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Prefacio

Gracias por utilizar la serie HY590 de inversores vectoriales de alto rendimiento.

La nueva serie HV590 es un inversor de control vectorial de corriente general integrado
con un alto grado de rendimiento y caracteristicas.

HV590 con control de funcionalidad y rendimiento de accionamiento lider en la industria,
utilizando un algoritmo de control de vector de corriente Gnico, puede impulsar de manera
eficiente el motor de induccién para lograr una alta precision, un alto par y un control de alto
rendimiento.

iExito del cliente, servicio de mercado! jHV590 en términos de rendimiento y control son
dignos de confianza!

Esta guia explica cémo utilizar correctamente el inversor de la serie HV590. Antes de
usar (instalacién, operacion, mantenimiento, inspeccion, etc.), asegurese de leer
cuidadosamente las instrucciones. Comprension de las precauciones de seguridad del
producto antes de usar este producto.

Notas generales

® Este manual debido a la mejora del producto, el cambio de especificaciones, asi
como a las instrucciones de su facilidad de uso seran cambios apropiados.
Actualizaremos el nimero de informacion de las instrucciones, emitimos una
edicién revisada.

® Debido a dafios o pérdida, es necesario solicitar el manual, comuniquese con
HNC o los agentes de HNC para solicitarlo segin el nimero de informacion en
la portada.

® Este icono en las instrucciones con los productos que ordend puede ser
diferente, consulte la documentacion especifica de los productos suministrados.




Definicion de seguridad

En este manual, la seguridad emite las siguientes dos categorias:

&Advertencia : Debido a los peligros planteados contra la operacion requerida, puede
resultar

en lesiones graves e incluso la muerte;

&Precaucién : Debido a los peligros planteados contra la operacion requerida, puede
conducir

a dafios moderados o lesiones menores, y dafios al equipo;

Instalacion, puesta en marcha y mantenimiento del sistema, lea atentamente este capitulo
(precauciones de seguridad), siga las precauciones de seguridad requeridas para operar. HNC
no es responsable en caso de lesiones y pérdidas causadas como resultado de operaciones
incorrectas.



Precauciones de seguridad

Antes de la instalacion

&Advertencia

No instale el inversor y encuentre el sistema de control con agua, o el inversor con piezas
faltantes o dafiadas.
No instale el inversor cuando la lista de empaque no coincida con el nombre fisico.

&Advertencia

Manipulelo con cuidado al cargarlo, de lo contrario podria dafiar el inversor.

No utilice el controlador dafiado o el inversor de piezas faltantes, puede haber riesgo de
lesiones. No togue los componentes del sistema de control, de lo contrario, provocara el
peligro de electricidad estatica.

Durante la instalacion

&Advertencia

Monte el inversor sobre una superficie incombustible como el metal y manténgalo alejado de
sustancias inflamables. De lo contrario, podria provocar un incendio.

No tuerza el perno de montaje del equipo, especialmente el perno roscado marcado en ROJO.
Prohiba el uso en ambientes peligrosos donde existan gases, liquidos o sélidos inflamables,
combustibles o explosivos. O puede causar una descarga eléctrica o un incendio.

&Precaucién

No deje caer el trozo de cable conductor ni el tornillo en el inversor. De lo contrario, puede
causar dafios al inversor.
Instale el inversor en un lugar con menos luz solar directa y vibraciones.

Tenga en cuenta la ubicacién de su instalacién cuando se instalen méas de dos inversores en
un gabinete, de modo que se prometa el efecto de radiacion.




durante el cableado

&Advertencia

La operacién debe ser realizada por un técnico de ingenieria profesional. De lo contrario, habra
un peligro inesperado.

Habra un disyuntor entre el inversor y la fuente de alimentacion. De lo contrario, puede haber
un incendio.

Asegurese de que la alimentacion esté desconectada antes de la conexion. De lo contrario,
habra peligro de descarga eléctrica.

El terminal de tierra debe estar conectado a tierra de manera confiable. De lo contrario, puede
haber peligro de descarga eléctrica.

&Advertencia

No coloque la linea de alimentacién y la linea de sefial de la misma tuberia, cuando opere el
cableado, haga que la linea de alimentacion y la linea de sefial estén separadas por encima
de 30 cm.

iEl codificador debe usar un cable blindado, y el blindaje debe garantizar que un solo lado de
una tierra confiable!

No conecte el cable de alimentacion de entrada a los terminales de salida (U, V, W). Atencion
a los terminales de la marca y no realice una conexion incorrecta. De lo contrario, podria
dafar el inversor.

La resistencia de frenado debe conectarse entre los terminales (+). (B). y nunca conecte a los

terminales del bus de CC (+). (-), de lo contrario podria provocar un incendio.
Aseglrese de que el cableado cumpla con los requisitos de EMC y el estandar de seguridad
local.

El tamafio del cable se determinard de acuerdo con el manual. iDe lo contrario, se puede
producir un accidente!

Antes del encendido:

&Precaucién




Cualquier parte del inversor no necesita llevar a cabo una prueba de presion, que se ha
realizado antes de salir de fabrica. De lo contrario, se puede causar un accidente.

Confirme si la clase de voltaje de alimentaciéon es consistente con el voltaje nominal del
inversor y si las posiciones de conexion del cable del terminal de entrada (R, S, T) y el terminal
de salida (U, V, W) son correctas, y verifique si el circuito externo esta cortocircuito y si la
linea de conexién es firme, de lo contrario puede dafiar el inversor.

No encienda/apague la alimentacion con frecuencia. Si necesita encender/apagar
continuamente la alimentacién, aseglrese de que el intervalo de tiempo sea superior a 1
minuto.

&Precaucién

La tapa debe estar bien cerrada antes de encender el inversor. jDe lo contrario, se puede
producir una descarga eléctrica!

Todos los accesorios externos deben conectarse correctamente de acuerdo con el circuito
provisto en este manual. De lo contrario, podria ocurrir un accidente.

Al encender

&Advertencia

No abra la cubierta del inversor al encenderlo. iDe lo contrario, habra peligro de descarga
eléctrica!

No toque el inversor y su circuito circundante con las manos mojadas. De lo contrario, habra
peligro de descarga eléctrica.

No toque los terminales del inversor (incluido el terminal de control). De lo contrario, habra
peligro de descarga eléctrica.

En el encendido, el inversor realizar4 automéaticamente la verificacion de seguridad del circuito
externo de corriente fuerte. Por lo tanto, en este momento, no toque los terminales U, V, W o
los terminales del motor, de lo contrario habra peligro de descarga eléctrica.

Si se requiere la identificacion de pardmetros, preste atencién al peligro de lesiones que surge
del motor giratorio. De lo contrario, puede ocurrir un accidente.

No cambie la configuracion de fabrica a voluntad. De lo contrario, podria dafiar el equipo.

Durante la operacion

&Advertencia




No toque el ventilador, el disipador de calor o la resistencia de descarga para detectar la
temperatura. De lo contrario, puede quemarse.

La deteccion de sefiales durante la operacion solo debe ser realizada por un técnico
calificado.

De lo contrario, se pueden causar lesiones personales o dafios al equipo.

&Precauciones

No controle la marcha/parada usando un contactor. jO se pueden causar dafios al equipo!

Evite que cualquier cosa caiga dentro del equipo cuando el inversor esté funcionando. De lo
contrario, se pueden causar dafios.

Mantenimiento

&Advertencia

No realice reparaciones y mantenimiento de equipos con energia encendida. De lo contrario,

jexiste riesgo de descarga eléctrica!

Ningun personal especialmente capacitado puede realizar la implementacion del inversor de
reparaciones y mantenimiento. jDe lo contrario, se pueden causar lesiones personales o
dafios al equipo!

Aseglrese de que el inversor cuando el voltaje del inversor sea inferior a AC36V implemente

el mantenimiento y la reparacién, cinco minutos después de que prevalezca la energia. De lo
contrario, la carga residual en

iel condensador causara dafos!
iRealice los ajustes de parametros del inversor, solo con todos los enchufes enchufables y
desconéctelos en caso de cortes de energia!




Precauciones

einspeccién de aislamiento de motores

Motor en uso por primera vez, colocado mucho tiempo antes de su reutilizacion y se
debe realizar una inspeccién periddica, se debe verificar el aislamiento del motor para evitar
fallas en el aislamiento del devanado del motor y dafios al inversor. Para verificar el
aislamiento del motor, la conexién se separa del inversor, se recomienda un megéhmetro
de 500 V, debe asegurarse de que la resistencia de aislamiento medida no sea inferior a 5
MQ.

eProteccién térmica del motor

Si la capacidad nominal del motor Si no coincide con la del inversor, especialmente
cuando la potencia nominal del inversor es mayor que la potencia nominal del motor,
asegurese de ajustar los valores de los pardmetros de proteccion del motor del inversor o
se montara un relé térmico. para proteccion de motores.

eFuncionamiento con frecuencia superior a la frecuencia de alimentacion
Este inversor puede proporcionar una frecuencia de salida de 0 Hz a 3200 Hz. Si se requiere
que el cliente funcione a mas de 50 Hz, tenga en cuenta la resistencia mecanica del dispositivo.

eVibracién del dispositivo mecanico
El inversor puede encontrar el punto de resonancia mecanica en ciertas frecuencias de
salida, lo que se puede evitar configurando los parametros de frecuencia de salto en el inversor.

eCalor y ruido del motor

Dado que el voltaje de salida del inversor es una onda PWM y contiene ciertos
arménicos, el aumento de temperatura, el ruido y la vibracion del motor en comparacion con
la frecuencia de la red aumentaran ligeramente.

eUso con voltaje diferente al voltaje nominal

Si el inversor de la serie HV590 se usa fuera del rango de voltaje de trabajo permitido
como se especifica en este manual, es facil que se dafien los dispositivos del inversor. Si es
necesario, utilice el procesamiento de transformador de voltaje de refuerzo o voltaje
correspondiente.

oEl lado de salida con los dispositivos sensibles a la presion o para mejorar el
condensador del factor de potencia

Dado que la salida del inversor es una onda PWM, el lado de salida se instala con
condensadores para mejorar el factor de potencia o varistores tipo rayo. Conduce facilmente
a la sobrecorriente instantanea del inversor o incluso dafia la unidad, no lo use.

eDispositivos de conmutacion como contactores utilizados en el terminal de entrada 'y
salida

Si se instala un contactor entre la fuente de alimentacion y el terminal de entrada del
inversor, no se permite utilizar el contactor para controlar el arranque/parada del inversor.
Necesariamente es necesario utilizar el inversor de control de contactor arranque y parada



de no menos de una hora. Las cargas y descargas frecuentes reduciran la vida util del
condensador dentro del inversor. Si se instalan dispositivos de conmutacion, como un
contactor, entre el terminal de salida y el motor, debe asegurarse de que la salida del
inversor se apague, de lo contrario, se dafiaré facilmente el médulo del inversor.
eCambiar entrada trifasica a entrada bifasica

No esta permitido cambiar el inversor trifasico de la serie HV590 a bifasico. De lo contrario,
puede causar fallas o dafios en el inversor. Esta operacion debe ser entregada bajo orientacion
técnica del HNC.

eProteccion contra sobretensiones por rayos

El inversor en serie tiene un dispositivo de proteccién contra descargas eléctricas y tiene
cierta capacidad de autoproteccion contra descargas eléctricas. En aplicaciones donde ocurren
rayos con frecuencia, el usuario debera instalar dispositivos de proteccién adicionales frente al
inversor.

eUso de altitud y reduccién

Altitud de mas de 1000 m de la region, el efecto de enfriamiento del disipador de calor del
inversor puede volverse méas pobre debido a la falta de aire. Por lo tanto, necesita reducir la
potencia del inversor para su uso. En este caso pongase en contacto con nuestro asesoramiento
técnico.

eAlgln uso especial
Si el usuario necesita utilizar el inversor con métodos distintos al diagrama de cableado
recomendado en este manual, como el bus de CC, consulte a nuestra empresa.

ePrecauciones de inversor desechado

Los capacitores electroliticos en el circuito principal y la PCB pueden explotar cuando se
gueman. La emisién de gases toxicos puede generarse cuando se queman las piezas de plastico.
Procesado como residuo industrial.

eMotor Adaptable

1) El motor adaptable estandar es un motor de induccion asincrono de jaula de ardilla de
cuatro polos o un motor sincrono magnético permanente. Si dicho motor no esta disponible,
asegurese de seleccionar

Motores adaptables en funcion de la corriente nominal del motor.

2) El ventilador de refrigeracion y el eje del rotor del motor sin conversion de frecuencia
adoptan una conexién coaxial. Cuando se reduce la velocidad de rotacién, se reduce el efecto
de enfriamiento del disipador de calor. Por lo tanto, las ocasiones de sobrecalentamiento deben
ser adaptadas con un extractor fuerte o reemplazar el

motor de frecuencia variable.



3) Dado que el convertidor tiene pardmetros estandar incorporados de los motores
adaptables, es necesario realizar la identificacion de los pardmetros del motor o modificar los
valores predeterminados para cumplir con las

valores reales tanto como sea posible, o puede afectar el rendimiento y las propiedades
protectoras.

4) Dado que el cable de cortocircuito o el circuito interno del motor pueden causar una alarma o
incluso una explosién de la maquina, realice una prueba de aislamiento y cortocircuito antes del
uso inicial, asi como el mantenimiento diario. Nota: asegurese de realizar esta prueba, el inversor
y las piezas probadas. debe estar todo separado!

Guia de CEM
De acuerdo con el estandar nacional de GB/T12668.3, HV590 cumple con los requisitos de

interferencia electromagnética e interferencia antielectromagnética.
El inversor de la serie HV590 cumple con el estandar internacional que se muestra a
continuacion, los productos han pasado la certificacién CE.

CEI/EN 61800-5-1 : 2003 Reglamento de seguridad sobre el sistema de accionamiento

eléctrico comisionable IEC/EN 61800-3 : 2004 Sistema de accionamiento eléctrico

comisionable

Para obtener una buena compatibilidad electromagnética en un entorno industrial general,
consulte las siguientes instrucciones:

Instalacion de guia EMC:

1) Elcable de tierra del inversor y otros productos eléctricos debe estar bien conectado a
tierra.

2) Intente no establecer una disposicion en paralelo para la linea de alimentacion de
entrada/salida del inversor y las lineas de sefial eléctrica débiles, establezca una
disposicion vertical si es posible.

3) Se recomienda que la linea de alimentacién de salida del inversor use un cable
blindado o una linea de alimentacion blindada de acero, y la capa de proteccion debe
estar conectada a tierra de manera confiable. Se recomienda el cable de control
blindado de par trenzado para el cableado del dispositivo de interferencia.

4)  Siladistancia entre el inversor y el motor supera los 100 metros, filtro de salida
0 se instalara un reactor.

Guia de EMC para lainstalacion del filtro de entrada:

1) Nota: Los filtros deben usarse estrictamente de acuerdo con el valor nominal. Como el
filtro pertenece a los aparatos de clase |, la tierra de la carcasa metdlica del filtro debe
ser un area grande bien conectada a la tierra metélica del gabinete de instalacién, y se
requiere una buena continuidad conductiva. De lo contrario, habra riesgo de descarga
eléctrica y un impacto grave en el efecto EMC.



2) La prueba de EMC demuestra que el filtro y el extremo PE deben estar conectados a
la misma tierra publica, de lo contrario, afectara seriamente el efecto de EMC.

3) Elfiltro debe instalarse lo més cerca posible de la entrada de la fuente de alimentacion
del inversor.
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Seccion I. Informacion del producto

Los convertidores de frecuencia HNC han sido probados e inspeccionados antes de salir del
fabricante. Antes de desempacar el producto, verifique que no haya dafios en el empaque del producto
causados por un transporte descuidado y si las especificaciones y el tipo del producto cumplen con el
pedido. Si tiene alguna pregunta, comuniquese con el proveedor de productos HNC o comuniquese
directamente con la empresa.

Hinspeccione que el contenido esté completo (una unidad del convertidor de frecuencia HV590, un manual de
operacion).
Herifique la placa de identificacion en el lateral del convertidor de frecuencia para asegurarse de que el producto
que ha recibido es el que pidio.
1.1Especificacion de la placa de identificacion
1.2Especificacion del modelo

MODEL: HV590-R75G3.
POWER: 0.75KW.
INPUT: 3PHAC380V 3.4A 50Hz/60Hz.
OUTPUT. 3PHAC 0~380V 2.4A 0~300Hz.
S/N: .

HNC Electric Limited.

HV590-R75 G 3

Inverter Series 1—, No. Voltage

1 Single-phase220V
No. | Adaptation 2 Three-phase220V
R75 0. 75kW 3 Three-phase380V
1R5 1. 5kW 4 Three-phase480V
011 11kW
018 18. 5kW L3 | No. Inverter Type
110 110kW G General type
400 400kW P Fan pump type




Seccion I. Informacién del Producto

unificacién de
médicos de
cabecera

Descripcion del
modelo

Los usuarios verifican los modelos de fabrica a través de P0.00. El tipo P tiene una potencia
menor que el tipo G.

Por ejemplo: si necesita un tipo P de 11kw, se puede seleccionar un tipo G de 7,5kw como
reemplazo. Su corriente de entrada es la corriente de entrada nominal (20,5 A) del tipo G de
7,5 kw, pero su potencia nominal es la del tipo G de 11 kw y la corriente de salida es la
corriente de salida nominal (25 A) del tipo G de 11 kw.

Aungue el hardware del inversor de la unificacion GP es diferente, existen algunas
optimizaciones de los pardmetros del software para diferentes tipos de carga.

El modelo tipo P solo es adecuado para modelos de carga ligera de bomba, ventilador, etc.,
no puede funcionar a la corriente nominal o0 mas que la frecuencia nominal durante mucho
tiempo.

1.3 Serie de productos

adaptador de motor
Entrada Salida nominal
modelo inversor nominal A A
kilovatios HP
Entrada monofésica 1PH: CA 220 V, 50/60 Hz
HV590-R40G1 0.4 0.5 5.9 25
HV590-R75G1 0.75 1 8.3 4
HV590-1R5G1 155 2 14.1 7
HV590-2R2G1 22 3 24.2 10
HV590-004G1 4.0 5.5 34,0 dieciséis
Entrada trifasica 3PH: CA 220 V, 50/60 Hz

HV590-R40G2 0.4 0.5 4.1 25
HV590-R75G2 0.75 1 53 4
HV590-1R5G2 1.5 2 8.0 7
HV590-2R2G2 2.2 3 11.8 10
HV590-004G2 4.0 85 18.1 dieciséis
HV590-5R5G2 55 7.5 28,0 25
HV590-7R5G2 7.5 10 37.1 32
HV590-011G2 11 15 49.8 45
HV590-015G2 15 20 65.4 60
HV590-018G2 18.5 25 81.6 75
HV590-022G2 22 30 97.7 90
HV590-030G2 30 40 1221 110
HV590-037G2 37 50 157.4 152
HV590-045G2 45 60 185.3 176
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HV590-055G2 | 55 | 70 | 215.8 210
Entrada trifasica 3PH: CA 380 V, 50/60 Hz

HV590-R75G3 0.75 1 4.3 2.5
HV590-1R5G3 15 2 5.2 3.7
HV590-2R2G3 2.2 3 6.0 5
HV590-004G3 4.0 5 10.5 8.5
HV590-5R5G3 5.5 75 15.5 13
HV590-7R5G3 75 10 20.5 dieciséis
HV590-011G3 11.0 15 275 25
HV590-015G3 15.0 20 37.1 32
HV590-018G3 18.5 25 41,9 38
HV590-022G3 22 30 49.3 45

HV590-030G3 30 40 65.7 60

HV590-037G3 37 50 80.6 75

HV590-045G3 45 60 96.4 90

HV590-055G3 55 70 117.6 110

HV590-075G3 75 100 166.4 150

HV590-093G3 90 125 184.3 170

HV590-110G3 110 150 226.8 210

HV590-132G3 132 175 268.1 250

HV590-160G3 160 210 321.1 300

HV590-187G3 185 245 368.0 340

HV590-200G3 200 260 406.6 380

HV590-220G3 220 300 442.7 415

HV590-250G3 250 350 503.0 470

HV590-280G3 280 370 555.9 520

HV590-315G3 315 500 650.7 600

HV590-355G3 355 420 7345 650

HV590-400G3 400 530 787.6 725

HV590-450G3 450 595 846.0 820
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HV590-500G3 500 670 885.0 860
HV590-560G3 560 750 990.0 950
HV590-630G3 630 840 1150.0 1100
Entrada trifasica 3PH: CA 460 V, 50/60 Hz
HV590-R75G4 0.75 1 4.1 25
HV590-1R5G4 15 2 4.9 3.7
HV590-2R2G4 2.2 3 5.7 5
HV590-004G4 4.0 5 9.4 8
HV590-5R5G4 5.5 7.5 125 11
HV590-7R5G4 7.5 10 18.3 15
HV590-011G4 11.0 15 23.1 22
HV590-015G4 15.0 20 29.8 27
HV590-018G4 18.5 25 35.7 34
HV590-022G4 22 30 41.7 40
HV590-030G4 30 40 57.4 55
HV590-037G4 37 50 66.5 ses'enta y
cinco
HV590-045G4 45 60 81.7 80
HV590-055G4 55 70 101.9 100
HV590-075G4 75 100 137.4 130
HV590-093G4 90 125 151.8 147
HV590-110G4 110 150 216.0 180
HV590-132G4 132 175 220.7 216
HV590-160G4 160 210 264.2 259
HV590-187G4 185 245 309.4 300
HV590-200G4 200 260 334.4 328
HV590-220G4 220 300 363.9 358
HV590-250G4 250 350 407.9 400
HV590-280G4 280 370 457.4 449
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HV590-315G4 315 500 533.2 516
HV590-355G4 355 420 623.3 570
HV590-400G4 400 530 706.9 650
HV590-450G4 450 595 760.0 700
HV590-500G4 500 670 865.0 800
HV590-560G4 560 750 970.0 900
HV590-630G4 630 840 1100.0 1000
Tabla 1-3

1.4 Forma del producto

1.4.1 Nombre del componente del producto

Mounting hole
Cooling fan

Mounting hole

Enclosure
Upper cover Operationpanel

Heatsin
Operation |

Nameplate

Nameplate

Lower cover
= Cover

HV590-R40G1/G2_—HV590-2R2G1/G2 \ /

HV590-7R5G3 y clase de potencia inferior HY590-011G3 y clase de potencia superior

1.4.2 Descripcion general del producto, dimensiones de montaje y peso
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HV590-0R4G2~HV590-2R2G2. HV590-R75G3~HV590-7R5G3 y clase de potencia inferior



Seccion I. Informacién del Producto

> = I -
3 Il

ees my |

3 T My,
[l
Il

n -
— -

HI

HV590-011G3~HV590-220G3 clase de potencia HV590-185G3~HV590-400G3
Figura 1-4Esquema del producto y dimensién de montaje

Dimensién de forma y dimensién de instalacién (mm)

Peso
Forma DIM ASEIEE| (T
apertura
w H D w1 H1 D1 H2 )
HV590-R40G1
HV590-R75G1
1185 | 185 159 106.5 | 1745 | 150 55 2.2

HV590-1R5G1

HV590-2R2G1

HV590-004G1 150 258 183.8 136.8 245 175.3 5.5 4.0

HV590-R40G2
118.5 185 159 106.5 | 1745 150 5.5 2.2

HV590-R75G2
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HV590-1R5G2

HV590-2R2G2

HV590-004G2 150 258 | 183.8 | 136.8 | 245 | 1753 55 4.0
HV590-5R5G2 210 337 191 150 | 3225 298 7 8.7
HV590-7R5G2 210 337 191 150 | 3225 298 7 8.7
HV590-011G2 221 380 | 2296 | 163 | 363.6 341 7 10
HV590-015G2 221 380 | 2296 | 163 | 363.6 341 7 10
HV590-018G2 285 501 | 230.2 | 200 482 460 7 19
HV590-022G2 352 585 | 274.2 | 220 559 538 10 35
HV590-030G2 352 585 | 274.2 | 220 559 538 10 35
HV590-037G2 352 585 | 274.2 | 220 559 538 10 35
HV590-045G2 384 650 | 310 300 628 600 10 48
HV590-055G2 485 760 | 316 325 739 713 12 66
HV590-R75G3

HV590-1R5G3 1185 | 185 159 | 106.5 | 174.5 | 150 5.5 2.2
HV590-2R2G3

HV590-004G3 1185 | 195 169 | 106.5 | 184.5 | 160 55 2.6
HV590-5R5G3 175.

YT~ 150 258 | 183.8 | 136.8 | 245 3 5.5 4.0
HV590-011G3

VE90.01553 210 337 191 150 | 3225 298 7 8.7
HV590-018G3

9002753 221 380 | 2296 | 163 | 363.6 341 7 10
HV590-030G3

V590-037G3 285 501 | 230.2 | 200 482 460 7 19
HV590-045G3

HV590-055G3 352 585 | 274.2 | 220 559 538 10 25
HV590-075G3

HV590-090G3 384 650 | 310 300 628 600 10 48
HV590-110G3 485 760 | 316 325 739 713 12 66
Montaje en pared 533 830 | 405 325 809 780 12 94
HV590-132G3

HV590-160G3

HV590-185G3

Instalacion de

gabinete 533 1212 | 405 325 1191 780 | 12 150
HV590-132G3




HV590-160G3

HV590-185G3
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Instalacion de
gabinete

HV590-200G3

HV590-220G3

638

1402

374

350

1372

14

175

Instalacion de
gabinete

HV590-250G3

HV590-280G3

HV590-315G3

700

1627

460

520

1592

14

253

HV590-355G3

HV590-400G3

800

1772

460

520

1737

14

300

HV590-450G3

HV590-500G3

HV590-560G3

HV590-630G3

1200

2000

568

14

400

HV590-R75G4

HV590-1R5G4

HV590-2R2G4

118.5

185

159

106.5

1745

150

55

2.2

HV590-004G4

118.5

195

169

106.5

184.5

160

5.5

2.6

HV590-5R5G4

HV590-7R5G4

150

258

183.8

136.8

245

175.

5.5

4.0

HV590-011G4

HV590-015G4

210

337

191

150

322.5

298

8.7

HV590-018G4

HV590-022G4

221

380

229.6

163

363.6

341

10

HV590-030G4

HV590-037G4

285

501

230.2

200

482

460

19

HV590-045G4

HV590-055G4

HV590-075G4

352

585

274.2

220

559

538

10

25

HV590-090G4

384

650

310

300

628

600

10

48

HV590-110G4

485

760

316

325

739

713

12

66

Montaje en pared

HV590-132G4

HV590-160G4

HV590-185G4

533

830

405

325

809

780

12

94
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Instalacion de
gabinete

HV590-132G4 533 1212 405 325 1191 780 12 150

HV590-160G4

HV590-185G4

Instalacion de
gabinete

HV590-200G4 638 1402 374 350 1372 14 175

HV590-220G4

Instalacion de
gabinete

HV590-250G4

700 1627 460 520 1592 14 253
HV590-280G4
HV590-315G4
HV590-355G4
HV590-400G4 800 1772 460 520 1737 14 300
HV590-450G4
HV590-500G4

1200 2000 568 14 400

HV590-560G4

HV590-630G4
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1.5 Especificacion estandar

Articulo

Especificaciones

Funcioén basica

Sistema de control

Alto rendimiento de la tecnologia de control vectorial actual para realizar,
el control de motores asincronos y motores sincronos

Rendimiento de la unidad

Accionamiento de alta eficiencia para motores de induccion y motores
sincronos

Frecuencia maxima

Control vectorial : 0~300HzControl V/F : 0~3200Hz

Frecuencia de carga

0.5k~16kHz; la frecuencia portadora se ajustara automaticamente de
acuerdo con las caracteristicas de la carga

Resolucién de frecuencia
de entrada

Configuracion digital: 0,01 Hz
Configuracion analdgica: frecuencia maxima x 0,025%

Modo de control

Control vectorial de bucle abierto (SVC)
Control vectorial de bucle cerrado (FVC)
Control V/IF

par de arranque

Tipo G: 0,5 Hz/150 % (SVC); 0 Hz/180 % (FVC)

Rango de velocidad

1: 100 (SVC) Rango de velocidad

Precision de estabilizacion
de velocidad

Precision de estabilizacion de
velocidad

+0,5 % (VCS)

Precision de control de par

+506(CVF)

Capacidad de sobrecarga

Tipo G: corriente nominal 150% -1 minuto, corriente nominal 180% -3
segundos;

refuerzo de par

Funcion de refuerzo de par automaético; refuerzo de par manual 0,1
%~30,0 %

Curva VIF

V/F lineal, V/F multipunto y curva V/F cuadrada (potencia de 1,2, 1,4,
1,6,
1.8,2)

Separacion V/IF

De 2 maneras: separacion, semi separacion

Modo de aceleracion y desaceleracién en linearecta o curvaen S.

Cuenta /deccurva Cuatro tipos de tiempo de aceleracion y desaceleracion. Rango de|
tiempo de aceleracion y desaceleracion entre 0.0s y 6500.0s
Frecuencia de frenado CC: 0,00 Hz a frecuencia maxima, tiempo de|
frenode CC

frenado: 0,0 s a 36,0 s y valor de corriente de frenado: 0,0 % a 100,0 %.

Control de movimiento

Rango de frecuencia de jog: 0,00 Hz ~ 50,00 Hz. Jog tiempo de
aceleracion/desaceleracion 0.0s~6500.0s.

Funcionamiento simple de
velocidad de PLC y MS

Puede alcanzar una velocidad maxima de 16 segmentos a través del
PLC integrado o del terminal de control.

PID incorporado

Es f&cil realizar un sistema de control de bucle cerrado controlado por
proceso

Regulacién automéatica de
voltaje
(AVR)

Puede mantener el voltaje de salida constante automaticamente en
caso de cambio de voltaje de lared.

Control de bloqueo de
sobrevoltaje/corriente

Puede limitar el voltaje/corriente de funcionamiento automaticamente yj
evitar disparos frecuentes por sobrevoltaje/corriente durante el proceso|
de funcionamiento

10
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Limite de corriente rapida

Minimice la falla de sobrecorriente, proteja el funcionamiento normal del
inversor

Control y limite de par

Las caracteristicas de las "excavadoras”, limitan automaticamente el
par durante el funcionamiento, evitan frecuentes viajes por
sobrecorriente;

El modo de vector de bucle cerrado puede realizar el control de par.

"l: Cuando se apaga instantaneamente, la reduccién de voltaje se
N Parada instantanea sin compensa a través de la energia de retroalimentacion de carga, lo que
8 parar podria hacer que el inversor siga funcionando en un corto periodo de
] tiempo
2 po.
& Limite de corriente rapida | Para evitar fallas frecuentes de sobrecorriente del inversor.
E/S virtuales 5 grupos de DI virtual, DO para realizar un control I6gico simple
control de tiempo Funcién de control de tiempo: settimerangeOMin~6500.0Min
Interruptor de motor 4 grupos de paradmetros del motor, que pueden realizar el control del
multiple interruptor de 4 motores
Soporte de bus de Admite 3 tipos de bus de campo: RS485, Profibus-DP, CANopen
subprocesos multiples
Proteccion contra Seleccione la entrada analégica opcional HSPC1 Al3x puede aceptar la|
sobrecalentamiento del entrada del sensor de temperatura del motor (PT100, PT1000)
motor
Compatibilidad con Admite diferencia, colector abierto, UVW, transformador rotativo,
codificadores maltiples codificador de seno coseno, etc.
Seleccione la tarjeta programable de usuario opcional, que puede
PLC programable realizar un desarrollo secundario, modo de programacién compatible con
Drino PLC.
Admite la operacion de parametros del inversor y la funcién de
Excelente software de psciloscopio virtual. El monitor gréfico de estado interno del inversor se
fondo puede realizar a través del osciloscopio virtual.
1;3 Tres tipos de canales: referencia del panel de operacion, referencia del
H ; ; S .
£ |Ejecutar canal de comando terminal de control y referencia del puerto d_e comunicacion en serie.
5] Estos escaneos de canales se pueden cambiar en varios modos.
o

Fuente de frecuencia

Hay en total once tipos de fuentes de frecuencia, como referencia
digital, referencia de voltaje analdgico, referencia de corriente
analdgica, referencia de pulso, velocidad MS, PLC, PID y referencia
de puerto serie.

Fuente de frecuencia
auxiliar

11 tipos de fuente de frecuencia auxiliar que pueden lograr de manera|
flexible sintonizacion de frecuencia auxiliar, sintesis de frecuencia

terminal de entrada

Estandar:

Hay 6 terminales de entrada digital, DI5 se puede utilizar como pulso de|
entrada de alta velocidad de 100 kHz.

2 terminales de entrada analdgica que se pueden usar como entrada de|
voltaje de 0-10 V o entrada de corriente de 0 ~ 20 mA.

Funcioén extendida:

4 terminales de entrada digital,

1 soporte de terminales de entrada analégica: entrada de voltaje de 10

~10VyPT100\PT100

11
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terminal de salida

Estandar:

1 terminales de salida digital, Y1 es un terminal de salida de
pulso de alta velocidad (se puede elegir como tipo de colector de
circuito abierto), admite sefial de onda cuadrada de 0 ~ 10 kHz;

2 terminal de salida de relé;

2 terminales de salida analdgica, admite corriente de salida de 0 ~ 20|
mA o voltaje de salidade 0 ~ 10 V;

Funcién extendida:

2 terminales de salida digital;;

1 terminal de salida analdgica, admite corriente de salida de 0 ~ 20 mA
o voltaje de salidade 0 ~ 10 V.

Operacion del teclad

Pantalla LED

Realizar configuracion de parametros, funcién de monitoreo de estado

Potenciémetro de teclado

Equipado con potenciémetro de teclado o potenciémetro de
codificacion

Bloqueo de teclas y
seleccion de funciones

Realice el bloqueo de botones, defina el rango de operacién para parte
de los botones para

prevenir la falla de operacion.

funcion de proteccion

Puede implementar deteccion de cortocircuito del motor encendido,
proteccioén contra pérdida de fase de entrada/salida, proteccién contra
sobrecorriente, sobretension

Proteccion, proteccion contra bajo voltaje, proteccién contra
sobrecalentamiento y proteccién contra sobrecarga.

Partes opcionales

Panel de operacion de pantalla de cristal liquido, componente de freno,
multi-

tarjeta de funcién extendida (1. Tarjeta extendida IO 2. Tarjeta
programable por el usuario), tarjeta de comunicaciéon RS485, tarjeta de
comunicacion Profibus-DP, tarjeta de comunicacién CANopen, tarjeta
PG de entrada diferencial, tarjeta PG de entrada diferencial UVW,
tarjeta PG de inversor giratorio, tarjeta PG de entrada OC .

Envplanchad:

usando el lugar

En interiores y libre de luz solar directa, polvo, gases corrosivos,
gases combustibles, humo de aceite, vapor, goteo o sal.

Altitud

Por debajo de 1000m

Temperatura ambiente

-10 °Ca +40 °C(Uso de reduccién de potencia cuando la temperatura
ambiente es de

40 °Ca 50 °Q

Humedad

Menos del 95 % de HR, sin condensacion

Vibracion

Menos de 5,9 m/s2 (0,6 g)

Temperatura de
almacenamiento

—20°C* + 60°C

Tabla: 1-5.1
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1.6Configuracion de la interfaz

Informacién del Producto

Serie HV590

Interfaz Estandar Opcional 1 Opcional 2
ED7~ED10 DI7~DI8
Entrada DI ED1~ED6 Tarjeta multifuncion: Tarjeta de comunicacion:
H5PC1 H5RS485
Salida de Salida d lector de 1
colector de 1 Colector de 1 via: VIZ'I ade colector de
Salida HACER ;'a:ZD,Ol_Re'e ExtendidoDO2 DO?2 extendido
TeAl Y;—:,Sl Tc1 Ié\llrijztzrgslctlflunuon de Tarjeta de comunicacion:
T ' H5RS485
TA2,TB2, TC2
DI de alta velocidad DI5 - -
Alta velocidadY Y1 - -
tarjeta de
comunicacion rs485
Rs485comunicacion
PUEDE PU.EDO ABRIR: CAN-ENLACE: o
taricta d tarjeta de tarjeta de comunicacion
arjeta de ) comunicacion
comunicacion H5CCANL
H5CCANO
Tarjeta de Tarjeta de comunicacion:
comunicacion - - H5CPDP
Profibus-DP
H5PG1
Tarjeta PG de
entrada diferencial,
sin dividir la salida
de frecuencia;
Tarjeta PG de
entrada OC, sin
salida de frecuencia
dividida;
Opcional
interfaz PG - R 5V,12V, 24 V.

13

Proporcione informacion
de entrada de voltaje y
pulso al realizar el
pedido.

V6-PG3

Tarjeta PG de entrada
diferencial UVW, sin salida
de frecuencia dividida 5V

V6-PG4

Transformador rotativo PG
caed
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V6-PG5
Tarjeta PG de entrada OC
Con salida de frecuencia

divisoria 1:1;

Opcional

5V, 12V, 24V. Proporcione
Voltaje e

informacion de entrada de
pulso al hacer el pedido.

Teclado

LED Unico

teclado: J5P1

Se pueden almacenar
6 grupos de
parédmetros
Potenciémetro

Tablero de
suministro de agua
apresion constante

Suministro de agua a
presién constante de
4 bombas

Panel de control de
arranque suave de 4
bombasH5WS

Mesa : 1-6.1 Si necesita accesorios en la tabla, declare en orden.
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Seccion Il. Instalacién y cableado
2.1 Uso del medio ambiente

1) Temperatura ambiente-10 °C~ 40 °C

2) Evite las interferencias electromagnéticas y mantenga la unidad alejada de fuentes de
interferencia.

3) Evitelaentrada de agua, vapor, polvo, fibra de algodén o polvo de metal fino desde la invasion.

4) Evite la entrada de aceite, sal y gases corrosivos.

5) Evite la vibraciéon. La vibracién debe ser inferior a 0,6 G. Manténgase alejado de la
punzonadora, etc. 6) Evite las altas temperaturas, la humedad o la humedad debido a la lluvia,
con una humedad por debajo del 95 % de HR (sin condensacion).

7) Prohibir el uso en el entorno peligroso donde inflammable o gas combustible o explosivo,
liquido o sélido existe.

Al transportar el inversor, se requieren herramientas de elevacion adecuadas para
evitar que el inversor se dafie.

El nimero de cajas apiladas del inversor no esta permitido por encima del limite.
No haga funcionar el inversor si hay dafios o faltan componentes.
No coloque objetos pesados sobre el convertidor de frecuencia.

Evite que tornillos, piezas de cable u otros objetos conductores o aceite, etc., objetos
inflamables invadan el convertidor de frecuencia.

No lo haga caer o tenga un fuerte impacto.

Confirme si la ubicacién de instalacion y el objeto pueden soportar el peso del
inversor. El variador de frecuencia debe instalarse enganchandolo a la pared, en una
habitacion con ventilacion adecuada, dejando suficiente espacio entre él y los objetos
adyacentes o las tablas de contencién (paredes) alrededor, como se muestra en la
siguiente imagen:
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Seccién Il. Instalacion y cableado
2.2 Manipulacion e instalacion

Figura 2-2.1

Los problemas de disipacion de calor deben tenerse en cuenta al realizar la instalacion mecanica, tenga
en cuenta las siguientes reglas:

1) El espacio de montaje se muestra en 2-2.1, lo que podria garantizar el espacio de disipacion
de calor del inversor. Sin embargo, también se debe considerar el disipador de calor de otros
dispositivos en el gabinete.

2) Instale el inversor verticalmente para que el calor pueda ser expulsado por la parte superior.
Sin embargo, el equipo no se puede instalar boca abajo. Si hay varios inversores en el
gabinete, la instalacion en paralelo es mejor. En las aplicaciones donde se requiere una
instalacion de arriba hacia abajo, instale la placa guia de aislamiento térmico consultando la

Fig. 2-
R— s & 2.2
O ’?’H‘_ O, S Por encima; de 12!
EJO B B‘n- it Posisichiadcirculacion de o para
BBBBB E: H] T i la
= L
B =
== E= ’
e ﬁ!
. iﬂ
[HLAAILE
! i B i
) i ==13
Pogicidti Erculacion de°l B00IMA de 120
Abave 30mm Above 30mn :

instalacion independiente y la instalacion de arriba hacia abajo.
3) El soporte de instalacion debe ser de materiales ignifugos.

4) Se sugiere que el gabinete de enfriamiento se coloque afuera en lugares donde exista polvo.
El espacio dentro del gabinete sellado debe ser lo mas grande posible.
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Seccion Il. Instalacion y cableado
2.3 Cubierta inferior desmontable e instalacién

Las series por debajo de 7,5 kW emplean la carcasa de plastico, consulte la Fig. 2-3.1 para la
extraccion de la

cubierta inferior de la caja de pléstico, los usuarios pueden girarla directamente hacia arriba 90 grados.

Figura 2-3.1

Las series por encima de 11KW emplean gabinetes de ldminas de metal. Consulte la Fig. 2-3.2
para retirar la cubierta superior del gabinete de chapa. Afloje los tornillos de la tapa inferior directamente
con herramientas.

Figura 2-3.2

&Peligro

Al retirar la cubierta inferior, evite que se caiga, lo que podria causar lesiones personales o
dafios al equipo.

2.4 Cableado

El cableado del convertidor de frecuencia incluye dos partes: circuito principal y circuito de
control. Los usuarios deben asegurarse de que las conexiones sean correctas de acuerdo con el
siguiente diagrama de conexion.
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Seccién Il. Instalacion y cableado

2.4.1diagrama HV590

Braking Unit

DC reactor

Morotr

Relay outputl

250V AC/1A

Relay outputl
250V AC/1A

e s S e optional
| i
| 1
e @ B
ClILU]t brdkcr
T 1 .
R e R U®
i
Three phase ACg « 5 v
power supply
Aﬁflzr—AAA* T W
@ ]
Power grounding Main circult
Multi function input 1 AT i CUnUDl circult ,
B 1 on P Esburrtlrtut(defaulll A01
Multi function input 2 i F A0V 0-10V DC
o o ; + iz
Ty M
MWalti function input 3 i P 1-2 short-cireuit
— — 13 A01C 0-20md DC 1 @
Muled fonction inout 4 i [ 2-3short-circuit (default) -
T —
Multi function input 5 | i ! ADZV 0-10V DC
o o ! DIS/HDL . GND
. short-cireuit.
MWaltd function input 6 i e e vrm e 1l o
i
[
| D QTR
! I 3
Drain H Vol - )
. g ! [ 2 Al
drive(default) | L . .
! T oJt 1
i I
I H e a—
1 [ =24V .
b ) @t | 30V DC/1A
I Vot P
o V)
I I 2 A2
i . i il o _
i source drive i i i ——6 o—
| by [ [l -
L Ly iy L 1
LU ] —ao—d
e 2 | 30V DC/1A
AT i) G [ 4 2dshort-circuit (default)
0! ! | jAIl\‘ 0-10V DC
10k @ T4 — AT 2 24v
PI ) V) w0 |ofs 12 sterieizeuit
v a— ? ATIC 0-20mA DC
L, @ 1
"\______”\I o T4 . 2-3short-circuit (default) -
! H I z].m\ 0-10V DC 485 19
1 1 Az inal 185+
ke e [*
i i an 1-2 short-cireuit selecting| o ||| 4a5-
[ 5[ 2T ATIC 0-20md DC switch
@ 1 =]
0 Shielding Twisted shielding
]
- cable cable

Figura 2-4.1

2.5 Terminales del circuito principal (tipo G)

2.5.1HV590 principalterminales de circuito

HV590-R40G2~HV590-004G2 y HV590-R75G3~HV590-015G3
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Seccion Il. Instalacion y cableado

Borne de puesta a tierra PE

RIS[T|[@®[B[©[UJ[VIW
POWER OPTION MOTOR
L@ ® |
simbolo terminal Nombre del terminal y descripcién de la funcién
R S T Tres -fase CA terminal de
B Terminal de conexién de la resistencia de frenado
=) terminal de entrada de alimentacién de CC; Terminal de entrada de CC de la unidad de
tu V. W Tres -terminal de salida de CA de fase
@

2.5.2HV550-018G 3 —HV550-630G3

RIS[IT[®l[@][©][U][VIW
POWER OPTION MOTOR
L@ ® |
simbolo terminal Nombre del terminal y descripcién de la funcion

RST Terminal de entrada de CA trifasica

@1, §2 Terminal de conexién del reactor de CC, cortocircuitado con bus de
cobre en

@. o terminal de entrada de alimentacién de CC; Terminal de entrada de CC

) de la unidad de frenado externa

tu. Vo W Terminal de salida de CA trifasica
Borne de puesta a tierra PE

S

2.6 Terminales d

el circuito de control

2.6.1Disposicion de terminales del circuito de control

Terminales del circuito de control HV590

+10V AI1 AI2

TIERRA

AO1/AO2|TIERRA485+485- Y1 Al |Bl1|C1

‘24V‘SP‘CM‘D

11 ‘DIZ ‘DB ‘DI4 ‘DIS ‘DIG‘ c™M ‘ ‘ A2 ‘ BZ‘CZ‘

2.6.2Descripcion de los terminales del circuito de control

Descripcién de la funcion

de terminales:
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Seccién Il. Instalacion y cableado

sefial Terminal
Tipo terminal Nombre Funcién descriptiva
Proporcione fuente de alimentaciéon de +10V para
) unidades externas, con una corriente de salida maxima
Terminal  externo
de de 10mA.
+10V- » ) .
TIERRA fuente de Generalmente se utiliza como fuente de alimentacion
ililcl)centauon de operativa para el potenciémetro externo.
El rango de resistencia del potenciémetro es de 1kQ a
5kQ.
Fuente de Proporcione fuente de alimentacion de +24 V para
alimentacion . . -
Terminal externo unidades externas. Generalmente se utiliza como
+24V- | de fuente de ' i ) )
- . fuente de alimentacion operativa para el terminal de
COM alimentacion de
24V entrada/salida digital y el sensor externo.
Corriente de salida maxima: 200mA
Terminales de Cuando se utiliza una sefial externa para controlar
entrada de DI1~DI6, el SP debe estar conectado a una fuente de
Sl alimentacion alimentacion externa, conexion con +24 V por defecto
externa de fabrica.
1. Rango de voltaje de entrada: DC OV a 10V /4mA a
Terminal de 20mA, elegido por el puente J3 en el tablero de
Al1-GND entrada analdgica control.
1
2. Impedancia de entrada: 22 kQ de entrada de voltaje,
Entrada 500 Q de entrada de corriente.
analogica 1. Rango de entrada: DC 0V~10V/4mA~20mA, elegido
Terminal de por el puente JP4 en la placa de control
Al2-GND entrada analégica
2 9 2. Impedancia de entrada: 22 kQ de entrada de voltaje,
500 Q de entrada de corriente.
DI1-SP Entrada digital 1
DI2-SP Entrada digital 2 1. Aislamiento de acoplamiento dptico, entrada bipolar.
2. Impedancia de entrada: 4,7 kQ.
DI3-SP Entrada digital 3 i L
3. Rango de entrada de nivel eléctrico: 9V ~ 30V.
Digital DI4-SP Entrada digital 4
Aporte DI5-SP Entrada digital 5 1. Impedancia de entrada: 2,4 kQ.
DI6-SP Entrada digital 6 -
HDI DI5- Terminal de| DI5 se puede utilizar como canal de entrada de pulsos
SP entrada de pulsos| de alta velocidad.

de alta velocidad

Frecuencia de entrada maxima: 100 kHz.
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Seccion Il. Instalacion y cableado

La salida de voltaje o corriente esta determinada por el

puente J1 en el panel de control.

AOl-tierra Salida analdgica
1 Rango de voltaje de salida: 0V a 10V Rango de corriente
de salida: OmA a 20mA.
Salida
analégica La salida de voltaje o corriente esta determinada por el
Aoptiorra Salida analégica puente J2 en el panel de control.
2 Rango de voltaje de salida: 0V a 10V Rango de corriente
de salida: OmA a 20mA.
Aislamiento de acoplamiento dptico, salida de colector
abierto de doble polaridad.
o Rango de voltaje de salida: OV a 24V Rango de corriente
Digital Salida digital 1 de salida: OmA a 50mA
y DO1-COM | (salida de pulsos € salida: UmA a sUm
Produccion de alta velocidad) | Cuando se utiliza como salida de pulsos de alta
velocidad, la frecuencia méxima puede alcanzar los 10
kHz. Cédigo de funcién P5.00 como restricciones
Salida de TB1-TC1 Normalmente
relél cerrado Capacidad de conduccién de contacto: AC250V, 3A,
TAL-TC1 | Normalmente COSg =0.4
abierto
Salida de TB2-TC2 Normalmente
relé2 cerrado Capacidad de conduccién de contacto: AC250V, 3A,
TA2-TC2 | Normalmente COSg =04
abierto
Interfaz de tarjeta | 20 terminales de aguja, para tarjeta seleccionable,
P2 de funcion consulte la configuracion de la interfaz, tabla 1-6.1.
extendida
. 14 terminales de aguja, para tarjeta seleccionable,
Interfaz Interfaz de tarjeta . w .
. J7 consulte la configuracion de la interfaz, tabla 1-6.1
auxiliar PG
Interfaz de teclado
J5 externo Teclado externo

21




Seccién Il. Instalacion y cableado
2.6.3Descripcion del cableado de los terminales de control

1) Terminal de entrada analdgica

Debido a que la sefial anal6gica débil se vera afectada facilmente por la interferencia externa,
generalmente se debe usar cable blindado, la longitud del cable debe ser lo més corta posible y no mas
de 20 metros, como se muestra en la Fig. 2-6.1. En caso de que la sefial analdgica esté sujeta a
interferencias severas, el lado de la fuente de la sefial analégica debe instalarse con un capacitor de
filtro o un anillo magnético de ferrita, como se muestra en la Fig. 2-6.2.

Menos de 20 metros

‘ HV590

Figura6.1Diagrama de cableado del terminal de entrada

Pasar en la misma direccion o

viento 2 ~ 3 rondas en la misma direccién HV590
Fuente analdgica externa,
@ Al
0.022u
TIER

Anillo magnético Ferriter

Fig. 2-6.2 Diagrama de cableado de procesamiento de terminal de entrada analégica

2) Terminal de entrada digital
Necesita emplear cable blindado generalmente, con una distancia de cableado no mayor a 20

metros. Cuando se adopte una conduccion vélida, se tomarén las medidas de filtrado necesarias para
evitar interferencias en el suministro eléctrico.
Se recomienda utilizar el modo de control de contacto.
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Seccion Il. Instalacion y cableado
a) Método de cableado deI terminal DI (modo de cableado de drenaje)

J
j//’;
—0

I
|
I
I
I
|
|
|
I
I
I
|
|
|
I
I
I
I
|
I
I
| External controller | | Inverter control board
I

L

Fig.2-6.3 Modo de cableado de drenaje

Este es uno de los modos de conexién mas utilizados. Si usa una fuente de alimentacién externa,
se debe quitar el puente J9 y conectar la fuente de alimentacion positiva externa a SP, mientras que la
fuente de alimentacion negativa al puerto DI.

b)  Método de cableado deI terminal DI (el modo de cableado de origen)

| |
| |
| | | I
| | | |
| | [ |
| = | M |
| 330= | [ DN} |47k |
| | | |
| | | |
I | | |
I PNP | \
| [ | | |
| | | |
| g | |
| Slgnil | |
| SP| I
| | T |
DI5 —
| | Tak % K—A }
| v COM * |
| |
I I I I
L External conirol\erJI ! Inverter control board 1

Fig. 2-6.4 Modo de cableado fuente

Este modo de conexién debe hacer que el SP del puente J9 se conecte al puerto COM y conecte

+24V

y el terminal pablico del controlador externo juntos. Si usa una fuente de alimentacion externa, se debe

quitar el puente J9 y conectar la fuente de alimentacién negativa externa al SP, mientras que la fuente
de alimentacion positiva al puerto DI.

