valido. Cuando F02.00 esta configurado en 1 o 2 (terminal), cambie entre El terminal y el panel de
operacion se pueden lograr mediante la tecla S. Cuando F02.00 establece el bit 3 0 4 (comunicacion), el cambio

entre comunicacion y el panel de operacion se puede realizar mediante la tecla S.

Cuando se utiliza la tecla S para borrar los datos durante el proceso de parada precisa (F10.00=5), significa que después de

presionar la tecla S, el valor de conteo actual, la longitud actual y el tiempo de ejecucién actual se borran a 0.
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F10.01 Mostrar la configuracion de 0~65535 53 - 0x0401
parametro 1 en el estado de ejecucior)
La tabla de funciones de configuracién de parametros F10.01
Parametros DIC Parametros DIC
Frecuencia de funcionamiento (Hz activado) 2%1 Configuracion de frecuencia (Hz parpadeando) 2%k2
Voltaje del bus (V ON) 2% 4 Tension de salida (V ON) 2% 8
Corriente de salida (A ON) 2% 16 Velocidad del motor (rpm ENCENDIDO) 2332
Potencia de salida (% encendido) 2864 Par de salida (% ON) 2128
Referencia PID (% ON) 28256 Retroalimentacion PID (% ENCENDIDO) 28512
Estado del terminal DI 239024 hacer estado terminal 2345048
AI1(V encendido) 122 =4096 AI2(V encendido) 132=28192
Al3(V encendido) 14 2 = 16384 velocidad lineal 152 =32768

Cuando el convertidor esta funcionando, se deben mostrar los parametros especificados en F10.01. Sélo
es necesario sumar el decimal correspondiente a todos los parametros de visualizacién y rellenar F10.01

F10.02 Mostrar la configuracion de 0~65535 0 « 0x0A02
parametros 2 en el estado de ejecucioh
La tabla de funciones de configuracion de parametros F10.02

Parametros DIC Parametros DIC

Numero de segmento actual del PLC 2&1 Valor de recuento de pulsos 2k2

Valor de longitud 2% 4 Valor de ajuste de par (% ON) 2%

Frecuencia de pulso Di5 2416 Velocidad de carga 25832
Temperatura IGBT 2864 voltaje de entrada de CA 2£128

Velocidad de retroalimentacion del codificador 28256 Reservar

Cuando el convertidor esta funcionando, se deben mostrar los parametros especificados en F10.02. Sélo
es necesario sumar el decimal correspondiente a todos los parametros de visualizacion y rellenar F10.02
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Codigo de Por defecto  Modificar
o Nombre Rango de configuracion fa Agregar.
funcion valor cation
F10.04 Mostrar configuracién de 0~65535 7
. ~| « 0x0A04
parametros en estado de parada
La tabla de funciones de configuracion de parametros F10.04
Parametros DIC Parametros DIC
Configuracion de frecuencia (Hz parpadeando) 221 Velocidad del motor (rpm ENCENDIDO) 21=2
Voltaje del bus (V ON) 2% 4 Voltaje de entrada de CA (V ON) 2t
Estado del terminal DI 2% 16 hacer estado terminal 2837
Referencia PID (% ON) 2264 Retroalimentacion PID (% ENCENDIDO) 2Z1 28
Al1(V encendido) 2§256 AI2(V encendido) 2251 2
AlI3(V encendido) 102 =1024 Valor de longitud 2&048
Valor de recuento de pulsos 24%096 Numero de segmento actual del PLC 2'—13192
Velocidad de carga 14 2 = 16384 Frecuencia de pulso Di5 152 = 32768

Cuando el convertidor esta funcionando, se deben mostrar los parametros especificados en F10.04. Sélo es
necesario sumar el decimal correspondiente a todos los parametros de visualizacion y rellenar F10.04

Cadigo de

funcion

F10.06 Monitoreo auxiliar

Rango de configuracion

0~41

Por defecto  Modificar

o Agregar.
valor cation

2+ 0x(JA06

Este parametro se utiliza para configurar los pardmetros que se muestran en el tubo digital debajo del panel

de control. Los parametros de visualizacién deben ser consistentes con el nimero de serie de los grupos de

parametros F99.

Cédigo de

Nombre
funcion

Coeficiente de

Rango de configuracién

Por defecto  Modificar

o Agregar.
valor cation

la velocidad de carga

2.Dos decimales
3.Tres decimales

F10.09 0,001~ 65,000 1.000 . 0x0A09
visualizacion de velocidad de carga
Numero de decimales 3'8er° putntz d?Cin}al

F10.10 | para mostrar <1 punto decima 0 . 0X0A0A

Cuando se necesita mostrar la velocidad de carga, la relacion correspondiente entre la frecuencia de salida del

variador de frecuencia y la velocidad de carga se puede ajustar con F10.09, y el niUmero decimal mostrado

en la velocidad de carga se puede configurar con F10.10. Con estos dos parametros, el usuario puede

hacer coincidir el valor de visualizacion de la velocidad de carga del punto decimal correspondiente a la

frecuencia de salida.
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Grupo F11
Grupo de terminales de entrada digital

F11.00

Seleccion de
funcién de terminales DI1

F11.01

Seleccion de
funcién de terminales DI2

F11.02

Seleccion de
funcién de terminales DI3

F11.03

Seleccion de
funcién de terminales DI4

F11.04

Seleccion de
funcién de terminales DI5

F11.05

Seleccion de
funcién de terminales DI6

F11.06

Seleccion de
funcién de terminales DI7

(funcion de tarjeta de extension)

F11.07

Seleccion de
funcién de terminales DI8

(funcién de tarjeta de extension|

F11.08

Seleccion de
funcién de terminales DI9

(funcion de tarjeta de extension)

F11.09

Seleccion de
funcién de terminales DI10

(funcion de tarjeta de extension|

0: Sin funcion

1: adelante

2: reversa

3: Operacién de control de tres cables

4: trotar hacia adelante

5: jogging inverso

6: Inercia hasta detenerse

7: Terminal de PARADA externo 1

8: Terminal de PARADA externa 2 (tiempo DEC4)

9: Frenado inmediato por inyeccién de CC
10: frenado por inyeccion DEC DC
11: Ejecutar Pausa

12: reinicio de falla

13: Cambia el comando 1

14: Cambia el comando 2

15: Comando de cambio de frecuencia
16: Terminal ARRIBA

17: Terminal ABAJO

18: Borrar ARRIBA/ABAJO (incluyendo  /
tecla) ajuste

19: Terminal 1 de velocidad muiltiple

20: Terminal 2 de varias velocidades

21: Terminal 3 de varias velocidades

22: Terminal 4 de varias velocidades

23: reinicio del estado del PLC

24: conmutacion de pardmetros PID

25: PID segundo terminal de conmutacion
digital dado

26: Inversion de direccién de accién del PID

27: pausa PID

28: Entrada de pulsos (valido sélo para DI5)

29: Pausa de swing

30: Entrada del contador

31: reinicio del contador

32: Entrada de recuento de longitud

33: Restablecimiento de longitud

34: Borrar el tiempo de ejecucion actual

35: Marcha atras prohibida

36: hora DEC/ACC 1

37: hora DIC/ACC 2

38: Desactivacion DEC/ACC

39: Entrada de fallo externo 1

40: Entrada de fallo externo 2

41: Conmutacién motor 1/2

42: Control de velocidad/Control de par
pasar a otra cosa

43: Control de par prohibido

1 0x0B0O
Py 0x0BO1
4 0x0B02
12 0x0B03
0x0B04
0
0 0x0B05
0x0B06
0
0 0x0B07
0 0x0B08
0 0x0B09
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Funcion terminal explicada en detalle

Cg/naﬁl%urramﬁn Funcién Instruccién
Incluso si hay una entrada de sefal, el variador de frecuencia sigue siendo el mismo.
0 Sin funcion El terminal no utilizado se configuré en NO Funcién para evitar acciones
incorrectas.
1 Operacién de rotacion
hacia adelante
A través del terminal externo para controlar el funcionamiento hacia adelante y hacia atras
Operacion de rotacion del variador de velocidad.
2 inversa
Operacién de Hay control de dos cables y control de tres cables para avance (FWD) y retroceso
3 control de 3 cables (REV). En caso de que el control de tres cables esté habilitado, se activa el terminal
de "control de tres cables". Para obtener mas informacion, consulte F11.13 (modo de
control del terminal FWD/REV).
4 trotar hacia adelante
Frecuencia de jogging, tiempo de aceleracion y desaceleracion de jogging,
5 jogging inverso consulte FO1.11F03.08F03.09
Variador de CA sin salida, el motor no esta controlado por el variador de CA.
6 Costa para parar Para la gran carga de inercia y sin requisitos de tiempo de parada, se adopta este método.
En el control del panel de operacién, el terminal configurado para esta funcién se puede usar
PARADA externa . ; . i
7 X para detener el variador de velocidad, equivalente a la funcion de la tecla STOP en el panel de
terminal 1 operacion.
PARADA externa Esta funcién permite que el variador de velocidad desacelere hasta detenerse en cualquier
8 terminal 2 modo de control (panel de operacion, terminal o comunicacion). En este caso, el tiempo de
desaceleracion es el tiempo de desaceleracion 4(F03.07).
Frenado inmediato por Una vez que se enciende el terminal configurado para esta funcion, el AC
9
inyeccion de corriente continua. El variador cambia directamente al estado de frenado por inyeccion de CC.
Cuando el terminal configurado para esta funcién se activa, el variador de velocidad
esacelera hasta el umbral de frecuencia de frenado por inyeccion de .10) y luego
10 Frenado por inyeccion d lera hasta el umbral de fi a de frenad . i6n de CC (F02.10) y |
DEC DC cambia al estado de frenado por inyeccion de CC.
La desaceleracion del variador de frecuencia se detiene, pero todos los parametros
1 P d " operativos estan en estado de memoria. Tales como parametros de PLC, la frecuencia de los
ausa de operacion
P parametros de oscilacion y parametros PID. Esta sefial desaparece y el variador de velocidad
vuelve al estado anterior antes de detenerse.
12 Restablecimionto 6o falls Misma funcion con el teclado en el reinicio STOP/RESET vy se utiliza para lograr el reinicio
remoto de fallas.
Si la fuente del comando es el control del terminal (F02.00 = 1,2), este terminal se utiliza para
realizar la conmutacién entre el control del terminal y el control del panel de operacion.
13 Cambiar el
comando 1 Si la fuente del comando es el control de comunicacion (F02.00 =3,4), este terminal se
utiliza para realizar la conmutacion entre el control de comunicacion y el control del panel
de operacion.
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C°’;‘Ig':"°‘°'é" Funcion Instruccion
El conjunto de terminales para esta funcién se utiliza para realizar la conmutacion
14 Cambiar entre el control del terminal y el control de comunicacion.
el comando 2 Si la fuente de comando es el control del terminal, el variador de frecuencia cambia
al control de comunicacion después de que el terminal se enciende.
El terminal configurado para esta funcién se utiliza para realizar la conmutacién entre dos
15 Frecuencia de cambio canales de configuracién de referencia de frecuencia de acuerdo con la configuracién en F01.04.
dominio
e Terminal arriba Los terminales que seleccionan estas dos funciones se utilizan para incrementar y disminuir cuando la
referencia de frecuencia se ingresa a través de un terminal DI externo o cuando la fuente de
frecuencia es una configuracion digital.
17 Terminal ABAJO
Borrar ARRIBA/ABAJO Si la fuente de frecuencia es una configuracién digital, el terminal configurado para esta funcién
18 (incluyendo tecla /) ajuste se usa para borrar la modificacion usando la funcion ARRIBA/ABAJO o la tecla de incremento/
disminucién en el panel de operacion, restaurando la referencia de frecuencia al valor de F01.04.
19 Terminal 1 de A través de la combinacion de los cuatro terminales, el estado digital puede lograr 16
varias velocidades configuraciones de velocidad.
20 Terminal 2 de Nota: El terminal 1 de velocidad multisegmento es de orden bajo, el terminal 4 de velocidad
varias velocidades multisegmento es de orden alto.
Terminal 3 de A a .
21 ocidad Terminal MS 4 Terminal MS 3 Termjnal MS 2 Terminal(MS 1
varias velocidades
29 Terminal 4 de BIT3 BIT2 BIT1 BITO
varias velocidades
23 Restablacimiento del estado del PLC Reinicie el proceso simple del PLC, borre la informacion de la memoria de estado del PLC
anterior.
Los parametros PID son F19.05~F19.07 cuando el terminal esta configurado para este
24 Cambio de parametros la funcion se apaga; Los
PID . . "
parametros PID son F19.13~F19.15 cuando el terminal configurado para esta
funcion se activa.
PID segunda conmutacién . .
25 digital dad Para cambiar PID segundo digital dado
igital dada
26 Direccién de accion del PID Cuando el terminal configurado para esta funcién se enciende, la operacion PID
contrarrestar La direccion se invierte a la direccion establecida en F19.04.
Fall. | del PID, el vari fi i i I li fi i .
27 Pausa de control PID alla temporal del , el variador de frecuencia mantiene la salida de frecuencia actual
Entrada de
28 ’ (valido sdi Dis) DI5 se utiliza para la entrada de pulsos como referencia de frecuencia.
pulsos (valido solo para
29 Cuando el terminal configurado para esta funcion se enciende, la funcién de oscilacion se desactiva y el
Pausa de swin
9 variador emite la frecuencia central.
30 Entrada de contador El terminal configurado para esta funcion se utiliza para contar pulsos.
31 Reinicio del contador El terminal configurado para esta funcion se utiliza para borrar el contador.
32 El conjunto de terminales para esta funcion se utiliza para contar pulsos de la sefial de longitud.
Entrada de recuento de longitud
33 Restablecer longitud El terminal configurado para esta funcion se utiliza para borrar la longitud
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A Funcién Instruccién
Valor
Borrar el tiempo de
34 . " Borre el tiempo de ejecucion esta vez.
ejecucion actual
- . Cuando el terminal configurado para esta funcién se enciende, el funcionamiento en reversa
35 Prohibido revertir X N . L -
del variador de frecuencia esta prohibido. Es lo mismo que la funcién de F02.14.
Mediante la combinacion de estos dos terminales se pueden seleccionar 4 grupos
de tiempo de aceleracion y desaceleracion:
36 Hora dic/acumulacion 1
Terminal 2 Terminal 1 Selecfion de hora Dec/Acc PRI ED M
correspondencia
APAGADO APAGADO Tiempo de diciembre y aceleracion 1 F03.00/F03.01
APAGADO EN Tiempo de diciembre y aceleracion 2 F03.02/F03.03
37 Tiempo de dicembrelaceleracién EN Tiempo de diciembre y aceleracion 3 F03.04/F03.05
EN EN ‘Tiempo de diciembre y aceleracion 4 F03.06/F03.07
Para garantizar que el variador de frecuencia no se vea afectado por sefiales externas
38 Deshabilitacion Dec/Acc (excepto el comando de apagado), para mantener la frecuencia de salida actual.
39 Entrada de fallo externo 1 Cuando la sefal de falla externa se envia al variador de CA, el variador de CA muestra la
40 Entrada de fallo externo 2 falla y se apaga.
cambie el motor 1 al Cuando este terminal de funcién es efectivo, el control del motor 1 cambia al control del
4 motor 2 motor 2.
Esta funcion permite que el variador de frecuencia cambie entre velocidad
. control y control de par.
42 Control de velocidad/ Cuando el terminal configurado para esta funcion se apaga, el variador de velocidad
Conmutacion del funciona en el modo establecido en F09.00.
control de par . ” : . .
Cuando el terminal configurado para esta funcién se enciende, el variador de frecuencia
cambia al otro modo de control.
43 Control de par Cuando el terminal configurado para esta funcién se enciende, el torque
prohibido El control se desactiva y el variador de velocidad entra en control de velocidad.
Tiempo de filtrado del terminal
F11.10 P 0,000~1,000s 0,010s 0x0BOA
de entrada digital

Configuracion del tiempo de filtro de muestreo del terminal DI1~DI10. En condiciones de grandes perturbaciones,

este parametro debe aumentarse para evitar un uso indebido.

Estado del terminal de entrada

Loégica valida de terminales

—

Tiempo de filtrado terminal
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Modo activo DI
F11.11 < 00000~11111 00000 X |0x0BOB
seleccion 1

Modo activo DI
F11.12 00000~11111 00000 X |0x0BOC
seleccion 2

Estos dos parametros de funcién configuran el modo activo de los terminales DI.
0: nivel alto activo

Si se aplica un voltaje de alto nivel al terminal DI, la sefial DI se considerara activa. Es decir, el terminal DI se vuelve
activo cuando se conecta con COM e inactivo cuando se desconecta de COM.
1: nivel bajo activo

Si se aplica un voltaje de bajo nivel al terminal DI, la sefial DI se considerara activa. Es decir, el terminal DI se vuelve
activo cuando se desconecta de COM e inactivo cuando se conecta con COM.

F11.11 establece la seleccion de polaridad para DI1~DI5 F11.12 establece la seleccion de polaridad para DI5~DI10
Unos:DI1 0: légica positiva Unos:DI6 0: Iégica positiva
1: l6gica negativa 1: légica negativa
Decenas:DI2 0: légica positiva Decenas:DI7 0: légica positiva
1: légica negativa 1: légica negativa
Cientos:DI3 0: légica positiva Cientos:DI8 0: légica positiva
1: légica negativa 1: légica negativa
Mil:DI4 0: légica positiva Mil:DI9 0: légica positiva
1: légica negativa 1: légica negativa
Diez mil:DI5 0: l6gica positiva Diez mil:DI10 0: l6gica positiva
1: l6gica negativa 1: l6gica negativa
Los terminales controlan el XOx0BOD
F11.13 0~3 0 X
modo de funcionamiento.

Este parametro define cuatro modos diferentes de controlar el funcionamiento del inversor a través del terminal
externo.

0: Modo de ejecucion de dos
lineas Este modo es el mas utilizado. La rotacién hacia adelante/atras del motor se decide mediante los
comandos de los terminales FWD y REV.

I K1
K1 KR Comando de ejecucién FWD
O 0 Detener
1 0 Rotacion hacia adelante K2 RDO
0 1 Rotacién inversa
O R CM

Ejecucion de dos lineas 1

150




Machine Translated by Google

Descripcion de parametros

1: Modo de funcionamiento de dos lineas

Cuando se adopta este modo, REV es el terminal habilitado. La direccién esta determinada por el estado de FWD.

K1 K2 Comando en ejecucion 2 FWD
0 0 Detener K2
1 0 Rotacién hacia adelante RDO
1 1 Rotacién inversa
0 1 Detener cM™

Ejecucion de dos lineas 2

2: modo de ejecucion de tres lineas

Enestemodo | Din es terminal habilitado , y la direccion es controlada por FWD y REV, el pulso se habilita

respectivamente. Sin embargo, desconectando la sefial del terminal DIn cuando
el inversor se detiene.

SB2 M
——— —© FWD
SB1 M1
< o : bot6n de parada
N SBA1: botdn de parad
sB3 m SB2: botdn de rotacién hacia adelante
5 RDO
— —0 SB3: botén de rotacion inversa
COM

Modo de ejecucion de tres lineas 1

3: modo de ejecucion de tres lineas

En este modo, DIn esta habilitado (terminal , y el comando de ejecucion viene dado por FWD (pulso

habilitado), mientras que la direccion esta determinada por el estado de REV. El comando de parada se realiza desconectando

la sefial DIn.
K Seleccion de direccion de carrera
o]
0 Rotacion hacia adelante
sb2 M E’
1 Rotacion inversa — ~—oFWD
SB1m
& Xn
Sb1: boton de parada k
-~
Sb2: botdn de ejecucion —RDO

———o CM

Modo de ejecucion de tres lineas 2
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Cédigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion 5 Agregar.
funcién valor cation
F11.14 Tasa de subidaibajada del 0,001 Hz ~ 65 000 H. 1.000H:
B s iz~ iz ! iz . B
terminal 0xOBOE

Este parametro se utiliza para establecer el tamafio del paso del ajuste de frecuencia ARRIBA/ABAJO. El tamafio del
paso se define como cambio de frecuencia por segundo.

Cadigolds Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion ) Agregar.
e valor catién
E11.15 Retardo de encendido 0,0 ~3600,0 0.0s X 0XOBOF
del terminal DI1
F11.16 Retardo de desconexién 0,0 ~3600,0 s 0.0s X 0x0B10
del terminal DI1
Retardo de conexion ~
F11.17 0,0~3600,0s 0.0s X 0x0B11
del terminal DI2
F11.18 Retardo de desconexion 0,0 ~3600,0s 0.0s X 0x0B12
del terminal DI2
F11.19 Retardo'de conexion 0,0 ~3600,0's 0.0s X 0x0B13
del terminal DI3
F11.20 | Retardode desconexion 0,0~ 3600,0's 0.0s X |oxoB14
del terminal DI3

El codigo de funcion define el tiempo de retardo correspondiente al terminal de entrada programable durante el
cambio de nivel del periodo de inicio a desconectado.

