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Prefacio

Gracias por adquirir inversores.

Este manual describe el uso correcto del inversor. Léalo detenidamente antes de la instalacion, operacion,
mantenimiento e inspeccién. Ademas, utilice el producto después de comprender las precauciones de segurldad

Precauciones

 Para describir los detalles del producto, los dibujos de este manual a veces se muestran sin cubiertas ni
protectores. Al utilizar el producto, asegurese de instalar primero la cubierta o el protector como se
especifica y utilice el producto segun las instrucciones.

eDado que los dibujos de este manual son ejemplos, algunos pueden variar con respecto a los productos
entregados.

eEste manual puede modificarse cuando sea necesario debido a mejoras del producto, modificaciones o
cambios en las especificaciones. Dichas modificaciones se indican mediante un manual revisado.

#Si desea solicitar el manual debido a pérdida o dafio, péngase en contacto con nuestros agentes en cada
region o directamente con nuestro centro de atencién al cliente.

#Si persiste algun problema durante el uso de los productos, péngase en contacto directamente con
nuestro centro de atencién al cliente.




Introduccion
1)Niveles de tension ricos

Admite seis niveles de tension: monofasico 220 V, trifasico 220 V, trifasico 380 V, trifasico 480 V, trifsico 690 V y trifasico 1140
V.

2) Amplia variedad de motores

Admite control vectorial de motores asincronos de CA trifasicos y motores sincronos de imanes permanentes de CA trifasicos.
3) Métodos de control ricos

Permite control de separacion V/F, ademas de control vectorial con sensor de velocidad, control vectorial sin sensor de
velocidad y control V/F.

4) Bus de campo rico

Compatible con Modbus-RTU.

5) Tipos de codificadores ricos

Compatible con codificadores diferenciales, codificadores de colector abierto, resolvers, codificadores UVW y otros dispositivos.
6) Nuevo algoritmo de control vectorial sin sensor de velocidad

El nuevo inversor SVC (control vectorial sin sensor de velocidad) supera a los inversores anteriores en cuanto a estabilidad a
baja velocidad, capacidad de carga a baja frecuencia y control de par.

7) Programacion por el usuario

Los usuarios pueden implementar funciones de desarrollo secundario y crear el programa mediante diagramas de escalera y
otros métodos con la tarjeta programable del inversor. Nuestro PLC H1u es totalmente compatible con el entorno de
programacion.

8) Potente software de respaldo

El programa de respaldo permite la carga, descarga y osciloscopio en tiempo real de los parametros del inversor.

9) Mayor diversidad de funciones

La siguiente tabla resume las funcionalidades afiadidas al inversor, basadas en el producto original.

Funciones Descripcion

Entrada/salida virtual IO Implementar de forma flexible varias funciones légicas simples

AlI3 puede aceptar la entrada del sensor de temperatura del motor
Proteccién contra sobrecalentamiento (PT100, PT1000) utilizando la tarjeta de expansion del inversor, lo
del motor que activa la proteccion contra sobrecalentamiento del motor.

Limitacion rapida de corriente Como evitar fallos frecuentes de sobrecorriente en los inversores

Equipado con cuatro conjuntos de parametros de motor, puede lograr el

Conmutacion de multiples motores ©
control de conmutacién de cuatro motores.

El usuario puede guardar o restaurar sus propios parametros

Restaurar parametros de usuario © "
configurados utilizando este método.

Mediante la calibracion de fabrica (y también la calibracion de campo),

AIAO de mayor precisién la precision de AIAO puede ser de 20 mV.

Los parametros de funcién que se presentan pueden ser alterados

Visualizacién de parametros de N
por el usuario.

personalizacién del usuario

Visualizacion de parémetros modificados Los parametros de funcion actualizados son visibles para el usuario.

por el usuario

3 . . El usuario puede elegir entre parada libre, parada por

Métodos opcionales de manejo de fallas | desaceleracion y funcionamiento continuo cuando ocurre un mal
funcionamiento del inversor. Durante el funcionamiento continuo,
también se puede elegir la frecuencia.

Hay dos conjuntos accesibles de configuraciones PID, que
pueden cambiarse manual o automéaticamente segln las
desviaciones.

Conmutacion de parametros PID

Funciones Descripcion

B o X .| Cuando el PID esté en funcionamiento, configure el ajuste de deteccion
Eﬁ;ecc'on de pérdida de retroalimentacion| de pérdida de retroalimentacion del PID para lograr proteccion.

La légica positiva y negativa de DIDO puede ser ajustada

Légica positiva y negativa DIDO individualmente por el usuario.

El tiempo de retardo de respuesta de DIDO es controlado

Retardo de respuesta de DIDO . . -
independientemente por el usuario.

Cuando un inversor experimenta un breve corte de energia o una
disminucién de voltaje inesperada, se asegura de que pueda seguir
funcionando durante un breve tiempo.

La parada instantanea no se detiene

Operacion temporizada Admite un maximo de 6500 minutos de funcionamiento temporizado.

Desembalaje e inspeccion:
Al desembalar, verifique cuidadosamente la siguiente informacion. Compruebe que el nimero de modelo y la potencia del

inversor que figuran en la placa de identificacién coincidan con los de su pedido. La caja contiene el producto, el certificado
de conformidad, el manual de usuario y la garantia.

Si el producto sufrio dafios durante el transporte. Si detecta alguna omisién o dafio, pdngase en contacto con nuestra
empresa o con su proveedor para solucionarlo rapidamente.

Primer uso:
Si es la primera vez que utiliza este producto, lea atentamente este manual. Si necesita aclaraciones sobre alguna

funcion o informacion relacionada con el rendimiento, péngase en contacto con nuestro equipo de soporte técnico.
Esto le ayudara a utilizar este producto correctamente.

La informacion proporcionada por nuestra empresa puede cambiar en cualquier momento sin previo aviso debido a
nuestro compromiso con la mejora continua del inversor.

q3

El convertidor de frecuencia cumple con las siguientes normas internacionales y algunos productos cuentan con la
certificacién CE:

IEC/EN 61800-5-1:2003 Requisitos de seguridad para sistemas de transmision eléctrica de velocidad variable;
IEC/EN 61800-3:2004 Sistemas de transmision eléctrica de velocidad variable; Parte | Ill: Normas de compatibilidad
electromagnética de productos y sus métodos de prueba especificos.



Conexion a dispositivos periféricos
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Diagrama de la conexion a dispositivos periféricos

o No instale el condensador ni el supresor de sobretensiones en la salida del inversor, ya que podria
causar una falla o dafiar el condensador y el supresor de sobretensiones.

e La entrada/salida del inversor (circuito principal) contiene componentes armoénicos que pueden
interferir con los accesorios del inversor. Por lo tanto, instale un filtro antiinterferencias para minimizar

las interferencias.

e Para obtener mas informacién sobre la seleccién de dispositivos externos y accesorios, consulte el

manual de los mismos.

Capitulo 1 Seguridad y precauciones

Definicion de seguridad:

En este manual, las precauciones de seguridad se clasifican de la siguiente manera:

& Peligro: Las operaciones que no se realicen segun los requisitos pueden provocar graves pérdidas de
equipos o lesiones al personal.

A Precaucion: Las operaciones que no se realicen segun los requisitos pueden causar dafios moderados o

1.1 Precauciones de seguridad

1.1.1 Antes de la instalacién:

1)Tenga cuidado al cargar el inversor; de lo contrario, podria dafiarlo.
2)Mo utilice un controlador dafiado ni un inversor al que le falten piezas,
_;"n‘-11 Peligrolya que podria sufrir lesiones.

= 2)Mo toque las piezas nilos componentes electrénicos; de lo contrario,
podria producirse electricidad estatica.

1)Mo utilice un inversor saturado de agua, dafiado o con piezas
f, Precaucionfaltantes. De lo contrario, podria sufrir lesiones.
21Mo lo instale sila lista de empague no coincide con el nombre fisico.

1.1.2 Durante la instalacion:

1)instale el inversor sobre una superficie incombustible, como metal, v

manténgalo alejado de sustancias inflamables. De lo contrario, podria
Peligro|provocar un incendio.

/@\. 2)Mo afloje el tornillo de fijacion del equipo, especialmente los tornillos

marcados en ROJO.

1) No deje caer el cable sobrante ni atornille el inversor, ya que podria
dafiarlo.
2) Instale el controlador en un lugar protegido de la luz solar directa y
.’i\: Frecaucién|con poca vibracion.

3) Sise van a instalar mas de dos inversores en un mismo armario,
preste especial atencion a las ubicaciones de instalacion para
garantizar la disipacion del calor.




1.1.3 Durante el cableado:

e La operacion debe ser realizada por un técnico de ingenieria profesional. De lo contrario, existe
peligro de descarga eléctrica.

e Debe haber un disyuntor entre el inversor y la fuente de alimentacion.
e De lo contrario, podria producirse un incendio.
Peligro e Asegurese de desconectar la alimentacion antes de realizar la conexion. De lo contrario, existe

peligro de descarga eléctrica.
o El terminal de tierra debe estar conectado a tierra de forma fiable. De lo contrario, podria existir
peligro de descarga eléctrica.

A\

Precaucién

e parameter identification is required,due attention should be paid to the danger of injury arising
rom the rotating motor.Otherwise accident may occur!
# Do not change the factory settings at will. Otherwise it may damage the equipment!

1.1.6 During Operation:

le Nunca conecte alimentacién de CA a los terminales de salida UW. Tenga en cuenta las
indicaciones sobre los terminales de cableado y conéctelos correctamente. De lo contrario, podria
dafar el inversor.

‘& e Asegurese de que el circuito de cableado cumpla con los requisitos de compatibilidad
Pre£—-=06n  |electromagnética (EMC) y la norma de seguridad local. Siga las instrucciones del manual antes de
realizar el cableado. De lo contrario, podria causar lesiones o descargas eléctricas.

'e Nunca conecte la resistencia de frenado entre los terminales (+) y (-) del bus de CC. De lo
lcontrario, podria provocar un incendio.
e El codificador debe utilizarse con cable blindado y asegurese de que el terminal del cable
blindado esté bien conectado a tierra.

1.1.4 Before Power-on:

e La tapa debe estar bien cerrada antes de encender el inversor. De lo contrario, podria producirse

una descarga eléctrica.
A e Asegurese de que todos los accesorios externos estén conectados correctamente, de acuerdo
lcon el circuito proporcionado en este manual. De lo contrario, podria producirse un accidente.
Peligro

e Confirme si la clase de voltaje de alimentacion coincide con el voltaje nominal del inversor y si

las posiciones del cableado en los terminales de entrada (R, S, T) y de salida (U, V, W) son

Pre & 6n [correctas, si el circuito externo presenta cortocircuito y si la linea de conexion es firme. De lo
lcontrario, el inversor podria dafarse.

e El inversor no requiere prueba dieléctrica, ya que esta se realiza antes de la entrega. De lo

lcontrario, podria ocurrir un accidente.

£\

Danger

@ No toque el ventilador ni la resistencia de descarga para detectar la temperatura. De lo contrario,
lpodria causar lesiones personales o dafios al equipo.

A\

Precaucién

e Durante el funcionamiento del inversor, evite que caigan objetos sobre el equipo. De lo contrario,
lpodria dafiarlo.

@ No encienda ni apague el inversor conectando y desconectando el contactor. De lo contrario,
lpodria dafiarlo.

1.1.7 During Maintenance:

Precaucién

1.1.5 After Power-on:

e No abra la tapa del inversor al encenderlo. jExiste peligro de descarga eléctrica!

e No toque el inversor ni el circuito circundante con las manos mojadas. jExiste peligro de
descarga eléctrica!

A le No toque los terminales del inversor (incluido el terminal de control). jExiste peligro de descarga
o leléctrica!

o Al encenderlo, el inversor realizard automaticamente la comprobacion de seguridad del circuito
lexterno de alta corriente. Por lo tanto, no toque los terminales U, V y W, ni los terminales del
motor, jexiste peligro de descarga eléctrica!
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e No repare ni realice mantenimiento en el equipo conectado a la red eléctrica. jExiste peligro de
descarga eléctrica!

@ Asegurese de que el mantenimiento y la reparacion del variador solo se realicen cuando la
tension del convertidor de frecuencia sea inferior a 36 V CA, dos minutos después del corte de
lenergia. De lo contrario, la carga residual en el condensador podria causar lesiones personales.
@ El inversor solo debe ser reparado y mantenido por personal cualificado con formacion
profesional. De lo contrario, podria causar lesiones personales o dafios al equipo.

@ Realice la configuracion de parametros después de sustituir el inversor. Todos los conectores
deben estar listos para usar tras un corte de energia.

1.2 Precauciones

1.2.1 Inspeccion del aislamiento del motor

Cuando se utiliza el motor por primera vez, o cuando se reutiliza después de haberlo guardado, o cuando se realiza
una inspeccion periédica, se debe realizar una inspeccion de aislamiento del motor para evitar dafiar el inversor
debido a la falla del aislamiento de los devanados del motor. Los cables del motor deben desconectarse del inversor
durante la inspeccion de aislamiento. Se recomienda utilizar el megametro de 500 V, y la resistencia de aislamiento
medida debe ser de al menos 5 MQ.

1.2.2 Proteccion térmica del motor

Si las clasificaciones del motor no coinciden con las del inversor, especialmente cuando la potencia nominal del
inversor es mayor que la potencia nominal del motor, se deben ajustar los parametros de proteccién del motor
relevantes en el inversor o se debe montar un relé térmico para proteger el motor




1.2.3 Corriendo con una frecuencia mayor a la frecuencia estandar

Este inversor puede proporcionar una frecuencia de salida de O0Hz a 5000Hz. Si el usuario necesita hacer
funcionar el inversor con una frecuencia de mas de 50Hz, tenga en cuenta la presion resistente de los
dispositivos mecanicos.

1.2.4 Vibracion de un 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.

1.2.5 Calor y ruido del motorDado que el voltaje de salida del inversor es una onda PWM y contiene ciertos
armonicos, el aumento de temperatura, el ruido 'y la vibracion del motor seran mayores que a la frecuencia de
potencia.

1.2|:g Dispositivo o condensador sensible al voltaje que mejora el factor de potencia en el lado de
salida

Dado que la salida del inversor es una onda PWM, si el condensador para mejorar el factor de potencia o la
resistencia sensible al voltaje para proteccidn contra rayos estd montado en el lado de salida, es facil
provocar una sobrecorriente instantanea en el inversor, lo que puede dafarlo. Se recomienda no utilizar
dichos dispositivos.

1.2.7 Dispositivos de conmutacién como contactores utilizados en los terminales de entrada y salida

Si se instala un contactor entre la fuente de alimentacion y el terminal de entrada del inversor, no esta
permitido utilizar el contactor para controlar el arranque/parada del inversor. Si dicho contactor es inevitable,
se debe utilizar con un intervalo de al menos una hora. La carga y descarga frecuentes reduciran la vida util
del condensador dentro del inversor. Si se instalan dispositivos de conmutacion como el contactor entre el
extremo de salida del inversor y el motor, se debe garantizar que la operacion de encendido/apagado se
realice cuando el inversor no tenga salida. De lo contrario, los médulos del inversor pueden dafarse.

1.2.8 Utilice bajo voltaje en lugar de voltaje nominal

Si el inversor de la serie XIV se utiliza fuera del rango de voltaje de trabajo permitido, tal como se especifica
en este manual, es facil dafiar los dispositivos del inversor. Cuando sea necesario, utilice los instrumentos
elevadores o reductores correspondientes para cambiar el voltaje.

1.2.9 Cambiar la entrada trifasica a la entrada bifasica

No esté(j)eﬂrmitido cambiar el inversor trifasico de la serie XIV a uno bifasico. De lo contrario, puede provocar
fallas o dafios en el inversor.

1.2.10 Proteccion contra impulsos de rayos

El inversor en serie tiene un dispositivo de proteccion contra sobrecorrientes por rayos y tiene cierta
capacidad de autoproteccion contra los rayos. En aplicaciones donde los rayos ocurren con frecuencia, el
usuario debe instalar dispositivos de proteccion adicionales en la parte frontal del inversor.
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1.2.11 Altitud y reduccién de potencia

En areas con una altitud de mas de 1.000 metros, el efecto de disipacion de calor del inversor puede
verse afectado debido al aire enrarecido. Por lo tanto, es necesario reducir la potencia del inversor
para su uso. Comuniquese con nuestra empresa para obtener asesoramiento técnico en caso de tal
condicién..