3) Terminal de salida digital
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Seccién Il. Instalacion y cableado
Cuando el relé de accionamiento es esencial para el terminal de salida digital, debe agregar un

diodo de absorcion a ambos lados de la bobina del relé. De lo contrario, la fuente de alimentacién de
+24 V CC se dafiara facilmente.

Precaucioén: La polaridad del diodo de absorcién debe instalarse correctamente de acuerdo con la
imagen a continuacion. O la fuente de alimentacion de +24 V CC se quemara inmediatamente después
de las salidas del terminal de salida digital.

hvseo 2] '
DO Diode
COM
b

Fig. 2-6.5 Digtal output terminal wiring diagram

2.7 Circuito de reserva
La falla o el salto del inversor pueden causar una gran pérdida por averia u otro accidente. Para
evitar que esto suceda, agregue el circuito de reserva a continuacion para garantizar la seguridad.
Nota : Confirme y pruebe la caracteristica de funcionamiento del circuito de reserva, asegurese de que la

fase industrial y la fase del convertidor estén en la misma direccion.

Mooy,
[ g—d o= oo g U oo N
= 5T oo 0! [ V)
. _ - [ I \\ 3~
T 55 v - 17! Inverter |y ‘ | NE%
3-phase AC power supply 7 L__1
Interlock AC contactor
MCC2 -
. o
o ol
)j ]T‘ o o
olRe; }O o
Fig. 2-7.1
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Seccioén Ill. Guarniciones

3.1 Conexioén con dispositivos periféricos

3.1.1 Conexion del Producto y Dispositivos Periféricos

Fuente de alimentacion Q‘D
f

disyuntor o
disyuntor de fuga

contactor

Reactor de CA de entrada

Filtro de ruido de entrada reactor de CC

Inversor

Toma de tierra

Filtro de ruido de salida
Resistencia de frenado

Reactancia CA de salida
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Seccién IV. Operacién del teclado
Motor

Fig.3—-1 Diagrama de conexion del producto y dispositivos periféricos

3.1.2 Piezas eléctricas periféricas de HV590

Nombre de la
pieza

Ubicacion de la
instalacion

Funcién descriptiva

Cortacircuitos

El
el circuito de entrada

Interfaz

de|

Desconecte la fuente de alimentacién en caso de que
el equipo aguas abajo tenga sobrecorriente

contactor

Entre el interruptor
automético y el lado de
entrada del inversor

Encendido y apagado del inversor. Debe evitarse el
encendido/apagado frecuente (al menos una vez por
minuto) del inversor.

reactor de entrada
de CA

Lado de entrada del
inversor

Mejora el factor de potencia del lado de entrada:

1. Elimine los arménicos de alto orden del lado de
entrada de manera efectiva y evite que otros
equipos se dafien debido a la deformacion de la
forma de onda del voltaje.

2.Elimine la corriente de entrada desequilibrada
debido a las fases de potencia desequilibradas.

Filtro de entrada
CEM

Lado de entrada del
inversor

1.Reduce la conduccién externa y la interferencia de|

radiacion del inversor;

2.Reduce la interferencia de conduccion que fluye

desde el extremo de potencia hasta el inversor,
mejorando asi la capacidad antiinterferencias del
inversor.

3. El tamafio comun del filtro de ruido EMI trifasico
se muestra a continuacion: confirme que la fuente
de alimentacién es trifasica de tres lineas o
trifdsica de cuatro lineas o monoféasica. El cable de
conexion a tierra es lo méas corto posible, intente
colocar el filtro cerca del convertidor.

Elija el filtro EMI cuando el inversor se use en areas

residenciales, dreas comerciales, areas cientificas,

asi como en situaciones en las que se necesite una

mayor demanda para evitar interferencias de radio o

cumpla con el estandar CE, UL, CSA pero el equipo

existente que la capacidad antiinterferencias no es

suficiente .

Si necesita el filtro, comuniquese con la empresa.
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Seccién V. Operacidn del teclado

Mejora el factor de potencia del lado de entrada:
1. Mejorar la eficiencia general y la estabilidad
La serie HV590 puede térmica.

adoptar un reactor de CC
externo segun la
necesidad.

reactor de CC 2. Reduzca efectivamente la influencia de los
armonicos de alto orden en el lado de entrada del
inversor y reduzca la conduccién externa y la

interferencia de radiacion.

El lado de salida del inversor generalmente tiene un
armonico mas alto. Cuando el motor esta lejos del
Entre el lado de salida del inversor, dado que hay muchos capacitores en el
- ircui ier rmoni rdn resonancia en
Reactancia de inversor y el motor, cerca del circuito, ciertos armonicos causaran resonancia e

salida de CA inversor el circuito y traeran los siguientes resultados:

1. Degrade el rendimiento del aislamiento del motor Y|
dafie el motor alargo plazo

2. Genere una gran corriente de fuga y cause
frecuentes

accion de proteccion del inversor

3. En general, si la distancia entre el inversor y el
motor supera los 100 metros, se debe instalar un
reactor de CA de salida

Entre el lado de salida del
inversor y el motor, cerca del
inversor

Los accesorios pueden restringir el ruido perturbador
la corriente de fuga de la linea de plomo que se
produce en el lado de salida.

Filtro EMI de salida

Tabla : 3-1.1
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Seccién IV. Operacién del teclado
3.2 Dimensién del orificio de montaje

3.2.1 Unidad de frenado y resistencia de frenado
Cuando los clientes eligen el tipo con frenado, habra una unidad de frenado dentro del

inversor, el par de frenado maximo es del 50%. Consulte la tabla a continuacién y elija la
resistencia de frenado correspondiente por separado.

; Unidad de frenado
Forma DIM Ur;'r:zigf Frenado Cantidad Momento de frenado %
HV590-R40G1/G2 100W 300Q 1 220
HV590-R75G1/G2 120w 200Q 1 125
HV590-1R5G1/G2 300W 100Q 1 125
HV590-2R2G1/G2 300W 70Q 1 120
HV590-R75G3 100w 300Q 1 130
HV590-1R5G3 200w 300Q 1 125
HV590-2R2G3 200W 200Q 1 135
Estandar
HV590-3R7G3 incorporado | 400W 150Q 1 135
HV590-5R5G3 500W 100Q 1 135
HV590-7R5G3 800W 75Q 1 130
HV590-011G3 1040W 50Q 1 135
HV590-015G3 1560W 40Q 1 125
HV590-018G3 4800W 32Q 1 125
HV590-022G3 4800W 27,2Q 1 125
HV590-030G3 6000W 20Q 1 125
HV590-037G3 9600W 16Q 1 125
HV590-045G3 desembolso | 9600W 13,6 Q 1 125
HV590-055G3 6000W 20Q 2 135
HV590-075G3 9600W 13,6 Q 2 145

Tabla : 3-2.1

Si necesita accesorios en la tabla, declare en orden.

Para un mayor par de frenado integrado, utilice la unidad de frenado HNC. Puede consultar
el manual de la unidad de frenado HNC para obtener mas detalles.

Otros modelos de gran potencia no contienen un freno incorporado. Si el modelo de gran
potencia necesita estar equipado con funcién de frenado, elija la unidad de frenado HNC.
Instalacion de reactor de CC externo:

Para el inversor de la serie HV590, se puede pedir un reactor de CC externo de acuerdo
con sus necesidades. Al realizar la instalacion, debe derribar el peloton de cobre entre CC+1y
CC+2 del circuito principal del inversor. Y luego agregar el reactor entre CC+1 y CC+2 El
cableado entre los terminales del reactor y los terminales del inversor DC+1 y DC+2 no tiene
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Seccién V. Operacidn del teclado
polaridad. Después de la instalacion del reactor de CC, ya no se utiliza el pelotén de cobre de
cortocircuito entre CC+1 y CC+2.

3.2.2 Especificaciones del disyuntor, cable y contactores

Tornillo terminalPE
R,S,T,$B,6,U,V,W
nterruptor [©)
FormaDIM  putomatico °°r'(‘b‘if)t° Estandar Estandar
(UN) Tornillo | Momento de de Tornillo | Momento de de
terminal |fijacién (N-m) | alambre | terminal |fijacién (N-m) | alambre
(mm2) (mm2)
HV590-R40G1/G2 | dieciséis | 10 M4 12~15 25 M4 12~15 25
HV590-R75G1/G2 25 |dieciséis| M4 1.2~15 25 M4 1.2~15 25
HV590-1R5G1/G2 32 25 M4 12~15 4 M4 1.2~15 25
HV590-2R2G1/G2 40 32 M4 12~15 6 M4 12~15 4
HV590-R75G3 10 10 M4 1.2~15 25 M4 1.2~15 25
HV590-1R5G3 dieciséis | 10 M4 12~15 25 M4 1.2~15 25
HV590-2R2G3 dieciséis | 10 M4 19~15 25 M4 12~15 25
HV590-3R7G3 25  |dieciséis| M4 12~15 4 M4 12~15 4
HV590-5R5G3 32 25 M4 12~15 6 M4 1.2~15 6
HV590-7R5G3 40 32 M4 12~15 6 M4 12~15 6
HV590-011G3 63 40 M5 2530 6 M5 2530 6
HV590-015G3 63 63 M5 2530 6 M5 2530 6
HV590-018G3 100 63 M6 4.0~5.0 10 M6 4.0~5.0 10
HV590-022G3 100 100 M6 4.0~5.0 dieciséis M6 4.0~5.0 dieciséis
HV590-030G3 125 100 M6 4.0~5.0 25 M6 4.0~50 | dieciséis
HV590-037G3 160 100 M8 9.0~10.0 25 M8 9.0~10.0 | dieciséis
HV590-045G3 200 125 M8 9.0~10.0 35 M8 0.0~100 | dieciséis
HV590-055G3 315 250 M10 | 176~225 50 M10 | 14.0~15.0 25
HV590-075G3 350 330 M10 17.6~22,5 60 M10 14.0~15.0 35
HV590-090G3 315 250 M0 | 176~225 70 M10 | 14.0~15.0 35
HV590-110G3 350 330 M10 | 176~225 100 M10 | 14.0~15.0 50
HV590-132G3 400 | 330 M12 | 314~392 150 M12 17.6~22,5 75
HV590-160G3 500 | 400 M12 | 314~392 185 M12 | 176~225 | 50x2
HV590-200G3 630 | 500 M12 | 486~594 240 M12 | 314~392 | 60x2
HV590-220G3 800 | 630 M12 | 4g6~59.4 | 150x2 | MI12 | 334~392 | 75%2
HV590-280G3 1000 630 M12 | 4g6~504 | 185x2 | MI12 | 374-~392 | 1002
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Seccién IV. Operacién del teclado

HV590-315G3 1000 800 M14 48,6~59,4 250%x2 M14 31.4~39.2 125x2
HV590-355G3 1200 800 M14 48,6~59,4 325x2 M14 31.4~39.2 150%2
HV590-400G3 1500 1000 M14 48,6~59,4 325%2 M14 31.4~39.2 150x2

Seccion IV. Operacion del teclado
4.1 Tamano del teclado

4.1.1 Especificacion del teclado HV590

715

105

Tabla: 3-2.3

eol——J1 @]

[@F Jle

9.4

Figura 4-1.1

4.1.2 Dimension JP3 del almacén de teclado

92.4

0, ]

&

Figura 4-1.2
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Seccién V. Operacidn del teclado
4.2 Interfaz de pantalla

La modificacion del pardmetro de funcion, el monitoreo de la operacion del inversor, el control
de la operacion del inversor (arranque y parada) se pueden realizar a través del panel de
operacion. Su formay area de funcién se muestran a continuacion:

Luz indicadora de fuente de comando Luz indicadora de FWD/REV Luz indicadora de
sintonizacién/falla
Encendido : Estado de control de operacion de terminalEncendido: rotacion hacia adelante sobre : modo de control de par
Apagado: estado de control de operacion del tecladoapagado: rotacion inversa parpadeo lento: estado de sintonizacion
Intermitente: estado de control de operacién remota Parpadeo rapidoing: estado de falla

Running indicator light |

on: Rumning state R e st Unit indicator light
stop state T - L} Hz: Frequency
[)ala display — A
DIGITAL PANEL
. Potentiometer
Programming |

" q lection k Increasing key
enu mode selection key Decreasing key

Shift key B — Enter key

Running kC\ﬁ% @ Stop/reset key
+—— Miult-function selection key

Figura 4-2.1

4.2.1 Descripcion de funciones del panel de control

Parametro del teclado Descripcién

Luz de marcha adelante/atras
ADELANTE/RETROCESO | *ON : marcha adelante

* APAGADO: marcha atras
Indicador de funcionamiento

CORRER *ON : estado de ejecucion
*APAGADO : estado de parada

Indicador de fuente de comando
indicador de funcionamiento del teclado, funcionamiento del terminal y

funcionamiento remoto (control de comunicacion)
LOCAL/REMOTO ) .
*ON : estado de control de operacion de terminal

* APAGADO: estado de control de operacion del teclado
* Intermitente: estado de control de operacién remota

Indicador de sintonizacion/fallo

*ON :
SINTONIZAR/TC ON : modo de control de par

* Parpadeo lento: estado de sintonizacién
* Parpadeo rapido: estado de falla
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Indicador de unidad

Hz AV * Unidad de frecuencia Hz
RPM(Hz+A) *Una unidad actual
%(A+V

*Unidad de voltaje V

*RMP(Hz+A)unidad de velocidad giratoria
*06(A+V)porcentaje

Area de visualizacion digital

Pantalla digital * Pantalla LED de 5 bits, frecuencia de configuracion del monitor,
frecuencia de salida, varios datos de monitoreo, cédigo de alarma, etc.

PRG+>>/MAYUS=RAPIDO | Cédigo de seleccién de modo de men, cambie el modo de men(
K diferente segun el valor de PP.03 (modo de pardmetro de funcién por
defecto)

Clave de programacién

PRG *Men principal entrar o salir

Tecla Shift

. * En lainterfaz de visualizacion de parada o la interfaz de visualizacion
>>/MAYUS en ejecucion, se puede utilizar para seleccionar circularmente los
parédmetros de visualizacién. Al modificar los parametros, se puede
utilizar para seleccionar los bits de pardmetro para modificar

Clave de confirmacion

INGRESAR * Ingrese gradualmente a la pantalla del menu, configure la confirmacion
de los parametros

Aumentar clave
*Aumento del dato o cédigo de funcién

Disminuir tecla
*Disminucion del dato o cédigo de funcion

Tecla de seleccion multifuncion

MF/REV *Se utiliza como funcién de seleccién de brujas segin P7.01.

Potenciémetro

* P0.03 esta configurado en 4 por defecto;

* El puente de la placa de control J6 est4 en 1-2, frecuencia de ajuste
del potenciémetro del teclado

* El puente J6 de la placa de control esta en 2-3, frecuencia establecida
del terminal AI3

Potenciémetro

Tecla de ejecucion

CORRER * Se utiliza para iniciar el funcionamiento del inversor en modo de control
de teclado

Parada Reposicién

) * En estado de ejecucién, puede detener la ejecucion presionando esta
PARADA REPOSICION tecla. En estado de alarma, puede restablecer la operacion con esta
tecla. Las caracteristicas de esta tecla estan limitadas por el cédigo de
funcién P7.02.

Tabla 4-2.1
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4.3 Ejemplos de configuracién de parametros

4.3.1 Descripcion del método de visualizacién y modificacion del cédigo de funcion

El panel de operacion del inversor HV590 adopta una estructura de menu de tres niveles
para realizar la configuracion de parametros. EI menu de tres niveles incluye: grupo de
pardmetros de funcion (menu de nivel 1) — codigo de funcién (menu de nivel 2) — valor de
configuracion del cédigo de funcién (mend de nivel 3). El proceso de operacién es como se
muestra en la figura siguiente.

Conjunto de parametros Parametro de funcién Modificacién de parametro de funcion
Modificacién de eleccién Modificacién de valor

. AN AN : AN
Sann PRG PU ENTER PBDB ENTER nsnnn
()] | | — [ H (W]
PRG PRG INGRESARmen nivel 0 men( de nivel 1mend de nivel 2prG
men0 de nivel 3

Tabla 4-3.1

Precaucidn : Cuando opere en el menu de nivel 3, presione la tecla PRG o la tecla ENTER para regresar

al menu de nivel 2. La diferencia entre las teclas ENTER y PRG es que al presionar la tecla ENTER se
guardara el parametro de configuracién y se regresard al menu de nivel 2 y luego cambiard
automdticamente al siguiente codigo de funcidn, mientras que al presionar la tecla PRG se regresard

directamente al menu de nivel 2 sin guardar el pardmetro, y volverd al cédigo de funcién actual.

Tome la modificacién del cédigo de funcién P3.02 (que va de 10,00 Hz a 15,00 Hz) como
ejemplo. (El bit en negrita indica el bit intermitente).

| 8000-=+ PO}~ P3"= PI00-—~~ P32

ENTER

FRE|

[ P3=PI0I iS00~ ~BIH00 -0 H00)

Tabla 4-3.2

En el menu de nivel 3, si el pardmetro no tiene bit parpadeante, indica que el cédigo de funcion
no se puede modificar. Las posibles razones incluyen:

1) El cédigo de funcién es un parametro inalterable, como el parametro de deteccion real,
el parametro de registro en ejecucion, etc.

2) El cédigo de funcion no se puede modificar en el estado de ejecucion, pero se puede
modificar después de que la unidad se detenga.

4.3.2 Modo de visualizacion de parametros

El modo de visualizacion de parametros se establece principalmente para ver diferentes formas
de disposicion de

pardmetros de funcién segin las necesidades reales del usuario. 3 tipos de modo de
visualizacion:

Nombre Descripcion
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Parametros de funcion del inversor de visualizacién de
secuencia, hay grupos de funciones PO~PF, AO~AF, UO~UF
respectivamente.

Modo de parédmetro de
funcién

El usuario establece pardmetros de funcion individuales (32
como maximo), los parametros que deben mostrarse se pueden
configurar a través del grupo PE

Modo de parametro
establecido por el usuario

Modo de modificacién de Inconsistente con los pardmetros predeterminados de fabrica
parametros por parte del
usuario
Tabla 4-3.1
Parédmetros de funcién relevantes PP.02, PP.03, configurados como se muestra a continuacion:
Atributos del modo de Valor por
visualizacion de defecto 11
parédmetros
1bit Seleccion de visualizacion del grupo U
0 Sin pantalla
PP.02 1 Mostrar
Establecer
rango 10 bits Una seleccion de pantalla de grupo
0 Sin pantalla
1 Mostrar
Seleccion de visualizacion Valor por
de modo de pardmetro defecto 00
individual
1bit Seleccion de visualizacion de parametros
configurada por el usuario
0 Sin pantalla
PP.03
Establecer L Mostrar
rango 10 bits Seleccion de visualizacion de parametros
modificados por el usuario
0 Sin pantalla
1 Mostrar
Tabla 4-3.2

Cuando existe una visualizacion de 1 bit en la seleccion de visualizacién del modo de
parametro individual (PP.03), puede ingresar a diferentes modos de visualizacién de parametros
presionando la tecla PRG+>>/SHIFT al mismo tiempo.

Cédigos de visualizacion de cada parametro:

Modo de visualizacién de Mostrar
parametros

Modo de parametro de funcién-FunC

-Funl

Modo de parametro establecido por
el usuario -USEt -USE’:
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Modo de pardmetro de modificacién
de usuario -U--C ’UE ’E

Tabla 4-3.3

Modo de cambio como se muestra a continuacién:

Por ejemplo: para cambiar el modo de pardmetro de funcién actual al modo de pardmetro
establecido por el usuario.

PRG+>>SHIF|' _USE& ENTER (N} BB’

Figura 4-3.3

4.3.3 Modo de operacion de pardmetros configurados por el usuario

El men( de configuracion del usuario se establece para una revision y modificacién rapidas.
El modo de visualizacion es

“uP3.02”, que representa el parametro de funcion P3.02. Tiene el mismo efecto de modificar el

parametro en el menl de configuracion del usuario y el estado de programacién normal.
Los parametros de funcién del mena configurado por el usuario provienen del grupo PE. El
grupo PE elige el pardmetro de funcién: cuando PE esta configurado en P0.00, significa
que no se puede elegir, se pueden configurar un total de 30 funciones. Si muestra "NULL"
al ingresar al mend, significa que el menu configurado por el usuario es nulo.

Se han almacenado 16 pardmetros en el momento inicial para comodidad del usuario:

P0.01: Modo de control P0.02 : Seleccion de fuente de comando

P0.03 : Seleccién de fuente de frecuencia principalP0.07 : Seleccion de fuente de frecuencia

P0.08: Frecuencia preestablecida P0.17:Tiempo de aceleracion
P0.18 : Tiempo de desaceleracion P3.00 : Conjunto de curva V/F
P3.01: refuerzo de par P4.00 : DI1Seleccién de funcién de terminal

P4.01: seleccién de funcién de terminal DI2 P4.02 : Seleccién de funcién de terminal DI3
P5.04 : Seleccién de salida DO1 P5.07 : Seleccién de salida AO1

P6.00 : Modo de inicio P6.10 : Modo de parada

Los usuarios pueden modificar el parametro establecido por el usuario de acuerdo con sus
propias necesidades especificas.

4.3.4 Método de comprobacién del parametro de estado

Cuando el inversor esta en estado de parada o en funcionamiento, se pueden mostrar varios
pardmetros de estado.

Puede seleccionar si este parametro debe mostrarse en bits binarios con los cédigos de funcién
P7.03 (parametro de ejecucion 1), P7.04 (pardmetro de ejecucion 2) y P7.05 (pardmetro de
parada).

En el estado de parada, hay 4 pardmetros de estado en funcionamiento: ajuste de
frecuencia, voltaje de bus, voltaje de entrada anal6gica All, voltaje de entrada analdgica Al2,
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gue son de visualizacién predeterminada. Otros pardmetros de visualizacién respectivamente:

estado de entrada DI, estado de salida DO, voltaje de entrada analégica Al3, valor de conteo
real, valor de longitud real, pasos de funcionamiento del PLC, pantalla de velocidad de carga,
conjunto de PID, frecuencia de pulso de entrada de PULSO y 3 parametros reservados (si
mostrar 0 no esté determinado por el cédigo de funcién P7.05 eleccién de bits binarios). Los
parédmetros seleccionados se cambian en orden de secuencia.

En el estado de funcionamiento, hay un total de 5 parametros de estado de funcionamiento,
gue incluyen: frecuencia de configuracion, frecuencia de funcionamiento, voltaje del bus, voltaje
de salida, corriente de salida, cuéles de ellos se muestran por defecto. Otros parametros de
visualizacion respectivamente: potencia de salida, par de salida, estado de entrada DI, estado de
salida DO, voltaje de entrada anal6gico All, voltaje de entrada analégico Al2, voltaje de entrada
analégico AI3, valor de conteo real, valor de longitud real, velocidad lineal, ajuste PID,
retroalimentacion PID etc. La visualizacién o no se determina mediante la eleccién de bits binarios

del codigo de funcién P7.03, P7.04. Los pardmetros seleccionados se cambian en orden de

secuencia.
Cuando el inversor se enciende después de apagarse, el parametro de visualizacién es el
gue se eligié antes de apagarse por defecto.

4.3.5 Configuracién de contrasefia

El inversor proporciona una funcién de proteccién de contrasefia de usuario. Cuando PP.00
se establece en un valor distinto de cero, es una contrasefia de usuario y se habilita después de
salir del estado de edicion del cédigo de funcién. Cuando el usuario presione la tecla PRG
nuevamente, se mostrara “----- “para solicitar al usuario que ingrese la contrasefia de usuario, o el
usuario no puede ingresar al menu general.

Para cancelar la funcién de proteccion con contrasefia, el usuario debe ingresar a la interfaz
correspondiente a través de la contrasefia y cambiar la configuracion de PP.00 a 0.

4.3.6 Ajuste automatico de parametros del motor

Modo de ejecucion de control vectorial: antes de ejecutar, el usuario debe ingresar con
precision los parametros de la placa de identificacion del motor. El inversor de la serie HV590
coincidira con el parametro estandar del motor de acuerdo con esta placa de identificacion. Los
métodos de control vectorial dependen en gran medida de los pardmetros del motor; para obtener
un buen rendimiento de control, se deben adquirir pardmetros precisos del motor de control.

El procedimiento de ajuste automatico de los pardmetros del motor es el siguiente:

En primer lugar, seleccione la fuente de comando (P0.02) como canal de comando del panel
de operacion. En segundo lugar, ingrese los pardmetros a continuaciéon de acuerdo con el
parametro real del motor:

Seleccion de Parédmetro
motores
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P1.00 : Seleccion del tipo de P1.01: potencia nominal del motor
motor P1.03: corriente nominal del motor
Motor 1 P1.02: voltaje nominal del motor
P1.04 : Frecuencia nominal del P1.05 : Velocidad de rotacion nominal del
motor motor
A2.00 : Seleccion del tipo de A2.01 : Potencia nominal del motor
motor
A2.03 : Corriente nominal del motor
Motor 2 A2.02: voltaje nominal del motor
A2.04 : Frecuencia nominal del A2.05 : Velocidad de rotacién nominal del
motor motor
A3.00 : Seleccion del tipo de A3.01 : Potencia nominal del motor
motor
. ) A3.03 : Corriente nominal del motor
Motor 3 A3.02: voltaje nominal del motor
A3.04 : Frecuencia nominal del A3.05: Velocidad de rotacion nominal del
motor
motor
A4.00 : Seleccion del tipo de A4.01 : Potencia nominal del motor
motor

A4.03 : Corriente nominal del motor
A4.02 : Tensién nominal del

Motor 4 motor

A4.05: Velocidad de rotaciéon nominal del
motor

A4.04 : Frecuencia nominal del
motor

Tabla 4-3.4

Por ejemplo: ajuste de parametros de motor asincrono

Si el motor y la carga se pueden separar por completo, seleccione P1.37 (Motor 2\3\4 como
A2\A3\A4.37) a 2 (Afinacion completa de la maquina asincrona), luego presione la tecla RUN en
el panel del teclado, el inversor calcular automéaticamente el motor de los siguientes parametros:

Seleccion de Parametro
motores

P1.06: resistencia del estator del motor asincrono

P1.07 : Resistencia del rotor del motor asincrono
Motor 1 P1.08 : Inductancia de fuga del motor asincrono

P1.09 : Inductancia mutua del motor asincrono

P1.10: Corriente sin carga del motor asincrono

A2.06 : Resistencia del estator del motor asincrono
Motor 2
A2.07 : Resistencia del rotor del motor asincrono
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A2.08 : Inductancia de fuga de motor asincrono

A2.09 : Inductancia mutua del motor asincrono P2.10 :
Corriente sin carga del motor asincrono

A3.06 : Resistencia del estator del motor asincrono
A3.07 : Resistencia del rotor del motor asincrono
Motor 3 A3.08 : Inductancia de fuga de motor asincrono

A3.09 : Inductancia mutua del motor asincrono

P3.10: Corriente sin carga del motor asincrono

A4.06 : Resistencia del estator del motor asincrono
A4.07 : Resistencia del rotor del motor asincrono
Motor 4 A4.08 : Inductancia de fuga de motor asincrono

A4.09 : Inductancia mutua del motor asincrono

P4.10: Corriente sin carga del motor asincrono
Tabla 4-3.5

Si el motor y la carga no se pueden separar por completo, seleccione P1.37 (Motor 2\3\4
como A2\A3\A4.37) a 1 (ajuste estatico de maquina asincrona), luego presione la tecla
EJECUTAR en el panel del teclado.

4.4 Prueba de funcionamiento

HV590 Valor de configuracion de fabrica del tipo de maquina general

Cédigo Ajuste de fabrica Descripcion

P0.0L 0 Control vectorial sin sensor de velocidad (SVC)

PO.02 0 Canal de comando del panel de operacién (LED
: APAGADO)

P0.03 4 Al3 (potenciémetro)

Los usuarios configuran los pardmetros del motor P1.00~P1.05 a los valores correctos,
después del ajuste automdtico de los parametros, la operacion del motor se puede controlar
directamente a través del teclado, mientras que la frecuencia se puede configurar a través del
potenciémetro del teclado.
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Precaucion:

Los simbolos en la tabla de funciones se explican a continuacion:

“%”: indica que el valor de configuracion del parametro no se puede modificar cuando el inversor esta en
estado de funcionamiento.

¢”: indica que el valor del parametro es el registro de deteccion real y no se puede modificar.

“¥”": indica que el valor de configuracién del parametro se puede modificar cuando el inversor esta en estado
de parada y en estado de funcionamiento.

“A” tindica que el pardmetro es el “parametro predeterminado de fabrica” y solo puede ser configurado

por el fabricante, y el usuario tiene prohibido realizar cualquier operacion.

:indica que el valor de fabrica del parametro es relevante para la potencia o el modelo; para conocer las
especificaciones, consulte la descripcion del parametro correspondiente.

“Cambio de limite” indica si el pardmetro es ajustable durante la operacion.

Cuando PP.0 se establece en un valor distinto de cero, significa que la contrasefia de proteccion de
pardmetros esta establecida y solo cuando se ingresa la contrasefia correcta, el usuario puede ingresar
al menu de pardmetros. Para cancelar la contrasefia, PP.00 debe establecerse en 0.

En el modo de parametros configurados por el usuario, el ment de parametros no esté protegido por

contrasefia. El grupo P, el grupo A son de pardmetros de funciones basicas, el grupo U es el grupo

de funciones del monitor.

5.1 Grupo de funciones del monitor: U0.00-U0.61

El grupo de pardmetros UO se usa para monitorear el estado de funcionamiento del inversor. Los
clientes pueden verificar a través del panel la puesta en marcha en el campo, asi como leer el valor del
pardmetro a través de la comunicacién para monitorear la posicion de la maquina. Entre los cuales,
U0.00~U0.31 se define para ejecutar o detener el pardmetro del monitor mediante P7.03 y P7.04.

Para conocer el codigo de funcion del pardmetro especifico, el nombre del parametro y la unidad
minima, consulte la siguiente tabla.

Cddigo de funcién Designacion Unidad

U0.00 Frecuencia de funcionamiento (Hz) 0,01 Hz

Frecuencia de configuracion real de la
corriente del inversor

U0.01 Frecuencia de ajuste (Hz) 0,01 Hz

Frecuencia de salida real de la corriente
del inversor
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U0.02 Voltaje del bus de CC (V) 0.1v
Valor de deteccion del voltaje del bus de

cC

U0.03 El voltaje de salida (V) v
Voltaje de salida real del inversor

U0.04 Corriente de salida del motor (A) 0.01A

Valor valido de la corriente real del motor

Seccion V.
U0.05 La potencia de salida (kW) 0.1kw
El valor calculado de la potencia de salidareal  :r de motor
U0.06 Par de salida (%) 0,1%
El par de salida del motor
u0.07 Estado de entrada DI 1
Estado de entrada IO, su valor es un hexadecimo | digit.Cada bit corresponde a cada entrada ter ~ =stado
0~14 Estado de entrada poco mental:
0 Invalido
1 Vélido
214 213 212 211 2 10 9 8 7 6 5 24 23 22 21 2
‘141312‘1110 9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘ °
] )|
VDI5
VD4 DI
VDI3 Di2
vDI2 D3
VDI1 D
DI10 D5
D9 DI
DI7|
Dig|
U0.08 Estado de salida Y 1
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Estado de salida 10, su valor es hexadecimal

mal digit.Cada bitestado

0~9b Estado de salida corresponde atermmal:
- cada salida
0 Invalido
1 Vélido
9 8 7
2 6 4 3 2
NN
VDO5 \—
Y1R
VDO4
TA1-TB1- TC1
VDO3
TA2-TB2- TC2
VDO2
DO1
VDO1
DO2
U0.09 Voltaje All (V) 0.01V
Tension de entrada All, corregida por AC.00~AC. 03
U0.10 Voltaje Al2 (V) 0.01V
Tension de entrada Al2, corregida por AC.04~AC.07
Uo.11 ‘ Voltaje AI3 (V) ‘ 0.01v
Tension de entrada Al3, corregida por AC.08~AC.11
u0.12 Valor de conteo ‘ 1
Funcién de recuento del grupo de funciones Fb Pb.08~Pb.09
U0.13 ‘ Valor de longitud ‘ 1
Grupo de funciones Fb funcion de longitud fija Pb.05~Pb.07
u0.14 Pantalla de velocidad de carga ‘ 1
Velocidad de funcionamiento real del motor
U0.15 Punto de ajuste PID ‘ 1
Porcentaje PID del valor de referencia para el ajuste en funcionamiento.
U0.16 retroalimentacion de PID

Porcentaje de PID del valor de retroalimentacion para el ajuste en ejecucion.
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u0.17 Etapa del PLC 1

Programa de PLC que ejecuta la pantalla de escenario

u0.18 PULSO frecuencia de entrada de pulso 0,01 kHz
(kHz)

Muestra la frecuencia de entrada de pulso PULSE, unidad 0.01Khz

U0.19 Retroalimentacion de velocidad (Unidad 0,1 Hz
0.1Hz)

velocidad sincrona, precisién de 0,1 hz

U0.20 Tiempo de ejecucién excedente

‘ 0,1 minutos

Muestra el tiempo de funcionamiento excedente, utilizado para el control de funcionamiento regular.

uo.21

Tension All antes de la correccion

‘ 0.001V

Voltaje All antes de la correccién, utilizado para el parametro del grupo de funciones de CA AC.00~AC.03

para corregir el voltaje All

u0.22

Tension Al2 antes de la correccion

‘ 0.001V

Voltaje Al2 antes de la correccion, utilizado para el pardmetro del grupo de funciones de CA AC.04~AC.07

para corregir el voltaje Al2

uU0.23

Tension AI3 antes de la correccion

‘ 0.001V

Voltaje AI3 antes de la correccién, utilizado para el parametro del grupo de funciones de CA AC.08~AC.11

para corregir el voltaje Al3

u0.24

Velocidad linear

1 m/minuto

La velocidad lineal se calcula segln la velocidad angular y el didmetro, y se utiliza para el control de tensién
constante y el control de velocidad lineal constante.

U0.25 Tiempo de encendido actual ‘ 1 minuto

El tiempo acumulado de encendido del inversor.

U0.26 Tiempo de ejecucién actual ‘ 0,1 minutos

El tiempo de funcionamiento acumulado del inversor.

u0.27 PULSO frecuencia de entrada de pulso ‘ 1Hz

Muestra la frecuencia de entrada de pulsos PULSE, unidad 1Hz.

u0.28 ‘ Valor establecido de comunicacion ‘ 0.01%
Seccion V.

Valor establecido de comunicacion

U0.29 Velocidad de retroalimentacion del 0,01 Hz

codificador
Velocidad de retroalimentacion PG, con una precisién de 0,1 hz
U0.30 Visualizacién de la frecuencia principal X 0,01 Hz
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P0.03 frecuencia principal de fuente de frecuencia establecida

U0.31 ‘ Pantalla Y de frecuencia auxiliar ‘ 0,01 Hz

P0.04 frecuencia de ajuste de fuente de frecuencia auxiliar

U0.32 Ver valor de direccion de memoria | 1
arbitraria

Para ver la direccién de memoria arbitraria, funcién de puesta en marcha avanzada.

u0.33 ‘ Reservar ‘ 0.0°

U0.34 ‘ Temperatura del motor 1°C

Muestra la temperatura del motor. La temperatura de otro dispositivo también se puede probar a través de
diferentes puntos de medicién de temperatura.

U0.35 ‘ Par objetivo (%) ‘ 0,1%

Configuracién del par objetivo. En el modo de control de par, se utiliza para comprobar el par objetivo
establecido.

U0.36 ‘ Posicién variable giratoria ‘ 1

Es la posicion del rotor cuando se retroalimenta la velocidad.

U0.37 ‘ Angulo del factor de potencia ‘ 0.1

Angulo del factor de potencia actual, factor de potencia = COS (angulo), angulo = 0, potencia maxima.

U0.38 ‘ posicion ABZ 0.0

Informacién de posicién de retroalimentacién incremental ABZ del célculo del codificador.

U0.39 ‘ Separacion de voltaje objetivo VF ‘ v

Voltaje objetivo VF cuando se separa la fuente de alimentacion.

U0.40 ‘ Separacion de voltaje de salida VF ‘ Y

Voltaje de salida VF cuando se separa la fuente de alimentacion.

U0.41 ‘Pantalla intuitiva de estado de entrada DI ‘ -

Expansion DI7
Unused DI5DI3 DI

LAl

#— Input status
DI Input status #—— Mark line

TITIT 7 11 ]

Unused ExpansmnDHO Di6 D14 DI2

Expansion DI8
Muestra el estado de entrada DI de forma intuitiva, ofrece informacién de entrada DI mas detallada que
U0.07, avanzada

Expansion DI9
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funcién de visualizacion.

U0.42 ‘ Pantalla intuitiva de estado de salida DO ‘ -

DO2(Expansion)

VD02 TA2 TB2 TC2(Expansion)
Unused

LUl LT

44— Output status
DO Output status #—— Mark line

FIT 1T 17

Unused VDO5 VDO1 TA1 TB1-TC1
VvDO3 DO1

Muestra el estado de salida DO de forma intuitiva, ofrece informacién de salida DO més detallada que
U0.08, funcién de visualizacion avanzada.

u0.43 Pantalla intuitiva del estado de la funcién 1
DIi1

Muestra el estado de la funcién DI 1 intuitivamente, muestra (funcién 01-40)

u0.44 Pantalla intuitiva del estado de la funcién 1
DI2

Muestra el estado de la funcién DI 2 intuitivamente, muestra (funcién 41 — 80)

U0.45 ‘ Informacion de falla ‘ 0

Consulta de informacion de fallas.

uU0.46 Reservado -

u0.47 Reservado -

u0.48 Reservado -

-100,00%~100,00%

U0.60 Frecuencia de funcionamiento 0.01%
(%)

-100,00%~100,00%

U0.61 Estado del inversor 1

U0.62 Cddigo de falla actual 1

U0.63 Comunicacién punto a punto 0.01%

u0.64 Por el nimero de estaciones 1
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u0.64 limite de par 0.01%

Seccion V.
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5.2 Grupo de funciones bésicas: P0.00-P0.28
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Féabrica phang

Cédigo Descripcion/Pantalla Rango de ajuste Entornol Limite

Tipo G (tipo de carga de par constante) 1

Pantalla de tipo de médico de
P0.00 | cabecera - .
Tipo P (ventilador de tiro, tipo de carga 2
de bomba)

Este pardmetro es solo para ver el modelo de fabrica. No se puede modificar.
1: es aplicable a la carga de par constante del pardmetro nominal especificado

2: Es aplicable a la carga de par variable del parametro nominal especificado (ventilador de tiro, tipo de
carga de la bomba)

Control vectorial sin sensor de velocidad 0
(SVC)
P0.01 | Modo de control del motor 1 | Control vectorial del sensor de velocidad 1 0 *
(FVC)
Control V/IF 2

0 : Control vectorial sin sensor de velocidad

Se refiere al control vectorial de bucle abierto que generalmente se aplica al campo de control de alto
rendimiento. Un inversor solo puede accionar un motor. Por ejemplo: maquina herramienta, maquina
centrifuga, méaquina de trefilado de fibra, carga de la maquina de moldeo por inyeccion, etc.

1: control vectorial del sensor de velocidad

Se refiere al control vectorial de bucle cerrado y el codificador debe agregarse al extremo del motor. El
inversor debe coincidir con el mismo tipo de tarjeta PG del codificador. Este modo de control es adecuado
para el campo de control de par y control de velocidad de alta precision. Un inversor solo puede accionar
un motor. Por ejemplo: maquinaria de fabricacion de papel de alta velocidad, maquinaria de elevacioén, carga
de ascensores, etc.

2: control V/IF

El modo de control V/F es adecuado para campos en los que la demanda de carga no es alta o un
inversor puede controlar varias motos. Por ejemplo: ventilador de tiro, carga de bomba, etc.

Sugerencias: Los parametros del motor deben identificarse antes de elegir el modo de control vectorial.
Solo los pardmetros precisos del motor pueden aprovechar el modo de control vectorial. Los usuarios
pueden obtener un mejor rendimiento ajustando los pardmetros del grupo regulador de velocidad P2 (motor
2, motor 3, motor 4 respectivamente para el grupo A2, A3, A4)

FVC se usa generalmente para motores sincronos de imanes permanentes, mientras que parte de las
aplicaciones de pequefia potencia pueden seleccionar el modo de control V/F. La serie HV590 admite
modelos especificos de modo de control vectorial sin sensor de motor sincrono de imanes permanentes.
Consulte el manual de usuario de HV590 y el manual de usuario dedicado de HV590S para conocer el
método de uso.

Canal de comando del panel de
operacion (LED apagado) 0
Seleccion de fuente de Canal de comando de terminal (LED 1
P0.02 " 0 *
comando encendido)
Canal de comando de comunicacion de
puerto serie (LED intermitente) 2
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Los comandos de control del inversor incluyen: marcha, parada, rotacion hacia delante (FWD), rotacion
hacia atrés (REV), avance lento (FJOG), avance lento (RJOG), etc.
0 : Canal de comando del panel de operacion (LED “LOCAL/REMOT” apagado);
Realice el control de comando de ejecucion con las teclas RUN, MF.K'y STOP/RESET en el panel de
operacion.
1: Canal de comando de terminal (LED “LOCAL/REMOT"” encendido);

Realice un control de comando en ejecucién con terminales de entrada multifuncionales como FWD,
REV, FJOG, RJOG, etc.

2: Canal de comando de comunicacién del puerto serie (LED "LOCAL/REMOT" parpadeando).

El comando de ejecucion lo da la computadora host a través del modo de comunicacién. Cuando se
elige el elemento, debe estar equipado con una tarjeta de comunicacion (Modbus RTU, tarjeta ProfibusDP,
tarjeta de control programable del usuario o tarjeta CANopen, etc.).

Para conocer el protocolo de comunicacion, consulte "Pardmetros de comunicacion del grupo PD" y
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explicacion complementaria de la tarjeta de comunicacién correspondiente para mas detalles.

La explicacién complementaria para la tarjeta de comunicacién se asigna con la tarjeta de comunicacion.
Este manual contiene una breve descripcién de la tarjeta de comunicacion.

Configuracién digital (frecuencia
preestablecida P0.08, ARRIBA/ABAJO se 0
puede modificar, apagado sin memoria)
Configuracién digital (frecuencia
preestablecida P0.08, UP/DOWN se 1
puede modificar, apagar con memoria)
All 2
Al2 3

Seleccién de fuente de

P0.03 . L . 4 *

frecuencia principal X Al3 (potenciémetro) 4
Configuracién de pulso (DI5) 5
comando MS 6
PLC sencillo 7
configuracién de PID 8
Configuracién de comunicacion 9
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Este pardmetro se utiliza para seleccionar el canal de entrada de frecuencia de referencia principal.
Totalmente 10 canales de frecuencia de referencia principales:

0 : Configuracién digital (apagado sin memoria)

El valor inicial de la frecuencia establecida es igual a P0.08 "frecuencia preestablecida”. El usuario
puede cambiar el valor de la frecuencia establecida del inversor a través de las teclas A y v del teclado (o
terminal de entrada multifuncién ARRIBA, ABAJO).

El inversor se enciende después de apagarse, el valor establecido de frecuencia se restablece a P0.08

"Frecuencia preestablecida".

1: Configuracion digital (apagado con memoria)

El valor inicial de la frecuencia establecida es igual a P0.08 "frecuencia predeterminada”. El usuario
puede cambiar el valor de frecuencia establecido por el inversor a través de las teclas A y v del teclado (o
terminal de entrada multifuncién ARRIBA, ABAJO).

El inversor se enciende después de apagarse, el valor establecido de frecuencia se restablece al valor
que equivale a la configuracién de la Gltima hora de apagado. La correccién se memoriza mediante la tecla
A del teclado y latecla v o el terminal ARRIBA, ABAJO.

Lo que debe recordarse es que P0.23 es "Seleccion de memoria de frecuencia de configuracion
digital". P0.23 se usa para seleccionar la correccién, ya sea para memorizar o borrar y es relevante para
detener, irrelevante para apagar la memoria, preste atencién durante la operacion.

21A1

3:AI2
4: AI3 (potenciémetro)

La frecuencia esta determinada por el terminal de entrada anal6gica. La placa de control de la serie
HV590 ofrece 2 terminales de entrada analdgica (All, Al2), la tarjeta HNC5PC1 del dispositivo opcional
puede ofrecer 1 terminal de entrada analdgica aislada (AI3x).

All, AI2 se puede elegir como entrada de voltaje de 0V~10V, asi como entrada de corriente de
0mA~20mA mediante el puente J3,J4 en la placa de control.

El valor del voltaje de entrada All. Al2 tiene una relacién correspondiente con la frecuencia objetivo,

los usuarios pueden elegirlos a voluntad. HV590 ofrece 5 grupos de curva de relacion correspondiente, de
los cuales 3 son de relacion lineal (correspondencia de 2 puntos), 2 de ellos son de correspondencia de 4
puntos (cualquier curva entre ellos). El usuario puede configurar a través del grupo P4 o el cédigo de
funcion A6.

El cédigo de funcién P4.33 se utiliza para configurar la entrada analdgica de los canales Al1~Al22. Elija

1 curva entre las 5 respectivamente. Para correspondencia especifica, consulte los grupos P4, A6.

5 : Configuracién de pulsos (DI5)

La configuracién del pulso se establece a través del pulso terminal. Estandar de sefial: rango de voltaje
9V~30V, rango de frecuencia OkHz~100kHz. El pulso establecido solo se puede ingresar a través del
terminal de entrada multifuncién DI5.
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través de P4.28~P4.31. Es una relacion lineal (correspondencia de 2 puntos). La entrada de pulsos
100.0% se refiere al porcentaje de P0.10.
6: Comando MS

El modo de ejecucion del comando MS se establece a través de un modo de combinacioén diferente del
terminal DI de entrada digital. Hay 4 terminales de comando MS con 16 estados de la serie HV590. Los
codigos de funcién del grupo de PC corresponden a 16 "comando MS". “Comando MS” es un porcentaje
relativo a P0.10 (frecuencia maxima).

Cuando el terminal de entrada digital DI se usa como terminal de comando MS, el usuario debe configurar
através del grupo P4. Para conocer las especificaciones, consulte el grupo P4.
7:PLC sencillo

Cuando la fuente de frecuencia se establece en 7, la fuente de frecuencia en funcionamiento se puede
cambiar a cualquier comando de frecuencia durante 1~16.

El usuario puede configurar el tiempo de retenciéon del comando de frecuencia y el tiempo de
aceleracion/desaceleracion respectivamente. Para conocer las especificaciones, consulte el grupo de PC.
8 I PID

La frecuencia de funcionamiento es la salida del proceso de control PID. Generalmente se utiliza para el
control de circuito cerrado de procesos de campo.

Cuando se elige PID, el usuario debe configurar los parametros relevantes de la "funcién PID" del grupo

PA.
9 : Configuracién de comunicacion

La configuracién de comunicacion se refiere a la fuente de frecuencia principal que se configura a través
del método de comunicacién de la méaquina de posicion.

La serie HV590 admite 4 tipos de modo de comunicacion: Modbus, Profibus.DP, CANopen 3 tipos de
comunicacién no se pueden usar al mismo tiempo.

La tarjeta de comunicacién debe instalarse durante el uso de la comunicacion. 4 tipos de tarjeta de
comunicacién son opcionales. El usuario puede seleccionar comprar de acuerdo con las necesidades y
configurar el parametro P0.28 correctamente.

Configuracion digital (frecuencia
preestablecida P0.08, ARRIBA / ABAJO
ajustable, apagado sin memoria 0)
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P0.04 Fuente de frecuencia auxiliar | Configuracién digital (frecuencia 0

seleccion Y preestablecida ~ P0.08, ~ UP/DOWN | 4
ajustable, apagado con memoria)
All 2
Al2 3
Al3 (potenciémetro) 4

Confjguracién de comunicacién9

Configuraciéon de PULSO (DI5) 5
comando MS 6
PLC sencillo 7
configuracion de PID 8

Cuando la fuente de frecuencia auxiliar se usa como canal de referencia de frecuencia independiente (es
decir, la fuente de frecuencia cambia de X aY), se usa de la misma manera que las especificaciones relativas
de P0.03.

Cuando la fuente de frecuencia auxiliar se utiliza como referencia de superposicion (es decir, la seleccion
de la fuente de frecuencia cambia de X mas Y o X a X mas Y), tiene los siguientes puntos especiales:

1. Cuando la fuente de frecuencia auxiliar es una referencia digital, la frecuencia preestablecida
(P0.08) no tiene sentido y es necesario ajustar la frecuencia de referencia principal a través de las teclas "A"
y "v" del teclado (0 ARRIBA y ABAJO de los terminales de entrada multifuncional). ).

2. Cuando la fuente de frecuencia auxiliar es una referencia de entrada analdgica (Al1, Al2, AI3) o
una referencia de entrada de pulso, el 100 % de la configuracién de entrada es relativa al rango de la fuente
de frecuencia auxiliar y se puede configurar a través de

P0.05y P0.06.
3. Cuando la fuente de frecuencia es una referencia de entrada de pulso, es similar al valor analégico.
Indicacién : Hay una diferencia entre la seleccién de la fuente de frecuencia auxiliar Y y el valor de

configuracioén de la fuente de frecuencia principal X. Es decir, P0.03 y P0.04 no pueden usar el mismo canal
de referencia de frecuencia.

Fuente de frecuencia auxiliar | Relativo a la frecuencia maxima 0

Seleccion de rango Y
P0.05 9 Relativo a la fuente de frecuencia X 1 0 *

Fuente de frecuencia auxiliar

P0.06 0%~150% 0 *
rango Y

Cuando la seleccion de la fuente de frecuencia es unareferencia de superposicion de frecuencia (P0.07
se establece en 1, 3 0 4), se utiliza para determinar el rango de ajuste de la fuente de frecuencia auxiliar.
P0.05 se usa para determinar el objeto relativo dentro del rango. Si es relativo a la frecuencia principal, ese
rango variara con la frecuencia principal X.

1bit Seleccion de fuente de frecuencia

Seleccién de apilamiento de Fuente de frecuencia principal X 0

fuente de frecuencia 0© *

P0.07

Resultado de la operacién
principal/auxiliar (relacién de operacién 1
determinada de 10 bits)
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Cambiar entre X e Y 2
Cambiar entre X y la opcién 1 3
Cambiar entre Y y la opcién 1 4

Relacién entre principal

10
bits

lfuente de frecuencia auxiliar
Principal+auxiliar 0
Principal-auxiliar 1

MAX (fuente de frecuencia principal X,
fuente de frecuencia auxiliar Y) 2

MIN (fuente de frecuencia principal X,
fuente de frecuencia auxiliar Y) 3

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el canal de configuracién de frecuencia y para realizar la
configuracién de frecuencia mediante la combinacién de la frecuencia principal X y la frecuencia auxiliar Y.
1 bit: seleccién de fuente de frecuencia

0 : Fuente de frecuencia principal X

La fuente de frecuencia principal X es la frecuencia objetivo.
1: El resultado de la operacion principal/auxiliar es la frecuencia objetivo, la relacién de operacion,
consulte "10 bits" para obtener méas detalles.
2: Cambio entre la fuente de frecuencia principal X y la fuente de frecuencia auxiliar Y
Cuando el terminal 18 (cambio de frecuencia) no es vdlido, la frecuencia principal X es la frecuencia
objetivo. Por el contrario, la frecuencia auxiliar Y es la frecuencia objetivo.
3: Cambio entre la frecuencia principal X y el resultado de la operacién principal/auxiliar
Cuando el terminal 18 (cambio de frecuencia) no es valido, la frecuencia principal X es la frecuencia
objetivo. Por el contrario, la frecuencia auxiliar Y es la frecuencia objetivo.
4: Cambio entre la frecuencia auxiliar Y y el resultado de la operacién principal/auxiliar
Cuando el terminal 18 (cambio de frecuencia) no es valido, la frecuencia auxiliar Y es la frecuencia
objetivo. Por el contrario, la frecuencia principal X es la frecuencia objetivo.