Pin de entrada del terminal

> «
> < —

Tiempo de retardo de cierre Cortar el tiempo de retardo
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Grupo

F12

Grupo de terminales de salida digital

F12.00 Salida HDO 0~1 0 - 0X0C00

0: Salida de pulso de alta velocidad de polo colector abierto

(Consulte F15.02 para obtener informacién detallada de la funcién relacionada)

1: Salida de polo de colector abierto

(Consulte F12.02 para obtener informacion detallada de la funcion relacionada)
F12.01 Salida DO1 . 0x0CO01
F12.02 $alida HDO 0 . 0x0C02
F12.03 Salida de relé T1 0~37 1 +|0x0C03
F12.04 Salida de rel¢ T2 7 + |0x0C04
F12.05 Salida de relé T3 0- 0x0C03

Introduccion al detalle del terminal de salida

EEMiEE Funcién Instruccion
Valor
0 Invélido Terminal de salida sin ninguna funcién.
1 " Cuando el variador de frecuencia esta en funcionamiento, hay salida de
En la operacion ) ~ i

frecuencia y sefial de salida ON.

2 Operacién de rotacion Cuando el variador de frecuencia esta en funcionamiento directo, hay salida

hacia adelante de frecuencia y sefial de salida ON.
3 Operacion de Cuando el variador de frecuencia esta en operacion inversa, hay salida de
rotacién inversa frecuencia y sefial de salida ON.
4 Lo N . Cuando el variador de frecuencia esta en operacion de avance lento, hay salida
Operacion de jogging N ~ N

de frecuencia y sefal de salida ON.

5 . Cuando la frecuencia de salida del variador de CA y la frecuencia

Carrera a velocidad cero X =

dada son cero, emite la sefial ON.
La fuente de alimentacién del circuito principal y del circuito de control esta configurada, la

6 Listo para operar funcion de proteccion del variador de CA no funciona, cuando el variador de CA esta en estado
de funcionamiento, emite la sefial ON.

7 Fallo del variador de CA Cuando falla el variador de CA, emite la sefial ON.
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Coniohzso] Funcién Instruccion
Valor
8 Prealarma de sobrecarga El terminal configurado para esta funcién se activa 10 segundos antes que el variador de CA.
del variador de CA realiza proteccion contra sobrecarga.
El variador de frecuencia juzga la advertencia previa de sobrecarga del motor de acuerdo con la
Juzg: p 9
9 Prealarma de umbral de advertencia antes de realizar la proteccion contra sobrecarga. Si esto
sobrecarga del motor Se excede el umbral, el terminal configurado para esta funcion se activa. Para
parametros de sobrecarga del motor, ver descripciones de F29.02~F29.06
Subcarga por Cuando el variador de CA se carga en el punto de advertencia inferior y el tiempo de advertencia
10 alarmante finaliza, emite la sefial ON. Consulte el codigo de funcion F29.07.
~F29.11 para mas detalles.
La frecuencia de funcionamiento del variador de frecuencia esta dentro de un cierto rango de la
11 Llegada de frecuencia frecuencia objetivo y emite una sefial ON.
Codigo de funcién de referencia F12.17 instrucciones detalladas.
Llegada de Cuando la frecuencia de funcionamiento alcanza la frecuencia limite superior, emite la sefial ON.
12
frecuencia limite superior
Llegada de Cuando la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite inferior de frecuencia, el conjunto de terminales
13 frecuencia limite inferior para esta funcion se activa. Cuando el variador de frecuencia esta en estado de parada,
El terminal configurado para esta funcion se apaga.
14 Egtf?ggll,loer:‘lcla FDTA Codigo de funcion de referencia F12.18 ~ F12.19 instrucciones detalladas.
15 (?:'ffgglljoer:‘lcla FDT2 Codigo de funcion de referencia F12.20~F12.21 instrucciones detalladas.
. Cualqulﬁr freé:uencla ! Consulte el codigo de funcion F12.22~F12.23 para obtener mas detalles.
legada
17 Cualquljr Ilegad.a dze Consulte el codigo de funcién F12.24~F12.25 para obtener mas detalles.
recuencia
18 Reservado
inalizacion de uando la fase actual del simple completa la operacion, sefal de salida.
19 Finalizacion d Cuando la f: | del PLC simpl leta | il Aal d lid:
Etapa de PLC simple
Finalizacién de . . .
uando el simple completa un ciclo, emite una sefial.
20 Gireulo PLG simol Cuando el PLC I let: I te fal
irculo simple
21 PID durmiendo Cuando el variador de frecuencia entra en estado de suspension PID, emite la sefial ON
22 Cualqu\e‘r ||e|g18da Consulte el codigo de funcion F12.28~F12.29 para obtener mas detalles.
actual
23 Cualqu\elr II(ngada Consulte el codigo de funcién F12.30~F12.312 para obtener méas detalles.
actual
Si la corriente de salida excede la corriente nominal *F12.26, la salida es valida; si la corriente de
24 Estado de carga salida es inferior a la corriente nominal *F12.27, la salida no es valida y permanece
entre las dos.
Configuracion de la § ~
25 legada del valor de conteo Cuando el valor de la prueba supera el valor establecido en F20.08, emite la sefial ON.
Llegada del valor de
26 recuento definido Cuando el valor de la prueba supera el valor establecido en F20.09, emite la sefial ON.
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Copfohizcy Funcion Instruccion
Valor
27 Longitud de fraguado Cuando la duracién real de la prueba supera la duracién del conjunto F20.05, emite la
alcanzada sefial ON.
28 Longitud designada Cuando la duracion real de la prueba supera la longitud del F20.06
alcanzada configurado, salida de sefial ON.
29 Configuracién Llegada del Cuando el tiempo total de del variador de supera el tiempo ido en i
tiempo de ejecucion F20.10, la sefial de salida es ON.
30 Comunicaciones MODBUS La senal de salida se configura de acuerdo con el valor de configuracién de MODBUS,
) . ) 1 para sefial ON, 0 para sefial OFF.
salida de terminal virtual
31 Salida DI1 Estado de la salida DI1
32 Salida DI2 Estado de salida DI2
Cuando el terminal DI1 sea efectivo, el terminal de salida sera efectivo
33 Limitar la salida Di1 inmediatamente. Después del tiempo de retardo de desconexion correspondiente
del terminal configurado, el terminal de salida dejara de ser valido.
El terminal configurado para esta funcion se activa cuando la entrada Al1 es mayor
34 Se super6 el vhmne que el valor establecido en F12.33 (limite superior de voltaje de entrada Al1) o menor
de entrada Ait que el valor establecido en F12.32 (limite inferior de voltaje de entrada Al1).
35 Control de freno Cadigo de funcion de referencia F12.34~F12.40 instrucciones detalladas.
36 Retroalimentacion PID Cédigo de funcion de referencia F19.27 ~ F19.29 instrucciones detalladas.
fuera de linea
El terminal configurado para esta funcién se enciende cuando la temperatura del motor
Advertencia de
37 alcanza el valor establecido en F29.24 (Umbral pendiente de sobrecalentamiento del motor).
sobrecalentamiento del motor
Puede ver la temperatura del motor usando F99.33.
F12.06 Polaridad de los terminales 00000~11111 00000 « 0xC(6
de salida.

Este parametro de funcion establece el modo activo de los terminales DO1,HDO, T1, T2y T3.

0: légica positiva

El terminal de salida digital se activa cuando se conecta con COM y se inactiva cuando se desconecta

de COM.

1: Légica negativa

El terminal de salida digital se activa cuando se desconecta de COM y se inactiva cuando se conecta

con COM.

F12.06 establece la seleccion de polaridad para Salida

Unos:DO1

0: légica positiva : l6gica negativa

Decenas:HDO

0: légica positiva : l6gica negativa

Centenas:T1

0: légica positiva : légica negativa

Mil:T2

0: légica positiva : légica negativa

Diez mil:T3

0: légica positiva : l6gica negativa
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Tiempo de retardo de 0x0C07
F12.07 encendido DO 0,0 ~3600,0 s 0.0s
F12.08 | | e 0,0~ 3600,0s 0.0s 0x0C08
) desconexion DO1 ! ! i
Tiempo de retardo de 0x0C09
F12.09 encendido HDO 0,0 ~3600,0s 0.0s
Tiempo de retardo de
F12.10 0,0 ~3600,0 s 0.0s 0x0C0A
apagado HDO
Tiempo de retardo 0x0COB
0,0 ~3600,0 s X
F1211 de conexion T1 0.0s
Ti d d
F12.12 iempo de retardo 0'0 - 3600,0 s OOS 0x0C0C
de desconexion T1
F12.13 | Temeoderee 0,0~36000s 0.0s 0x0C0D
de conexién T2 ’ ’
F12.14 | Tempoderetardo 0,0 ~3600,0's 0.0s 0x0COE
: de desconexion T2 ! ! ’

El cédigo de funcion define el tiempo de retardo correspondiente al terminal de entrada programable
durante el cambio de nivel del periodo de inicio a desconectado.

Nota:

Logica valida de terminales

Pin de salida del terminal

il

Activar el tiempo de retardo

F12.09 y F12.10 validos sélo en F12.00 = 1.

—_—

Apagar el tiempo de retardo

F12.17

Valor de deteccion de
llegada de frecuencia

0,0%~100,0%

0,0%

0x0C11

Cuando la frecuencia de salida esta dentro del rango de deteccién positivo o negativo de la frecuencia establecida,

el terminal de salida digital multifuncion emitira la sefial de "llegada de frecuencia", consulte el diagrama a

continuacion para obtener informacion detallada:

Frecuencia de salida

Configuracion de frecuencia

Frecuencia
sefial alcanzada

A

A

Valor de deteccion de
llegada de frecuencia

[ LTI

-
P tiempo

156




Machine Translated by Google

Descripcién de parametros

e Por defecto  Modifi
C::;gc(i)é:e Nombre Rango de configuracion vl catigr; B agregar.
F12.18 | frecuencia FDT1 - e 1.
valor do deteccin 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 50,00 HZ 0x0C12
F12.19 | Histéresis de 0,0%~100,0% 5,0% «  |oxoc13
deteccion de frecuencia FDT
F12.20 | frecuencia FDT2 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maximay) 50.00Hz| -«  |oxoc14
valor de deteccion
F12.21 | Histéresis de 0,0%~100,0% 5,0% . 0x0C15
deteccion de frecuencia FDTR
Cuando la frecuencia de salida excede la frecuencia correspondiente del valor de deteccion de frecuencia
FDT , Los terminales de salida digital multifuncién emitiran la sefial de "frecuencia
detectar FDT" hasta que la frecuencia de salida disminuya a un valor inferior a (histéresis de deteccion de
frecuencia FDT) la frecuencia correspondiente, la sefial no es valida. A continuacién se muestra el diagrama del
formulario del producto:
Frecuencia de salida ‘k
Valt?rde _ J'
de nivel FDT Histéresis de
T deteccion de frecuencia FDT
tiempo
-
gl
Deteccion de frecuencia FDT
Sefial del terminal de salida |
. Por defecto  Modificar
C‘:’;i?é:e Nombre Rango de configuracion veler catic’)rlll Agregar.
Deteccion de
F12.22 i ! 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 50,00 HZ * 0x0C16
cualquier frecuencia 1
Ancho de deteccion de
F12.23 } . 0,0%~100,0% (frecuencia maxima) 0- 0x0C17
cualquier frecuencia 1
F12.24 |  Deteccionde 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 50,00 H * ox0C18
cualquier frecuencia 2
Ancho de deteccion de
F12.25 ) , 0,0%~100,0% (frecuencia maxima) 0 ¥ oxoc1e
cualquier frecuencia 2
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El variador proporciona dos grupos de parametros de deteccién de frecuencia para las funciones de salida digital

16 y 17. Cuando la frecuencia de salida esta en el rango del ancho de deteccion, el terminal de salida digital configurado

para la funcién 16 o 17 se enciende.

Frecuencia de salida ‘k l ie
Ancho de deteccion de
e ion de frecuencia ¥ cualquier frecuencia.
Yy, tiempo
>»
Cualquier frecuencia

sefial alcanzada

Cadigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion I, Agregar.
funcion valor cation
Limite superior de . .
FI1226 | ento de carga 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 100,0% x OxOC1A
Limite inferior de
F1227 | riente de carga 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 50,0% x 0x0C1B

Los parametros se utilizan para establecer los limites superior e inferior de la corriente de carga.

9 Por defecto  Modifi
Cedigo de Nombre Rango de configuracién | e Agregar.
funcion valor cation

Cualquier . ) .

F1228 | - ente que alcance 1 valor | 0:0%~300,0%(corriente nominal del motor) 100,0% 0x0C1C

F12.29 Cua!quner | 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 0,0% * 0x0C1D
corriente que alcance 1 amplithd.
Cualqui

F12.30 ualquier 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 100,0% | -  |0xOC1E
corriente que alcance el valor 2

F12.31 Cua!qu'er | 0,0%~300,0%(corriente nominal del motor) 0,0% * 0x0C1F
corriente que alcance 2 amplitudes.

La unidad proporciona dos grupos de nivel y ancho de deteccion actual.

Si la corriente de salida del variador de frecuencia alcanza el ancho, los terminales de salida digital configurados para las
funciones 22 y 23 se activan.

Corriente de salida

Nivel de deteccion actual

£ Ancho de deteccion actual
Ancho de deteccién actual

Corriente alcanzada

sefial terminal
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Cadigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracién - Agregar.
funcién valor cation
F12.32 | Limite inferior de voltaje 0.0V~F12.33 30V | .« |oxoc20
de entrada Al1
F12.33 | Tensionlimite F12.32~10.00V 70V |« |oxoc21
superior de entrada Al1

Estos dos parametros de funcién indican si el voltaje de entrada Al1 esta en el rango de configuracion. Si la entrada Al1 es mayor que

F12.33 o0 menor que F12.32, el terminal de salida digital configurado para la funcién 34 se activa.

Cédigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracién . Agregar.
funcién valor cation

Control de freno 0: deshabilitado

F12.34 mecanico 1: habilitado 0 ¥ |oc22

F12.35 Frecuencia de apertura 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 2.5Hz X 0x0C23
del freno mecéanico

F12.36 Corriente de apertura 0,0%~200,0% 150,0% x 0x0C24
del freno mecanico

F12 37 Tiempo de retardo de aceleracion 0 0 s~ 10 0 s 1 OS . 0x0C25

: después de abrir el freno ’ ’ ’

F12.3g | [renc mecanico 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 2,0 Hz A 0x0C26
frecuencia
Ti d d

Fl2.3g | crpeceesperade 00s~100s 108 | - |oxoc2r
cierre del freno mecanico

F12.40 | oMo demantenimiento 00s~100s 058 | - |oxoc2s
del freno mecanico

F12.34 Controlar si la funcién de freno mecanico esta activada o no
0: deshabilitado

1: habilitado

Cuando la funcién esta habilitada, el proceso de control del freno mecanico se muestra en la Fig.

1) Al recibir el comando de marcha, el variador acelerara hasta la frecuencia de apertura del freno mecanico establecida en F12.35.

2) Cuando la frecuencia alcanza el valor establecido en F12.35, el terminal de salida digital "control de freno mecanico" sale a ON

para controlar la apertura del freno mecanico.

3) Realice un funcionamiento a velocidad constante con una frecuencia de apertura del freno mecénico. Durante este periodo, el

variador mantiene la corriente de salida no superior a la corriente establecida en F12.36.

4) Cuando el tiempo de funcionamiento a la frecuencia de apertura del freno mecanico alcance el valor establecido de F12.37, el variador

de velocidad acelerara hasta la frecuencia establecida.
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5) Al recibir el comando de parada, el variador desacelera hasta la frecuencia de cierre del freno mecanico

establecida en F12.38 y mantiene una velocidad constante funcionando a esta frecuencia.

6) Cuando la frecuencia de funcionamiento alcanza el valor establecido en F12.38, esperando un periodo de tiempo

establecido en F12.39, el terminal de salida digital "control de freno mecanico" emitira una sefial de APAGADO
para controlar el cierre del freno mecanico.

7) Cuando el tiempo de la sefal de salida OFF "control de freno mecanico" alcanza el valor establecido en F12.40,
el variador bloqueard la salida y se detendra.

Run command

ON OFF
Frequency Time
F12.35 |- - 1—F
F12.38
Time
Current
F12.36 : i :
| ! I
| | | |
T + t T
. I ! ! I | Time
Mechanical brake control : : |
OFF | ON I OFF :
I I Il
> > Time
F12.37 F12.39 F12.40

160



Machine Translat

ed by Google

Descripcion de parametros

Grupo F14
Grupo de funciones de configuracion de curva analdgica y entrada de pulso

F14.00 Limite inferior de Al1 0,00V~ F14.02 0,00V 0x0E00

F14.01 | Aluste correspondiente del -100,0%~100,0% 0.0% * 0X0E01
limite inferior de Al1 ’ ’ ’

F14.02 Ai1 inflexion 1 entrada F14.00~F14.04 10,00 V 0x0E02
Porcentaje

F14.03 | correspondiente de Al1 | -100,0%~100,0% 100,0% O0x0E03
inflexion 1 entrada

F14.04 Ai1 inflexidn 2 entrada F14.02~F14.06 10,00 V Ox0E04
Porcentaje

F14.05 correspondiente de -100,0%~100,0% 100,0% 0x0EO05
entrada Al1 inflexion 2

F14.06 L|jmite superior de Al1 F14.04~10.00V 10.00V 0x0E06

F14.07 | Configuracién correspondiente | 400 094~100,0% 100,0% 0X0E07
del limite superior de Al1

F14.08 Tiempo de filtro de entrada Ai1 0,00s~10,00s 0.100s 0x0E08

Descripcion

Respecto a Al1, -100% corresponde a 0V o OmA, mientras que 100% corresponde a 10V o 20mA.(Conmutacién

del valor de entrada de Ai1:

mediante jumper)

La curva Ai1 es una linea discontinua con dos puntos de inflexion. El diagrama de la curva Al se muestra a continuacion:

valor establecido correspondiente

F14.07

F14.05

F14.03

F14.01

’

,’/F14A00 F14.02 F14.04

F14.08 define el tiempo de filtrado de los terminales de entrada analégica Al1. Un tiempo de filtrado prolongado produce

una fuerte inmunidad a las interferencias pero una respuesta lenta, mientras que un tiempo de filtrado corto produce una

respuesta rapida pero una inmunidad débil a las interferencias.
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F14.09 Ljimite inferior de Al2 0,00V~ F14.11 0,00V 4 0x0E09
F14.1 Configuracién correspondiente _ 0/ ~ o, 0/ o OXOEOQA
O | del limite inferior de Al2 | ~100:0%=100.0% 0.0% X
F14.11 Ai2 inflexion 1 entrada F14.09~F14.13 10,00 V 0x0EOB
Porcentaje

F14.12 | correspondiente de -100,0%~100,0% 100,0% 0x0EOC
entrada Al2 inflexion 1

F14.13 Al2 inflexién 2 entrada F14.11~F14.15 10,00 V 0XOEOD
Porcentaje

F14.14 correspondiente de -100,0%~100,0% 100,0% OXOEOE
entrada de inflexion 2 de Al2

F14.15 Ljmite superior de Al2 F14.13~10.00V 10.00V 0xOEOF

F14.16 | Configuracion comespondiente | -_100,0%~100,0% 100,0% 0X0E10
del limite superior de Al2

F14.17 Tiempo de filtro de entrada Al2 0,00s~10,00 s 0.100s 0x0E11

La entrada de la curva Ai2 y la definicion del valor establecido correspondiente es la misma que Al1.

F14.18 Limite inferior de AI3 -10,00V~ F14,20 -10,00 V 0x0E12

F14.19 | Ajuste correspondiente del | _100,0%~100,0% -100,0% O0XOE13
limite inferior de AI3 !