1.2.12 Cierto 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 compartido, consulte a nuestra empresa.

1.2.13 Nota sobre la eliminacion del inversor

Los condensadores electroliticos del circuito principal y la PCB pueden explotar si se queman. Se
pueden generar emisiones de gases tdxicos si se queman las piezas de plastico. Deseche el inversor
como residuo industrial.

1.2.14 Motor adaptable

1) El motor adaptable estandar es un motor de induccién asincrono de jaula de ardilla de cuatro polos.
Si no esta disponible, asegurese de seleccionar motores adaptables segun su corriente nominal.

Para aplicaciones que requieran un motor sincrono de iman permanente, consulte con nuestra
empresa.

2) El ventilador de refrigeracion y el eje del rotor del motor de frecuencia fija utilizan una conexién
coaxial. Al reducirse la velocidad de rotacion, la refrigeracion se ve afectada. Por lo tanto, se
recomienda instalar un extractor potente o sustituir el motor por uno de frecuencia variable para evitar
su sobrecalentamiento.

3) Dado que el inversor incorpora parametros estandar para los motores adaptables, es necesario
identificar los parametros del motor o modificar los valores predeterminados para que se ajusten a los
valores reales en la medida de lo posible, ya que esto podria afectar el rendimiento y la proteccion.

4) El cortocircuito del cable o del motor puede provocar una alarma o explosion del inversor. Por lo
tanto, realice una prueba de aislamiento y cortocircuito en el motor y el cable recién instalados. Dicha
prueba también debe realizarse durante el mantenimiento de rutina. Tenga en cuenta que el inversor
y la parte de prueba deben estar completamente desconectados durante la prueba.

—9—



Capitulo 2 Informacion del producto

2.1 Descripcion del modelo
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Figura 241 Significado del nombre

22 Descripcion de la placa
de identificacién

N.° de modelo/Potencia f

nominal ——— Tipo:XXX-G-0K75/P 1K504T-B-0

Especificaciones de # ENTRADA AC IPH

entrada
Especificaciones de e SALIDA: AC 3k

380-440V  50/60Hz 3.4AJ5.0A

380-440V 0-600Hz 1.5/3.0KVA

2.3 Guia de seleccion

Tabla 2-1 Modelo del inversor y datos técnicos
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Figura 2-2 Placa de identificacion

Corriente de apacidad_ |
Motor . Rated Output ?e tencia
Modelo de inversor ™ | o a\n)irada nominal |y rrent(A) I
Alimentacion monofasica: 2S 220 V 50/60 Hz
0.4KW 220V 0.4 0.5 5.4 23 1
0.75KW 220V 0.75 1 8.2 4 15
1.5kW 220V 15 2 14 7 3
2.2KW 220V 22 3 23 9.6 4
AKW 220V 4 5 39 19.2 59
Alimentacion trifasica: 2T220V 50/60Hz
0.4kW 220V 0.4 05 34 21 15
0.75KW 220V 0.75 1 5 3.8 3
1.5KW 220V 15 2 58 5.1 4
2.2kW 220V 22 3 10.5 9 59
AKW 220V 4 5 14.6 13 8.9
5.5kW 220V 55 75 26 25 17
7.5KW 220V 75 10 35 32 21
11KW 220V 1 15 46.5 45 30
15KW 220V 15 20 62 60 40
18.5KW 220V 185 25 76 75 57
20KW 220V 22 30 92 91 69
30kW 220V 30 40 113 112 85
37KW 220V 37 50 157 150 114
A5KW 220V 45 60 180 176 134
55KW 220V 55 70 214 210 160
75KW 220V 75 100 307 304 231
Alimentacion trifasica: 4T 380V 50/60Hz
0.75KW 380V 0.75 1 34 21 15
1.5KW 380V 15 2 5 3.8 3
2.2KW 380V 22 3 58 5.1 4
AKW 380V 4 5 105 9 59
5.5KW 380V 55 75 14.6 13 8.9
7.5KW 380V 75 10 20.5 17 1"
11KW 380V 1 15 26 25 17
15KW 380V 15 20 35 32 21
18.5KW 380V 185 25 38.5 37 24
22KW 380V 22 30 46.5 45 30
30kW 380V 30 40 62 60 40
7KW 380V 37 50 76 75 57
A5KW 380V 45 60 92 91 69
55KW 380V 55 70 113 112 85
75KW 380V 75 100 157 150 114
90kW 380V 920 125 180 176 134




Motora Corriente de Corriente de Potenci
Modelo de inversor entrada salida nominal Ca%am ad
KW HP nominal (A) (A) kVA)
315KW 480V 315 420 590 585 445
350kW 480V 350 470 665 650 500
400kW 480V 400 530 785 725 565
450kW 480V 450 600 883 820 630
500kW 480V 500 667 920 860 714
560kW 480V 560 767 1050 950 800
630kW 480V 630 840 1160 1100 900
710kW 480V 710 947 1320 1260 1015
800kW 480V 800 1067 1500 1440 1145
Alimentacion trifasica: 7T690V 50/60Hz

55KW 690V 55 70 70 65 84
75KW 690V 75 100 90 86 107
90kW 690V 90 125 105 100 125
110kW 690V 110 150 130 120 155
132KW 690V 132 175 170 150 192
160kW 690V 160 210 200 175 231
185KW 690V 185 260 235 215 250
200KW 690V 200 260 235 215 250
220kW 690V 220 300 247 245 280
250kW 690V 250 350 265 260 355
280kW 690V 280 370 305 299 396
315KW 690V 315 420 350 330 445
350kW 690V 350 470 382 374 500
400KW 690V 400 530 435 410 565
450kW 690V 450 600 490 465 630
500KW 690V 500 660 595 550 700

Motora Corriente de entrada| Corriente de Potencia
Modelo de inversor nominal (A) salida nominal [Capacidad

kW HP (A) (kVA)
110kW 380V 110 150 214 210 160
132KW 380V 132 175 256 253 192
160KW 380V 160 210 307 304 231
185KW 380V 185 245 330 340 240
200kW 380V 200 260 385 377 250
220KW 380V 220 300 430 426 280
250KW 380V 250 350 468 465 355
280KW 360V 280 370 525 520 396
315KW 380V 315 420 590 585 445
350kW 380V 350 470 665 650 500
400KW 380V 400 530 785 725 565
450kW 380V 450 600 883 820 630
500KW 380V 500 667 920 860 714
560KW 380V 560 767 1050 950 800
630kW 380V 630 840 1160 1100 900

710KW 380V 710 947 1320 1260 1015

800KW 380V 800 1067 1500 1440 1145

Alimentacion trifasica: 5T480V 50/60Hz

0.75KW 480V 0.75 1 3.4 21 15
1.5KW 480V 15 2 5 3.8 3
2.2KW 480V 22 3 5.8 5.1 4
SR 480V 4 5 105 9 59
5.5KW 480V 55 75 14.6 13 8.9
7.5KW 480V 75 10 20.5 17 1
11KW 480V 11 15 26 25 17
15KW 480V 15 20 35 32 21
18.5KW 480V 18.5 25 38.5 37 24
20KW 480V 22 30 46.5 45 30
30KW 480V 30 40 62 60 40
S7KW 480V 37 50 76 75 57
45KW 480V 45 60 92 91 69
55KW 480V 55 70 113 112 85
75KW 480V 75 100 157 150 114
QOKW 480V 90 125 180 176 134
110kW 480V 110 150 214 210 160
132KW 480V 132 175 256 253 192
160kW 480V 160 210 307 304 231
185KW 480V 185 245 330 340 240
200kW 480V 200 260 385 377 250
220kW 480V 220 300 430 426 280
250kW 480V 250 350 468 465 355
280KW 480V 280 370 525 520 396




2.4 Especificaciones técnicas

Tabla 2-2 Especificaciones técnicas del inversor

Mismo

Especificacion

Mismo

Especificacion

Funcion
basica

Frecuencia méxima

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

Funcion de limitacion
de corriente rapida

Minimiza las fallas de sobrecorriente y protege el funcionamiento normal del inversor.

|Torque limitation
|and control

Las caracteristicas de "Rooter" limitan el par automaticamente y evitan disparos
recuentes por sobrecorriente durante el proceso de funcionamiento.

Frecuencia portadora

0,5 kHz~16 kHz

La frecuencia portadora se puede ajustar automaticamente segin las
caracteristicas de la carga.

Resolucién de frecuencia de
lentrada

lAjuste digital: 0,01 Hz
IAjuste analdgico: frecuencia méaxima x 0,025 %

Modo de control

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

Par de arranque

Modelo G: 0,5 Hz/150 % (SVC); OHz/180 % (FVC) Modelo P: 0,5
Hz/100 %

Rango de regulacion de velocidad 1:100(SVC) 1:1000(FVC)
/elocidad constante o o
e cision +0.5%(SVC) £0.02%(FVC)
Precision del control de par
+5%(FVC)

Capacidad de sobrecarga

Modelo G: 150 % de corriente nominal (60 s); 180 % de corriente
inominal (3 s)

Modelo P: 120 % de corriente nominal (60 s); 150 % de corriente
inominal (3 s)

IAumento de par

IJAumento de par automatico; aumento de par manual: 0,1 % ~ 30,0 %

Excelente
rendimiento

Utilice la técnica de control vectorial de corriente de alto rendimiento para lograr el
icontrol del motor sincrénico y asincrénico.

Parada instantanea
no se detiene

ICuando hay un corte de energia temporal, la energia de retorno de la carga equilibra la
Icaida de voltaje y el inversor continia funcionando durante un breve periodo de tiempo.

Limitacion rapida de
corriente

Evite fallos frecuentes por sobrecorriente del inversor

E/S virtual

Cinco grupos de DIDO virtuales para un control ldgico simple

IControl de tiempo

Funcién de control de tiempo: rango de tiempo de configuracién 0,0 min ~ 6500,0 min.

Curva VIF Tres vias: lineal multipunto; curva V/F de tipo N-ésima potencia
(potencia 1,2, potencia 1,4, potencia 1,6, potencia 1,8, potencia 2)
Separacion V/F 2 métodos: separacion total, semi-separacion.

Curva de aceleracion y
desaceleracion

Linea recta/curva S; cuatro tipos de tiempo de
laceleracion/desaceleracion, rango: 0,0 s ~6500,0 s

Frenado de CC

Frecuencia de frenado de CC: 0,0 Hz ~ frecuencia maxima. Tiempo de
frenado: 0,0 s ~ 36,0 s. Corriente de frenado: 0,0 % ~ 100,0 %.

Control de la ley

Rango de frecuencia de jog: 0,00 Hz a 50,00 Hz
ITiempo de aceleracion y desaceleracion de jog: 0,0 s a 6500 s

PLC simple y operacion de
multiples pasos

Puede alcanzar una velocidad maxima de 16 segmentos mediante el
PLC incorporado o el terminal de control.

Buil-in PID

ISe puede implementar facilmente un sistema de control de circuito
cerrado para el control de procesos.

R%Iacién automatica de voltaje
(AVR)

Puede mantener automaticamente el voltaje de salida constante
cuando varia el voltaje de la red.

Control de sobretension,
lsobrecorriente y bloqueo

Para evitar frecuentes disparos por sobrecorriente y sobretension, la
corriente y el voltaje se restringen automaticamenté cuando e
dispositivo esta en uso.

Funcion
ersonal IConmutacion de Cuatro grupos de parametros del motor.Se puede realizar un control de conmutacion de|
P imultiples motores icuatro motores.

ICompatibilidad con  |Admite cuatro tipos de buses de campo: RS485

bus multiproceso

Proteccién contra ITarjeta de expansion 10 opcional 1, la entrada analdgica Al3 puede aceptar la entrada

sobrecalentamiento (del'sensor de temperatura del motor.

del motor

ICompatibilidad con  [Admite codificadores diferenciales, de colector abierto, UWW, de resolver y de seno y

mun#ples lcoseno.

codificadores

Programable por el |La tarjeta programable por el usuario opcional permite el desarrollo.

jusuario

Potente software de |Admite la operacion de pardmetros del inversor y la funcién de osciloscopio virtual. Este

backend osciloscopio permite la monitorizacion grafica del estado interno del inversor.

Fuente de comando [El panel de operacion esté preestablecido, el terminal de control esté preestablecido y
lel puerto de comunicacion serial esta preestablecido. Se puede conmutar de varias
maneras.

Fuente de frecuencia |10 tipos de fuentes de frecuencia: se ha preestablecido digital, se ha preestablecido

oltaje analdégico, se ha preestablecido corriente analdgica, se ha preestablecido pulso
se ha preestabiecido puerto serie. Se puede cambiar de muchas maneras.

Fuente de frecuencia |10 tipos de fuentes de frecuencia auxiliares. El recorte de frecuencia auxiliar y la

., [auxiliar sintesis de frecuencia se pueden realizar de manera flexible.
Operacion

ITerminal de entrada

SEstandar:

|7 terminales de entrada dli?ital, uno de los cuales admite entrada de pulsos de alta
selocidad de hasta 100 kHz

2 terminales de entrada analdgica, uno admite solo entrada de voltajede 0 a 10 V
1 admite entrada de voltaje de 0 a 10 V o entrada de corriente de 4 a 20 mA

ITerminal de salida

Estandar:

1 terminal de salida de pulsos de alta velocidad (tipo colector abierto opcional),
icompatible con salida de sefal de onda cuadrada de 0 a 100 kHz

1 terminal de salida digital
1 terminal de salida de relé

1 terminal de salida analdgica, compatible con salida de corriente de 0 a 20 mA o salida
de voltajede 0 a 10 V




lalmacenamiento

Mismo Especificacion
Pantalla LED Parametros de visualizacion
Pantalla LCD Piezas opcionales; indicaciones en chino/inglés para detalles de
funcionamiento.
Pantallay (Copia de Se puede realizar una copia rapida de parametros mediante la
funcionami [parametros opcién del panel de operacion LCD.
ento del
teclado Bloqugg de teclas y Realizar bloqueo parcial o total de llaves y definir el alcance de accion de
seleccion de : : y
€ algunas llaves para evitar su mal funcionamiento.
funciones
Deteccion de cortocircuito en el motor, proteccion contra pérdida de
» fase de entrada y salida, proteccion contra sobrecorriente, proteccion
Funcion de lcontra sobretension, proteccion contra subtension, proteccion contra
proteccion lsobrecalentamiento, proteccion contra sobrecarga, etc..
Panel de operacion LCD, conjunto de freno, tarjeta de expansion
. de E/S 1, tarjeta de expansion de E/S 2, tarjeta programable por
Accesorios el usuario, tarjeta de comunicacion RS485, tarjeta de
opcionales comunicacion Profibus-DP, tarjeta de comunicacién CANIink,
tarjeta de comunicacion CANopen, tarjeta PG de entrada
diferencial, tarjeta PG de entrada diferencial UVW, tarjeta PG de
resolver, tarjeta PG de entrada OC.
Usando lugar En interiores, no expuesto a la luz solar directa, libre de polvo, gases
19 corrosivos, gases inflamables, neblina de aceite, vapor de agua, goteo
de agua o sal, etc.
IAmbiente  JAltitud <1000m
Temperatura -10°C~+40 C(Lglteml;?eratura ambiente esta entre 40C y 50°C,
lambiente reduzca la clasificacion para su uso)
Humedad Menos del 95 % de humedad relativa, sin condensacion de gotas|
de agua.
\Vibracion Menos de 5,9 m/s? (0,6 g)
[Temperatura de _20°C~+60C

Grado de
proteccion

IP=20(Tipo abierto)

2.5 Dibujo del contorno y dimension del orificio de instalacion

2.5.1 Dibujo de contorno

BZocalo

Capuchal Orificio de montaje

Vivienda inferior

Panel de operacmnes',t;z ‘ T — Letrero
|
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Figura 2-3 Esquema y diagrama de dimensiones de instalacién
de la estructura de chapa metalica
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Figura 2-3-1 Diagrama de contorno y dimensiones de instalacion

2.5.1 La estruct

ura de la carcasa de cada modelo es la siguiente

Modelo Tipo de vivienda
Monofasico 220V
0.4KW~2.2KW | Estructura de plastico
Trifasico 220V
0.4kW~4KW Estructura plastica
7.5KW~75KW Estructura de chapa metalica