10 bits: relacién entre la fuente de frecuencia principal/auxiliar

0 : Fuente de frecuencia principal + fuente de frecuencia auxiliar Y

El resultado de la operacion principal + auxiliar es la frecuencia objetivo. Realiza la funcién de conjunto
de apilamiento de frecuencia.

1 : Fuente de frecuencia principal - fuente de frecuencia auxiliar Y

Resultado de la operacién de principal - auxiliar es la frecuencia
objetivo.

2: MAX (fuente de frecuencia principal X, fuente de frecuencia auxiliar Y)
Elija el valor absoluto méas grande de los dos como frecuencia objetivo
3: MIN (fuente de frecuencia principal X, fuente de frecuencia auxiliar Y)
Elija el valor absoluto méas pequefio de los dos como frecuencia
objetivo.

Ademas, cuando la fuente de frecuencia es la operacién principal y auxiliar, los usuarios pueden
configurar la frecuencia de compensacion a través de P0.21. Al apilar la frecuencia de compensacién
en el resultado de la operacion principal y auxiliar, podria hacer frente de manera flexible a todo tipo de
necesidades.
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Frecuencia preestablecida 0,00 Hz ala frecuencia méaxima (solo es valido
P0.08 cuando la fuente de frecuencia esté configurada |50,00 Hz|
n "configuracion digital")

Cuando se establece la fuente de frecuencia en "configuracion digital" o "terminal ARRIBA/ABAJO", el
valor del parametro es el valor inicial de la configuracion digital de frecuencia del inversor.

direccion consistente 0

P0.09 | Direccién de carrera 0 *
Direccion contraria 1

La modificacién de este parametro puede cambiar la direccion de rotacion del motor sin cambiar ningin
otro pardmetro, lo que equivale a cambiar la direcciéon de rotacion mediante el ajuste de dos lineas
cualesquiera del motor (U, VyW).

Cuando necesite cambiar la direccion de rotacién del motor, los usuarios pueden modificar este|
parametro en lugar de ajustar el cableado del motor.

Precaucién: Cuando el cédigo de funcién se restablece al valor predeterminado de fabrica, el valor de
este parametro se restablece a 0, que debe usarse con prudencia en las aplicaciones donde no se permite
cambiar la direccién de rotacién del motor.

] ]

PO.l(JFrecuencia maxima 50,00 Hz~320,00 Hz 50,00 Hz*x

Cuando la entrada analdgica, la entrada de pulsos (DI5), el comando MS, etc. se utilizan como fuente de|
frecuencia, su 100 % respectivo se calibra relativamente a través de P0.10.

La frecuencia maxima HV590 podria alcanzar los 3200Hz. Los usuarios pueden establecer digitos
decimales del comando de frecuencia a través de P0.22 para equilibrar el indice de resolucién del comando
de frecuencia y el rango de entrada de frecuencia.

Cuando P0.22 se establece en 1, la relacién de resolucion de frecuencia es 0,1 Hz, el rango de|
configuracién de P0.10 es 50,0 Hz ~ 3200,0 Hz; Cuando P0.22 se establece en 2, la relacion de resolucion
de frecuencia es 0,01 Hz, el rango de configuracién de P0.10 es 50,00 Hz~320,00 Hz.

Configuracién P0.12 0
All 1
Al2 2
Limite superior de fuente de
P0.11 | frecuencia 0 *
Al3 (potenciémetro) 3
configuracién de pulso 4
Configuracién de comunicacién 5

Define la fuente del limite superior de frecuencia. El limite superior de frecuencia proviene de la
configuracién digital (P0.12) o del canal de entrada analégica. Cuando el limite superior se establece a
través de la entrada analdgica, el 100 % de la entrada analégica corresponde a P0.12.

Por ejemplo: cuando el campo de control de devanado esta en el modo de control de par, para evitar el
fenémeno de rotura del material, los usuarios pueden establecer la frecuencia limite superior a través del
valor analégico. Cuando la frecuencia de funcionamiento alcanza el valor del limite superior, el inversor
mantiene el funcionamiento en la frecuencia del limite superior.

Limite superior de frecuencia | Limite inferior de frecuencia (P0.14) a frecuencia
P0.12 maxima (P0.10) 50,00 Hz %

P0.13 | Compensacion del limite 0,00 Hz~frecuencia méaxima P0,10 0,00 Hz|
superior de frecuencia
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Cuando el limite superior se establece através del valor analégico o la configuracién de PULSO, P0.13
se utilizard como compensacion de valor analégico. La suma de la frecuencia de compensacion y el valor
de configuracién analdgico del limite superior de frecuencia se utiliza como el valor de configuracion final
del limite superior de frecuencia.

P0.14 | Limite inferior de frecuencia | 0,00 Hz al limite superior de frecuencia P0,12 0,00 Hz|

Cuando la frecuencia de funcionamiento del inversor es inferior al limite inferior de frecuencia, puede|
seleccionar funcionar en el limite inferior de frecuencia o detener el inversor. Consulte el cédigo de funcién
P8.14 para obtener mas informacion.

P0.15 | Frecuencia de carga 0.5kHz~16.0kHz - *

Esta funcién se utiliza para ajustar la frecuencia portadora del inversor. Al ajustar la frecuencia portadora,
se puede reducir el ruido del motor, se puede evitar la resonancia del sistema mecanico, de modo que se
pueden reducir la corriente de fuga a tierra y la interferencia del inversor.

Cuando la frecuencia de la onda portadora es baja, el componente arménico mas alto de la corriente de|
salida aumentard, la pérdida del motor aumentard y el aumento de la temperatura del motor también
aumentara.

Cuando la frecuencia de la onda portadora es alta, la pérdida del motor se reduce y el aumento de la
temperatura del motor se reduce, pero la pérdida del inversor y el aumento de la temperatura del inversor
aumentaran y, por lo tanto, aumentara la interferencia.

El ajuste de la frecuencia de la portadora influird en los siguientes elementos del rendimiento:

Frecuencia de carga bajo— alto
Ruido de motores grande — pequefio
Forma de onda de corriente de pobre— bien
salida
Aumento de temperatura del alto— bajo
motor
Aumento de temperatura del bajo— alto
inversor
Corriente de fuga pequefio— largo
Interferencia de radiacion pequefio— grande

La fabrica establece diferentes potencias del inversor con diferentes frecuencias portadoras. Aunque el
usuario podria modificarlo, se debe prestar atencién: si la frecuencia de la portadora se establece més alta
que el valor establecido de fabrica, aumentara la temperatura del radiador del inversor. El usuario debe
tomar el uso de reduccion de potencia del inversor, o habra peligro de alarma de sobrecalentamiento.

Ajuste de frecuencia No 0
portadora con temperatura

P0.16
Si 1

El ajuste de la frecuencia portadora con la temperatura se refiere a la deteccion de la temperatura del
radiador. Cuando la temperatura es alta, la frecuencia de la portadora disminuye autométicamente para
reducir el aumento de temperatura del inversor. Por el contrario, cuando latemperatura es baja, la frecuencia
de la portadora se restablece gradualmente al valor establecido. Esta funcién podria ayudar a reducir la
posibilidad de alarma de sobrecalentamiento del inversor.

P0.17 | Tiempo de aceleracion 1 0.00s~65000s - *

P0.18 | Tiempo de desaceleracién 1 | 0.00s~65000s - *
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El tiempo de aceleracién significa el tiempo t1 necesario para que el inversor acelere de 0 Hz a la|
frecuencia de referencia (P0.25).

El tiempo de desaceleracion significa el tiempo t2 necesario para que el inversor desacelere desde |g|
frecuencia de referencia (P0.25) a OHz.

La descripcion del tiempo de aceleracion y desaceleracién se muestra en la Fig. 5.1:

Output frequency
Hz ‘

Acceleraion/deceleration
reference frequency
Setting frequency

t

—
Actual acceleration time }—-——r: :ﬂ—_.lAclual deceleration time
Setting acceleration time [ & E—— =12 o !Setting deceleration time

Fig. 5-1 Diagrama esquematico del tiempo de aceleracién/desaceleracion
HV590 ofrece totalmente 4 grupos de tiempo de aceleracién/disminucién de velocidad para la
seleccion, puede cambiar a través del terminal de entrada digital DI, 4 grupos de ellos se muestran a

continuacion:

GRUPO 1 : P0.17, P0.18;
GRUPO 2 : P8.03, P8.04;

GRUPO 3 : P8.05, P8.06; GRUPO
4 . P8.07, P8.08.

1 segundo 0
P0.19 Acel./decel. unidad de 0,1 segundos 1 1 *
tiempo
0,01 segundos 2

HV590 ofrece 3 tipos de unidades de tiempo de aceleracion/disminucion de velocidad para satisfacer las
necesidades de todo tipo de escena. Respectivamente durante 1 segundo, 0,1 segundos y 0,01 segundos.

Precaucioén: Los lugares decimales, asi como el tiempo de aceleracién/desaceleracion correspondiente
delos 4 grupos, pueden cambiarse al modificar este parametro de funcion; se debe prestar especial atencion
en el proceso de aplicacion.

Frecuencia de
P0.21 | compensacion de fuente de 0.00Hz~Frecuencia maximaP0.10
frecuencia auxiliar

0,00
Hz

Es vélido solo en el momento en que se elige la operacion principal/auxiliar.

Cuando la fuente de frecuencia es la operacién principal/auxiliar (P0.21 como frecuencia de
compensacion), podria hacer que el ajuste de frecuencia sea mas flexible al apilar la frecuencia de
compensacion en la operacién principal y auxiliar como el valor de ajuste de frecuencia final.

P0.22 Comando de frecuencia 0,1 Hz 1 2 *
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resolucion 0,01 Hz 2

Este pardmetro se usa para determinar toda la resolucion del cédigo de funcién que es relevante para la
frecuencia.

La resolucion de frecuencia es de 0,1 Hz, la frecuencia de salida maxima HV590 puede alcanzar los
3200 Hz. Mientras que la resolucién de frecuencia es de 0,01 Hz, la frecuencia de salida maxima del HV590
es de 320,00 Hz.

Precaucion: Los digitos decimales del parametro (relacionado con la frecuencia) y el valor de frecuencia
correspondiente cambiaran al modificar P0.22. Se debe prestar especial atencién durante la operacion.

Seleccién de memoria de sin memoria 0
P0.23 fr_eguenma de configuracion 0 %
digital al detenerse Memoria 1

Esta funcion solo es vélida cuando la fuente de frecuencia es una configuracién digital.

0 : Sin memoria
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En caso de fallo de alimentacion o parada del inversor, establezca el valor de frecuencia de nuevo en
el valor de configuracion de "Frecuencia preestablecida” (P0.08). Se borra la modificacién de frecuencia que

se establecié mediante el teclado “A”. “v” o el terminal ARRIBA, ABAJO.
1: Memoria
La frecuencia de configuracion digital es la retencién que se reservo en la Ultima parada. Teclado “A”\

“v” o terminal UP, DOWN para validar la correccion.

Motor 1 0
Motor 2 1
P0.24 | Seleccion de motores 0 *
Motor 3 2
Motor 4

HV590 admite aplicaciones que impulsan 4 motores en tiempo compartido. Se pueden configurar 4
motores, pardmetros de la placa de identificacién del motor, ajuste de parametros independientes, modo de
control, parametros relacionados con el rendimiento de la operacion, respectivamente.

Los grupos de funciones correspondientes del motor 1 son el grupo P1 y el grupo P2. Los grupos
correspondientes del motor 2, motor 3 y motor 4 son el grupo A2, el grupo A3y el grupo A4, respectivamente.

Los usuarios seleccionan el motor actual a través del cédigo de funcién P0.24, asi como el terminal de
entrada digital DI. Cuando la seleccion del cédigo de funcién entra en conflicto con la seleccién del terminal
DI, la seleccion del terminal DI tiene prioridad.

Frecuencia méxima (P0.10) 0
Frecuencia de referencia de | Establecer frecuencia 1
P0.25 . -, 0 *
aceleracién/desaceleracion
100Hz 2

El tiempo de aceleracién/desaceleracion significa el tiempo necesario para que el inversor varie de 0 Hz
ala frecuencia de P0.25, la Fig. 5.1 es un diagrama esquemético del tiempo de aceleracién/desaceleracion.

Cuando se elige P0.25 a 1, el tiempo de aceleracién/desaceleracion se conecta con la frecuencia
establecida. Si la frecuencia establecida cambia con frecuencia, la aceleracién del motor cambiara, se debe
prestar atencion en las aplicaciones.

Frecuencia ARRIBA/ABAJO | Frecuencia de funcionamiento 0
P0.26 | referencia al correr Establecer frecuencia 1 0 *

Este pardmetro solo es valido cuando la fuente de frecuencia es una configuracién digital.

Para seleccionar (mediante la tecla A. v del teclado o el terminal ARRIBA/ABAJO) el método de
modificacion de la frecuencia establecida, es decir, la frecuencia objetivo aumenta/disminuye segun la
frecuencia de funcionamiento o la frecuencia establecida.

La diferencia entre las dos configuraciones se convierte aparentemente en el proceso de aceleracién y
desaceleracion del inversor.

1bit Seleccion de fuente de frecuencia
limitada del comando del panel de
operacion
sin encuadernacion 0
Enlace de fuente de Fuente de frecuencia de configuracion 1
P0.27 | comando y fuente de digital 000 ¥

frecuencia All 2
Al2 3
AlI3 (potenciémetro) 4
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Configuracion de pulso PULSO (DI5) 5
comando MS 6
PLC sencillo 7
PID 8
Configuracién de comunicacion 9

10 Seleccion de fuente de frecuencia

bits limitada de comando de terminal

sin limite 0
Fuente de frecuencia de configuracion 1
digital

All 2
Al2 3
Al3 (potenciémetro) 4
Configuracién de pulso PULSO (DI5) 5
comando MS 6
PLC sencillo 7
PID 8
Configuracién de comunicacion 9

100 | Seleccion de fuente de frecuencia de
bits | enlace de comando de comunicacion

sin limite 0
Fuente de frecuencia de configuracion 1
digital

All 2
Al2 3
Al3 (potenciometro) 4
Configuracion de pulso PULSO (DI5) 5
comando MS 6
PLC sencillo 7
PID 8
Configuracién de comunicacion 9
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Define una combinacion limitada entre 3 canales de comando en ejecucién y 9 canales de configuracion
de frecuencia, que es fécil de lograr una conmutacioén sincrona.

Los canales de configuracion de frecuencia anteriores tienen la misma definicién que P0.03 “seleccion
X de fuente de frecuencia principal”, consulte P0.03 para obtener mas detalles. Diferentes canales de
comando en ejecucién pueden enlazar el mismo canal de configuracién de frecuencia. Cuando la fuente de
comando es valida durante la vinculacion de fuente de comando y fuente de frecuencia, la fuente de
frecuencia configurada de P0.03~P0.07 no es valida.

Tarjeta de comunicacion Modbus 0
Tarjeta de comunicacion Profibus.DP 1
P0.28 Tar]eta_ de expansion de . — 0 %
comunicaciones Tarjeta de comunicaciéon CANopen 2
Tarjeta de comunicacion CANIlink 3

La serie HV590 ofrece 3 tipos de modo de comunicacién. Los 3 deben estar equipados con una tarjeta
de comunicacion opcional. Y no se pueden usar al mismo tiempo.

P0.28 se utiliza para establecer el tipo de tarjeta de comunicacién opcional. Cuando el usuario reemplaza
la tarjeta de comunicacién, P0.28 debe configurarse correctamente.

5.3 Parametros para el motor 1: P1.00-P1.37

o L . Fabrica Cambio|
Cédigo Descripcion/Pantalla Rango de ajuste En e,
Motor asincrono general 0
P1.00 | Seleccion del tipo de motor Motor asincrono de frecuencia variable 1 0 *
P1.01 | Potencia nominal 0.1kW~1000.0kwW - *
P1.02 | Tensién nominal 1Vv~2000V -
Corriente nominal 0.01A~655.35A(Potencia del inversor=55kw)
P1.03 0.1A~6553.5A(Potencia del inversor >55KkW) - *
P1.04 | Frecuencia nominal 0,01 Hz~frecuencia méaxima - *
P1.05 | Velocidad giratoria nominal 1rpm~65535rpm - *

Los cédigos de funcién anteriores son pardmetros de la placa de identificacién del motor.
Independientemente de que el control VF o el control vectorial sea el modo elegido, los usuarios deben
configurar con precision el parametro relacionado de acuerdo con la placa de identificacién del motor.

Para un mejor rendimiento del control vectorial o VF, los usuarios deben ajustar el pardmetro del motor.
La precision de los resultados de la regulacion tiene una relacion intima con la precision de los parametros
establecidos en la placa de identificacién del motor.

Resistencia del estator del 0.0010~65.535Q(Potencia del inversor <=55kW)
P1.06 | motor asincrono 0.00010~6.5535Q(Potencia del inversor >55kW)| *
Resistencia del rotor del 0.001Q~65.535Q(Potencia del inversor <=55kW)
P1.07 il - *
motor asincrono 0.0001Q~6.5535Q(Potencia del inversor >55kW)
Inductancia de fuga de 0.01mH~655.35mH(Potencia del inversor
motor asincrono <=55kW)
P1.08 X . - *
0.001mH~65.535mH(Potencia del inversor
>55kwW)
Inductancia mutua del motor | 0.1mH~6553.5mH(Potencia del inversor
asincrono <=55kW)
P1.09 . . - *
0.01mH~655.35mH(Potencia del inversor
>55kW)
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Motor asincrono sin 0.01A~P1.03(Potencia del inversor <=55kW)
PL10 | corriente de carga 0.1A~P1.03(Potencia del inversor >55kW) - *

P1.06~P1.10 son parametros para motor asincrono. Generalmente, la placa de identificacion del motor
no contiene dichos pardmetros, los usuarios pueden obtenerlos a través del ajuste automético del inversor.
Entre ellos, 3 parametros
(P1.06~P1.08) se puede obtener a través del "ajuste estético del motor asincrono”, mientras que los 5
pardmetros, asi como la fase del codificador, el bucle de corriente PI, etc. se pueden obtener a través del
"ajuste completo del motor asincrono”. Cuando cambia la potencia nominal del motor (P1.01) o el voltaje
nominal del motor (P1.02), el inversor modificar4 automéaticamente el valor del pardmetro P1.06~P1.10 y
los restaurard al estdndar comdn de los parametros del motor de la serie Y.

Si el motor asincrono no se puede ajustar, los usuarios pueden ingresar los parametros anteriores con el
valor del motor ofrecido de fabrica.

P1.27 | Namero de pulsos del 1~65535
codificador

2500 ‘ *

Para configurar el nmero de pulsos del codificador incremental ABZ o UVW por revolucién.

En el modo de control vectorial del sensor de velocidad, P1.27 debe configurarse con precisién. De lo
contrario, el motor no funcionara normalmente.

Codificador incremental ABZ 0
Cadificador incremental UVW 1
P1.28 | Tipo de codificador 0 *
Transformador rotativo 2
Codificador de seno/coseno 3
codificador UVW 4

HV590 admite mdltiples tipos de codificadores. Un codificador diferente debe estar equipado con una
tarjeta PG diferente. Para conocer las especificaciones, consulte el Apéndice IV. Los 5 codificadores son
adecuados para motores sincronos, mientras que solo el codificador incremental ABZ y el transformador
rotativo son adecuados para motores asincronos.

Después de instalar la tarjeta PG, asegurese de que P1.28 sea preciso de acuerdo con la situacion
real.

Caodificador incremental ABZ | Delantero 0

p1.30 | FaseAB 0 *
Reservar 1

Este codigo de funcion solo es vélido para el codificador incremental ABZ (P1.28=0). Se utiliza para|
configurar la secuencia de fase de la sefial AB del codificador incremental ABZ.

Es vélido tanto para motor sincrono como para motor asincrono. Los usuarios pueden obtener la|
secuencia de fase AB del codificador ABZ a través del ajuste completo del motor asincrono o el ajuste sin
carga del motor sincrono.

P1.31 | Angulo de instalacion del 0,00~359,90 0.00 *
codificador

Este pardmetro solo es valido para el modo de control de motor sincrono. Es valido para los tipos de|
codificador de codificador incremental ABZ, codificador incremental UVW, transformador rotativo y codificador
Uvw.

P1.31 esta disponible para el ajuste estatico/completo del motor sincrono. Es muy importante para el
funcionamiento del motor sincrono. El usuario debe ajustarlo antes del uso inicial del motor sincrono.

Delantero 0

P1.32 | Secuencia de fase UVW 0 *
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Contrarrestar ’ 1

P1.33 | Angulo de desplazamiento 0,00~359,90 0.00 *
del codificador UVW

P1.32 y P1.33 solo son validos para motores sincronos con codificador UVW.

Estos dos parametros se pueden obtener mediante el ajuste estatico/completo del motor sincrono, que
son muy importantes para el funcionamiento del motor sincrono. Los usuarios deben ajustarlos antes del
uso inicial sincrono.

*

P1.34 | Pares de polos de 1~65535 1
transformador rotativo

El transformador rotativo esta equipado con pares de polos. Al usar el codificador, se deben configurar
los parametros correctos.

P1.36 *

inspeccion

PG abandoné el tiempo de ‘ 0.0s: sin accién 0.1s~10.0s 0.0s

Se utiliza para configurar el tiempo de inspeccién de la falla de desconexién del codificador. Cuando Ia]
sefial de retroalimentacion es 0.0s, la falla de desconexion del codificador no seré inspeccionada.

Si el inversor detecté una falla de desconexién y el valor de retroalimentacién excedi6 el rango de
configuracién de P1.36. Alarma de falla del inversor No. 20 = E.PG1.

Sin operacion 0
Sintonizacion estatica asincrona 1 1
P1.37 | Seleccion de afinacion 0 *
Sintonizacion completa asincrona 2
Sintonizacion estatica asincrona 2 3

Precaucién: Deben establecerse las clasificaciones correctas del
motor antes de realizar el ajuste. 0: Sin operacion, el ajuste esta
prohibido.
1: ajuste estatico del motor asincrono 1

Se utiliza en ocasiones en las que el motor asincrono y la carga no se arrancan facilmente, lo que puede
provocar que el ajuste no sea valido. El tipo de motor correcto y los parametros de la placa de identificacion
del motor P1.00~P1.05 deben configurarse antes del ajuste estatico. El usuario podria obtener P1.06~P1.08
através de tuning.

Descripcién de la accion : Establezca P1.37 en 1y luego presione el botén RUN, el inversor llevara a

cabo la operacion asincrénica.

afinacion estética.
2: sintonizacién completa asincrona

El ajuste completo asincrono puede garantizar el rendimiento del control dindmico del inversor. El motor|
y la carga deben desconectarse para mantener el estado completo del motor.

En el proceso de sintonizacion completa asincrona, primero se toma la sintonizacién completa
asincronay luego se acelera al 80% de la frecuencia nominal del motor de acuerdo con P0.17. Después de
mantener el estado durante un periodo de tiempo, desacelere para detenerse de acuerdo con P0.18 y deje
de sintonizar.

Antes del ajuste asincrono completo, los usuarios deben configurar el tipo de motor y los parametros de
la placa de identificacién del motor P1.00~P1.05, asi como el tipo de codificador y los nimeros de pulso del
codificador P1.27, P1.28.

El inversor puede obtener 5 pardmetros del motor P1.06~P1.10, asi como la secuencia de fase AB
P1.30, el parametro PI del lazo de corriente de control vectorial P2.13~P2.16 del ajuste.

Descripcion de la accion : Establezca P1.37 en 2 y luego presione el botén RUN, el inversor realizara

un ajuste asincrono completo.
3: ajuste estatico del motor asincrono
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Se utiliza sin codificador.

5.4 Grupo de funciones de control vectorial: P2.00-P2.22

Los cédigos de funcion del grupo P2 son vélidos para control vectorial e invalidos para control

VIF.
Fabrica Cambio|

Cédigo Descripcién/Pantalla Rango de ajuste Entorno|limite

P2.00 |Ganancia proporcional del lazo| 1~100 30 *
de velocidadl

P2.01 |Tiempo de integracién del lazo| 0.01s~10.00s 0.50s *
de velocidad1

P2.02 |Frecuencia de conmutaciénl 0.00~P2.05 500Hz| >

P2.03 |Ganancia proporcional 2 del| 0~100 20 *
lazo de velocidad

P2.04 |Tiempo de integracion del lazo| 0.01s~10.00s 1.00s *
de velocidad 2

P2.05 |Frecuencia de conmutacién 2 | P2.02~frecuencia maxima 10,00 Hz| *

63




Seccion V. Tabla de funciones de pardmetros

Los usuarios pueden elegir diferentes parametros Pl de bucle de velocidad bajo diferentes frecuencias
de funcionamiento. Cuando la frecuencia de funcionamiento es menor que la frecuencia de conmutacién
(P2.02), los pardmetros de ajuste para el lazo de velocidad Pl son P2.00 y P2.01. Cuando la frecuencia de
funcionamiento es mayor que la frecuencia de conmutacion (P2.02), los pardmetros de ajuste para el lazo
de velocidad Pl son P2.03 y P2.04. Los parametros PI del lazo de velocidad entre la frecuencia de
conmutacion 1 y la frecuencia de conmutacién 2 son dos grupos de conmutacion lineal. Como se muestra
en la figura 5.2:

parametro Pl “

P2.00
P2.01

P2.03| N
P2.04 0

P2.02 P2.05 Comando de frecuencia
Diagrama esquematico del parametro Fig.5-2PI

Los usuarios pueden ajustar las caracteristicas de respuesta dindmica de la velocidad del control vectorial
mediante el establecimiento del coeficiente proporcional y el tiempo de integracion del regulador de velocidad.
Tanto el aumento de la ganancia proporcional como la reduccién del tiempo de integracion pueden
acelerar larespuesta dindmica del bucle de velocidad. Pero una ganancia proporcional excesiva o un tiempo
de integracion insuficiente pueden provocar la oscilacién del sistema.
Sugerencias para el método de regulacion:

Si los parédmetros de fabrica no pueden cumplir con los requisitos, los usuarios pueden ajustarlos sobre
la base de los pardmetros de valor de fabrica. Primero aumente la ganancia proporcional para restringir la
oscilacion del sistema, luego

Reduzca el tiempo de integracion para que el sistema tenga una caracteristica de respuesta rapida y un
sobreimpulso méas pequefio.

Aviso: la configuracién incorrecta del pardmetro Pl puede provocar un exceso de velocidad excesivo,
incluso una falla de voltaje durante la caida del exceso.

P2.06 | Ganancia de deslizamiento 50%~200% 100% *
de control vectorial

Este pardmetro se utiliza para ajustar la precision de la velocidad constante del motor para el modo de
control vectorial del sensor de velocidad cero. Suba el valor del parametro cuando el motor de carga funcione
a baja velocidad. Por el contrario, cuando el motor con carga funcione a alta velocidad, reduzca el valor del
parametro.

Este pardmetro también se utiliza para ajustar el valor de la corriente de salida con la misma carga para|
el control vectorial del sensor de velocidad.

P2.07 | Tiempo de filtro de bucle de 0.000s~0.100s 0.000s *
velocidad

En el modo de control vectorial, el regulador de bucle de velocidad emite un comando de corriente de
par. P2.07 se utiliza para filtrar el comando de par.

En términos generales, el pardmetro no necesita ser modificado. Los usuarios pueden aumentar
correctamente el tiempo de filtrado cuando la fluctuacién de la velocidad es relativamente grande y disminuir
el valor cuando se produce la oscilacién del motor.

Si el tiempo de filtrado es pequefio, el par de salida del inversor puede fluctuar mucho, pero la
velocidad de respuesta sera rapida.

P2.09 P2.10 0 0 *
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Fuente de limite superior de
par en modo de control de
velocidad
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All 1
Al2 2
Al3 (potenciometro) 3
configuracion de pulso 4
Configuracién de comunicacion 5
Min. (Al1,AI2) 6
Max.(Al1,Al2) 7

P2.10

Configuracion digital del limite
superior de par en el modo de
control de velocidad

0,0%~200,0%

150,0%

*

En el modo de control de velocidad, la salida de par maximo del inversor se controla mediante el limite
superior de par.
El rango para 1-7 selecciones de P2.09 corresponde al rango de configuracién de P2.10.
P2.09 se utiliza para seleccionar la fuente de limite superior de par. Cuando P2.09 se establece a través
de configuracién analégica, PULSO, configuracién de comunicacion, que corresponde al 100% a P2.10. El
100 % de P2.10 es el par nominal del inversor.

Regulacién de excitacién

P2.13 | ganancia proporcional 0~20000 2000 Y
Ganancia de integracion de

P2.14 | regulacion de excitacion 0~20000 1300 *
Ganancia proporcional de

P2.15 | regulacién de par 0~20000 2000 b 4

Ganancia de integracion de
P2.16 |[regulacion de par 0~20000 1300 *

modificarlo.

Regulacién Pl del lazo de corriente de control vectorial, que se obtiene automaticamente después del
ajuste completo del motor asincrono o el ajuste completo del motor sincrono. Por lo general, no es necesario

Precaucion: el regulador de integracion del bucle de corriente establece directamente la ganancia de|
integracion sin tomar el tiempo de integracion como dimension. La ganancia excesiva de Pl del lazo de
corriente puede conducir a la oscilacion de todo el circuito del lazo de control.

Si la oscilacion actual o la fluctuacion del par es relativamente grande, los usuarios pueden reducir
manualmente la ganancia proporcional de Pl o la ganancia de integracion.

5.5 Grupo de control V/F: P3.00-P3.15

Este grupo de funciones solo es valido para el modo de control V/F.

El control V/F es adecuado para carga general como ventilador de tiro, bomba. También es
apropiado para situaciones en las que un inversor impulsa varios motores 0 hay una gran
diferencia entre la potencia del inversor y la potencia del motor.

Cédigo

Descripcién/Pantalla

Rango de ajuste

Féabrica
Entorno|

Cambio|
limite
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Beeline V/IF 0
V/F multipunto 1
Cuadrado V/IF 2
Potencia de 1,2 V/F 3
Potencia de 1,4 VIF 4
Configuracién de la curva
P3.00 VIF 0 *
Potencia de 1,6 V/IF 6
Potencia de 1,8 V/F 8
Reservado 9
Modo de separacion completa VF 10
Modo de semiseparacién VF 11
este =I pardmetro define el modo de configuracién V/F para cumplir con los requisitos de varias

padre saracteristicas de carga.
0: abeja inea VIF
yo Zs adecuado para la carga de par constante ordinaria.
1: maltiplei-punto V/F
yo =s adecuado para cargas especiales como deshidratador y maquina centrifuga. Puede ser
autodefinido.
Consulte t) la descripcién de los cédigos funcionales del Grupo F1-07 a F1-12 para mas detalles.
2 son V/IF
cuadrado
yo s adecuado para cargas centrifugas como ventiladores y bombas.
3~8: T =stas son las curvas de relacion situadas entre la curva recta V/F y la curva cuadrada V/F.
9:res. errado

10 : vF modo de separacion completa

inversionLa frecuencia de salida de erter y el voltaje de salida son mutuamente independientes. La frecuencia|
de salida se decide
por uente de uencia, mientras que el voltaje de salida se decide por P3.13 (fuente de voltaje de
frecuenciaeparacion VF).
FV 2l modo de separacion completa se aplica generalmente en calentamiento por induccién, fuente
e alimentacion del inversor, par
motor ¢ -ampos de control, etc.

11 : vF modo de semiseparacion

En este caso, V es proporcional a F. La fuente de voltaje puede establecer la relacién proporcional
P3.13.  Larelacion entre V&F esta conectada con el grupo P1 (voltaje nominal del motor y tension
nominal).
frecuente cy).
doSupongamos que la entrada de la fuente de tensién es X (X de 0~100 %), la relacién V,F es:
V/ ‘=2*X*(Tensién nominal del motor)/(Frecuencia nominal del motor)

P3.01 Valor de refuerzo de par 0,0%~30% - *
P3.02 Frecuencia de corte del| 0.00~Frecuencia maxima 50,00 HZ] *
refuerzo de par
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Tension de salic‘i

Vb

Vi

fl pe Frecuencia de salida
V1: voltaje de refuerzo de par manual Vb: voltaje maximo de salida

f1: frecuencia de corte del refuerzo de par pensién completa:Frecuencia nominal de
funcionamiento Fig. 5-3 Diagrama esquematico del refuerzo de par
manual

Para compensar las caracteristicas de par de baja frecuencia del control V/F, se debe realizar una
compensacion de refuerzo al voltaje de salida de baja frecuencia del inversor.

Elevador de par: se configurara de acuerdo con el porcentaje de voltaje nominal de entrada al inversor.
A continuacion, se incluyen explicaciones sobre el aumento del par de ajuste:

1) Cuando el par de elevacion se establece en 0,0 %, el inversor adoptara el par de elevacion
automatico.

2) Este pardmetro puede elevarse correctamente para motores pequefios, mientras que paral
motores grandes; el parametro se puede disminuir adecuadamente.

3) Si el polipasto de torsién se configura para que sea demasiado grande, el motor puede|
sobrecalentarse y el inversor puede tener sobrecorriente.

Frecuencia de corte del elevador de torsién: como se muestra en la Fig. 5.3, el elevador de torsién es|
vélido cuando la frecuencia de corte esté por debajo de esta configuracion. De lo contrario, el par de elevacion
no sera valido.

Punto de frecuencia V/F
P3.03 multipunto F1 0,00 Hz~P3,05 0,00 Hz| *

Punto de tension V/F

P3.04 | multipunto 0,0%~100,0% 0,0% *
V1
Punto de frecuencia V/F

P3.05 multipunto F2 P3.03~P3.07 0,00 Hz| *

Punto de tension V/F

P3.06 | multipunto 0,0%~100,0% 0,0% | *
\4
P3.05~Frecuencia nominal del motor (P1.04)
; Nota : Motor
P3.07 Punt_o de frecuencia V/F ' ' ' 000Hz| *
multipunto F3 2\3\4 frecuencia nominal respectivamente

A2.04\A3.04\A4.04

Punto de tension V/IF
P3.08 | multipunto 0,0%~100,0% 0,0% *
V3
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Seis parametros de P3.03 a P3.08 definen la curva V/F multipunto.

El valor de configuracién de la curva V/F multipunto generalmente se establece de acuerdo con las|
caracteristicas de carga del motor.

Precaucion:

1) Debe configurarse de la siguiente manera: V1<V2<V3, F1<F2<F3. La figura 5.4 es un diagrama

esquemadtico de la curva V/F multipunto.

2) Si el voltaje se establece demasiado alto en el momento de la baja frecuencia, puede causar un
sobrecalentamiento e incluso la quema del motor, asi como un bloqueo por sobrecorriente o proteccién contra|
sobrecorriente del inversor.

Voltaje % ‘
Vb

V3
V2

Vi
4I—A—‘—A—> )
V1-V3 F1 F2 F3 Pe Frecuencia %: ye|ocidad
MS V/F 1~3 segmento F1-F3 : Velocidad MS V/F 1~3 proporcidn de voltaje de
segmento proporcién de frecuencia

Vb : Frecuencia nominal del motorPensién completa : Frecuencia nominal de funcionamiento del motor

Fig. 5-4 Diagrama esquematico de configuracion de la curva V/F multipunto

P3.09 | Ganancia de compensacion | 0%~200.0% ‘ 0,0% *

de deslizamiento V/F

Este parametro solo es valido para motor asincrono.

La compensacion de deslizamiento VF puede compensar la desviacion de velocidad del motor
asincrono, de esta manera, la velocidad de rotacién del motor podria mantenerse en un estado basicamente
estable durante el cambio de carga. En general, el 100% corresponde al deslizamiento nominal del motor
con carga nominal. Para el deslizamiento nominal del motor, se puede obtener a través del célculo
automético de la frecuencia nominal del motor P1 y la velocidad de giro nominal.

El ajuste de la ganancia de compensacion de deslizamiento se puede realizar segin el siguiente
principio: cuando la carga es la carga nominal y el coeficiente de compensacion de deslizamiento se
establece en 100%, la velocidad de rotacién del motor esté cerca de la velocidad de referencia.

P3.10 | Ganancia de sobreexcitaciéon | 0~200 64 *

de FV

El papel de la funcién de ganancia de sobreexcitacion es suprimir el aumento del voltaje del bus durante
el proceso de desaceleracion del inversor, evitando asi que ocurra una falla por sobrevoltaje debido a que
el voltaje del bus excede el valor limite de proteccion contra sobrevoltaje. Cuanto mayor sea la ganancia de
sobreexcitacion, mas poderoso sera el efecto de supresion. La configuracion se describe de la siguiente
manera:

En las aplicaciones en las que se produce facilmente una alarma de sobretensién, es necesario mejorar
la ganancia de sobreexcitacion. La ganancia excesiva de sobreexcitacién conduce facilmente a un aumento
de la corriente de salida. Los usuarios deben mantener el equilibrio durante la operacién.

En las aplicaciones donde la inercia es muy baja, la ganancia de sobreexcitacion se establece en 0,
mientras que en las aplicaciones donde hay resistencia de frenado, la ganancia de sobreexcitacion también
se establece en 0.
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Supresion de oscilaciones VF
P3.11 0~100 % ganancia

Cuando el motor no tenga oscilacién, seleccione esta ganancia a 0. Solo cuando el motor tenga una
oscilacion evidente y no funcione normalmente, la ganancia podrd aumentar correctamente. Cuanto mayor
sea la ganancia, mejor serd el resultado de la supresion de oscilaciones.

La ganancia debe establecerse lo més pequefia posible con la condicién de que la oscilacién se suprima|
de manera efectiva para evitar grandes influencias en la operacion V/F.

Se requieren pardmetros precisos de corriente nominal del motor y corriente sin carga durante el uso de|
la funcién de supresién de oscilaciones, o el efecto de supresién de oscilaciones VF no sera excelente.

Configuracion digital (P3.14) 0
All 1
Fuente de tension de
P3.13 | separacion VF 0 o
Al2 2
Al3 (potenciémetro) 3
Configuracién de pulso PULSO (DI5) 4
comando MS 5
PLC sencillo 6
PID 7
Configuracién de comunicacién 8
100% correspondiente a la tensién nominal del motor (P1.02,
A4.02,
A5.02, A5.02)
Configuracion digital de
P3.14 | tension de separacion VF 0V~tensiéon nominal del motor ov *
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La separacién VF generalmente se aplica al control de calentamiento por induccién, control de fuente
de alimentacién del inversor y control de motor de torsion, etc.

En el modo de control de separacion VF, el voltaje de salida se puede configurar a través del cédigo de
funciéon P3.14, valor analégico, comando MS, PLC, PID o configuracién de comunicacion.

Cuando P3.13 es una configuraciéon no numérica, cada 100 % de la configuracion corresponde al
voltaje nominal del motor. Cuando el porcentaje de configuracion de salida es negativo, su valor absoluto
es el valor de configuracion valido.

0 : Configuracion digital (P3.14)
El voltaje se establece directamente a través de P3.14.
1: Al
2: AI2
: AI3 (potenciémetro)
El voltaje se establece a través del terminal de entrada analégica.

w

4: Configuracion de pulso de PULSO (DI5) voltaje establecido a través de pulso de terminal.
Especificacion de sefial de configuracion de pulso: rango de voltaje 9V~30V, rango de frecuencia
OkHz~100kHz.

5 Lafuente de voltaje del comando MS es el comando MS.

La relacién correspondiente entre la sefial establecida y el voltaje establecido se determina
através del grupo P4 y el grupo PC.
6: PLC sencillo

Cuando la fuente de voltaje es un PLC simple, el voltaje de salida se establece a través de los
parédmetros del grupo de PC.

7: DPI
Voltaje de salida a través de lazo cerrado de PID. Para conocer las especificaciones, consulte el grupo
PA para obtener una descripcién detallada de PID.

8 : Configuracién de comunicacion

La configuracién de comunicacion se refiere al voltaje establecido por la maquina de posicién a través
del modo de comunicacion.

Cuando la seleccién de fuente de tensién anterior es 1~8, 0~100% corresponde a la tension de salida
0V~tension nominal del motor.

Tiempo de subida de tension
P3.15 | de separacion VF 0.0s~1000.0s 0.0s *

P3.15 se refiere al tiempo necesario para que la tensién de salida varie de 0 V a la tensién nominal del
motor. Como se muestra en la figura 5-5.
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Output voltage V ‘l

Rated motor voltage
Output voltage target value

Setting voltage rise time -

Actual voltage rise lime|—-—|—

-]

| |=—————= Aclual voltage fall time

= Setting voltage fall ime

.

Fig. 5-5 VF separation schematic diagram

5.6 Terminal de entrada: P4.00-P4.40

El inversor de la serie HV590 tiene 6 terminales de entrada digital multifuncional (DI1 a DI6),
de los cuales DI5 se puede usar como terminal de entrada de pulsos de alta velocidad, y el
inversor de la serie HV590 también tiene 2 terminales de entrada analdgica. Si el sistema
necesita mas terminales de entrada/salida, se puede equipar con tarjeta de expansion de
entrada/salida multifuncion y 1 terminal de entrada analégica (Al3x).

La tarjeta de expansion de entrada/salida multifuncion tiene 4 terminales de entrada de

digitos multifuncion (DI7~DI10).

Fabrica Cambio|

Coédigo Descripcién/Pantalla Rango de ajuste Entornollimite

P4.00 |Seleccién de funcién de 0~59 1 *
terminal DI1

P4.01 |Seleccién de funcién de| 0~59 4 *
terminal DI2

P4.02 |Seleccién de funcién del 0~59 9 *
terminal DI3

P4.03 |Seleccién de funcién de| 0~59 12 *
terminal DI4

P4.04 |Seleccién de funcién del 0~59 13 *
terminal DI5S

P4.05 |Selecciéon de funcién del 0~59 2 *
terminal DI6

P4.06 |Seleccién de funcién de| 0~59 12 *
terminal DI7

P4.07 |Selecciéon de funcién del 0~59 13 *
terminal DI8

P4.08 |Seleccién de funcién de| 0~59 14 *
terminal DI9

P4.09 |[Seleccién de funcién del 0~59 15 *
terminal D110

Estos pardametros se utilizan para configurar los terminales de entrada multifuncién digital, como se
muestra en la siguiente tabla:

Entorno| Funcién explicacién de la especificacion
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Configure los terminales inGtiles en "sin funcion” para

0 Sin funcion evitar un mal funcionamiento.
1 Comando de avance
(FWD) El jog de avance y el jog de retroceso del inversor se
2 Comando de marcha atras| controlan através de los terminales externos.
(REV)
Establezca el modo de funcionamiento del inversor como
3 Control de funcionamiento | modo de control de tres lineas. Para obtener mas
de tres lineas informacion, consulte el cédigo de funcién P4.11 (modo de
comando de terminal).

4 (C’::ojnégdo FWDJoG FJ_OG se refiere fijog marcha adelapte, RJOC—_- se rgfiere
a jog marcha atras. Para la frecuencia de funcionamiento

Comando REV JOG jog, jog acc./dec. tiempo, consulte P8.00, P8.01, P8.02

5 (RJOG) para obtener mas detalles.

6 Comando arriba Cuando la fuente de comando se configura como|
"Configuracion digital", se implementa el aumento o Ia|
disminucion de la frecuencia establecida

7 Comando ABAJO através del terminal externo.

Cuando este comando de terminal es valido, lo que
. significa que el inversor bloquea la salida, la carga se

8 parada libre . X . P
detendrd de acuerdo con la inercia mecéanica. De esta
manera es lo mismo con P6.10
Cuando este comando de terminal es valido, se puede

9 Restablecimiento de fallas | restablecer la falla del inversor. Tiene la misma funcién

(RESET) que la tecla RESET en el teclado. Esta funcién puede
realizar un restablecimiento remoto de fallas.
El inversor desacelera hasta detenerse, pero todos los
pardmetros de funcionamiento se memorizan. Por ejemplo:

10 Operacién suspendida pardmetro PLC, pardmetro de frecuencia de oscilacién,
pardmetro PID. Cuando la sefial de este terminal
desaparecio, el inversor volvi6 al estado de funcionamiento
como antes.

Cuando el inversor detecta que se produce la sefial,
Entrada external informara de la falla “15=Err15” y manejara la falla de

11 normalmente abierta por| acuerdo con el modo de accién de proteccién contra fallas.

defecto (Consulte P9.47 para obtener méas detalles).

12 Terminal de  velocidad

multietapal

13 |Terminal de  velocidad| La configuracion de las velocidades de 16 segmentos se

multietapa2 puede realizar mediante las combinaciones del estado del

14 |Terminal de velocidad| terminal cuando la fuente de frecuencia es "MS Speed".

multietapa3 Consulte el programa 1 para obtener mas detalles.

15 Terminal de  velocidad

multietapad
Seleccion de tiempo de

dieciséis taef:rilq(ier::::fn/desaceleramon Puede realizar 4 t_ipos_ Eie acc./dec. modo de s_eleccic’)n por
Selecci6n de tiempo de estado de cqmbmam_on 4 de estos 2 terminales. Para

i » obtener mas informacion, consulte el programa 2.
17 aceleracién/desaceleracion
terminal 2
Se utiliza para cambiar para elegir diferentes fuentes de

18 Cambio de fuente de frecuencia. Realiza el cambio entre 2 tipos de fuentes de

frecuencia frecuencia segun la configuracién de P0.07.
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Configuracién

Cuando la fuente de frecuencia se proporciona como
"Configuracién digital" y el comando del terminal es valido,
puede borrar los valores de frecuencia cambiados através

ARRIBA/ABAJO .
19 ) del teclado o los terminales ARRIBA/ABAJO y restaurar la
reset (terminal y teclado) | frecuencia de referencia al valor de configuracion de
"Frecuencia preestablecida" (P0.08 ).
Cuando la fuente de comando se establece en control de
terminal (P0.02=1), el terminal podria cambiar entre
Ejecucion de terminal de | control de terminal y control de teclado.

20 conmutacién de comando | Cuando la fuente de comando se establece en control de
comunicacioén (P0.02=2), el terminal podria cambiar entre
control de comunicacién y control de teclado.

o Cuando este comando de terminal es valido, puede

21 Prohibido acel./decel. mantener la salida de frecuencia actual mientras se detiene,
PID no vélido temporalmente, el inversor mantiene la

22 pausa PID salida de frecuencia a_lctual y yano realiza el ajuste PID de
la fuente de frecuencia.

Cuando este comando de terminal es vélido, borra la fase

23 Restablecimiento del de ejecucion del PLC memorizada y el tiempo de

estado del PLC ejecucion, y restaura el estado inicial de ejecucién del
PLC.
Cuando este comando de terminal es valido, el inversor

24 Pausa de frecuencia mantiene la salida de frecuencia del centro de frecuencia

oscilante oscilante y la frecuencia oscilante se detiene.

25 Entrada de contador Se utiliza como terminal de entrada del pulso de conteo.

Puesta a cero del contador| Cuando este comando de terminal es valido, borra el valor
26 de conteo del contador a cero.
27 Entrada de conteo de Se utiliza como terminal de entrada de pulsos del conteo
longitud de longitud.
Restablecimiento del Cuando este terminal es valido, borra el conteo de longitud

28 conteo de longitud a cero.

Control de par prohibido Prohibe el control de par del inversor. El inversor entra en

29 modo de control de velocidad.

LEGUMBRES frecuencia
30 entrada (Solo valido para DI5 se utiliza como terminal de entrada de pulsos.
DI5)
31 Reservado Reservado
Frenado CC inmediato Cuando este terminal es vaélido, el inversor cambia

32 directamente al estado de frenado de CC.

Entrada externa] Cuando el inversor detecta que se produce la sefial,

33 normalmente cerrada por| informara de la falla "Errl5" y dejara de funcionar.

defecto
Habilitaciéon de Si la funcién es valida, el inversor Si no respondera al

34 modificacién de frecuencia | cambio de frecuencia hasta que la funcién deje de ser
valida.

Direccion PID invertida Los valores establecidos de PID y PA.03 se establecen en|

35 direcciones opuestas cuando el terminal es valido.

Terminal de parada Podria hacer que el inversor se detenga cuando esta en el

36 external control del teclado. Equivalente a la funcién de la tecla

STOP del teclado.
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Terminal de conmutacién

Se utiliza para cambiar el modo de control entre terminal y

37 de comando de control 2 comunicacion.
PID integracion | Cuando es vélida, la funcién de regulacién de integracion
38 suspension PID se detiene, mientras que la funcié_n de rfagulacién
proporcional y diferencial de PID siguen siendo validas.
Fuente de frecuencia Xy | Cuando es vélida, la fuente de frecuencia X se reemplaza
39 conmutacion de frecuencia| por la frecuencia preestablecida P0.08.
preestablecida
Fuente de frecuencia Y y Cuando es vélida, la fuente de frecuencia Y se reemplaza|
40 conmutacién de frecuencia| por |a frecuencia preestablecida P0.08.o
preestablecida
41 Terminal de seleccion de Puede realizar 4 grupos de cambios de pardmetros del
motorl motor por 4 estados de combinacién de estos 2 terminales.
Para més detalles, por favor
42 Terminal de seleccion de consulte el programa 3.
motor2
PA.18=1, el parametro no es valido, el pardmetro PID usa
43 Conmutacion de PA.05~PA.07. Por el contrario, PA.15~PA.17 se toman
parédmetros PID para el uso.
44 Fallo definido por el Cuando los fallos 1 y 2 definidos por el usuario son validos,
usuario 1 el nimero de fallo de alarma del inversor 27= E.USt1 y 28=
E.USt2 respectivamente. inversor
45 Fallo definido por el manejar la falla de acuerdo con el modo seleccionado por
usuario 2 P9.49.
Permite que el modo de control cambie entre el control de
L par del inversor y el control de velocidad. El inversor
Conmutacién de control de ) L .
46 . funciona en el modo definido A0.00 cuando el terminal no
velocidad/control de par £ - i
es vélido y cambiara a otro modo cuando sea valido.
El inversor se detiene a la velocidad més rapida cuando el
terminal es vdlido. La corriente se establece en el limite
. superior actual durante este proceso de parada. Esta
47 Parada de emergencia o - - "
funcion se utiliza para la parada rapida del inversor, que
puede satisfacer la necesidad de parada en caso de
emergencia del sistema.
Este terminal se puede utilizar para detener el inversor en
. cualquier circunstancia (control del panel, control del
Terminal de parada uaiqu! reu ia ( L p .
48 terminal y control de comunicacion). El tiempo de
externa 2 - " - -
desaceleracion se fija en el tiempo de desaceleracion 4.
49 Deceleracion Frenado CC | Sies valido, el inversor primero desacelera para detener la|
frecuencia de inicio del frenado de CC y luego cambia al
estado de frenado de CC.
50 Restablecimiento del El tiempo de funcionamiento del inversor de este tiempo
tiempo de funcionamiento | se borra si el terminal es valido. Opera con el uso de
P8.42 y P8.53.
51-59 | Reservado Reservado

74




Seccion V. Tabla de funciones de pardmetros

referirsedescripcion de la funcién de comando MS Schedule 1

Terminales de comando MS, que se pueden combinar en 16 estados. Para 16 valores
correspondientes, programe 1 como se muestra a continuacion:

K4 K3 K2 K1

APAGADO | APAGADO | APAGADO | APAGADO

APAGADO | APAGADO | APAGADO

APAGADO | APAGADO APAGADO

APAGADO | APAGADO

APAGADO

APAGADO

‘APAGADO

APAGADO

APAGADO APAGADO

APAGADO

‘ APAGADO

APAGADO | APAGADO | APAGADO

‘ APAGADO | APAGADO

APAGADO

‘APAGADO

‘ APAGADO

APAGADO

APAGADO

APAGADO

‘ ‘ APAGADO

Configuracion Parédmetro
de comandos | correspondiente|
MS comando PC.00
0
MS comando PC.01
1
MS comando PC.02
2
MS comando PC.03
3
MS comando PC.04
4
MS comando PC.05
5
MS comando PC.06
6
MS comando PC.07
7
MS comando PC.08
8
MS comando PC.09
9
Cuandc

MS comando PC.10

la fuente
10
MS comando PC.11 de
11
MS comando PC.12
12
MS comando PC.13
13
MS comando PC.14
14
MS comando PC.15
15

‘recuencia se establece en el modo de velocidad de varias etapas, el 100,0 % del cédigo de funciér

PC.00~PC.15 responde a la frecuencia méaxima P0.10. Para satisfacer la necesidad, el comando MS

se puede usar no solo para

funcion de velocidad de etapa, pero también fuente de configuracién PID o fuente de voltaje de

separacion VF.