F14.20 Al 3 inflexién 1 entrada F14.18~F14.22 -3,00V O0x0E14
Porcentaje

F14.21 | correspondiente de -100,0%~100,0% -30,0% ¢ O0x0E15
entrada de inflexion 1 de Al3

F14.22 Al3 inflexion 2 entrada F14.20~F14.24 3,00V 4 Ox0E16
Porcentaje

F14.23 | correspondiente de -100,0%~100,0% 30,0% 0x0E17
entrada de inflexion 2 de Al3|

F14.24 Ljmite superior de Al 3 F14.22~10.00V 10.00V Ox0E18

F14.25 | Configuracion comespondiente | 100 0%,~100,0% 100,0% 0X0E19
del limite superior de Al3

F14.26 Tiefnpo de filtro de entrada Ai3 0,00s~10,00s 0,10s * OXOE1A

Descripcion del valor de entrada de la curva Ai3:

Respecto a Al3, -100% corresponde a -10V, mientras que 100% corresponde a 10V.
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valor establecido correspondiente

F14.07 f-----ommm-

F14.05 |--------

1
F14.03 |- - - :
i
i

F14.00 !

' F14.06
; — — —F14.01
/

/ F14.02 F14.04

Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracién Agregar.

funcién valor cation

IA inferior al minimo.
F14.27 000~111 000 « 0xOE1B

seleccion de configuracion de entrada

Cuando el voltaje de entrada analégica esta por debajo del valor de F14.00, F14.09, F14.18, el variador de

frecuencia utiliza el valor minimo o 0,0%, determinado por la configuracién de F14.27.

F14.27 ESTABLECE LA IA MAS BAJA
Unos:Al1 0: Porcentaje correspondiente de min. aporte; 1:0,0%
Decenas:Al2 0: Porcentaje correspondiente de min. aporte; 1:0,0%
Cientos:Al3 0: Porcentaje correspondiente de min. aporte; 1:0,0%
. Por defecto  Modifi
Codigo de Nombre Rango de configuracion ll, MR pgregar
valor cation
Frecuencia
F14.28 0,00 KHz ~ F14,30 0.00 . oxoEtC
limite inferior del pulso DI5 kilociclos
Configuracion correspondiente
F14.29 de frecuencia limite inferior -100,0%~100,0% 0,0% * 0x0E1D
del pulso DI5
F14.30 | Frecuencia F14.28~100.00KHz 5000 | . loxoetE
limite superior del pulso DI5| kilociclos
Ajuste correspondiente
F14.31 | de Ia frecuencia limite -100,0%~100,0% 100,0% « Ox0E1F
superior del pulso DI5
F14.32 | Tiompodefiiode enlrada 0,00s~10,00s 0,10s + 0X0E20
de pulso DIS
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Cuando el terminal de entrada digital DI5 recibe una sefial de pulso como referencia de frecuencia, la relacién entre

la sefial de pulso de entrada y la frecuencia establecida se define mediante las curvas establecidas por F14.28~F14.32.
F14.28 y F14.30 representan el rango de frecuencia de pulso de entrada DI, 100 kHz como maximo.

F14.29 y F14.31 son los valores establecidos de frecuencia que corresponden a la frecuencia de pulso de
entrada DI: 100% corresponde a la frecuencia maxima positiva mientras que -100% corresponde a la frecuencia

maxima negativa.

A
F12.31(100%) | -ovrveermeennees :
F14.29(0.0%) : >
0KHZ 50KHZ
F14.28 F14.30

curva predeterminada
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Grupo F15
Grupo de funciones de configuracion de salida de pulsos y curva analdgica

F15.00

Balida SA1

F15.01

Salida AO2

F15.02

Balida HDO

0 0XOF00
1. 0XOF01
0 0x0F02

Estos parametros seleccionan la funcién del terminal de salida de pulsos y los dos terminales de salida
analogica. El rango de frecuencia de salida de pulsos del terminal HDO es de 0,01 kHz a F15.14 (Max.

Frecuencia de salida HDO). F15.14 debe configurarse en el rango de 0,01 a 100,00 kHz.

El rango de salida de AO1y AO2 es de 0 a 10 V o de 0 a 20 mA.

Las funciones de los tres terminales se enumeran en la siguiente tabla.

Descripcion del rango de salida de cantidad analégica o pulso de alta velocidad

i Funcién Instruccion
Valor
0 Frecuencia de funcionamiento 0~Frecuencia de salida maxima (correspondiente a 0~100%)
1 Establecer frecuencia 0~Frecuencia de salida maxima (correspondiente a 0~100%)
P La corriente nominal del motor 0~2 veces
Corriente de salida .
(correspondiente a 0~100%)
El voltaje nominal del variador de CA es 0~1,5
3 Tension de salida e nor
(correspondiente a 0~100%)
4 Pulso de alta velocidad . o
Valor de entrada Di5 0,00~100,00 kHz (correspondiente a 0~100%)
5 Valor de entrada analdgica Al1 0~10V/0~20mA(correspondiente a 0~100%)
6 Valor de entrada analégica Al2 0~10V/0~20mA(correspondiente a 0~100%)
7 Valor de entrada analégica Al3 -10V+10V(correspondiente a 0~100%)
8 Longitud 0 a max. longitud establecida (correspondiente a 0 ~ 100%)
9 Valor de conteo 0 a max. valor de conteo (correspondiente a 0~100%)
10 Tiempo de ejecucion 0 a méx. Tiempo de ejecucion (correspondiente a 0 ~ 100%)
11 Par de salida El par nominal 0~2 veces (correspondiente a 0~100%)
12 Potencia de salida La potencia nominal 0~2 veces (correspondiente a 0~100%)
referencia de
13 comunicaciones 0,0%=~100,0%(correspondiente a 0~100%)
14 Ajuste del potenciometro 0~10V (correspondiente a 0~100%)
del teclado

165




Machine Translated by Google

Descripcion de parametros

F15.03 | Limite de salida 0,0%~F15.05 0,0% » 0x0F03
inferior de AO1 ’
F15.04 |AO1 correspondiente 0,00 V ~ 10,00 V 0,00V - 0xOF04
salida del limite inferior
F15.05 | Limite de salida F15.03~100.0% 100,0% 0XOF05
superior de AO1 !
F15.06 |EIAO1 correspondiente | 50y ~ 109,00 v 10,00 V 0XOF06
salida del limite superior
Limite inferior 0/ ~ .
F15.07 de salida de AO2 0,0%~F15.09 0,0% 0x0F07
F15.08 | Salida AO2 0,00 V ~ 10,00 V 0.0% * 0XOF08
correspondiente del limite inferior
Limite superior ~ o o
F15.09 de salida de AG2 F15.07~100.0% 100,0% 0x0F09
F15.10 |Lasalida AO2 0,00V ~ 10,00 V 10,00 V 0XOFOA
correspondiente del limite superior
Limite de salida 0/ | o/ o 0xOFOB
F15.11 inferior de HDO 0,0%~F15.13 0,0% X
F15.12 | HDO correspondiente 0,00 ~ 60,00 kHz 0,00 Hz 4 0x0FOC
salida del limite inferior
Limite superior ~ o o
F15.13 de salida de HDO F15.11~100.0% 100,0% 0x0FOD
F15.14 HDO correspondiente 0,00 ~ 60,00 kHz 10.00 0x0FOE
salida del limite superior Kilociclos

Los codigos de funcién anteriores definen la relacion correspondiente entre el valor de salida y la salida

analdgica, cuando el valor de salida sobre el externo de la salida maxima o salida minima sono, se

calcula mediante la salida limite superior o la salida inferior.

La salida de corriente es una salida analdgica, 1 mA equivale a un voltaje de 0,5 V.

En diferentes aplicaciones, el 100% del valor de salida es diferente de la salida analégica

correspondiente; consulte la tabla de rangos de salida de pulsos de alta velocidad o analégica anterior.

Voltaje de salida (pulso)

0%

10V/20mA(60KHZ)

100,0%
»

>
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Grupo F16 Grupo de correccion Al/AO

0: Sin accién

1: correccion del canal Al1
F16.00 Seleccion activa 2: correccion del canal Al2 0 . 0x1000

correctiva ALAO 3: correccién del canal Al3

4: correccion del canal AO1

5: correccion del canal AO2
F16.01 Tansion medida Al11 0.000v~10.000V ® [0x1001
F16.02 | voltaje de visualizacion Al11 0.000v~10.000V ® |0x1002
F16.03 Tgnsion medida Al12 0.000V~10.000V ® |0x1003
F16.04 | Tension de visualizacion Al1 2 0.000v~10.000V ® |0x1004
F16.05 Tgnsion medida Al21 0.000v~10.000V ® |0x1005
F16.06 | Tension de visualizacion Al21 0.000v~10.000V ® |0x1006
F16.07 Tgnsion medida Al2 2 0.000v~10.000V 9 ® |0x1007
F16.08 | Tension de visualizacion Al2 2 0.000v~10.000v %; ® |0x1008
F16.09 Tgnsion medida Al3 1 0.000v~10.000V % ® 10x1009

a

F16.10 | Tensién de visualizacién AI3 1 0.000v~10.000V § ® |0x100A
F16.11 T¢nsion medida Al3 2 0,00V ~ 10,000 v «§ ® |0x100B
F16.12 | Tension de visualizacion Al3 2 0,00 v ~ 10,000 V ® |0x100C
F16.13 Tgnsion medida 1 de AO1 0.000v~10.000V ® 0x100D
F16.14 AO1 voltaje de visualizacion 1 0.000V~10.000V ® |0x100E
F16.15 Tgnsion medida 2 de AO1 0.000V~10.000V ® |0x100F
F16.16 | AO1 voltaje de visualizacion 2 0.000V~10.000V ® |0x1010
F16.17 Tgnsion medida AO21 0.000V~10.000V ® | 0x1011
F16.18 | Voltaje de visualizacion AO21 0.000V~10.000V ® |0x1012
F16.19 Tgnsion medida 2 de AO2 Tension| ~ 0.000V~10.000V ® [0x1013
F16.20 | de visualizacién 2 de AO2 0.000V~10.000V ® |0x1014

Tome la correccion de Al1 como ejemplo: 1)

Primero configure F16.00 en 1 para corregir el canal Al1. Después de configurar 1, el parametro

se borra automaticamente.

2) Observe el valor de voltaje de la entrada Al1 a través de F99.12, registre el valor mostrado y el valor

medido de los dos puntos que deben recopilarse a su vez, y luego ingrese el subparametro
en los parametros F16.01 ~ F16.04, el Se puede completar la correccién de Al1.
3) El método de correccion AO es el mismo que el método Al1 enumerado.
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Grupo F18
Grupo de funciones de comunicacion serie

Cédigoda Por defecto  Modificar

Rango de configuracién Agregar.
funcién valor catién

Direccion de comunicacién local
F18.00 0-247 1+ (x1200

0: direccion de transmision

1: direccién esclavista

Cuando la direccion de la maquina es 0, la maquina se configurara para el host y enviara la frecuencia de
ejecucion y el comando start-stop y el comando start-stop de la transmisién de la maquina de transmision en
el bus. Cuando el host envia una direccion de trama establecida en 0, se trata de una trama de difusion. En
algin momento todos los de la maquina aceptaran el bastidor, pero el motor no respondera. La direccién de
comunicacion de la maquina en la red de comunicacion tiene unicidad. Esta es la realizacion de la

comunicacién punto a punto entre la computadora host y el variador de velocidad.

Nota: La direccion del esclavo no se puede establecer en 0.

Codigolds Por defecto  Modificar

Rango de configuracién Agregar.
funcién valor cation

F18.01 Velocidad de 45 « 0x1201

comunicacion en baudios

Este parametro se utiliza para configurar la velocidad de transmision entre la computadora host y el variador de CA.

Tenga en cuenta que la velocidad en baudios de la computadora host debe ser la misma que la del variador de CA. De

lo contrario, la comunicacion fracasara. Cuanto mayor sea la velocidad en baudios, mas rapida sera la comunicacion.

Unos : Decenas:
Velocidad en baudios de comunicacién Modbus Comunicacién CAN
0: 300 bps tasa de baudios
1: 600 bps 0:20 kbps
2:1200 bps 1:50 kbps
3: 2400 bps 2:100 kbps
4: 4800 bps 3:125 kbps
5: 9600 bps 4:250 kbps
6: 19200 bps 5:500 kbps
7: 38400 bps 6:1 Mbps

8: 57600 bps

9: 115200 bps
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Chdigolde Por defecto | Modificar

Rango de configuracion 5 Agregar.
funcién valor cation

F18.02 Simbblo de formato de datos 0-3 0+ (0x1202

0: Sin verificacion (8-N-2)

1: Verificacion de paridad par (8-E-1)

2: Verificacion de paridad impar (8-O-1)

3: Sin verificacion, formato de datos (8-N-1)
Nota:

La PC con la configuracién del convertidor de formato de datos debe ser consistente; de lo contrario, la comunicacion sera

imposible.

Cédigode Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcion valor cation

F18.03 Retardo de respuesta 0~20ms 2ms + 0x1203

Este parametro establece el intervalo entre que el variador de CA completa la recepcion de datos y el que el variador de CA
envia datos a la computadora host. Si el retraso de respuesta es menor que el tiempo de procesamiento del sistema, prevalecera
el tiempo de procesamiento del sistema. Si el retraso de respuesta es mayor que el tiempo de procesamiento del sistema, el

sistema envia datos a la computadora host solo después de que finaliza el retraso de respuesta.

Cédigo de Por defecto | Modificar

Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcion valor cation

Tiempo de falla de

F18.04 00s~600s 0.0s +|0x1204

comunicacién horas extras

Cuando el codigo de funcion se establece en 0,0, el parametro de tiempo de espera de comunicacion no es valido.

Cuando el cédigo de funcion se establece en un valor distinto de cero, si una comunicacioén con el siguiente intervalo de

comunicacion excede el tiempo extra de comunicacion, el sistema informara "Falla de comunicacion" (E.CE).

Normalmente, estara inactivo. Si es un sistema de comunicacion continua, configurar este parametro puede monitorear el estado de la
comunicacion.

Coaigolde Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.
funcion valor catién

Procesamiento de

F18.05 0-2 0+« 0x1205

fallas de transmision

0: alarma y parada libremente

1: Alarma y parada segun el modo de parada

2: No hay alarma y continta funcionando
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Cadigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion Agregar.
funcion valor cation
Resolucién actual leida 0:0,01A
F18.06 1 0AA 0« Ox1206
por comunicacion 10,

Este parametro se utiliza para configurar la unidad de corriente de salida leida por comunicacion.

Codigo de Por defecto  Modificar
Nombre Rango de configuracion _ Agregar.
funcién valor cation
Seleccion de
F18.07 0~2 0+ 01207

compatibilidad del protocolo Modbyis

0: protocolo SD600
1: protocolo SD100

2: protocolo SD200

Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracién _ Agregar.
funcién valor cation

Seleccion del protocolo

F18.09 00~13 00 - 0x1209
de comunicacion.

Unos:

Ejecucion de comunicacién
seleccion de canal de comando
0: Modbus

1: Profibus-DP

2: PUEDE

3: CANabierto
Decenas:

Seleccién del protocolo de comunicacion.
0: Modbus

1: CANabierto
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0: formato PPO1
1: formato PP02
F18.10 | tipo de PPO 2: formato PPO3 2 0x120A
3: formato PPO4
4: formato PPO5
F18.11 Direccion de esclavo DP 1~127 1 0x120B
F18.12 scritura PZD3 0: Sin operacion 0- 0x120C
] 1: frecuencia de configuraciéon de comunicacion
F18.13 Escritura PZD4 2: PID Valor dado (rango 0~PID) 0 0x120D
. 3: retroalimentacién PID (rango 0~PID)
F18.14 |  Escritura PZD5 4: Valor de ajuste de par (-10000~10000) | © 01208
N 5: Valor de configuracién de frecuencia
F18.15 Escritura PZD6 0 0x120F
seriura limite superior directo (0~10000)
F18.16 PZD7 escribir 6: Valor de configuracion de frecuencia de 0 0x1210
limite superior inverso (0 ~ 10000)
F18.17 Escritura PZD8 7: Par eléctrico limite 0 0x1211
superior (0~10000)
F18.18 | PZD9 escribir 8: Par de frenado limite 0 0x1212
superior (0~10000)
F18.19 | PzD10 Escritura 9: comando del terminal de salida virtual 0 0x1213
) 10: ajuste de voltaje
F18.20 PZD11 Escritura (Propésito de separacién V/F)(0~1000) 0 0x1214
. 11: Configuracién de salida AO1 (0~0X7FFF)
F18.21 | PzD12Escritura 12: Configuracién de salida AO2 (0~0X7FFF) 0 0x1215
13: configuraciéon de salida HDO (0~0X7FFF)
F18.12 Lectura PZD3 O 0x1216
F18.13 PZD4 Leer 0: Sin operacién 0 0x1217
1~40: Correspondiente a F99.01~F99.40 41:
F18.14 Lectura PZD5 Frecuencia de funcionamiento en falla actual 0 0x1218
F18.15 PZD6 Leer 42: Corriente de salida en falla actual 43: 0 0x1219
Voltaje de salida en falla actual 44: Voltaje
F18.16 PZD7 Leer de bus en falla actual 45: Méx. . 0 Ox121A
temperatura en el fallo actual 46: Estado del termingt
F18.17 PZD8 Leer de entrada en el fallo actual 47: Estado del 0 0x121B
F18.18 PZD9 L terminal de salida en el fallo actual 48: Estado del 0 0x121C
) eer inversor en el fallo actual 49: Tiempo de x
F18.19 PZD10 Leer encendido en el fallo actual 50: Tiempo 0 0x121D
de funcionamiento en el fallo actual
F18.20 PZD11 Leer 0 0x121E
F18.21 PZD12 Leer 0 0x121F

Consulte el Manual del usuario de la tarjeta Profibus-DP para obtener mas detalles.
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Grupo F19 Grupo de control PID

Coédigo di Por defecto  Modificar
'go de Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcion valor cation
F19.00 Huente de referencia PID 00~86 01 . 0x1300
Unos:

fuente de referencia PID.

0: Ajuste del potenciémetro del teclado

1: Configuracion digital PID (F19.02)
2: A1

3: AI2

4: AI3

5: Pulso DIS

6: configuracién de comunicacion
Decenas:

Fuente de retroalimentacion PID.

0: Al

1: Al2

2: AI3

3: Al1+AI2
4: Al1-Al2

5: MAXIMO(AI1,AI2)
6: MiNL(AI1,A12)
7: Pulso DI5

8

: configuracion de comunicacion

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcion valor cation

F19.01 rango PID 0~65535 1000 . 0x1301

El rango PID es una unidad adimensional que se utiliza para mostrar un PID de retroalimentacién AND determinado.

Codigo de Nombre Rango de configuracién — Modmca' Agregar.
funcion valor cati

F19.02 Cpnfiguracion PID digital 1 0~F19.01 500 . 0x1302
F19.03 Configuracion PID digital 2 0~F19.01 500 . 0x1303

Configure este parametro cuando los de F19.00 estén configurados en 1. La configuracién PID se determina a través de este

parametro y el rango es 0 ~ rango PID (F19.01).

El convertidor de frecuencia proporciona dos configuraciones digitales, que se pueden cambiar a través de la funcién del

terminal DI 25 "Interruptor del segundo valor dado del nimero PID".
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Por defecto  Modificar

| Agregar.
valor cation

Cadigo de
Rango de configuracién
funcion

F19.04 Difeccion de operacion PID 0~1 0+ 0x1304

0: La salida PID es positiva: cuando la sefal de retroalimentacion excede el valor dado del PID, la frecuencia de
salida del variador de frecuencia disminuira para equilibrar el PID. Por ejemplo, el control PID de deformacion

durante el warpup.

1: La salida PID es negativa: cuando la sefal de retroalimentacion es mas fuerte que el valor dado del PID, la

frecuencia de salida del variador de frecuencia aumentara para equilibrar el PID. Por ejemplo, el control PID de

deformacién durante el warpdown.

Por defecto  Modificar

Codigo de Nombre Rango de configuracion | Agregar.
G valor catién

F19.05 Ganancia proporcional (P1) 0,00~100,0% 20,0% . 0x1305
F19.06 | Tiempo intergal (11) 0,0~100,0s 2.0s . 0x1306
F19.07 | Tiempo diferencial(D1) 0,00~ 10,00 s 0.00s . 0x1307

El PID de proceso cuenta con dos grupos de parametros proporcionales, integrales y derivativos.

por F19.05~F9.07 son el primer grupo de parametros. F19.13~F19.15 son el segundo grupo de parametros. Se
alternan a través del codigo de funcion funcién 24 del terminal DI "Interruptor de parametro PID"

Ganancia proporcional P1: la respuesta dinamica del sistema se puede acelerar aumentando la ganancia
proporcional P1. Sin embargo, un valor excesivo de P1 provocaria oscilaciones en el sistema. Sélo el control de

ganancia proporcional no puede eliminar el error de estado estacionario.