Trifasico 380 V

0.75KW~11kW

Estructura de plastico

15kW~800kW

Estructura de chapa metélica

Trifasico 480V

0.75KW~11kW

Estructura plastica

15KW~800kW Estructura de chapa metalica
Trifasico 690V
55KW~800kW Estructura de chapa metalica

2.5.2 Esquemay dimensién del orificio de instalacion

talacion del inversor

Tabla 2-3 Esquema y dimension de ins

imi del contorno Peso
Modelo de inversor - mm imm e
A B H | w i o
Monofasico 2S 220V
0.75KW 220V
1.5KW 220V 65 153 166 83 131 @ 12
2.2KW 220V
4KW 220V 80 233 245 120 173 9% 2.8
Trifasico 4T 380V
0.75KW 380V
1.5KW 380V 65 153 166 83 131 9% 1.2
2.2KW 380V
4KW 380V
5.5KW 380V 80 233 245 120 173 9% 27
7.5KW 380V 2.8
11kW 380V 1255 | 267.5 281 145 185 9% 4
15KW 380V
18.5KW 380V 187 305 320 203 205 9% 7
22kW 380V 7.2
30kW 380V 74




Modelo de (mrllﬁn‘;bdelmmcclmﬁ)r:‘i?r(‘n?rﬂ) %’zﬁ:ﬁ‘éﬁgﬂe z(zs)o 2.5.3 Esquema y dimensién del orificio de instalacién del teclado
inversor A B H w D (mm)

37kW 380V 200 422 440 256 230 0] 14.5

45kwW 380V 15.5

55KW 380V 237 465 490 | 330 | 263 08 26 |.. 83 & Bl
75kW 380V — i

90kW 380V 240 575 600 397 263 0] 44 —ﬂ:ﬂ-_'

110kW 380V 46 g O
132KW 380V 240 575 600 417 263 [0F] 50

160kW 380V 240 670 695 380 265 0] 57 Y i
185KW 380V 380 720 750 460 360 910 98 W A =
200kW 380V &
220kW 380V 99 |
250KW 380V 160 ! a
280kW 380V 560 1020 1055 638 410 910 162
315kW 380V —E—— !
350kW 380V 167 '
400kW 380V 170 z;sil:;ilza.:oE:)glelf:;a y dimensiones de instalacion
450kW 380V 570 1290 1320 740 420 910 212

500kW 380V

560kW 380V 372 7

630kW 380V / / 1790 960 407 910 ™ =
710kW 380V 380 1

800kW 380V

123

1

Figura 2-5 Dimensiones del orificio de

instalacion del teclado externo
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2.6 Accesorios opcionales
Si necesita las siguientes opciones, especifiquelas al realizar el pedido.

Tabla 2-4 Accesorios opcionales del inversor

Nombre

Modelo

Funcién

Nota

Unidad de freno

Modelode
producto seguido
e vgn

Single-phase from 0.4KW to 2.2kW,
three-phase from 0.75KW to 15kW
with buill-inbrakeunit as default

Unidad de freno

’lincorporada de 18,5 kW

incorporada a 30 kW opcional
. Unidad de freno externa de 37 kW y | Se utilizan varias unidades en
Unidad de freno externa  [GBU mas paralelopara 75 kWy mas.
Producto de ahorro de energia que|
Unidad de GFB devuelve energia del inversor a la red|
retroalimentacion de CA.
energética
El inversor tiene una funcion de ahorro def
Unidad rectificadora GRU energia cuando se utiiza con un bug
comdn.
Puede agregar cinco entradas digitales, ung
Tarjeta de expansionde |1 entada de volisle analogica A3 pard Aplicable a modelos de 4,0
E/S 1 al ica aislada que se puede conectar g KWy superiores
PT100, PT1000. También puede agregar und .
salida de rek, una salida digital, una salidq
analdgica, con RS485/CAN.
Tarjeta d d
asJ% Tgﬁ’éﬁgns"’” © 02 Afadir tres entradas digitales gg?gsslec;?emodelos
disponibles
RST at{ e conI interfaz
Tarjeta de comunicacion | 1)32-232 Interfaz de comunicacion RS232 sin y terminal
i i disponible para todos los
MODBUS aislamiento modelos
27X Tarjeta adaptadora de Todos los modelos
) comunicacién RS485 con de la serie
aislamiento disponibles
Tarjeta de expansion de Tarjeta adaptadora de Todos los modelos
comunicacion CANlink  [CAN1 comunicacion CANlink de la serie
disponibles
Tarjeta de expansion de Tarjeta adaptadora de Todos los modelos
comunicacion CANopen  |CAN2 comunicacion CANopen de la serie
disponibles
Tarjeta de comunicacion Tarjeta de comunicacion Profibus-DP | Aplicable a modelos de
Profibus-DP bP 4,0KW'y superiores
Tarjeta programable Tarjeta de expansion Aplicable a modelos de 4,0
por el usuario PC1 programable por el usuario KWy superiores.
Tarjeta de interfaz de Tar)e'adelmeﬁazdeootﬁwdor roaorio Todos los modelos
codificador diferencial PG1 iferencial, adecuada parafuente de de la serie
airnentaumdesv disponibles
Tarjeta de interfaz del Adecuado paa codificador diferencal UWWV
codificador UVW PG3 adecuado para molores sinaonos, adecuadd Todos los modelos
parafuente dealimenteconde 5V de la serie
disponibles
Az%etcuaao ara coiilfl%afiore_st ond
Tarjeta de interfaz de PG4 ﬁ%i.‘.’.g"ﬁngﬁg‘f{,‘cg € excitacion @€ rodos los modelos
resolucion de la serie
disponibles
3 . Tarjeta de interfaz de codificador de|
Tarjetadeinterfazde PG5 colector abierto con salida dividida 1:1, Todos los modelos
codificador de electrodo de adaptable a fuente de alimentacion de|de la serie
colector abierto 15V. disponibles
Panel de operacién LED Pantalla LED extemay teclado de Interfaz universal
externo GKE operacion RJ45

Cable de extension

Cable de red estandar de 8 nucleos

Configuracion estandar 3
metros

2.7 Mantenimiento rutinario del inversor

2.71 Mantenimiento de rutina

La influencia de la temperatura ambiente, la humedad, el polvo y las vibraciones provoca el
envejecimiento de los dispositivos del inversor, lo que puede provocar fallos o reducir su vida util.
Por lo tanto, es necesario realizar un mantenimiento rutinario y periédico del inversor.

Los elementos de inspeccion rutinaria incluyen:

1) Si hay algin cambio anormal en el sonido de funcionamiento del motor;

2) Si el motor vibra durante el funcionamiento;

3) Si hay algiin cambio en el entorno de instalacién del inversor;

4) Si el ventilador del inversor funciona con normalidad.

5) Si el inversor presenta sobrecalentamiento.

Limpieza de rutina:

1) El inversor debe mantenerse limpio en todo momento.

2) El polvo de la superficie del inversor debe eliminarse eficazmente para evitar su entrada. En
especial, se prohibe la entrada de polvo metalico.

3) Las manchas de aceite en el ventilador del inversor deben eliminarse eficazmente.

2.7.2 Inspeccion periodica

Realice inspecciones periddicas en las zonas donde la inspeccion resulte dificil.Las inspecciones

periddicas incluyen:

1) Revise y limpie periédicamente el conducto de aire;

2) Compruebe si los tornillos estan flojos;

3) Compruebe si el inversor presenta corrosion;

4) Compruebe si el conector del cable presenta arcos eléctricos;

5) Pruebe el aislamiento del circuito principal.
Restriccion: Al utilizar un megametro (recomendado de 500 V CC) para medir la resistencia de
aislamiento, el circuito principal debe estar desconectado del inversor. No utilice el megametro para
comprobar el aislamiento del circuito de control. No es necesario realizar la prueba de alta tension
(que se entrega en el momento de la entrega).

2.7.3 Reemplazo de piezas vulnerables del inversor

Las partes vulnerables del inversor incluyen el ventilador de enfriamiento y el condensador
electrolitico del filtro, cuya vida util depende del entorno operativo y del estado de mantenimiento.
La vida util general se muestra a continuacion:

Nombre de la pieza Vida util
Admiradora 2~3 afios
condensador electrolitico 4~5 afios

El usuario puede determinar el afio de reemplazo segun el tiempo de funcionamiento.
1) Ventilador
Posible causa del dafo: Rodamiento desgastado y aspa vieja.

Criterios de evaluacion: Si hay grietas en la aspa y si hay vibraciones anormales al arrancar.
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2) Condensador electrolitico de filtro

Posible causa del dafio: Alimentacion de entrada de mala calidad, temperatura ambiente elevada, frecuentes
saltos de carga y desgaste del electrolito.

Criterios de evaluacion: Verificar si hay fugas de liquido y si la valvula de seguridad se ha proyectado, y medir
la capacitancia estatica y la resistencia de aislamiento.
2.7.4 Almacenamiento del inversor

Al adquirir el inversor, el usuario debe prestar atencion a los siguientes puntos sobre el almacenamiento
temporal y a largo plazo.

1) Empagque el inversor en su embalaje original y guardelo en la caja de nuestra empresa.

2) El almacenamiento prolongado degradara el condensador electrolitico. Por lo tanto, el producto debe
encenderse cada dos afios, durante al menos cinco horas cada vez. La tensién de entrada debe aumentarse
gradualmente hasta el valor nominal con el regulador.

2.8 Instrucciones sobre la garantia del inversor
La garantia gratuita solo aplica al inversor.

1) La empresa ofrece una garantia de 12 meses (a partir de la fecha de envio original indicada en el cédigo de
barras) por fallas o dafios en condiciones normales de uso. Si el equipo se ha utilizado durante mas de 12
meses, se cobraran gastos de reparacién razonables.

2) Se cobraran gastos de reparacion razonables por las siguientes situaciones dentro de los 12 meses:
a) El equipo se dafa porque el usuario no cumple con los requisitos del manual del usuario.

b) Dafios causados por incendio, inundacion o voltaje anormal.

3) Dafos causados por el uso anormal del inversor.

Los gastos de servicio se calcularan segun el estandar del fabricante. Si existe algun acuerdo, este
prevalecera.

2.9 Guia de seleccion de componentes de freno

La Tabla 2-5 contiene datos orientativos. Segun el escenario, el usuario puede seleccionar una resistencia y
potencia de resistencia diferentes, pero el valor de la resistencia no debe ser inferior al valor sugerido en la
tabla y la potencia puede ser mayor. La potencia generada por el motor en el sistema de aplicacién real, que
se correlaciona con la inercia del sistema, el tiempo de desaceleracion y la energia de la carga de energia de
la broca, debe tenerse en cuenta al elegir la resistencia de freno. El consumidor debe hacer su eleccién en
funcion de las circunstancias en cuestion. La inercia del sistema aumenta con el tamafio del sistema, lo que
reduce la cantidad de tiempo necesario para desacelerar y aumenta la frecuencia de frenado. Por lo tanto, la
resistencia de freno debe elegirse con una mayor potencia y un valor de resistencia menor.

2.9.1 Seleccion del valor de resistencia

Al frenar, casi toda la energia regenerativa del motor se consume en la resistencia de frenado. Esta férmula se
basa en la siguiente: U*U/R=Pb.

Formula U: estabilidad del sistema, tension de frenado.

(Diferentes sistemas tienen valores diferentes. Para sistemas de 380 V CA, generalmente se requieren 700 V).
Pb: potencia de frenado.

2.9.2 Seleccion de potencia de la resistencia de frenado

En teoria, la potencia de la resistencia de frenado es la misma que la potencia de frenado, pero con una
reduccion del 70 %. Se puede basar en la formula: 0,7 * Pr=Pb * D

Pr = potencia de la resistencia
D = frecuencia de frenado (el proceso de regeneracion representa la proporcién de todo el
proceso de trabajo)

Ascensores: 20 % ~ 30 % Desenrollado y enrollado: 20 % ~ 30 % Centrifugadoras: 50
% ~ 60 % Carga de frenado accidental: 5 % Generalmente, 10 %
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Tabla 2-5 Tabla de seleccion de componentes de frenado del inversor

Potencia

. Valor de resistencia
Modelo de r dadadela |r dado de la Nota
;esisatgncia de resistencia de frenado Deregreso
renado
Monofasico 2S 220V
0.75KW 220V 80W 22002
1.5kW 220V 80W 21500 Hogqr ISin instrucciones
2.2kW 220V 100W >1000 estandar  fespeciales
4w 220v | 100w =700
Trifasico 2T 220V
0.4KW 220V 150W 21500
0.75KW 220V 21100
150W Botin Sin instrucciones
1.5KW 220V 250W. 2100Q estandar  |especiales
2.2kW 220V 300W 2659
4kW 220V | 400w 2450
5.5KW 220V 800W >220
7.5KW 220V 1000W. >16Q
11kW 220V | 1500W 2110 ‘Opcional | Afiadir'B"después
>89 incorporado |delmodelode
15KW 220V 2500W inversor.
18.5KW 220V 3.7kW 28.0Q Externo
22KW 220V 4.5kW >80 Externo
30kW 220V 5.5kW 240 Externo
a7kw 220y | 7-5KW 240 Externo
A5KW 220V 4.5kWx2 249x2 Externo
55KW 220V 5.5kWx2 249x2 Externo
75KW 220V 16kW 21.2Q Externo
Trifasico 4T 380V
0.75KW 380V 150W 2300Q
1.5KW 380V 22202
150W "
Miembros Sin
2.2KW 380V 250W 22000 estandar  finatrucdiones
4kW 380V 300W 21300 especiales
5.5KW 380V 400W 2909
7.5KW 380V 500W. 2650
11kW 380V | 80OW 2430
15KW 380V 1000W 2320
18.5KW 380V 1300W 2259 \Afiadr "B" despuég
22KW 380V | 1500W 2220 borarado o “
porado finersor.
30kW 380V 2500W 2160
37KW 380V 3.7kW 2160 Externo
A5KW 380V 4.5kwW 2169 Externo
55KW 380V 5.5kW 280 Externo
75KW 380V 7.5kW 289 Externo
9OKW 380V 4.5kWx2 289x2 Externo
110kW 380V 5.5kWx2 280x2 Externo
132KW 380V 6.5kWx2 289x2 Externo
160kW 380V 16kW 2259 Extemal




ofencia alor de resistencia otenci Tor de resi
Modelodeimersor  [ecendats  FRCmentzR e, | ronador Nota Modelo de inversor ;ec.omiﬁ«aada Focomendadodola  [Fronador | g
renado
185KW 380V 20kW 2259 Externo 450KW 480V 15KWx3 22593 Externo
200KW 380V 20kW 22.59 Externo 500kW 480V 25kWx2 2229x2 Externo
220KW 380V SokW 2259 Externo 560kW 480V 28KWx2 2220%2 Externo
250kW 380V 12.5kWx2 22592 Externo 530KV 480V 22K 52203 Extono
280KKW 380V 14KkWx2 22.59<2 Extemo 710kW 480V 25KWx3 22.29x3 Externo
315KW 380V 16KW=2 22592 Externo 800KW 480V 28KWx3 2220x3 Externo
350kW 380V 17KWx2 22.50x2 Externo —
Nota:x2 significa dos unidades de frenado con sus respectivas resistencias de frenado utilizadas en paralelo,x3
400KW 380V TAKRW3 22.59<3 Externo significa lo mismo quex2.
450kW 380V 15kWx3 22593 Externo
500kW 380V 25KWx2 22.29%x2 Externo
560kW 380V 28KkWx2 22.20x2 Externo
630KW 380V 22KWx3 22293 Externo
710KW 380V 25KWx3 222063 Externo
800kW 380V 28KWx3 >2.29x3 Externo
[TFasico 5T 480V
0.75KW 480V 150W >3002
1.5KW 480V 50W 22200
2.2KW 480V 2500 22009 F;';‘:(';;ZZ’ Sin instrucciones
4KW 480V 300w 1302 Estandar pepectles
5.5KW 480V 00w 2902
7.5kW 480V S00W 2659
11KW 480V |soow 2430
15kW 480V 1000W 2320
18.5KW 480V 13000 2252 ] Ingregue "B"
20KW 480V 1500W 2220 ir%g?;?c?rgldo espus del
30KW 480V 2169 frodelo del
2500W nversor
37KW 480V 3.7kW 2169 Externo
A5KW 480V, 4.5kW >160 Extemo
55KW 480V 5.5kW 280 Externo
75KW 480V 7.5kW 280 Externo
90kW 480V 4 5kWx2 289x2 Externo
110kW 480V 5 5kWx2 289x2 Externo
132KW 480V 6.5kWx2 280x2 Externo
160kW 480V 16kW 2250 Externo
185KW 480V 20kW 2259 Externo
200kW 480V 20kW >2.59 Externo
220kW 480V 20KkW 22.50 Externo
250KW 480V 12.5kWx2 2259x2 Externo
280KW 480V 14KWx2 22.59x2 Externo
315KW 480V 16kWx2 22.52x2 Externo
350kW 480V 17KWx2 22592 Externo
A400KW 480V 14kWx3 22.52x3 Externo
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Capitulo 3 Instalacion mecanicay eléctrica
3.1 Instalacion mecanica

3.1.1 Entorno de instalacion

1) Temperatura ambiente: La temperatura ambiente influye considerablemente en la vida util del inversor y
no debe superar el rango de temperatura permitido (-10 °C a 50 °C).