>ronograma 2 Aceleracion / desaceleracion seleccién de terminales descripcion:

Terminal 2| Terminal 1|  Acel./decel. seleccién

Parametro
correspondiente

APAGADO |APAGADO Acel./decel. tiempo 1

P0.17, P0.18
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APAGADO | SOBRE Acel./decel. tiempo 2 P8.03, P8.04
SOBRE |APAGADO Acel./decel. tiempo 3 P8.05, P8.06
SOBRE SOBRE Acel./decel. tiempo 4 P8.07, P8.08
Parametro
Terminal 2 | Terminal 1 | Acel./decel. seleccién correspondiente
APAGADO | APAGADO Motor 1 P1, grupo P2
APAGADO | SOBRE Motor 2 grupo A2
SOBRE | APAGADO Motor 3 grupo A3
SOBRE SOBRE Motor 4 grupo A4
)escripcion de seleccién de terminal de motor Schedule 3:
P4.10 | tiempo de filtro DI 0.000s~1.000s 0.010s *
Si el terminal de entrada digital funciona mal porque es vulnerable a la interferencia, los usuarios
pueden aumentar el valor del pardmetro para mejorar la inmunidad a la interferencia. Sin embargo, esta
operacion puede reducir la sensibilidad del terminal DI.
) Modo de comando de
1bit entrada de terminal
Modo de dos lineas 1
Modo de dos lineas 2
Modo de tres lineasl
Modo de tres lineas2
P41l Modo de comando de Modo de dos lineas 3 0 *

terminal

Modo de tres lineas3

Prioridad de entrada de

10 bits terminal
modo
Punto moverse previa dominio

AVANCE, RETROCESO

ejecutar comando FWD,REV

anteriorPoint mover
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0 bits:

Este parametro define 6 modos diferentes de controlar las rotaciones hacia adelante y hacia atras del inversor|
através del terminal externo.

NOTA: : Para explicar, la siguiente seleccién arbitraria DI1~DI10 terminal de entrada multifuncional

DI1, DI2, DI3 tres terminales como terminales externos, es decir, configurando el valor de P4.00 ~ P4.02
para seleccionar

Funciones de tres terminales DI1, DI2, DI3. La definicién detallada de la funcién es P4.00~P4.09 rango de

configuracién 0 : Modo de dos lineas 1 :

Este modo es el modo de control de rotacion de avance/retroceso mas utilizado. La rotacion de
avance/retroceso del motor se decide mediante los comandos de terminal Dil, DI2. Las descripciones en el
comando de ejecucion del terminal se muestran a continuacion:

Terminal Valor ajustado Descripcion
DI1 1 Adelante (FWD)
0 invalid DI2 2 Marcha atrés (REV)
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ellos, DI1, DI2 son DI1~DI10 terminal de entrada multifuncién, nivel val

, 1vélido
K1 K2 Dominio
0 0 Detenerse
0 1 Marcha atras (REV)
1 0 Adelante (FWD)
1 1 Detenerse
HV590
K1
/
DIx (FWD)
&
DIY (REV)
= com
Fig. 5-6 Modo de control de dos lineas
. Modo de dos lineas 2:
:n este modo de operacion, la funcién del terminal DI1 es habilitar
mina la direccién de funcionamiento. Las descripciones en el comand
tran a continuacion
Terminal Valor Descripcion
ajustado
DI1 1 Adelante (FWD)
DI2 2 Marcha atras (REV)
ellos, DI1, DI2 son terminales de entrada multifuncién DI1~DI10, nivel
vdlido, 1 valido
S K1 K2 Dominio
0 invalic
0 0 Detenerse
0 1 Detenerse
1 0 Adelante (FWD)
1 1 Marcha atréas (REV)
HV590
K1
e
DIx (FWD)
K2
4./7
DIY (REV)
2T
COM

Fig. 5-7 Modo de control de dos lineas 2

La funcién de 2 terminales
es
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nodo de tres lineas1
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En este modo de operacion, el terminal DI3 es el terminal habilitado, la direccién de funcionamiento estd|
controlada por el terminal DI1, el terminal DI2. Las descripciones en el comando de ejecucién del terminal se|
muestran a continuacion:

Terminal Valor Descripcién
ajustado
DI1 1 Adelante (FWD)
DI2 2 Marcha atras (REV)
DI3 3 Control de funcionamiento
de tres lineas

Cuando sea necesario ejecutarlo, los usuarios primero deben conectar el terminal DI3. El funcionamiento|

hacia adelante y hacia atras se realiza a través del flanco ascendente de Dil o DI2.

Cuando necesite una parada, el usuario debe desconectar el terminal DI3 para satisfacer la necesidad.
Entre ellos, DI1, DI2, DI3 son terminales de entrada multifuncién de DI1~DI10. DI1, DI2 son de pulso vélido,

mientras que el nivel DI3 es vélido. 0 invalido. 1 vélido. X arbitrariamente

SB1 SB2 SB3 Dominio
0 X X Detenerse
1 1 0 Adelante (FWD)
1 0 1 Marcha atrés (REV)
1 1 0->1 Marcha atrés (REV)
1 0->1 1 Adelante (FWD)
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s HV590
SB2 ~
T DIx (FWD)
SB1
DIN 3 -control de
sed | o ‘
L
DIY (REV)
COM

Fig. 5-8 Modo de control de tres lineas 1
ellos:
Botén Detener
SB1: Botdn de rotacion hacia adelante
SB2: Modo de tres lineas de boton de
SB3: ‘otacion inversa2
3:T ite modo de operacion, el terminal DI3 es el terminal habilitado, la direccion por el estado del DI2 para|
ecidir, mientras que la funcién del terminal es determinar la direccion de funcionamiento. Las
DI1 escripciones en el comando de ejecucion del terminal

lomo se muestra a continuacion:
Terminal Valor Descripcién
ajustado
DI1 1 Adelante (FWD)
DI2 2 Marcha atras (REV)
DI3 3 Control de funcionamiento
de tres lineas

Juando sea necesario ejecutarlo, los usuarios primero deben conectar el terminal DI3. El flanco
dente del pulso DI1 da una sefial de comando de marcha, mientras que el estado DI2 da una sefial de
>ién de marcha.

Cuando necesite detenerse, el usuario debe desconectar el terminal DIn para satisfacer la necesidad.
Entre ellos, DI1, DI2, DI3 son terminales de entrada multifuncién de DI1~DI10. DI1 es de pulso valido,
mientras que DI2, DI3 es de nivel vélido. 0 invalido. 1 vélido. X arbitrariamente

SB1 SB2 k Dominio
SB1: 0 X X Detenerse
SB2:
4T 1 1 0 Adelante (FWD)
1 1 1 Marcha atras (REV)
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0 invalic

5T

Di1

r
: HV590
sB2
T DIx (FWD)
SB1 '
DIN 3-control de
M S
=
DIY (REV)
COM

Fig. 5-9 Modo de control de tres lineas 2
ellos :
Boton Detener
Boto6n de ejecucion
vo-line mode3
este modo de operacion es el modo de control de prioridad de dos lineas. La rotacién hacia

nte/atrés del motor se decide mediante los comandos de terminal Dil, DI2. Las descripciones en el
ndo de ejecucion del terminal se muestran a continuacion:

Terminal Valor Descripcién
ajustado
DIl 1 Adelante (FWD)
DI2 2 Marcha atras (REV)

ellos, DI1, DI2 son terminales de entrada multifuncién DI1~DI10, nivel valido

, 1viélido
K1 K2 Dominio
0 0 Detenerse
0 1 Marcha atrés (REV)
1 0 Adelante (FWD)
1 0->1 Adelante (FWD)
0->1 1 Marcha atrés (REV)

nodo de tres lineas3
n este modo de operacion, el terminal DI3 es el terminal habilitado, la direccién de funcionamiento,
itd controlada por el terminal . Terminal DI2. Las descripciones en el comando de ejecucion del
rminal se muestran a continuacion:

darse Terminal Valor ajustado Descripcion
cuental ) ) . )
DI1 1 Adelante (FWD) erminal. El funmonamlgnto hama
adelante y hacia atrés es
valido DI2 2 Marcha atras (REV)
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conocer| DI3 3

el pulso|

Control de funcionamiento

de tres lineas

ccuando necesite ejecutar,

los usuarios primero deben

conectar DI3 ed a través del borde ascendente de Dil o DI2

o ascendente del pulso no es
p DI2 es superior, el usuario debe
2l terminal DI3 a ~DI10. DI1, DI2

Jirecciéon como primer control de prioridad de control, cuando DI1 es

dlido, DI2

El flanco ascendente del pulso DI1 no es valido, cuando es necesario. E

JI1, DI2, DiIn son terminales de entrada multifuncion de DI1 vélidos, mient

vivel DI3 es valido. invalido. 1 valido.

X arbitrariamente

SB1 SB2 SB3 Dominio
0 X X Detenerse
1 1 0 Adelante (FWD)
1 0 1 Marcha atras (REV)
1 1 0->1 Adelante (FWD)
1 0->1 1 Marcha atras (REV)
T HV590
s SB2 @ _—
B1:
. =R DIx (FWD)
SB2: SB1 |
SB3: DIN 3 -control de
B3 || R
Lo —
DIY (REV)
COM
Fig. 5-8 Modo de control de tres lineas 1
ellos:
Bot6n Detener
Botén de rotacién hacia adelante
Botén de rotacién inversa
Tasa de variacion 1.00
P4.12 ARRIBA/ABAJO terminal 0,01 Hz/s~65,535 Hz/s . ¥
Hz/segundo|

Se utiliza para configurar latasa de variacion de frecuencia (variacién de frecuencia por segundo) cuando
se ajusta la frecuencia configurada con las terminales UP/DOWN.
Cuando P0.22 (punto decimal de frecuencia) se establece en 2, el rango del valor de P4.12 es 0,001

Hz/s~65,535 Hz/s.

Cuando P0.22 (punto decimal de frecuencia) se establece en 1, el rango del valor de P4.12 es 0,01

Hz/s~655,35 Hz/s.
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P4.13 Curva Al 1 entrada minima | 0.00V~P4.15 0.00V
Configuracion
pa14 | COrespondiente de la ~100,00%~100,0% 0,0%
entrada minima de la curva
All
P4.15 Curva Al 1 entrada méxima | P4.13~10.00V 10,00 V
Configuracion
pa.1e | comespondiente dela ~100,00%~100,0% 100,0%
entrada maxima de la curva
All
P4.17 | tiempo de filtro Al1 0.00s~10.00s 0.10s
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Configuracion A
(frecuencia, par )
100% |~~~ """ Tt ‘
I
I
I
! Al
0V(0mA) 10V(20mA)
Configuracién
(frecuencig esfuery
100% r~~~""" " """ T oo Tt g
! Al
0V(0mA) 10V(20mA)
-100%

Fig. 5-10 Relacion entre la entrada analdgica y el valor de configuracion
Los parametros mencionados anteriormente definen la relacion entre el voltaje de entrada analégicay el
valor de configuracién de la entrada analdgica.

Cuando el voltaje de entrada analdgica excede el limite de "entrada méxima" de configuracion, el voltaje
analdgico se calcula como

“entrada maxima”. De manera similar, cuando la entrada analdgica es mas pequefia que la configuracion de
“entrada minima”, el voltaje analdgico se calcula como entrada minima o 0.0% segun la configuraciéon de
P4.34.

Al utilizado como terminal de entrada de corriente: 1 mA de corriente equivale a 0,5 V de voltaje.

El tiempo de filtrado de entrada Al se utiliza para establecer el tiempo de filtrado del software All.
Cuando la cantidad de datos analdgicos de campo es vulnerable, aumente el tiempo de filtrado para que la
cantidad de datos analdgicos tienda a ser estable. Pero un tiempo de filtrado excesivo conducira a un tiempo
de respuesta lento a la deteccion analdgica. El usuario debe equilibrarlo de acuerdo con los casos de
aplicacion practica.

En varios casos de aplicacion, el valor nominal correspondiente al 100% de la referencia analdgica sera
diferente. Consulte la descripcion de la aplicacién especifica para el valor especifico.
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La Figura 5.10 muestra casos tipicos de instalacion.

P4.18 | Entrada minima de curva Al 2| 0.00V~P4.20 0.00v *
Configuracion

pag | Comespondiente dela -100,00%~100,0% 00% | *
entrada minima de la curva
Al 2

P4.20 | Entrada méximade curva Al | P4.18~10.00V 10,00V |
2
Configuracion

pap1 | Comespondiente dela -100,00%~100,0% 100,0% | *
entrada méaxima de la curva
Al 2

P4.22 | tiempo de filtro Al2 0.00s~10.00s 0.10s *

Para conocer la funcion y el uso de la curva 2, consulte la descripcién de la curva 1.

P4.23 | Entrada minima de la curva -10.00vV~P4.25 -10v Y
Al 3
Configuracion

paps | COTespondiente dela -100,00%~100,0% 0,0% | *
entrada minima de la curva
Al'3

P4.25 | Entrada maxima Al curve3 P4.23~10.00V 860V |
Configuracion

pa.26 | corespondiente dela ~100,00%~100,0% 100,0% | *
entrada méaxima de la curva
Al'3

P4.27 | tiempo de filtro AI3 0.00s~10.00s 0.10s *

Para conocer la funcion y el uso de la curva 3, consulte la descripcion de la curva 1.

P4.28 | Entrada minima de PULSO 0.00kHz~P4.30 0,00 kHz| *
Configuracion

P4.29 correspondiente de la -100,00%~100,0% 0,0% Yo
entrada minima de PULSE

P4.30 Entrada méaxima de PULSO P4.28~50.00kHz 50,00 P

kHz

Configuracion

P4.31 | correspondiente de la -100,00%~100,0% 100,0% | *
entrada maxima de PULSE

P4.32 | tiempo de filtro de pulso 0.00s~10.00s 0.10s Y

ajustes correspondientes.

Este grupo de parametros se utiliza para establecer la relacién entre la frecuencia de pulso DI5 y sus

La frecuencia de pulso solo se puede ingresar al inversor a través del canal DI5. Las aplicaciones de este|
grupo de funciones son similares a la curva 1, consulte la descripcién de la curva 1.

P4.33 | Seleccion de curvade IA

1bit | Seleccion de curva All

Curva 1 (2 puntos, ver P4.13~P4.16) 1
Curva 2 (2 puntos, ver P4.18~P4.21) 2
Curva 3 (2 puntos, ver P4.23~P4.26) 3

321 *
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Curva 4 (4 puntos, ver A6.00~A6.07) 4
Curva 5 (4 puntos, ver A6.08~A6.15) 5
10 Seleccion de curva Al2

bits

Curva 1 (2 puntos, ver P4.13~P4.16) 1
Curva 2 (2 puntos, ver P4.18~P4.21) 2
Curva 3 (2 puntos, ver P4.23~P4.26) 3
Curva 4 (4 puntos, ver A6.00~A6.07) 4
Curva 5 (4 puntos, ver A6.00~A6.07) 5

100 Seleccion de curva Al3

bits
Curva 1 (2 puntos, ver P4.13~P4.16) 1
Curva 2 (2 puntos, ver P4.18~P4.21) 2
Curva 3 (2 puntos, ver P4.23~P4.26) 3
Curva 4 (4 puntos, ver A6.00~A6.07) 4
Curva 5 (4 puntos, ver A6.00~A6.07) 5

Los bits 1, 10 y 100 del cédigo de funcién se utilizan para elegir la curva establecida de la entrada
analdgica All, Al2, Al3 respectivamente.

3 entradas analdgicas pueden elegir cualquier curva de los 5 tipos.

Curva 1, curva 2, curva 3 son curvas de 2 puntos que se establecen a través de cédigos de funcién de|
grupo P4, mientras que curva 4, curva 5 son curvas de 4 puntos que se establecen a través de codigos de
funcién de grupo A8.

La unidad estandar HV590 ofrece terminales de entrada analégica de 3 canales. Se necesita una tarjeta
de expansién de E/S multifuncién en el uso de Al3x.

. All abajo minimo aporte
1hit seleccion de configuracion
Configuracién de entrada minima 0
0,0% 1
Al por debajo de la seleccion - »
P4.34 | de configuracion de entrada | 10 | Al2 por debajo de la seleccion de 000 *
minima bits configuracién de entrada minima
Configuracion de entrada minima 0
0,0% 1
100 Al3 por debajo de la seleccion del
bits conjunto de entrada minimo
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Configuracién de entrada minima

0,0%

Este cddigo de funcién se utiliza para determinar la configuracién correspondiente a la cantidad analégical
cuando el voltaje de entrada analégica esta por debajo de la configuracién de entrada minima.
Los bits 1, 10 y 100 del cédigo de funcién corresponden a la entrada analégica All, Al2, Al3
respectivamente. Si el bit se establece en 0 y Al est& por debajo de la configuraciéon minima, la configuracion

de entrada analégica es la curva

“Configuracion correspondiente a la entrada minima” (P4.14. P4.19. P4.24) . Si el bit se establece en 0 y Al
esta por debajo de la configuracién minima, la configuracién correspondiente de la cantidad analégica es

0,0%.
P4.35 | Tiempo de retardo DI1 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4.36 | Tiempo de retardo DI2 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4.37 | Tiempo de retardo DI3 0.0s~3600.0s 0.0s *
Solo DI1, DI2, DI3 pueden configurar el tiempo de retardo del equipo.
Se utilizan para establecer el tiempo de retardo para el cambio de estado del
terminal DI del inversor.
1bit | Configuracion de estado valido del
terminal DI1
Alto nivel valido
Nivel bajo valido
10 Configuracién de estado valido del
bits terminal DI2
Alto nivel valido
Nivel bajo vélido
100 Configuracion de estado vélido del
bits terminal DI3
Seleccion de modo efectivo | Alto nivel valido
P4.38 ) 00000 *
de terminal DI 1 - ——
Nivel bajo vélido
1000

bits

Configuracion de estado vélido del
terminal D14

Alto nivel valido

Nivel

bajo vélido

1000
0 bits

Configuracion de estado vélido del
terminal DIS

Alto nivel valido

Nivel

bajo vélido
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1bit|Configuraci(Jn de estado vélido del

terminal DI6

Alto nivel valido 0
Nivel bajo valido 1
10 Configuracién de estado valido del

bits terminal DI7

Alto nivel valido 0
Nivel bajo vélido 1

100 Configuracién de estado valido del
bits terminal DI8

Seleccnc_)n de modo efectivo Alto nivel valido 0 00000 *
de terminal DI 2

P4.39

Nivel bajo valido 1

1000 Configuracién de estado valido del

bits | terminal DI9
Alto nivel valido 0
Nivel bajo vélido 1

1000 Configuracién de estado valido del
0 bits | terminal DI10

Alto nivel valido 0

Nivel bajo valido 1

Se utiliza para configurar el modo efectivo del terminal de entrada digital.
Nivel alto vélido: la conexion entre COM y DI correspondiente es véalida, la desconexioén no es valida.

Nivel bajo valido: la conexién entre COM y DI correspondiente no es vélida, la desconexion es vélida.

5.7 Terminal de salida: P5.00-P5.22

El inversor de la serie HV590 proporciona dos selecciones de salida de terminal analégico
multifuncional, dos terminales de salida de relé multifuncional, terminal oneDO (se puede usar
como terminal de salida de pulso de alta velocidad, asi como también como salida de
conmutacién de colector abierto). Si los terminales de salida anteriores no pueden cumplir con la
aplicacién de campo, los usuarios deben elegir una tarjeta de expansién de entrada/salida
multifuncién opcional.

Los terminales de salida de la tarjeta de expansion de entrada/salida multifuncién contienen
1 terminal de salida anal6gica multifuncién (DO2), 1 terminal de salida de relé multifuncién (relé
2), 1 terminal de salida digital multifuncion (DO2).
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CarciAn N/ Tahla da funcianac da nardmatrac

Descripcién/Pantalla Féabrica phang
Caodigo de teclado Rango de ajuste Entornol|limite
Salida de pulsos (Y1P) 0
P5.00 SeIeCCIo_n del modo de salida : : 0 %
del terminal Y Salida de interruptor (Y1R) 1

Y1 es un terminal multiplex programable, que se puede utilizar como terminal de salida de pulsos de alta|
velocidad (Y1P) o como terminal de salida de conmutacion de colector abierto (Y1R).

Cuando P5.00 se establece en 0, la frecuencia de salida méaxima puede alcanzar los 10 kHz, consulte
P5.06 para obtener una descripcion relacionada.

P5.01

Seleccion Y1R (terminal de
salida de colector abierto)

P5.02

Seleccion de salida de relé
(TALTBL.TC1)

P5.03

Seleccion de salida de relé
de tarjeta de expansion
(TA2.TB2.TC2)

P5.04

Seleccion de salida DO1
(terminal de salida de
colector abierto)

0-40

P5.05

Tarjeta de expansion
Seleccion de salida DO2

0-40

1 *

Los 5 cédigos de funcién anteriores se utilizan para seleccionar 5 funciones de salida digital.
TA1.TB1.TC1ly TA2.TB2.TC2 son placa de control y relé de tarjeta de expansion respectivamente.
Las selecciones de funciones son las siguientes:

Colocar
Funcién Descripcion
valor

0 Ninguna salida Los terminales de salida no tienen ninguna funcién.

1 Inversor en funcionamiento Cuando el inversor esta funcionando, se emite la sefial
ON.
Cuando ocurre una falla del inversor y se detiene debido

2 Fallo de salida (fallo de parada) | alafalla,

Se emite la sefial ON
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Deteccion de nivel de frecuencia
Salida FDT1

Consulte los cédigos de funcién P8.19 y P8.20 para
obtener mas informacion.

Llegada de frecuencia

Consulte los cédigos de funcién P8.21 para obtener
més informacion.

Operacion de velocidad nula
(parada sin salida)

Cuando el inversor esta en estado de funcionamiento y
la salida es de 0 Hz, se emite la sefial de ENCENDIDO.

Cuando el inversor esté en estado de parada, se emite
la sefial de APAGADO.

Prealarma de sobrecarga del
motor

El juicio se realizard de acuerdo con el valor del
pardmetro de prealarma antes de que se habilite la
proteccion térmica electrénica del motor. Si supera el
valor del pardmetro de prealarma, se emitira la sefial
ON. Consulte los cédigos de funcién P9.00 a P9.02
para ver las descripciones de la sobrecarga del motor.

Prealarma de sobrecarga del
inversor

Cuando se encuentra que el inversor esta
sobrecargado, se emitird una sefial de ENCENDIDO
antes de que ocurra la proteccién contra sobrecarga.

Lleg6 el valor de conteo de
configuracién

Cuando el valor de conteo alcanza el valor de PB.08,
emite una sefial de ENCENDIDO.

Lleg6 el valor de conteo
designado

Cuando el valor de conteo alcanza el valor de PB.09,
emite una sefial de encendido. Consulte el grupo PB
para obtener mas detalles.

10

Longitud llegd

Cuando lalongitud real excede el valor de configuracion
en PB.05, emite una sefial de encendido.

11

Final de circulacion del PLC

Cuando el funcionamiento del PLC simple finaliza una
circulacién, emite una sefial de pulso con un ancho de
250 ms.

12

Llego el tiempo total de
funcionamiento

Cuando el tiempo de funcionamiento acumulado del
inversor excede el tiempo de configuraciéon (P8.17),
emite una sefial de ENCENDIDO.

13

Limite de frecuencia

Cuando la frecuencia establecida excede la frecuencia
del limite superior o la frecuencia del limite inferior, y
la frecuencia de salida del inversor excede la
frecuencia del limite superior o la frecuencia del limite
inferior, emite una sefial de ENCENDIDO.

14

limite de par

En el modo de control de velocidad, si el par de salida
alcanza el limite de par, el inversor entrara en estado
de proteccion contra bloqueo y la sefial de salida
estara activada.

15

EJECUTAR listo

Cuando el inversor no tiene fallas y el voltaje del bus
funciona normalmente y el inversor esta listo para
funcionar, emite una sefial de ENCENDIDO. En el
arranque normal, cierra la salida.

dieciséis

Al1>AI2

Cuando el valor de voltaje de la entrada analdgica All
es mayor que el de la entrada analédgica Al2, emite una
sefial de encendido.

17

Limite superior de frecuencia
llegado

Cuando la frecuencia de funcionamiento del inversor
alcanza el limite superior de frecuencia, emite una sefial
de encendido.
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Limite inferior de frecuencia

Cuando la frecuencia de funcionamiento del inversor
alcanza el limite inferior de frecuencia, emite una sefial

llegado
18 g . ) de ENCENDIDO y una sefial de APAGADO de salida
(parada sin salida) en estado de parada.
. . . Cuando el inversor esté en estado de bajo voltaje,
19 Salida de estado de bajo voltaje | emite una sefial de encendido.
20 Configuracién de comunicacién Consulte el protocolo de comunicacion.
21 Reservado Reservado
22 Reservado Reservado
Operacion de velocidad nula 2 Cuando la salida del inversor es de 0 Hz, se emite la
23 (parada con salida) sefial de ENCENDIDO.
Cuando el inversor esté en estado de parada, se emite la|
sefial ON.
) Cuando el tiempo de encendido acumulado (P7.13)
Llegada total del tiempo de
24 i excede
encendido . ’ ~
P8.16 valor establecido, emite sefial ON.
25 Nivel de inspeccion de frecuencia [consulte el codigo de funcion P8.28, P8.29 para obtener
FDT2 <
més detalles.
26 | Salidade llegadade frecuencial | consulte el codigo de funcién P8.30, P8.31 para obtener
més detalles.
27 Salida de llegada de frecuencia 2 | consulte el codigo de funcion P8.32, P8.33 para obtener
maés informacién.
28 Salida de llegada actual 1 Consulte el codigo de funcion P8.38, P8.39 para obtener
mas informacion.
29 Salida de llegada actual 2 Consulte el cédigo de funcién P8.40, P8.41 para obtener
mas detalles.
Cuando el tiempo de funcionamiento del inversor alcanzal
30 Salida de llegada de tiempo el tiempo establecido (P8.42 vdlido), emite una sefial de
ENCENDIDO.
Cuando el valor de entrada analégica All es mayor que
21 Al entrada excesiva P8.46 (limite superlor,dg prc_ntect_:lon de entradaﬁll) (o]
menor que P8.45 (limite inferior de proteccion de
entrada All), emite una sefial de encendido.
32 Un monton de Inversor en estado de carga apagada, emite sefial de
encendido.
33 Marcha atras Inversor en modo de funcionamiento inverso, emite sefial
ON.
34 Estado actual cero Consulte el codigo de funcion P8.28. P8.29 para obtener
més detalles.
Llegada de la temperatura del Cuando la temperatura del radiador del médulo (P7.07),
35 mé?julo P alcanza el valor establecido de P8.47, emite una sefial de|
ENCENDIDO.
36 Corriente excesiva del software | consulte el codigo de funcion P8.36. P8.37 para obtener
més detalles.
Cuando la frecuencia de funcionamiento alcanza el
37 Llegada del limite inferior de limite inferior de frecuencia, emite una sefial de
frecuencia (parada con salida) ENCENDIDO. Cuando estd en estado de parada,
también emite una sefial de ENCENDIDO.
. Cuando el inversor falla con el modo de procesamiento de
38 Salida de alarma

continuar funcionando, emite una sefial de alarma.
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Alarma de temperatura excesiva

Cuando la temperatura del motor alcanza el valor
establecido de P9.58, emite una sefial de encendido (la|

39
del motor temperatura se puede ver a través de
U0.34)
) . .| Cuando el tiempo de ejecucion excede el valor
40 La llegada del tiempo de ejecucion| estaplecido de P8.53, emite una sefial de ENCENDIDO.
Cuando el inversor falla con el modo de procesamiento
41 Salida de alarma de c_ontlnua}r funCIonzimdo (sin incluir la falla de bajo
voltaje), emite una sefial de alarma.
salida de estado de comando en | corriendo dominio  estado directo
42 ejecucion produccién(ejecutar comando)
Salida de estado de comando de | Salida directa de estado de comando de ejecucion hacia
43 ejecucion hacia adelante adelante
(comando de avance)
Salida de estado de comando de | Salida directa de estado de comando de marcha inversa
44 marcha inversa (Comando de marcha atras)
Seleccion de funcién de
salida Y1P (terminal de salida
P5.06 de pulso) 0-16 0 *
P5.07 | Seleccion de funcién de 0-16 0 *
salida AO1
P5.08 | Seleccion de funcion de 0-16 1 *
salida AO2
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Rango de frecuencia de pulso de salida del terminal Y1P: 0,01 kHz ~ P5,09 (salida de frecuencia maxima|

Y1P), P5,09 puede variar de 0,01 kHz a 100,00 kHz.

La salida AO1, AO2 variade 0 V a 10 V o de 0 mA a 20 mA.
El rango de valores correspondiente se muestra en la siguiente tabla:

Valor de

configuracién Funcion Distancia
0 Frecuencia de funcionamiento | O~frecuencia maxima de salida
1 Configuracion de frecuencia O~frecuencia méaxima de salida
2 Corriente de salida 0~200% de la corriente nominal del inversor
3 par de salida 0~200% del par nominal del inversor
4 Potencia de salida 0~200% de la potencia nominal del inversor
5 Tension de salida 0~120% de la tensiéon nominal del inversor
6 PULSOentrada de pulso 0,01 kHz~100,00 kHz
7 All ov~10v
8 Al2 0V~10V(O 0~20mA)
9 AlI3 ov~10V
10 Largo O~Longitud méxima
11 valor de conteo 0~Valor méximo de conteo
12 Configuracion de 0,0%~100,0%

comunicacion
13 Velocidad de giro del motor O~velocidad correspondiente a la frecuencia
méaxima de salida

14 Corriente de salida 0.0A~1000.0A
15 Tension de salida 0,0 V ~1000,0 V

Frecuencia méaxima de salida

P5.09 | Y1IP 0,01 kHz~100,00 kHz 00
Cuando la funcién de salida del terminal multifuncional selecciona la salida de pulso Y1P, puede

establecer el valor de frecuencia méaxima del pulso de salida.

P5.10 Desplazamiento cero AO1 -100,0 %~+100,0 % 0,0% *

P5.11 | ganancia AO1 -10.00~+10.00 1.00 ¥
Tarjeta de expansion

P5.12 | AO2zero -100,0 %~+100,0 % 0,00% *
compensar

P5.13 | Tarjeta de expansion -10.00~+10.00 1.00 *
Ganancia AO2
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Los cédigos de funcién anteriores se usan generalmente para modificar la deriva cero de la salida
analdgica y también se usan para definir las curvas de salida AO requeridas.

Si b representala compensacion cero, k representa la ganancia, Y representa la salidareal y X representa
la salida estandar, la salida real se calcula de la siguiente manera: Y=kX+b

Coeficiente de compensacion cero AO1, AO2 100% corresponde a 10V (20mA).

Por ejemplo, si la salida analégica es la frecuencia de funcionamiento y se espera que emita 8 V (16
mA) cuando la frecuencia sea 0 y 3 V (6 mA) a la frecuencia méaxima, la salida estandar de 0 V a 10 V se
modificard a 8 V. ala salida de 3V. Segun la férmula anterior, el coeficiente de desplazamiento cero de AO
se establecera en "80 %", mientras que la ganancia de AO se establecera en "-0,50".

P5.17 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s *
Y1R

P5.18 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s *
RELAY1

P5.19 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s *
RELAY2

P5.20 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s *
DO1

P5.21 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s *
DO2

Establezca el tiempo de retardo del terminal de salida Y1R, relé 1, relé 2, DO1 y DO2 que comienza

desde el cambio de estado hasta el cambio de salida real.

1bit | Seleccion de estado vélida Y1R

l6gica positiva 0
l6gica negativa 1
10 Configuracién de estado valido del

bits terminal RELAY1

l6gica positiva 0
l6gica negativa 1

» . 00 Configuracién de estado valido del
Seleccion de estado vélido

1
bits terminal RELAY2
P522 | del terminal de salida DO 00000 | *

l6gica positiva 0

l6gica negativa 1

1900 Configuracion de estado vélido del
bits | terminal DO1

l6gica positiva 0

légica negativa 1

10900 Configuracion de estado vélido del
bits | terminal DO2
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l6gica positiva 0

l6gica negativa 1

Defina el terminal de salida Y1R, Relé 1, Relé 2, Légica de salida DO1 y DO2.
0: légica positiva

Terminales de salida digital y el extremo publico correspondiente conectado como estado efectivo,
desconecte por estado invalido.
1: l6gica negativa

Terminales de salida digital y el extremo publico correspondiente conectado como estado invalido,
desconectar para estado efectivo.

5.8 Control de inicio/parada: P6.00-P6.15

Descripcion/Pantalla Fabrica fhang
Cédigo de teclado Rango de ajuste Entorno|limite
P6.00 Modo de inicio Inicio directo 0 0 *
mi
Inicio de seguimiento de velocidad 1
giratoria
Arranque de preexcitacion
(motor asincrono de CA) 2

0 : Arranque directo :

Cuando el tiempo de frenado de CC es cero, comienza en la frecuencia de arranque.

Cuando el tiempo de frenado de CC es un valor distinto de cero, puede realizar el frenado de CC antes
del inicio. Es adecuado para aplicaciones en las que una pequefia inercia puede provocar una rotacion
inversa en el momento del arranque.

1: inicio de seguimiento de velocidad giratoria:

Elinversor primero juzga la velocidad de rotacién y la direccién del motor y luego arranca a la frecuencia
correspondiente a la velocidad de rotacion rastreada del motor, y realiza un arranque suave del motor en
rotacion sin impacto. Es adecuado para aplicaciones donde la inercia es grande. reiniciado debido aun corte
de energia transitorio. Para garantizar el rendimiento del inicio del seguimiento de la velocidad de rotacion,
los pardmetros del motor (Grupo P1) deben configurarse correctamente. 2: Arranque de preexcitacion
asincrono

Solo es vélido para motores asincronos y se utiliza para establecer el campo magnético antes de la
operacion del motor. Para conocer la corriente de preexcitacion y el tiempo de preexcitacion, consulte el
cadigo de funcién P6.05 y P6.06.

Si el tiempo de preexcitacion se establece en 0, el proceso de preexcitacion se cancelard y comenzara
con la frecuencia de inicio. Si el tiempo de preexcitacion no se establece en 0, el inversor primero realiza la
preexcitacién y luego se inicia. De esta manera, se promueve el rendimiento de la respuesta dindmica
motora.

Empezar desde la frecuencia de parada 0

Modo de seguimiento de Empezar desde velocidad cero 1
P6.01 . R -
velocidad giratoria

Empezar desde la frecuencia maxima 2
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Para completar el proceso de seguimiento de la velocidad de rotacién en el menor tiempo posible, puede
seleccionar el modo de seguimiento del inversor de la velocidad de rotacion del motor:
0: Seguir hacia abajo desde la frecuencia en el momento de la parada, que generalmente se selecciona al
principio.
1: Seguir hacia arriba desde la frecuencia cero, que se utiliza cuando el inversor se reinicia después de un
largo periodo de apagado de energia.

2: Rastree hacia abajo desde la frecuencia maxima, que generalmente se usa para la carga de generacién
de energia.

Velocidad de seguimiento de
P6.02 | velocidad giratoria 1~100 20 *

En el modo de inicio del seguimiento de la velocidad de rotacion, se utiliza para seleccionar la velocidad
de seguimiento de la rotacién. Cuanto mayor sea el valor del pardmetro, mas rapida serd la velocidad de
seguimiento, pero un valor demasiado alto puede provocar un seguimiento poco fiable.

P6.03 | Frecuencia de inicio 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 *
Hz
P6.04 | Tiempo de retencién de 0.0s~100.0s 0.0s *

frecuencia de inicio

Para garantizar el par en el momento del arranque, se debe establecer la frecuencia de arranque
adecuada. Ademas, para configurar el flujo magnético cuando se espera el arranque del motor, la frecuencia
de arranque debe permanecer durante un cierto periodo de tiempo antes de acelerar a la frecuencia de
configuracion.

La frecuencia de inicio P6.03 no se ve afectada por el limite inferior de frecuencia. Si el valor de
referencia de frecuencia (fuente de frecuencia) es inferior a la frecuencia de inicio, el inversor no puede
iniciar y estara en estado de espera.

En el proceso de conmutacion positivo y negativo, el tiempo de retencion de la frecuencia de inicio no
funciona. El tiempo de retencién de la frecuencia de inicio no se incluye en el tiempo de aceleracién, pero
se incluye en el tiempo de funcionamiento del PLC simple.

Ejemplo 1:
P0.03=0 significa que la fuente de frecuencia es una referencia digital.
P0.08=2.00Hz significa que la frecuencia de configuracion digital es 2.00Hz.

P6.03=5.00Hz significa que la frecuencia de inicio es 5.00Hz.

P6.04=2.0s significa que el tiempo de retencién de la frecuencia de arranque es de 2.0s.

En este caso, el inversor estara en estado de espera y su frecuencia de salida sera de 0 Hz.
Ejemplo 2:

P0.03=0 significa que la fuente de frecuencia es una referencia digital.

P0.08=10.00Hz significa que la frecuencia de configuracion digital es 10.00Hz.

P6.03=5.00Hz significa que la frecuencia de inicio es 5.00Hz.

P6.04=2.0s significa que el tiempo de retencién de la frecuencia de arranque es de 2.0s.

En este caso, el inversor acelera a 5,00 Hz y permanece durante 2 segundos, y luego acelera a 1a
frecuencia de configuracién de 10 Hz.

Iniciar corriente de frenado
P6.05 | CC 0%~100% 0% *
/corriente de preexcitacion

Tiempo de inicio de frenado
P6.06 | CCltiempo de preexcitacion 0.0s~100.0s 0.0s *
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La preexcitacion se utiliza para establecer el campo magnético del motor asincrono antes del arranque,
lo que mejoraria la velocidad de respuesta.

El frenado de corriente CC de inicio solo es valido cuando se trata de un arranque directo. El inversor
primero lleva a cabo el frenado de CC de acuerdo con la configuracion del frenado de corriente de CC de
inicio, y luego lleva a cabo la operacién después del tiempo de frenado de CC de inicio.

Si el tiempo de frenado de CC se establece en 0, el inversor arranca directamente sin frenado de CC.
Cuanto mayor sea la corriente de frenado de CC, mayor sera la fuerza de frenado.

Si el modo de inicio es el inicio de preexcitacion del motor asincrono, el inversor primero establece el
campo magnético a través de la configuracion de la corriente de preexcitacion y luego comienza a funcionar
después del tiempo de preexcitacion. Si establece el tiempo de preexcitacién en 0, el inversor arrancaria
directamente sin el proceso de preexcitacion./

La corriente de frenado CC de inicio/corriente de preexcitacién es el porcentaje relativo de la corriente

nominal.
Modo de recto acc. /dic. 0
aceleracién/desaceleracion
P6.07 - 0 *
Curva S segun /dic. modo A 1

Se utiliza para seleccionar el modo de cambio de frecuencia durante el proceso de arranque y parada

del inversor.

0 : Aceleracién/desaceleracion directa

La frecuencia de salida aumenta o disminuye a lo largo de la linea recta. El inversor de la serie HV590
proporciona 4 tipos de tiempo de aceleracién/desaceleracion. Puede seleccionar el tiempo de
aceleracion/desaceleracion a través de los terminales de entrada digital multifuncional.
1: modo de aceleracién/desaceleracion de curva S A

La frecuencia de salida aumenta o disminuye a lo largo de la linea recta. La curva S generalmente se
usa en aplicaciones donde los procesos de inicio y parada son relativamente suaves, como elevadores y
cintas transportadoras. El tiempo de aceleracién/desaceleracién es consistente con el tiempo de
aceleracién/desaceleracion directo. definirse respectivamente la proporcién de tiempo del segmento inicial
y el segmento final para la aceleracion/ desaceleracion de la curva S.

Proporcién de tiempo del
P6.08 | segmento inicial de la curva S| 0.0%~(100.0%.P6.09) 30,0% | *

Proporcién de tiempo del
P6.09 | segmento de acabadodela | 0.0%~(100.0%.P6.08) 30,0% | *
curva S

El cédigo de funcion de P6.08 y P6.09 puede definirse respectivamente como la proporcion de tiempo
entre el segmento inicial y el segmento final de Scurve para la aceleracién/ desaceleracion A de la curva S.
Deben cumplir con el estandar de P6.08+P6. 09<100,0%.

t1 en la Fig. 5-11 son los pardmetros definidos por P6.08, en este periodo de tiempo en el que g
pendiente cambiante de la frecuencia de salida se hace cada vez méas grande. t2 esta definido por el parametro
P6.09, en este periodo de tiempo
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que la pendiente cambiante de la frecuencia de salida cambia a cero. La pendiente cambiante de la frecuencia]
de salida se fija dentro del tiempo de t1 y t2.

Output frequency Hz‘
Setting frequency f | - - - - - - - -
[/ \
W
oo
/;{: |
s
/ '{ o
v il
A '
/, [
Va A t
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| e —

Fig. 5-11 Diagrama esquematico A de aceleracion/desaceleracion de la curva S

Acelerar para detener 0

P6.10 | Modo de parada 0 *
parada libre 1

0: Desaceleracion para detener

Cuando el comando de parada es vélido, el inversor desacelerard hasta detenerse de acuerdo con el
tiempo de desaceleracion configurado.
1: parada libre

Cuando el comando de parada es valido, el inversor terminara la salida inmediatamente y la carga se|
detendra de acuerdo con la inercia mecénica.

Frecuencia inicial de frenado
P6.11 | de CC en laparada 0,00 Hz~frecuencia maxima 0,00 Hz |

Tiempo de espera del

P6.12 | frenadode CC enlaparada | 0.0s~36.0s 0.0s *

P6.13 | Corriente de frenado CC en 0%~100% 0% *
la parada

P6.14 | Tiempo de frenado de CC en | 0.0s~100.0s 0.0s *
la parada

Frecuencia inicial del freno de CC en la parada: Durante el proceso de desaceleracién para detenerse,
cuando la frecuencia de funcionamiento en la parada alcanza esta frecuencia, se iniciara el proceso de frenado
de CC.

Tiempo de espera del freno de CC en la parada: antes del comienzo del freno de CC en la parada, el
inversor terminard la salida y luego iniciara el freno de CC después de este tiempo de retraso. Se utiliza
para evitar fallas de sobrecorriente debido al freno de CC que se inicia en el momento de mayor velocidad.

Corriente de freno de CC en la parada: la cantidad de freno de CC afiadida se establecera de acuerdo|
con el ajuste porcentual de la corriente nominal del inversor. Cuanto mayor sea la corriente de frenado, mas|
potente sera el efecto de frenado.

Tiempo de frenado de CC en la parada: se refiere al tiempo de frenado de CC continuo. Si este tiempo
de frenado de CC se establece en 0, indica que no hay proceso de frenado de CC y el inversor se detendra

de acuerdo con el proceso de configuracion de desaceleracion hasta detenerse.
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El proceso de freno de CC en la parada es como se muestra en la Figura a continuacion.

Output frequency
Hz

Output voltage effective value ‘

DC brake guantity atstop | - - - _

Running command |
Fig. 5-13 Diagrama esquematico del freno de CC

P6.15 | Relacion de utilizacién del 0%~100% 100% *
freno

Solo es vélido para el inversor con unidad de freno incorporada.

Se utiliza para ajustar la relacion de trabajo de la unidad de freno. Cuando la relacién de utilizacién del
freno es alta, entonces la relacion de trabajo de la accién de la unidad de freno es alta, el efecto de frenado
es fuerte. Pero habré una gran fluctuacion en el voltaje del bus del inversor.
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5.9 Teclado y pantalla: P7.00-P7.14

Descripcién/Pantalla Fabrica thang
Cadigo| de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite|

Tecla MF/REV invélida 0

Cambio entre el canal de comando del
panel de operacion y el canal de
comando remoto (canal de comando de| 1

y y terminal o canal de comando de puerto
Seleccion de funcién de tecla)

serie
P70l | EREV )_ _ 0 *
Cambio entre rotacién FWD y REV 2
Comando de avance adelante 3
Comando de marcha atrés 4

Se utiliza para configurar las funciones de la tecla multifuncional MF/REV.
0 : Funcién invélida
1: canal de comando del panel de operacién y canal de comando remoto

Puede cambiar entre la fuente de comando actual y el control del teclado (operacién local). La tecla de|
funcién no es vélida cuando la fuente de comando actual es el control del teclado.
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2: Switching between forward and reverse rotation
Switching the rotary direction of the motor via the MF/REV key on the keyboard is only enabled when
the command source is “operation panel command".
3: Forward jog
It can perform forward jog (FJOG) operation via the MF/REV key on the keyboard.
4: Reverse jog
It can perform reverse jog (RJOG) operation via the MF/REV key on the keyboard.

The stop function of STOP/RES key is
X valid only in the keyboard control mode.
P7.02 STOP/RESET function 1 Xt
The stop function of STOP/RES key is

valid in any control mode.

LED running display

P7.03 0000~FFFF 1F ¥
parameter1
|15|14\13‘12‘11|10|9 ﬁ‘ ’—?|6‘5|4|3‘2]1|0‘

DO output status Running frequency 1(Hz)
AV Setting frequency (Hz)
Al2(V) ————Bus voltage(V)
Al3(V) Output voltage(V)
Count value L OQutput current(A)
Length value Qutput power(kW)
Load speed display Output torque(%)
PID setting DI input status(V)

If the above parameters need to be displayed during the operation, users can set their corresponding

positions to 1 and then convert this binary number into decimal number and set it to P7.03.

LED running display
P7.04 0000~FFFF 0 4
parameter 2

15|14 |13 |12 | 11 |10| 9| 8 7T|e|5]4|3|2]|1]0
\—L\near speed l— PID feedback

Present power-on time{Hour) PLC stage
Present running time(Min) b—————— Input pulse frequency (kHz)
Input pulse frequency(Hz) t———————————————Running frequency 2(Hz)
Communication setting L————— Surplus running time
Encoder feedback speed — Al voltage befare comrection(V)
Main frequency X display AI2 voltage before correction(V)
Auxiliary frequency Y display Al3 voltage before correction(V)

If the above parameters need to be displayed during the operation, users can set their corresponding
positions to 1 and then convert this binary number into decimal number and set it to P7.04.

Running display parameter is used to set paratermers which can be seen under inverter running state.

32 state parameters can be checked at most,you could choose the needed state parameter through
P7.03. P7.04 binary digit,display sequence starts from P7.03 lowest digit order.

P7.05 | LED stop display parameter | 0000~FFFF ‘ 33 | <4
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Frecuencia de ajuste (Hz)

7 6 5 4 3 2 1 0

Tension de bus (V)

Estado de entrada DI
DO estado de salida
1AL (V)
1A2 (V)
1A3 (V)

Reservado

Si

Mostrador

los

pardmetros
anteriores  deben
mostrarse en el
momento de la
parada, puede
configurar sus

posiciones
correspondientes en
1 y luego convertir
este ndmero binario

Valor de longitud

Etapa del PLC

Velocidad de carga

Configuracién de PID

Frecuencia de pulso de
entrada (Hz)

Reservado en un  ndmero
Reservado dec'mal y
configurarlo en
P7.05.
P7.06 | Coeficiente de velocidad de 0.0001~6.5000 1.0000 | *

carga

Cuando es necesario mostrar la velocidad de carga, P7.06 se usa para ajustar la relaciéon
correspondiente entre la salida de frecuencia del inversor y la velocidad de carga. Para obtener méas
informacion, consulte P7.12.

Temperatura del radiador del

P7.07 | médulo inversor 0.0°C~100.0°C 12°C

Se utiliza para mostrar la temperatura IGBT.

El médulo inversor de diferentes modelos esta configurado con un valor de proteccion de
sobretemperatura IGBT diferente.

P7.08 | ID del Producto ‘ ‘ 0°C ‘ .
Mostrar ID de producto del inversor
P7.09 | tiempo de funcionamiento

‘Oh’o

0h~65535h
acumulativo

Se utiliza para mostrar el tiempo de funcionamiento acumulado del inversor. Cuando el tiempo de
funcionamiento acumulado alcance el tiempo de funcionamiento de configuracién de P8.17, el terminal de
salida digital multifuncional (12) emitird una sefial de encendido.

NUmero de version de
P7.10 | rendimiento Mostrar nimero de version de rendimiento - .
P7.11 | Numero de versién de Versién del software del tablero de control No. - .
software
Sin lugar decimal 0
Una cifra decimal 1
Visualizacién de la velocidad
. . w
P7.12 de carga digitos decimales dos decimales 2 !
tres decimales 3
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Posicién del punto decimal: se utiliza para establecer el nimero de lugares decimales de la velocidad

de carga.

Por ejemplo, si el coeficiente de visualizacién de velocidad de carga P7.06 es 2.000, los digitos

decimales de visualizacion de velocidad de carga son
2 (dos lugares decimales), cuando la frecuencia de funcionamiento del inversor es de 40,00 Hz, la velocidad
de carga ser&: 40,00%2,000 = 80,00 (visualizacion de 2 digitos decimales)

Si el inversor estd detenido, la velocidad de carga se muestra como la velocidad de frecuencia
establecida correspondiente. Tome la frecuencia establecida de 50,00 Hz como ejemplo, la velocidad de
carga del estado de parada es: 50,00 * 2,000 = 100,00 (dos decimales)

P7.13|Tiempo de encendido acumulativoLh~65535h | ) ‘ .

Muestra el tiempo acumulado de encendido desde que salié de fabrica.
Cuando alcanza el tiempo de encendido establecido (P8.17), la salida digital multifuncion (24) emite
una sefial de ENCENDIDO.

Consumo de energia
P7.14 | acumulativo 0~65535 - .
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Seccion V.

Muestra el consumo de energia acumulativo del inversor.

5.10 Funcién auxiliar: P8.00-P8.53

manual

Descripcién/Pantalla Fabrica Cambio
Cédigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite|
P8.00 | Jog frecuencia de 0,00 Hz~frecuencia maxima 2,00Hz| *
funcionamiento
P8.01 | Jog tiempo de aceleracion 0.0s~6500.0s 20.0s Y
P8.02 | Tiempo de desaceleracion 0.0s~6500.0s 20.0s *

Define la frecuencia de referencia y acc. / dic. tiempo del inversor en el momento de jogging.

El proceso jog se inicia y se detiene segiin el modo de inicio directo (P6.00=0) y se desacelera hasta el
modo de parada (P6.10=0).

P8.03 | Tiempo de aceleracion 2 0.0s~6500.0s 10.0s Y
P8.04 | Tiempo de desaceleracién 2 | 0.0s~6500.0s 10.0s *
P8.05 | Tiempo de aceleracion 3 0.0s~6500.0s 10.0s Y
P8.06 | Tiempo de desaceleracién 3 | 0.0s~6500.0s 10.0s *
P8.07 | Tiempo de aceleracion 4 0.0s~6500.0s 10.0s Y
P8.08 | Tiempo de desaceleracién 4 | 0.0s~6500.0s 10.0s *

HV590 ofrece 4 grupos de tiempo de aceleracién/desaceleracién, P0.17/P0.18 y 3 grupos anteriores.