Tiempo de integracion |1: la respuesta dinamica del sistema se puede acelerar reduciendo el tiempo de integracion
11. Sin embargo, un valor |1 excesivamente pequefio daria como resultado un sobrepaso grave del sistema y podria
provocar facilmente oscilaciones. El control integral se puede utilizar para eliminar el error de estado estable, pero

no puede controlar los cambios bruscos.

Tiempo derivado D1: puede predecir la tendencia del cambio de compensacién y, por lo tanto, puede responder
rapidamente al cambio, mejorando el rendimiento dindmico. Sin embargo, esto es vulnerable a interferencias.
Utilice el control de derivados con precaucion.

Por defecto  Modificar

Il Agregar.
valor cation

Cédigo de
9 Nombre Rango de configuracion

funcion

F19.08 Limite de compensacion PID 0,00~50,0% 0,0% * 0

1308

La salida del sistema PID es la desviacion maxima relativa a la referencia de circuito cerrado. Como se
muestra en el diagrama siguiente, el ajustador PID deja de funcionar durante el limite de desviacion. Configure

la funcién correctamente para ajustar la precision y estabilidad del sistema.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion Agregar.

funcién valor cation

F19.09 Limite diferencial PID 0,0%~100,0% 1,0% +(0x1309

F19.09 aplica un limite a la salida diferencial de PID ya que una salida grande puede causar una oscilacion excesiva del

sistema.
. Por defecto  Modifi

C(::;g:é:e Nombre Rango de configuracion \jraleoic;a tiz')rllmr Agregar.

F19.10 | Tiempo de cambio 0,00~650,00 s 0.00s [ - |ox130A
de referencia PID

F19.11 | Tempodefivode 0,00 ~ 60,00 s 0.00s | + |ox130B
retroalimentacion PID

F19.12 Ti¢mpo de filtro de salida PID 0,00 ~60,00 s 0.00s *  |ox130C

F19.10 establece el tiempo que tarda la referencia PID en cambiar de 0,0% a 100,0%. La referencia PID cambia
linealmente segun el tiempo establecido en este parametro, lo que reduce el impacto negativo del cambio repentino de
referencia PID.

F19.11 filtra la retroalimentacién PID, lo que ayuda a reducir la interferencia en la retroalimentacion PID pero ralentiza el

rendimiento de la respuesta del sistema.

F19.12 filtra la frecuencia de salida del PID, lo que ayuda a reducir la mutacién de la frecuencia de salida del
variador de CA pero ralentiza el rendimiento de la respuesta del sistema.

o Por defecto  Modificar

F19.13 Ganancia proporcional (F2) 0,00~100,0% 20,0% *  |0x130D
F19.14 | Tiempo intergal (12) 0,0~100,0s 2.0s N O0x130E
F19.15 | Tiempo diferencial (D2) 0,00~10,00's 0.00s |+ Jox130F

El PID de proceso cuenta con dos grupos de parametros proporcionales, integrales y derivativos.

por F19.05~F9.07 son el primer grupo de parametros. F19.13~F19.15 son el segundo grupo de parametros. Se
alternan a través del cédigo de funcion funcion 24 del terminal DI "Interruptor de parametro PID"
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Cadigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion | Agregar.
funcién valor cation
F19.16 Limite superior de frecuencia
cuando es opuesto a la 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1310

direccion de ajuste giratorio

En algunos casos, solo cuando la frecuencia de salida del PID es negativa (REV), el PID puede controlar la cuantitativa y
la retroalimentacion al mismo estado, pero en algunos casos no se permite una frecuencia de inversién demasiado

alta, se usa F19.16 para determinar la frecuencia superior. limite de la frecuencia de inversion.

Cédigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion Bl Agregar.
funcién valor cation

F19.17 Valor preestablecido de PID 0,0%~100,0% 0,0% * 0x1311

Valor preestablecido de PID
F19.18 0,0~650,0s 0.00s » 0x1312

manteniendo el tiempo

PID no realiza ajustes cuando el variador comienza a funcionar, pero genera el valor establecido en F19.17 y mantiene el
tiempo de retencion establecido en F19.18, luego inicia el ajuste de PID. Cuando F19.18 se establece en 0, el valor

inicial de PID esta deshabilitado. Esta funcién hace que el ajuste PID llegue répidamente a un estado estable.

Frecuencia de sglida F19.18

F19.17

Tiempo

Cadigo de

Por defecto Modificar
Rango de configuracion N Agregar.
funcion valor cation

Hibernacién PID
F19.19 ) 0,00 Hz ~ F01.07 (frecuencia méaxima) 0.0 . 0x1313
Frecuencia

Hibernacion PID
F19.20 0,0 ~6500,0 s 30.0s . 0x1314

Tiempo de retardo

Cuando la frecuencia de salida del PID es menor que la frecuencia de hibernacion del PID establecida en F19.19, después
del tiempo de retardo de hibernacion del PID establecido en F19.20, el variador de CA entrara en el estado de hibernacion
y se detendra mientras avanza por inercia hasta detenerse.

Seleccione 21 como funcién del terminal de salida (el variador de CA estaba en estado de hibernacién), el variador de

CA entrara en el estado de hibernacion, los terminales de salida se pueden usar para generar salida.
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Codigo de Por defecto  Modificar
& Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcién valor cation

F19.21 Valor de activacion PID 0,0~100,0% 0,0% « 0x1315

PID despertar
F19.22 0,0 ~6500,0 s 0,58 - 0x1316

Tiempo de retraso del valor

Cuando el variador de CA esta en estado inactivo, el valor de retroalimentacion PID < (valor dado de PID XF19.21), con el

tiempo de retardo de los valores de activacion de PID establecido en F19.22, el variador de CA se despertara y reiniciara.

retroalimentacion PID

A
Tiempo de retardo del valor de despertarf-19.22
l—
Valor de despertar F19.21 /
P Tiempo
Frecuencia de s‘lida PlDoutput
Td=Tiempo de retraso del suefioF 19.20
t<Td td
o
e F19.19 V|

P Tiempo

Detener Comsnaae

Diagrama PID durmiendoldespertando

4 Por defecto  Modifi
Codigo de Nombre Rango de configuracion | O ngregar
o valor catjon

Valor superior de

F19.23 L. 0,0%~100,0% 100,0% . 0x1317
presion protectora
Tiempo de deteccion de .

F19.24 proteccion de limite superior 0,0s~10000s 1.0s 0x1318

Cuando la presién de retroalimentacion es mayor que la presion de proteccion del limite superior y la duracién es
mayor que el tiempo de deteccion de proteccion del limite superior, el convertidor entrara en el estado de suspension
forzada y el modo de activacion es en el que el valor de retroalimentacion es menor que el de activacion. El valor del

despertador y la duracién superan el tiempo de retardo del despertador.

i Por defecto  Modifi
S Nombre Rango de configuracion | S Agregar.
funcién valor catién
Desviacion
F19.2 . .
9.25 forzada del suefio 0,0%~50,0% 0,0% 0x1319
F19.06 | Tomeoderetiaso 0.0 ~6000,0 s 0.0S - Ox131A

del suefio forzado

Cuando la presion de retroalimentacion es mayor que (valor establecido de PID - desviacion de inactividad forzada) y el
tiempo de duracion excede el retardo de inactividad forzada de PID, el variador de velocidad entra en estado de
inactividad forzada. El modo de activacion es en el que el valor de retroalimentacion es menor que el tiempo de duracion

del valor de activacion y excede el tiempo de retardo de la activacion.

NOTA:

El 100,0% del parametro corresponde al rango completo. Después de que el convertidor funcione, la funcion se activara

solo cuando la presion de retroalimentacion sea mayor que la presion establecida una vez.

176



Machine Translated by Google

Descripcion de parametros

Codigo de Por defecto  Modificar
9 Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcion valor cation

F19.27 Valor de deteccion de 0,0“'100,0% 0'0% . 0x131B|

comentarios fuera de linea

F19.28 | Tiempode deteccion 0,0 ~ 6500,0 s 0.0s * 0x131(

de comentarios fuera de linea

Retroalimentacion PID fuera de linea

F19.29 0~2 0+0x%131D
Procesando

Cuando la retroalimentacion PID es inferior a F19.27 y al tltimo tiempo de deteccién de configuracion de F19.28, el variador de

CA entra en estado de inactividad. La siguiente accién del variador de CA se establece mediante el parametro F19.29
0: Alarma E.PID y parada libre
1: Alarma E.PID y parada segun el modo de parada (F02.09)

2: No hay alarma y contintia funcionando

Nota: El inversor puede configurar la funcion del terminal de salida 36 "Salida de sefial desconectada PID" para emitir una sefial

desconectada de retroalimentacion.

Cédigo d Por defecto  Modificar
B9ES Nombre Rango de configuracion |
funcion valor cation
F19.30 gﬁggglgecima' del 0~4 0 * |ox131E

Rango PID, PID dado, EL nimero de puntos decimales mostrados por la retroalimentacién PID, para facilitar al usuario definir la

unidad dimensional mostrada por PID.
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Grupo F20
Frecuencia de oscilacién, longitud fija, conteo y sincronizacién

20,00 francos Modo de ajuste de 0~1 0 . 0x1400
' frecuencia de oscilacién

F20.01 Frecuencia de oscilacion 0,0~100,0% 0,0% . 0x1401
amplitud

F20.02 Frecuepcia de patada 0,0~50,0% 0,0% 0x1402
amplitud ’

F20.03 Ciclo de frecuencia 0,1s~3000,0s 10.0s 4 0x1403
de oscilacion.

F20.04 | Coeficiente de tiempo de 0,1%~100,0% 50,0% | « |Ox1404
aceleracién de onda triangular

La funcién de frecuencia de oscilacién es aplicable a los campos de fibras textiles y quimicas y a las aplicaciones

donde se requieren funciones de recorrido y bobinado.

La funcién de frecuencia de oscilacion significa que la frecuencia de salida del inversor oscila hacia arriba y hacia abajo
con la frecuencia de configuracion (el comando de frecuencia se selecciona mediante F01.04) como centro.
La traza de la frecuencia de carrera en el eje de tiempo se muestra como en la figura siguiente. La , n el que la

amplitud de oscilacion se establece mediante F20.01 y F20.02.

Frecuencia de configuracion (Hz)

amplitud de frecuencia
Limite superior de frecuencia FH |- — — — &2 = — o = Z_ o _ oo o
Frecuencia central Fset | — — % =T _ /AN - T _ - N =T - -

Limite inferior de frecuencia FL
Frecuencia de paqdz textil
s 2 !
i ]
! I
! I
l ]
1
1
L

1Onda triangula

T
esaceldrar por

f
I
!Acelerar por

Tiempo (1)
= x
\fempo ddoeleracion 15 20-0% on-dl“ tiempo d¢ desaceleracion
i : 1 ]
>
“Ciclo de frecuenciaF20.03
Comando en ejecucion '_‘

Comando de parada

El parametro se utiliza para determinar el punto de referencia de amplitud de oscilacion.

0: Relativo a la frecuencia central, y es un sistema de amplitud de oscilacion variable. La amplitud de oscilacién varia con

la frecuencia central (frecuencia de configuracién).

1: Relativo a la frecuencia maxima (F01.07), y es un sistema de amplitud de oscilacion fija. La amplitud de oscilacion es
fija.

F20.01, F20.02 se utilizan para determinar los valores de amplitud de swing y frecuencia de patada.

Amplitud de oscilacién AW (amplitud de oscilacién variable) = fuente de frecuencia F01.04 x amplitud de oscilacién F20.01

Amplitud de oscilacion AW (amplitud de oscilacién fija) = frecuencia superior F01.07x amplitud de oscilaciéon F20.01

Frecuencia de patada = amplitud de oscilacion AW x amplitud de frecuencia de patada F20.02
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NOTA:

La frecuencia de oscilacién esta limitada por el limite superior de frecuencia y el limite inferior de frecuencia. Si la

configuracién no es apropiada, funciona de manera anormal.

Si se selecciona la amplitud de oscilacion relativa a la frecuencia central valor variable ., la frecuencia de patada es una

Si la amplitud de oscilacion relativa a la frecuencia limite superior se selecciona como valor fijo. , la frecuencia de patada es una

F20.03,F20.04

Frecuencia de oscilacién: Se refiere al tiempo de un ciclo completo de frecuencia de oscilacion.
F20.04 La constante de tiempo del impulso de onda triangular es relativa al ciclo

de frecuencia de oscilacion de F20.03.

Tiempo de impulso de onda triangular = FA.03xFA.04(unidad: s)

Tiempo de caida de onda triangular = FA.03 x(1- FA.04)(unidad: s)

F20.05 | Longitud de configuracion 0~65535m 1000m| - 0x1405

F20.06 Longitud disefiada 0~65535m 1m . 0x1406

El nu d
F2007 |- numeroce 0,1~6553,5 100.0 - 0x1407
pulsos de cada metro.

El cédigo de funcién anterior se utiliza para el control de longitud fija.

La informacion de longitud debe recopilarse a través del terminal de entrada digital multifuncion.
El nimero de pulsos muestreados por el terminal se divide por el nimero de pulsos por metro F20.07 y se puede calcular la
longitud real. Cuando la longitud real es mayor que la longitud establecida F20.05, las salidas DO digitales multifuncion la

sefial ON "llega la longitud establecida".

Durante el proceso de control de longitud fija, la operacion de restablecimiento de longitud se puede realizar a través del

terminal DI multifuncion (la funcién DI es 33); consulte el grupo F11 para obtener mas detalles.

En la aplicacion, la funcién del terminal de entrada correspondiente debe configurarse como "entrada de recuento de

longitud" (funcién 32). Cuando la frecuencia del pulso es alta, se debe utilizar el puerto DI5.

F20.08 | Establecer valor de recuento 1~65535 1000 » 0x1408

F20.09 | Valor de recuento designado 1~65535 1. 0x1409

El variador tiene la funcion de contar. El terminal DI de muestreo debe configurarse para la funcién 30 "Entrada de

contador". Para frecuencia de pulso alta, utilice el terminal DI5.
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Cuando el valor de conteo alcanza el nivel establecido en F20.05, el terminal de salida digital configurado para la funcién 25 "Valor de

conteo de configuracion alcanzado" se activa.

Cuando el valor de conteo alcanza el nivel establecido en F20.06, el terminal de salida digital configurado para la funcion 26 "Valor de

conteo designado alcanzado" se activa.

El reinicio del contador se puede implementar a través del terminal DI configurado para la funcién 31 "Reinicio del contador".

El valor de conteo designado por F20.09 no es mayor que el valor de conteo establecido en F20.08.

Uiyt

Entrada de pulso de conteo

Informacion de reinicio de recuento

F20.09=5

Alcanzando el conteo establecido

F20.08=9

Llega el contador de configuracion

Sedtemat Por defecto | Modificar

Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcién valor catién

F20.10 C i in del iempo de funcionamiento P,0~65535 min 0,0 min]+ 0x14

Preconfiguracion del tiempo de funcionamiento del variador de CA. Cuando el tiempo de funcionamiento acumulado alcanza el tiempo de

funcionamiento configurado, el terminal de salida digital multifuncion 29 sefiala "Llegada del tiempo de funcionamiento configurado”.

La funcién de entrada del terminal 34 "reinicio del temporizador" se puede utilizar para restablecer el tiempo de funcionamiento.

Cadigo de

Por defecto  Modificar
Rango de configuracion Agregar.
valor cation

Nombre
funcién

F20.11 Modq de parada exacta 0+ 0x140B

0: no valido

1: llegada de la longitud del ajuste

2: Llega el valor del conteo de configuracion
3: Configuracion del tiempo de ejecucion.

Cuando F20.11 se establece en un valor distinto de 0, el variador de velocidad se detendra de acuerdo con las condiciones establecidas
cuando se cumplan las condiciones.
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Grupo F21

PLC simple y grupo de control de frecuencia de multiples pasos
F21.00 Frecuencia multipaso 0 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00Hz 0x1500
F21.01 Frepuencia 1 de varios pasos 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1501
F21.02 Fecuencia multipaso 2 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maximay) 0,00 Hz 0x1502
F21.03 Frefuencia 3 de varios pasos 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1503
F21.04 Frefuencia 4 de varios pasos 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1504
F21.05 Ffecuencia multipaso 5 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1505
F21.06 Ffecuencia multipaso 6 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1506
F21.07 Ffecuencia multipaso 7 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1507
F21.08 Fecuencia multipaso 8 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1508
F21.09 Frecuencia multipaso 9 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x1509
F21.10 Frecuencia multipaso 10 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150A
F21.11 Frecuencia multipaso 11 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150B
F21.12 Frecuencia multipaso 12 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150C
F21.13 Frecuencia multipaso 13 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150D
F21.14 Frecuencia multipaso 14 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150E
F21.15 Frecuencia multipaso 15 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima) 0,00 Hz 0x150F

En el modo de referencia multiple, las combinaciones de diferentes estados de terminales DI (funcién 19 ~ 22

DI) corresponden a diferentes referencias de frecuencia. El variador de frecuencia admite un maximo de 16

referencias implementadas mediante 16 combinaciones de estados de cuatro terminales DI.

Si se utiliza un terminal DI para la funcion de referencia multiple, debera configurar los parametros relacionados en

el grupo F1

1.

K4 K3 K2 K1 Configuracién de referengia Pr. correspondiente.
sencav0 sencaoo rencac0 renac0 Referencia 0 F21.00
sercaD0 sencaoo AeAGADO. EN Referencia 1 F21.01
sercao soncavo EN soncaco Referencia 2 F21.02
rercaco sencioo EN EN Referencia 3 F21.03
sencavo EN Aeaa00 APAGIDO Referencia 4 F21.04
serca00 EN AeAGADO. EN Referencia 5 F21.05
sercao0 EN EN AeAGASO Referencia 6 F21.06
sencavo EN EN EN Referencia 7 F21.07
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K4 K3 K2 K1 Configuracion de referentia Pr. correspondiente.
EN sorcaco soncioo AeacaDo Referencia 8 F21.08
EN sencaoo sencioo EN Referencia 9 F21.09
EN sencaoo EN ApAGALO Referencia 10 F21.10
EN serca00 EN EN Referencia 11 F21.11
EN EN sencioo AacaDo Referencia 12 F21.12
EN EN sorcaco EN Referencia 13 F21.13
EN EN EN APach0 Referencia 14 F21.14
EN EN EN EN Referencia 15 F21.15

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion : Agregar.
funcién valor cation
F21.16 Método de ejecucion de 00~11 00- 0x1510
PLC simple

Unos: modo de ejecucion del PLC

0: Parada después de un ciclo en ejecucion. El variador de frecuencia se apaga automaticamente después de completar un solo ciclo; necesita

dar un comando de ejecucion nuevamente para comenzar.

1 Mantener la operacion del valor final después de un ciclo de ejecucion. El variador de frecuencia mantiene automaticamente la frecuencia de

funcionamiento y la direccion del ultimo parrafo después de completar un solo ciclo.

2 ciclos en marcha. El variador de frecuencia inicia automaticamente el siguiente ciclo hasta que aparece el comando de parada y el

sistema se detiene después de completar un solo ciclo.
Decenas: Unidad de tiempo de ejecucion de PLC simple
0: Segundo(s)

1: Minuto (min)

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion | Agregar.
funcién valor cation

Seleccion simple de memoria
F21.17 del PLC cuando hay un 00 0x1511

corte de energia

F21.17 determina si los datos en ejecucién son remanentes cuando se apaga o se detiene.

Si es remanente, los datos de funcionamiento se memorizan al apagar o al detenerse y el variador de CA continuara funcionando a partir de los

datos memorizados en el siguiente encendido.
Si no es retentivo, el variador de frecuencia se ejecuta desde la primera referencia simple del PLC en el siguiente encendido.

Unos: Memoria de pérdida de energia

0: Sin memoria por pérdida de energia

1: Memorizado en caso de pérdida de energia
Decenas: detener la memoria

0: No hay memoria al parar

1: Memorizado al parar
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Cédigo de Por defecto  Modificar
Rango de configuracion | Agregar.
funcién valor cation
F21.1 | FEltiempode ejecucion 0,0~6553,5 s(min.) %905 1. oxip12
del paso 0. (Min.)
F21.19 Cpnfiguracién de multipaso 0 | 000~831 000 - 0x1513

F21.18 establece el tiempo de ejecucion para el paso 0 del PLC simple y la unidad de tiempo se establece en las decenas de F21.16.

F21.19 Establecer el estado de trabajo del paso 0
Unos: direccion de carrera,

la direccion de ej ion para el paso 0 del PLC simple.