2) El inversor debe montarse sobre la superficie de articulos incombustibles, con suficiente espacio cerca
para disipar el calor. El inversor genera facilmente una gran cantidad de calor durante su funcionamiento.
Debe montarse verticalmente sobre la base con tornillos.

3) El inversor debe montarse en un lugar sin vibraciones o con vibraciones inferiores a 0,6 G, y debe
mantenerse alejado de equipos como punzonadoras.

4) El inversor debe montarse en un lugar protegido de la luz solar directa, la humedad y la condensacion.
5) El inversor debe montarse en un lugar libre de gases corrosivos, explosivos o combustibles.

6) El inversor debe montarse en un lugar libre de aceite, suciedad, polvo y polvo metalico.

J=~

Screw-driver

Diagrama de instalacion de la placa de cubierta Diagrama del método de desmontaje

Figura 3-1 Diagrama de instalacion

Instalacién de una sola unidad: Si la potencia del inversor no supera los 22 kW, se puede omitir el
tamario A. Si la potencia del inversor es superior a 22 kW, el tamario A debe ser superior a 50 mm.

Instalacion de las partes superior e inferior: Al instalar las partes superior e inferior del inversor, se
requiere un divisor aislante.
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Dimensiones de montaje
Clasificacion de

B A
<15KW 2100mm No es obligatorio
18.5~30kW 2200mm 250mm
237KW 2300mm 250mm

3.1.2 Se debe tener en cuenta la disipacion de calor durante la instalacion mecanica. Preste

atencion a los siguientes elementos:

1) Instale el inversor verticalmente para que el calor se expulse por la parte superior. Sin embargo,
el equipo no puede instalarse boca abajo. Si hay varios inversores, la instalacion en paralelo es la
mejor opcién. En aplicaciones donde se requiera instalar los inversores superior e inferior,
consulte la Figura 3-1 "Diagrama de instalacion del inversor” e instale un divisor aislante.

2) El espacio de montaje debe ser el indicado en la Figura 3-1 para garantizar la disipacion de calor
del inversor. Sin embargo, también debe tenerse en cuenta la disipacién de calor de otros
dispositivos en el gabinete.

3) El soporte de instalacion debe ser ignifugo.

4) En aplicaciones con polvo metdlico, se recomienda montar el radiador fuera del gabinete. En
este caso, el espacio en el gabinete sellado debe ser lo suficientemente amplio.

3.1.3 Desmontaje e instalacion de la placa de cubierta inferior
Para obtener instrucciones sobre como quitar la cubierta inferior de la carcasa de plastico de la serie
de inversores de menos de 15 KW, consulte la Figura 3-2.

Figura 3-2 Diagrama de desmontaje dela placa de cubierta inferior de la carcasa de chapa metalica

Para las series de inversores que superan los 11kW, se utiliza una carcasa de chapa metalica; con
una herramienta, los tornillos de la cubierta inferior se pueden quitar faciimente.

1 Peligro

o Evite posibles dafios que puedan sufrir las personas o el equipo si la placa
de cubierta inferior se cayera al retirarla.




3.2 Instalacion eléctrica

3.2.1 Guia de las partes eléctricas externas

Cable Cable ICable
Disyuntor Recomendado'ggggr%gtr?éa glconductor _ conductor
Modelo de inversor (MCCB)A [Contacto A [0 del_cirlcuito reggﬂ?%ﬂﬂggeggn?r%ﬂﬁg
P s gi"{;‘gg%:n de control
entrada alidammz [(Mmm?)
mm?
Monofasico 2S 220V
0. 75KW 220V 16 10 2.5 2.5 1.0
1. 5KW 220V 16 10 2.5 2.5 1.0
2. 2KW 220V 20 16 4.0 2.5 1.0
AKKW 220V 32 20 6.0 4.0 1.0
Trifasico 2S 220V
0. 4kW 220V 10 10 2.5 2.5 1.0
0. 75KW 220V 16 10 2.5 2.5 1.0
1. BKW 220V 16 10 2.5 2.5 1.0
2. 2kW 220V 25 16 4.0 4.0 1.0
4kW 220V 32 25 4.0 4.0 1.0
5. 5KW 220V 63 40 4.0 4.0 1.0
7. 5KW 220V 63 40 6.0 6.0 1.0
11kW 220V 100 63 10 10 1.5
15kW 220V 125 100 16 10 1.5
18. BKW 220V 160 100 16 16 1.5
22KW 220V 200 125 25 25 1.5
30kW 220V 200 125 35 25 1.5
37KW 220V 250 160 50 35 1.5
A5KW 220V 250 160 70 35 1.5
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Disyuntor  |Recomend |Cable Cable ICable
Modelo de inversor |(MCCB)A fado conductor  |conductor  conductor
Contacto [recomendad recomendad recomendad
A lo del circuito [o del circuitojo del circuito
principal en |principal en de control
elladode (elladode (mm?)
entrada salida mm?
Trifasico 4T 380V/5T 480V
0.75KW 380V/480V | 10 10 25 25 1.0
1.5KW 380V/480V 16 10 25 25 1.0
2.2KW 380V/480V 16 10 25 25 1.0
4KW 380V/480V 25 16 4.0 4.0 1.0
5.5KW 380V/480V 32 25 4.0 4.0 1.0
7.5KW 380V/480V 40 32 4.0 4.0 1.0
11kW 380V/480V 63 40 4.0 4.0 1.0
15KW 380V/480V 63 40 6.0 6.0 1.0
18.5KW 380V/480V | 100 63 6.0 6.0 15
22KW 380V/480V 100 63 10 10 15
30KW 380V/480V 125 100 16 10 15
37KW 380V/480V 160 100 16 16 15
45KW 380V/480V 200 125 25 25 15
55KW 380V/480V 200 125 35 25 15
75KW 380V/480V 250 160 50 35 15
90kW 380V/480V 250 160 70 35 15
110kW 380V/480V 350 350 120 120 15
132KW 380V/480V | 400 400 150 150 15
160KW 380V/480V | 500 400 185 185 15
185KW 380V/480V | 600 600 150*2 150*2 15
200kW 380V/480V 600 600 150*2 150*2 15
220KW 380V/480V | 600 600 150*2 150*2 15
250KW 380V/480V | 800 600 185*2 185*2 15
280kW 380V/480V 800 800 185*2 185*2 15
315KW 380V/480V | 800 800 150*3 150*3 15
350KW 380V/480V | 800 800 150*4 150*4 15
400KW 380V/480V | 1000 1000 150*4 150*4 15
450kW 380V/480V | 1250 1250 185*4 185*4 15
500KW 380V/480V | 1250 1250 185*4 185*4 15
560KW 380V/480V | 1600 1600 185*4 185*4 15
630kW 380V/480V | 1600 1600 185*5 185*5 15
710kW 380V/480V | 2000 2000 1856 185*6 15
800KW 380V/480V | 2500 2500 1856 185*6 15
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3.2.2 Instrucciones de uso de las partes eléctricas externas

Tabla 3-2 Instrucciones de uso de las piezas eléctricas externas

Nombre de la pieza

Ubicacion de instalacion

Descripcion de la funcién

Cortacircuitos

Extremo frontal del circuito
[de entrada

Desconecte la fuente de alimentacion cuando el equipo
en la parte inferior presente sobrecorriente.

Contactor

Entre el disyuntory el lado
de entrada del inversor

Durante la operacion de encendido/apagado del inversor, se|
deben evitar operaciones de encendido/apagado frecuentes
(menos de dos veces por minuto) mediante contactores U
operaciones de arranque directo.

Reactor de entrada
de CA

Lado de entrada del inversor|

Mejorar el factor de potencia de entrada;

Eliminar eficazmente los arménicos mas altos de
entrada y evitar dafios a otros equipos debido a la
distorsién de la onda de tension.

Eliminar el desequilibrio de la corriente de entrada
debido al desequilibrio entre las fases de potencia.

Filtro de entrada
EMC

Lado de entrada del inversor|

Reducir la interferencia externa de conduccion y radiacion
del inversor.

Disminuir la interferencia de conduccion que fluye desde el
extremo de alimentacion hasta el inversor y mejorar la
capacidad antiinterferente del inversor.

Reactorde CC

El reactor de CC es opcional
para inversores superiores a
7,5kW

Mejorar el factor de potencia de entrada;

Mejorar la eficiencia general y la estabilidad térmica del
inversor.

Eliminar el impacto de los armoénicos altos de entrada
en el inversor y reducir la interferencia externa por
conduccion y radiacion.

Reactor de salida de

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

La salida del inversor generalmente presenta arménicos
mas altos. Cuando el motor esta lejos del inversor, debido
a la gran cantidad de condensadores distribuidos en el
circuito, ciertos armonicos pueden causar resonancia y
tener dos consecuencias:

Degradar el aislamiento del motor y dafiarlo a largo plazo.
Generar una gran corriente de fuga y provocar frecuentes
fallos en la proteccion del inversor.

En general, la distancia entre el inversor y el motor supera
los 100 metros. Se recomienda instalar una reactancia de

CA de salida.

Tarjeta de expansion: codificador diferencial Tarjeta de expansion: Tarjeta de deteccion de

Tarjeta PG (opcional)

corriente (opcional)

3.2.3 Diagrama de cableado

Diagrama de cableado tipico de un inversor monoféasico de 220 V
Resistencia de frenado

MCCB —J
Monofisica 220V— =

50/60Hz

Digital input | s
0Ly

il
Drgital inpul 2 — m:
Thgata | mpul § — D3
Digatal inpul 4 — Dis Apy|  Analog output
ffl:ﬁ':.u_.].,';,'ﬁ‘:" : IQ;O peed GN[L 0V-10V/0mA-20mA
= = M5 =
DI6(No)
Digital inpir 6 — |
_— 0—— |
i ]ODI7(N0) |
Dagstal inpul T — M
 EE—t]
J Coleccionista abierto
F i6n para : |
+10 de frecuencia de actuacion ‘ i " G |
DCO~10V  COMG  (salida de pulso de alta velocidad)
i HAV HimA
[T -"|., * DCO~10V/0~20mA-—¢3 All Analog inpui | |
L | Salida de contacto de falla
{b-@ND\nllu-- it 2 =T 1-16
| A T Porencima de X
a——---[-l‘:ﬁ AR DC38 L(?ni(}“l?‘or ﬂeﬂ)‘a{o de
l L T |6

Rs485 Comunicacion F . REARSH
cable de par trenzado blindado | | Resistencia de terminacion

! Rs4gs- RS48500

Figura 3-3 Diagrama de cableado tipico de un inversor monofésico

Nota:
. El terminal O representa el terminal del circuito principal y el O representa el terminal del circuito de control.

La configuracioén estandar es monofasica de 220 V, 0,4 kW a 2,2 kW, con unidad de freno integrada.

El modelo del producto con una "B" después indica la unidad de freno integrada.

La resistencia de frenado se selecciona segun las necesidades del usuario, como se detalla en la guia de
seleccion de resistencias de frenado.

Los cables de alimentacion y sefial deben tenderse por separado. Si los cables de alimentacion y control se
cruzan, deben hacerlo en un angulo de 90 grados, siempre que sea posible. Se debe seguir el manual del
usuario del inversor o, preferiblemente, utilizar par trenzado apantallado para las lineas de sefial analégica y
cable apantallado de tres hilos para los cables de alimentacion (cuyas especificaciones deben ser un grado
superior a las de los cables de motor convencionales).

N

N
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Diagrama de cableado del inversor trifasico de 380 V

Resistencia de frenado

mccB |
g -2}
R o P+ PB
Alimentacién de entrada X
trifasica 380 V 50/6%1—]2
e —
Dhigital nput | s— 5o
Digifal input 2 — DI
Digital inpul 3 e DB
© o Salida analogica
irada diia [ . 011 0V~10V0mA~20mA
nonton. - S/High-speed
b4 ¢ r DIS
[ DI6(No)
b igital 57
E lDI7(N0)
Digntal input 7 e—
[T e s
lCOM o .
t T (salida.dg o de alta
" Exl L \Q]\?{%ﬂi %PHLF
- ,l:+1ov Fuente de b 5
alimentacion para COM°
i 5 DCO- 10V A1 ajustede
Rt ; '[‘ frecuencia +10 V
D0 TOVI0 ~200A . A2 Analog inpa 2
& UL salida de contacto de falla
‘GND i I]
'.._‘lPE( Comneciing to the casing) | | AboveAC250VI10mA Below3A
i i [ ‘43, AboveDC30V10mA  Below IA
-.'[COM
Figura 3-40.4~132KW Diagrama de cableado del inversor trifasico de 380 V
Nota:

1. El terminal O se refiere al terminal del circuito principal y al terminal del circuito de
control.

2. La unidad de freno integrada de 0,4 a 30 kW es estandar y no requiere
instalacion adicional.

3. La resistencia de frenado se selecciona segun las necesidades del usuario, como
se detalla en la guia de seleccion de resistencias de frenado.
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Diagrama de cableado del inversor trifasico de 380 V

Resistencia de frgnqdo-,
Pl lp8
Reactor externo [~ —="] Unidad de frenado

Alimentacién de

entrada trifasica \
380V 50/60 Hz - ,-[
Diigital anpue |-
Digital bispust DO-I
. ! 160 kW o mas es estandar
Dhgral
LR A COM-  (incluidos 160 KW/380 V)
Digital input 4 [
s T =0 Salida analogica
GNDL 0V~10VOmA~20mA
RuIsCIpU__ == DIS T
Digital inpul e A02 160 kw R .
——C Ol DI6(No) ' (incluidos 160 kW/380 V) Salida
GND | analogica
Dl inpun '-'_._ “ DI7(No) 20V~10V
Colector abierto
L,coMm ' (Salida de pulsos de alta velocidad)
1 CQ xz =),
\
| Power supply for ]
o ¥V q sectting CoM
I DCO~10V +10V10mA
lk0~5kﬂ| 2 ~——All Analog input 1

DCO~10V/0~20mA

A2 Analog input 2
| Salida de contacto de falla

RIS RRIERE0,CA. 10
Above DOIOV 1DmA  Below 12

GND
'-'?Pﬁlt'omtcl_m!: 10 the casing)

Figura 3-5 Diagrama de cableado de un inversor trifasico de

380 V por encima de 160 kW

—35—



3.2.4 Terminales y conexiones del circuito principal

& Peligro

e Asegurese de que el interruptor de encendido esté apagado antes de realizar la
conexion del cableado. De lo contrario, podria existir peligro de descarga
eléctrica.

e Solo personal cualificado y capacitado puede realizar la conexién del cableado. De
lo contrario, podria causar lesiones al equipo y a las personas.
o Debe contar con una conexion a tierra fiable. De lo contrario, podria existir peligro de
descarga eléctrica o incendio.

&xPrecauck’)n

o Asegurese de que el valor nominal de la fuente de alimentacion de entrada sea
consistente con el del inversor. jDe lo contrario, podria dafiar el inversor!

e Asegurese de que el motor coincida con el inversor. De lo contrario, podria dafar el
motor o generar proteccién contra el inversor.

o No conecte la fuente de alimentacion a los terminales U, V y W. jDe lo contrario,
podria dafar el inversor!

o No conecte la resistencia de freno directamente entre los terminales (+) y (-) del bus
de CC. jPodria provocar un incendio!