Los parametros P8.03 a P8.08 tienen la misma definicién que P0.17 y P0.18. Puede cambiar para elegir
los 4 grupos a través de diferentes combinaciones de terminales de entrada digital multifuncién DI. Para
conocer el método de uso especifico, consulte la funcién cédigo P4.01~P4.05 para més detalles.

salto

P8.09 | Frecuenciade salto 1 0,00 Hz~frecuencia maxima 0,00 Hz | *
P8.10 | Frecuenciade salto 2 0,00 Hz~frecuencia maxima 0,00Hz| *
P8.11 | Amplitud de frecuencia de 0,00 Hz~frecuencia maxima 0,00 Hz | *
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Frecuencia de saliif
Hz

mplitud de frecuencia de salto

H frecuencia de operagion-2- - - - - - ‘I N mplitud de frecuencia de salto

H f ia d Lion 1 ~ 7 7 Amplitud de frecuencia de salto
recuencia de operagion & - - - t ~ Amplitud de frecuencia de salto

Fig.5-14 Diagrama

esquematico de salto de frecuencia

Cuando la frecuencia establecida estd dentro del rango de frecuencia de salto, la frecuencia de
funcionamiento real se acercard a la frecuencia establecida de frecuencia de salto. El inversor puede evitar
la resonancia mecénica de la carga configurando la frecuencia de salto.

HV590 puede establecer 2 puntos de frecuencia de salto, si ambos se establecen en 0, entonces la
funcion de frecuencia de salto se cancela. La frecuencia de salto y el esquema de amplitud de frecuencia
de salto se muestran en la Fig. 5-14.

P8.12 0.00s~3000.0s 0.0s *
Tiempo de zona muerta de

rotaciones hacia adelante y
hacia atrés

Se refiere al tiempo de tréansito en el punto de salida de 0 Hz cuando el inversor cambia entre rotacion
directa e inversa. Como se muestra en la figura 5-15.
O frecuencia de safjda

Hz
Delantero
t
‘ —
| |
| |
Co
! |
; ; Contrarrest
hora de la zona
Fig. 5-15 Diagrama esquematico de tiempos de zona muerta de rotacion
Rotacion inversa habilitada 0
P8.13 | Control de rotacion inversa 0 *
Prohibida la rotacién inversa 1

Se utiliza para establecer si el inversor podria funcionar en estado de rotacién inversa. Si no se permite
la rotacion inversa, P8.13 debe establecerse en 1.

P8.14

Ejecutarconlimiteinferiordefrecuencia‘ 0 ‘ 0 ‘ -
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Establezca la frecuencia por | detener 1
debajo del limite inferior del
modo de funcionamiento funcionamiento a 0 velocidades 2

Se utiliza para seleccionar el estado de funcionamiento del inversor cuando la frecuencia establecida es
inferior al limite inferior de frecuencia. HV590 ofrece 3 tipos de modo de ejecucién para satisfacer todo tipo
de aplicaciones.

P8.15 | Control de caida 0,00 Hz~10,00 Hz

0,00 *
Hz

Se utiliza para la distribucién de carga cuando varios motores impulsan la misma carga.

El control de caida se refiere a la disminucién de la frecuencia de salida del inversor con la carga
adicional. De esta manera, la frecuencia de salida del motor con carga pesada disminuird més, lo que podria
disminuir la carga del motor para lograr una uniformidad de carga multiple del motor.

Este pardmetro es el valor decreciente de la frecuencia de salida con la carga de salida nominal.

Configuracién de llegada de
P8.16 | tiempo de encendido 0h~65000h Oh *
acumulativo

Cuando el tiempo de encendido acumulativo (P7.13) alcanza el valor establecido en P8.16, el DO digital
multifuncién del inversor emitird una sefial de encendido.

Por ejemplo: el inversor emite una alarma de falla después de 100 horas de tiempo de encendido:

Funcién DI1 del terminal virtual: falla 1 definida por el usuario: A1.00=44;

Terminal virtual DI1 estado valido : desde virtual DO1 : A1.05=0000;

Funcién DO1 del terminal virtual: llegé la hora de encendido:
A1.11=24; Configure el tiempo de encendido acumulativo en 100
horas: P8.16=100.

Cuando el tiempo de encendido acumulativo alcanza las 100 horas, el inversor emite el nimero de falla
26= E.ArA.

P8.17 | tiempo de funcionamiento 0h~65000h Oh ¥
acumulativo

configuracion de llegada

Cuando el tiempo de funcionamiento acumulado (P7.09) alcanza este tiempo de funcionamiento
establecido, el terminal de salida digital DO emite la sefial de ENCENDIDO de la llegada del tiempo de
funcionamiento.

Invélido 0

Iniciar seleccién de
P8.18 | proteccion 0 *
Valido 1

Este parametro se utiliza para mejorar el coeficiente de proteccién de seguridad.

Si se establece en 1, tiene dos funciones:

1. Si el comando de ejecucion es valido al encender (p. €j.: estado cerrado antes de encender el
comando de ejecucién del terminal), el inversor no respondera al comando de ejecucién. Los usuarios
primero deben cancelar el comando de ejecucién, después de que el comando de ejecucién vuelva a ser
valido, el inversor responde.

2. Si el comando de funcionamiento es valido tras el restablecimiento de falla del inversor, el inversor no|
responderd al comando de funcionamiento. El estado de proteccién en ejecucion se puede eliminar después
de cancelar el comando de ejecucion.

Esto puede prevenir los peligros causados por el funcionamiento automatico del motor en condiciones|

inesperadas.
Valor de deteccion de
P8.19 | frecuencia (FDT1) 0,00 Hz~frecuencia méxima 50,00 HZ| *
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P8.20

Valor de histéresis
frecuencial

deteccién  de
(FDT1)

de|

0,0 %~100,0 % (nivel FDT1)

5,0% *

Frecuencia de sal
Hz

nivel FDT

Llegada de frecuel
sefial de deteccic"
(HACER,)

'lda

FDT valor de histéresis
_v =P8.19*P8.20

=]
o

SO

esquematico del nivel FDT

Fig.5-16 Diagrama

Cuando la frecuencia de funcionamiento es mayor que el valor de deteccion de frecuencia, el terminal

multifuncién DO emite una sefial de ENCENDIDO. Por el contrario, la sefial de ENCENDIDO se cancela si

la frecuencia de funcionamiento es menor que un cierto valor del valor de deteccion.

Se utiliza para configurar el valor de deteccion de la frecuencia de salida y el valor de histéresis al liberar
la accién de salida. P8.20 es el porcentaje de frecuencia de histéresis relativo al valor de deteccion de
frecuencia de P8.19.

P8.21

Deteccion de llegada de

frecuencia

0.00~100%frecuencia maxima

‘ 0,0% ‘ Y

amplitud

108




Seccion V. Tabla de funciones de pardmetros

Cuando la frecuencia de funcionamiento del inversor esta en cierta frecuencia objetivo, el terminal
multifuncién DO emite una sefial de ENCENDIDO.

P8.21 se utiliza para establecer la amplitud de deteccion de llegada de frecuencia, porcentaje relativo a
la frecuencia méaxima. El diagrama esquemaético de llegada de frecuencia se muestra en la Fig. 5-17.

Output frequency ‘
Hz
/ AN
# ¥,
/ \
Set frequency P N
A %, |Detection amplitude
I T
S N\
Lo A\
N ! + —
Frequency arrival‘ : ; :
detection signal ! | .
JON ON |
I
[
| t
1l —

Fig.5-17 Diagrama esquematico de amplitud de deteccion de llegada de frecuencia

Acel./decel. validez de Invalido 0

Pg.22 frecuencia de salto 0 %

Vélido 1

Se utiliza para establecer si la frecuencia de salto es efectiva durante el proceso de
aceleracién/desaceleracion.

P8.22 = 1: la frecuencia de funcionamiento real omitira el limite de frecuencia establecido cuando se
ejecute dentro del rango de frecuencia de salto.

Frecuencia de sali1f1
Hz

. .z Amplitud de fr d e
Hfrecuencia de operagion2- - - - - - - - -|- - - - mpliue ce frecuendia e sato

" Amplitud de frecuencia de salto

Amplitud de frecuencia de salto

Hfrecuencia de operas ~Amplitud de frecuencia de salto

Fig. 5-18 Acel./decel. diagrama esquematico de validez de frecuencia de salto

Cuenta tiempo 1 y acc.
P8.25 | tiempo 2 punto de 0.00Hz~Frecuencia maxima
conmutacion de frecuencia

0,00
Hz
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Dic. timel & dic. tiempo 2 punto
P8.26 de conmutacion de frecuencia 0.00Hz~Frecuencia maxima 0,00 Hz| *

yo3s vélido cuando se selecciona eled sin cambiar el tiempo de aceleracién/desaceleracion a
notor 1 través de DI
termina /o En el proceso de funcionamientoP8.25 y P8.26 eligen diferentes tiempos de
Jel inversor, aceleracion/desaceleracion
acordedn 1g a la frecuencia de funcionamientomi.
;oné
Como se muestra en la figura 5-19:

Duroceso de aceleracion del anillo, siLa frecuencia de funcionamiento es inferior a P8.25, luego

u elija acc. tiempo2. Si
corriendo ‘recuente:y es mayor que P8.25 , elija acc. tiempo 1
Du Jiciembreroceso de eleracion, si sefrecuencia de ning es mayor que P8.26, luego elija dec.
je anillo jecuta tiempo 1. Si

corriendo ‘recuente:y es menor que P8.26, ¢ 2legir dic. tiempo 2

O recuenciauencia
le salida ‘

Hz
S
‘ecuencia
e ajuste
t
—
ic timFZ
"‘4»
Cuenta
. . L
Cuentat
Figura 5-19 .cel./decel. diagrama esquemético de conmutacion de tiempo
Invalido 0
P8.27 Prioridad de avance de terminal — 0 *
Vélido 1
yo e usa para establecer si la funcién on tiene la prioridad mas alta.
)g del terminal
modoen P8.27 es valido, si jog com y ocurre durante el funcionamiento, el inversor cambiara a jog
qu. running
Valor de deteccion de frecuencia 50.00
P8.28 (FDT2) 0.00Hz~Frecuencia maxima Hz’ Yo
Valor de histéresis de deteccion

P8.29 de frecuencia (FDT2) 0.0%~100.0%(nivel FDT2) 5,0% Yo

estefuncién de deteccion de frecuencia 'la funcién FDT1 son exactamente iguales, para obtener mas

5 rformacion, consulte

FDT1, asaber, cédigos de funcién P8.19, P3.20 descripcion.

110



Seccion V. Tabla de funciones de pardmetros

Valor de deteccion de llegada de 50.00

P8.30 frecuencia aleatorial 0.00Hz~Frecuencia maxima Hz’ *
Rango de deteccion de llegada

P8.31 de frecuencia aleatorial 0.0%~100.0%(Frecuencia maxima) 0,0% *
Valor de deteccion de llegada de 50.00

P8.32 frecuencia aleatoria2 0.00Hz~Frecuencia maxima HZ’ o
Rango de deteccion de llegada

P8.33 de frecuencia aleatoria2 0.0%~100.0%(Frecuencia maxima) 0,0% *

Relé o sefial de deteccion
de llegada de frecuencia
aleatoria
APAGADO APAGADO APAGADO

Running frequency

Frequency detection range
Random frequency arrival

Frequency detection range|

t

N ON '
Fig.5-20 Diagrama esquematico de deteccion de llegada de frecuencia aleatoria

Cuando la frecuencia de salida del inversor esta dentro del rango de deteccién positivo y negativo del
valor de deteccién de llegada de frecuencia aleatoria, el terminal multifuncion DO emite una sefial de
ENCENDIDO.

P8.34 | Nivel de deteccion de 0.0%~300.0%(Corriente nominal del motor) 5,0% *
corriente cero

Tiempo de retardo de
P8.35 | deteccion de corriente cero 0.00s~600.00s 0.10s *
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Cuando la corriente de salida del inversor es menor o igual al nivel de deteccioén de corriente cero, y
el tiempo de duracion supera el tiempo de retardo de deteccion de corriente cero, el terminal multifuncién
del inversor DO emite la sefial DO.

La figura 5-21 es un diagrama esquematico de la deteccion de corriente cero.

Corriente de sa‘da

P834 bl

1 -—
" |
corriente cero ‘ : .
sefial de deteccipn 1 .
! |
. I
! |
! SO
|
|
: t
I —
! ' P8.35
Fig.5-21 Diagrama esquematico de deteccion de corriente cero
i 0,0 % (sin deteccion)
P8.36 Valqr de sobre !|m|te de _ ) 2000% | *
corriente de salida 0.1%~300.0%(Corriente nominal del motor)

Tiempo de retardo de
P8.37 | deteccion de sobrelimite de 0.00s~600.00s 0.00s *
corriente de salida
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Corriente de sal‘ia

P836 [-----------"------- -

\ )
I .
I I
I I
I I
I I
I .
I I
I I
. I
1 1
1 | t
. . —
| |

Sobre limite de corriente ‘ e | 1

sefial de deteccion | |
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I .
I I
| 1
| SO
I
I
1 t
1 —

P‘ P8.37

Fig. 5-22 Diagrama esquematico de deteccion de exceso de corriente de salida

Cuando la corriente de salida del inversor es mayor que el valor de sobrelimite de corriente de salida
(P8.36), y el tiempo de duracion excede el tiempo de retardo de deteccion de sobrelimite del software, el
terminal multifuncién del inversor DO emite la sefial de ENCENDIDO, la figura 5-22 es un diagrama
esquematico del sobrelimite de corriente de salida deteccion.

P8.38 | Llegada aleatoria actual 1 0.0%~300.0%(Corriente nominal del motor) 100,0% | *

P8.39 |Rango de llegada de corriente | 0.0%~300.0%(Corriente nominal del motor) 0,0% *
aleatorial

P8.40 |Llegada aleatoria actual 2 0.0%~300.0%(Corriente nominal del motor) 100,0% | *

P8.41 |Rango de llegada de corriente | 0.0%~300.0%(Corriente nominal del motor) 0,0% *
aleatorio2

Cuando la corriente de salida del inversor esta dentro del rango de deteccion positivo y negativo del
valor de corriente de llegada aleatoria, el terminal multifuncién DO emite una sefial de ENCENDIDO.

HV590 ofrece dos grupos de parametros de deteccién de rango de llegada de corriente aleatoria, como
se muestra en la fig. 5-23.
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Seccién V.

Output current ‘

A :
Random current arrival + Random current arrival range
\—fRandom current arrival range

V-

Sefial o relé de
deteccion de llegada
de corriente aleatoria  APAGADO

APAGADO APAGADO

Fig.5-23Diagrama esquematico de deteccion de llegada de corriente aleatoria

Invalido 0
Seleccion de la funcion de
P8.42 temporizacion Valido 1 0 *
Configuracion de P8.44 0
All 1
Seleccion de tiempo de
P8.43 | tiempo de ejecucion 0 *
Al2 2
AlI3 (potenciémetro) 3

El rango de entrada analdgica 100 % corresponde a P8.44.

P8.44 | Tiempo de ejecucion de 0.0Min~6500.0Min 0,0 *

tiempo minutos

Este grupo de pardmetros se utiliza para cronometrar el tiempo de funcionamiento del inversor.

Cuando P8.42 es valido, el inversor comienza a contar. El inversor se detendria automaticamente
después de llegar a la configuracién de sincronizacion, la sefial de encendido de salida DO del terminal
multifuncién.

Cada vez que el inversor arranca desde 0 inicia la temporizacién, el tiempo de funcionamiento
excedente de la temporizacién se puede ver a través de U0.20. La temporizacién del tiempo de operacién
se establece a través de P8.43, P8.44, unidad de minuto.

Limite inferior del valor de
P8.45 | proteccion de tension de 0.00V~P8.46 310V | *
entrada All

Limite superior del valor de *
P8.46 | proteccion de tension de P8.45~10.00V 6,80 V
entrada All

Cuando la entrada analdgica All es mayor que el conjunto de P8.46 o menor que el de P8.47, la salida
DO multifuncién del inversor activa la sefial de "Exceso de entrada Al1", lo que indica si el voltaje de entrada|
Al1 esté dentro del rango de configuracion.

P8.47 | Llegada de la temperatura del| 0.00°C~100°C 75°C *

modulo

El terminal multifuncion del inversor DO emite una sefial de encendido de "llegada de temperatura del
modulo” cuando la temperatura del radiador del inversor alcanza el valor establecido de P8.47.
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El ventilador de refrigeracion funciona con| 0
el funcionamiento del motor

Control del ventilador de
P8.48 | enfriamiento 0 *
El ventilador de refrigeracion funciona 1
después del encendido

Se utiliza para seleccionar el modo de accion del ventilador de refrigeracion.

P8.48=0: El ventilador de refrigeracion funciona cuando el inversor esta en estado de funcionamiento o
la temperatura del radiador supera los 40 °C en el estado de parada del inversor. El ventilador no funciong
cuando el inversor estd en estado de parada y la temperatura del radiador

por debajo de 40 °C

P8.48=1 : El ventilador de enfriamiento siempre esté funcionando después del encendido.

Frgcuencia de suefio (P8.51) ~ frecuencia
P8.49 | Frecuencia de despertar maxima 0,00Hz | *
(P0.10)
P8.50 | Tiempo de retraso de 0.0s~6500.0s 0.0s *
despertar
P8.51 | Frecuencia de suefio 0,00 Hz~frecuencia de activacion (P8.49) 0,00Hz | *
P8.52 | Tiempo de retraso del suefio | 0.0s~6500.0s 0.0s *

Este grupo de cédigos de funcién se utiliza para realizar la funcién de dormir y despertar.

Durante el funcionamiento: cuando la frecuencia establecida es menor o igual a la frecuencia de
suspension (P8.51), el inversor entraria en estado de suspension y se detendria después del tiempo de
demora de suspension (P8.52).

Si el inversor estd en estado de reposo y el comando de funcionamiento actual es vélido, cuando la
frecuencia establecida no es inferior a la frecuencia de activacion P8.49, el inversor comenzara a funcionar
después del tiempo de retardo de activacién P8.50.

En general, establezca una frecuencia de activacion no inferior a la frecuencia de suefio. La funcién de
suspension y la funcién de activacion son validas cuando tanto la frecuencia de activacion como la frecuencia
de suspensién estan configuradas en 0,00 Hz.

Cuando se habilita la funcién dormir (fuente de frecuencia: PID), la seleccién del célculo PID en el estado
dormido se ve influenciada por el codigo de funcion PA.28 (PA.28=1).

P8.53 | Lallegada del tiempo de 0.0Min~6500.0Min 0,0 *
ejecucion minutos

Cuando el tiempo de ejecucion alcanz6 el valor establecido en P8.53, la salida DO multifuncién del
inversor "entonces la llegada del tiempo de ejecucion” enciende la sefial.
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Descripcién/Pantalla Fabric [ambio
Codigo de teclado Rango de ajuste a Limite
Entorno|
Seleccion de proteccion Invélido 0
P9.00 contra sobrecarga del motor - 1 %
Vélido 1

Ganancia de proteccién de
P9.01 | sobrecarga del motor 0,20~10,00 1.00 *

P9.00=0 : Sin funcién de proteccién de sobrecarga del motor. Se recomienda instalar un relé térmico

entre el motor y el inversor.

P9.00=1: El inversor tiene una funcion de proteccion de sobrecarga para el motor de acuerdo con la curva|
de limite de tiempo inverso de proteccion de sobrecarga del motor.

Curva de limite de tiempo inverso de proteccién de sobrecarga del motor: 220% x (P9.01) x corriente
nominal del motor, informaré falla de sobrecarga del motor después de que dure un minuto. Cuando la
corriente de operacion del motor alcance la corriente de 150% x (P9.01) veces la corriente nominal del
motor, informara sobre la sobrecarga del motor después de que dure 60 minutos.

Los usuarios pueden configurar el valor de P9.01 de acuerdo con la capacidad de sobrecarga real del
motor. Si el pardmetro se configura demasiado grande, puede causar peligro de dafio por sobrecalentamiento|
del motor sin un informe de falla del inversor.

Coeficiente de prealarma de
P9.02 | sobrecarga del motor 50%~100% 80% *

Esta funcién se usa antes de la falla de sobrecarga del motor dando una sefial de prealarma a través
del terminal multifuncién DO. Este coeficiente de prealarma se usa para determinar el tiempo de advertencia
antes de la proteccion de sobrecarga del motor. Cuanto mayor sea el valor, mas corto sera el tiempo de
advertencia.

Cuando la corriente de salida del inversor se acumula méas que el producto de la curva de limite de tiempo
inverso con P9.02, el terminal multifunciéon DO emite la sefial de ENCENDIDO de "prealarma de sobrecarga
del motor".

P9.03 Ganancia de bloqueo por 0 (sin parada de sobretensién) ~ 100 0 *
sobretension

5.11 Sobrecarga y proteccién: P9.00-P9.70
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Voltaje de proteccion de
P9.04 | bloqueo de sobretension 120%~150%(3 fases) 130% ¥

Blogueo por sobrevoltaje: cuando el voltaje de salida del inversor alcanza la configuracién del voltaje
de proteccién contra bloqueo por sobrevoltaje (P9.04), si el inversor esta funcionando con velocidad de
aceleracion, dejara de acelerar. Cuando el inversor estd funcionando a velocidad constante, reducira la
frecuencia de salida. Cuando el inversor esta funcionando con velocidad de desaceleracién, detendré la
desaceleracion y la frecuencia de operacion no se recuperard normalmente hasta que la corriente sea menor
que la corriente de proteccién de blogqueo actual (P9.04).

Voltaje de proteccién de bloqueo de sobretension : Selecciona el punto de proteccion para la funcién

de bloqueo de sobrecorriente. Cuando se excede el valor, el inversor comienza a ejecutar la funcién de
proteccién contra sobretension. Este valor es relativo al porcentaje de tension nominal del motor.

Ganancia de blogueo por sobrevoltaje: ajusta la capacidad del inversor para suprimir el bloqueo de
voltaje. Cuanto mayor sea el valor, mayor serd la capacidad. Para la carga con inercia pequefia, el valor
debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dindmica del sistema seria lenta. Para la carga con gran
inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de la supresion sera deficiente y se puede
producir una falla por sobretensién.

Cuando la ganancia de bloqueo de voltaje se establece en 0, el inversor comienza a ejecutar la funcién
de proteccion de bloqueo de sobrevoltaje.

P9.05 | Sobre la ganancia de pérdida| 0~100 20 *
actual
Sobre corriente de

P9.06 | proteccién contra pérdidade | 100%~200% 150% pe
corriente

Bloqueo por sobrecorriente: cuando la corriente de salida del inversor alcanza la configuracién de la
corriente de proteccién contra blogqueo por sobrecorriente (P9.06), si el inversor estd funcionando con
velocidad de aceleracion, dejara de acelerar. Cuando el inversor esté funcionando a velocidad constante,
reducira la frecuencia de salida. Cuando el inversor esté funcionando con velocidad de desaceleracion,
detendra la desaceleracién y la frecuencia de operacién no se recuperar4 normalmente hasta que la
corriente sea menor que la corriente de proteccion de bloqueo actual (P9.06).

Sobrecorriente de proteccion de bloqueo actual : Selecciona el punto de proteccion para la funcién de

bloqueo de sobrecorriente. Cuando se excede el valor, el inversor comienza a ejecutar la funcion de
proteccién contra pérdida de corriente. Este valor es relativo al porcentaje de corriente nominal del motor.

Ganancia de blogueo por sobrecorriente : Ajusta la capacidad del inversor para suprimir el bloqueo

por sobrecorriente. Cuanto mayor sea el valor, mayor serd la capacidad. mas fuerte es la capacidad. Para
la carga con inercia pequefia, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dindmica del sistema
seria lenta. Para la carga con gran inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de la
supresion sera deficiente y se puede producir una falla por exceso de corriente.

Cuando la ganancia de bloqueo actual se establece en 0, el inversor comienza a ejecutar la funcién de
proteccién de bloqueo por sobretension.

Proteccion contra Invalido 0
pg g7 |cortocircuitos a tierra al ' 1 %
encender Vélido 1

Determina si el motor tiene una falla de cortocircuito a tierra al encenderse. Si esta funcion es valida, el
extremo UVW del inversor generara voltaje dentro del periodo de tiempo posterior al encendido.

117




Seccion V. Tabla de funciones de pardmetros

P9.09 | Tiempos de reinicio 0~20 0 *
automético de fallas

Cuando el inversor selecciona el reinicio automatico por falla, se utiliza para configurar los tiempos de
reinicio automatico. Si se excede este valor, el inversor realizard una proteccion contra fallas.

Restablecimiento automatico | Sin accion 0
P9.10 de fall§§ FALLA HACER . 0 %
seleccion Accién 1

Si el inversor ha configurado la funcién de reinicio automatico por falla, P9.10 se usa para establecer si
FALLA HACER acciones o no durante el tiempo de reinicio automatico por falla.

P9.11 | Intervalo de restablecimiento | 0.1s~100.0s 1.0s *
automdtico de fallas
El tiempo de espera del inversor desde la alarma de falla hasta el reinicio automético.
1bit Seleccion de proteccion de falta de
fase de entrada
Prohibido 0
3 . Permitié 1
P9.12 fS(lale(ijmofn dedproteccz)n de 1 %
alta de fase de entrada 10 bits | Contactor atrayendo proteccion
Prohibido 0
Permitio 1

1 bit: se utiliza para elegir si proteger la pérdida de fase de entrada.
10 bits: proteccion de atraccién de contactor

El inversor de la serie HV590 por encima de 132kW (tipo G) tiene una funcién de proteccién contra fallas
de fase de entrada. Para el inversor por debajo de 132kW (tipo P), la funcién de proteccién contra fallas de
fase de entrada no es vdlida en ninguna configuracion.

Seleccion de proteccion de Invélido 0
falta de fase de salida

1 Y
valido 1

P9.13

Se utiliza para elegir si proteger la salida en fase abierta.

P9.14 | El primer tipo de falla 0~99 - .
P9.15 | Elsegundo tipo de falla 0~99 - .
P9.16 | El dltimo tipo de falla 0~99 - .

Registra los Ultimos 3 tipos de fallas para el inversor: 0 significa que no hay fallas y 1 a 99 corresponden
a consultar el Capitulo 6 para obtener detalles.
Tabla de tipo de falla:

No. Visualizacion de fallas Tipo de falla
0 Reservado Sin culpa
1 1=Error01 Reservado

118



Seccién V. Tabla de funciones de parametros

2 2= Err02 Aceleracion sobre corriente
3 3= Err03 Desaceleracion sobre corriente
4 4=Error04 Velocidad constante sobre corriente
5 5=Error05 Aceleracion sobre voltaje
6 6= Err06 Deceleracion por sobretension
7 7=ErrorQ7 Velocidad constante sobre voltaje
8 8=Error08 Fallo en la fuente de alimentacion de control
9 9=Error09 falla de bajo voltaje
10 10=Err10 Sobrecarga del inversor
11 11=errorll Motor sobrecargado
12 12=errorl2 Falta de fase de entrada
13 13=Errorl3 Falta de fase de salida
14 14= errorl4 Sobrecalentamiento del médulo
15 15=Errorl5 Fallo de equipo externo
dieciséis | 16= Fallo de comunicacion
errorl6
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2 2= Err02 Aceleracion sobre corriente

3 3= Err03 Desaceleracion sobre corriente

4 4=Error04 Velocidad constante sobre corriente
5 5=Error05 Aceleracion sobre voltaje

6 6= Err06 Deceleracion por sobretension

7 7=Error07 Velocidad constante sobre voltaje

8 8=Error08 Fallo en la fuente de alimentacién de control
9 9=Error09 falla de bajo voltaje

10 10=Err10 Sobrecarga del inversor

11 11=errorll Motor sobrecargado

12 12= errorl2 Falta de fase de entrada

13 13=Error1l3 Falta de fase de salida

14 14=errorl4 Sobrecalentamiento del médulo

15 15=Errorl5 Fallo de equipo externo

dieciséis | 16= errorl6 Fallo de comunicacion
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17 17=Errorl7 Fallo de contactor

18 18=errorl8 Error de inspeccién actual

19 19=Errorl9 Fallo de ajuste del motor

20 20=Error20 Fallo de codificador/tarjeta PG

21 21=Error21 Error de lectura y escritura de EEPROM
22 22=Err22 Fallo de hardware del inversor

23 23=Error23 Cortocircuito a falla a tierra

24 Reservado Reservado

25 Reservado Reservado

26 26=Error26 Fallo de llegada del tiempo de funcionamiento total
27 27=Error27 Fallo definido por el usuario 1

Terminal de salida de tercer

El Gltimo estado del terminal de salida digital de falla, ordene|
como se muestra a continuacion:

BIT4 [BIT3 |BIT2 |[BIT1 BITO

D02 DO1 REL2 REL1 FMP

P9.21 fall
allo Cuando el estado del terminal de salida es ON, su digito
binario correspondiente es 1. OFF corresponde a 0. Todos
los estados se convierten en visualizacién decimal.
P9.22 | Estado inversor tercer fallo Reservado
P9.23 | Tiempo de encendido por El tltimo tiempo de encendido por falla
tercera falla
P9.24 | Tiempo de ejecucion de la El tiempo de funcionamiento de la Ultima falla
tercera falla
P9.27 | Segunda frecuenciade falla | La ultima frecuencia de falla
P9.28 | Corriente de segunda falla La Ultima corriente de falla
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Terminal de entrada de

El Ultimo estado del terminal de entrada digital de falla,
ordene como se muestra a continuacion:

BIT9 [BIT8 |BIT7 [BIT6 |[BITS |[BIT4 |BIT3 |[BIT2 |BIT1 |BITO

DIODI9 DIB DI7 DI6 DIS D14 DI3 DI2 DI1

P9.30
segundo fallo Cuando el estado del terminal de entrada es ON, su digito
binario correspondiente es 1. OFF corresponde a 0. Todos
los estados DI se convierten a visualizacion decimal.
El ultimo estado del terminal de entrada digital de falla,
ordene como se muestra a continuacion:
BIT4 |BIT3 [BIT2 BIT1 BITO
DO2DO1REL2 REL1 FMP
P9.31 iegf;ulrI\da terminal de salida
e falla Cuando el estado del terminal de salida esta
ENCENDIDO, su digito binario correspondiente es 1.
APAGADO corresponde a 0. Todos los estados DO se
convierten en visualizacién decimal.
P9.32 | Segundo fallo estado Reservado
inversor
P9.33 | Tiempo de encendido por El Gltimo tiempo de encendido por falla
segunda falla
P9.34 | Tiempo de ejecucion de la El tiempo de funcionamiento de la ultima falla
segunda falla
P9.37 | Frecuencia de la primera La dltima frecuencia de falla
falla
P9.38 | Corriente de primera falla La Ultima corriente de falla
P9.39 | Voltaje de bus de primera El tltimo voltaje de bus de falla
falla
El Gltimo estado del terminal de entrada digital de falla,
ordene como se muestra a continuacion:
BIT9 |BIT8 [BIT7 [BIT6 |[BITS |BIT4 |BIT3 [BIT2 |BIT1 |[BITO
DI0 DI9 DI8 DI7 DI6 DI5 D14 DI3 DI2 DIT
Primera terminal de
P9.40 .
entrada de falla Cuando el estado del terminal de entrada es ON, su
digito binario correspondiente es 1. OFF corresponde
a0. Todos los estados DI se convierten avisualizaciéon
decimal.
Primer terminal de salida de L . -
P9.41 El dUltimo estado del terminal de entrada digital de falla,

falla

ordene como se muestra a continuacion:

122




Seccién V. Tabla de funciones de parametros

P9.29 | Voltaje de bus de segunda El Gltimo voltaje de bus de falla
falla
BIT4 [BIT3 [BIT2 [BIT1 BITO
DO2DO1 REL2 REL1 FMP
Cuando el estado del terminal de salida esta
ENCENDIDO, su digito binario correspondiente es 1.
APAGADO corresponde a 0. Todos los estados DO se
convierten en visualizacion decimal.
P9.42 | Primer fallo estado inversor Reservado
P9.43 | Tiempo de encendido por El tltimo tiempo de encendido por falla
primera falla
P9.44 | Tiempo de ejecucion de la El tiempo de funcionamiento de la Ultima falla
primera falla
1bit | Sobrecarga del motor (Falla No.11=
Errll)
parada libre 0
Detener segln el modo de parada 1
Sigue corriendo 2
10 Falta de fase de entrada (Falla No
bits 12=Errl2)
parada libre 0
Detener segln el modo de parada 1
190 Falta de fase de entrada (Falla No
Seleccion de accion d bits | 13-grr13)
eleccion de accién de
Po.47 proteccion contra fallas 1 parada libre 0 00000
Detener segln el modo de parada 1
1000

pits | Falla externa (Falla No.15=Err15)

parada libre 0

Detener seguin el modo de parada 1

10000 Comunicacién anormal (fallo
bits | No.16=Err16)

parada libre 0

Detener segln el modo de parada 1
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1bit | Falla del codificador (Falla No.20=Err20)

parada libre 0
Cambiar a VF, detener seglin el modo de
parada 1
Cambia a VF, sigue corriendo 2
io io 10 Comunicacién anormal (fallo
P9.48 Selecm_op de accion de { ( 00000 %
proteccion contra fallas 2 bits No.21=Err21)
parada libre 0
Detener segn el modo de parada 1

100 Reservado
bits
1000 | Sobrecalentamiento del motor (Falla
No.45= Err45)
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Seccion V.
poco | (Lo mismo con P9.47 1 bit)
10000| Llegada del tiempo de ejecucion (Falla
bits |No0.26 = Err26)
(Lo mismo con P9.47 1 bit)
1bit |Falla 1 definida por el usuario (Falla
No.27= Err27)
(Lo mismo con P9.47 1 bit)
10 Falla 2 definida por el usuario (Falla
bits |N0.28= Err28)
(Lo mismo con P9.47 1 bit)
100 |Llegada del tiempo de encendido (Falla
bits  |N0.29 = Err29)
(Lo mismo con P9.47 1 bit)
1000
P9.49 Seleccion de accién de pbits | Cargar apagado (Falla No.30= Err30) 00000 %
: proteccién contra fallas 3
parada libre 0
Detener segln el modo de parada 1

Desacelere al 7% de la frecuencia nominal
del motor. Recupere automéaticamente la 2
frecuencia establecida si no hay carga.

10000/ Pérdida de retroalimentacién PID durante
bits | la operacion (Falla

No.31= Err31) (Igual que P9.47 1 bit)

1bit | Desviacion de velocidad excesiva (Falla
No.42=

Err42) (Lo mismo con P9.47 1 bit)
10 Motor supervelocidad (fallo No0.434
bits | Erra3)(Igual que P9.47 1 bit)

100 Falla de posicion inicial (Falla No.51=

Seleccion de accion de
bits Err51)| 00000 *

P9.50 proteccién contra fallas 4

(Lo mismo con P9.47 1 bit)

1000 | Reservado
bits

10000/ Reservado
bits

Si esta configurado en "parada libre", el inversor muestra E.**** y se detiene directamente.
Si esta configurado en "detener segun el modo de parada", el inversor muestra A.**** y se detiene segin
el modo de parada establecido. El inversor muestra E.**** después de detenerse.
Si esta configurado para "seguir funcionando”, el inversor muestra A.**** y continda funcionando. La
frecuencia de funcionamiento se establece a través de P9.54.

Funcionamiento con la frecuencia de

Continu6 funcionando cuando| funcionamiento actual 0
P9.54 | laseleccion de frecuencia de 0 *
falla Funcionamiento con la frecuencia 1

establecida
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Funcionamiento con la frecuencia limite 2
superior

Funcionamiento con la frecuencia limite 3
inferior

Operacion con la frecuencia de respaldo
anormal 4

P9.55 | Frecuencia de respaldo 60,0%~100,0% 100,0% | *
anormal

Cuando ocurre una falla durante la operacion del inversor, y el modo de procesamiento de fallas estg
configurado para continuar funcionando, el inversor mostrard A** y funcionara con la frecuencia establecida|
en P9.54.

Al elegir la frecuencia de funcionamiento como frecuencia de respaldo anormal, el valor establecido de|
P9.55 es un porcentaje de la frecuencia maxima.

P9.56 | Sensor de temperatura del Sin sensor de temperatura 0 0 *
motor
PT100 1
PT1000 2

Umbral de proteccion contra

P9.57 sobrecalentamiento del motor 0°C~200°C 110°C *

Umbral de prealarma de
P9.58 | sobrecalentamiento del motor| 0°C~200°C 90°C *

La sefial de temperatura del sensor de temperatura del motor debe conectarse a la tarjeta de expansion
de E/S multifuncién (opcional). La sefial de entrada analdgica Al3 se puede utilizar como entrada del sensor
de temperatura del motor. La sefial del sensor de temperatura del motor esté conectada a Al3, extremo
PGND.

El extremo de entrada analégica AI3 del HV590 admite sensores de temperatura del motor PT100 |
PT1000. El tipo de sensor correcto debe configurarse durante el funcionamiento. El valor de la temperatural
del motor se muestra en U0.34.

Cuando la temperatura del motor excede el umbral de proteccion contra sobrecalentamiento del motor
(P9.57), el inversor emitir4 una alarma de falla y procesara de acuerdo con el modo de accién de proteccién
seleccionado.

Cuando la temperatura del motor supera el umbral de prealarma de sobrecalentamiento del motor
(P9.58), el DO digital multifunciéon del inversor emitird una sefial de activacion de prealarma de
sobrecalentamiento del motor.

Invalido 0
pg5g | Seleccion de parada Desaceleracion 1 0 %
transitoria
Desaceleracion para detener 2
Tension de proteccion de
P9.60 | pausade accién de parada 80,0%~100,0% 90,0% *

transitoria

Tiempo de juicio de
P9.61 | recuperaciondetensionde | 0,00s~100.00s 0.50s | *
parada transitoria
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Voltaje de juicio de accién de
P9.62 | parada transitoria 60,0 %~100,0 % (voltaje de bus estandar) 80,0% *

Bus voltage |

P9.62 O R T

P9.60 / (P9.59=1:Deceleration)

: Lot
[—

— .
Deceleration time3 |  Recovery acceleration time
P I

Deceleration time4

P9.60

(P9.59=2 : Deceleration to stop)

' Deceleration time3 ' Deceleration time4
Fig.5-24 Diagrama esquematico de accion de parada transitoria

La funcion define cuando una interrupcién instantanea o el voltaje cae repentinamente, el inversor
compensa la disminucién del voltaje del bus de CC mediante la energia de retroalimentacion de carga a
través de la disminucién de la velocidad de rotacién de salida, lo que mantiene el inversor en funcionamiento.

P9.59=1 : Cuando se produce una interrupcién instantanea o el voltaje cae repentinamente, el inversor

se desacelera. El inversor normalmente acelera a la frecuencia de funcionamiento establecida hasta que el
voltaje del bus se normaliza. El voltaje del bus se ha restablecido a la normalidad segtn el tiempo de
duracién normal del voltaje del bus. Si el tiempo excede el valor establecido en P9.61, el voltaje del bus es
normal.

P9.59=2: Cuando se produce una interrupcién instantanea o el voltaje cae repentinamente, el inversor
se desacelera hasta detenerse.

Invélido 0
P9.63 0 ¥
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Seleccion de proteccién de
descarga
Valido 1
P9.64 | Nivel de deteccion de 0.0%~100.0%(Corriente nominal del motor) 10,0% | *
descarga
P9.65 | Tiempo de deteccion de 0.0s~60.0s 1.0s *
descarga

Cuando la funcién de proteccién es vélida y la corriente de salida del inversor es inferior al nivel de
deteccién de descarga

P9.64 (tiempo de duracién > P9.65), la frecuencia de salida del inversor disminuy6 autométicamente al 7%
de la nominal

frecuencia. En el periodo de proteccién de descarga, si se restablece la carga, el inversor se restablece
autométicamente a la frecuencia de funcionamiento establecida.

P9.67 | Valor de deteccion de 0.0%~50.0%(Frecuencia maxima) 20,0% | *
exceso de velocidad

P9.68 | Tiempo de deteccion de 0.0s~60.0s 1.0s R e
exceso de velocidad

Esta funcién solo es vélida en el control vectorial del sensor de velocidad.
Alarma de falla del inversor cuando la velocidad de rotacion real del motor excede la frecuencia
establecida (valor de exceso > P9.67, tiempo de duracién > P9.68). Falla No. 43=Err43.

Valor de deteccion de

P9.69 | desviacion de velocidad | 0.0%~50.0%(Frecuencia maxima) 20,0% | *
excesiva
Tiempo de deteccion de

P9.70 | desviacion de velocidad | 0.0s~60.0s 5.0s >
excesiva

Esta funcion solo es vélida en el control vectorial del sensor de velocidad.
La falla del inversor genera una alarma cuando se detecta una desviacion entre la velocidad de rotacion
real del motor y la frecuencia establecida (desviacion > P9.69, tiempo de duracién > P9.70). Fallo n®

42=Err42. P9.70=0.0s : Se cancela la deteccion de fallas por desviacién de velocidad excesiva.

5.12 Grupo de funciones PID: PA.00-PA.28

El control PID es un método comun utilizado en el control de procesos. A través del célculo
proporcional, de integracion y diferencial sobre la diferencia entre la sefial de retroalimentacién y
la sefial objetivo del pardametro controlado, el control PID ajusta la frecuencia de salida del inversor
y forma un sistema de retroalimentacion negativa, estabilizando el parametro controlado en el
paradmetro objetivo. El control PID se aplica a varios controles de proceso, como el control de flujo,
el control de presion y el control de temperatura. El diagrama esquemaético para el control se

Cantidad de control de salida PID

¥
> Td*s+1 —»%9—> P —»

Cantidad objetive, A

muestra en la figura 5-25.

11

Cantidad de

tiS
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Diagrama esquematico del proceso Fig.5-25PID

Descripcién/Pantalla Fabrica fhang
Cédigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite|
Configuracién PA.01 0
All 1
Al2 2
PA.00 | Fuente de referencia PID AI3 (potenciometro) 3 0 *
PULSO(DI5) 4
Comunicacion 5
comando MS 6
mi
PA.01 | Valor de referencia PID 0,0%~100,0% 50,0% *

Se utiliza para seleccionar el canal de referencia del pardmetro de destino del PID del proceso.

El valor objetivo establecido del PID del proceso es un valor relativo, el rango establecido es
0.0%~100.0%. El valor de retroalimentacion PID también es un valor relativo, el PID juega el papel de hacer
que los dos valores relativos sean iguales.

All 0
Al2 1
AlI3 (potenciémetro) 2
AlL-AI2 3
PA.02 Etljgmederetroalimentacién PULSO(DI5) 4 0 %
Comunicacion 5
AlL+AI2 6
MAX(JAIL],JAI2]) 7
MIN(JAIL],|AI2]) 8

Se utiliza para seleccionar el canal de retroalimentacion de PID

El valor de retroalimentacién del PID del proceso es un valor relativo, el rango establecido es
0.0%~100.0%.

Accién positiva 0

PA.03 | Direccién de accién PID 0 *
accion negativa 1
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Accion positiva: si la sefial de retroalimentacién es mas pequefia que la sefial de referencia PID, es
necesario aumentar la frecuencia de salida del inversor para que el PID alcance el equilibrio. El control PID
de tension de devanado es un caso de este tipo.

Accion negativa: si la sefial de retroalimentacién es mas pequefia que la sefial de referencia PID, se
requiere disminuir la frecuencia de salida del inversor para que el PID alcance el equilibrio. El control PID
de tension de desenrollado es tal caso.

Esta funcién esté influenciada por la funcién 35, preste atencién durante la operacion.

PA.04 |Rango de retroalimentacion de | 0~65535 1000 *

referencia PID

El rango de retroalimentacion de referencia de PID es una unidad adimensional que se utiliza para
mostrar la configuracién de PID U0.15 y la retroalimentacion de PID UO0.16.

Retroalimentacion de referencia de PID relacionada con el valor 100,0 %, correspondiente a un rango
de retroalimentacion dado PA.04. Si PA.40 se establece en 2000, PID se establece en 100,0 %, la
visualizacién dada de PID U0.15 es 2000.

PA.05 | Ganancia proporcional Kpl 0.0~100.0 20.0 *
PA.06 | Tiempo de integracion Til 0.01s~10.00s 2.00s *
PA.07 | Tiempo diferencial Td1 0.00~10.000 0.000s | *

Ganancia proporcional Kpl: el parametro determina la fuerza ajustable del regulador PID. Cuanto
mayor sea P, mayor serd la fuerza ajustable. Cuando el parametro se establece en 100,0, significa que
cuando la desviacion entre el valor de retroalimentacion PID y el valor de referencia es 100,0%, el rango
para que el regulador PID regule los comandos de frecuencia de salida es la frecuencia maxima (se omiten
el efecto de integracion y el efecto diferencial).

Tiempo de integracién Til: determina la fuerza de la regulacién de integracién PID. Cuanto mas corto
sea el tiempo de integracion, mayor sera la fuerza ajustable. El tiempo de integracion significa que cuando
la desviacion entre el valor de retroalimentacion PID y el valor de referencia es del 100%, el ajuste por parte
del regulador de integracion (se omiten el efecto proporcional y el efecto diferencial) después del ajuste
continuo en este periodo alcanza la frecuencia maxima.

Tiempo diferencial Td1: determina el grado de ajuste que realiza el regulador PID en la derivacién entre
el valor de retroalimentacién PID y el valor de referencia. El tiempo diferencial significa que si el valor de
retroalimentacion cambia 100% dentro de este tiempo, el ajuste por parte del regulador diferencial (efecto
proporcional y efecto diferencial se omiten) alcanzara la frecuencia maxima. Cuanto mayor sea el tiempo
diferencial, mayor sera el grado de ajuste.

Frecuencia de corte PID de
PA.08 | rotacion inversa 0.00~frecuencia maxima 2,00 Hz| *

En algunos casos, solo cuando la frecuencia de la salida del PID es negativa (es decir, inversién de
frecuencia), el PID puede poner la referencia y la retroalimentacion en el mismo estado. La alta frecuencia
de inversién no esta permitida en algunos casos determinados, PA.08 se usa para determinar el limite
superior de frecuencia inversa.

PA.09 | Limite de desviacién de PID | 0,0%~100,0% 0,0% *

Se utiliza para establecer la desviaciéon méaxima permitida entre el valor de retroalimentacion del sistema
y el valor de referencia. Cuando la desviacion entre la retroalimentacion y la referencia del PID esta dentro
de este rango, el PID detiene el ajuste. El limite de desviacion se calcula de acuerdo con el porcentaje de
la fuente de configuracion PID (o fuente de retroalimentacién). Cuando la desviacién entre el valor de
referencia y el valor de retroalimentacion es pequefia, la frecuencia de salida es estable y constante. Es
especialmente efectivo para algunas ocasiones de control de bucle cerrado.
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Limite de amplitud diferencial
PA.10 | PID 0. 00%-~100.00% 0,10% | *

En la regulacién PID, el papel del diferencial es relativamente sensible a que la oscilacién del sistema
se pueda causar facilmente. Por lo tanto, el rango de regulacién diferencial PID se ha limitado a un rango
pequefio. PA.10 se utiliza para configurar el rango de salida diferencial de PID.

PA.11 |Duracién del cambio del 0.00s~650.00s 0.00s *
referencia PID

La referencia PID cambia segun el valor de este pardmetro, que corresponde al tiempo que tarda la|
referencia PID en cambiar de 0 % a 100 %.

Cuando la referencia de PID cambia, el valor dado de PID cambia linealmente de acuerdo con el tiempo
dado, lo que puede reducir el efecto adverso del sistema causado por una mutacién dada.

PA.12 | Tiempo de filtro de 0.00s~60.00s 0.00s *
retroalimentacion PID
PA.13 | Tiempo de filtro de salida PID| 0.00s~60.00s 0.00s *

PA.12 se usa parafiltrar la retroalimentacion PID. Elfiltrado ayuda a reducir lainfluencia de la interferencial
de retroalimentacion, pero brinda un rendimiento de respuesta del sistema de ciclo cerrado del proceso.

PA.13 se utiliza para filtrar la frecuencia de salida de PID. El filtrado ayuda a reducir las mutaciones de la|
frecuencia de salida, pero brinda un rendimiento de respuesta del sistema de circuito cerrado del proceso.

PA.14 | Reservado - - -
PA.15 | Ganancia proporcional Kp2 0.0~100.0 20.0 *
PA.16 | Tiempo de integracion Ti2 0.01s~10.00s 2.00s *
PA.17 | Tiempo diferencial Td2 0.00~10.000 0.000s | *
Sin cambio 0
PA18 Con’dicién de cambio de Conmutacion a través del terminal DI 1 0 %
parametro PID
Conmutacién por desviacion 2
Desviacion de conmutacion
PA.19 | de pardmetros PID1 0.0%~PA.20 20,0% *
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Desviacién de conmutacion
PA.20 de pardmetros PID2 PA.19~100.0% 80,0% *

parametro PIA

Parametro PID1
Pe.05_PA.06_PA.07

Parametro PID2
Pe.l5_PA.16_PA.17

—

PA.19 PA.20 Desviacién PID

Fig. 5-26 Diagrama esquematico de conmutacion de parametros PID
En algunas aplicaciones, un grupo de pardmetros PID no puede satisfacer las necesidades de todo el

proceso de operacion. Se utilizan diferentes pardmetros para diferentes situaciones.

Este grupo de cddigos de funcion se utiliza para cambiar 2 grupos de pardmetros PID. Los parametros
del regulador PA.15~PA.17 y el parametro PA.05~PA.07 tienen el mismo método de configuracion.

Se pueden cambiar dos grupos de parametros PID a través del terminal DI digital multifuncién, asi como
la conmutacion automética de desviacion PID.

PA.18=1 : Ajuste el terminal multifuncién a 43 (terminal de cambio de parametro PID). Elija el grupo de

parametros 1 (PA.05~PA.07) cuando el terminal no sea valido, mientras sea valido, elija el grupo de
pardmetros 2 (PA.15~PA.17).

PA.18=2: Cuando el valor absoluto de la desviacion entre la referencia y la retroalimentacién es menor
que el valor establecido en PA.19, los pardmetros PID seleccionan el grupo de parametros 1. Cuando el
valor absoluto de la desviacién entre la referencia y la retroalimentacion es mayor que el valor establecido
en PA.20, los pardmetros PID seleccionan grupo 2. Cuando el valor absoluto de desviacién entre la
referencia y la retroalimentacion esté dentro del rango de desviacién de conmutacién 1y 2, los pardmetros
PID seleccionan el valor de interpolacion lineal de los 2 grupos de pardmetros PID. Como se muestra en 5-

26.

PA.21 Valor inicial PID 0,0%~100,0% 0,0% *

PA.22 Tiempo de retencién del valorp.00s~650.00s 0.00s *
inicial de PID
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El valor de arranque fijo del inversor es el valor inicial de PID (PA.21). El PID inicia la regulacién de
circuito cerrado después del tiempo de retencién del valor inicial de PID (PA.22).

Frecuencia de sa‘da
Hz

PA2L |---------

t
f -
-

PA.22

Fig.5-27 Diagrama esquematico de la funcién inicial PID

Esta funcion se utiliza para limitar la diferencia entre la salida PID de dos tiempos (2ms/tiempo), que

suprimiendo el cambio rapido de la salida PID, de modo que la operacion del inversor tiende a ser estable.

Desviacion de salida
PA.23 adelante valor maximo 0,00%~100,00% 1,00% *

Valor maximo inverso de|
PA.24 desviacion de salida 0,00%~100,00% 1,00% *

Pensilvania 23 y PA.24 corresponden ath : desviacion de salida valor absoluto méaximo de funcionamiento
1acia adelante y
contrarrestar:orriendo respectivamente.