0: adelante

1: reversa
Decenas: tiempo de aceleracion/desaceleracion,

Establece el paso de tiempo de aceleracion/desaceleracion 0. El tiempo de i0 ion de la ej ion simple del PLC se establece aqui,

no determinado por el terminal de entrada digital "determinante de tiempo de aceleracion/desaceleracion 1-2". Ademas, la unidad de

tiempo de i i6n se mediante el lugar de las decenas de F21.16.
0: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 1
1: Tiempo de aceleracién/desaceleracion 2
2: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 3

3: Tiempo de aceleracion/desaceleracion 4

Cientos: configuracién de frecuencia

Establece la referencia de frecuencia del paso 0 del PLC simple.

=4

: Frecuencia multipaso 0 (F21.00)

: Configuracion digital del teclado

N

: Configuracion del potenciémetro del teclado

w

: configuracion Al1

IS

: configuracion Al2

o

: configuracion Al3

=)

: Entrada de pulso DI5 7:

Salida PID de proceso

8: configuracion de comunicacion

Codigo de Nombre Rango de configuracion S .’\,AOdmcar Agregar.
funcion valor cation

ejecucion FE|1 .ti2e(;ndpeol ggso 1 0,0~6553,5 s(min.) 00s- 0x1514
F21.21 Configuracién de multipaso 1 Igual que F21-19 000 - 0x1515
ejecucion FEEI .ti2e2mc§):I ggso 2 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s - 0x1516
F21.23 Cpnfiguracién de multipaso 2 Igual que F21-19 000 - 0x1517
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onfiguracion de varios pasf

os 12 Igual que F21-19

El tiempo de . d

ejecucion F21.24 gel paso 3 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s ox1o18

F21.25 Gonfiguracion de varios pagos 3 Igual que F21-19 000 ¢ 0x1519
El tiempo de . 0.0s ¢ 0x151A

ejecucion| F21.26 del paso 4 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.27 Qonfiguracion de varios pasos 4 Igual que F21-19 000 - 0x1518
El tiempo de . 0.0s ¢ 0x151C

ejecucion F21.28 del paso 5 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.29 Gonfiguracion de varios pasos 5 Igual que F21-19 000 ¢ 0x151D
El tiempo de . 0.0s 1 0x151E

ejecucion F21.30 del paso 6 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.31 Gonfiguracion de varios pagos 6 Igual que F21-19 000 0x151F
El tiempo de . 0.0s 1 0x1520

ejecucion F21.32 del paso 7 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.33 Configuracion de varios pasos 7 Igual que F21-19 000 - 0x1521
El tiempo de . 0.0s 4 0x1522

ejecucion F21.34 del paso 8 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.35 Gonfiguracién de varios pasos 8 Igual que F21-19 000 - 0x1523
El tiempo de ; 0.0s ¢ 0x1524

ejecucion F21.36 del paso 9 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.37 Gonfiguracion de varios pagos 9 Igual que F21-19 000 - 0x1525
El tiempo de 0.0~6553.5 . 0.0s ¢ 0x1526

eiecucion| F21.38 del paso 10 ; 5 s(min.) .

F21.39 Qonfiguracion de varios pasos 10 Igual que F21-19 000 - 0x1527
El tiempo de 0.0~6553.5 . 0.0s ¢ 0x1528

ejecucion| F21.40 del paso 11 ; 5 s(min.) .

F21.41 Qonfiguracién de varios pagos 11 Igual que F21-19 000 « 0x1529
El tiempo de . 0.0s ¢ 0x152A

ejecucion| F21.42 del paso 12 0,0~6553,5 s(min.) :

F21.43 Q 000 - 0x1528
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Cadigo de Nl R S Por defecto .l\fmdificar po—
funcién valor cation
El tiempo de . .
ejecucion| F21.44 del paso 13 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x152C
F21.45 Cpnfiguracion de varios pasos 13 Igual que F21-19 000 - 0x152D
El tiempo de . .
ejecucion| F21.46 del paso 14 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x152E
F21.47 Cpnfiguracion de varios pasos 14 Igual que F21-19 000 - 0x152F
El tiempo de . .
ejecucion| F21.48 del paso 15 0,0~6553,5 s(min.) 0.0s 0x1530
F21.49 Cpnfiguracion de varios pasos 15 Igual que F21-19 000 - 0x1531

Para conocer otros parametros de paso, consulte el paso 0.

Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracién Agregar.

funcion valor cation

0: modelo de PLC 1

Modelo de PLC F21.50 1: modelo de PLC 2

0« 0x]1532

0: modo PLC 1

Modo PLC estandar, cada paso se ejecuta de acuerdo con el tiempo establecido y el tiempo de aceleracién y
desaceleracion.

1: modo PLC 2

Aumentar o disminuir desde el segmento actual en un tiempo de ejecucion establecido hasta la frecuencia del
siguiente segmento.
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Grupo F28
Fortalecer los grupos funcionales

Frecuencia de carga 1,0 ~ 16,0 Modelo . 0x1£00

configuracion dependiente

F28.00

Las ventajas de una alta frecuencia portadora: forma de onda de corriente ideal, poca onda arménica de corriente y ruido del
motor.

Las desventajas de la alta frecuencia portadora: aumento de la pérdida de conmutacién, aumento de la temperatura del variador de
frecuencia y el impacto en la capacidad de salida. El variador de frecuencia debe reducirse en frecuencia portadora alta. Al
mismo tiempo, aumentaran las fugas y las interferencias electromagnéticas. La aplicacién de una frecuencia portadora baja

provocara un funcionamiento inestable, una disminucién del par y un aumento repentino.

Los fabricantes han establecido una frecuencia portadora razonable cuando el variador de frecuencia esta en fabrica.

En general, los usuarios no necesitan cambiar los parametros.

Cuando los usuarios utilizan la frecuencia portadora predeterminada, es necesario reducir la potencia, cada frecuencia portadora

adicional de 1k, es necesario reducir la potencia en un 10%.

La tabla de relaciones entre el tipo de
motor y la frecuencia portadora.

Transporiador | Ruido electromagnético Fuga Enfriamiento
frecuencia Actual Grado
Modelo Frecuencia portadora Predeterminada
0,5 kHz
rando rondo yando
J * ¢ 0,7 ~ 11kW 6 kHz
5kHz 15~45kW 4KHz
55kW 3 kHz
16kHz pequefio pequefio pequerio
Mas de 75 KW 2 kHz

Consejos para la configuracién de la frecuencia de conmutacion PWM:
1) Cuando la linea del motor sea demasiado larga, reduzca la frecuencia de conmutacion.
2) Cuando el par a baja velocidad sea inestable, reduzca la frecuencia de conmutacion.

3) Si el variador produce interferencias severas con el equipo circundante, reduzca la frecuencia de conmutacion.

4) La corriente de fuga del variador es grande, reduzca la frecuencia de conmutacion.
5) El aumento de temperatura del variador es relativamente alto, reduzca la frecuencia de conmutacion.
6) El aumento de temperatura del motor es relativamente alto, aumente la frecuencia de conmutacion.

7) El ruido del motor es relativamente grande, aumente la frecuencia de conmutacién.
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Coigode Por defecto  Modificar

Rango de configuracion » Agregar.
funcién valor cation

Frecuencia portadora

F28.01 ajustada con 0~1 1+ 0x1C01
temperatura
0: no valido
1: Vélido

Cuando se selecciona la autoadaptacion de la frecuencia de conmutacion PWM, el variador reducira
automaticamente la frecuencia de conmutacion con el aumento de temperatura, protegiéndose contra el

sobrecalentamiento. Establezca en 0 donde no se permita el cambio de frecuencia de conmutacién PWM.

Cadigo de Por defecto Modificar

Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcién valor cation

F28.02 Modd PWM 0~1 0 x 0x[IC02

0: Modulacién trifasica

1: Conmutacién de modulacion trifasica y bifasica

Cédigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion _ Agregar.
funcién valor cation

F28.03 PWM aleatorio 0~10 0 x 0xfC03

Este parametro ayuda a reducir el ruido audible del motor y a reducir la interferencia electromagnética.
0: PWM fijo

1~10: Coeficiente PWM aleatorio

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracién : Agregar.
funcion valor catién

F28.04 Tensién §obre coeficiente de 100~110 105 x Ox[1C04
modulacién

Este parametro indica la capacidad de refuerzo del voltaje maximo del variador de frecuencia. Aumentar F28.04
mejorara el maximo. Capacidad de carga en el area de debilitamiento del campo motor. Tenga en cuenta que esto puede
provocar un aumento en la ondulacién de la corriente del motor y un aumento en el calentamiento del motor.

Disminuirlo reducira la ondulacion de la corriente del motor y el calentamiento del motor. Tenga en cuenta que esto
reducira el maximo. Capacidad de carga en el area de debilitamiento del campo motor. Normalmente no es
necesario ajustar este parametro.
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Cadigo de Por defecto ' Modificar
Rango de configuracion Agregar.
funcién valor catién
F28.04 Modo de funcionamiento 01 o x 0x1C05
del ventilador de refrigeracion

Este parametro de funcién establece el modo de funcionamiento del ventilador de refrigeracion.

0: Trabaj durante el i i del disco

El ventilador funciona durante el funcionamiento del variador. Cuando la unidad se detiene, el ventilador funciona si el disipador de calor
la temperatura es superior a 40°C y se detiene si la temperatura del disipador de calor es inferior a 40°C.

1: Trabajando continuamente

El ventilador sigue funcionando después del encendido.
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Grupo F29
Grupo de parametros de proteccién

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion > Agregar.
funcién valor cation

F29.00 Protefccion de pérdida de fase 00~11 " x 0x[1D00

Unos: proteccion contra pérdida de fase de entrada
0: Desactivar

1: Habilitar. Si se pierde la fase de entrada, la alarma del variador de CA E.SPI

Decenas: proteccion contra pérdida de fase de salida
0: Desactivar

1: Activar. Si se pierde la fase de salida, la alarma del variador de CA E.SPO

Cédigode Por defecto  Modificar
Rango de configuracién Agregar.
funcion valor cation
Deteccion de
F29.01 00~11 0x01 x Ox1D01

cortocircuito a tierra.

Unos: Deteccion de cortocircuito a tierra al encender
0: Desactivar

1: habilitar

Decenas: Antes de correr deteccion de cortocircuito a tierra
0: Desactivar

1: habilitar

Cadigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion o Agregar.
funcién valor cation

Proteccion contra

F29.02 1 x 0x[ID02

sobrecarga del motor

Ganancia de proteccion
F20.03 50-300 100 x 0x[ID03
de sobrecarga del motor

F19.02 Seleccione si se activa la proteccion contra sobrecarga del motor.

0: no valido

La proteccién contra sobrecarga del motor esta desactivada. En este caso, instale un relé térmico entre la salida del variador de
CA (U, V, W) y el motor.

1: Valido

La funcién de proteccion contra sobrecarga del motor tiene caracteristicas de tiempo de carga inversa.

Si es necesario ajustar el nivel de corriente de sobrecarga del motor y el tiempo de proteccion de sobrecarga, modifique la

configuracion de F29.03.

Cuando la corriente de funcionamiento del motor alcanza el 225 % de la corriente nominal del motor y el motor funciona a este

nivel durante 30 segundos, se detecta E.OL2 (sobrecarga del motor).
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Cuando la corriente de funcionamiento del motor alcanza el 175% de la corriente nominal del motor y el motor funciona a

este nivel durante 2 minutos, se detecta E.OL2 (sobrecarga del motor).

Cuando la corriente de funcionamiento del motor alcanza el 115 % de la corriente nominal del motor y el motor funciona a

este nivel durante 80 minutos, se detecta E.OL2.

TEMPO A

80 minutos  f-----===y

2 minutos

30 segundos Actual
| »
115% 175% 225% =
Configuracion de prealarma de
F29.04 00~12 02 - 0¥1D04
sobrecarga
F29.05 getecsié" de prealarma 50,0%~200% 150% | «  |0x1D05
e sobrecarga
F29.06 | Tiempo de deteccion de 0,1s~60,0s 1.0s | « |ox1D06
prealarma de sobrecarga

F29.04 habilita y define la funcién de alarma de sobrecarga del motor y del variador de CA.

Unos: Procesamiento de prealarma de sobrecarga

0: alarma y parada libremente

1: Alarma y parada segun el modo de parada

2: No hay alarma y contintia funcionando

Decenas: modo de deteccion

0: Deteccion todo el tiempo

1: Deteccion en funcionamiento constante

La corriente de salida del variador de CA o del motor es mayor que el nivel de deteccién de prealarma de sobrecarga

(F29.05) y la duracién excede el tiempo de retardo de advertencia de sobrecarga (F29.07), la sefial de advertencia de

sobrecarga de salida.

Corriente de salida

punto de prealarma

tiempo

Prealarma Prealarma
tiempo tiempo
> i< >

<
<
terminal de salida —

tiempo
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Cédigo de Por defecto  Modificar
g Nombre Rango de configuracion

funcién valor cation

Proteccién contra
F29.07 0~1 0 x 0x1D07
subcarga del motor

0: no valido

1: Vélido

Codigo de Por defecto  Modificar
9 Nombre [Rengoldelcannatacion Agregar.

funcién valor cation

F29.08 c?stsicrig:gie prealarma 0,0%~100% 25% - |ox1D08

F29.09 | Tiempode deteccién de 0,15~60,0s 1.0s + |ox1D09
prealarma de subcarga

La corriente de salida del variador de CA o del motor es menor que el nivel de deteccién de prealarma de subcarga (F29.08) y la duracién
excede el tiempo de retardo de advertencia de sobrecarga (F29.09), sefial de advertencia de subcarga de salida (funcién 10 del terminal

de salida).

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracién |
funcién valor cation

F29.10 Procesamiento de

0~2 0- 0x1DOA
prealarma de subcarga

F29.10 Establecer la seleccion de accion después de la subcarga del inversor

0: Alarma y parada libremente (E.LL)

1: Alarma y parada segun el modo de parada (E.LL)

2: No hay alarma y contintia funcionando

Cédigo de Por defecto  Modificar
9 Nombre Rango de configuracion I
funcion valor cation
F29.11 Tiempps de restablecimiento de fallas 0~20 0- 0x1D0OB
F19.11 establece los tiempos iti de reinicio at atico de fallas. Si los tiempos de reinicio exceden el valor establecido en este

parametro, el variador de velocidad mantendra el estado de falla.

Cadigo de Por defecto  Modificar
g Nombre Rango de configuracion Agregar.

funcién valor cation

Seleccion de accion DO

F29.12 0~1 0 0x1D0C

durante el reinicio automatico

F29.13 Tiempo de retardo del 0,0s~100,0s 1.0s 0x1DOD

reinicio automatico

F29.12 decide si el terminal de salida digital configurado para salida de falla actta durante el restablecimiento de falla.

0: No actuar

1: actuar

F29.13 establece el retraso del reinicio automatico después de que el variador de velocidad detecta una falla.
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Cadigo de Por defecto  Modificar

Rango de configuracion ) Agregar.
funcion valor cation

Nivel de deteccion de
F29.14 0,0%~50,0% 20,0% 0x1DOE
error de velocidad

Tiempo de deteccion del 0.0: No deteccid
F29.15 P o deteccion 5.0s . 0x1D0F
error de velocidad. 0,1s~60,0s

Esta funcion es efectiva solo para control vectorial con sensor de velocidad.

Cuando la velocidad del motor detectada es diferente de la referencia de frecuencia y la diferencia es mayor que el valor de F29.14 durante mas

tiempo que el tiempo establecido en F29.15, el variador de velocidad detecta E.EDU.

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion |l Agregar.
funcion valor cation

F29.16 | Nivelde deteccion 0,0%~50,0% 20,0% * 0x1D10
de exceso de velocidad

2917 Tiempo de deteccion 0.0: No deteccion 1.0s . 0x1D11
. de exceso de velocidad 0,1s~60,0s :

Estos parametros de funcién definen la deteccion de sobrevelocidad del motor que es efectiva sélo para el control vectorial con sensor de

velocidad.

Cuando la velocidad del motor detectada excede la frecuencia configurada y el exceso es mayor que el valor de F29.16 durante mas tiempo

que el establecido en F29.17, el variador de velocidad detecta E.STO.

Si F29.17 se establece en 0, la deteccion de exceso de velocidad del motor esté desactivada.

Cédigo de Por defecto  Modificar

Nombre Rango de configuracion |l Agregar.
funcion valor cation

0: deshabilitado
1: Control constante de tension del bus 0 x 0x1D12
2: desacelerar para detener

Paseo por caida de energia
F2e.18 seleccion de funcion

Umbral de funcién de paso
F29.19 | por caida de 80,0%~100,0% 85,0% *  |0x1D13
energia deshabilitada

Juzgar el tiempo de recuperacion
F29.20 del voltaje del bus después 0,0s~100,0s 05s x 0x1D14

de una caida de energia

Umbral de funcién de
F29.21 | paso por caida de 60,0%~100,0% 80,0% x  |ox1D15
potencia habilitada

En caso de un corte de energia instantaneo o una caida repentina de voltaje, el voltaje del bus de CC del variador de frecuencia
reduce. Esta funcion permite que el variador de CA compense la reduccion de voltaje del bus de CC con la energia de retroalimentacion de
carga al reducir la frecuencia de salida para mantener el variador de CA.

funcionando continuamente.
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Si P9-59 = 0, no valido
Si P9-59 = 1, ante un corte de energia instantaneo o una caida repentina de voltaje, el variador de frecuencia

desacelera. Una vez que el voltaje del bus vuelve a la normalidad, el variador de velocidad acelera a la frecuencia establecida.
Si la tension del bus permanece normal durante un tiempo superior al valor establecido en P9-61, se considera que la tensién
del bus vuelve a la normalidad.

Si P9-59 = 2, ante un corte de energia instantaneo o una caida repentina de voltaje, el variador de velocidad

desacelera hasta detenerse.

Figura. Diagrama de accion del variador de frecuencia ante un corte de energia instantaneo

Proceso

Tension del bus ‘

Frecuencia
de funcionamiento’

Tipo de sensor 0: Sin sensor de temperatura
F29.22 g P 1:PT100 0 - 0x1p16
e temperatura del motor 2: PT1000
F29.23 | umbraide proteccwén‘ 0.0 ~ 200,0 110 . o117
contra sobrecalentamiento del motor
sobrecalentamiento del motor
F29.24 ||1mbra| de preaviso 0.0~200,0 90 *  |0x1D18

Se puede conectar un sensor de temperatura del motor a Al3 y PGND en la tarjeta de E/S de extension. Esta entrada es utilizada

por el variador para proteccién contra sobrecalentamiento del motor.

La unidad admite PT100 y PT1000. Asegurese de configurar el tipo de sensor correctamente. Puede ver la temperatura del motor

en F99.33.
Cuando la sefial de entrada alcanza el valor establecido en F29.23, el variador de velocidad detecta E.PTC.