1)Descripcion de los terminales del circuito principal de inversores monofasicos

Terminal Nombre Descripcién
L1,L2 Terminal de entrada de Conectar a una fuente de alimentacién monofésica de 220 V CA
’ fuente de alimentacion
monofésica
Terminal ti .
P+,P- pg;ri{;:lr:)asedselnggg :jv; %é Punto de entrada de bus de CC comun

Terminal de conexién

P+,PB de la resistencia de Conexion de la resistencia de frenado
|freno
uv,w ;L?,g?ég?l de salida del Conectar al motor trifasico
PE Terminal de tierra Terminal de conexion a tierra

2)Descripcion de los terminales del circuito principal de inversores trifasicos

Terminal Nombre Descripcién
Terminal de entrada de fuente de . B .
RST alimentacion trifasica Conectar a alimentacién de CA trifasica

. . ” Punto de entrada de bus de CC comun (puntos de conexion
Terminales negativos y positivos

P+P- para unidades de frenado externas con niveles de tension de;
! del bus de CC 220V 18,5 kW y superiores, y otros niveles de tension de 37|
kW y superiores)
Terminal d ion de | Punto de conexion de la resistencia de freno del inversor
P+,PB r:sri?tgr?ciaedgof?gr)\(gm el por debajo de 15 kW (220 V) y del inversor por debajo de 30
kW (otros voltajes)

P,P1 [Terminal de conexion Punto de conexién del reactor de CC externo

de la reactancia de CC externa

Terminal de salida del inversor .
[SAYALY Conectar al motor trifasico

PE Terminal de tierra Terminal de conexién a tierra

Precauciones sobre el cableado:
a) Potencia de entrada L1,L20R,Sy T:

No hay ningln requisito de secuencia de fases para la conexion del cable en el lado de entrada del
inversor.

b) Terminales P+ y P-del bus de CC:

Tenga en cuenta que los terminales P+ y P- del bus de CC tienen tensién residual justo después del
encendido. Es necesario esperar hasta que el indicador de carga se apague y asegurarse de que la
tension sea inferior a 36 V antes de realizar la conexion. De lo contrario, podria existir peligro de
descarga eléctrica.

Al utilizar componentes de freno externos con niveles de tension de 220 V, 18,5 kW o superiores, y
otros niveles de tension de 37 kW o superiores, tenga cuidado de no invertir la polaridad de P+ y P-,
ya que podria dafar el convertidor de frecuencia o incluso provocar un incendio.

La longitud del cableado de la unidad de freno no debe superar los 10 metros. Se deben utilizar
cables trenzados o de par trenzado conectados en paralelo.

No conecte la resistencia de freno directamente al bus de CC, ya que podria dafiar el inversor e
incluso provocar un incendio.

c) Conexion de los terminales P+ y PB de la resistencia de freno:

Solo los modelos con voltaje de 220 V inferior a 15 kW y otros niveles de voltaje inferiores a 30 kW,
con unidades de frenado integradas confirmadas, pueden tener terminales de conexion de resistencia
de frenado eficaces.

El prototipo de la resistencia de frenado puede referirse al valor recomendado y la longitud del
cableado debe ser inferior a 5 metros. De lo contrario, podria dafar el inversor.

d) Conexion de los terminales P1 y(+) del reactor de CC externo:

220V37KW y superiores, los inversores y reactores con otros niveles de voltaje de potencia de 75KW
y superiores se instalan externamente. Durante el ensamblaje, retire las piezas de conexién entre los
terminales P1y (+), y conecte los reactores entre los dos terminales.

e) Terminales U, Vy W en la salida del inversor:

La salida del inversor no puede conectarse al condensador ni al amortiguador de sobretensiones. De
lo contrario, podria provocar fallos frecuentes en la proteccion del inversor e incluso dafiarlo.

Si el cable del motor es demasiado largo, puede generar resonancia eléctrica facilmente debido al
impacto de la capacitancia distribuida, dafiando asi el aislamiento del motor o generando una mayor
corriente de fuga que activa la proteccion contra sobrecorriente del inversor. Si la longitud del cable
del motor supera los 100 metros, se debe instalar una reactancia de salida de CA.

f) Terminal de tierra PE
Este terminal debe estar conectado a tierra de forma fiable, con una resistencia del cable de tierra

inferior a 0,10. De lo contrario, podria causar fallos o dafiar el inversor.
No comparta el terminal de tierra _I. con la linea cero de la fuente de alimentacion.
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3.2.5 Terminales de control y conexiones
1) Terminales del circuito de control

485+10V  GND A2 DI1 DI3 D4 COM DO1 TB1

485- Al1 GND AO1 24V TA1 TC1

485+485-GND AO2 COM DO1 FM COM 24V OP COM TA1 TB1 TC1 Figura 3-8 Disposicion de terminales del circuito de control en serie
Figura 3-6 Disposicion de terminales del circuito de control de la serie 600SCB 500SCB  (Placa base especial para minicomputadora)

(Esta placa de control es un producto opcional)

10V Al A2 AO1 DI1 DI2

485+485-GND  GND FM 24V OP COM COM  TA1 TB1 TC1
Figura 3-7 Disposicion de terminales del circuito de control en serie 500MCB




2)Descripcion de la funcién del terminal de control 3) Descripcién de la conexién de los terminales de control

Tabla 3-3 Descripcién de la funcién del terminal de control a) Terminal de entrada analégica
Tipo Simbolo Nombre del terminal Descripcion de la funcion Dado que las sefiales de tension analdgica débiles son propensas a interferencias externas,
(de terminal _ _ _ generalmente se requiere un cable blindado con una longitud maxima de 20 metros, como se
10V~ IAlimentacion externa Proporciona una fuente de alimentacién de +10 V para ) . X .
GND be +10 v unidades externas, con una corriente de salida maxima de muestra en la Figura 3-9. En caso de interferencias severas, se debe instalar un condensador de
e 10 mA. Generalmente se utiliza como fuente de X , o . = P
alimentacion para el potenciémetro externo. El rango de filtro o un ntcleo magnético de ferrita en el lado de la fuente de la sefial analdgica, como se
Fuente de resistencia del potenciémetro es de 1 kQ a 5 kQ " laFi 3-10
alimentaci [ o4y Ialimentacion ext Proporciona una fuente de alimentacion de +24 V para muestra en la Figura 3-10.
on oM # '"52 ';"/C'O" externa nidades externas. Generalmente se utiliza como fuente
e de alimentacién operativa para terminales de
entrada/salida digitales y el sensor externo. La corriente de
salida méxima es de 200 mA. menos de 20 metros
. 1. Rango de entrada: CC 0V~10 V/0 mA~20 mA, = i |
AI1~GND Terrlr]ln_al d1e entrada | joterminado por el puente Al1 en la placa de control.
Entrada lanalégica 2. Impedancia de entrgcg: 22 kQ - 25 BT V]
lanalégica - 1. Rango de entrada: 0V~10 V/0 mA~20 mA, T 4 T
AI2~GND Terrlnlnal d2e entrada determinado por el puente Al2 en la placa de control. i \ 1
analogica 2. Impedancia de entrada: 22 kQ (tension); 500 Q Potenciémetro. ‘ AN
(corriente) |
N . 1. Aislamiento de acoplamiento 6ptico, compatible con T ' A
D1~COM Entrada digitalt trada de polaridad dual. - {1 GND
DI2~COM Entrada digital2 2. Impedancia de entrada: 2,4 kQ.
‘addle 3. Rango de voltaje para entrada de nivel: 9V ~ 30 V. 5 g |
E,nt{alda DI3-COM __[Entrada digital 3 1 PE
igital
J DI4-COM Entrada digital 4 |
. Ademas de las caracteristicas de DI1 a DI4, también se
DIS~COM  [Terminal de entrada | jede utilizar como canal de entrada de puisos de alta ! i . -
de pulsos de alta velocidad. La frecuencia maxima de entrada es de 100 Figura 3-9 Diagrama de cableado del terminal de entrada analégica
/elocidad )
kHz.
Salid IAO1~GND  |Salic 16aica 1 La salida de voltaje o corriente se determina mediante el Cruzar en la misma direccion o enrollar
a II a. t alida analogica puente AO1 en la placa de control. 2 0 3 bobinas en la misma direccion
@nalogica Rango de voltaje de salida: 0 V~10 V.
Rango de corriente de salida: 0 mA~20 mA. Al
ISalida digital Salida de colector abierto: Aislamiento de acoplamiento = I
alida digita optico, polaridad dual £ =y
DO1~CO Rango de tension de salida: 0 V ~ 24 V Fuente analégica externa | |
Salid M Rango de corriente de salida: 0 mA ~ 50 mA J@O22uF,50V |
diailta? ISalida d | d Puede utilizarse como salida de pulsos de alta velocidad o | | GND
9 o e_gudsos ©  |como salida de colector abierto, lo cual se determina Wl
FM~com  [ta velocida mediante el codigo de funcién P5-00. . &
Salida de pulsos de alta velocidad: frecuencia méaxima de | Perla de ferrita |
100 kHz. Cuando se utiliza como salida de colector abierto,
|la especificacion es la misma que la de DO1.
. . i ion: CA250V, 3 A 2=0,4 . i . | 1.
Salida de IT/A-T/B ITerminal Gapacidad de conduccion: CA 250V, 3 A, CO2=0,4 CC Figura 3-10 Diagrama de cableado de procesamiento del terminal de entrada analégica
relé Inormalmente cerrado ’
IT/A-T/C ITerminal
Inormalmente abierto b) T inal d trada diaital
. Terminal de 28 nlicleos, interfaz con tarjetas opcionales (como erminal ae entrada digita
K12 Interfaz de tarjeta de . . . - -
Inferfezawdiar lexpansion de ‘;g";‘as deexpansién de B/S, tarjetas HLC varias tarjetas de bus, Generalmente, se requiere cable blindado, con una longitud maxima de 20 metros. Al utilizar la
unciones conduccion activa, se deben tomar las medidas de filtrado necesarias para evitar interferencias en la
3 Interfaz de tarjeta PG 8 ecrlf%ré?els OC, diferencial, UVW, resolver y otras fuente de alimentacion.
7 Interfaz de teclado Teclado externo Se recomienda utilizar el modo de control por contacto.
Extemo




c) Conexion del terminal
DI Cableado de

j 2
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: |
Sefial Lop} * - |
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Placa de control del inversor

Controlador externo
J L

Figura 3-11 Cableado de drenaje

Una de las técnicas de cableado mas populares es ésta. En el caso de que se utilice una fuente
de alimentacion externa, el terminal positivo de la fuente de alimentacion externa debe

conectarse a 24 V y el terminal negativo a COM.

Cableado de la fuen p—) r
+24V

[d | | K £
135!‘ ; I o
o g i[ _j 4N

Y
Signal T 1
= FFL 1,
PISSEk iF # | [ ¥ N

Placa de control del inversor

AL

ov COM

Controlador externo

| L 3

Figura 3-12 Cableado del tipo de fuente

El terminal comln de +24 V y el controlador externo deben estar vinculados entre si, y el OP del
puente J9 debe puentearse a COM en este enfoque de cableado. El terminal negativo de la
fuente de alimentacion externa también debe conectarse a OP si se utiliza una fuente de
alimentacién externa.

d) Terminal de salida digital

Se debe colocar un diodo de absorcién en ambos extremos de la bobina del relé siempre que el
terminal de salida digital necesite activar el relé. De lo contrario, la fuente de alimentacién de 24
V CC se dafiara facilmente.

Nota: Asegurese de que la polaridad del diodo de absorcion esté correctamente instalada. De lo
contrario, la fuente de alimentaciéon de 24 V CC se quemara instantaneamente una vez que el
terminal de salida digital comience a emitir.

+24V |
Relé 7 Diodo
0o . T
//\
>
\.,/ CME
oM

Figura 3-13 Diagrama esquematico del cableado del terminal de salida digital



Capitulo 4 Operacion y visualizaciéon

Nombre Descripcion
4.1 Descripcion del teclado ] . I . . . )
Con el teclado de operacion, puede realizar operaciones en el inversor como modificacion de Indicador de RUN Bﬂg'ﬂn"p%'é 'Ssmz;? Zr,f‘a‘;?é’a‘?2??n"vdé?§areéé'?z?ﬁsa‘é?ﬁ?a en funcionamiento, y cuando
parametros de funcion, monitoreo del estado de trabajo y control de ejecucion (inicio y parada). Su R R R i
BN . L ! estado LOCAL:Extinguir Indica que el inversor esta en estado de apagado..
apariencia y area funcional se muestran en la siguiente figura. LOCAL
©LOCAL:Constanty lint Indica el método de control de inicio y parada del
Fraquensy Ceonvarter terminal.
LOCAL: Parpadeo Indica el método de control de inicio y parada de la
comunicacion.
uy n g ) Representa la unidad que se muestra actualmente en el teclado.
[ ] { ;
rj Y 2 . .
(=] . D Hz H.z A ) Y Unidad de frecuencia
j Indicador ——RPM b
~ = de N
C] ‘\_'/ D unidad _
A RPM— v Unidad actual
P I T %
L 1
Figura 4-1 Diagramas esquematicos del panel de operacioén e . .
v W Unidad de voltaje

1) Instrucciones de la luz indicadora de funcién:

RUN: Cuando la luz esta apagada, el inversor esta inactivo; cuando esta encendida, el inversor esta en &

funcionamiento. RPM A W Velocidad por unidad
LOCAL/REMOTE: Luces indicadoras de operacién del teclado, operacion del terminal y operacién remota RPM —

(control de comunicacion). Cuando la luz esta apagada, indica el estado del control de operacién del 0 ® ®

teclado; cuando esta encendida, indica el estado del control de operacién del terminal; y cuando parpadea,| % Hz A v Porcentaje

indica el estado del control de operacién remota. L—mPM—— %

FWD/REV: Las luces indicadoras de avance y retroceso estan encendidas, lo que indica que el motor esta . - D

en rotacién hacia adelante. Hay un tubo LED Nixie de 5 segmentos y 5 bits en el panel de operacion del
TUNE/TC: Luz indicadora de sintonizacién/control de par/fallo. La luz se enciende para indicar el modo de inversor, que muestra varios datos de monitoreo, como la frecuencia establecida,
control de par, la luz parpadea lentamente para indicar el estado de sintonizacién y la luz parpadea ~farfrecuencia de safida y ef codigo de atarma.

rapidamente para indicar el estado de falla.

; i H i i antalla digi i Pantalla Carta Pantalla digital Carta
Unidad de frecuenciaHz ~ Una unidad actual  Unidad de voltaje V 9 ngESéF;Oﬂdleme digital Gofraspondi g Gatrespondien
RPM(Hz+A)velocidad por unidad %(A+V)porcentaje ente te
3) Area de visualizacién digital: La pantalla LED de 5 bits muestra la frecuencia configurada, la 0 0 1 2 Py
frecuencia de salida, diversos datos de monitoreo y el cédigo de alarma, etc. 3 : z

Tabla 4-1 Menu del teclado 8 4 5
Llave Mormbre Funcién . 6 7 8
- e Area de 6 7 8
MODO  |Clave de programacion | peni de nivel 1 para entrar o salir visualizacion 9 = b
INGRES AR Confirmar clave  |ngrese a a pantalla del meni paso a pase para confirmar |os pardmetros| digital o A b
e configuracion I
A Clave incremental Aumento del nimero de codigos de datos y funciones C d d E E
v Tecla decremental Disminucion del nimero de datos y codigos funcionales F H 1 1
En el caso de ejecutar lajnterfaz de visualizadon de apagado y ejecutar |a interfaz del F H
> , wvisualizacin, el padmetro de visualizacion se puede selecconar peribdicamente y, al Q
Tecla Shift modificar el parametro, se puede seleccionar el bit de modficacion del parametro. L L N n n
CORRER Tecla de ejecucion | En el modo de operacidn del teclado, se utiliza para ejecutar )
operaciones. [¢] p P . r
i En el estado de ejecucitn, presioneestateda para detenerla operadon en ejecudion;
PAPE?FAEEI Detenerfreiniciar | o andnse produce Un estadade alammia de falla, s evtiiza para restablecer la operagan. 5 s t u
U
Tecla de seleccion e E = :
REVNOG multtuncional Seleccidén de funcion de funcién segun P7-01 U Vv .