1bit | separacion de integracion

Invalido 0
Vaélido 1
PA.25 Atributo de integracion PID 10 Si detener la integracién al alcanzar| 00 Yo
) el limite de salida
bits
Continuar la integracion 0
Detener la integracion 1

1 bit: yo separacion de integracion

Si yo ieparacion de integracion valida, cuando se suspende la integracion DI digital multifuncién

ntonces (funcién

22) efecto  activo, la integracion PID se ieration, y sélo la proporcién y la funcién diferencial con
Jetiene o ficacia.

Si yo eparacion de integracion dependientemente de la validez de DI digital multifuncion,
waélida, re eparacion de integracion
es invalido 1.

10 bits: Si  detener la integraciénlegando al limite de salida

cuando

¢Qué?es Alcance de salida des el valor maximo o minimo, el usuario puede elegir si
operacion PID
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detener ent :gracién o no.
Si yelige detener la integracién, t  Cuando la integracién PID detiene el célculo, lo que puede
contribuir a
el rojo icién del sobreimpulso del PID.
Valor de deteccion de sin juzgar 0,0%
pérdida de retroalimentacion 0 *
PA.26 PID 0,1%~100,0% 0,1% 0.0%
Tiempo de deteccién de
PA.27 pérdida de retroalimentaciéon | 0.0s~20.0s Os Y
PID
estelLa funcién s se usa para juzgarse ha perdido la retroalimentacion.
si PID
¢ Qué?es El valor de retroalimentacionque el valor establecido PA.26, y dur6 mas del valor
PID es menor establecido PA.27,
inversor alarma de fallo. Fallo n° 31=
=rr31
Parada sin operacion 0
PA.28 Operacién de parada de PID 0 *
Detener con la operacion 1
Se utiliza para seleccionar si la operaciéon de mantenimiento de PID se encuentra en estado de parada
de PID. Generalmente PA.28=0 en estado de parada.

5.13 Frecuencia de oscilacion, longitud fijay conteo: Ph.00-Pb.09

La funcién de frecuencia oscilante es aplicable a las industrias de fibras textiles y quimicas y
aplicaciones donde se requieren funciones transversales y de bobinado.

La frecuencia de oscilacién significa que la frecuencia de salida del inversor oscila hacia arriba y
hacia abajo con la frecuencia de configuracién como centro, y la traza de la frecuencia de funcionamiento
en el eje del tiempo es como se muestra en la Fig. 5-28. La amplitud de oscilacion se establece mediante
Pb.00y Pb.01.

Cuando Ph.01 se establece en 0, significa que la amplitud de oscilacion es 0y la frecuencia de oscilacion
no es valida.

ora de levantarse
Comando en Onda triangular ejecucion
Output frequency Swing frequency amplitude Fig.5-28
Hz l Pb.00=0:Aw=Fset'Pb.01
Pb.00=1:Aw=Fmax*Pb.01
Swing frequency upper limit AW s
g freq Y upp ) e //‘ e
Central frequency Fset T R TR // %
Py A
) AW S / \ N
Swing frequency lower limit | - == - YA ,/x - L
/! ' AN
J 1 ! \
/ Textile hopping frequency . N
' =AW'Pb.02 | ! N\
[ N\
/o : :
/ ) ! 1 \\
/ ' 1 AN
: - : !
| T -—
‘4 » - ;I‘ » e >
Acceleration accarding 1o accaleration time Swing frequency cycle 'Deceleration according to deceleration time
Diagrama esquematico de frecuencia oscilante
Descripcién/Pantalla Fabrica Cambio
Codigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite
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Relativo a la frecuencia central 0

Modo de configuracioén de
Pb.00 | giro 0 *
Relativo a la frecuencia maxima 1

Se utiliza para determinar el valor de referencia de amplitud de oscilacion.

0 : Relativo a la frecuencia central (fuente de frecuencia P0.07) : Es un sistema de amplitud de
oscilacion variable, con la amplitud de oscilacion cambiando con la frecuencia central (frecuencia de|
configuracién).

1: Relativo a la frecuencia méxima (P0.10 frecuencia de salida méxima) : Es un sistema de amplitud|
de oscilacion fija, con amplitud de oscilacién fija que se calcula por la frecuencia maxima.

Pb.01 | Amplitud de frecuencia 0,0%~100,0% 0,0% *
oscilante

Pb.02 | Amplitud de frecuencia de 0,0%~50,0% 0,0% *
salto

Se utiliza para determinar el valor de amplitud y el valor de frecuencia de salto. Oscilacién relativa a la
frecuencia central (oscilacién variable, seleccione Pb.00=0): Oscilacién (AW) = fuente de frecuencia P0.07
configurada por amplitud de oscilacién Pb.01. Oscilacién relativa a la frecuencia maxima (oscilacion fija,
Pb.00=1): Oscilacién (AW) = frecuencia maxima P0.10 multiplicada por la amplitud de oscilacién Pb.01.
Cuando el swing esté funcionando, la frecuencia de salto relativa al swing = Swing (AW) multiplicada por la
amplitud de la frecuencia de salto Pb.02.

Si se selecciona “Oscilacién relativa a la frecuencia central (amplitud de oscilacion variable, Pb.00=0)",
la frecuencia de salto es un valor variable.

Si se selecciona “Oscilacion relativa a la frecuencia maxima (oscilacion fija, Pb.00=1)", la frecuencia de|
salto es un valor fijo.

La frecuencia de operacién de oscilacién esta restringida por el limite de frecuencia superior y el limite de
frecuencia inferior.

Pb.03 | Ciclo de frecuencia oscilante | 0.0s~3000.0s 10.0s *
Pb.04 | Coeficiente de tiempo de 0,0%~100,0% 50,0% *
subida de onda triangular.

Ciclo de frecuencia de oscilacién: define el tiempo de un ciclo completo para el aumento y la disminucién
de la frecuencia de oscilacion.

El coeficiente del tiempo de subida de la onda triangular es Pb.04, es el porcentaje de tiempo del tiempo|
de subida del tridngulo en relacion con el ciclo de frecuencia oscilante Pb.03.

Tiempo de subida de la onda triangular = ciclo de frecuencia de oscilacién Pb.03 multiplicado por el
coeficiente de tiempo de subida de la onda triangular

Pb.04(unidad: s)

Tiempo de caida de onda triangular = ciclo de frecuencia de oscilacién Pb.03 veces (coeficiente de tiempo
de aumento de onda de 1 triangulo

Pb.04) (unidad: s)

Pb.05 | Longitud de instalacion 0m~65535m 1000m *
Pb.06 Longitud real Om~65535m Om *
Pb.07 | Numero de pulsos por metro | 0.1~6553.5 100.0 *
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Los tres parametros, como la longitud de configuracion, la longitud real y el nimero de pulsos por metro,
se utilizan principalmente para el control de longitud fija.

La informacién de longitud debe recopilarse a través del terminal de entrada de digitos multifuncion,
puede obtener la longitud real Pb.06 dividiendo el nimero de pulso de muestreo del terminal y Pb.06.
Cuando la longitud real es mas larga que la longitud de referencia Pb.05, digito multifuncién terminal DO
salida “llegada de longitud” sefial ON.

Durante el proceso de control de longitud fija, se permite la operacion de restablecimiento de longitud
(mediante el terminal multifuncién DI) (elija la seleccién de funcién DI como 28), para conocer las
especificaciones, consulte P4.00~P4.09.

Establezca la funcién del terminal de entrada correspondiente en "entrada de conteo de longitud” (funcién
27). Cuando la frecuencia del pulso es alta, solo se puede usar el puerto DI5.

Pb.08 Configuracién del valor de 1~65535 1000 *
conteo
Pb.09 | Valor de conteo designado 1~65535 1000 *

El valor de conteo debe recopilarse a través del terminal de entrada digital multifuncién. El terminal de
entrada correspondiente debe establecerse en la funcién de "entrada de contador" (funcién 25) en la
aplicacion. El terminal DI5 debe usarse cuando la frecuencia de pulso es alta.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor establecido en Pb.08, el digito multifuncién DO emite la sefial
de ENCENDIDO de "configuracion de la llegada del valor de conteo" y luego deja de contar.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor establecido Pb.09, el digito multifunciéon DO emite la sefial
de ENCENDIDO de "llegada del valor de conteo designado", luego continlia contando hasta alcanzar el
"valor de conteo de configuracién”. El valor de conteo especificado no debe ser mayor que el valor de conteo
de configuracion Pb.08.

Conteo de pulsos B 2 3 4 ° ° ! —SLI
DI5 |

Establecer ‘
DO1

conteo designado

relé

Fig.5-29 Configuracién del valor de conteo y diagrama esquemético del valor de conteo
designado

5.14 Funcién de velocidad MS y funcién PLC simple: PC.00-PC.51

El comando de velocidad MS de HV590 tiene una funcién méas abundante que la funcién de velocidad
MS habitual. No solo podria realizar la funcién de velocidad MS, sino que también se puede usar como
fuente de voltaje de separacion VF y fuente de referencia PID. Por lo tanto, la dimensién del comando de
velocidad MS es un valor relativo.

La funcién de PLC simple es diferente de la funcién programable por el usuario del HV590. El PLC
simple solo puede lograr una combinacién simple de comando de velocidad MS, mientras que la funcién
programable por el usuario tiene usos mas abundantes y practicos. Para conocer las especificaciones,
consulte el grupo A7.
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Descripcion/Pantalla Fabrica Cambio|
Caodigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite
PC.00 | MS comando 0 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.01 | MS comando 1 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.02 | MS comando 2 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.03 | MS comando 3 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.04 | MS comando 4 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.05 | MS comando 5 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.06 | MS comando 6 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.07 | MS comando 7 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.08 | MS comando 8 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.09 | MS comando 9 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.10 | MS comando 10 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.11 | Comando MS11 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.12 | MS comando 12 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.13 | MS comando 13 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.14 | MS comando 14 -100,0%~100,0% 0,0% *
PC.15 | MS comando 15 -100,0%~100,0% 0,0% *

El comando de velocidad MS se puede utilizar en tres ocasiones: fuente de frecuencia, fuente de tensién
de separacién VF, fuente de ajuste de PID de proceso.
La dimensién del comando de velocidad MS es un valor relativo que oscila entre -100,0 % y 100,0 %.
Cuando se usa como fuente de comando, es el porcentaje de la frecuencia maxima. Cuando se utiliza como
fuente de voltaje de separacion VF, es el porcentaje del voltaje nominal del motor. Cuando se usa como

fuente de conjunto de PID, no se necesita conversién de dimensién durante el proceso.

El comando MS debe seleccionarse de acuerdo con los diferentes estados de los terminales DI de digitos
multifuncién. Para obtener mas informacion, consulte el grupo P4.

Parada de marcha Gnica 0
PC.16 Modo de funcionamiento del \,/allor final restante del final de carrera 1 0 %
PLC Unico
Circulacion continua 2
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El comando PLC simple se puede usar en dos ocasiones: fuente de frecuencia, fuente de voltaje de
separacion VF. La figura 5-30 es el diagrama esquematico de un PLC simple que se utiliza como fuente de
frecuencia. Positivo y negativo de PC.00~PC.15 determina la direccién de funcionamiento.

El PLC tiene 3 modos de funcionamiento como fuente de frecuencia (la fuente de voltaje de separacion

VF no se proporciona con el
3 modos):

0: Parada de marcha Unica

Al completar un solo ciclo del inversor, se detendr& automéaticamente y no se iniciara hasta que se dé
nuevamente el comando de funcionamiento.

1: valor final restante del final de funcionamiento tnico

Al completar un solo ciclo del inversor, el inversor mantendré la frecuencia y direccién de funcionamiento
de la dltima fase. Después de que el inversor se reinicie al detenerse, se ejecutara desde el estado inicial del
PLC.

2 @ Circulacion continua
Al completar un solo ciclo del inversor, ingresara al siguiente ciclo y no se detendra hasta que se dé el
comando de parada.

Running direcﬂon‘

| PC.02 N
' f

N\ t
PC18 T« PC20 'PC231 .
DO or RELAY output
250ms pulse

Fig. 5-30 Diagrama esquematico de PLC simple
1bit | Apagar seleccion de memoria
Apagar sin memoria 0

PC.AT7 Seleccion de memoria de Apagar con memoria 1 00 %
apagado del PLC

10 Detener seleccién de memoria
bits
Parada sin memoria 0
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Detente con la memoria ‘ 1 ‘ ’

La memoria de apagado del PLC se refiere a memorizar la etapa de ejecucion del PLC y la frecuencia
de ejecucion antes del apagado, y continla ejecutdndose desde la etapa de memoria en el siguiente
encendido. Si 1 bit se establece en 0, el proceso del PLC se reiniciara al encenderse.

La memoria de parada del PLC se refiere al registro de la etapa de ejecucién del PLC y la frecuencia
de ejecucion del tiempo anterior. La préxima vez, el PLC continlia ejecutandose desde la etapa de memoria.
Si 10 bits se establece en 0, el proceso del PLC se reiniciara al encenderse.

PC.18 |Tiempo de funcionamiento del | 0,0 s (h) ~ 6553,5 s (h) 0.0s(h)
segmento 0 del PLC

PC.19 |PLC 0 segmento acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.20 |Tiempo de ejecucion de 1 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmento de PLC

PC.21 |PLC 1 segmento acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.22 |Tiempo de funcionamientode | 0,0 s (h) ~6553,5 s (h) 0.0s(h)
2 segmentos del PLC

PC.23 |PLC 2 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.24 |Tiempo de ejecucion de 3 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC

PC.25 |PLC 3 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.26 |Tiempo de funcionamientode | 0,0 s (h) ~6553,5 s (h) 0.0s(h)
4 segmentos del PLC

PC.27 |PLC 4 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.28 |Tiempo de funcionamiento del | 0,0 s (h) ~ 6553,5 s (h) 0.0s(h)
segmento PLC 5

PC.29 |PLC 5 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.30 |Tiempo de funcionamientode | 0,0 s (h) ~6553,5 s (h) 0.0s(h)
6 segmentos del PLC

PC.31 |PLC 6 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.32 |Tiempo de funcionamientode | 0,0 s (h) ~6553,5 s (h) 0.0s(h)
7 segmentos del PLC

PC.33 |PLC 7 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.34 |Tiempo de funcionamientode | 0,0 s (h) ~6553,5 s (h) 0.0s(h)
8 segmentos del PLC

PC.35 |PLC 8 segmentos acc./dec. 0~3 0
tiempo

PC.36 |Tiempo de ejecucion de 9 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC

PC.37 |PLC 9segmento acc./dec. 0~3 0
tiempo
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PC.38 |Tiempo de ejecucién de 10 0,0s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC
PC.39 |PLC 10 segmentos| 0~3 0
acc./dec.time
PC.40 |Tiempo de ejecucién de 11 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC
PC.41 |PLC 11 segmento acc./dec.| 0~3 0
tiempo
PC.42 |Tiempo de ejecucién de 12 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC
PC.43 |PLC 12 segmentos acc./dec.| 0~3 0
tiempo
PC.44 |Tiempo de ejecucién de 13 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC
PC.45 |PLC 13segmento acc./dec.| 0~3 0
tiempo
PC.46 |Tiempo de ejecucién de 14 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC
PC.47 |PLC 14segmento acc./dec.| 0~3 0
tiempo
PC.48 |Tiempo de ejecucion de 15 0,0 s (h) ~6553,5s (h) 0.0s(h)
segmentos del PLC
PC.49 |PLC 15 segmentos acc./dec.| 0~3 0
tiempo
S (segundo)
PC.50 |Unidad de tiempo de ejecucién 0
h (hora)
Referencia del cédigo de funcién PC.00
All
Al2
PC.51 MS comando 0 modo de Al3 (potenciémetro) 0

referencia

LEGUMBRES

PID

Referencia de frecuencia preestablecida
(P0.08),
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ARRIBA/ABAJO se puede modificar

Se utiliza para seleccionar el canal de referencia de MS velocidad 0.

Ademés de elegir PC.00, el comando MS 0 tiene muchas otras opciones, lo cual es conveniente para
cambiar entre el comando MS y otros modos establecidos.

Tanto el comando MS como el PLC simple utilizado como fuente de frecuencia pueden cambiar
facilmente entre las dos fuentes de frecuencia.

5.15 Grupo de funciones de comunicacion: Pd.00-Pd.06

Consulte el {Protocolo de comunicacion HV590)
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Tahla da funcianac da nardmatrnc

codigo

Descripcién/Pantalla
de teclado

Rango de ajuste

Fabrica

Entorno| Limite

thang

Pd.00

Tasa de baudios

1bit | MODBUS

300BPS

600BPS

1200BPS

2400BPS

4800BPS

9600BPS

19200BPS

38400BPS

57600BPS

115200BPS

10 Profibus-DP
bits

115200BPS

208300BPS

256000BPS

512000BPS

100
bits | Reservado

1000
bits | Reservado

6005

Pd.01

Formato de datos

Sin calibracién (8-N-2)

Incluso calibracion de paridad (8-E-1)

Calibracién de paridad desigual (8-O-1)

8-N-1

Pd.02

Direccién local

1-247, 0 es la direccién de transmision
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10

Pd.03 | Retardo de respuesta 0ms-20ms 2 *
Tiempo de comunicacién
Pd.04 | excesivo 0,0 (no valido), 0,1 s-60,0 s 0.0 *
1bit MODBUS
Protocolo MODBUS no estandar 0
Protocolo MODBUS estandar 1
10
Seleccion d poco Profibus-DP
Pd.05 tr:niizlrﬁac?én de datos 30 *
formato PPO1 0
formato PPO2 1
formato PPO3 2
formato PPO5 3
0.01A 0
Pd.06 Comunl_(famon leer 0 %
resolucion actual 0.1A 1
5.16 Codigo de funcién de personalizacidon del usuario: PE.00-PE.29
Descripcion/Pantalla Fabrica Cambio|
Cadigo| de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite
PE.O0 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.01 o
0
PE.O1 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.02 *
1
PE.02 Cadigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~AX.xx,U0.xx P0.03 e
2
PE.O3 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.07 *
3
PE.04 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.08 *
4
PE.O5 Cadigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.17 e
5
PE.06 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.18 *
6
PE.O7 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P3.00 *
7
PE.O8 Cadigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~AX.xx,U0.xx P3.01 Y
8
PE.09 Cadigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~AX.xx,U0.xx P4.00 e
9
PE.10 | Cédigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P4.01 *
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PE.11 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P4.02
11

PE.12 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.Xx P5.04
12

PE.13 | Cddigo de funcién de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P5.07
13

PE.14 | Cadigo de funcion de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P6.00
14

PE.15 Céddigo de funcion de usuario| P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P6.10
15

PE.16 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 16

PE.17 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 17

PE.18 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 18

PE.19 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 19

PE.20 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.Xx P0.00
usuario 20

PE.21 | Cddigo de funcién de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 21

PE.22 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 22

PE.23 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 23

PE.24 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 24

PE.25 | Céddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.Xx P0.00
usuario 25

PE.26 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.Xx P0.00
usuario 26

PE.27 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 27

PE.28 | Cddigo de funcion de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 28

PE.29 Cadigo de funcién de P0.00~PP.xx,A0.00~Ax.xx,U0.xx P0.00
usuario 29

Este grupo de funciones es el cédigo de funcion de personalizacion del usuario.

Los usuarios pueden poner los parametros necesarios (entre todos los cédigos de funcién HV590) en el
grupo PE como el grupo de funciones de personalizacion del usuario.

El grupo PE puede ofrecer 30 cédigos de funcién de personalizacién de usuario como méaximo. Cuando
PE muestra P0.00, significa que el cédigo de funcién de usuario es nulo.

En el modo de funcién de personalizacién del usuario, la visualizacion de los cédigos de funcién se define
através de PE.OO~PE.31.

La secuencia es consistente con los cédigos de funcion PE, omita P0.00.
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5.17 Gestidn de cddigo de funcién: PP.00-PP.04

Descripcién/Pantalla Féabrica fhang
Cadigo| de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite
PP.00 | Contrasefia de usuario 0~65535 0 *

La funcién de configuracién de contrasefia se utiliza para prohibir que personas no autorizadas vean vy
modifiquen los parametros.

Cuando el parametro se establece en cualquier nimero distinto de cero, la funcién de proteccién con
contrasefia esta habilitada. Si no se necesita contrasefia, cambie el valor del pardmetro a 00000.

Una vez que la contrasefia de usuario se establece y entra en vigor, al ingresar al estado de
configuracion de contrasefia, si la contrasefia de usuario es incorrecta, no puede ver ni modificar el
pardmetro. Solo puede ver los pardmetros de visualizacion de la operacion y dejar de mostrar los
parametros.

Por favor, tenga en cuenta su contrasefia. Si configura la contrasefia por error u olvida la contrasefia,
comuniquese con el fabricante.

Sin funcién 0

PP.01 | Inicializacion de pardmetros | Restaurar al valor predeterminado de 0 *
fabrica, pardmetro del motor no incluido 1

Memoria clara 2

Restaurar pardmetros de fébrica,

incluidos los pardmetros del motor 3
Parametro actual del usuario de copia 4
de seguridad

Restaurar pardmetro de copia de 501

seguridad del usuario

0: Sin funcién.
1: Restaurar al valor predeterminado de fabrica, parametro del motor no incluido
El inversor restaura todos los parametros excluyendo los siguientes pardmetros de los valores
predeterminados de fabrica:
Parédmetros del motor, P0.22, informacion de registro de fallas, P7.09, P7.13,
P7.14. 2: Borrar memoria
El inversor borra los registros de fallas, P7.09, P7.13 y P7.14 a cero.
3: restaurar los parametros de fabrica, incluidos los pardmetros del motor
PP.01=3, el inversor restaura todos los parametros excluyendo los siguientes pardmetros de los valores
predeterminados de fabrica
4: Parametro actual del usuario de respaldo
Es la copia de seguridad de los pardmetros de configuracién actuales del usuario, que es conveniente
para que el usuario restaure los pardmetros desordenados.
501: restaurar el pardmetro de copia de seguridad del usuario

Se utiliza para restaurar la copia de seguridad de los pardmetros del usuario, es decir, restaurar los
pardmetros de la copia de seguridad que se establece a través de PP.01=501.

‘ 1bit ‘ Seleccién de visualizacién del grupo U ’

PP.02 11 ‘ *
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Atributo de visualizacién de | Sin pantalla 0
parametros
Mostrar 1
10 Una seleccién de visualizacion de grupo
bits
Sin pantalla 0
Mostrar 1

1bit | Seleccion de visualizacién de
pardmetros personalizados

Sin pantalla 0
Seleccion de visualizacion Mostrar 1
. 4 — —— ¥
PP.03 de . parametros 10 Seleccion de visualizacion de 0o
personalizados . . . .
bits pardmetros de cambio de usuario
Sin pantalla 0
Mostrar 1

El establecimiento de la seleccion de visualizacion de pardmetros es basicamente conveniente para
que los usuarios visualicen las diferentes formas de disposicién de los pardmetros de funcién de acuerdo
con las necesidades reales. Se ofrecen tres métodos de visualizacion a continuacion:

Nombre descripcion

Parédmetros de la funcién del inversor de visualizacion de
Modo de parédmetro de funcién secuencia, respectivamente
PO~PF. AO~AF. U0O~UF.

Pantalla de personalizacién del usuario de los parametros de
Parédmetro de personalizacién funcion especificados (32 como méaximo). Los parametros de
del usuario visualizacion son

modo determinado a través del grupo PE.
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Modo de parametro de cambio de usuarioPardmetros que son diferentes de los predeterminados
de fabrica.

“uando existe una pantalla para PP.03, el usuario puede cambiar a un modo de visualizacién

liferente a través de la tecla RAPIDO.

1de visualizacion de parametros de funcion por defecto.
Modo de visualizacion de Mostrar
pardmetros
Modo de pardmetro de
funcién-

FunC -ch

Modo de pardmetro de

personalizacion de usuario-
-USEr~

Modo de pardmetro de
cambio de usuario-U--C U C

Jostrar cédigos de la siguiente manera:
.a serie HV590 ofrece dos grupos de modo de visualizacion de parametros personalizados: modo de

)n de personalizacién del usuario, modo de parametro de cambio de usuario.

n el modo de parametros de personalizacién del usuario, el signo u se agrega al cédigo de funcion
le personalizacién del usuario como

:n el modo de pardmetro de cambio de usuario, el signo ¢ se agrega al cédigo de funcién de
nalizacién del usuario de forma predeterminada. Por ejemplo: P1.00 se muestra como cP1.00.

PP.04

Atributo de modificacién de Puede ser modificado 0
caédigos de funcién

no se puede modificar 1

Esta funcion se utiliza para evitar el mal funcionamiento de los parametros de funcion.

PP.04=0 : Todos los cédigos de funcion se pueden modificar.

PP.04=1 : Todos los cédigos de funcién solo se pueden ver, pero no modificar.
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5.18 Grupo de control de par: A0.00-A0.08

L Descripcién/Pantalla . Fabrica chang
Cadigo de teclado Rango de ajuste Entornol Limite
Seleccién del modo de Control de velocidad 0
A0.00 control de velocidad/par 0 *
control de par 1

A0.00 se utiliza para seleccionar el modo de control del inversor: control de velocidad o control de par.

El terminal DI de digitos multifuncién de HV590 esté equipado con dos funciones relacionadas con el
control de par:

Control de par prohibido (Funcién 29), cambio de control de velocidad/control de par (funcién 46). Los dos
terminales deben combinarse con A0.00 para realizar la conmutacioén entre el control de velocidad y el control
de par.

A0.00 establece el modo de control cuando el terminal de conmutacién de control de velocidad/par no
es vdlido. Si el terminal de conmutacién de control de velocidad/par es valido, el modo de control es
equivalente a la inversién del valor A0.00.

Cuando la funcion 29 es vélida, el modo de control de velocidad es fijo para el inversor.

Configuracion digital (A0.03) 0
All 1
Selecci6n de fuente de Al2 2
A0.01 |configuracion de par en modo — 0 *
de control de par AI3 (potenciémetro) 3
LEGUMBRES 4
Configuracion de comunicacion 5
mi
MIN(AI1,AI2) 6
MAX.(AI1,AI2) 7
A0.03 | Configuracion digital de par
en modo de control de par -200,0%~200,0% 150% | =

AO0.01 se utiliza para seleccionar la fuente de ajuste de par. Hay totalmente 8 tipos de modo de ajuste
de torsion.

El par establecido es un valor relativo, que corresponde al 100% del par nominal del inversor.
Establecer rango:

200,0 %~200,0 %. El par maximo es 2 veces el par nominal del inversor

Cuando el par se establece mediante la seleccién 1~7, el 100 % de la comunicacion, entrada analégica,
entrada de pulsos correspondiente a A0.03.

A0.05 | Frecuencia méaxima directa . )
de control de par 0.00Hz~Frecuencia méaxima (P0.10) 50,00 HZ]

Frecuencia maxima inversa
A0.06 | del control de par 0.00Hz~Frecuencia maxima (P0.10) 50,00 Hz

A0.05, A0.06 se utilizan para establecer la frecuencia de funcionamiento maxima directa o inversa en el
modo de control de par.

En el modo de control de toque del inversor, si el par de carga es menor que el toque de salida del

motor, la velocidad de rotacién del motor se aceleraria. En caso de galope u otros accidentes del sistema
mecanico, se debe limitar la velocidad méaxima de giro del motor.
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A0.07

Control de par segun tiempo

0.00s~65000s

0.00s

*

A0.08

Control de par dec. tiempo

0.00s~65000s

0.00s

*

En el modo de control de par, la tasa de cambio de velocidad del motor y la carga se decide por la
diferencia entre el par de salida del motor y el par de carga. Por lo tanto, la velocidad del motor puede
cambiar rdpidamente, causando ruido o problemas de tensién mecénica excesiva. Al configurar el control
de par acc./dec. tiempo, puede hacer que la velocidad del motor cambie suavemente.

A0.07 y A0.08 deben establecerse en 0,00 s en situaciones en las que se necesita una respuesta rapida

Por ejemplo: dos motores impulsan la misma carga, para garantizar una distribucién uniforme de la
carga, uno se establece como inversor principal (modo de control de velocidad) y otro es el esclavo (modo
de control de par). El par de salida real del inversor host es el comando de par del esclavo, y se requiere el
par esclavo para seguir rapidamente el par del host, luego el control de par acc./dec. el tiempo se establece

en 0,00 s para el inversor esclavo.

de par.

Descripcién/Pantalla Fabrica Cambio|

Cédigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite

A1.00 |Seleccion de funcién virtual| 0~59 0 *
VDI1

A1.01 [Seleccion de funcién VDI2| 0~59 0 *
virtual

A1.02 |Seleccion de funciones VDI3| 0~59 0 *
virtuales

A1.03 |Seleccion de funciones| 0~59 0 *
virtuales VDI4

A1.04 |Seleccion de funciones VDI5 0~59 0 *

virtuales

Las funciones de VDI1~VDI5 virtual

| son iguales a los terminales DI en la placa de control. VDI1~VDI5

se puede utilizar como terminales de entrada digital multifuncién; para obtener méas informacion, consulte la

descripcién de P4.00~P4.09.

Al1.05

1bit

VDI virtuall

00000

*
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Modo de configuracién de|
estado vdlido del terminal
VD1 virtual

El estado de VYx virtual decide si
VDI es efectivo

5.19 E/S virtual: A1.00-A1.21

El cédigo de funcién A1.06 decide si
VDI es efectivo

10 bits| VDI2 virtuales

El estado de VYx virtual decide si
VDI es efectivo

El cédigo de funcién A1.06 decide si
VDI es efectivo

100
bits | VDI3 virtuales

El estado de VDOX virtual decide si
VDI es efectivo

El cédigo de funcién A1.06 decide si
VDI es efectivo

1000
pits | VDI4 virtuales

El estado de VDOX virtual decide si
VDI es efectivo

El cédigo de funcién A1.06 decide si
VDI es efectivo

10000
bits | VDI5 virtuales

El estado de VDOX virtual decide si
VDI es efectivo

El cédigo de funcién A1.06 decide si
VDI es efectivo

A1.06

1bit | VDI virtuall

Estado del terminal VD1

Invalido

virtual

Vélido

10 VDI2 virtuales
bits
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Invélido 0

Vélido 1

100 VDI3 virtuales

bits
Invalido 0
Valido 1
1000

bits | VDI4 virtuales

Invalido 0
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Valido 1
10000

bits | VDI5 virtuales

Invélido 0

Valido 1

El estado del terminal VDI virtual se puede configurar a través de 2 métodos de configuracion, que es
diferente de los terminales de entrada de digitos comunes, y se selecciona a través de A1.05.

Al elegir el estado de VDO correspondiente como decision del estado de VDI, el estado véalido de VDI
depende de si la salida de VDO es vélida o no. VDIx solo vincula VDOx (x: 1 ~ 5).

Los bits binarios del cédigo de funcién A1.06 deciden los estados de los terminales de entrada,
respectivamente.

El siguiente ejemplo ilustra el método de uso de VDI virtual.
E.g1: Al elegir el estado VDO al decidir el estado VDI, para completar "Limite excedido de entrada Al1,

alarma de falla del inversor y parada” :

Establezca VDI1 en "falla 1 definida por el usuario” (A1.00 = 44);
Configure VDO1 (A1.05=xxx0) para decidir el estado valido del terminal VDI1;
Establezca la funcién de salida VDO1 en "Entrada excesiva Al1" (A1.11 = 31);

Cuando All supera el limite superior/inferior, la sefial de encendido de salida VDO1, la terminal de
entrada VDI1 stcomi6 es

valido, VDI1 recibe "falla 1 definida por el usuario”, y alarma de falla del inversor y parada, falla No.
27 = E.USt1.

E.g2: Al elegir el codigo de funcién A1.06 para decidir el estado de VDI, para completar "Auto into ru
estado después del encendido”:

Establezca VDI1 en "Comando de avance FWD" (A1.00 = 1);
Configure el cédigo de funcién (A1.05=xxx1) para decidir el estado valido del terminal VDI1;

nning

Establezca el terminal VDI1 en estado valido (A1.06 = xxx1);
Establezca la fuente de comando en "Control de terminal" (P0.02 = 1);
Configure la seleccién de proteccién de inicio en un estado no vélido (P8.18=0);

Después del encendido del inversor y la inicializacién, VDI1 se detecta como valido, el
terminal correspo encontrar
para marcha adelante, que es equivalente a que el inversor reciba un comando de marcha adelante,comienzo|
y luego marcha adelante.

A1.07 | All como seleccién de 0~59 0 *
funcién DI
A1.08 | AI2 como seleccién de 0~59 0 *
funcién DI
A1.09 | AI3 como seleccién de 0~59 0 *
funcién DI
1bit All
Alto nivel valido 0
Nivel bajo vélido 1
Seleccion de modo valido Al | 100 Al2
A1.10 | como DI bits 000 *
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Alto nivel valido
1

Nivel bajo vélido

1000

poco Al3 (potenciémetro)

Alto nivel valido

Nivel bajo vélido

Al se utiliza como DI para este grupo de funciones. El voltaje de entrada Al es superior a 7 V, el estado

del terminal Al correspondiente es de alto nivel. El voltaje de entrada Al es inferior a 3 V, el estado del

terminal Al correspondiente es de bajo nivel. 3V~7V para bucle de histéresis.
Si Al (como DI) vélido de nivel alto o de nivel bajo se determina a través del cédigo de funcién A1.10,

Para los ajustes de la funcién Al (como DI), son los mismos que los ajustes DI comunes; para obtener mas|
informacion, consulte el grupo P4.
La figura 5-31 toma el voltaje de entrada Al como ejemplo, explica la relacién entre el voltaje de entrada

Al y el estado DI correspondiente:

Al input voltage ‘

DC7V

A/

DC3V +---f----
r'/ -

Al terminal status OFF
Fig.5-31 Diagrama esquematico del estado valido del terminal Al
Cortocircuito con internos fisicos DIx 0
Funcién de salida VDO1 -
ALLL | ial Consuilte el grupo P5 para la seleccién de 0
salida fisica DO 1~40
Cortocircuito con internos fisicos DIx 0
Funcién de salida VDO2 )
AL1Z | al Consulte el grupo P5 para la seleccion de 0
salida fisica DO 1~40
Funcién de salida VDO3 Cortocircuito con internos fisicos DIx 0
AL13 virtual 0
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Consulte el grupo P5 para la seleccién de

salida fisica DO 1~40
Cortocircuito con internos fisicos DIx 0
Funcién de salida VDO4 -
ALl4 | el Consulte el grupo P5 para la seleccion de 0
salida fisica DO 1~40
Cortocircuito con internos fisicos DIx 0
Funcién de salida VDO5 -
ALLS | iial Consulte el grupo P5 para la seleccién de 0
salida fisica DO 1~40
Al1.16 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s
VDO1
Al1.17 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s
VDO2
A1.18 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s
VDO3
A1.19 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s
VDO4
A1.20 | Tiempo de retardo de salida | 0.0s~3600.0s 0.0s
VDO5
1bit | VDO1
l6gica positiva 0
l6gica negativa 1
10 VDO2
bits
l6gica positiva 0
l6gica negativa 1
100 VDO3
bits
Seleccion de estado vélido del| ™~ "
Al.21 terminal de salida VDO l6gica positiva 0 00000
légica negativa 1
1000
bits | VDO4
l6gica positiva 0
l6gica negativa 1
10000
bits | VDO5
légica positiva 0
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l6gica negativa 1

La funcién de salida de digitos virtuales, que es similar a la funcién de salida DO de la placa de control,
se puede utilizar para cooperar con la entrada de digitos virtuales VDIx, para realizar un control I6gico
simple.

Cuando la funcién de salida VDOXx virtual selecciona 0, los estados de salida VDO1~VDO5 estan
determinados por los estados de entrada de DI1~DI5 en el teclado. VDOXx y DIx se corresponden uno a uno.

Cuando la funcién de salida VDOX virtual selecciona digitos distintos de cero, la configuracién de la|
funcién VDOXx y el método de uso son los mismos que los pardmetros relevantes de la salida DO del grupo
P5, para obtener detalles, consulte el grupo P5.

De manera similar, el estado valido de salida de VDOXx puede elegir una I6gica positiva o negativa y
configurarse através de A1.21.

Para obtener informacion sobre el uso de VDOX, consulte las aplicaciones para el uso de VDIX.

5.20 El segundo control del motor: A2.00-A2.65

HV590 puede cambiar la operacién entre 4 motores. Los 4 motores pueden configurar los
pardmetros de la placa de identificacién del motor, ajustar los parametros del motor, usar el
control V/F o el control vectorial, configurar los parametros relacionados con el codificador y
configurar los parametros relacionados con el control V/F o el control vectorial, respectivamente.

Los grupos de A2, A3, A4 corresponden a motor2, motor3, motor4 respectivamente. Y el
disefio de los 3 grupos de cédigos de funcion es completamente consistente.

Para obtener mas informacion, consulte los parametros relacionados de motorl.

Cédigo Descripcion/ Rango de ajuste Fabrica Cambio|
Pantalla del teclado Entorno| Limite
Motor asincrono general 0
A2.00 | Seleccion del tipo de motor Motor asincrono de frecuencia variable 1 0 *
Motor sincrono de imanes permanentes 2
A2.01 | Potencia nominal 0.1kW~1000.0kwW - *
A2.02 | Tensién nominal 1V~2000V - *
A2.03 | Corriente nominal 0.01A~655.35A(Potencia del inversor <=55kW) -
0.1A~6553.5A(Potencia del inversor >55kW) *
A2.04 | Frecuencia nominal 0,01 Hz~frecuencia méaxima - *
A2.05 | Velocidad giratoria nominal 1rpm~65535rpm - *
Resistencia del estator del 0.001Q~65.535Q(Potencia del inversor <=55kW)
A2.06 | motor asincrono 0.0001Q~6.5535Q(Potencia del inversor >55kW) | - *
A2.07 | Resistencia del rotor del 0.0010~65.535Q(Potencia del inversor <=55kW) -
i *
motor asincrono 0.0001Q~6.5535Q(Potencia del inversor >55k\W)
Inductancia de fuga de motor | 0.01mH~655.35mH(Potencia del inversor
asincrono <=55kW)
A2.08 . ) - *
0.001mH~65.535mH(Potencia del inversor
>55kW)
A2.09 | Inductancia mutua del motor | 0.1mH~6553.5mH(Potencia del inversor -
asincrono <=55kW) *
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0.01mH~655.35mH(Potencia del inversor
>55kW)

Motor asincrono sin corriente

0.01A~A2.03(Potencia del inversor <=55kW)

A2.10 | decarga 0.1A~A2.03(Potencia del inversor >55kW) -
A2.27 | Numero de pulsos del 1~65535 2500
codificador
Codificador incremental ABZ 0
Codificador incremental UVW 1
A2.28 | Tipo de codificador Transformador rotativo 2 0
Codificador de seno/coseno 3
codificador UVW 4
PG local 0
A2.9 | SelecciondePGde PG de expansion 1 0
realimentacion de velocidad
Entrada de pulso PULSO (DI5) 2
Caodificador incremental ABZ | Delantero 0
A2.30 | FaseAB 0
’ Reservar 1
A2.31 | Angulo de instalacion del 0,0°~359,9° 0 0
codificador
Delantero 0
A2.32 | Secuencia de fase UVW 0
Contrarrestar 1
A2.33 | Angulo de desplazamiento 0,0°~359,9° 0.00
del codificador UVW
A2.34 | Pares de polos de 1~65535 1
transformador rotativo
A2.36 | PG abandoné el tiempo de Sin accion 0.0s 0.0s
inspeccion
0.1s~10.0s 0.1s
No operacion 0
Sintonizacién estética asincrona 1
A237 | Seleccion de afinacion Sintonizacién completa asincrona 2 0
Sintonizacion estética sincrona 11
Sintonizacién completa sincrona 12
A2.38 [Ganancia proporcional 1 dell 1~100 30
lazo de velocidad
A2.39 |Tiempo de integracion del lazo| 0.01s~10.00s 0.50s

de velocidadl
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A2.40 |Frecuencia de conmutacionl 0.00~A2.43 500 Hz| *
A2.41 |Ganancia proporcional 2 del 0~100 20 *
lazo de velocidad
A2.42 |Tiempo de integracion del lazo| 0.01s~10.00s 1.00s *
de velocidad 2
A2.43 | Frecuencia de conmutacion 2| A2.40~frecuencia méaxima de salida 10,00 HZl *
A2.44 | Ganancia de deslizamiento 50%~200% 150% *
de control vectorial
A2.45 | Tiempo de filtrado de bucle 0.000s~0.100s 0.000s *
de velocidad
Configuracion A2.48
All
Al2
. . AlI3 (potenciémetro;
Fuente de limite superior de ® )
A2.47 | par en modo de control de 0 *
velocidad configuracién de pulso
Configuracién de comunicacion
MIN(AIL,AI2)
MAX.(AI1,AI2)
Configuracién digital del
limite superior de par en el
A2.48 | modo de control de 0,0%~200,0% 150,0% | *
velocidad
Regulacién de excitacion
A2.51 | ganancia proporcional 0~60000 2000 *
Ganancia de integracion de
A2.52 | regulacion de excitacion 0~60000 1300 *
Ganancia proporcional de
A2.53 | regulacion de par 0~60000 2000 | %
Ganancia de integracion de
A254 | regulacion de par 0~60000 1300 | *
1bit | separacion de integracion
A2.55 Atributo de integracién de 0 %

bucle de velocidad

Invélido
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Valido 1
Control vectorial sin sensor de velocidad 0
(SVC)
A2.61 | Modo de control Motor2 Control vectorial del sensor de velocidad 1
(FVC)
Control V/F 2
Lo mismo con el primer motor. 0
Tiempo de aceleraciénl 1
Motor 2 acel./decel. Tiempo de aceleracion 2 2
A2.62 o :
seleccion de tiempo
Tiempo de aceleracion 3 3
Tiempo de aceleracion 4 4
Elevador de par automético 0,0%
A2.63 Elevador de torsién del motor
2 0,1%~30,0%
Ganancia de supresion de
A2.65 | oscilaciones del motor 2 0~100
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5.21 El tercer control del motor: A5.00-A5.09

Descripcién/Pantalla Fabrica thang
Cadigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite]

Limite superior de frecuencia
A5.00 | de conmutacién DPWM 0,00 Hz~15,00 Hz 12,00 Hz| *

A5.00 solo es valido para el modo de control VF. En el modo de funcionamiento VF del motor asincrono,
la onda cuadrada determina el modo de modulacién continua. Valor de onda <A5.00: modo de modulacién
continua de 7 etapas. Valor de onda > A5.00: modo de modulacion continua de 5 etapas.

En el modo de modulacién continua de 7 etapas, la pérdida del interruptor del inversor es relativamente
grande, pero la ondulacién actual es pequefia. En el modo de modulacién continua de 5 etapas, la pérdida
del interruptor del inversor es relativamente pequefia, pero la ondulacion actual es grande. La alta frecuencia
puede provocar inestabilidad en el funcionamiento del motor; por lo general, no es necesario madificarlo.

Paralainestabilidad del funcionamiento de VF, consulte P3.11. Para la pérdida del inversor y el aumento
de temperatura, consulte P0.15.

Modulacién asincrona 0

A5.01 | Modo de modulacién PWM 0 *
Modulacién sincrona 1

Este pardmetro solo es vélido para el modo de control VF. La modulacion asincrona se refiere a la
frecuencia de la portadora que cambia linealmente con la frecuencia de salida, y asegura que la proporcién
de ellos (relacion de la portadora) permanezca igual. Generalmente, la alta frecuencia de salida es
beneficiosa para la calidad del voltaje de salida.

Generalmente, la modulacién sincrona no es necesaria a bajas frecuencias (por debajo de 100 Hz),
debido a que la relacion entre la frecuencia de la portadora y la frecuencia de salida es relativamente alta,
la ventaja de la modulacién asincrona es més obvia.

Cuando la frecuencia de funcionamiento es superior a 85 Hz, la modulacién sincrona es vélida. Y fijo
como modo de modulacién asincrona cuando esté& por debajo de esta frecuencia.

Seleccién del modo de Sin compensacién 0
A5.02 | compensacion de zona _ 1 e
muerta Modo de compensacion 1 1

En términos generales, no es necesario modificar A5.02. Solo cuando la calidad de la forma de onda del
voltaje de salida tenga requisitos especiales o el motor parezca un fenémeno anormal, los usuarios cambiaran
el modo de compensacion.
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PWM aleatorio no valido 0
Profundidad aleatoria de
AS5.03 PWM Profundidad aleatoria de frecuencia 1~10 0 *
portadora PWM

Configure el PWM aleatorio, el ruido electromagnético mondtono y duro se puede cambiar a
heterogéneo y suave, la interferencia electromagnética externa se puede reducir de manera efectiva. 0
indica que el PWM no es valido. Diferentes profundidades aleatorias de PWM representan diferentes efectos
de regulacion.

Invalido 0

Habilitacion de limitacion de
A5.04 | corriente rapida 1 Roe
Valido 1

Habilite la funcion de limitacién de corriente rapida para minimizar la falla de proteccién contra
sobrecorriente del inversor y hacer que el inversor funcione normalmente.

Si el inversor permanece durante mucho tiempo en estado de limitacion de corriente rapida, puede
ocurrir una falla de sobrecalentamiento, que no esta permitida durante la operacion. La alarma de falla de
limitacién de corriente rapida prolongada es 40 = Err40, que se refiere a la sobrecarga del inversor y la
parada necesaria.

Compensacion de deteccion
A5.05 | de corriente 0~100 5 Y

Se utiliza para configurar la compensacién de deteccion de corriente del inversor. Un ajuste excesivo
puede provocar una disminucion del rendimiento del control. Por lo general, no es necesario modificarlo.

A5.06 | Configuracion del punto de 60,0%~140,0% 100,0% |
bajo voltaje
A5.06 se utiliza para establecer el valor de falla de bajo voltaje del inversor 9 = E.LU. Un nivel de
voltaje diferente del 100,0 % corresponde a un punto de voltaje diferente, respectivamente:
Monofésico 220V o trifasico 220V : 220V Trifasico 380V : 350V
Trifasico 480V : 450V Trifasico 690V : 650V
Sin optimizacién 0
A5.07 | Seleccion del modo de Modo de optimizacion 1 1 1 %
optimizacion SVC
Modo de optimizacion 2 2
0 : Sin optimizacion
1: Modo de optimizacion 1
Se utiliza cuando hay altos requisitos de linealidad de control de par. 2
: Modo de optimizacién 2
Se utiliza cuando hay un requisito de estabilidad de alta velocidad.
A5.08 | Ajuste de horade zona 100%~200% 150% *

muerta

Este parametro se establece de acuerdo con el nivel de voltaje de 1140 V. Al ajustar el valor puede
mejorar la tasa de uso efectivo de voltaje. No se sugiere a los usuarios que modifiquen.

A5.09
sobretension

Configuracién del punto de ‘ 200,0 V~2500,0 V 8100V| *

A5.09 es un punto de sobretension establecido a través del software, que no esté relacionado con el
punto de sobretension del hardware.

a1

.22 Configuracién de la curva de 1A: A6.00-A6.29
o Descripcion/Pantalla . Fabrica Cambio|
Cédigo de teclado REED @ Eljiisie Entorno| Limite
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A6.00

Curva Al 4 entrada minima

-10.00V~A6.02

0.00v

*

A6.01

Configuracién
correspondiente de entrada
minima de curva Al 4

-100,0%~100,0%

0,0%

AB.02

Al curva 4punto de inflexion 1

AB.00~A6.04

3,00V

aporte

A6.03

Curva Al 4 punto de inflexion|
1 entrada configuracion
correspondiente

-100,0%~100,0%

30,0%

A6.04

Entrada del punto de inflexion
2 delacurvaAl 4

AB.02~A6.06

6,00 V

A6.05

Al curva 4 punto de inflexion 2
entrada configuracion|
correspondiente

-100,0%~100,0%

60,0%

A6.06

Curva Al 4 entrada maxima

A6.06~10.00V

10,00 V

A6.07

Configuracién
correspondiente de entrada
méxima de curva Al 4

-100,0%~100,0%

100,0%

A6.08

Curva Al 4 entrada minima

-10.00V~A6.10

-10.00V

A6.09

Configuracién
correspondiente de la entrada]
minima de la curva Al 5

-100,0%~100,0%

-100,0%

A6.10

Curva Al 5 punto de inflexién
1 entrada

A6.08 ~ A6.12

-3.00V

A6.11

Curva Al 5 punto de inflexion|
1 entrada configuracion
correspondiente

-100,0%~100,0%

-30,0%

A6.12

Entrada del punto de inflexion
2delacurvaAl 5

A6.10~A6.14

3,00V

A6.13

Configuracién
correspondiente de la entrada]
del punto de inflexion 2 de Ig
curva Al 5

-100,0%~100,0%

30,0%

A6.14

Curva Al 5 entrada maxima

A6.12~10.00V

10,00V

AB.15

Configuracion
correspondiente de entrada|
méxima de curva Al 5

-100,0%~100,0%

100,0%
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correspondencia mas flexible.

Entrada

‘100%
ajuste correspondiente

Entrada maxima de 1A
ajuste correspondiente

Al punto de inflexidn
ajuste correspondiente

0V(0OmA)

! Al punto de inflexi j

La funcién de la curva 4 y la curva 5 es similar ala de la curva 1 ~ la curva 3. La curva 1 ~ la curva 3 son|
lineas rectas, mientras que la curva 4 y la curva 5 son curvas de 4 puntos que podrian realizar una

Voltaje de entrada

—

Al punto de inflexian
ajuste correspondiente

Entrada minima de IA

ajuste correspondiente | _; 5o,

Al pum‘o de inflexi T

Fig. 5-32 Diagrama esquematico de la curva 4 y la curva 5

Aviso: Al configurar la curva 4 y la curva 5, el voltaje de entrada minimo, el voltaje del punto de inflexién
1, el voltaje del punto de inflexién 2 y el voltaje maximo deben aumentarse a la vez.

10V(20mA)

AB.24 | All establecer punto de -100,0%~100,0% 0,0% *
salto

A6.25 | All establece la amplitud de | 0,0%~100,0% 0,5% Yo
salto

A6.26 | Al2 establecer punto de -100,0%~100,0% 0,0% Yo
salto

A6.27 | Al2 establecer amplitud de 0,0%~100,0% 0,5% *
salto

A6.28 | AI3 establecer punto de -100,0%~100,0% 0,0% *
salto

A6.29 | AI3 establecer amplitud de 0,0%~100,0% 0,5% *
salto

establecido.

punto de salto.
P.gj:

Todas las entradas analégicas Al1~Al3 del HV590 cuentan con funcion de salto para el valor

La frecuencia de salto se refiere a la fijacion de la configuracién correspondiente analégica al valor del
punto de salto cuando la configuracion correspondiente analdgica varia dentro del limite superior/inferior del

El voltaje de la entrada analégica All tiene una fluctuacién de 5,00 V, cuyo rango es de 4,90 V~5,10 V.
Entrada minima 0,00 V correspondiente al 0,0 %, mientras que entrada méxima 10,00 V correspondiente al
100 %. El ajuste correspondiente de Al1l fluctia entre 49,0 % y 51,0 %.

Establezca A5.16 en 50,0 % y A5.17 en 1,0 %. Después del procesamiento de la funcién de salto, All
se fija en 50,0 %. De esta forma, All se convierte en una entrada estable y se elimina la fluctuacion.