Cuando la sefial de entrada alcanza el valor establecido en F29.24, el terminal de salida digital configurado para la
funcion 37 se activa.
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Grupo F30
Grupo de parametros definidos por el usuario

F30.00 Pgrametro definido por el usuarjo 0 F00.00~F99.XX F00.01 ¢ 0x1E00|

F30.01 Parametro definido por el usuario 1 F00.00~F99.XX F02.00 ¢ 0x1E01
F30.02 | Parametro definido por el usuario 2 F00.00~F99.XX F01.00 ¢ O0x1E02
F30.03 Parametro definido por el usuario 3 F00.00~F99.XX F01.04 0x1E03
F30.04 | Parametro definido por el usuario 4 F00.00~F99.XX F01.05 ¢ 0x1E04
F30.05 |Parametro definido por el usuario 5 F00.00~F99.XX F03.00 ¢ Ox1E05
F30.06 | Parametro definido por el usuario 6 F00.00~F99.XX F03.01 ¢ 0x1E06
F30.07 | Parametro definido por el usuario 7 F00.00~F99.XX F04.00 ¢ O0x1E07
F30.08 Parametro definido por el usuario 8 F00.00~F99.XX F04.07 | 0x1E08
F30.09 | Parametro definido por el usuario 9 F00.00~F99.XX F11.00 ¢ 0x1E09
F30.10  |Parametro definido por el usuario 10| F00.00~F99.XX F11.01 0x1EOA
F30.11 Parametro definido por el usuario 11 F00.00~F99.XX F11.02 ¢ 0x1E0B
F30.12 | parametro definido por el usuario 12, F00.00~F99.XX F12.03 ¢ 0x1EOC
F30.13 | Parametro definido por el usuario 13 F00.00~F99.XX F15.00 0x1EOD
F30.14 |Parametro definido por el usuario 14|  F00.00~F99.XX F02.03 ¢ 0x1EQE
F30.15 |Parametro definido por el usuario 15 F00.00~F99.XX F02.09 ¢ Ox1EOF
F30.16 | Parametro definido por el usuario 16  F00.00~F99.XX F28.00 0x1E10
F30.17 | parametro definido por el usuario 17] F00.00~F99.XX F00.00 | Ox1E11
F30.18 | Parametro definido por el usuario 18| F00.00~F99.XX F00.00 O0x1E12
F30.19 | Parametro definido por el usuario 19 F00.00~F99.XX F00.00 ¢ 0x1E13
F30.20 | Parametro definido por el usuario 20, F00.00~F99.XX F00.00 ¢ Ox1E14
F30.21 | Parametro definido por el usuario 21| F00.00~F99.XX F00.00 4 0x1E15

F30.22 | Parametro definido por el usuario 22 F00.00~F99.XX F00.00 0x1E16
F30.23 | Parametro definido por el usuario 23 F00.00~F99.XX F00.00 Ox1E17
F30.24 | Parametro definido por el usuario 24| F00.00~F99.XX F00.00 O0x1E18
F30.25 | Parametro definido por el usuario 25| F00.00~F99.XX F00.00 O0x1E19
F30.26 |Parametro definido por el usuario 26  F00.00~F99.XX F00.00 0x1E1A
F30.27 | Parametro definido por el usuario 27, F00.00~F99.XX F00.00 O0x1E1B
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Cédig? €3 Nombre Rango de configuracion e n.m’)diﬁcar RIETR
funcion valor cation

F30.28 | Parametro definido por el usuario 28] F00.00~F99.XX F00.00 | Ox1E1C

F30.29 |Parametro definido por el usuario 29|  F00.00~F99.XX F00.00 | 0x1E1D

F30.30 |Parametro definido por el usuario 30| F00.00~F99.XX F00.00 OX1E1E

F30.31 | Parametro definido por el usuario 31| F00.00~F99.XX F00.00 | OX1E1F

F30.00~F30.31: Este conjunto de parametros es un conjunto de parametros personalizado por el usuario. Entre
todos los parametros, el usuario puede seleccionar los parametros requeridos para resumirlos en el grupo F30

como parametros personalizados por el usuario para facilitar la visualizacién y las operaciones de cambio.

Mantenga presionada la tecla PRG en el panel de operacién para ingresar al modo de pardmetros personalizados del
usuario; los parametros de visualizacién estan definidos por F30.00~F30.31. El orden es el mismo que el del grupo
F30.
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Grupo

Fo8

Historial de fallas

Cadigo de
F98.00 Tipo de falla actual
F98.01 Tipo de falla anterior
Tipo de falla anterior 2
F98.02

o

Q@ N9 R WwN 2

©

Rango de configuracién

Sin culpa

Proteccion del médulo inversor (E.OUT)

Fallo de deteccion actual (E.ICE)

Cortocircuito a tierra (E.ERH)

Pérdida de fase de entrada (E.SPI)

Pérdida de fase de salida (E.SPO)

Sobrecorriente durante la aceleracion (E.OC1)
Sobrecorriente durante la desaceleracion (E.OC2)
Sobrecorriente a velocidad constante (E.OC3)

: Sobretension durante la aceleracion (E.OU1)

10: Sobretension durante la desaceleracion (E.OU2)

1

: Sobretension a velocidad constante (E.OU3)

12: Subtension (E.LU)

13: Sobrecarga del variador de CA (E.OL1)

14: Sobrecarga del motor (E.OL2)

15: Prealarma de sobrecarga del motor (E.OL3)
16: Subcarga del motor (E.LL)

17: Variador de CA sobrecalentado (E.OH)

18: Fallo de autoajuste del motor (E. TUNE)

19: Fallo de lectura-escritura de EEPROM (E.EEP)

R

: Fallo externo 1(E.EF1)

: Fallo externo 2(E.EF2)

: Fallo de comunicacién del puerto (E.CE)
: Pérdida de retroalimentacion PID (E.PID)

: Fallo de retroalimentacion de velocidad (E.EDU)

25: Fallo de desequilibrio (E.STO)
26: Fallo del codificador (E.ECD)

: Fallo de sobrecalentamiento del motor (E.PTC)

28: Reserva

29: Fallo de deteccion de posicion inicial del

30:

polo magnético (E.PLR)
: Fallo de conmutacion del motor durante el

funcionamiento (E.CH)

31

: RESERVAR

Por defecto  Modificar

valor cation

Agregar.

0x2200

0x2201

0x2202

F98.00~F98.02 registra el codigo de falla del variador de CA las Ultimas tres veces

Cadigo de

Nombre

Rango de configuracion

Por defecto  Modificar

Agregar.

funcion valor catién
F98.03 Frecuencia de - - " 0x2203
funcionamiento en fallo actuall
F98.04 Corriente de salida - - * 0x2204
en caso de fallo actual
F98.05 Tension de salida en - - * 0x2205
caso de fallo actual
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F98.06 Tension del bus - - * 0x2206
en caso de fallo actual

F98.07 Temperatura del IGBT - - " 0x2207
en el fallo actual

F98.08 Estado de los - - * 0x2208
terminales de entrada en el fallg actual

F98.09 Estado de los - - * 0x2209
terminales de salida en el fal

F98.10 Estado del variador —— ——— * 0x220A
de CA en el fallo actual

Fog.11 | llempode - - * |ox220B
encendido en fallo actual

F98.12 Tiempo de - - * 0x220C
funcionamiento en fallo actual

Los parametros anteriores registran los registros de variables internas del variador de CA cuando se produce una falla actual.

ocurre, consulte el cédigo de funcién de cada pantalla especifica.

F98.13 Frecuencia de - - * 0x220D
funcionamiento en fallo anterior

F98.14 Corriente de salida - - * 0x220E
en falla_anterior

F98.15 Tension de salida - - * 0x220F
en fallo anterior

F98.16 Tension del bus h - * 0x2210
en el fallo anterior

F98.17 Temperatura del IGBT - - * 0x2211
en la falla anterior

F98.18 Estado de los terminales de - — * 0x2212
entrada en el falla anterior

F98.19 Estado de los terminales de - - * 0x2213

alida en el fallo anterior

F98.20 Estado del variador - - * 0x2214
de CA en el fallo anterior

Fog.21 | Tlempode - - * |ox2215
encendido en fallo anteriar

F98.22 Tiempo de - - * 0x2216

funcionamienta en fallo anterior

Estos pardmetros registran las variables internas del variador de CA en el registro anterior de las variables de entrada y salida, en

referencia a la pantalla especifica del cédigo de funcion.
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F98.23 Frecuencia de funcionamiento _— _— 0x2217
en las 2 fallas anteriores
F98.24 Corriente de salida e e 0x2218
en las 2 fallas anteriores
F98.25 Voltaje de salida en e e o
x2219
las 2 fallas anteriores
F98.26 Tension del bus o . 0
x221A
en las 2 fallas anteriores
F98.27 Temperatura del IGBT . — 0x221B
en las 2 fallas anteriores
F98.28 Estado de los terminales de — — 0x221C
entrada en las 2 fallas anteriores
F98.29 Estado de los terminales de _— — 0x221D
salida en las 2 fallas anteriores
Estado del variador de
F98.30 - - 0x221E
CA en las 2 fallas anteriores
Fo8.31 Tiempo de encendido — . 0x221F
en las 2 fallas anteriores
F98.32 Tiempo de —— S 0
x2220
funcionamiento en las 2 fallas anterioreg

Los parametros anteriores registran las variables internas de entrada y salida cuando ocurrieron las 2 fallas;

consulte la pantalla especifica del cédigo de funcion.
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Grupo

F99

Grupo de funciones de monitoreo

indica mediante el encendido y apagado de la
seccion especificada del tubo digital LED. EI
encendido y apagado del segmento de tubo

digital significa que el estado terminal
correspondiente es valido, mientras que el

apagado significa que el estado terminal correspondi

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5DI6DI7DI8DI9 DI10

LT
BAGEE

ente no es

alido.

F99.00 Frecuencia de salida 0,00 Hz ~ F01.08 (frecuencia limite superior) 0x2100
F99.01 Coffiguracion de frecuencia 0,00 Hz ~ F01.08 (frecuencia limite superior) ’ 0x2101
F99.02 Cofriente de salida 0,01~5000,0A " |ox2102
F99.03 Velocidad del motor 0~65535rpm " |ox2103
F99.04 Visuglizacion de velocidad de carga 0~65535 - i 0x2104
F99.05 | Potencia de salida 0,1 ~6553,5 KW " |ox2105
F99.06 | Parde salida -300,0%~300,0% " |ox2106
F99.07 Tefsion de salida 0~1000V " |oxz2t07
F99.08 Temsion del bus CC 0,0 ~2000,0 V . 0x2108
F99.09 Tefsion de entrada CA 0,0 ~ 2000,0 V " |ox2109

1: adelante

2: reversa

3: trotar hacia adelante
F99.10 Estado del variador de CA 4: jogging inverso : 0x210A

5: Fallo del variador de CA

6: subtension

7: parad del variadorde ecuencia
F99.11 Infgrmacion de falla 0~33(Correspondiente a F98.00) - . 0x210B
F99.12 Tension de entrada Al1 0,00 ~ 10,00 V bt . 0x210C
F99.13 Tensién de entrada Al2 0,00 ~ 10,00V - ) 0x210D
F99.14 Tension de entrada Al3 0,00 ~ 10,00 V - ) 0x210E
F99.15 | Tension de salida AO1 0,00 ~ 10,00 V " |ox210F
F99.16 | Tension de salida AO2 0,00 ~ 10,00 V " |ox2110
F99.17 | estadoDI 0x00~0xFFF . 0x2111
F99.18 Visualizacién del estado DI El estado de cada extremo de funcion se - . 0x2112
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F99.19 HACER estado 0x00~0xFFF - 0x2113
F99.20 Pantalla de estado HACER Igual que F99.18. ——— 0x2114
DO1 HIZiO il"l ]T2 T3
00 o Eﬂﬁ ﬂ:gﬁ
L l]l'ﬂ ooy
F99.21 Frecuencia de pulso Di5 0,01 ~ 100,00 kHz - 0x2115
F99.22 Frgcuencia de salida HDO 0,01~100}00 kHz - 0x2116
F99.23 referencia PID 0~65000 —-——- 0x2117
F99.24 retroalimentacion PID 0~65000 - 0x2118
F99.25 Valor de conteo 0~65535 - 0x2119
F99.26 Valor de longitud 0~65535 - 0x211A
F99.27 Velocidad lineal 0~65535 - 0x211B
F99.28 Par objetivo -300,0%~300,0% - 0x211C
F99.29 Tiempo de ejecucion restante 0,1 min ~ 6553,5 min - 0x211D
F99.30 paso del PLC 0~15 - 0x211E
F99.31 Frefuencia de retroalimentacion 0.01Hz~F01.07(Frecuencia MAX.) - 0x211F
F99.32 | Veloddad oe eosimeniacen 0.01Hz~F01.07(Frecuencia MAX.) 0x2120
F99.33 Temperatura del motor 1~200 - 0x2121
F99.34 Temperatura del variador de CA -30~200 - 0x2122
F99.35 Tiempo de encendido actual 1 min ~ 65535 min —— 0x2123
F99.36 Tiempo de ejecucion actual 0,1 min ~ 6553,5 min - 0x2124
F99.37 | Tipo G/P 3:: :‘;‘; (; 0x2125
F99.38 Potgncia del variador de CA 0,7 ~500,0 KW - 0x2126
F99.39 Seleccion de motores 1+ Motor 1 - 0x2127
2: Motor 2
F99.40 Tiempo de 1 minuto ~ 65535 minutos -— 0x2128
encendido acumulado
F99.41 Tiempo de 0,1 min ~ 6553,5 min ---- 0x2129
ejecucion acumulado
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7.1 Definicién de términos relacionados

1. EMC

La compatibilidad electromagnética (EMC) describe la capacidad de los dispositivos o sistemas electronicos y eléctricos
para funcionar correctamente en un entorno electromagnético y no generar

interferencia electromagnética que influye en otros dispositivos o sistemas locales. En otras palabras, EMC incluye dos
aspectos: la interferencia electromagnética generada por un dispositivo o sistema debe restringirse dentro de un cierto

limite; el dispositivo o sistema debe tener suficiente inmunidad a las interferencias electromagnéticas del entorno.

2. Primer entorno:

Entorno que incluye locales domésticos, también incluye establecimientos conectados directamente sin transformadores
intermedios a una red de suministro eléctrico de baja tensién que abastece a edificios destinados a usos

domeésticos.

3. Segundo entorno:

Entorno que incluye todos los establecimientos distintos de los conectados directamente a una red de suministro

eléctrico de baja tensién que abastece a edificios utilizados con fines domésticos.

4. Variador de CA categoria C1
Sistema de accionamiento de potencia (PDS) de tensién nominal inferior a 1 000 V, destinado a su uso en el
primer entorno.

5. Variador de CA categoria C2:
PDS de tensién nominal inferior a 1 000 V, que no es un dispositivo enchufable ni un dispositivo mévil y, cuando se

utiliza en el primer entorno, debe ser instalado y puesto en funcionamiento inicamente por un profesional.

6. Variador de CA categoria C3:
PDS de tensién nominal inferior a 1000 V, destinado a su uso en el segundo entorno y no destinado a su uso en el
primer entorno.

7. Variador de CA categoria C4:
PDS de tensién nominal igual o superior a 1000 V, o corriente nominal igual o superior a 400 A, o destinado a uso

en sistemas complejos en el segundo entorno.
7.2 Introduccién al estandar EMC
7.2.1 Estandar EMC

El variador de frecuencia de CA en serie cumple con los requisitos de la norma EN61800-32: 004 Categoria C2.

El variador de velocidad se aplica tanto al primer entorno como al segundo entorno.

7.2.2 Entorno de instalacién EMC

El fabricante del sistema que utiliza el variador de frecuencia es responsable del cumplimiento del sistema con la
directiva europea EMC. En funcion de la aplicacion del sistema, el integrador debe asegurarse de que el sistema cumpla

con la norma EN 61800-3:2004 Categoria C2, C3 o C4.

El sistema (maquinaria o electrodoméstico) instalado con el variador de frecuencia también debe tener la marca CE.
El integrador del sistema es responsable del cumplimiento del sistema con la directiva EMC y la norma EN 61800-3:

2004 Categoria C2.

202



Machine Translated by Google

CEM

&Advertencia

2 Si se aplica en el primer entorno, el variador de frecuencia puede generar interferencias de radio. Ademas del

cumplimiento CE descrito en este capitulo, los usuarios deben tomar medidas para evitar dichas interferencias, [si

necesario.

7.3 Seleccion de dispositivos EMC periféricos

@ Alimentacién CA trifasica

Electromagnético o Motor
contactor entrada de CA Filtro de controlador de CA de Salida de CA
reactor enirada de CA reactor

Figura 7-1 Diagrama de instalacion de accesorios externos EMC

7.3.1 Entrada de alimentacion Filtro de entrada EMC instalado

Un filtro EMC instalado entre el variador de CA y la fuente de alimentacién no solo puede restringir la interferencia
del ruido electromagnético en el entorno circundante al variador de CA, sino que también evita la interferencia del
variador de CA en el equipo circundante. El variador de frecuencia de CA en serie satisface los requisitos de la categoria

C2 solo con un filtro EMC instalado en el lado de entrada de energia.

Nota:

1. Cumpla estrictamente con las clasificaciones cuando utilice el filtro EMC. El filtro EMC es un aparato eléctrico de
categoria | y, por lo tanto, la tierra de la carcasa metalica del filtro debe estar en buen contacto con la tierra metalica del
gabinete de instalacién en un area grande y requiere buena continuidad conductiva. De lo contrario, se producira una

descarga eléctrica o un efecto EMC deficiente.

2. La tierra del filtro EMC y el conductor PE del variador de frecuencia deben estar conectados a la misma tierra comun.

De lo contrario, el efecto EMC se vera seriamente afectado.
3. Elfiltro EMC debe instalarse lo mas cerca posible del lado de entrada de energia del AC.
conducir.

7.3.1.1 Filtro EMC estandar

La siguiente tabla enumera los fabricantes y modelos recomendados de filtros EMC para el variador de CA serie. Seleccionar

uno adecuado en funcién de los requisitos reales.
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y modelos de filtros de entrada EMC

4T-18,5G 50EBK5FN 3258 55
4T-22G 65EBKS5FN 3258 75
4T-30G 65EBKS5FN 3258 75
4T-37G 80EBKS5FN 3258 100
4T-45G 100EBK5FN 3258 100
4T-55G 130EBK5FN 3258 130
4T-75G 160EBK5FN 3258 180
4T-90G 200EBKS5FN 3258 180
4T-110G 250EBK5 FN 3270H 250

7.3.1 .2 Filtro simple

Longitud de linea <300 mm

CARGA

Filtro de
corriente

Figura 7-2 Diagrama de instalacion de filtro simple

Tabla de seleccién de filtros simples

4T-18,5G

4T-22G

DL65EB1/10 [ 218x140x80 184x112

4T-30G
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4T-37G
4T-45G DL-120EB1/10 120 334x185x90 304x155
4T-55G
4T-75G
DL-180EB1/10 180 388x220x100 354x190
4T-90G
4T-110G Sin

Esquema del filtro simple y dimensién de instalacion de la siguiente manera:

|
o |
2
& 65102 |
ol,, 6502 |
—,(‘J'\l, | h R —_
— |
| 6xM6 .
|
I "
I o é 9 A |5
_______ :_______ F— g5 ¢ ‘M4'""§
i\ "
it I = _‘@' :
gt | .H]E(_ - 5 e .
I : 8 ©
I ¢ '
4 —
< I <5 - T
ongitud de T
| instalacion | 1721
|l
80:0,5 12042 35£1 h
D 15743 50:2
{

Figura 7-3 Figura de esquema de filtro simple y dimensiones de instalaciéon

7.3.1.3 Anillo magnético amorfo (estrangulador de modo comun/reactor de fase cero)

Figura 7-4 Aspecto del anillo magnético amorfo
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La siguiente tabla de modelos recomendados, seleccione el anillo magnético apropiado que cumpla con las
especificaciones del cable de entrada y salida:

Fabricantes y modelos recomendados de filtros de entrada EMC

Modelo de fabricantes de anillos Dimensién ODxIDxT
DY644020H 64x40x20
DY805020H 80x%50x20

DY1207030H 120x70%30

7.3.2 Instalacién del reactor de entrada de CA en el lado de entrada de energia

Se instala un reactor de entrada de CA para eliminar los arménicos de la corriente de entrada. Como
dispositivo opcional, el reactor se puede instalar externamente para cumplir con los estrictos requisitos de
un entorno de aplicacién de armoénicos. La siguiente tabla enumera los fabricantes y modelos
recomendados de reactores de entrada.

Fabricantes y modelos recomendados de reactores de entrada de CA.

Modelo de variador de CA Modelo de reactor de entrada de CA Corriente de entrada | nominal A
4T-18,5G SD-ACL-50-4T-183-2% 50
4T-22G SD-ACL-80-4T-303-2% 80
4T-30G SD-ACL-80-4T-303-2% 80
4T-37G SD-ACL-80-4T-303-2% 80
4T-45G SD-ACL-120-4T-453-2% 120
4T-55G SD-ACL-120-4T-453-2% 120
4T-75G SD-ACL-200-4T-753-2% 200
4T-90G SD-ACL-200-4T-753-2% 200
4T-110G SD-ACL-250-4T-114-2% 250

7.3.3 Instalacion del reactor de salida de CA en el lado de salida de energia

La instalacion de un reactor de salida de CA en el lado de salida de energia depende de la situacion real.
El cable que conecta el variador de frecuencia y el motor no debe ser demasiado largo; La capacitancia aumenta
cuando se utiliza un cable demasiado largo y, por lo tanto, se puede generar facilmente corriente con

altos arménicos.

Si la longitud del cable de salida es igual o mayor que el valor de la siguiente tabla, instale un reactor de salida

de CA en el lado de salida de energia del variador de frecuencia.

Umbral de longitud del cable cuando se instala un reactor de salida de CA

Potencia de accionamiento de CA (kW) Tension nominal (V) Longitud minima del cable (m)
4 200~500 50
5.5 200~500 70
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Potencia de accionamiento de CA (kW) Tension nominal (V) Longitud minima del cable (m)
7.5 200~500 100
11 200~500 110
15 200~500 125
18.5 200~500 135
22 200~500 150
230 200~690 150

Modelos de reactor de salida de CA Los modelos recomendados se enumeran a continuacion:

Fabricante y modelos recomendados de reactores de salida de CA.