4.2 Descripcion de los métodos de comprobacién y modificacion del codigo de funcion
El teclado del inversor de la serie XIV cuenta con un menu de tres niveles para realizar
operaciones como la configuraciéon de parametros. Este menu incluye: grupo de parametros de
funcién (menu de nivel 1) — Caédigo de funcién (menu de nivel 2) — Valor de configuracion del
codigo de funcién (menu de nivel 3). Consulte la Figura 4-2 para ver el procedimiento de
operacion.

Modificacion del codigo
de parametro

Modificacion del Modificacion del valor
codigo de funcion de configuracién

vooo AV  entrar AV enrar AV
50.00 | ] PO | | Po-08 | l]' 050 uol
MODO ——— mopp ———— ENTRAR

MODO
Men de nivel ceroc Men de primer nivel Menu de segundo nivel Menu del tercer nivel
Figura 4-2 Procedimiento de funcionamiento del menu de tres niveles

Descripcion: Al operar en el menu de nivel 3, presione la tecla MODE o la tecla ENTER para regresar al menu
de nivel 2. La diferencia entre la tecla MODE y la tecla ENTER se describe a continuacion: Al presionar la
tecla ENTER se guardara el parametro de configuracion y volvera al menu de nivel 2 y luego cambiara
automaticamente al siguiente codigo de funcion, mientras que al presionar la tecla MODE volvera
directamente al menu de nivel 2 sin guardar el parametro, y volvera al cédigo de funcion actual.

Ejemplo: Modifique el codigo de funcién P3-02 de 10,00 Hz a 15,00 Hz. (La palabra en negrita indica el bit
parpadeante).

[ s000 F— ro | o B }FNTRAR} P3.00 }A.| p3-02 |

=

ENTRAR

MoDo ENTRAR

[ P3 je— P303 [«—— 015.00 I‘Al 010.00 I(L| 010.00 |

En el menu de nivel 3, si no hay ningun bit parpadeante, indica que el codigo de funcion no se puede
modificar. Las posibles razones incluyen:

1) El codigo de funcion es un parametro inmutable, como el parametro de deteccion actual, el parametro de
registro en ejecucion, etc.

2) El cédigo de funcion no se puede modificar en estado de ejecucion. Solo se puede modificar después de
detener la unidad.

4.3 Método de visualizacion de parametros
El propésito del modo de visualizacion de parametros, que tiene tres opciones, es permitir a los

usuarios examinar los parametros de funcién en varios formatos de disposicién de acuerdo con sus

demandas reales.

Nombre Descripcion

Los grupos de parametros de funcion PO~PF, AO~AF y UO~UF se
utilizan en la presentacion ordenada de los parametros de funcién
del inversor.

Modo de parametros funcionales

El usuario elige qué pardmetros funcionales deben mostrarse a través
del grupo PE y puede modificar la presentacion de hasta 32 pardmetros
funcionales.

Modo de cambio de parametros del Parametros funcionales que no coinciden con los configurados por
usuario fébrica

Modo de parametros de
personalizacién del usuario

Los parametros funcionales relevantes son PP-02,PP-03, como sigue:

Propiedades de visualizacién en modo de [Predeterminado de fabrica

parametros funcionalese 1
Unidades de lugar Seleccion de visualizacion del grupo U
PP-02 0 Sin pantalla
Rango de
lajuste 1 Mostrar
Lugar de las decenas Seleccion de visualizacion de un grupo
0 Sin pantalla
1 Mostrar
Seleccion de visualizacion de /alores predeterminados de
parametros de personalidad [fabrica 0
Unidades de lugar [Seleccion de visualizacion de parametros
PP-03 . ersonalizados por el usuario
Setting range 0 No display
1 Display
Lugar de las decenas User changes parameter display selection
0 No display
1 Display

Cuando se muestra una de las opciones de visualizacion del modo de parametros de personalidad
(PP-03), se puede cambiar a otro modo de visualizaciéon de parametros con la tecla RAPIDO.
El cédigo de visualizacion de cada modo de visualizacion de parametros es:

Método de visualizacion de parametros Mostrar
'bet

=115Fe

Modo de parametros funcionales

IModo de parémetros de personalizadin delusuario

Modo de cambio de parametros del usuario

El modo de conmutacion es el siguiente:

La corriente corresponde al modo de parametro de funcién y el interruptor corresponde al modo de
parametro personalizado por el usuario.

teclado

A INGRESAR
PORAPIDO  ysyjaria UP0-01
Y Y

tecléado mostor

i i i



4.4 Método de operacion de parametros de personalizacién del usuario

El menu de personalizacién del usuario esté disefiado para facilitar la inspeccion y modificacion rapida de las
configuraciones funcionales comunes. El parametro se muestra como "uP3-02" en el menu de personalizacion
del usuario. Se refiere al parametro de funcion P3-02, y modificar su valor tiene el mismo efecto que modificar el
parametro correspondiente en la programacion normal.

El grupo PE, que selecciona los parametros de funcién, es el origen de los pardmetros de funcion para el menu
de personalizacion del usuario. PO-00 puede configurarse para indicar que no hay nada seleccionado; se
pueden configurar hasta 30. EI menu de personalizacion del usuario esta vacio si se muestra "NULL" al acceder
aél

Para comodidad de los usuarios, el menu de personalizacion del usuario se guardo inicialmente con los 16
parametros mas utilizados:

P0-01: Método de control

PO-03: Seleccion de la fuente de
frecuencia principal

P0-08: Frecuencia preajustada
P0-18: Tiempo de desaceleracion

P0-02: Seleccién de la fuente de comandos
P0-07: Seleccién de la fuente de frecuencia
P0-17: Tiempo de aceleracion

P3-00: Ajuste de la curva V/F

P4-00: Seleccion de la funcion del terminal

P3-01: Aumento de par D1
P4-01: Seleccion de la funcién del terminal P4-02: Seleccion de la funcion del terminal
DI2 DI3

P5-07: Seleccién de la salida AO1
P6-10: Método de apagado

P5-04: Seleccion de la salida D01
P6-00: Método de arranque

Los usuarios pueden modificar la personalizacién del usuario seguin sus necesidades especificas.

4.5 Métodos de visualizacion de parametros de estado

Se pueden visualizar diversos parametros de estado presionando la tecla "D" en estado de parada o
en funcionamiento, respectivamente. Los cédigos de funcién P7-03 (parametro de operacién 1), P7-
04 (parametro de operacion 2) y P7-05 (parametro de apagado) permiten seleccionar si el parametro
se muestra en bits binarios.

En estado de parada, se pueden visualizar dieciséis parametros de estado de parada. Estos son:
frecuencia ajustada, tensién de bus, estado de entrada DI, estado de salida DO, tension de entrada
analdgica Al1, tension de entrada analdgica Al2, tension de entrada analdgica Al3, valor de conteo
real, valor de longitud real, paso de funcionamiento del PLC, visualizacién de la velocidad de carga,
ajuste PID, frecuencia de pulso de entrada PULSE vy tres parametros reservados. La visualizacion de
los parametros seleccionados se puede cambiar segun la secuencia de teclas. En estado operativo,
se muestran por defecto cinco parametros de estado operativo: frecuencia de operacion, frecuencia
de ajuste, tension de bus, tension de salida y corriente de salida. Otros parametros mostrados
incluyen potencia de salida, par de salida, estado de entrada DI, estado de salida DO, tensiéon de
entrada analdgica Al1, tension de entrada analdgica Al2, tensién de entrada analdgica A13, valor de
conteo real, valor de longitud real, velocidad de linea, ajuste PID, retroalimentaciéon PID, etc. La
visualizaciéon se selecciona mediante los codigos de funcion P7-03 y P7-04 por bit (convertido a
binario). La visualizacion de los parametros seleccionados se puede cambiar segun la secuencia de
teclas.

Al apagar y encender el inversor, los parametros mostrados se configuran por defecto como los
seleccionados antes de apagarlo.

4.6 Configuracion de contrasefia

El inversor ofrece proteccion con contrasefia de usuario. Cuando PP-00 se configura con un valor distinto de
cero, indica la contrasefia de usuario y la proteccion se activa al salir del modo de edicién del cédigo de
funcion. Al pulsar de nuevo la tecla MODE, se mostrara "---" y no se podra acceder al menu general hasta
que se introduzca correctamente la contrasefia de usuario.

Para cancelar la proteccién con contrasefia, introduzca la contrasefia y configure PP-00 a "0".

— 48—

4.7 Autoajuste de parametros del motor

Para seleccionar el modo de control vectorial, se deben introducir con precisién los parametros de la
placa de caracteristicas del motor antes de poner en marcha el inversor. El inversor seleccionara los
parametros estandar del motor que coincidan con los de la placa. Dado que el modo de control
vectorial depende en gran medida de los parametros del motor, debe adquirir los parametros
precisos del motor controlado para garantizar un buen rendimiento del control.

Los procedimientos para el ajuste automéatico de los parametros del motor se describen a
continuacion:

Primero, seleccione la fuente de comando (P0-02) como canal de comando del teclado de
operacién. Segundo, introduzca los siguientes parametros de acuerdo con los parametros reales del
motor:

Seleccion de Parametros

motor

P1-00:Motor Seleccion de tipo  P1-03: Corriente nominal del motor
Motor 1 P1-01:Motor Potencianominal - p1.04: Frecuencia nominal del
P1-02:Motor Voltaje nominal motor

P'-05: Velocidad nominal del motor
A2-03: Corriente nominal del motor

A2-00: Seleccion del tipo de

motor A2-04: F . inal del
Motor 2 | A2.01: Potencia nominal del motor recuencia nominat de
motor A2-05: Velocidad nominal del

A2-02: Tension nominal del motormotor

Para motor asincrono

Si el motor esta completamente desconectado de la carga P1-37 (motor 2/3/4 es A2/A3/A4-37),
seleccione 2 (ajuste completo del motor asincrono) y presione la tecla RUN en el teclado. El inversor
calculara automaticamente los siguientes parametros:

Seleccion de Parametros
motor
P1-16: Resistencia del estator de la maquina sincrona
Motor 1 P1-17: Inductancia del eje D de la maquina sincrona
P1-18: Inductancia del eje Q de la maquina sincrona
A2-16: Resistencia del estator de la maquina sincrona
A2-17: Inductancia del eje D de la maquina sincrona
Motor 2 A2-18: Inductancia del eje Q de la maquina sincrona

Ajuste automatico completo de los parametros del motor.
Si el motor no esta completamente desconectado de la carga, configure P1-37 (motor 2 es A2),
seleccione 1 (ajuste estatico del motor asincrono) y pulse la tecla RUN del teclado.



Capitulo 5 Lista de parametros de funcion

Si PP-00 se configura con un valor distinto de cero, significa que se ha establecido una contrasefia de
proteccion de parametros y no se puede acceder al menu de parametros hasta que se ingrese la contrasefia
correcta. Para cancelar la contrasefia, configure PP-00 a "0".

El menu de parametros en el modo de parametros personalizados por el usuario no esta protegido con
contrasefia.

Los grupos P y A son parametros funcionales basicos, mientras que los grupos U supervisan los parametros
funcionales.

La instruccion de los simbolos en la lista de parametros de funcion es la siguiente:

Y¢": significa que el valor de ajuste del parametro se puede modificar tanto en estado de parada como en
funcionamiento.

“”: significa que el valor de ajuste del parametro no se puede modificar durante el funcionamiento.

“e”: significa que el valor del parametro es el valor de deteccion real, que no se puede modificar.

“*”: significa que este parametro es un parametro del fabricante y solo lo configura el fabricante. Los
usuarios tienen prohibido utilizarlo.

Tabla de parametros de funciones basicas

ICodigo de

Predeterminado .
funcién Nombre Instrucciones detallad: de fabrica odificar

PO Group:Basic Function

Modelo 1:G (modelo de carga de par
constante)

Modelo 2:P (modelo de carga de ventilador
y bomba)

El modelo

Pantalla tipo GP depende *

P0-00

0: Control vectorial sin sensor de velocidad (SVC)
1: Control vectorial con sensor de velocidad (FVC) 2 *
2: Control V/IF

P0-01 1er modo de control

del motor

0:Keypad (LED OFF)
1:Terminal (LED ON)
2:Communication (LED fickers)

Comando en
ejecucion

P0-02 fuente

0: Ajustes digitales (Teclado A AjustesV,

frecuencia preestablecida P0-08, ARRIBAy

ABAJO

modificable, no registrado)

1: Ajustes digitales (Teclado A AjustesV,

P Seleccion de fuente de| frecuencia preestablecida P0-08, ARRIBAy
0-03 frecuencia principal ABAJO

registrada)

2:All

3:Ai2

4: Al3 (Potenciometro del panel)
5: Ajuste de pulso PULSE (DI5)
6: Instruccion multisegmento
7:PLC simple

8:PID

9: Comunicacion proporcionada

Igual que P0-03
(Seleccion de la fuente de frecuencia principal X)) 0 *

Seleccion de
fuente de
[frecuencia auxiliar

P0-04

ICodigo de Predetermina e
funcion Nombre Instrucciones detalladas do de fabrica [Modificar
Fuente de frecuencia 0: Relativo a la frecuencia maxima|
auxiliar 1: Relativo a la fuente de
P0-05  Seleccién del rango Y frecuencia X 0 ¥
al apilar
Rango Y de la fuente de  [0%~150%
P0-06 frecuencia auxiliar al apilar| 100% .
Unidades: Seleccion de la fuente
de frecuencia 0: Fuente de
frecuencia principal X
1: Resultado del calculo de
Seleccion de frecuencia (determinado por las
superposicion de fuente  |decenas)
P0-07 (de frecuencia 2: Cambio entre X e Y 00 *
3: Cambio entre X y el resultado
del calculo
4: Cambio entre Y y el resultado
del calculo
Decenas: Relacion de célculo
lentre las frecuencias X e Y
0: X+Y
1: X-Y
2: Max. (X, Y)
3: Min. (X, Y)
Frecuencia preestablecidal0,00 Hz ~ frecuencia maxima (PO-|
P0-08 10) 50.00Hz
Direccion de carrera 0: Avanzar
P0-09 1: Retroceder 0
PO-10 Frecuencia maxima 50.00Hz~600.00Hz 50.00Hz *
0: Ajuste P°-12 1: Al
Limite superior de la 2: Al2
po-11 [fuente de frecuencia 3: Al3 (Potenciémetro del panel) 0 *
4: Ajuste de pulso PULSE (DI5) 5:
IComunicacion proporcionada
Limite superior de PO-14 (limite inferior de
P0-12  [frecuencia frecuencia) ~ P0-10 (frecuencia | 50.00Hz *
maxima)
Desplazamiento del limite (0,00 Hz ~ PO-10 (frecuencia
P0-13  [superior de frecuencia maxima) 0.00Hz *
Limite inferior de 0,00 Hz ~ P0-12 (limite superior
P0-14 " lrecuencia de frecuencia) 0.00Hz 4
Carrier frequency 0.5kHz~16.0kHz modelo
P0-15 depende ¥
|Ajuste de la frecuencia 0:No 1: Si
portadora segun la
P0-16  jtemperatura 1
Tiempo de aceleracion 1 |0.00s~65000s modelo
P0-17 depende *
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Codigo de Predeterminad .
funcion Nombre Instrucciones detalladas o de fabrica Modificar
Tiempo de modelo
P0-18 |desaceleracion 1 0.00s~65000s depende PAq
Unidad de tiempo 0:1s
PO-19 IACC/DEC 1:0.1 1 *
2:0.01s
Frecuencia auxiliar 0.00 Hz ~ PO-10
F i y . L
P0-21 dgi%ﬁl:;:r[r?igrio dela (frecuencia maxima) 0.00Hz *
fuente Al apilar
(Comando de frecuencia | 1.0 1Hz
P0-22  [Resolucion 2:0.01Hz 2 *
Seleccion de 0-Not store
po-23 falmacenamiento de . 1 Ve
0-23 frecuencia de ajuste 1:Store
digital al detenerse
Seleccion de motor 0-Motor 1
po-24 1:Motor 2 0 x
o lompo ACOIDEG | 0: PO-10 (frecuencia maxima)
P0-25 : Frecuencia de ajuste 0 *
2:100 Hz
Frecuencia de 0: Frecuencia de funcionamiento|
PO-2 funcionamiento Comando 1°F ia de aiust *
0-26  |ARRIBA/ABAJO : Frecuencia de ajuste 0
Referencia
Unidades: Teclado de operacion
combinacién de comandos con
fuente de frecuencia
ICombinacion de fuente | 0: Sin combinacion
de comando con fuente 1: Frecuencia ajustada
de frecuencia digitalmente
P0-27 2:AN 0000 %
3: A2
4: AI3 (Potenciémetro de panel)
5: Ajuste de pulsos PULSE (DI5)
6: Velocidad multipaso
7: PLC simple
8: PID
9: Comunicacion proporcionada
Decenas: Comando de terminal
combinacion con fuente de
frecuencia
Centenas: Comunicacion
combinacién de comandos con
fuente de frecuencia
Millas: Operacion automatica
combinacion con fuente de
frecuencia
[Tipo CAD de expansion | 0: Tarjeta de comunicacion
P0-28 [de comunicacién Modbus 0 »