5.23 Parametros de la tarjeta programables por el usuario: A7.00-A7.09

Descripcién/Pantalla

Codigo de teclado

Rango de ajuste

Fabrica
Entorno|

Cambio
Limite
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Seleccion de funcién Invalido 0
A7.00 programable por el usuario - 0 *
Vélido 1
control inversor 0
Control de tarjeta programable por el 1
usuario
1bit | Y1P(Y1 como salida de pulsos)
» 10 Relé (T/A1-T/B1-T/C1,
Seleccién del modo de bits elé( )
A7.01 | control del terminal de salida 100 - *
de la placa de control
P bits | DOL
1000
bits | Y1R (Y1 como salida de interruptor)
10000
bits | AO1
Expansion de tarjetdl ver ( Tarjeta de control programable por el
programable
AT7.02 Configuracién de la funcién usuario)para descripcion suplementaria . *
AlI3x
A7.03 | Salida Y1P 0,0%-100,0% 0,0% *
A7.04 salida AO1 0,0%-100,0% 0,0% *
1bit | YIR
10 Relé 1
A7.05 | Salida de interruptor bits 000 Rt
100
bits | HACER
Configuracién de frecuencia
AT.06 | de tarjeta programable 0,0%-100,0% 0,0% |
Configuracion de par de
A7.07 | tarjeta programable -200,0%-200,0% 0,0% | *
Sin comando 0
Comando de avance 1
Comando de marcha atras 2
Jog adelante 3
A7.08 Conflguramon de comandos 0 %
de tarjetas programables trote inverso 4
parada libre 5
Desacelerar para detener 6
Restablecimiento de fallas 7
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Configuracion de fallas de Sin culpa 0
A7.09 tarjeta programable _ 0 %
Cadigo de fallo 80-89
5.24 Comunicacion punto a punto: A8.00-8.11
L Descripcién/Pantalla ) Fabrica thang
Cadigo| de teclado Rango de ajuste Eiee Liie
Seleccion de la funcion de Invalido 0
control maestro esclavo
A8.00 Valdo 1 0 *
Maestria 0
A8.01 Seleccién maestro esclavo 0 *
esclavo 1
0 bits No sigas el comando
Maestro
0
sigue el comando maestro 1
10 bits [Hacer no  enviar
A8.02 Intercambio de informacién informacion 011 "
maestro-esclavo
enviar informacién de falla 1
100 bits No advierta cuando sea
esclavo
0
fuera de linea
advertencia cuando el 1
esclavo esta fuera de linea
Marco de control maestro esclavo 0
Seleccion de marco de
A8.03 mensaje 0 g
Marco de control de caida 1
Recibir datos cero -100,00 %~100,00 %
A8.04 offsettorque 0.00 *
A8.05 Recibir par de ganancia de -10.00~100.0 1.00 *
datos
A8.06 interrupcién dela 0.0s~10.0s 1.0s *
comunicacion
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1

tiempo de deteccion
Comunicacioén Ciclo de 0.001s~10.000s
A8.07 transmision de datos 0.001 *
maestros
Recibir datos de frecuencia | _100,00 %~100,00 %
A8.08 de desplazamiento cero 0.00 *
Recibir frecuencia de -10.00~100.00
A8.09 ganancia de datos 1.00 *
A8.10 Contrarrestar -
AB.11 | \vista 0,20 Hz ~ 10,00 Hz 0.5 *
5.25 Grupo de funciones extendidas: A9.00-A9.09
. Descripcién/Pantalla . Féabrica Cambio|
Cadigo de teclado Rango de ajuste e Linie
A9.00 Contrarrestar 0 .
A9.01 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.02 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.03 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.04 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.05 Contrarrestar 0~65535 0 =
A9.06 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.07 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.08 Contrarrestar 0~65535 0 *
A9.09 Contrarrestar 0~65535 0 =
5.26 Correccién AI/AO: AC.00-AC.19
o Descripcion/Pantalla . Féabrica Cambio|
Cadigo de teclado Rango de ajuste Entorno| Limite
Calibracién
AC.00 | All tension medida 1 0.500V~4.000V de fabrica | ¥
Tension de visualizacién All Calibracion
AC.01 0.500V~4.000V de fabrica | ¥
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Calibracion

AC.02 | AIL tensién medida 2 6.000V~9.999V defabrica | %
L. . " L. Calibraciéon

AC.03 Zens"’" de visualizacion AlL | ¢ 51\,g g9gy defabrica | %
Calibracion

AC.04 | Tensién medida Al2 1 0.500V~4.000V defébrica | %
i s ; : is Calibracién|

AC.05 Iens'on de visualizacion A2 | g4 gooy de fabrica| %
Calibracion|

AC.06 | Al2 tension medida 2 6.000V~9.999V de fabrica| ¥
L . " . Calibracién|

AC.07 gens"’” de visualizacion A2 | ¢ 45/_g gggy de fabrica| %
Calibracion|

AC.08 | AI3tensién medida 1 -9.999Vv~10.000V de fabrica| ¥
L . . L. Calibracién|

AC.09 Iens'o" de visualizacion AI3 | g gqqy,_10 goov de fabrica| %
Calibracion|

CA.10 | AI3 tension medida 2 -9.999Vv~10.000V de fabrica| ¥
L. X " . Calibracion|

cAll Zens"’” de visualizacion A3 | g 999,10 goov de fabrica| %

Este grupo de cédigos de funcion se utiliza para la calibracion de la entrada analégica Al, lo que podria
eliminar el sesgo de la entrada Al y ganar influencia. Generalmente, no hay necesidad de calibracién en la
aplicacion, ya que se ha calibrado en fabrica. Al restaurar el valor de fabrica, el pardmetro se restaurara al
valor predeterminado de la calibracion de fabrica.

El voltaje medido se refiere al voltaje real que se ha medido a través de un instrumento de medicién
como un multimetro. El voltaje de visualizacion se refiere al valor de visualizacién que ha sido muestreado
por el inversor. Consulte la pantalla del grupo U0 (U0.21, U0.22, U0.23).

Durante la calibracion, coloque el valor de medicién del multimetro y el valor UO respectivamente en los
caédigos de funcién anteriores, el inversor calibrard automéaticamente el cero y la ganancia de Al.

Calibracion|
CA.12 | AO1 voltaje objetivo 1 0.500V~4.000V de fabrica|
Calibracion|
CA.13 | AO1 tensién medida 1 0.500V~4.000V de fabrica| ¥
Calibracion|
CA.14 | AO1 voltaje objetivo 2 6.000V~9.999V de fabrica| ¥
Calibracion|
CA.15 | AO1 tension medida 2 6.000V~9.999V de fabrica| ¥
Calibracion|
CA.16 | AO02 voltaje objetivo 1 0.500V~4.000V de fabrica| ¥
Calibracion|
CA.17 | AO02 tension medida 1 0.500V~4.000V de fabrica| ¢
Calibracion|
CA.18 | AO02 voltaje objetivo 2 6.000V~9.999V de fabrica|
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Calibracion|
CA.19 | AO02 tensi6n medida 2 6.000V~9.999V de fabrica| ¥

Este grupo de cédigos de funcion se utiliza para la calibracion de |a salida analégica AO. Generalmente,
no hay necesidad de calibracion en la aplicacion, ya que se ha calibrado en fabrica. Al restaurar el valor de
fabrica, el pardmetro se restaurara automaticamente al valor predeterminado de la calibracién de fabrica.

El voltaje objetivo se refiere al voltaje de salida teérico del inversor, mientras que el voltaje medido se
refiere al voltaje real que se ha medido a través de un instrumento de mediciéon como un multimetro.
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Seccion VI.
Seccidn VI. Diagnéstico de fallas y soluciones

HV590 puede aprovechar al méximo el rendimiento del dispositivo, al tiempo que implementa una
proteccion eficaz. Es posible que encuentre los siguientes consejos de falla durante la operacién, controle
la siguiente tabla, analice las posibles causas y descarte la falla.

6.1 Alarma de fallay soluciones

La serie HV590 no solo puede aprovechar al maximo el rendimiento del equipo, sino también
implementar una proteccion eficaz. La serie HV590 tiene 51 funciones de proteccion e informacion
alarmante. Una vez que ocurre una falla, la funcién de proteccion actia, la salida se detiene, el contacto
del relé de falla del inversor se inicia y el codigo de falla se muestra en el panel de visualizaciéon. Antes
de consultar al departamento de servicio, el usuario puede realizar una autocomprobacion de acuerdo
con las indicaciones de este capitulo, analizar la causa de la falla y encontrar la solucion. Si la falla es
causada por las razones descritas en el marco punteado, consulte directamente a los agentes oa nuestra
empresa.

Entre los 51 elementos de informacion de advertencia:

Fallo n.° 22= Err22 se refiere a una sefial de sobretension o sobrecorriente de hardware.

Nombre de falla Proteccién de la unidad inversora
Panel de Falla No.1= Err01
visualizacion

1. Cortocircuito en el bucle de salida del inversor
2. Dos cableados largos entre motor e inverter.
3. Sobrecalentamiento del médulo

Investigacion de . .

g 4. Cableado interno del inversor suelto
fallas

5. Anomalias en el tablero de control principal
6. Anomalias en la tarjeta de transmision
7. Anomalias del médulo inversor

1. Eliminar fallas externas
2. Agregar reactor o filtro de salida

Contramedidas de 3. Revise el conducto de aire, el ventilador y elimine los problemas
falla existentes.

4. Inserte todos los cables de conexion

5. Para soporte técnico

Nombre de falla Aceleracion sobre corriente

Panel de Falla No.2= Err02
visualizacion

168



Seccion VI. Diagnéstico de fallas y soluciones

1.
2,
3.
Investigacion de 4 o
fallas cortocircuito
5.
6.
7.

Seleccion de tipo pequefio de inversor.

Tiempo de aceleraciéon demasiado corto
Aumento de par manual incorrecto o curva V/F
Baja tension

Lazo de salida del inversor conectado a tierra o en

Modo de control vectorial sin identificacion de parametros
Poner en marcha el motor giratorio

Carga repentina agregada en el proceso de aceleracion 8,

Culpa 1, aumentar el tiempo de aceleracién

Diagnostico de fallas y soluciones

contramedidas

N
’

Ajustar el refuerzo de par manual o la curva V/IF

w
7

Ajuste el voltaje al rango normal

I
7

Eliminar fallas externas

ol
7

Identificacién de pardmetros

(2]
7

Seleccione el inicio del seguimiento de velocidad o el reinicio después
de la parada del motor

7. Cancelar carga afiadida repentina

8. Elija inversor de mayor nivel de potencia

Nombre de falla Desaceleracion sobre corriente
Panel de Falla No.3= Err03
visualizacion
1. Lazo de salida del inversor conectado atierra o en cortocircuito
2. Modo de control vectorial sin identificacion de parametros
Investigacion de 3. Tiempo de desaceleraciéon demasiado corto
fallas 4, Bajatension
5. Cargarepentina agregada en el proceso de desaceleracion
6. No hay unidad de frenado ni resistencia de frenado instalada
1. Eliminar fallas externas
2. ldentificacion de parametros
Contramedidas de 3. Aumentar el tiempo de desaceleracion
falla 4. Ajuste el voltaje al rango normal
5. Cancelar carga afiadida repentina
6. Instale la unidad de frenado y la resistencia de frenado
Nombre de falla Velocidad constante sobre corriente
Panel de Falla No.4= Err04
visualizacion
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Investigacion de
fallas

1. Lazo de salida del inversor conectado atierra o en cortocircuito

Modo de control vectorial sin identificacion de parametros

2,

3. Bajatension
4, Carga repentina agregada en el proceso de desaceleracion
5.

Seleccion de tipo pequefio de inversor

1. Eliminar fallas externas
2. Identificacién de parametros
Contramedidas de . .

3. Ajuste el voltaje al rango normal

falla
4, Cancelar carga afiadida repentina
5. Elija inversor de mayor nivel de potencia

Nombre de falla Aceleracion sobre voltaje
Panel de Falla No.5= Err05
visualizacion

1. No hay unidad de frenado ni resistencia de frenado instalada

L 2. Alto voltaje de entrada

Investigacion de
fallas 3. Operacién del motor de accionamiento de fuerza externa durante el
proceso de aceleracién
4. Tiempo de aceleracién demasiado corto
1. Instale la unidad de frenado y la resistencia de frenado
Contramedidas de ) .

falla 2. Ajuste el voltaje al rango normal

3. Cancele la fuerza externa o instale la resistencia del freno

4, aumentar el tiempo de aceleracion

Nombre de falla

Deceleracion por sobretension

Panel de
visualizacion

Falla No.6= Err06

Investigacion de

N
’

fallas

1. Alto voltaje de entrada

Operacion del motor de accionamiento de fuerza externa durante el
proceso de desaceleracion

. Tiempo de desaceleracion demasiado corto

3
4. No hay unidad de frenado ni resistencia de frenado instalada

Contramedidas de

falla

1. Ajuste el voltaje al rango normal

2, Cancele la fuerza externa o instale la resistencia del freno
3. Aumentar el tiempo de desaceleracion
4

. Instale la unidad de frenado y la resistencia de frenado

Nombre de falla

Velocidad constante sobre voltaje

Panel de
visualizacion

Falla No.7= Err07
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=

Investigacion de . Operacion del motor de accionamiento de fuerza externa

fallas

2. Alto voltaje de entrada
Contrarfmﬁdidas de | 1. Cancele la fuerza externa o instale la resistencia del freno
alla
2. Ajuste el voltaje al rango normal
Nombre de falla Fallo en la fuente de alimentacién de control
Panel de Falla No.8= Err08
visualizacion
Investigacion de 1. El voltaje de entrada no esta dentro del rango especificado
fallas
Medidas contra 1, ajuste el voltaje al rango normal
fallas
Nombre de falla falla de bajo voltaje
Panel de Falla No.9= Err09
visualizacion
1. Apagado instantaneo
2. Elvoltaje de entrada no esta dentro del rango especificado
Investigacion de 3. Anomalias de tension de bus
fallas 4. Anomalias en la resistencia del rectificador y del amortiguador

5. Anomalias en la tarjeta de transmisién

6. Anomalias en el tablero de control

=

. Restablecer falla
Contramedidas de

falla 2. Ajuste el voltaje al rango normal
3. Para soporte técnico
Nombre de falla Sobrecarga del inversor
Panel de Falla No.10= Err10
visualizacion

=

Investigacién de . Pequefia seleccion de tipo de inversor.

fallas

N

. Sobrecarga o bloqueo del motor

Contrarfntﬁdidas de 1. Elijainversor de mayor nivel de potencia
alla

2. Reducir la carga y comprobar el motor y el estado mecanico

Diagnéstico de fallas y soluciones

Nombre de falla Motor sobrecargado
Panel de FallaNo.11= Errll
visualizacion
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1. Seleccién de tipo pequefio de inversor
Investigacion de ) o
fallas 2. Configuracion incorrecta de P9.01
3. Sobrecarga o bloqueo del motor
1. Elijainversor de mayor nivel de potencia
Medidas contra
2. Establecer P9.01 correctamente
fallas
3. Reducir la carga y comprobar el motor y el estado mecénico
Nombre de falla Falta de fase de entrada
Panel de FallaNo.12= Err12

visualizacion

1. Anomalias en latarjeta de transmision

Investigacion de 2. Anomalias en la placa de proteccion contra rayos (BESP)

fall
alas 3. Anomalias en el tablero de control

4, anomalias en la fuente de alimentacién de entrada trifasica

1. Reemplace el controlador, la placa de alimentacion o el contactor
Contramedidas de

falla 2. Para soporte técnico

3. Eliminar fallas de lazo externo

Nombre de falla Fallo de equipo externo
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Panel de Falla No.15= Errl5
visualizacion
Nombre de falla Falta de fase de salida
Panel de FallaNo.13= Errl3
visualizacion
1. Anomalias en el cableado entre el motor y el inversor
Investigacion de 2. Inversor salida trifasica desequilibrada
fallas 3. Anomalias en la tarjeta de transmision
4, Anomalias del médulo
1. Eliminar fallas de lazo externo
Medidas contra e . .
fallas 2. Comprobar devanados trifasicos y eliminar averias
3. Para soporte técnico

Nombre de falla

Sobrecalentamiento del médulo

Panel de
visualizacion

Falla No.14= Errl4

Investigacion de
fallas

Blogque de conductos de aire

’

. dafio del ventilador

Alta temperatura ambiente

A w NP

. Dafio del termistor del médulo

5. Dafios en el médulo inversor

Medidas contra
fallas

. polvo de aire limpio
. Reemplace el ventilador

Reducir la temperatura ambiente

P

Reemplace el termistor

m-b/wmn—‘

7

Reemplace el médulo inversor

Investigacion de
fallas

Mo

N

Entrada de sefial de falla externa a través de DI

Entrada de sefial de falla externa a través de 10

Medidas contra

fallas 1, operacion de reinicio
Nombre de falla Fallo de comunicacién
Panel de Falla No.16= Errl6
visualizacion

Investigacion de
fallas

N

N

A WN P

N

Cable de comunicacion anormal
Tarjeta de expansién de comunicacién mal configurada P0.28
Parametro de comunicacion ajustado incorrectamente Grupo PD

Anomalias en el funcionamiento de la maquina de posicién
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1. Verifique el cable de comunicacién
i 2. Configure el tipo de tarjeta de expansion de comunicacion
Medidas contra correctamente
fallas
3. Establecer el pardmetro de comunicacién correctamente
4, Compruebe la posicion del cable de la maquina
Nombre de falla Fallo de contactor
Panel de FallaNo.17= Errl7
visualizacion
Investigacion de 1. Faltade fase de entrada
fallas 2, Tablero de control, anomalias del contactor
Medidas contra 1, Eliminar fallas de lazo externo
fallas
2. Reemplace el controlador, la placa de alimentacion o el contactor
Nombre de falla Error de inspeccién actual
Panel de Falla No.18= Errl8
visualizacion
Investigacion de 1. Anomalias en latarjeta de transmision
fallas 2, Anomalias de los dispositivos Hall
Medicfia”s contra 1. Reemplace la placa de transmision
allas
2. Reemplace los dispositivos de la sala
Nombre de falla Fallo de ajuste del motor
Panel de FallaNo.19= Err19
visualizacion
Investigacion de 1. Proceso de identificacion de parametros en el tiempo
fallas 2. Parametros del motor mal configurados
Medi(f:ia”s contra 1. Revise el cable entre el inversor y el motor
allas
2. Configure los pardmetros del motor correctamente de acuerdo con la
placa de identificacion
Nombre de falla Fallo de codificador/tarjeta PG
Panel de Falla No.20= Err20
visualizacion
1. Anomalias del codificador
Investigacion de 2. Anomalias en latarjeta PG
fallas 3. Desajuste del tipo de codificador
4, Fallo en las conexiones del codificador
Medidas contra 1. Reemplace el codificador
fallas
2. Reemplace la tarjeta PG
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Diagnostico de fallas y soluciones

3. Configure el tipo de codificador del motor correctamente

4, Eliminar fallas del circuito

Nombre de falla Error de lectura y escritura de EEPROM
Panel de FallaNo.21= Err21
visualizacion

Investigacion de
fallas

1, dafios en el chip EEPROM

Medidas contra

visualizacion

fallas 1, Reemplace la placa de control principal
Nombre de falla Fallo de hardware del inversor
Panel de Falla No.22= Err22

Investigacion de
fallas

=

. Presencia de sobretension

N

. Presencia de sobrecorriente

Medidas contra
fallas

=

. Tratar de acuerdo con la falla de sobrevoltaje

N

. Tratar de acuerdo con la falla de sobrecorriente

Nombre de falla

Cortocircuito a falla a tierra

Panel de
visualizacion

Falla No.23= Err23

Investigacion de
fallas

1, Cortocircuito del motor a tierra

Medidas contra

fallas 1, Reemplace el cable o el motor
Nombre de falla Fallo de llegada del tiempo de funcionamiento total
Panel de Falla No.26= Err26
visualizacion

Investigacion de
fallas

1, el tiempo total de ejecucion llega al valor establecido

Medidas contra

1. Borrar informacion de registro usando la funcién de inicializacion de

fallas J
pardmetros
Nombre de falla Fallo definido por el usuario 1
Panel de Falla No.27= Err27
visualizacion

Investigacion de
fallas

1. Ingrese la sefial de falla 1 definida por el usuario a través del terminal
multifuncién DI
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2. Ingrese la sefial de falla 1 definida por el usuario a través de la funcién
de E/S virtual

Medidas contra

fallas 1, operacion de reinicio
Nombre de falla Fallo definido por el usuario 2
Panel de Falla No.28= Err28
visualizacion

Investigacion de
fallas

1. Ingrese la sefial de falla 2 definida por el usuario a través del terminal
multifuncién DI

2. Entrada de sefial de falla 2 definida por el usuario a través de la funcién
de E/S virtual

Medidas contra

fallas 1, operacion de reinicio
Nombre de falla Fallo total de llegada del tiempo de encendido
Panel de Falla No.29= Err29
visualizacion

Investigacion de
fallas

1, el tiempo total de encendido llega al valor establecido

Medidas contra

1. Borrar informacion de registro usando la funcién de inicializacion de

fallas i
parametros
Nombre de falla Falla de descarga
Panel de Falla No.30= Err30
visualizacion

Investigacion de
fallas

1, corriente de funcionamiento del inversor inferior a P9.64

Medidas contra

1. Confirme si la carga esta apagada o la configuracion del parametro

fallas P9.64, P9.65 esta de acuerdo con la condicién de funcionamiento real
Nombre de falla Pérdida de retroalimentacion PID durante falla de operacion
Panel de Falla No.31= Err31

visualizacion

Investigacion de
fallas

1, retroalimentacion PID inferior al valor establecido PA.26

Medidas contra

1, Verifique la sefial de retroalimentacién PID o configure PA.26 a un valor

fallas adecuado
Nombre de falla Cada falla limitante de corriente de onda
Panel de Falla No.40= Err40
visualizacion
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Investigacion de
fallas

=

. Carga excesiva o bloqueo del motor

visualizacion

2. Pequefia seleccion de tipo de inversor.
Medi?alf, contra 1. Reducir la carga y comprobar el motor y el estado mecanico
allas
2. Elija inversor de mayor nivel de potencia
Nombre de falla Fallo de conmutacién del motor
Panel de FallaNo.41= Err41

Investigacion de
fallas

1, Cambiar la seleccién actual del motor durante la operacion del inversor

Medidas contra
fallas

1, cambie el motor después de que el inversor se detenga.

Nombre de falla

Error de desviacion de velocidad excesiva

Panel de
visualizacién

Falla No.42= Err42

Investigacion de

1, Parametros de inspeccion establecidos incorrectamente P9.69, P9.60

fallas

fallas 2. Parametros del codificador configurados incorrectamente
3. Sin identificacién de parametros
1. Establezca los pardmetros de inspeccion correctamente de acuerdo
Medidas contra con la situacion real
fallas 2. Configure los pardmetros del codificador del motor correctamente
3. ldentificacion de parametros del motor
Nombre de falla Fallo de sobrevelocidad del motor
Panel de Falla No.43= Err43
visualizacién
1. Sin identificacion de parametros
Investigacion de 2. Parametros del codificador configurados incorrectamente

3. Pardmetros de inspeccion establecidos incorrectamente P9.69, P9.60

Contador de fallas 1, identificacién de pardmetros del motor

Diagnéstico de fallas y soluciones

medidas 2.

3.

Configure los parametros del codificador del motor correctamente

Establezca los parametros de inspeccion correctamente de acuerdo
con la situacion real

Nombre de falla

Fallo de sobretemperatura del motor

Panel de
visualizacion

Falla No.45= Err45
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=

Investigacion de
fallas

N

. Cableado del sensor de temperatura suelto

. Sobretemperatura del motor

Medidas contra
fallas

N

. Verifique el cableado del sensor y elimine la falla

. Frecuencia portadora reducida o tomar otras medidas de enfriamiento
para el motor

Nombre de falla

Fallo de posicion

inicial

Panel de
visualizacion

Falla No.51= Err51

Investigacion de
fallas

1, desviacién excesiva entre los pardmetros del motor y el valor practico

Medidas contra
fallas

1. Vuelva a confirmar la configuracion de los parametros del motor, preste
atencion al valor de corriente nominal

6.2 Averia comun y soluciones

Durante el proceso de uso del inversor, pueden ocurrir las siguientes fallas. Realice un andlisis de

falla simple consultando los métodos a continuacion:

encender

control, motor o cable del motor
en cortocircuito, falla en la sala,
bajo voltaje en lared

Culpa
No. Fenémeno Causa posible Solucién

Fuente de alimentacion de
entrada anormal, falla de la
fuente de alimentacion del
interruptor de la placa accionada, - . L

No se muestran ~ p p - " |Verifique la fuente de alimentacién de|

- dafio del puente rectificador, ;
codigos de error o de = X . . entrada, el voltaje del bus, vuelva g
1 . A dafio de la resistencia del bufer .

visualizacion al ) enchufar el cable de 26 nicleos,
del inversor, falla de la placa de N

encender consulte al fabricante
control/teclado, placa de
control/placa
accionada/desconexion del
teclado
Contacto deficiente entre la placa
accionada y la placa de control,

2 Mostrar "510" al dafio del dispositivo en la placa de | Vuelva a enchufar el cable de

26 hilos, consulte al fabricante

“Error 23=Err23”

El motor o la linea de salida tiene

Mida el aislamiento del motor y la linea

encenderse, pero se

3 |alarmante al encender | un cortocircuito a tierra, el |de salida con magneto-ohmimetro,
inversor esta dafiado. consulte con el fabricante.
El inversor se muestra
normalmente al . . o
El ventilador estd dafiado o

Reemplace el ventilador, excluya la falla

(sobrecalentamiento
del médulo)

conducto de aire esta bloqueado,
los componentes internos del

inversor estan dafiados

4 muestra "510" al bloqyeado, periférico .. |de cortocircuito externo
: ) terminal de control en cortocircuito
funcionar y se detiene
inmediatamente.
Informe de fallas La frecuencia portadora esta Reemplace el ventilador, limpie el
frecuentes configurada demasiado alta, el conducto de aire, reduzca la frecuencia
5 ERR14=Errl4 ventilador esta dafiado o el portadora (P0.15), consulte al

fabricante.
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El motor no gira
después de encender
el inversor

Motor o cable del motor,
parametros del inversor
configurados incorrectamente
(parametro del motor), mal
contacto entre la placa
accionada y la placa de control,
falla en la placa accionada

Reemplace el motor o elimine la falla
mecanica, verifique y restablezca los
pardmetros, confirme la conexién entre
inversor y motor

Terminal DI invélida

Configuracién incorrecta de los
parametros del inversor, sefial
externa incorrecta, SP y

Verifique y restablezca los pardmetros
relevantes de P4, vuelva a conectar los
cables, vuelva a confirmar

Puente de +24V suelto, falla en la
tarjeta de control

PLC y puente +24V consultar con el
fabricante.

Control vectorial de
bucle cerrado, la
velocidad del motor no
puede ascender

falla del codificador; fallo de la
tarjeta PG; falla de la placa de
transmisién; codificador conexién
incorrecta o mal contacto

Reemplace el codificador y reconfirme
las conexiones; reemplace la tarjeta PG;
consulte al fabricante.

El inversor informa con
frecuencia sobre fallas
de corriente y fallas de
sobrevoltaje

Parédmetros configurados
incorrectamente del motor,
aceleracién/desaceleracion
incorrecta.

tiempo, fluctuacién de carga

Restablezca los parametros del motor o
el ajuste del motor, configure el tiempo
de aceleracién/desaceleracion
adecuado, consulte al fabricante.

Precaucion:

HDespués de apagar y dentro de los 5 minutos de haberse apagado la luz indicadora de carga ( ! CHARGE), no

toque ninguna pieza de repuesto dentro de la maquina. El operador debe usar un instrumento para
confirmar que la descarga del condensador se ha completado, luego podria implementar la operacién de la
maquina, jo puede haber riesgo de descarga eléctrica!

XNo toque la placa de circuito impreso y el dispositivo interno IGBT, etc. sin medidas de prevencion electrostatica.

O podria conducir al dafio de los componentes.
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7.1 Inspeccion y mantenimiento

En condiciones normales de trabajo, ademas de la inspeccién diaria, el convertidor de frecuencia
debe someterse a una inspeccion periédica (por ejemplo, una inspeccién de revision o segin se
especifique, pero con un intervalo maximo de seis meses). Consulte la tabla siguiente para evitar fallos.

Diario| Regular | Verificar Articulo Consultar detalles Método Criterio
Si alguna visualizacién Comprobacion visual  [Segin  estadog
N Pantalla LED anormal de uso

Si hay algun ruido o vibracién

N Y Ventilador anormal Control visual y sonoro | Sin anomalias
Condiciones del Temperatura, humedad, Verificacion .
N entorno contenido de polvo, gases visual\audible\sensorial | S€gtn el
nocivos, etc. articulo 2-1
Voltaje de salida | Sialguna entrada anormal, . i Segln las
N de entrada voltaje de salida Mida los terminales R, | especificaciones
S, Tyu.v.w estandar

Sujetadores, ya sea que estén
sueltos, si hay signos que " .
muestren sobrecalentamiento, | Verifique visualmente,
Circuito principal | descarga o contenido de apriete los sujetadores ¥ | iy 5nomalias
polvo demasiado alto, o sila |limpie las partes
tuberfa de aire esta bloqueada| relacionadas

\/
Capacitor
electrolitico Si alguna apariencia anormal | Comprobar visualmente|Sin anomalias
\/
Cables o bloques
J conductores de suelto o no Comprobar visualmente|Sin anomalias
corriente
Si los tornil Apriete los tornillos o
’ i los tornillos o pernos se ) .
Terminales ; P pernos sueltos Sin anomalias
J aflojan

“\” significa necesidad de control diario o control regular.

Para la inspeccion, no desmonte ni agite las piezas sin motivo, ni extraiga las piezas enchufables al
azar. De lo contrario, la unidad no funcionara con normalidad, o no podra entrar en el modo de
visualizacion de fallos, o provocara fallos en los componentes o incluso piezas del médulo IGBT de los
componentes del interruptor principal dafiados.

Cuando necesite una medicion, el usuario debe tener en cuenta que es posible que se obtengan
resultados muy diferentes si la medicion se realiza con diferentes instrumentos. Se recomienda medir el
voltaje de entrada con un voltimetro tipo puntero, el voltaje de salida con un voltimetro de rectificacion, la
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corriente de entrada y salida con un amperimetro de prueba de pinzas y la potencia con un vatimetro
accionado eléctricamente.

Seccion VII. Inspeccion y Mantenimiento

7.2 Reemplazo regular del dispositivo

Para garantizar la fiabilidad de funcionamiento del convertidor de frecuencia, ademés del
mantenimiento y la inspeccién periddicos, todas las piezas que sufran desgaste mecénico a largo plazo
deben sustituirse periddicamente, lo que incluye todos los ventiladores de refrigeracion y los
condensadores de filtrado de los circuitos principales para amortiguador e intercambio de energia y PCB.
Para un uso continuo en condiciones normales, estas piezas se pueden reemplazar de acuerdo con la
siguiente tabla y el entorno operativo, las cargas y el estado actual del convertidor de frecuencia.

Nombre de la pieza Afios de reemplazo estandar
Ventilador 1~3 afios
Condensador de 4~5 afios
filtrado

tarjeta de circuito
impreso 5

L 5~8 afios

(placa de circuito
impreso)

7.3 Almacenamiento

Se deben tomar las siguientes medidas si el convertidor de frecuencia no se pone en uso
inmediatamente después de la entrega al usuario y necesita mantenerse en buen estado por el momento
o almacenarse durante mucho tiempo:

Hlmacenado en un lugar seco y adecuadamente ventilado sin polvo ni polvo metilico a la temperatura especificada
en las especificaciones.

¥&i el convertidor de frecuencia no se pone en uso después de un afio, se debe realizar una prueba de carga para
reanudar el rendimiento del condensador de filtrado del circuito principal en él. Para la carga, se debe usar un
regulador de voltaje para aumentar lentamente el voltaje de entrada del convertidor de frecuencia hasta que
alcance la clasificacion, y la carga debe durar mas de 1 a 2 horas. Esta prueba debe realizarse al menos una vez
al afio.

HNo realice pruebas de averia al azar, ya que esta prueba acortara la vida Gtil del convertidor de frecuencia. La
prueba de aislamiento debe realizarse después de medir la resistencia de aislamiento con un mega ohmio de

500 voltios y este valor no debe ser inferior a 4 MQ.
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7.4 Medicion y juicio

3&i la corriente se mide con el instrumento general, existird un desequilibrio para la corriente en la terminal de
entrada. Por lo general, una diferencia de no mas del 10 % es normal. Si difiere en un 30%, informe a la fabrica
para reemplazar el puente de rectificacion o verifique si el error de voltaje de entrada trifdsico es superior a 5V.

3G&i el voltaje de salida trifasico se mide con un multimetro general, los datos de lectura no son precisos debido a la

interferencia de la frecuencia portadora y solo como referencia.

7.5 Precauciones de seguridad

X5olo personas especialmente capacitadas pueden desmontar y reemplazar los componentes de la transmision.

XAntes de la inspeccion y el mantenimiento, el inversor debe confirmarse al menos 5 minutos después de que se
apague o se apague la luz de carga (CARGA), de lo contrario, existe el riesgo de descarga eléctrica.

XEvite que queden piezas metdlicas en la unidad, ya que podria dafiar el equipo.

Apéndice ITarjeta H5RS485 y protocolo de comunicaciéon RS485

1.1 tarjeta HSRS485

La tarjeta H5RS485 producida por HNC se usa con el inversor de la serie HV590 como tarjeta de
comunicacion RS485. Contiene los siguientes recursos:
Tabla 2Descripcion del puente

Nimero de puente Descripcién
J1 Seleccion del modo de conexién SP1
Seleccion de resistencia de terminacion
J2 RS485

1.2 Protocolo de comunicacion

1.2.1 Contenido del protocolo

El protocolo de comunicacion en serie define el contenido de la informacién y el formato del uso de la
transmisiéon en la comunicacién en serie. Incluye: el formato de sondeo (o transmisién) del host, los
métodos de codificacion del host. El contenido incluye: requiere la accién del cédigo de funcién, la
transmision de datos y la verificacién de errores, etc. La respuesta de la maquina esclava es la misma
estructura, que incluye: confirmacion de accién, devolucién de datos y verificacién de errores. Se produjo
un error de esclavo al recibir informacién, o no puede hacer lo que el host solicita la accién, organizara un
mensaje de falla como respuesta a la computadora host.

Modo de aplicacion:

El inversor accede con una red de control de PC/PLC “principal Unico multiesclavo” equipada con bus
RS232/RS485.

Estructura del autobus:
(1) Modo de interfaz

Interfaz de hardware RS232/RS485
(2) Modo de transmision

Transmision serial asincrona, semiduiplex. Al mismo tiempo, la computadora host y la esclava solo
pueden permitir que una envie datos, mientras que la otra solo puede recibir datos. Los datos en el proceso
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de comunicacién asincrénica en serie estan en formato de mensaje y se envian cuadro por cuadro. (3)
Modo topoldgico

En el sistema de maestro Unico, el rango de configuracion de la direccién del esclavo es de 1 a 247.
Cero se refiere a la direccion de comunicacion de transmision. La direccion del esclavo debe ser exclusiva
en lared. Esa es una condicién de una maquina esclava.

1.3 Descripcién del protocolo

El protocolo de comunicacién del inversor de la serie HV590 es un protocolo de comunicaciéon Modbus
maestro-esclavo serial asincrono, solo un dispositivo en la red (maestro) para establecer el protocolo
(conocido como "consulta / comando"). Otro dispositivo (esclavo) solo puede proporcionar una respuesta
de datos a la consulta/comando del host, o realizar la accion apropiada de acuerdo con el
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consulta/ comando de host. Host se refiere a una computadora personal (PC), equipo de control
industrial o controlador I6gico programable (PLC), etc. El esclavo indica inversor HV590. El host
no solo puede comunicarse por separado con el esclavo, sino también transmitir mensajes a la
maquina inferior. Para acceder por separado a la consulta/comando del host, el esclavo debe
devolver un mensaje (llamado respuesta), y para la informacién de transmisiéon emitida por la
maquina host, no es necesario responder al host.

Estructura de datos de comunicacion El formato de datos de comunicacién del protocolo
Modbus del inversor de la serie HV590 es el siguiente: al usar el modo RTU, los mensajes se
envian al menos en un intervalo de 3,5 bytes por pausa. En una variedad de bytes en la velocidad
de tiempo en baudios de la red, esto podria lograrse méas facilmente (vea abajo T1-T2-T3-T4
mostrado). La transmision de un dominio es la direccion del dispositivo.

Los caracteres de transmision son hexadecimales 0...9, A...F. Los equipos de red continlan
detectando el bus de red, incluido un intervalo de pausa de tiempo. Cuando se recibe el primer
campo (el campo de la direccién), cada dispositivo lo decodifica para determinar si se envia a si
mismo. Al menos 3,5 bytes de pausa después del Ultimo caracter transmitido, una calibracion del
final del mensaje. Un nuevo mensaje puede comenzar después de esta pausa.

El marco de mensaje completo se debe utilizar como un flujo continuo. Si el marco de tiempo
de pausa anterior a la finalizacion es de mas de 1,5 bytes, el dispositivo receptor actualizara el
mensaje incompleto y asumira que el siguiente byte sera el campo de direcciéon de un nuevo
mensaje. De manera similar, si un nuevo mensaje comienza en menos de 3,5 bytes después del
mensaje anterior, el dispositivo receptor lo considerara una continuacion del mensaje anterior.
Esto establecera un error, ya que el valor en el campo CRC final no sera véalido para los mensajes
combinados. A continuacién se muestra un marco de mensaje tipico.

Formato de cuadro RTU:

COMIENZO tiempo de 3,5 caracteres

Direccion de esclavo ADDR Direccién de comunicacion : 1~247

Cadigo de comando CMD 03 : Leer parametros esclavos; 06 : Escribir parametros esclavos
DATOS (N-1)

DATOS (N-2)

Direccién del parametro del cédigo de funcién, nimero del
parametro del cédigo de funcién, valor del pardmetro del cédigo de
funcion, etc.

DATOSO

CRC CHK orden bajo

Valor de deteccion: valor CRC.
CRC CHK orden superior

FIN Tiempo de al menos 3,5 caracteres

CMD (instrucciones de comando) y DATA (descripcién de palabras materiales)
Cadigo de comando: 03H, lee N palabras (hay 12 caracteres que se pueden leer como maximo).

Por ejemplo: la direccién de inicio del inversor F0.02 de la direccién de la maquina esclava 01 lee
continuamente dos valores consecutivos.
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Comando anfitrion

ADR 01H
CMD 03H
Direccién de inicio de orden FOH
superior

Direccién de inicio de orden 02H
inferior

NUmero de registro de orden 00H
superior

NUmero de registro de orden 02H
bajo

CRC CHK orden baja

Valores de CRC CHK a calcular
CRC CHK orden alto

Respuesta del esclavo PD.05=0:

ADR 01H
CMD 03H
NUmero de byte de orden 00H
superior

Orden bajo del nimero de 04H
bytes

Datos PO02H orden alto 00H
Datos POO2H orden bajo 00H
Datos POO3H orden alto 01H

CRC CHK orden baja

Valores de CRC CHK a calcular
CRC CHK orden alto

PD.05=1:
ADR 01H
CMD 03H
ndmero de byte 04H
Datos FO02H orden alto 00H
Datos FOO2H orden bajo 00H
Datos FOO3H orden alto 00H
Datos FOO3H orden bajo 01H

CRC CHK orden baja

Valores de CRC CHK a calcular
CRC CHK orden alto

Cédigo de comando : 06H escribe una palabra
Por ejemplo : Escriba 5000(1388H) en FOOAH cuya direccion de esclavo es 02H.
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Informacién del comando maestro

ADR 02H
CMD 06H
Direccién de datos de orden FOH
superior
Direccién de datos de orden O0AH
bajo
Contenido de datos de alto 13H
orden
Contenido de datos de orden 88H
bajo
CRC CHK orden baja

Valores de CRC CHK a calcular
CRC CHK orden alto

Respuesta del esclavo

Tarjeta H5RS485 y protocolo de comunicacion RS485

ADR 02H
CMD 06H
Direccién de datos de orden FOH
superior
Direccién de datos de orden OAH
bajo
Contenido de datos de alto 13H
orden
Contenido de datos de orden 88H
bajo
CRC CHK orden baja

Valores de CRC CHK a calcular
CRC CHK orden alto

1.4 Comprobacion de redundancia ciclica

Comprobacién de red
ciclica) esté en formato de t
que se basa en un método

undancia ciclica: modo CRC: CRC (Comprobacién de redundancia
rama RTU, el mensaje contiene un campo de comprobacion de errores
CRC. El campo CRC comprueba el contenido de todo el mensaje. El

campo CRC es de dos bytes, que contiene un

Valor binario de 16 bits. El

de paridad, no se aplican a

valor de CRC lo calcula el dispositivo de transmision, que agrega el
CRC al mensaje. El dispositivo receptor vuelve a calcular un CRC durante la recepcion del mensaje
y compara el valor calculado con el valor real que recibié en el campo CRC. Si los dos valores no
son iguales, se produce un error. EI CRC se inicia con OxFFFF. Luego comienza un proceso de
aplicacion de bytes sucesivos de 8 bits del mensaje al contenido actual del registro. Solo los ocho
bits de datos de cada caracter se utilizan para generar el CRC. Los bits de inicio y parada, y el bit

| CRC.
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Durante la generacién del CRC, cada caracter de ocho bits es XOR exclusivo con el contenido
del registro. Luego, el resultado se desplaza en la direccién del bit menos significativo (LSB), con
un CERO en la posicion del bit mas significativo (MSB). El LSB extraido y examinado. Si el LSB
era 1, el registro entonces excluye XOR con un valor fijo preestablecido. Si el LSB era 0, no se
realiza un XOR exclusivo. Este proceso se repite hasta completar 8 turnos. Después del ultimo (8)
turno, el siguiente byte de ocho bits es XOR exclusivo con el valor actual del registro y el proceso
se repite durante 8 turnos més, como se describi6 anteriormente. El contenido final del registro,
después de que se hayan aplicado todos los bytes del mensaje, es el valor CRC.

Cuando se agrega CRC al mensaje, primero se agrega el byte bajo y luego el byte alto.

Programa de célculo CRC:

int sin firmar cal_crc16 (caracter sin firmar *datos, longitud de int sin firmar)
{

sin firmar int icrc_result=0xffff; mientras

(longitud--)

{

crc_result*=*datos++;

para(i=0;i<8;i++)

{

si (crc_resultado y 0x01)
crc_resultado=(crc_resultado>>1)"0xa001; else crc_result=crc_result>>1;

}
}

crc_result=((crc_result&0xff)<<8)|(crc_result>>8); retorno(crc_resultado);
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1.5 Direccion del parametro de comunicacién

El capitulo trata sobre el contenido de la comunicacion, se utiliza para controlar el funcionamiento
del inversor, el estado del inversor y la configuracion de pardmetros relacionados. Lea y escriba los
pardmetros del codigo de funcién (algunos cédigos de funcién no se pueden cambiar, solo para uso del
fabricante). Las reglas de marca de la direccién de los parametros del cédigo de funcién:

El nGmero de grupo y la marca de los cédigos de funcién son direcciones de parametros para las

reglas de indicacion.

Byte alto : FO~FF(grupo P), AO~AF(grupo A), 70~F(grupo U)Byte bajo : 00~FF

Por ejemplo: P3.12, la direccién indica F30C

Precaucion:

Grupo PF: Los pardmetros no se pudieron leer ni modificar.

Grupo U : Los parametros pueden leerse pero no modificarse.

Algunos parametros no se pueden cambiar durante el funcionamiento, algunos parédmetros,
independientemente del tipo de estado en el que se encuentre el inversor, los pardmetros no se pueden
cambiar. Cambie los pardmetros del codigo de funcion, preste atencién al alcance de los parametros,
unidades e instrucciones relativas.

Ademaés, si la EEPROM se almacena con frecuencia, reducira la vida Gtil de la EEPROM. En algun
modo de comunicacion, el cédigo de funcién debe almacenarse siempre que cambie el valor de RAM.

Grupo P: para lograr esta funcion, cambie la F de orden superior de la direccion del cédigo de funcion

a0.

Grupo A: para lograr esta funcion, cambie el orden superior A de la direccion del cédigo de funcién

para que sea 4.

La direccién del codigo de funcién correspondiente se indica a continuacion:

Byte alto: 00~0F (grupo P), 40~4F (grupo A) Byte bajo: 00~FF

Por ejemplo:

El cédigo de funcion P3.12 no se puede almacenar en EEPROM, la direccion indica que es 030C,
el codigo de funcién A0-05 no se puede almacenar en EEPROM, la direccion indica que es 4005; esta
direccion solo puede actuar escribiendo RAM, no puede actuar leyendo, cuando actue leyendo, es una
direccion no valida. Para todos los parametros, se puede usar el cédigo de comando 07H para lograr
esta funcién.

Parametro de parada/ejecucion:

Direccién de parametro Descripcién de parametros
1000 * Valor de configuracion de comunicacion (-10000 ~ 10000) (decimal)
1001 Frecuencia de funcionamiento
1002 Tensién de bus
1003 Tension de salida
1004 Corriente de salida
1005 Potencia de salida

155



Apéndice | Tarjeta HSRS485 y protocolo de comunicacion RS485

1006 Par de salida

1007 Velocidad de carrera

1008 Estado de entrada DI

1009 DO estado de salida

100A Allvoltaje

100B voltaje Al2

100C voltaje Al3

100D Entrada de valor de conteo

100E Entrada de valor de longitud

100F Velocidad de carga

1010 configuracién de PID

1011 retroalimentacion PID

1012 proceso de autémata

1013 PULSO frecuencia de pulso de entrada, unidad 0.01kHz
1014 Velocidad de retroalimentacion, unidad 0.1Hz
1015 Tiempo de descanso

1016 Tension All antes de la correccion

1017 Tension Al2 antes de la correccion

1018 Tension Al3 antes de la correccion

1019 Linea de velocidad

101A Tiempo de encendido actual

101B Tiempo de ejecucion actual

101C PULSO frecuencia de pulso de entrada, unidad 1Hz
101D Valor de configuracién de comunicacién
101E Velocidad de retroalimentacion real

101F Visualizacion de la frecuencia principal X
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1020 Pantalla Y de frecuencia auxiliar

Precaucion:

El valor de configuracion de la comunicacion es un porcentaje del valor relativo, 10000 corresponde
al 100,00 %, -10000 corresponde al -100,00 %. Para datos de frecuencia dimensional, el valor porcentual
es el porcentaje de la frecuencia maxima. Para datos de par dimensional, el porcentaje es P2.10, A2.48,
A3.48, A4.48 (Configuracion digital superior de par, correspondiente al primer, segundo, tercer y cuarto
motor).

Entrada de comando de control al inversor (solo escritura)

Direccién de la palabra de Funcién de comando
comando

0001: operacién de avance

0002 : Operacion inversa

0003: Jog adelante

2000 0004 : Avance inverso

0005 : Parada libre

0006 : Parada de reduccién de velocidad

0007: Restablecimiento de fallas

Leer el estado del inversor: (solo lectura)

Direccion de palabra de Funcién de palabra de estado
estado

0001: operacién de avance

3000 0002 : Operacién inversa

0003 : Parar

Comprobacién de contrasefia de bloqueo de parametros: (si la devolucién es 8888H, indica el paso de
suma de comprobacion de contrasefia)

Direccién de contrasefia Contenido de la contrasefia de entrada

1F00 o

Control de terminal de salida digital: (solo escritura)

direccion de comando Contenido del comando
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BITO : DO1 Control de salida
BIT1: control de salida DO2
BIT2 RELE1 Control de salida
BIT3: control de salida RELAY2

BIT4 : Y1R Control de salida
2001 BIT5 : VY1
BIT6 : VY2
BIT7 : VY3
BIT8 : VY4

BIT9 : VY5

Control de salida analégica AO1: (solo escritura)

direccion de comando Contenido del comando

2002 0~7FFF indica 0%~100%

Salida analégica AO2control: (solo escritura)

direccion de comando Contenido del comando

2003 0~7FFFindica 0%~100%

(PULSO) control de salida: (solo escritura)

direccién de comando Contenido del comando

2004 0~7FFFindica 0%~100%

Descripcién de la falla del inversor:

Direccion de falla del inversor Informacién de falla del inversor

0000 : Sin falla

0001 : Reservado
8000
0002 : Aceleracion sobre corriente

0003 : Reduccion de velocidad por exceso de corriente
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0008
0009:

0010:
0011:
0012:
0013:

0015:
0016
0017

001A
001B

0o1C
001D
001E

0028:
0029:
002A

002B

002D
005A
005B
005C

005E

0004 -
0005 :
0006 -
0007 -

000A:
000B:
000C:
000D:

00CE *
0O0OF:

0014 :

0019 :

Velocidad constante sobre corriente
Aceleracion por sobretension
Velocidad hacia abajo sobre voltaje

Sobrevoltaje de velocidad constante

: falla de sobrecarga de resistencia de bufer

falla de bajo voltaje
sobrecarga del inversor
sobrecarga del motor
pérdida de fase de entrada
pérdida de fase de salida

Sobrecalentamiento del médulo

falla externa

falla de comunicacion

falla del contactor

Fallo de deteccion de corriente
falla de ajuste del motor

Fallo de codificador/tarjeta PG
Error de lectura y escritura de pardmetros

: Fallo de hardware del inversor
: falla de cortocircuito a tierra del motor

0018 :

Reservado
Reservado
: error de llegada del tiempo de funcionamiento
: Falla definida por el usuario 1
: Falla definida por el usuario 2
: falla de llegada a tiempo de encendido
- Descargar

001F: Pérdida de retroalimentacién PID durante la operacion

falla de tiempo de espera de limite de corriente rapido
Fallo de cambio de motor durante la operacion
: desviacion de velocidad excesiva

 Exceso de velocidad del motor

: Exceso de temperatura del motor

: falla de configuracién del nimero de linea del codificador
: codificador no conectado

: error de posicién inicial

: falla de retroalimentacion de velocidad

Informacion de falla de comun

icacion que describe los datos (codigo de falla):

Direccién de falla de
comunicacion

Descripcion de la funcién de fallo

8001

0000 : Sin falla 0001 : Error de contrasefia
0002 : Error de cédigo de 0003 : Error de
comando comprobacién de CRC
0004 : Direccion invalida 0005 : Pardmetro invalido
0006 : Cambio de parametro 0007 : El sistema esta
invélido blogueado
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0008: EEPROM en
funcionamiento

Descripcién de los pardmetros de comunicacion del grupo Pd

Tasa de baudios |Valor predeterminado| 6005
de fabrica
1 bit: tasa de baudios MODUBS

0:300BPS 1: 600BPS

Pd.00 Rango de 2: 1200BPS 3:2400BPS

configuracion 4:4800BPS 5: 9600BPS

6: 19200BPS 7:38400BPS
8 : 57600BPS 9: 115200BPS

Este parametro se utiliza para establecer la tasa de transferencia de datos entre la computadora
host y el inversor. Precaucion: La tasa de baudios de la maquina de posiciéon y el inversor deben ser
consistentes. O bien, la comunicacion es imposible. Cuanto mayor sea la velocidad en baudios, mas
répida sera la comunicacion.

Formato de datos | Valor predeterminado 0
de fabrica

0 : Sin verificacién : formato de datos <8,N,2>

Pd.01 1 : Comprobacion de paridad par : formato de datos

Rango de <8,E,1>
configuracién » . X
2 : Comprobacion de paridad impar : formato de datos

<8,0,1>

3: Sin verificacion: formato de datos <8-N-1>
El formato de datos de la maquina de posicién y la configuracién del inversor deben ser
consistentes,

De lo contrario la comunicacién es imposible.

Direccién local Valor 1
predeterminado  de
fébrica
Pd.02
Rango de 1~247, 0 es ladireccion de
configuracion .
transmision.

Cuando la direccion local se establece en 0, esa es la direccion de transmision, logre la funcién
de transmisién de la maquina de posicién. La direccion local es Unica (excepto la direccion de
transmision), que es la base para la comunicacion punto a punto entre la maquina de posicién y el
inversor.