Modelo de variador de CA Modelo de reactor de entrada de CA Corriente de entrada | nominal A
4T-18,5G SD-OCL-50-4T-183-1% 50
4T-22G SD-OCL-60-4T-223-1% 80
4T-30G SD-OCL-80-4T-303-1% 80
4T-37G SD-OCL-90-4T-373-1% 920
4T-45G SD-OCL-120-4T-453-1% 120
4T-55G SD-OCL-150-4T-553-1% 150
4T-75G SD-OCL-200-4T-753-1% 200
4T-90G SD-OCL-250-4T-114-1% 250
4T-110G SD-OCL-250-4T-114-1% 250

7.4 Cable blindado
7.4.1 Requisitos para cable blindado

El cable blindado debe utilizarse para satisfacer los requisitos EMC del marcado CE. Los cables blindados se clasifican en cables de tres
conductores y cables de cuatro conductores. Si la conductividad del blindaje del cable no es suficiente, agregue un cable PE independiente o

utilice un cable de cuatro conductores, de los cuales un conductor de fase sea cable PE.

El cable de tres conductores y el de cuatro conductores se muestran en la siguiente figura:

Conductor PE y L -
/ blindaje Blindaje /Bllndaje

. -

Figura 7-5 Cable apantallado con blindaje
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Para suprimir eficazmente la emision y conduccion de interferencias de radiofrecuencia, el blindaje del cable blindado es
una trenza de cobre. La densidad trenzada de la trenza de cobre debe ser superior al 90 % para mejorar la eficiencia del

blindaje y la conductividad, como se muestra en la siguiente figura.

Aislamiento Escudo de cobre Trenza de cobre

/ z Aislamiento interno

Nucleo del cable

Figura 7-6 Cable blindado con blindaje

La siguiente figura muestra el método de conexion a tierra del cable blindado:

Capa protectora

toma de tierra

Nota:

1. Se recomienda cable blindado simétrico. El cable apantallado de cuatro conductores también se puede utilizar como
cable de entrada.

2. El cable del motor y el cable conductor blindado de PE (blindado trenzado) deben ser lo mas cortos posible para

reducir la radiacion electromagnética y la corriente parasita externa y la corriente capacitiva del cable. Si el cable del motor

tiene mas de 100 metros de largo, se requiere un filtro o reactor de salida.
3. Se recomienda que todos los cables de control estén blindados.
4. Se recomienda utilizar un cable blindado como cable de alimentacion de salida del variador de CA; el blindaje del cable

debe estar bien conectado a tierra. Para dispositivos que sufren interferencias, se recomienda el cable de par

trenzado blindado (STP), ya que el cable y el blindaje del cable deben estar bien conectados a tierra.

7.4.2 Requisitos de cableado

1. Los cables del motor deben tenderse lejos de otros cables. Los cables de motor de varios convertidores de frecuencia

se pueden tender uno al lado del otro.

2. Se recomienda que los cables del motor, los cables de entrada de energia y los cables de control se coloquen en

conductos diferentes. Para evitar interferencias electromagnéticas causadas por cambios rapidos de
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voltaje de salida del variador de frecuencia, los cables del motor y otros cables no deben colocarse uno al lado del otro en

una distancia larga.

3. Si el cable de control debe pasar a través del cable de alimentacién, asegurese de que estén dispuestos en un angulo

cercano a 90°. Otros cables no deben pasar por el variador de frecuencia.

4. Los cables de entrada y salida de alimentacion del variador de frecuencia y los cables de sefial de corriente débil (como

el cable de control) deben colocarse verticalmente (si es posible) en lugar de en paralelo.

5. Los conductos de cables deben estar en buena conexién y bien puestos a tierra. Se pueden utilizar conductos de aluminio

para mejorar el potencial eléctrico.

6. El filtro, el variador de CA y el motor deben estar conectados al sistema (maquinaria o aparato) correctamente,

con proteccion contra salpicaduras en la parte de instalacion y el metal conductor en pleno contacto.

Cable de energia Cable de energia

Iy
Min. 200 mm ~ 90 "
Vv Min. 300 mm

} cable motor

Control

cable

=
3.
&
5
a
a
®
Q
>

Cable de control

“ Minimo 500
\90 nimo mm v Cable de resistencia de frenado

i

cable motor

Cable de control

3
Cable de control 920 k( Minimo 500 mm
mmmmm= Cable de energia *

7.5 Requisito de corriente de fuga

1. Dado que la salida del variador de CA es un voltaje de pulso de alta velocidad, generara una corriente de fuga de

alta frecuencia. Para evitar descargas eléctricas y fugas inducidas por incendios, instale el disyuntor de fugas del variador de CA.

2. Cada uno de los variadores de CA genera mas de 100 mA de corriente de fuga, por lo tanto, la corriente de sensibilidad del

disyuntor de fugas debe elegir mas de 100 mA.

3. La interferencia de pulsos de alta frecuencia puede causar un mal funcionamiento del disyuntor de fugas después de

recibir interferencias, se debe elegir un disyuntor de fugas de filtro de alta frecuencia.
4. Siinstala varios variadores de CA, cada variador de CA debe proporcionar un disyuntor de fugas.

5. Factores que afectan la corriente de fuga de la siguiente manera:
« La capacidad del variador de frecuencia.
« La frecuencia portadora.

« Tipo y longitud del cable.
« Filtro EMI.
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6. Cuando la corriente de fuga del variador de frecuencia cause fugas en los disyuntores, debe operar de la siguiente
manera:

+ Mejora del valor de la corriente de sensibilidad del disyuntor de fugas.

« Sustitucion de la inhibicion del disyuntor de fugas de alta frecuencia.

+ Reducir la frecuencia portadora.

« Acorte la longitud del cable de salida.

« Instalar equipo de supresion de fugas.

« Elfiltro EMC opcional suprime la corriente de fuga; consulte la guia de seleccion especifica.

7.6 Soluciones a problemas comunes de interferencias EMC

El variador de frecuencia genera interferencias muy fuertes. Aunque se toman medidas EMC, es posible que aun existan interferencias
debido a un cableado o conexién a tierra inadecuados durante el uso. Cuando el variador de frecuencia interfiere con otros dispositivos,

adopte las siguientes soluciones.

Problemas de interferencia EMC y métodos de tratamiento.

Tipo de interferencia Métodos de tratamiento

2 Conecte la carcasa del motor al PE del variador de frecuencia.

@ Conecte el PE del convertidor de frecuencia al PE de la red eléctrica.
Disparos del interruptor de
suministrar.
proteccion contra fugas

2 Agregue un capacitor de seguridad al cable de entrada de energia.
2 Agregue anillos magnéticos al cable de la unidad de entrada.

@ Conecte la carcasa del motor al PE del variador de frecuencia.
@ Conecte el PE del convertidor de frecuencia al PE de la tensién de red.

o Ao . . »
Interferencia del variador de CA Afiadir un condensador de seguridad al cable de entrada de alimentacion y enrollar el cable

con anillos magnéticos.
2 Agregue un capacitor de seguridad al puerto de sefial interferido o enrolle el
Cable de sefial con anillos magnéticos.

durante la carrera

2 Conectar el equipo a la tierra comun.

2 Conecte la carcasa del motor al PE del variador de frecuencia.

2 Conecte el PE del convertidor de frecuencia al PE de la tensién de red.

2 Afiadir un condensador de seguridad al cable de entrada de alimentacion y enrollar el cable
con anillos magnéticos.

Interferencia de 2 Agregue una resistencia coincidente entre la fuente del cable de comunicacion y el

comunicacion lado de carga.

2 Agregue un cable de tierra comun ademas del cable de comunicacion.

2 Utilice un cable blindado como cable de comunicacion y conecte el
blindaje del cable al punto de conexién a tierra comun.

2 Aumente la capacitancia en la DI de baja velocidad. Se sugiere una capacitancia maxima de

0,11 uF.
2 Aumentar la capacitancia en el Al. Se sugiere un maximo de 0,22 uF.

interferencia de E/S
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8.1 Reparacion y mantenimiento diarios
8.1.1 Mantenimiento diario

La temperatura ambiente, la humedad, el polvo y la vibracién afectaran el envejecimiento de los dispositivos en el variador de CA, lo

que puede causar fallas potenciales o reducir la vida util del variador de CA. Por tanto, es necesario un mantenimiento diario y periédico.

El mantenimiento diario implica:

1. Si el motor suena anormalmente durante el funcionamiento.
2. Si el motor vibra excesivamente durante el funcionamiento.

3. Si cambia el entorno de instalacién del variador de frecuencia.

4. Si el ventilador de refrigeracion del variador de CA funciona normalmente.

5. Si el variador de frecuencia se sobrecalienta.

La limpieza de rutina implica:
1. Mantenga el variador de CA limpio todo el tiempo.

2. Retire el polvo, especialmente el polvo metalico de la superficie del variador de CA, para evitar que entre polvo en el variador de CA.
3. Limpie la mancha de aceite en el ventilador de enfriamiento del variador de frecuencia.

8.1.2 Inspeccion periédica
Realice inspecciones periddicas en lugares donde la inspeccion sea dificil.

La inspeccion periddica implica:
1. Revise y limpie el conducto de aire periédicamente.
2. Compruebe si los tornillos se aflojan.

3. Compruebe si el variador de frecuencia esta corroido.

4. Verifique si los terminales del cableado muestran signos de formacién de arco.

5. Tetina de aislamiento del circuito principal.

Nota:

Antes de medir la resistencia de aislamiento con un megametro (se recomienda un megametro de 500 V CC), desconecte el
circuito principal del variador de CA. No utilice el medidor de resistencia aislante para probar el aislamiento del circuito de control. No

es necesario volver a realizar la prueba de alto voltaje porque se completé antes de la entrega.

8.1.3 Reemplazo de componentes vulnerables

Los componentes vulnerables del variador de frecuencia son el ventilador de refrigeracion y el condensador electrolitico

del filtro. Su vida util esta relacionada con el entorno operativo y el estado de mantenimiento. Generalmente, la
vida util se muestra de la siguiente manera:

Componente Vida de servicio
Admiador 2~3 afios
Capacitor electrolitico 4~5 afios
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Nota:

El tiempo de reemplazo estandar es el siguiente tiempo de uso, los usuarios pueden confirmar que la edad de uso de reemplazo

cumple con el tiempo de ejecucion.

Y Temperatura ambiente: La temperatura media anual es de unos 30 grados.

Y Relacion de sobrecarga: Menos del 80%.

Y Ratio de funcionamiento: Menos de 20 horas diarias.

1. ventilador de refrigeracion
Y Posible motivo del dafio: rodamiento desgastado, cuchilla envejecida.

Y Criterios de evaluacion: si hay grietas en la hoja y ruidos de vibracién anormales al arrancar.

2. Filtrar el condensador electrolitico.

Y Posible motivo del dafio: fuente de alimentacién de entrada, temperatura ambiente alta, salto de carga de frecuencia,
envejecimiento electrolitico.

Y Criterios de evaluacion: Si hay fuga de liquido y se ha proyectado una valvula segura. Mida la capacitancia estéatica y la resistencia

aislante.

8.1.4 Almacenamiento del convertidor de frecuencia

Para el almacenamiento del variador de frecuencia, preste atencion a los dos aspectos siguientes.

1. Embale el variador de frecuencia en la caja de embalaje original proporcionada por nuestra empresa.
2. El almacenamiento prolongado degrada el condensador electrolitico. Por lo tanto, el variador de velocidad debe energizarse una
vez cada 2 afios, con una duracién cada vez de al menos 5 horas. La tensién de entrada debe aumentarse lentamente hasta el

valor nominal con el regulador.

8.2 Acuerdo de garantia

1. La garantia gratuita solo se aplica al variador de frecuencia.
2. Nuestra empresa ofrece una garantia de 18 meses (a partir de la fecha de salida de fabrica indicada en el cddigo de barras) por
fallas o dafios en condiciones de uso normales. Si el equipo se ha utilizado durante mas de 18 meses, se cobraran gastos de
reparacion razonables.
3. Se cobraran gastos de reparacion razonables por los dafios debidos a las siguientes causas:

a. Operacion incorrecta sin seguir las instrucciones.

b. Incendio, inundacion o voltaje anormal.

C. Uso del variador de frecuencia para funciones no recomendadas.
4. La tarifa de mantenimiento se cobra de acuerdo con el estandar uniforme de nuestra empresa. Si hay acuerdo, el acuerdo

prevalece.

8.3 Contenido de este capitulo

Este capitulo explica cémo solucionar fallas y ver el historial de fallas. También enumera todos los mensajes de alarma y

fallo, incluida la posible causa y las acciones correctivas.

213



Machine Translated by Google

Solucién de problemas y mantenimiento

/A\ Peligro

2 Solo los electricistas calificados pueden realizar el mantenimiento del variador de CA. Lea las instrucciones de seguridad en

Consulte el capitulo de precauciones de seguridad antes de trabajar en el variador de frecuencia

8.4 Indicaciones de alarma y fallo

Los fallos se indican mediante LED. Ver Procedimiento de Operacion. Cuando la luz TPIP esta encendida, un mensaje de
alarma o falla en la pantalla del panel indica un estado anormal del variador de CA. Utilizando la informacién proporcionada
en este capitulo, se pueden identificar y corregir la mayoria de las causas de alarmas y fallas. En caso contrario, péngase en

contacto con Nuestra empresa.

8.5 Restablecimiento de fallas

El variador de frecuencia se puede restablecer presionando el teclado STOP/RESET, a través de la entrada digital o

encendiendo la luz de encendido. Cuando se haya eliminado la falla, se puede reiniciar el motor.

8.6 Historial de fallas

Los cédigos de funcién F98.00~F98.02 almacenan 3 fallas recientes. Los cédigos de funcién F98.03~F98.12,

F98.13~F98.22, F98.23~F98.32 muestran la fecha de funcionamiento del variador en el momento de las ultimas 3 fallas

ocurrié.

8.7 Instruccion y solucioén de fallas

Instrucciones de la siguiente manera cuando el variador de frecuencia tiene fallas:

1. Verifique si la visualizacion del teclado es incorrecta o no. De lo contrario, comuniquese con la oficina local de nuestra

empresa.

2. Si no hay ningun problema, verifique FO7 y asegurese de que los parametros de falla registrados correspondientes para

confirmar el estado real cuando ocurre la falla actual segun todos los parametros.
3. Consulte la siguiente tabla para obtener una solucién detallada y verifique el estado anormal correspondiente.
4. Elimine la falla y solicite ayuda a los técnicos correspondientes.

5 Verifique para eliminar la falla y realice un reinicio para ejecutar el variador de frecuencia.
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Sin gédigo Falla Causa Solucién
+ La aceleracion es demasiado rapida. ¢ + Incrementar el tiempo de Acc.
Hay dafios en el sistema interno. + Cambie la unidad de potencia.
y al al IGBT de la fase. + Verifique los cables conductores.
1 EJOUT Protecciéh IGBT
+ La conexion de los cables conductores y + Compruebe si hay fuertes
la conexion a tierra no es buena. interferencia al equipo externo
+ La conexion del tablero de control no es + Verifique el conector y vuelva a
Corriente- buena. reparar.
2 E.LCE detectandp falla + Los componentes de Hoare estan rotos. + Cambiar la cana.
+ El circuito de modificacién es anormal. + Cambiar el panel principal.
+ La salida del variador de frecuencia es + La salida del variador de frecuencia es
3EERH Fallo de en cortocircuito con tierra. en cortocircuito con tierra.
' acceso directo a tierrp ¢ Hay una falla en el circuito de + Hay una falla en el circuito de
deteccion de corriente. deteccion de corriente.
Pérdid: + Pérdi f: fi 6n de la entr.
4 E.SPI eraca érdida de fase o fluctuacion de la entrada + Verifique la potencia de entrada
de fase de entrada RST
. + Entrada de pérdida de fase U, V,
5E.BPO Pérdida o o -
i de fase de salida W (o carga trifasica asimétrica grave) + Verifique la potencia de entrada
+ Incrementar el tiempo de Acc.
6 E.DC 1 Aceleracion de + La aceleracion o desaceleracion
B . + Verifique la potencia de entrada.
sobrecorriente es demasiado rapido. . .
+ Seleccione el variador de CA con gran
+ La tension de la red es demasiado baja. .
) ] : potencia.
¢+Lla pf)tencla del variador de CA es demasiado + Compruebe si la carga es corta
Sobrecorriente bajo. . - L. .
7TEPC2 - esta en circuito (la conexion a tierra
desaceleradora + La carga transitoria 0 anormal. j L L
B ) i o esta en cortocircuito) o la rotacién no
+ La conexion a tierra esta en cortocircuito o es suave.
la salida tiene pérdida de fase.
Sob ent p + Verifique la configuracion de salida.
obrecorriente + Hay fuertes interferencias externas.
8EPC3 Y + Compruebe si hay fuertes
constante : :
interferencias.
s | BOU1 Sobretension + Verifique la potencia de entrad
acelerada erifique la potencia de entrada.
+ Verifique si la hora DEC del
10 Eou2 Sobretension + El voltaje de entrada es anormal. la carga es demasiado corta o el variador
desacelerada + Hay una gran retroalimentacion de energia. de velocidad arranca durante la rotacion
del motor o necesita aumentar los
Sobretensién .
11 EOU3 componentes de consumo de energia.
constante
12 E.LU Fallo por subtensién + El voltaje de la fuente de alimentacion es + Verifique la potencia de entrada de
demasiado bajo. la linea de suministro.
+ Incrementar el tiempo de Acc.
+ La aceleracion es demasiado rapida. ¢ Evite reiniciar después de parar.
+ Reinicie el motor giratorio. N .
Sobrecarga del i . B + Verifique la potencia del
13 E.OL1 variador de CA #El voltaje de la fuente de alimentacion es inoad
demasiado bajo. inea do sum\mstro‘.
+ Seleccione un variador de CA
+ La carga es demasiado pesada. X
con mayor potencia,
+ Seleccione un motor adecuado.
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Sin gédigo Falla Causa Solucién
14 EOL2 Motor sobrecargado + El voltaje de la fuente de alimentacion es + Verifique la potencia de entrada de la
demasiado bajo. linea de suministro.
5 £ ol Prealarma de + El variador de frecuencia informara la sobre- + Verifique la carga y el
-0 cargar la prealarma segun el valor configurado.
sobrecarga del motgr 9 p 9 9 Punto de prealarma de sobrecarga.
A Fallo de + El variador de frecuencia informara + Verifique la carga y el
deaie cargar la prealarma segun el valor configurado.
subcarga del motor 9 P 9 9 Punto de prealarma de subcarga.
+ Baje la temperatura ambiente.
+ Atasco en el conducto de aire o dafio al ventilador. + Limpiar la ventilacion.
17 EOH Unidad de + La temperatura ambiente es > alta. 3 el ventilador de enfriamiento.
’ CA sobrecalentada |, £| iempo de sobrecarga es demasiado largo. + Reemplace los dafiados térmicamente
resistencia sensible.
+ Reemplace el IGBT del variador de CA.
+ La capacidad del motor no se compara
utilizar la capacidad del variador de CA. »
Fallo de + El pardmetro nominal del motor no esta + Verifique el conector y vuelva a
18 E.MAR autotuning del configurado correctamente. ¢ El reparar.
motor desplazamiento entre los parametros + Cambiar la cana.
autotune y el modo estandar. + Cambiar el panel principal.
El parametro ard es enorme.
+ Autoajuste con el tiempo.
Fallo de + Error de control de escritura y lectura de los + Presione STOP/RESET para restablecer.
19 E.EEP " parametros.
funcionamiento de la EEPIROM + Cambiar el panel de control principal.
+ Dafio a la EEPROM.
Usuario definido . . . L
20 E.EF1 falla 1 La falla 1 definida por el usuario se ingresa a través fle DI. Restablecer la operacion.
Usuario definido . . . L
21 EEF2 falla 2 La falla 2 definida por el usuario se ingresa a través fle DI. Restablecer la operacion.
+ Establezca a velocidad en baudios adecuada.
+ La configuracién de la velocidad en baudios es incorrecta.| ¢ Verificar la distribucion de las
+ Se produce un fallo en la comunicacion. conexiones de comunicacion.
cableado de + Establecer una direccion de comunicacion
22E.LE Fallo de comunicacion | conexion. ¢ La direccion de comunicacion es adecuada.
equivocado. + Cambie o reemplace el
+ Hay fuertes interferencias en la comunicacion. distribucion de la conexion o mejorar
la proteccion anti-interferencias.
nece
23EPID Fallo en el esquema de # Retroalimentacién PID fuera de linea. + Verifique la sefial de retroalimentacion PID.
retroalimentacion PID + La fuente de retroalimentacion PID desaparece. + Verifique la fuente de retroalimentacion PID.
+Los del estan M los del
correctamente
Fallo de incorrectamente. Realt | autoajuste del mot
24 EEDU o " " + Realizar el autoajuste del motor.
desviacion de velocidad | ¢ No se realiza el autoajuste del motor.
. . ! ) + Configure F29.14 y F29.15 ¢ F29.14
(nivel de deteccion de error de velocidad) y F29.15
(tiempo de deteccién de correctamente segun la condicion
real.
error de velocidad) estan configurados correctamente.
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Sin gédigo Falla Causa Solucién
+Los parametros de control de los motores = .
. . N + Verifique la carga y asegurese de
sincronos no estan configurados
que sea normal.
correctamente. c be si el trol
i .
25 E|STO Fallo de desajuste + El parametro de giro automético no es ompruebe si el contro
correcto. parametro esta configurado correctamente o nd.