1: Tarjeta de comunicacion
Profibus-DP

Cédigo de Predeterm .
funcion Nombre Instrucciones detalladas  [inado de | Modific
fabrica ar
Grupo P1: Primeros parametros del motor
0: Motor asincrono comun
Tipo de motor 1: Motor asincrono de frecuencia
P1-00 variable 0 *
2: Motor sincrono de imanes
permanentes
Potencia nominal del modelo
P1-01  |motor 0.1kW~1000.0kW depende *
ITensiéon nominal del motor modelo
P1-02 1V~2000V depende *
Corriente nominal del 0.01A~655.35A
motor (potencia del modelo
P1-03 inversor<55KW) depende *
0.1A~6553.5A
(potencia del inversor>55KW)
P1-04 ;rgtc(:;enma nominal del 0.01Hz~frecuencia maxima ?;;:Ag e
/elocidad nominal del
P1-05 |motor 1rpm~65535rpm g‘gg&lge *
Resistencia del estator del | 0.001Q~65.535Q IAjuste de
motor asincrono (potencia del parametros|
P1-06 inversors55kKW) 0.0001Q *
~6.5535Q
(potencia del inversor>55KW)
Resistencia del rotor del 0.0010~65.535Q IAjuste de
motor asincrono (potencia del parametros|
P1-07 inversor<55KW) *
0.0001Q~6.5535Q
(potencia del inversor>55KW)
Inductancia de fuga del 0.01mH~655.35mH |Ajuste de
motor asincrono (Inverter powers55KW) parametros
P1-08 0.001mH~65.535mH *
(Inverter power>55KW)
Inductancia mutua del 0.1mH~6553.5mH IAjuste de
motor asincrono (potencia del parametros|
P1-09 inversors55KW) *
0.01mH~655.35mH
(potencia del inversor>55KW)
Corriente sin carga del 0.01A~P1-03 IAjuste de
motor asincrono (potencia del inversors55KW) parametros|
P1-10 0.1A~P1-03 *
(potencia del inversor>55KW)
Resistencia del estator del | 0.0010~65.535Q IAjuste de
motor sincrono (Inverter powers55KW) parametros|
P1-16 0.0001Q~6.5535Q *
(potencia del inversor>55KW)
Motor sincrono 0.01mH~655.35mH IAjuste de
Inductancia del eje D (botencia del parametros|
P1-17 inversor<55KW *

0.001mH~65.535mH

(potencia del inversor>55KW)
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Codigo de Nombre Instrucciones detalladas Predeterminado [Modificar
funcion de fabrica
Synchronous motor 0.01mH~655.35mH Tuning
Q-axis inductance (Inverter powers55KW) parameters
P1-18 0.001mH~65.535mH *
(Inverter power>55KW)
Counter-electromotive 0.1V~6553.5V Tuning
P1-20 force of parameters *
synchronous motor
Number of encoder ines | 1~65535
P1-27 1024 *
0:ABZ incremental encoder
Encoder type 1:UVW incremental encoder
P1-28 2:Resolver 0 *
3:Sine cosine encoder
4:Provincial type UVW
encoder
ABZ incremental encoder| 0: adelante
P1-30 AB phase sequence 1:Reversa 0 *
P1-31 Encoder installation angle| 0.0~359.9° 0° *
Codificador UVW 0: adelante
P1-32 Secuencia de fases UVW/| 1:Reversa 0 *
Angulo de polarizacién 0.0~359.9° .
P1-33 | del codificador UVW 0 *
Pares de polos del 1~65535
P1-34 | resolver 1 *
Retroalimentacion de 0.0:Sin accién
velocidad PG deteccion | 0,1s~10,0s
P1-36 | de desconexion tiempo 0.0 *
0:Sin accién
Seleccion de 1: sintonizacion estatica de la
P1-37 | sintonizacion magquina asincrona 0 *
2: Ajuste completo de la
maquina asincrona
11: Sintonizacion estatica de
la maquina sincrona
12:Sintonizacion completa
del sincronizador
P2 Group:First Motor Vector Control Parameters
Ganancia proporcional
P2-00 del bucle de velocidad 1 1~100 30 PAY
Tiempo de integracion del
P2-01 bucle de velocidad 1 0.01s~10.00s 0.50s Yo
Frecuencia de
P2-02 | conmutacion 1 0.00~P2-05 5.00Hz *
Ganancia proporcional
P2-03 | del bucle de velocidad 2 | 1~100 20 A
Speed loop integration
P2-04 time 2 0.01s~10.00s 1.00s Y
P2-05 Frecuencia de P2-02~frecuencia max. 10.00Hz %
conmutacién 2
Ganancia de
P2-06 deslizamiento de control | 50%~200% 100% Y

vectorial

Codigo de Nombre Instrucciones detalladas Predeterminado [Modificar|
funcion de fabrica
Constante de tiempo de
P2-07 | filtrado del bucle de 0.000s~0.100s 0.015s hAe
velocidad
Control vectorial sobre Ia|
P2-08 | ganancia de excitacién. | 0~200 64 *
0:P2-10 ajuste
1:Al1
Fuente de limite superior| 2:Al2
P2-09 | de paren modo de 3:Al3(potenciémetro del panel) 0 *
control de velocidad 4: Configuracion de pulso de
PULSO (DI5)
5:Comunicacién dada
6:Min(Al1,A12)
7:Max.(AI1,A12)
La escala completa de
seleccion 1-7 corresponde a
P2-10
Limite superior de par
p2.1o | digital 0.0%~200.0% 150.0% %
ajuste de velocidad A e e
modo de control
Ganancia proporcional
P2-13 de regulacion de 0~60000 2000 *
excitacion
Ganancia integral de
P2-14 | regulacién de excitacion | 0~60000 1300 ¥
Regulacion de par
P2-15 | ganancia proporcional | 0~60000 2000
Regulacion de par
P2-16 | ganancia integral 0~60000 1300 e
Atributo integral del S e amiacesi 0: Invalido
217 bucle de velocidad 1:I§icaz 9 0 %
Modo magnético débil 0: magnético débil no valido
de la maquina sincrona | 1: Modo de calculo directo
P2-18 2: Modo de ajuste automatico 1 ¢
Maquina sincrona
P2-19 | profundidad magnética | 50%~500% 100% hAe
débil
Maximo débil
P2-20 | corriente magnética 1%~300% 50% e
Ajuste automatico de
P2-21 | ganancia para campos | 10%~500% 100% hAe
magnéticos débiles
magnético débil
P2-22 integral multiple 2~10 2 bid
Profundidad magnética
P2-23 | debil 0~50 5
Coeficiente magnético
P2-24 | débil de la maquina 80%~180% 120%
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Codigo Nombre Instrucciones detalladas Predeterminad/Modifica
de o de fabrica r
funcion
¢ Se detecta la posicion 0: Detectar cada inicio
inicial? 1: No detectar
P2-25 2: Primera deteccion de inicio al 0 o
encender
Seleccion del modo de 0~1
P2-26 | cambio de velocidad 0 ¥
Coeficiente maximo de ~
P2-27 | ajuste de produccion 50~500 100
Habilitar la limitacion de 0~1
P2-28 | frecuencia segun el voltaje 0 *
del bus
0: Sin compensacion
Modo de compensacion 1: Agregar compensacion
P2-29 anticipada anticipada de fuerza electromotriz 0 ¥
2: Agregar compensacion
anticipada de voltaje
Grupo P3: Parametros de control V/F
0: V/F lineal
1: VIF de punto multiple
Grupo P3: Parametros de | 2: V/F cuadrado
_ control V/F 3:1.2 potencia V/F 4:1.
p3-00 4 potencia V/F 00 *
6:1.6 potencia V/F
8:1.8 potencia V/F
9:Reservado
10: Modo V/F completamente
separado
11: Modo V/F de media separacion
Aumento de par 0.0%:(Aumento automatico del modelo
P3-01 par) 0.1%~30.0% depende s
Frecuencia de corte de . ,
P3-02 | refuerzo de par 0.00Hz~frecuencia max. 50.00Hz *
p3-03 | Punto de frecuencia VIF 1| o goHz~P3-05 0.00Hz *
P3-04 Punto de tension V/F 1 0.0%~100.0% 0.0% *
p3-05 | Puntode frecuencia V/F 2 P3-03~P3-07 0.00Hz *
p3-0p | Puntodetension VIF2 | ¢ gy, —100.0% 0.0% *
p3-g7 | Punto de frecuencia V/F 3 |p3 05~P1-04(frecuencia nominal de|  0.00Hz *
motor)
P3-0g | Puntodetension VIF3 | 6.09%~100.0% 0.0% *
Ganancia de ompensacién
P3-09 | de deslizamiento V/F 0.0%~200.0% 0.0% w
P3-10 V/F'sot.)(e ganancia de 0~200 64 e
excitacion
Ganancia de supresion de modelo
P3-11 | oscilacién V/F 0~100 depende pie
0:Configuracion digital (P3-14)
Fuente de voltaje 1:AI
P3-13 | separada V/F 2:A12 0 ¥

3:Al3(potenciometro del panel)
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Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predeterminado [Modificar|
ffuncion de fabrica
4: Configuracién de pulso PULSE
(D15)
5: Instruccion multisegmento
6: PLC simple
7:PID
8:Comunicacién dada
Nota: 100,0% corresponde a la
tension nominal del motor.
p3-14 | Aluste digital de voltaje | O0V~Tension nominal del motor
para separacion V/F oV ¢
Tiempo de aumento de| 0,0 s ~1000,0 s
voltaje para separacion| Nota: Se refiere al momento en que e
P3-15 | v/F OV cambia al voltaje nominal del
motor. 0.0s
p3-16 | Tiempode 0,0s~1000,0s
desaceleracion de Nota: Se refiere al momento en que 0.0s
voltaje para separacion| OV cambia al voltaje nominal del *
VIF motores
Seleccion del modo de | 0: Frecuencia/Voltaje reducido
apagado de separacién| independientemente a 0 e
P3-17 | VIF 1:Reduzca el voltaje a 0 y luego
reduzca la frecuencia nuevamente 0
p3-1g | Corriente de accion de | 50~200%
bloqueo por 130% *
sobrecorriente
_ Puesto por 0: Invalido
P3-19 sobrecorriente 1: Vigente 1 *
supresion
Ganancia de supresion| 0~100
P3-20 | G erdidade 20 *
velocidad por
sobrecorriente
p3.21 | Coeficiente de 50~200%
compensacion para 50%
corriente de pérdida ¢
por sobrecorriente de
doble velocidad
Modelo
Tension de accion de | 200.0~2000.0% Depende
P3-22 | ploqueo por 220V:370V *
sobretension 380V:760V
480V:850V
690V:1250V
1140V:1900V
p3-23 | Habilitacion de blogueo| O: Invalido
por sobretension 1: Vigente 1 *
p3-24 | Puesto de sobretension| 0~100
ganancia de frecuencia 30 Ad
de supresion
p3-25 | Puesto de sobretension| 0~100
ganancia de tensién de 30 ¥
supresion
p3-26 | Puesto de sobretension| 0~50Hz
subida maxima 5Hz *
limite de frecuencia
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Codigo d Nombre

Instrucciones detalladas

Predeterminado |Modificar|

funcion de fabrica
P4 Group:Input Terminal
P4-00 [DI1 funcion | O: Sin funcién 1 *
terminal 1: Adelante (FWD)
DI2 funcio 2:Reversa(REV)
P4-01 uncion 3: Control de funcionamiento de tres lineas 4
terminal _ 4: Avance Jog (FJOG)
p4-02 [DI3funcién | 5: Avance inverso (RJOG) 9 *
terminal 6: Terminal ARRIBA
— 7:Terminal ABAJO
P4-03 [Dl4 funcion | g: detenerse libremente 12 *
terminal 9: Restablecimiento de falla (RESET)
P4-04 [DI5 funcién 10: Pausa en ejecucion 13 *
terminal 11: Entrada de falla externa (apertura normal)
= 12: Terminal 1 de velocidad de varios pasos
P4-05 Eelr?],‘fil"::l;'on (Como se muestra en la Tabla 1 enla ';))égina 0 *
88
P4-06 [PI7 funcion | 13: Terminal 2 de velocidad de varios pasos 0 *
terminal (Como se muestra en la Tabla 1 en la pagina
T 88
Pa-07 Ealr?nfiig?on 14: Terminal 3 de velocidad de varios pasos 0 *
— (Como se muestra en la Tabla 1 en la pagina
p4-08 [DPI9 funcion 88) 0 *
terminal 15: Terminal 4 de velocidad de varios pasos
(Como se muestra en la Tabla 1 en la pagina
88
16: Terminal 1 de seleccion ACC/DEC (Como
se muestra en la Tabla 2 en la pagina 88)
17: Terminal 2 de seleccion ACC/DEC (Como
se muestra en la Tabla 2 en la pagina 88)
18: Cambio de fuente de frecuencia principal
19: configuracion ARRIBA y ABAJO borrada
(terminal y teclado)
20: Ejecucion de cambio de comando
terminales
D110 funcion 21:ACC/DEC no valido
P4-09 |iorminal 22:Pausa PID 0 *

23: reinicio del estado del PLC

24: Pausa de frecuencia de oscilacién
25:Entrada de contador

26: reinicio del contador

27: entrada de recuento de longitud
28:Reinicio de longitud

29: Control de par no valido

30:Entrada de frecuencia de PULSO (sélo
valido para DI5)

31:Reservado

32:Comando de frenado CC

33: Entrada de falla externa (normalmente
cerrada)

34:Modificacion de frecuencia habilitada
35:Inversion de direccién de accién PID
36:Terminal de parada externa 1

ICodigo de| Nombre Instrucciones detalladas _ |PredeterminadModificar]
funcion o de fabrica
37: Cambio de comando de control
Terminal 2
38: parada de integracién PID
39: Cambiar la fuente de frecuencia X
a la frecuencia preestablecida
40: Cambiar la fuente de frecuencia Y]
a la frecuencia preestablecida
41: Terminal de seleccién de motor 1
42: Terminal 2 de seleccién de motor
43: conmutacién de parametros PID
44: Fallo personalizado 1
45: Fallo personalizado 2
46: control de velocidad/control de
par
47: parada de emergencia
48: Terminal de tope externo 2
49: desaceleracion frenado CC
50:Cero el tiempo de ejecucion esta
vez 51~59:Reservado
P4-10 Dl fiter time 0.000s~1.000s 0.10s e
Modo de comando de 0: Modo de dos lineas 1
terminal 1: Modo de dos lineas 2
P4-11 2: modo de tres lineas 1 0 *
3: modo de tres lineas 2
ITasa de cambio de terminal 0.001Hz/s~65.535Hz/s
P4-12 [RRIBA/ABAJO 1.00Hz/s Pid
p4-13 [Curva Al 1 entrada minima 0.00V~P4-15 0.00V e
IAjuste correspondiente de la -100.0%~+100.0%
P4-14 lentrada minima de la curva 1 0.0% ¥
p4-15 [Curva Al 1 entrada maxima P4-13~+10.00V 10.00V .
IAjuste correspondiente de la -100.0%~+100.0%
P4-16 lentrada maxima de la curva 1 100.0% o
p4-17 |Tiempo de filtrado Al1 0.00s~10.00s 0.10s *
P4-18 Zntzrada minima de la curva 0.00V~P4-20 0.00V e
IAjuste correspondiente de -100.0%~+100.0%
P4-19 fentrada minima de curva Al 2 0.0% ¥
P4-20 Ent;\ellda maxima de la curva 2 P4-18~+10.00V 10.00V e
e
lAjuste correspondiente a la -100.0%~+100.0%
P4-21 lentrada méaxima de la curva 100.0% e
Al 2
p4-22 [Tiempo de filtro AI2 0.00s~10.00s 0.10s e
p4-23 [Curva Al 3 entrada minima -10.00V~P4-25 -10.00V e
IAjuste correspondiente a la -100.0%~+100.0%
P4-24 lentrada minima de la curva Al -6.0% ¢
3
P4-25 ICurva Al 3 entrada méaxima P4-23~+10.00V 97V %