Retardo de Valor predeterminado 2ms
respuesta de fabrica
Pd.03
Rango de 0~20ms
configuracién

Retardo de respuesta: se refiere al intervalo de tiempo desde que el inversor termina de recibir datos
hasta que envia datos a la maquina de posicion. Si el retraso de respuesta es menor que el tiempo
de procesamiento del sistema, la respuesta se basara en el tiempo de retraso del tiempo de
procesamiento del sistema. Si la demora de respuesta es mayor que el tiempo de procesamiento
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del sistema, después de que el sistema procese los datos, debe retrasarse para esperar hasta que
finalice el tiempo de demora de respuesta y luego enviar los datos a la maquina host.

Comunicacién .
) Valor predeterminado| 0.0
Tiempo |4 fabrica oS
Pd.04 extraordinario
Rango de 0,0 s (no valido)
configuracién 0.1~60.0s

Cuando la funcion se establece en 0,0 s, el pardmetro de tiempo extra de comunicacién no es

vélido.

Cuando el cddigo de funcién se establece en un valor valido, si el tiempo de intervalo entre una
comunicacioén y la siguiente comunicacién excedio el tiempo extra de comunicaciones, el sistema
informard un error de falla de comunicacion (serie de fallas 16 = E.CoF1). En circunstancias
normales, se establecera en un valor no vélido. Si el sistema de comunicacién continua, configurando
pardmetros, puede monitorear el estado de comunicacion.

Comunicacion Valor
seleccion de predeterminado  de 0
Pd.05 protocolo fabrica
Rango de 0: M no estandar  rotocolo odbus
configuracion 1: Modbu estandar protocolo

Tarjeta H5RS485 y protocolo de comunicacion RS485

Pd.05=1 : Seleccione el protocolo Modbus estandar.

Pd.05=0: Comando de lectura, el esclavo devuelve el nimero de bytes que tiene un byte mas que el
protocolo Modbus estandar, para obtener informacién especifica, consulte el protocolo, la parte de la
"estructura de datos de comunicacion 5".

Comunicacion leer

la resolucion actual Valor predeterminado|

de fabrica
Pd.06

Rango de 0:0.01A
configuracion 1:0.1A

Para determinar cuando la comunicacion lee la corriente de salida, cudl es la unidad de valor de
la corriente de salida.
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Los valores predeterminados de fabrica de los pardmetros se muestran a continuacion:

Cédigo Descripcion/Pantalla Ajuste de Establecer |Establecer
fabrica valor 1 valor 2
uo Grupo de funciones de supervisién : U0.00-U0.61
U0.00 | Frecuencia de funcionamiento 0,01 Hz
U0.01 | Establecer frecuencia 0,01 Hz
U0.02 | Voltaje del bus de CC 0.1v
U0.03 | Elvoltaje de salida v
U0.04 | Corriente de salida del motor 0.01A
U0.05 La potencia de salida 0.1kw
U0.06 | Parde salida 0,1%
U0.07 | Estado de entrada DI 1
U0.08 | Estadode salidaY 1
U0.09 voltaje All 0.01v
U0.10 voltaje Al2 0.01v
U0.11 | voltaje Al3 0.01v
U0.12 | Valor de conteo 1
U0.13 | Valor de longitud 1
U0.14 | Pantalla de velocidad de carga 1
U0.15 | Punto de ajuste PID 1
U0.16 | retroalimentacion PID 1
U0.17 | Etapadel PLC 1
U0.18 | PULSO frecuencia de entrada de pulso 0,01 kHz
U0.19 | Retroalimentacion de velocidad 0,1 Hz
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U0.20 | Tiempo de ejecucién excedente 0,1 minutos
U0.21 | Tensibn All antes de la correccion 0.001V
U0.22 | Tension Al2 antes de la correccion 0.001V
U0.23 | Tension Al3 antes de la correccion 0.001V
U0.24 | Velocidad linear 1 m/minuto
U0.25 Tiempo de encendido actual 1 minuto
U0.26 | Tiempo de ejecucioén actual 0,1 minutos
u0.27 PULSO frecuencia de entrada de pulso 1Hz
U0.28 | Valor establecido de comunicacion 0.01%
U0.29 | Velocidad de retroalimentacion del codificador 0,01 Hz
Lista de ajustes de parametros
U0.30 | Visualizacion de la frecuencia principal X 0,01 Hz
U0.31 | Pantalla Y de frecuencia auxiliar 0,01 Hz
U0.32 | Ver direccion de memoria arbitraria 1
U0.33 | Posicion del rotor del motor sincrono 0.0°
U0.34 | Temperatura del motor 1°C
U0.35 | Par objetivo 0,1%
U0.36 | Posicion variable giratoria 1
U0.37 | Angulo del factor de potencia 0.1
U0.38 | posicion ABZ 0.0
U0.39 | Separacion de voltaje objetivo VF v
U0.40 | Separacion de voltaje de salida VF v
U0.41 | Pantalla intuitiva de estado de entrada DI -
U0.42 | Pantalla intuitiva de estado de salida DO -
U0.43 | Pantalla intuitiva del estado de la funcién DI1 1
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U0.44 | Pantalla intuitiva del estado de la funcién DI2 1
U0.45 | Informacion de falla 0
U0.46 | Reservado -
U0.47 | Reservado -
U0.48 | Reservado -
U0.58 | Contador de sefial Z -
U0.59 | Establecer frecuencia 0.01%
U0.60 | Frecuencia de funcionamiento 0.01%
U0.61 | Estado del inversor 1
U0.62 | Cddigo de falla actual 1
U0.63 | Comunicacion punto a punto 0.01%
U0.64 | namero de esclavo 1
U0.65 | limite de par 0.01%
PO Grupo de funciones basicas : P0.00-P0.28
P0.00 | Pantalla de tipo de médico de cabecera -
P0.01 | Modo de control del motor 1 0
P0.02 | Seleccion de fuente de comando 0
P0.03 | Seleccion de fuente de frecuencia principal X 4
P0.04 | Seleccion de fuente de frecuencia auxiliar Y 0
P0.05 | Fuente de frecuencia auxiliar Seleccion de 0
rango Y
P0.06 | Fuente de frecuencia auxiliar Rango Y 100%
P0.07 | Seleccion de apilamiento de fuente de frecuencia 00
P0.08 | Frecuencia preestablecida 50,00 Hz
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P0.09 | Direccion de carrera 0
P0.10 | Frecuencia maxima 50,00 Hz
P0.11 | Limite superior de fuente de frecuencia 0
P0.12 | Limite superior de frecuencia 50,00 Hz
P0.13 | Compensacion del limite superior de frecuencia 0,00 Hz
P0.14 | Limite inferior de frecuencia 0,00 Hz
P0.15 | Frecuenciade carga -
P0.16 | Ajuste de frecuencia portadora con temperatura 0
P0.17 | Tiempo de aceleracion 1 -
P0.18 | Tiempo de desaceleracion 1 -
P0.19 | Acc./ dec. unidad de tiempo 1
P0.21 | Frecuencia de compensacion de fuente de 0,00 Hz
frecuencia auxiliar
P0.22 | Resolucién de comando de frecuencia 2
P0.23 | Seleccion de memoria de frecuencia de 0
configuracion digital al detenerse
P0.24 | Seleccién de motores 0
P0.25 | Frecuencia de referencia de 0
aceleracion/desaceleracion
P0.26 | Referencia de frecuencia ARRIBA/ABAJO durante la 0
ejecucion
P0.27 | Enlace de fuente de comando y fuente de frecuencia 000
P0.28 | Tarjeta de expansién de comunicaciones 0
P1 Parametros para el motor 1 : P1.00-P0.37
P1.00 | Seleccion del tipo de motor 0
P1.01 | Potencia nominal -
P1.02 | Tensién nominal -
P1.03 | Corriente nominal -
P1.04 | Frecuencia nominal -
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P1.05 | Velocidad giratoria nominal -
P1.06 | Resistencia del estator del motor asincrono -
P1.07 | Resistencia del rotor del motor asincrono -
P1.08 | Inductancia de fuga de motor asincrono -
P1.09 | Inductancia mutua del motor asincrono -
P1.10 | Motor asincrono sin corriente de carga -
P1.27 | Numero de pulsos del codificador 2500
P1.28 | Tipo de codificador 0
Lista de ajustes de parametros
P1.30 | Codificador incremental ABZ Fase AB 0
P1.31 | Angulo de instalacion del codificador 0.00
P1.32 | Secuenciade fase UVW 0
P1.33 | Angulo de desplazamiento del codificador UVW 0.00
P1.34 | Pares de polos de transformador rotativo 1
P1.35 | pares de polos UVW 4
P1.36 | PG abandon6 el tiempo de inspeccion 0.0s
P1.37 | Seleccion de afinacion 0
P2 Grupo de funciones de control vectorial : P2.00-P2.22
P2.00 | Ganancia proporcional 1 del lazo de velocidad 30
P2.01 | Tiempo de integracién del lazo de velocidadl 0.50s
P2.02 | Frecuencia de conmutacionl 5,00 Hz
P2.03 | Ganancia proporcional 2 del lazo de velocidad 20
P2.04 | Tiempo de integracion del lazo de velocidad 2 1.00s
P2.05 | Frecuencia de conmutacion 2 10,00 Hz
P2.06 | Ganancia de deslizamiento de control vectorial 100%
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P2.07 | Tiempo de filtro de bucle de velocidad 28
P2.08 | Ganancia de sobreexcitacion del control vectorial 64
P2.09 Fuente de limite superior de par en modo de control 0
de velocidad
Configuracién digital del limite superior de par en el
P2.10 | modo de control de velocidad 150,0%
P2.13 | Regulacién de excitacién ganancia proporcional 2000
P2.14 | Ganancia de integracion de regulacién de excitacién 1300
P2.15 |Ganancia proporcional de regulacion de par 2000
P2.16 |Ganancia de integracion de regulacién de par 1300
P2.17 |Atributo de integracién de bucle de velocidad 0
P2.18 | Modo de debilitamiento del campo del motor 1
sincrono
P2.19 | Profundidad de debilitamiento del campo del motor 100%
sincrono
P2.20 | Corriente maxima de debilitamiento de campo 50%
P2.21 | Ganancia de autorregulacion por debilitamiento de 100%
campo
P2.22 | Mlltiplos de integracion de debilitamiento de campo 2
P3 Grupo de control V/F : P3.00-P3.15
P3.00 | Configuracién de la curva V/F 0
P3.01 | Valor de refuerzo de par -
P3.02 Frecuencia de corte del refuerzo de par 50,00 Hz
P3.03 Punto de frecuencia V/F multipunto F1 0,00 Hz
P3.04 | Punto de tensién V/F multipunto V1 0,0%
P3.05 | Punto de frecuencia V/F multipunto F2 0,00 Hz
P3.06 | Punto de tensién V/F multipunto V2 0,0%
P3.07 | Punto de frecuencia V/F multipunto F3 0,00 Hz
P3.08 | Punto de tensioén V/F multipunto V3 0,0%
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P3.09 | Ganancia de compensacion de deslizamiento V/F 0,0%
P3.10 | Ganancia de sobreexcitacion de FV 64
P3.11 | Ganancia de supresion de oscilaciones VF -
P3.13 | Fuente de tensién de separacion VF 0
P3.14 | Configuracion digital de tensién de separacion VF ov
P3.15 | Tiempo de subida de tensién de separacion VF 0.0s
P4 | Terminal de entrada : P4.00-P4.39
P4.00 | Seleccion de funcién de terminal DI1 1
P4.01 | Seleccion de funcién de terminal DI2 4
P4.02 | Seleccion de funcién de terminal DI3 9
P4.03 | Seleccion de funcion de terminal D14 12
P4.04 | Seleccion de funcion de terminal DI5 0
P4.05 | Seleccion de funcion de terminal DI6 0
P4.06 | Seleccion de funcion de terminal DI7 0
P4.07 | Seleccion de funcién de terminal DI8 0
P4.08 | Seleccion de funcién de terminal DI9 0
P4.09 | Seleccion de funcion de terminal DI10 0
P4.10 | tiempo de filtro DI 0.010s
P4.11 | Modo de comando de terminal 0
P4.12 | Tasade variacion de terminal UP/DN 1,00
Hz/segundo
P4.13 | Curva Al 1 entrada minima 0.00v
P4.14 | Configuracion correspondiente de la entrada minima 0,0%
delacurva Al 1
P4.15 | Curva Al 1 entrada maxima 10,00 V
P4.16 | Configuracién correspondiente de la entrada 100,0%
maxima de la curva Al 1
P4.17 | tiempo de filtro Al1 0.10s
P4.18 | Entrada minima de curva Al 2 0.00v

168




Apéndice Il Lista de ajustes de pardmetros

P4.19 | Configuracién correspondiente de la entrada minima 0,0%
de la curva Al 2

P4.20 | Entrada méxima de curva Al 2 10,00 V

P4.21 | Configuracién correspondiente de la entrada maxima 100,0%
dela curva Al 2

P4.22 | tiempo de filtro Al2 0.10s

P4.23 | Entrada minima de la curva Al 3 0,10V

P4.24 | Configuracién correspondiente de la entrada minima 0,0%
dela curva Al 3

P4.25 Entrada maxima Al curve3 4,00V

P4.26 | Configuracién correspondiente de la entrada maxima 100,0%
dela curva Al 3

P4.27 | tiempo de filtro AI3 0.10s

P4.28 | Entrada minima de PULSO 0,00 kHz

P4.29 | Configuracion correspondiente de la entrada minima 0,0%
de PULSE

P4.30 | Entrada méximade PULSO 50.00

P4.31 | Configuracién correspondiente de la entrada méaxima 100,0%
de PULSE

P4.32 | tiempo de filtro de pulso 0.10s

P4.33 | Seleccion de curva de IA 321

P4.34 | Al por debajo de la seleccién de configuracion de 000
entrada minima

P4.35 | Tiempo de retardo DI1 0.0s

P4.36 | Tiempo de retardo DI2 0.0s

P4.37 | Tiempo de retardo DI3 0.0s

P4.38 | Seleccion de modo efectivo de terminal DI 1 00000

P4.39 | Seleccion de modo efectivo de terminal DI 2 00000

P5 | terminal de salida : P5.00-P5.22
P5.00 | Seleccion del modo de salida del terminal Y1 0
P5.01 | Seleccion Y1R (terminal de salida de colector 0

abierto)
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P5.02 | Seleccion de salida de relé (TAL.TB1.TC1) 2
P5.03 | Seleccion de salida de relé de tarjeta de expansion 0
(TA2.TB2.TC2)
P5.04 | Seleccion de salida DO1 (terminal de salida de 1
colector abierto)
P5.05 | Tarjeta de expansiénSeleccion de salida DO2 4
P5.06 | Seleccion de salida Y1P (terminal de salida de 0
pulsos)
P5.07 | Seleccion de salida AO1 0
P5.08 | Seleccion de salida AO2 1
P5.09 | Frecuencia maxima de salida Y1P 50,00 kHz
P5.10 | Desplazamiento cero AO1 0,0%
P5.11 | ganancia AO1 1.00
P5.12 | Compensacion cero AO2 0,00%
P5.13 | gananciade AO2 1.00
P5.17 | Tiempo de retardo de salida Y1R 0.0s
P5.18 | Tiempo de retardo de salida RELAY1 0.0s
P5.19 | Tiempo de retardo de salida RELAY2 0.0s
P5.20 | Tiempo de retardo de salida DO1 0.0s
P5.21 | Tiempo de retardo de salida DO2 0.0s
P5.22 | Seleccion de estado vélido del terminal de salida DO 00000
P6 Control de arranque/parada : P6.00-P6.15
P6.00 | Modo de inicio 0
P6.01 | Modo de seguimiento de velocidad giratoria 0
P6.02 | Velocidad de seguimiento de velocidad giratoria 20
P6.03 | Frecuencia de inicio 0,00 Hz
P6.04 | Tiempo de retencion de frecuencia de inicio 0.0s
P6.05 | Iniciar corriente de frenado CC/corriente de 0%

preexcitacion
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P6.06 | Inicio del tiempo de frenado de CC/tiempo de 0.0s
preexcitacion

P6.07 | Modo de aceleracién/desaceleracion 0

P6.08 | Proporcién de tiempo del segmento inicial de la 30,0%
curva S

P6.09 | Proporcion de tiempo del segmento final de la curva 30,0%
S

P6.10 | Modo de parada 0

P6.11 | Frecuenciainicial de frenado de CC en la parada 0,00 Hz

P6.12 | Tiempo de espera del frenado de CC en la parada 0.0s

P6.13 | Corriente de frenado CC en la parada 0%

P6.14 | Tiempo de frenado de CC en la parada 0.0s

P6.15 | Relacion de utilizacién del freno 100%

p7 Teclado y pantalla : P7.00-P7.14

P7.01 | Seleccion de funcién de tecla MF/REV 0

P7.02 | Funcién PARAR/REINICIAR 1

P7.03 | Pardmetro de visualizacion LED en funcionamiento 1 1F

P7.04 | Pardmetro de visualizacién LED en funcionamiento 2 0

P7.05 | Parametro de visualizacién de parada de LED 0

P7.06 | Coeficiente de velocidad de carga 1.0000

P7.07 | Temperatura del radiador del médulo inversor

P7.08 | ID del Producto

P7.09 | tiempo de funcionamiento acumulativo Oh

P7.10 | Numero de version de rendimiento -

P7.11 | Numero de version de software -

P7.12 | Visualizacién de la velocidad de carga digitos 1
decimales

P7.13 | Tiempo de encendido acumulativo -

P7.14 | Consumo de energia acumulativo -
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P8 Funcién auxiliar : P8.00-P8.53
P8.00 | Jog frecuencia de funcionamiento 2,00 Hz
P8.01 | Jog tiempo de aceleracién 20.0s
P8.02 | Tiempo de desaceleracién manual 20.0s
P8.03 | Tiempo de aceleracién 2 10.0s
P8.04 | Tiempo de desaceleracién 2 10.0s
P8.05 | Tiempo de aceleracién 3 10.0s
P8.06 | Tiempo de desaceleracién 3 10.0s
P8.07 | Tiempo de aceleracion 4 10.0s
P8.08 | Tiempo de desaceleracion 4 10.0s
P8.09 | Frecuenciade salto 1 0,00 Hz
P8.10 | Frecuenciade salto 2 0,00 Hz
P8.11 | Amplitud de frecuencia de salto 0,00 Hz
P8.12 | Tiempo de zona muerta de rotaciones hacia adelante 0.0s
y hacia atrés
P8.13 | Control de rotacién inversa 0
P8.14 | Establezca la frecuencia por debajo del limite inferior 0
del modo de funcionamiento
P8.15 | Control de caida 0,00 Hz
P8.16 | Configuracién de llegada de tiempo de encendido Oh
acumulativo
P8.17 | Configuracién de llegada de tiempo de Oh
funcionamiento acumulativo
P8.18 | Iniciar seleccién de proteccion 0
P8.19 | Valor de deteccion de frecuencia (FDT1) 50,00 Hz
P8.20 | Valor de histéresis de deteccion de frecuencia 5,0%
(FDT1)
P8.21 | Amplitud de deteccion de llegada de frecuencia 0,0%
P8.22 | Acel./decel. validez de frecuencia de salto 0
P8.25 | Cuentatiempo 1y acc. tiempo 2 punto de 0,00 Hz

conmutacion de frecuencia
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P8.26 | Dic. timel & dic. tiempo 2 punto de conmutacion de 0,00 Hz
frecuencia

P8.27 | Prioridad de avance de terminal 0

P8.28 | Valor de deteccion de frecuencia (FDT2) 50,00 Hz

P8.29 | Valor de histéresis de deteccion de frecuencia 5,0%
(FDT2)

P8.30 | Valor de deteccién de llegada de frecuencia 50,00 Hz
aleatorial

P8.31 | Rango de deteccién de llegada de frecuencia 0,0%
aleatorial

P8.32 | Valor de deteccion de llegada de frecuencia 50,00 Hz
aleatoria2

P8.33 | Rango de deteccion de llegada de frecuencia 0,0%
aleatoria2

P8.34 | Nivel de deteccion de corriente cero 5,0%

P8.35 | Tiempo de retardo de deteccién de corriente cero 0.10s

P8.36 | Valor de sobre limite de corriente de salida 200,0%

P8.37 | Tiempo de retardo de deteccién de sobrelimite de 0.00s
corriente de salida

P8.38 | Llegada actual aleatoria 1 100,0%

P8.39 | Rango de llegada de corriente aleatorial 0,0%

P8.40 | Llegada actual aleatoria 2 100,0%

P8.41 | Rango de llegada de corriente aleatoria2 0,0%

P8.42 | Seleccion de la funcion de temporizacion 0

P8.43 | Seleccion de tiempo de tiempo de ejecucién 0

P8.44 | Tiempo de ejecucion de tiempo 0,0

minutos

P8.45 Limite inferior del valor de proteccion de tension de 3,10V
entrada All

P8.46 | Limite superior del valor de proteccién de tensién de 6,80 V
entrada All

P8.47 | Llegada de latemperatura del médulo 75°C

P8.48 | Control del ventilador de enfriamiento 0

P8.49 Frecuencia de despertar 0,00 Hz

P8.50 | Tiempo de retraso para despertar 0.0s

P8.51 Frecuencia de suefio 0,00 Hz

P8.52 | Tiempo de retraso del suefio 0.0s
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P8.53 | Lallegada del tiempo de ejecucion 0,0
minutos
P9 Sobrecarga y proteccion: P9.00-P9.70
P9.00 | Seleccion de proteccion de sobrecarga del motor 1
P9.01 | Ganancia de proteccién de sobrecarga del motor 1.00
P9.02 | Coeficiente de prealarma de sobrecarga del motor 80%
P9.03 | Ganancia de bloqueo por sobretensién 0
P9.04 | Voltaje de proteccion de bloqueo de sobretensién 130%
P9.05 | Sobre la ganancia de pérdida actual 20
P9.06 | Sobre corriente de proteccion contra pérdida de 150%
corriente
P9.07 | Proteccion contra cortocircuitos a tierra al encender 1
P9.09 | Tiempos de reinicio automatico de fallas 0
P9.10 | Restablecimiento automatico de fallas FALLA 0
HACER seleccion

P9.11 | Intervalo de restablecimiento automatico de fallas 1.0s
P9.12 | Seleccion de proteccion de falta de fase de entrada 11
P9.13 | Seleccion de proteccion de falta de fase de salida 1
P9.14 | El primer tipo de falla -
P9.15 | El segundo tipo de falla -
P9.16 | El dltimo tipo de falla -
P9.17 | Frecuencia de latercera falla -
P9.18 | Corriente de tercera falla -
P9.19 | Voltaje de bus de tercera falla -
P9.20 | Terminal de entrada de tercer fallo -
P9.21 | Terminal de salida de tercer fallo -
P9.22 | Estado inversor tercer fallo -
P9.23 | Tiempo de encendido por tercera falla -
P9.24 | Tiempo de ejecucion de la tercera falla -
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P9.27 | Segunda frecuencia de falla -

P9.28 | Corriente de segunda falla -

P9.29 | Voltaje de bus de segunda falla -

P9.30 | Terminal de entrada de segundo fallo -

P9.31 | Segundaterminal de salida de falla -

P9.32 | Segundo fallo estado inversor -

P9.33 | Tiempo de encendido por segunda falla -

P9.34 | Tiempo de ejecucion de la segunda falla -

P9.37 | Frecuenciade la primera falla -

P9.38 | Corriente de primera falla -

P9.39 | Voltaje de bus de primera falla -

P9.40 | Primeraterminal de entrada de falla -

P9.41 | Primer terminal de salida de falla -

P9.42 | Primer fallo estado inversor -

P9.43 | Tiempo de encendido por primera falla -

P9.44 | Tiempo de ejecucion de la primera falla -

P9.47 Seleccion de accién de proteccién contra fallas 1 00000
P9.48 Seleccion de accién de proteccién contra fallas 2 00000
P9.49 Seleccion de accién de proteccién contra fallas 3 00000
P9.50 Seleccion de accién de proteccién contra fallas 4 00000
P9.54 Continu6 funcionando cuando la seleccién de 0

frecuencia de falla

P9.55 Frecuencia de respaldo anormal 100,0%

P9.56 Sensor de temperatura del motor 0

P9.57 Umbral de proteccion contra sobrecalentamiento 110°C
del motor

P9.58 Umbral de prealarma de sobrecalentamiento del 90°C
motor
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P9.59 Seleccién de parada transitoria 0
P9.60 Tension de proteccion de pausa de accion de 90,0%
parada transitoria
P9.61 Tiempo de juicio de recuperacion de tensién de 0.50s
parada transitoria
P9.62 Voltaje de juicio de accién de parada transitoria 80,0%
P9.63 Seleccion de proteccion de descarga 0
P9.64 Nivel de deteccién de descarga 10,0%
P9.65 Tiempo de deteccién de descarga 1.0s
P9.67 Valor de deteccion de exceso de velocidad 20,0%
P9.68 Tiempo de deteccion de exceso de velocidad 1.0s
P9.69 Valor de deteccion de desviacion de velocidad 20,0%
excesiva
P9.70 Tiempo de deteccion de desviacion de velocidad 5.0s
excesiva
Pensilvania | Grupo de funciones PID : PA.00-PA.28
PA.00 Fuente de referencia PID 0
PA.O1 Valor de referencia PID 50,0%
PA.02 Fuente de retroalimentacién PID 0
PA.03 Direccion de accion PID 0
PA.04 Rango de retroalimentacion de referencia PID 1000
PA.05 Ganancia proporcional Kpl 20.0
PA.06 Tiempo de integracion Til 2.00s
PA.07 Tiempo diferencial Td1 0.000s
PA.08 Frecuencia de corte PID de rotacion inversa 2,00 Hz
PA.09 Limite de desviacién de PID 0,0%
PA.10 Limite de amplitud diferencial PID 0,10%
PA.11 Duracién del cambio de referencia PID 0.00s
PA.12 Tiempo de filtro de retroalimentacion PID 0.00s
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PA.13 Tiempo de filtro de salida PID 0.00s
PA.14 Reservado -
PA.15 Ganancia proporcional Kp2 20.0
PA.16 Tiempo de integracion Ti2 2.00s
PA.17 Tiempo diferencial Td2 0.000s
PA.18 Condicién de cambio de parametro PID 0
PA.19 Desviacion de conmutacion de pardmetros PID1 20,0%
PA.20 Desviacion de conmutacion de parametros PID2 80,0%
PA.21 Valor inicial PID 0,0%
PA.22 Tiempo de retencién del valor inicial de PID 0.00s
PA.23 Desviacion de salida adelante valor maximo 1,00%
PA.24 Valor maximo inverso de desviacion de salida 1,00%
PA.25 Atributo de integracion PID 00
PA.26 Valor de deteccion de pérdida de retroalimentacion 0,0%
PID
PA.27 Tiempo de deteccion de pérdida de 0Os
retroalimentacion PID
PA.28 Operacion de parada de PID 0
Pb Frecuencia de oscilacién, longitud fijay conteo : Pb.00-Pb.09

Pb.00 Modo de configuracién de giro 0
Pb.01 Amplitud de frecuencia oscilante 0,0%
Pb.02 Amplitud de frecuencia de salto 0,0%
Pb.03 Ciclo de frecuencia oscilante 10.0s
Pb.04 Coeficiente de tiempo de subida de onda triangular 50,0%
Pb.05 Longitud de instalacion 1000m
Pb.06 Longitud real om
Pb.07 Numero de pulsos por metro 100.0
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Pb.08 Configuracion del valor de conteo 1000
Pb.09 Valor de conteo designado 1000
ordenador | Funcién de velocidad MS y funcién PLC simple: PC.00-PC.51
personal

PC.00 MS comando 0 0,0%
PC.01 MS comando 1 0,0%
PC.02 MS comando 2 0,0%
PC.03 MS comando 3 0,0%
PC.04 MS comando 4 0,0%
PC.05 | MS comando 5 0,0%
PC.06 | MS comando 6 0,0%
PC.07 | MS comando 7 0,0%
PC.08 | MS comando 8 0,0%
PC.09 | MS comando 9 0,0%
PC.10 | MS comando 10 0,0%
PC.11 | MS comando 11 0,0%
PC.12 | MS comando 12 0,0%
PC.13 | MS comando 13 0,0%
PC.14 | MS comando 14 0,0%
PC.15 | MS comando 15 0,0%
PC.16 | Modo de funcionamiento del PLC 0
PC.17 | Seleccion de memoria de apagado del PLC 00
PC.18 | Tiempo de funcionamiento del segmento O del PLC 0.0s(h)
PC.19 | PLC 0 segmento acc./dec. tiempo 0
PC.20 | Tiempo de ejecucién de 1 segmento de PLC 0.0s(h)
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PC.21 | PLC 1 segmento acc./dec. tiempo 0
PC.22 | Tiempo de ejecucién del segmento PLC 2 0.0s(h)
PC.23 | PLC 2 segmento acc./dec. tiempo 0
PC.24 | Tiempo de ejecucién de 3 segmentos del PLC 0.0s(h)
PC.25 | PLC 3 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.26 | Tiempo de ejecucién de 4 segmentos de PLC 0.0s(h)
PC.27 | PLC 4 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.28 | Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 5 0.0s(h)
PC.29 | PLC 5 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.30 | Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 6 0.0s(h)
PC.31 | PLC 6 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.32 | Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 7 0.0s(h)
PC.33 | PLC 7 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.34 | Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 8 0.0s(h)
PC.35 | PLC 8 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.36 | Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 9 0.0s(h)
PC.37 | PLC 9 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.38 Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 10 0.0s(h)
PC.39 PLC 10 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.40 Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 11 0.0s(h)
PC.41 PLC 11 segmento acc./dec. tiempo 0
PC.42 Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 12 0.0s(h)
PC.43 PLC 12 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.44 Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 13 0.0s(h)
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PC.45 PLC 13 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.46 Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 14 0.0s(h)
PC.47 PLC 14 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.48 Tiempo de funcionamiento del segmento PLC 15 0.0s(h)
PC.49 PLC 15 segmentos acc./dec. tiempo 0
PC.50 Unidad de tiempo de ejecucién 0
PC.51 MS comando 0 modo de referencia 0
PD Grupo de funciones de comunicacién : Pd.00-Pd.29
Pd.00 Tasa de baudios 6005
Pd.01 Formato de datos 0
Pd.02 Direccion local 1
Pd.03 Retardo de respuesta 2
Pd.04 Tiempo de comunicacion excesivo 0.0
Pd.05 Seleccion de transformacion de datos 30
Pd.06 Comunicacion leer resolucién actual 0
EDUCACION | cgdigo de funcién de personalizacion del usuario © PE.00-PE.29
FISICA
PE.OO Cadigo de funcién de usuario 0 P0.01
PE.O1 Cadigo de funcién de usuario 1 P0.02
PE.O2 Cadigo de funcién de usuario 2 P0.03
PE.O3 Cadigo de funcién de usuario 3 P0.07
PE.O4 Cadigo de funcién de usuario 4 P0.08
PE.O5 Cadigo de funcién de usuario 5 P0.17
PE.O6 Cadigo de funcién de usuario 6 P0.18
PE.O7 Cadigo de funcién de usuario 7 P3.00
PE.O8 Cadigo de funcién de usuario 8 P3.01
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PE.09 Cadigo de funcién de usuario 9 P4.00
PE.10 Céadigo de funcion de usuario 10 P4.01
PE.11 Cadigo de funcién de usuario 11 P4.02
PE.12 Cadigo de funcién de usuario 12 P5.04
PE.13 Caddigo de funcién de usuario 13 P5.07
PE.14 Cadigo de funcién de usuario 14 P6.00
PE.15 Cadigo de funcién de usuario 15 P6.10
PE.16 Caddigo de funcién de usuario 16 P0.00
PE.17 Cadigo de funcién de usuario 17 P0.00
PE.18 Cadigo de funcién de usuario 18 P0.00
PE.19 Caddigo de funcién de usuario 19 P0.00
PE.20 Cadigo de funcién de usuario 20 P0.00
PE.21 Céddigo de funcién de usuario 21 P0.00
PE.22 Cadigo de funcién de usuario 22 P0.00
PE.23 Cadigo de funcién de usuario 23 P0.00
PE.24 Caddigo de funcién de usuario 24 P0.00
PE.25 Cadigo de funcién de usuario 25 P0.00
PE.26 Cadigo de funcién de usuario 26 P0.00
PE.27 Céddigo de funcién de usuario 27 P0.00
PE.28 Cadigo de funcién de usuario 28 P0.00
PE.29 Cadigo de funcién de usuario 29 P0.00
PAGINAS Gestién de codigo de funcién : PP.00-PP.04

PP.00 Contrasefia de usuario 0
PP.01 Inicializacion de parametros 0
PP.02 Atributo de visualizacién de parametros 11
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PP.03 Seleccion de visualizacion de pardmetros 00
personalizados

PP.04 Atributo de modificacion de cédigos de funcién 0

A0 Grupo de control de par: A0.00-A0.08

A0.00 Seleccion del modo de control de velocidad/par 0

A0.01 Seleccion de fuente de configuracion de par en 0
modo de control de par

A0.03 Configuracion digital de par en modo de control de 150%
par

A0.05 Frecuencia méaxima directa de control de par 50,00 Hz

A0.06 Frecuencia méaxima inversa del control de par 50,00 Hz

A0.07 Control de par segun tiempo 0.00s

A0.08 Control de par dec. tiempo 0.00s

Al | E/Svirtuales : A1.00-A1.21

A1.00 | Seleccién de funcién virtual VDI1 0

A1.01 | Seleccién de funcién VDI2 virtual 0

A1.02 | Seleccion de funciones VDI3 virtuales 0

A1.03 | Seleccién de funciones virtuales VDI4 0

A1.04 | Seleccion de funciones VDI5 virtuales 0

A1.05 | Modo de configuracion de estado vélido del 00000

terminal VD1 virtual

A1.06 | Estado del terminal VD1 virtual 00000

A1.07 | All como seleccion de funcién DI 0

A1.08 | AI2 como seleccién de funcion DI 0

A1.09 | AI3 como seleccién de funcién DI 0

A1.10 | Seleccion de modo vélido Al como DI 000

A1.11 | Funcién de salida VDO1 virtual 0

Al1.12 | Funcién de salida VDO2 virtual 0

A1.13 | Funcién de salida VDO3 virtual 0
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Al1.14 | Funcion de salida VDO4 virtual 0
A1.15 | Funcion de salida VDOS5 virtual 0
A1.16 | Tiempo de retardo de salida VDO1 0.0s
A1.17 | Tiempo de retardo de salida VDO2 0.0s
A1.18 | Tiempo de retardo de salida VDO3 0.0s
A1.19 | Tiempo de retardo de salida VDO4 0.0s
A1.20 | Tiempo de retardo de salida VDO5 0.0s
Al1.21 | Seleccion de estado valido del terminal de 00000

salida VDO

A2 El segundo control de motores : A2.00-A2.65

A2.00 | Seleccién del tipo de motor 0
A2.01 | Potencia nominal -
A2.02 | Tensién nominal -
A2.03 | Corriente nominal -
A2.04 | Frecuencia nominal -
A2.05 | Velocidad giratoria nominal -
A2.06 | Resistencia del estator del motor asincrono -
A2.07 | Resistencia del rotor del motor asincrono -
A2.08 | Inductancia de fuga de motor asincrono -
A2.09 | Inductancia mutua del motor asincrono -
A2.10 | Motor asincrono sin corriente de carga -
A2.16 | Resistencia del estator del motor sincrono -
A2.17 | Inductancia del eje D del motor sincrono -
A2.18 | Inductancia del eje Q del motor sincrono -
A2.19 | Unidad de resistencia de

inductancia de motor sincrono 0
A2.20 | Coeficiente de fuerza contraelectromotriz del

motor sincrono. 0.1v
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A2.21 | Tiempo de deteccion de falta de fase de salida
del motor sincrono 0
A2.27 | Numero de pulsos del codificador 2500
A2.28 | Tipo de codificador 0
A2.29 | Seleccion de PG de realimentacion de 0
velocidad
A2.30 | Codificador incremental ABZ Fase AB 0
A2.31 | Angulo de instalacion del codificador 0
A2.32 | Secuencia de fase UVW 0
A2.33 | Angulo de desplazamiento del codificador 0.00
uvw
A2.34 | Pares de polos de transformador rotativo 1
A2.35 | pares de polos UVW 4
A2.36 | PG abandoné el tiempo de inspeccién 0.0s
A2.37 | Seleccién de afinacion 0
A2.38 | Ganancia proporcional 1 del lazo de velocidad 30
A2.39 | Tiempo de integracion del lazo de velocidadl 0.50s
A2.40 Frecuencia de conmutaciénl 5,00 Hz
A2.41 | Ganancia proporcional 2 del lazo de velocidad 20
A2.42 | Tiempo de integracion del lazo de velocidad 2 1.00s
A2.43 | Frecuencia de conmutacion 2 10,00 Hz
A2.44 | Ganancia de deslizamiento de control vectorial 150%
A2.45 | Tiempo de filtrado de bucle de velocidad 0.000s
A2.46 | Ganancia de sobreexcitacion del control 64
vectorial
Fuente de limite superior de par en modo de
A2.47 | control de velocidad 0
Configuracion digital del limite superior de par|
A2.48 | en el modo de control de velocidad 150,0%
A2.51 | Regulacion de excitacion ganancia 2000
proporcional
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A2.52 | Ganancia de integracion de regulacién de 1300
excitacion

A2.53 | Ganancia proporcional de regulacion de par 2000

A2.54 | Ganancia de integracion de regulacion de par 1300

A2.55 | Atributo de integracién de bucle de velocidad 0

A2.56 | Modo de debilitamiento del campo del motor 1
sincrono

A2.57 | Profundidad de debilitamiento del campo del 100%
motor sincrono

A2.58 | Corriente maxima de debilitamiento de campo 50%

A2.59 | Ganancia de autorregulacion por 100%
debilitamiento de campo

A2.60 | Mdltiplos de integracién de debilitamiento de 2
campo

A2.61 | Modo de control Motor2 0

A2.62 | Motor 2 acel./decel. seleccién de tiempo 0

A2.63 | Elevador de torsion del motor 2 -

A2.65 | Ganancia de supresion de oscilaciones del -
motor 2

A5 Grupo de optimizacién de control : A5.00-A5.09

A5.00 | Limite superior de frecuencia de conmutacion 12,00 Hz
DPWM
A5.01 | Modo de modulacion PWM 0
A5.02 | Seleccion del modo de compensacion de zona 1
muerta
A5.03 | Profundidad aleatoria de PWM 0
A5.04 | Habilitacion de limitacion de corriente rapida 1
A5.05 | Compensacion de deteccién de corriente 5
A5.06 | Configuracién del punto de bajo voltaje 100,0%
A5.07 | Seleccion del modo de optimizacién SVC 1
A5.08 | Ajuste de hora de zona muerta 150%
A5.09 | Configuracién del punto de sobretension Determinacion  del
modelo

A6 Configuracién de la curva de IA © A6.00-A6.29

A6.00 | Curva Al 4 entrada minima 0.00V
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Configuracién correspondiente de entrada
A6.01 | minima de curva Al 4 0,0%
A6.02 Curva Al 4 punto de inflexién 1 entrada 3,00V
Curva Al 4 punto de inflexién 1 entrada
AB.03 | configuracion correspondiente 30,0%
A6.04 | Entrada del punto de inflexion 2 de la curva Al 6,00 V
4
Al curva 4 punto de inflexién 2 entrada
AB.05 | configuracion correspondiente 60,0%
AB.06 | Curva Al 4 entrada méxima 10,00 V
Configuracién correspondiente de entrada
A6.07 | maxima de curva Al 4 100,0%

A6.08 | Curva Al 4 entrada minima -10.00V
Configuracion correspondiente de la entrada
AB.09 | minima de la curva Al 5 -100,0%
A6.10 | Curva Al 5 punto de inflexién 1 entrada -3.00V
Curva Al 5 punto de inflexién 1 entrada
AB.11 | configuracion correspondiente -30,0%
A6.12 | Entrada del punto de inflexion 2 de la curva 3,00V
Al'5
Configuracion correspondiente de la entrada
A6.13 | del punto de inflexion 2 de la curva Al 5 30,0%
A6.14 | Curva Al 5 entrada maxima 10,00 V
Configuracion correspondiente de entrada
AB.15 | maxima de curva Al 5 100,0%
A6.24 | All establecer punto de salto 0,0%
A6.25 | All establece la amplitud de salto 0,5%
A6.26 | Al2 establecer punto de salto 0,0%
A6.27 | Al2 establecer amplitud de salto 0,5%
A6.28 | AI3 establecer punto de salto 0,0%
A6.29 | AI3 establecer amplitud de salto 0,5%
A7 Parametros de tarjeta programables por el usuario : A7.00-A7.09
A7.00 | Seleccion de funcién programable por el 0
usuario
Seleccion del modo de control del terminal de
A7.01 -

salida de la placa de control
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Expansion tarjeta programable Configuracion
AT7.02 | funcién AI3x -
A7.03 | Salida Y1P 0,0%
A7.04 | salidaAO1 0,0%
A7.05 | Salida de interruptor 000
A7.06 | Configuracion de frecuencia de tarjeta 0,0%
programable
A7.07 | Configuracién de par de tarjeta programable 0,0%
A7.08 | Configuracion de comandos de tarjetas 0
programables
A7.09 | Configuracién de fallas de tarjeta 0
programable
A8 Comunicacién punto a punto : A8.00-8.11
A8.00 | Seleccion de la funcién de control maestro 0
esclavo
A8.01 | Seleccién maestro esclavo 0
A8.02 | Intercambio de informacién maestro-esclavo 011
A8.03 | Seleccién de marco de mensaje 0
A8.04 | Recibir datos par de compensacion cero 0,00%
A8.05 | Recibir par de ganancia de datos 1.00
A8.06 | Tiempo de deteccion de interrupcion de 1.0s
comunicacién
Apéndice Il
Comunicacién Ciclo de transmision de datos
A8.07 maestros 0.001s
A8.08 | Recibir datos de frecuencia de compensacién | 0,00%
cero
A8.09 | Recibir frecuencia de ganancia de datos 1.00
A8.10 | Contrarrestar
A8.11 | vista 0,5Hz
A9 Grupo de funciones ampliadas : A9.00-A9.09
A9.00 0
A9.01 0
A9.02 0
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A9.03 0

A9.04 0

A9.05 0

A9.06 0

A9.07 0

A9.08 0

A9.09 0

C.A. | Correccion AIAO : AC.00-AC.19

AC.00 | All voltaje medido 1 Calibracién de
fabrica

AC.01 | Tension de visualizacién All 1 Calibracién de
fabrica

AC.02 | Alltension medida 2 Calibracion de
fabrica

AC.03 | Tension de visualizacion All 2 Calibracién de
fébrica

AC.04 | Tensi6n medida Al2 1 Calibracion de
fabrica

AC.05 | Tension de visualizacion Al2 1 Calibracién de
fébrica

AC.06 | AI2 tension medida 2 Calibracion de
fabrica

AC.07 | Tension de visualizacion Al2 2 Calibracion de
fabrica

AC.08 | AI3 tension medida 1 Calibracién de
fébrica

AC.09 | Tensién de visualizacion AI3 1 Calibracion de
fabrica

CA.10 | Al3tensién medida 2 Calibracién de
fabrica

CA.11 | Tensién de visualizacién Al3 2 Calibracién de
fabrica

CA.12 | AO1 voltaje objetivo 1 Calibracion de
fabrica

CA.13 | AO01 tension medida 1 Calibracién de
fabrica

CA.14 | AO1 voltaje objetivo 2 Calibracion de
fabrica

CA.15 | AO01 tension medida 2 Calibracién de

fébrica
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CA.16

AO02 voltaje objetivo 1

fabrica

Calibracién de

CA.17

AO02 tensién medida 1

Calibracién de
fabrica

CA.18

AO02 voltaje objetivo 2

Calibracion de
fabrica

CA.19

AO02 tension medida 2

Calibracion de
fabrica
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Apéndice III Seleccion de accesorios recomendados
1. Seleccién de la resistencia de frenado de la unidad de freno:

adaptador de Modelo de Numero de Configuracién | Cantidad deal
motor unidad de unidades de de resistencia resistenciglpar de freno (10%
freno freno ED)%
0.40 incrustacion de 70W 750Q 1 230
inversor
0.75 incrustacion de 100W 300Q 1 130
inversor
15 incrustacion de 200W 300Q 1 125
inversor
2.2 incrustacion de 200W 200Q 1 135
inversor
3.7 incrustacion de 400W 150Q 1 135
inversor
5.5 incrustacion de 500W 100Q 1 135
inversor
7.5 incrustacion de 800W 75Q 1 130
inversor
11 incrustacion de 1000W 60Q 1 135
inversor
15 incrustacion de 1560W 45Q 1 125
inversor
185 incrustacion de 4800W 32Q 1 125
inversor
22 incrustacion de 4800W 27.2Q 1 125
inversor
30 DBU-4030 1 6000W 20Q 1 125
37 DBU-4045 1 9600W 16Q 1 125
45 DBU-4045 1 9600W 13.6Q 1 125
55 DBU-4030 2 6000W 20Q 2 135
75 DBU-4045 2 9600W 13.6Q 2 145
110 DBU-4030 3 9600W 20Q 3 100
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160 DBU-4220 1 40KW 3.4Q 1 140
220 DBU-4220 1 B60KW 3.2Q 1 110
300 DBU-4220 2 40KW4.5Q 2 110
600 DBU-4220 4 40KW 4.5Q 4 110
Apéndice Il Lista de ajustes de parametros
2. Reactor de CA de entrada
Dimension de la forma Instalacion
Potenciadel | Modelo de reactor de | W*D*H dimensién Nota
motor entrada
(mm) (mm)
0.75 HSG10A/5V-4007 140*85*140 75*5506
15 HSG10A/5V-4015 140*85*140 75*5506
25 HSG10A/5V-4022 140*85*140 75*5506
4 HSG15A/5V-4037 140*85*140 75*5506
5.5 HSG15A/5V-4055 140*85*140 75*5506
7.5 HSG20A/5V-4075 175*130*140 82*7506
11 HSG30A/5V-4110 175*130*140 82*7516
15 HSG40A/5V-4150 210*120*190 110*7098
18 HSG50A/5V-4180 210*120*190 110*7008
22 HSGG60A/5V-4220 210*165*170 110*8508
30 HSGB80A/5V-4300 210*165*170 110*8598
37 HSG110A/5V-4370 210*165*170 110*8598
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45 HSG125A/5V-4450 210*165*170 110*8508
55 HSG150A/5V-4550 270*170*220 155*85010
75 HSG200A/5V-4750 290*190**255 17085010
93 HSG250A/5V-4930 290*190*230 170*105910
110 HSG275A/5V-41100 290*190*230 170*105®10
132 HSG330A/5V-41320 320*240*230 193130910
160 HSG450A/5V-41600 330*210*290 193*130010
185 HSG500A/5V-41850 330*210*290 193*13010
200 HSG510A/5V-42000 330*210*290 193130910
220 HSG540A/5V-42200 330*210*290 193130910
250 HSG625A/5V-42500 330*220*290 193*140010
315 HSG800A/5V-43150 330%240*290 193*150010
375 HSG1000A/5V-43750 350*280*290 193*150910
400 HSG1100A/5V-44000 350*280*290 193150910

Apéndice Il Lista de ajustes de pardmetros

3. Reactor de CA de salida

) . Instalacion
Potencia del Dimension de la forma
motor Modelo de reactor de| W*D*™H dimension Nota
salida
kilovatios (mm) (mm)
0.75 HSG10A/9V-4007 140*85*140 75*5506
15 HSG10A/9V-4015 140*85*140 75*5506
25 HSG10A/9V-4022 140*85*140 75*5506
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4 HSG15A/9V-4037 140*85*140 75*5506
55 HSG15A/9V-4055 140*85*140 75*5506
75 HSG20A/9V-4075 140*85*140 75*5506
11 HSG30A/9V-4110 210*165*170 110*8508
15 HSG40A/9V-4150 210*165*170 110*8508
18 HSG50A/9V-4180 210*165*170 11078508
22 HSG60A/9V-4220 210*165*170 1108508
30 HSGB80A/9V-4300 270*190*230 155100910
37 HSG110A/9V-4370 270*190*230 155100910
45 HSG125A/9V-4450 270*190*230 155100910
55 HSG150A/9V-4550 290*200*230 170115010
75 HSG200A/9V-4750 300*230*230 173*135010
93 HSG250A/9V-4930 330*230*230 190*130910
110 HSG275A/9V-41100 330*230*230 190130910
132 HSG330A/9V-41320 340*230*230 212*130910
160 HSG450A/9V-41600 330*220*290 193140010
185 HSG500A/9V-41850 330*220*290 193*140910
200 HSG510A/9V-42000 330*220*290 193140910
220 HSG540A/9V-42200 330*220*290 193140910
250 HSG625A/9V-42500 350*280*290 193*150910

315 HSGB800A/9V-43150 350*280*290 193*150910
375 HSG1000A/9V-43750 400*300*350 240*200910
400 HSG1100A/9V-44000 400*300*350 240*200910
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Comentarios sobre el

Estimados usuarios:

iGracias por su interés y compra de productos HNC!

HNC se adhiere al "centrado en el usuario”, basado en la demanda del cliente y ofrece un servicio al
cliente completo para mejorar la satisfaccion del cliente.

Esperamos conocer su demanda presente y futura de productos HNC, asi como sus valiosos comentarios
sobre los productos. Para ayudarlo a obtener nuestro servicio de manera mas rapida y conveniente, visite el
sitio web de nuestra empresamiwww.hncelectric.com Fo retroalimentacién de informacion.

1) Descarga el manual del producto que necesitas.

2) Lea y descargue todo tipo de informacion técnica del producto, como instrucciones de operacion,
especificaciones del producto, caracteristicas, preguntas frecuentes, etc.

3) Casos de aplicacién.

4) Consulta técnica, retroalimentacién en linea

5) Comentarios sobre la informacién del producto y la informacién sobre los requisitos del cliente por correo
electronico.

6) Consulta sobre los Ultimos productos, obtener varios tipos de garantia y ampliar el servicio adicional, etc.


http://www.hncelectric.com/
http://www.hncelectric.com/
http://www.hncelectric.com/
http://www.hncelectric.com/
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Acuerdo de garantia

1. El periodo de garantia del producto es de 18 meses (consulte el codigo de barras

en el equipo). Durante el periodo de garantia, si el producto falla o se dafia en condiciones

de uso normal siguiendo las instrucciones, HNC Electric sera responsable del

mantenimiento gratuito.

2. Dentro del periodo de garantia, se cobrard el mantenimiento de los dafios

causados por los siguientes motivos:

a. Uso inadecuado o reparacion/modificacion sin permiso previo

b. Incendio, inundacion, voltaje anormal, otros desastres y desastre secundario

c. Dafios en el hardware causados por caidas o transporte después de la adquisicion d.
Operacion incorrecta

mi. Problema fuera del equipo (por ejemplo, dispositivo externo)

3. Si hay alguna falla o dafio en el producto, complete correctamente la Tarjeta de garantia
del producto en detalle.

4. La tarifa de mantenimiento se cobra de acuerdo con la Ultima lista de precios de
mantenimiento de HNC Electric.

5. La tarjeta de garantia del producto no se vuelve a emitir. Guarde la tarjeta y preséntela

al personal de mantenimiento cuando solicite mantenimiento.



6. Si hay algun problema durante el servicio, comuniquese con el agente de HNC Electric
0 HNC Electric

directamente.

7. Este acuerdo sera interpretado por HNC Electric Limited.
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Version: 3.1.14

Gracias por elegir el producto HNC.
Cualquier soporte técnico, no dude .
en ponerse en contacto con nuestro E |E
equipo de soporte a ¢ 35
Teléfono: 86(20)84898493 Fax: "y -._'E
86(20)61082610 C

URL: www.hncelectric.com E .

Correo electrénico:
support@hncelectric.com