+ El variador de frecuencia no estéa conectado
el motor.

+ Aumentar el desajuste
tiempo de deteccion.

26 EJECD Fallo del odificador

+ El codificador no coincide.

+ El cableado del codificador es incorrecto.
+ El codificador esta dafiado.
+ La tarjeta PG es anormal.

+ Configure correctamente el tipo

de codificador.

+ Verificar la alimentacion de la tarjeta
PGy la secuencia de fases.

+ Reemplace el codificador.

+ Reemplace la tarjeta PG.

27 E{PTC Sobrecalg¢ntamiento del motor

+ La conexion del cable del sensor de
temperatura se afloja

+ La temperatura del motor es demasiado alta.

+ Verifique la conexion del cable del

sensor de temperatura.
+ Verifique la conexién del cable del

sensor de temperatura.

conmutacién del motor

28 RESERVAR
29 EPLR sobrecalentamiento del motor
30 EJCH. Fallo de Conmutacién del motor a través del terminal durante el Realice el cambio de motor después

funcionamiento del convertidor de frecuencia

de que se detenga el variador de CA

Error al copiar los parametros del teclado

CODIGO Falla Causa Solucion
No se pudieron leer 1. El (;(?nlalcto del cable del teclado es malo o 1. Verifique el medio ambiente y
esta roto
EC1 los parametros del excluir fuentes de interferencia
2. Los cables del teclado son demasiado largos )
tablero de control . . i 2.Solicite soporte técnico
o tienen fuertes interferencias.
1. El contacto del cable del teclado es malo o 1. Verifique el medio ambiente y
esta roto . . .
No se pudieron excluir fuentes de interferencia
ibir 2. Los cables del teclado son demasiado largos - o
EC2 escribir los ! ) : 2.Solicite soporte técnico
PR . (IJ tienen fuertes interferencias.
arametros del tablero de Eontr : " .
P 3. Sopie los pardmetros cuando el convertidor 3. Realizar la operacién de copia en
. . estado apagado.
esté funcionando.
1. El contacto del cable del teclado es malo o
EC3 a1 N . .
esta roto 1. Verifique el medio ambiente y
Teclado EEP 2. Los cables del teclado son demasiado largos excluir fuentes de interferencia
error de lectura/escritura o tienen fuertes interferencias. - .
EC4 3. Si el hardware del teclado esta 2Solicite soporte técnico
dafiado
El teclado se almacena| 1. Si el almacenamiento del )
EC5 ) o 1. Cargar parametros al teclado
vacio. teclado esta vacio
1. Si los parametros almacenados en el teclado 1. El aimacenamiento del teclado es
EC6 Error de son consistentes con la version de software de consistente con el software
version del software los parametros en el tablero de control version de los parametros del tablero
de control antes de descargar
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8.8 Analisis de fallas comunes
8.8.1 El motor no funciona

Normal
correr

sbntactor

Hiotiona

Normal

Comunicacion

fatlor
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8.8.2 Vibracion del motor

Vibracién del motor
o ruido

'

Establ 1tipo y |
Si los parametros del motor - stablecer el tipoy los
. > parametros
y el tipo de motor son correctos
correctos del motor
LY
Si se realiza el autoajuste - Parametros
de parametros = sintonizacién automatica
LY
Configuracion de la oscilacion V/F » Establecer los
pardmetros correctamente parametros correctos
LY
Si hay algo anormal Y Consulta .
. § R P la referencia
referencia de frecuencia de vibracion .
frecuencia
Si hay algo anormal Y
vibraryla garga P comprobar la carga

Si se trata de un fallo del variador de CA,
péngase en contacto con nuestra empresa,

8.8.3 Sobretension

Fallo de sobrecarga OV

.

Sila fuente de alimentacion
voltaje en rango estandar

Asegirese de que la fuente
de alimentacion cumpla
con los requisitos

Y

Siel UVW es

cortocircuitado con tierra y si
el

Configurar correctamente

la configuracion es correcta o no.

Si el Acc/Dec
el tiempo es muy corto

comprobar la carga Y Sila carga

y modificar el motor funciona normalmente

L .

Si permite acortar el

tiempo de acceso

Mas corto el

tiempo de acceso

Si necesita opciones

de frenado

Afadir frenado
opciones

Si se trata de un fallo del variador
de CA, pongase en contacto
con nuestra empresa.

Ajustar las opciones de

frenado y la resistencia.
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8.8.4 Fallo de subtension

Fallo de subtensién UV

"

Sila fuente de alimentacion
voltaje en rango estandar

Asegirese de que la fuente
de alimentacion cumpla
con los requisitos

Si el interruptor de aire y el contactor
son anormales
o apagar

Enciende el aire
interruptor y contactor

Sila energia de la red

Ajustar la cuadricula
es anormal

Si el variador de CA se apaga Encuentre la

durante el funcionamiento razén y resuelva el problemal

YL Y Y

Si se trata de un fallo del variador
de CA, péngase en contacto con
nuestra empresa.

8.8.5 Calentamiento anormal del motor

calor al motor

Compruebe si el parametro es - Establecer los
correcto o no. parametros correctos del motor

Compruebe si hay algo anormal ‘

LY

Compruebe si es necesario realizar Parametro
un autoajuste de parametros. autoajuste
Y
~Compruebe si el variador de CA funciona

a baja velocidad todo el tiempo

Comprueba s; s frecuencia. .
Seleccione el motor correcto
motor de accionamiento de CA

Lv

Y
Compruebe si la carga es demasiado pe@—’{ Baja la carga

im

Compruebe si el trifésico -
cambiar el motor
el motor es equilibrio
v

Lv

Compruebe si el transportista

Establecer apropiado

la frecuencia es demasiado baja Frecuencia de carga

Compruebe si el motor v
Agregar filtro de salida
el cable es demasiado largo

Si se trata de un fallo del variador de CA,
pongase en contacto con nuestra empres:
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8.8.6 Sobrecalentamiento del variador de frecuencia

sobrecalentar a

el variador de CA

Si la carga es demasiado grande o la capacidad
del variador de CA es demasiado baja

e

Bajar la carga y aumentar

la capacidad del variador de CA

Si la temperatura ambiente es
demasiado alta

Instale dispositivos de refrigeracion o
reduci Ia potencia del variador de CA

Lw

Si existe
ruido anormal en el ventilador

Si se trata de un fallo del variador de CA,

péngase en contacto con nuestra empresa.

Lw

Si el radiador esta
blogueado

Limpiar el radiador

im.

Si el transportista

la frecuencia es demasiado grande

YLy

Bajar la frecuencia portadora

Lw

Si se trata de un fallo del variador de CA,
pongase en contacto con nuestra empresa.

8.8.7 Parada del motor durante el ACC

La pérdida de velocidad ocurre en el
Variador de CA durante el ACC

!

‘Compruebe si la hora ACC

es demasiado corto

Aumentar el tiempo de ACC

Verifique si el voltaje entre
los terminales esta dentro del

rango

Compruebe si la cargay

lainercia es demasiado grande

Engrosar los cables del motor.
Acorte la distancia de configuracion
y ajuste el voltaje del reactor.

Y

Compruebe si el motor
es especial

Contacte con

nuestra empresa

Reducir el par del v
cargar y aumentar la capacidad | g

Compruebe si el par de

carga es demasiado grande

im

del variador de frecuencia

Reducir la inercia de la carga y
aumentar la

Capacidad del variador de frecuencia.

Compruebe si el aumento Y kI
de par es demasiado alto vl Modificar el aumento de par
Comprueba si funciona )
P > sobrecorriente
ajuste automatico de parametros

LY

Si se trata de un fallo del variador de CA,

pongase en contacto con nuestra empresa.
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8.8.8 Sobrecorriente

sobrecorriente

'

Compruebe si UVW tiene un

cortocircuito a tierra.
Retire el cable del motor y asegurese de
que esté conectado a tierra.

Compruebe si el motor esta en

Compruebe si los parametros del motor y el

LY

Compruebe si necesita

cortocircuito a tierra.

tipo de motor son correctos.

autoajuste de parémetros.

LY
Compruebe si el iempo ACC/DEC
es demasiado corto

Compruebe si la carga es demasiado pesada

fuente de interferencia

Compruebe si el aumento
de par es demasiado alto

Compruebe si es control V/F.

Compruebe si el parametro de
El bucle actual y el bucle de
velocidad son correctos.

comprobar si hay

Si se trata de un fallo del variador de CA,

péngase en contacto con nuestra empresa.

Resuelva el problema del

cortocircuito y configure

correctamente los cables del motor.

> cambiar el motor
; Establecer el tipo de motor y
los parametros correctos
P Autoajuste de parametros
q Ajustar el
i Hora de ACC/IDEC
Reduzca la carga y aumente
P lacapacidad del variador de
frecuencia.
Limpiar la
» . .
L fuente de interferencia
Disminui
el isminuir el aumento
>
de par
P> Ajustar el control V/F
> Establecer los parametros correctos

del bucle de corriente y velocidad.
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9.1 Modo de red

El variador de CA en el modo de red tiene dos tipos: modo de host Unico/esclavos multiples y modo de host

unico/esclavo.

232/485
Médulo de
conversion

RS485
RS485

unidad de CA unidad de CA

Figura 9-1 Modo de conexion en red de un solo host/esclavo
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232/485

Mbdulo de
conversion

T > F 3

Variador de CA 1 *ar\{dor de CA2 ‘ ......

Unidad de CA 1

Unidad de CA 2

Figura 9-2 Modo de conexién en red de un solo host/varios esclavos

9.2 Modo de interfaz
RS485: Asincrono, semiduplex.

El formato de datos predeterminado: E-8-1 (paridad, 8 bits de datos, 1 bit final), 19200 BPS. La configuracion de los

parametros de comunicacion se refiere a los grupos funcionales FOE.

9.3 Formato de trama de protocolo

El protocolo MODBUS incluye dos tipos de modo de transmision (modo RTU y ASCII), el variador de CA solo admite el
modo RTU, los datos correspondientes, como los siguientes:
Comunicacién de bytes: 1 bit de inicio, 8 bits de datos, bit de verificacion y bit de finalizacién. Cuando es un digito de

control, 1 bit de control de paridad/impar o bit de fin. Cuando no hay un bit de paridad, los 2 bits finales existen.

“m | Bit O Bit 1 Bif 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5 Bit 6 Bit ¥ e e

poco verificacign parada

En el modo RTU, una nueva trama siempre tiene un intervalo de tiempo de transmision de al menos 3,5 bytes como inicio.
Transmision de los campos de datos en el orden: direccién de la maquina del paquete, cédigo de comando de operacion,

datos y palabra de verificacion CRC. La transmision de cada byte es hexadecimal. El formato del marco de datos como

sigue:
Formato de trama de datos RTU
= Modbus >
Inicio: al Detener:
menos Cédigo de al menos
Hora interna Esclavo (TEER Datos Controlay Hora interna
de 3,5 bytes de 3,5 bytes

1. El tiempo libre de la trama principal y de la trama final a través del bus es mayor o igual a 3,5 bytes en el marco de
tiempo definido.
2. Espacio libre entre fotogramas después del inicio, el caracter debe tener menos de 1,5 caracteres.

tiempo de comunicacién; de lo contrario, los nuevos caracteres recibidos se trataran como encabezados de nuevo formato.
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3. Muestra de validacién de datos CRC - 16, la informacién involucrada en la verificacion, calibracion y el nivel de bytes

a intercambiar después del envio.

4.El marco debe mantener al menos 3,5 caracteres del tiempo de inactividad del bus; el marco entre el bus libre no
necesita acumular el inicio y el final libres.

9.4 Protocolo de funcién

1.Leer uno o varios datos (0x03)

Leer datos: marco de respuesta esclavo

XX XX
0x03 0x03
XX N*2

XX XX

XX XX

XX XX

XX XX

XX XX

XX

XX

2. Escribe un solo dato 0x06. Escribir respuesta de datos:

XX XX
0x06 0x06
XX XX
XX XX
XX XX
XX XX
XX XX
XX XX

3. Frecuencia de transmision del host y comando de inicio y parada (0X20)

XX
0x20

XX

XX

XX

XX

XX

XX
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4. La respuesta al mensaje de error.

En ocasiones, se producen errores durante el proceso de comunicacion. Por ejemplo, al leer o escribir datos en una
direccion ilegal, etc., el esclavo no funcionara como una respuesta normal de lectura y escritura para responder al host,
sino que enviara un marco de mensaje incorrecto. El formato del marco del mensaje de error es el siguiente, donde el
codigo de comando es el resultado de la operacion entre el bit mas alto (Bit 7) de la operacion del host y 1 (el error de
lectura es 0x83/el error de escritura es 0x86).

DIRECCION XX
CMD 0x83 o 0x86
Cadigo de error XX
Verifique el nivel bajo de CRC XX
Verifique el bit alto de CRC XX
El codigo de error se define de la siguiente manera:
Error Error Descrinci
Codigo Nombre E=SIDERUES
0x01 El codigo de comandd recibido del esclavo CMD ilegal es ilegal o no existe

0x02 Agrefgar datos ilegales El esclavo recibe la operacién addis operacion transfronteriza o ilegal

" Los datos recibidos por el esclavo no estan dentro del alcance de la funcion o el rango establecido
0x03 Datos ilegales S ' )
por otras limitaciones funcionales es ilegal.

El esclavo recibio la funcién de los parametros de operacion de escritura como de solo lectura

El esclavo en funcionamiento de las funciones de operacion de escritura recibidas no modifica los
parametros en ejecucion

El esclavo esta ocupado, esto ocurre principalmente cuando los datos se almacenan en la memoria.

9.5 Direccién de parametros de comunicacion

La comunicacién MODBUS incluye funciones de lectura y escritura de los parametros de operacién de algunas
operaciones de lectura y escritura de registros especiales, que incluyen el registro de control, el registro de
configuracion, el registro de estado y la informacion de fabrica.

9.5.1. La definicion del parametro de comunicacion Add.

El nimero de cddigo de funcion y la etiqueta del parametro es la regla de representacion de la direccion del
parametro.

Byte alto: FO0-F99; Byte bajo: 00-FF

Por ejemplo, para acceder a F01.12, la direccién de acceso del parametro es 0x010C.
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Grupo de cédigos de funcion Suma absoluta. Grupo de cddigos de funcién Absoluta Suma.
Grupo FO0 0x00 Grupo F01 0x01
Grupo F02 0x02 Grupo F03 0x03
Grupo F04 0x04 Grupo F05 0x05
Grupo F06 0x06 Grupo F07 0x07
Grupo F08 0x08 Grupo F09 0x09
Grupo F10 0x0A Grupo F11 0x0B
Grupo F12 0x0C Grupo F13 0x0D
Grupo F14 0x0E Grupo F15 OxOF
Grupo F16 0x10 Grupo F18 0x12
Grupo F19 0x13 Grupo F20 0x14
Grupo F21 0x15 Grupo F28 0x1C
Grupo F29 0x1D Grupo F30 Ox1E
Grupo F98 0x22 Grupo F99 0x21

Nota: Debido a que la EEPROM se almacena con frecuencia, reducira la vida dtil de la EEPROM. Por lo tanto, algunos parametros en
el modo de comunicacion no necesitan almacenarse siempre que cambie el valor de la RAM.

La direccion absoluta en la tabla corresponde al byte alto de la direccion RAM; para lograr esta funcion,
simplemente agregue 0X40 a todos los bytes altos en la tabla.

Por ejemplo:

El parametro F01.12 se almacena en EEPROM. , ¥ la direccion se representa como 0x010C;

El parametro F01.12 no se almacena en la EEPROM vy la direccion se representa como 0x410C;

La lectura tanto de la direccion EEPROM como de la direccion RAM es valida.

Cuando lee los parametros del codigo de funcién, el usuario solo puede leer un maximo de 16 parametros de direccién
consecutivos. Mas de 16, el variador de frecuencia devolvera datos ilegales.

Al escribir un pardmetro de funcién, cada uno solo puede escribir un pardmetro. Los usuarios deben prestar atencion al valor de

configuracién que no puede exceder el rango establecido de parametros de funcion.

Los parametros de funcién establecen los permisos y los parametros relacionados con los atributos del cédigo de funcién, como

los parametros de solo lectura que no se pueden escribir, la operacién no se puede cambiar en ejecucion ni se puede escribir.

La contrasefia la establece el usuario; en caso de no descifrarla, no se pueden escribir todos los parametros.
La contrasefia de usuario y el autoajuste de parametros no se pueden escribir a través de la comunicacién. De lo contrario, el
variador de frecuencia devolvera la informacién de falla.
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9.5.2 Definicion de los parametros de estado

Agregar.

Numero

Instruccion de configuracion

R/E

2100H

F99.99

Frecuencia de salida

2101H

F99.01

Configuracién de frecuencia

W/R

2102H

F99.02

Corriente de salida

210AH

F99.10

Estado del variador de CA

1: marcha hacia adelante
2: marcha atras

3: jogging hacia adelante
4: jogging inverso

5: falla del variador de CA
6: estado de subtension

7: parada del variador de frecuencia

210BH

F99.11

0~10000

0: Sin culpa

1: proteccion IGBT
: Fallo de deteccion de corriente
: Fallo de acceso directo a tierra

: Pérdida de fase de entrada

: Aceleracion de sobrecorriente

2
3
4
5: Pérdida de fase de salida
6:
7: Desaceleracion de sobrecorriente
8

: sobrecorriente constante
9: Aceleracion de sobretension
10: Desaceleracion de sobretension
11: sobretensién constante
12: Fallo de subtension
13: Sobrecarga del variador de CA
14: Sobrecarga del motor
15: Prealarma de sobrecarga del motor
16: Fallo de subcarga del motor

17: sobrecalentamiento del variador de CA

18: Fallo de autoajuste del motor

19: Fallo de funcionamiento de EEPROM

20: Fallo definido por el usuario 1

21: Fallo definido por el usuario 2

22: Fallo de comunicacion

23: Fallo en el esquema de retroalimentacion PID
24: Fallo de desviacion de velocidad

25: Fallo de desajuste
26: Fallo del codificador

27: sobrecalentamiento del motor

2117H

F99.23

referencia PID

W/R

2118H

F99.24

retroalimentacion PID

W/R
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9.5.3 Definicién de la direccion de registro especial

Registro Instruccion de funcion Agregar. Instruccién de configuracion R/E
0001H: marcha hacia adelante
0002H: marcha atras
0003H: avance lento
X 0004H: avance hacia atras
registro
registro de control 2000H 0005H: Parada desacelerada W.
de control
0006H: Parada por inercia (parada de emergencia)
0007H: Restablecimiento de falla
2001H -10000~10000 W
Confi on de fi i .
entiguracion de frecuencia (Correspondiente a -200,0%~200,0%
2002H 0~10000 W,
Frecuencia limite superior directa Corresponde a 0.0Hz~F01.07(Frec. Max.) ’
2003H 0~10000 W
Frecuencia limite superior inversa .
uencia fimite superior inv Corresponde a 0,0 Hz ~ F01.07 (frecuencia maxima)
Registro de
configuracién Valor limite superior
L 2004H 0~10000 W.
del par eléctrico
Valor limite
) 2005H 0~10000 W.
superior del par de frenado
Ajuste de voltaj 0~1000
' juste de voltaje en 2006H . - . W,
patrén separado V/f (Correspondiente a O~tension nominal del motor)
HACER control 2007H 0~0X000F W.
control Aot 2008H 0~0X7FFF W.
control de ao2 2009H 0~0X7FFF W.
control HDO 200AH 0~0X7FFF W.
Nota:

1. R es una direccién de solo lectura, escritura no valida y notificacion de errores;
2. W para direccion de solo escritura, lectura no valida y notificacion de errores.
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