Codigo
de

funcién

Nombre

Instrucciones detalladas

Predetermina
o de fabrica

TModificar

Grupo P5: Terminal de salida

P5-00

[Terminal FM
iseleccion del modo de
lsalida

0: Salida de pulso (FMP)
1: salida de conmutacién (FMR)

*

P5-01

Salida RMF
iseleccion de funcion

P5-02

Seleccion de funcion de
relé del tablero de
icontrol

(TA1,TB1,TC1)

P5-03

Relé de tarjeta de
lexpansion

lseleccion de funcion de
isalida

(TA2,TB2,TC2)

P5-04

Salida DO1
iseleccion de funcion

Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas |Predeterminad| Modificar
funcion o de fabrica
Ajuste correspondiente a | -100.0%~+100.0%
P4-26 | la entrada maxima de la 100.0% PAS
curva Al 3
P4-27 Equipo de filtrado 0.00s~10.00s 0.10s e
p4.2g | Entrada minima de pulso | 0.00kHz~P4-30 0.00kHz Y
Configuracion -100.0%~100.0%
P4-29 correspondiente de 0.0% PAY
entrada minima de pulso
P4-30 Entrada maxima de pulso | P4-28~100.00kHz 50.00kHz %
Configuracion -100.0%~100.0%
P*-31 correspondiente de 100.0% PAY
entrada maxima de pulso
Tiempo de filtrado de 0.00s~10.00s
P4-32 pulsos 0.10s Y
Lugar de las unidades: Seleccién
?eéuwa '1M(1 P4-13~P4-16)
Seleccién de curva Al s guva e
2: Curva 2 (ver P4-18~P4-21
P4-33 3:Curva 3 Ever P4»23~P4»26; 321 A
4: Curva 4 (ver A6-00~A6-07)
5: Curva 5 (ver A6-08~A6-15)
Lugar de las decenas: seleccion de
curva Al2, idem
Lugar de cientos: seleccién de
curva Al3, idem
Lugar de las unidades: Al1 por
deb?jo de la seleccion de
: configuracion de entrada minima
Al por .d.ebajo dela .| 0: Cogrresponde a la configuracion
P4-34 seleccion de configuracion| ge entrada minima 000 PAS
de entrada minima 1:0,0%
Lugar de las decenas: Al2 por
debajo de la seleccion de
configuracion de entrada minima,
idem
Cientos de lugares: Al3 por debajo
de la seleccion de configuracion de
entrada minima, lo mismo
p4.35 | DI1tiempo de retraso 0.0s~3600.0s 0.0s *
p4.3g | DI2tiempo de retraso 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4-37 DI3 tiempo de retraso 0.0s~3600.0s 0.0s *
0: Nivel alto efectivo 1: Nivel
Seleccion de modo valido | bajo efectivo Lugar de las
del terminal DI 1 unidades: D11
P4-38 Lugar de las decenas:DI2 00000 *
Lugar de las centenas:DI3
Lugar de las millares:DI4
Lugar de las decenas de
mil:DI5
0: Alto nivel efectivo
Seleccion de modo valido | 1: nivel bajo efectivo
P4-39 del terminal DI 2 Lugar de las unidades:DI6 00000 *

Lugar de las decenas:DI7
Lugar de las centenas:DI8
Lugar de miles:DI9

Lugar de diez mil:D110

P5-05

Tarjeta de expansion
Seleccion de salida DO2

0: Sin salida

1: Elinversor esta funcionando

2: Salida de fallo (parada de fallo)
3: salida FDT1

4: Llegada de frecuencia

5: funcionamiento a velocidad cero (sin
salida cuando se detiene)

6:Prealarma de sobrecarga del motor

7: Prealarma de sobrecarga del inversor
8: Configuracion de la llegada del valor de
conteo

9: Llegada del valor de conteo designado
10: Llegada de longitud

11: bucle PLC completado

12: Llegada del tiempo de ejecucion
acumulado

13: limitacién de frecuencia

14: limitacion de par

15: Listo para correr

16:Al1>AI2

17:Llegada del limite superior de frecuencia
18:Llegada del limite inferior de frecuencia
(relacionada con la ejecucion)

19: Salida de estado de bajo voltaje

20: configuracion de comunicacién
21:Orientacion finalizada (reservada)
22:Aproximacion a la orientacion (reservada)
23:Marcha a velocidad cero 2(salida
cuando se detiene)

24: Hora de encendido acumulada de
llegada

25: salida FDT2

26: Salida de llegada de frecuencia 1

27: Salida de llegada de frecuencia 2

28: Salida actual de carnaval 1

29: Salida de llegada actual 2

30: salida de llegada de tiempo

31:Entrada Al1 sobre limite

32:Sin carga

33: marcha atras

34: Estado de corriente cero

35:Llegada de temperatura del médulo

36: Corriente de salida por encima del limite
37: Limite inferior de llegada de frecuencia
(salida cuando se detiene)

38: Salida de advertencia (seguir
funcionando) 39: Prealarma de
sobretemperatura del motor

40: Esta llegada del tiempo corriente




Codigo de
funcion

Nombre

Instrucciones detalladas

PredeterminaModificar|

do de fabrica

Seleccién de la

0: Frecuencia de funcionamiento

estado efectivo

Millas: DO1
Decenas de millar: DO2

P5-06 funcién de salida | (0~frecuencia de salida maxima) 0 %
FMP 1: Frecuencia de ajuste
— (0O~frecuencia de salida maxima)
Seleccion dela | 2: Corriente de salida
P5-07 funcion de salida | (0~2 veces la corriente nominal del motor) 3: Par de 0 ¥
AO1 salida
(0~2 veces el par nominal del motor) 4: Potencia de
salida
(0~2 veces la potencia nominal) 5: Tension de
salida
(0~1,2 veces la tension nominal del inversor)
6: Entrada de pulsos (0,01 kHz ~ 100,00 kHz) 7:
A1 (OV~10V
8:Al2(0V~10V 00~20 mA)
L 9:AI3(0V ~10V)
p5.08 | Selecciondela | 40| ongitud (0~longitud méxima establecida) 1 ¥
funcion de salida | 11: Valor de conteo (0~valor de conteo maximo)
AO2 de la tarjeta | 12: Ajustes de comunicacién (0,0 % ~ 100,0 %)
de expansion 13: Velocidad del motor (O~velocidad
correspondiente) a la frecuencia de salida maxima)
14: Corriente de salida (0,0 A~ 1000,0 A) 15:
Voltaje de salida (0,0 V ~ 1000,0 V)
Frecuencia 0.01kHz~100.00kHz
P5-09 maxima de salida| 50.00kHz *
FMP
Coeficiente de -100.0%~+100.0%
P5-10 desviacion cero 0.0% *
AO1
P5-11 Ganancia AO1 -10.00~+10.00 1.00 Y
Coeficiente de -100.0%~+100.0%
P5-12 desviacion cero 0.0% pie
de la tarjeta de
expansion AO2
Ganancia de la -10.00~+10.00
P5-13 tarjeta de 1.00
expansion AO2
_ FMR tiempo de 0.0s~3600.0s
p5-17 retardo de salida 0.0s al
. Relay 1 tiempo 0.0s~3600.0s
P5-18 de retardo de 0.0s "
salida
-~ Relay 2 tiempo 0.0s~3600.0s
P5-19 de retardo de 0.0s "
salida
DO1 tiempo de 0.0s~3600.0s
P5-20 retardo de salida 0.0s *
DO2 tiempo de 0.0s~3600.0s
P5-21 retardo de salida 0.0s *
0: Logica positiva
Terminal de 1: Légica negativa. Unidades: FMR
salida DO Decenas: Relé 1
P5-22 Seleccion de Centenas: Relé 2 00000 =

ICodigo di Nombre Instrucciones detalladas Predetermin| Modificar
ffuncion ado de
fabrica
Grupo P6: Control de arranque y parada
Modo de inicio 0: Arranque directo
1: Seguimiento de velocidad y reinicio
P6-00 2: Arranque de preexcitacion (motor asincrono D ¥
de CA)
Modo de seguimiento de 0: Comienza desde la frecuencia de parada
velocidad 1: Comienza desde velocidad cero
P6-01 2: Comienza desde la frecuencia maxima 0 *
P6-02 Seguimiento de velocidad 1~100 20 e
P6-03 Frecuencia de inicio 0.00Hz 0.00Hz *
Tiempo de mantenimiento de | 0.0s~100.0s
P6-04 la frecuencia de inicio 0.0s *
Corriente de frenado de CC | 0%~100%
P6-05 de arranque/corriente de 0% *
preexcitacion
Tiempo de frenado de CC 0.0s~100.0s
P6-06 inicial / tempo de 0.0s *
preexcitacion
Modo ACC/DEC 0: Aceleracion/deceleracion lineal
1: Aceleracion/deceleracion en curva S
P6-07 2: Aceleracion/deceleracion en curva S 0 *
Hora de la parte de iniciode | 0.0%~(100.0%~P6-09)
Pe-08 lacurva S 30.0% *
Tiempo de la parte final de la | 0.0%~(100.0%~P6-08)
P6-09 cuva s 30.0% *
Stop mode 0: Desaceleracion hasta detenerse
P6-10 1: Detencion libre 0 his
Frecuencia de inicio del 0,00 Hz ~ frecuencia maxima
P6-11 frenado de CC después de la 0.00Hz w
parada
Tiempo de retardo del frenado| 0.0s~100.0s
P6-12 de CC después de la parada 0.0s ™
Corriente de frenado de CC 0%~100%
P6-13 después de la parada 0% w
Tiempo de frenado de CC 0.0s~100.0s
P6-14 después de la parada 0.0s w
P6-15 Relacion de uso de los frenos | 0%~100% 100% e
Salida de corriente de 0: Sin salida de corriente
P6-23 frecuencia cero con control 1: Con salida de corriente 0
vectorial
Frecuencia cero con salida 0: Con salida
P6-24 1: Sin salida 0 *
Grupo P7: Teclado y pantalla
0: Invélido
REV/JOG 1: Cambio entre el canal de comando del
seleccién de funcion teclado y el canal de comando remoto (canal *
P7-01 de comando del terminal y canal de comando 0
de comunicacion)
2: Cambio entre FDW y REV
3: Avance rapido
4: Retroceso rapido




Codigo de
funcion

Nombre

Instrucciones detalladas

[Predeterminal
do de fabrica

Modificar]

5: Cambio entre el canal de comando de
frecuencia del panel y el canal de comando
de frecuencia remoto

6: Operacion inversa

P7-02

Funcién
STOP/RESET

0: Valido con control de teclado
1: Siempre valido

P7-03

Parametro 1 de
la pantalla LED
en

funcionamiento

0000~FFFF

Bit00: Frecuencia de funcionamiento 1 (Hz)
Bit01: Frecuencia de ajuste (Hz)

Bit02: Tension del bus (V)
Bit03: Tension de salida (V)
Bit04: Corriente de salida (A)
Bit05: Potencia de salida (KW)
Bit06: Par de salida (%)

Bit07: Estado de la entrada DI
Bit08: Estado de la salida DO
Bit09: Tension Al1 (V)

Bit10: Tension Al2 (V)

Bit11: Tensién Al3 (V)

Bit12: Valor de conteo

Bit13: Valor de longitud

Bit14: Visualizacion de la velocidad de carga
Bit15: Ajuste de PID

1F

P7-04

Parametro 2 de
la pantalla LED
en

funcionamiento

0000~FFFF
Bit00: Retroalimentacion PID
Bit01: Etapa PLC

Bit02: Frecuencia de pulsos de entrada
PULSE (kHz)

Bit03: Frecuencia de funcionamiento 2 (Hz)
Bit04: Tiempo de funcionamiento restante
Ri/t)OS: Tension Al1 antes de la calibracion

R}t)%: Tension Al2 antes de la calibracion
{3\}307: Tensioén Al3 antes de la calibracion

Bit08: Velocidad lineal
Bit09: Tiempo de encendido (horasg Bit10:

Tiempo de funcionamiento (min) Bit11
Frecuencia de pulsos de entrada PULSE
Hz) Bit12: Valor de ajuste de comunicacion
it13: Velocidad de retroalimentacion del
encoder (Hz) Bit14: Visualizacion de la
frecuencia principal X (Hz) Bit15:
Visualizacion de la frecuencia auxiliar Y (Hz)

P7-05

Parametros de
la pantalla LED
de parada

0000~FFFF

Bit00: Ajuste de frecuencia (Hz)
Bit01: Tensién de bus (V)
Bit02: Estado de entrada DI
Bit03: Estado de salida DO

33

Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predeterminado de | Modificar
funcion fabrica
Bit04: Tension Al1 (V)
Bit05: Tension Al2 (V)
Bit06: Tension AI3 (V)
Bit07: Valor de conteo
Bit08: Valor de longitud
Bit09: Etapa del PLC
Bit10: Velocidad de carga
Bit11: Ajuste PID
Bit12: Frecuencia de pulso de
entrada PULSE (kHz)
P7-06 Coeficiente de 0.0001~6.5000 1.0000 ¥
visualizacion de ’
velocidad de carga
~ Mddulo IGBT 0.0°C~100.0C
p7-07 temperatura del ﬂr
radiador
P7-09 Tiempo de ejecucion Oh~65535h 00000 °
acumulado
p7-10 | ModeloN® .
Version del
P71 lsoftware n.? °
3 0:0 decimales
p7-12 Visualizacion de la 1:1 decimales 1 =
velocidad de carga 2:2 decimales
decimal 3:3 decimales
P7-13 Tiempo de Oh~65535h .
encendido
acumulado
p7-14 | Consumo de OkW~65535° N
energia acumulado
P8 Group:Auxiliary function
P8-00 Frecuencia de 0.00Hz~frecuencia maxima 2.00Hz
carrera a trote i
ps-.01 | Tiempode 0.0s~6500.0s 20.0s e
aceleracion del jog i
P8-02 Tiempo de 0.0s~6500.0s 20.0s Y
desaceleracion del :
jog
P8-03 l::i?qeegc?éen 5 0.0s~6500.0s modelo depende P
P8-04 Tiempo de 0.0s~6500.0s modelo depende S
desaceleracion 2
P8-05 lgi‘;?gc?gn 3 0.0s~6500.0s modelo depende P
P8-06 Tiempo de 0.0s~6500.0s modelo depende e
desaceleracion 3
P8-07 lgré?gc?gn 4 0.0s~6500.0s modelo depende ¥
P8-08 gtifsn;g;ggcién 4 0.0s~6500.0s modelo depende %
P8-09 I;recuencia de salto 0.00Hz~frecuencia maxima 0.00Hz Y
P8-10 ;recuencia de salto 0.00Hz~frecuencia maxima 0.00Hz S
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Cédigo de Nombre Instrucciones detalladas Predetermina | Modificar
funcion do de fabrica
P8-11 Frecuencia de salto 0,00 Hz ~ frecuencia maxima 0.01Hz
amplitud RS
P8-12 | Tiempo muerto FWD/REV| 0.0s~3000.0s 0.0s Y
P8-13 | Control de reversa 0: Habilitar 0
habilitado 1: Deshabilitar ¥
P8-14 Action when setting 0: Funcionamiento en el limite 0
frequency lower than inferior de frecuencia *
frequency lower limit 1: Parada
2: Funcionamiento a velocidad
cero
P8-15 | Control de caida 0.00Hz~10.00Hz 0.00Hz %
P8-16 | Tiempo acumulado de Oh~65000h Oh
llegada al encendido ¥
P8-17 | Tiempo acumulado de Oh~65000h Oh
llegada en ejecucion ¥
P8-18 | Activar seleccion de 0:Sin proteccion 0
proteccién 1:Proteccioén %
P8-19 | Valor de deteccion de 0.00Hz~frecuencia maxima 50.00Hz
frecuencia (FDT1) A
P8-20 Deteccion de frecuencia | 0.0%~100.0%(Nivel FDT1) 5.0%
valor rezagado
FDT1)
P8-21 Amplitud de deteccion de | 0.0%~100.0%(frecuencia 0.0%
llegada de frecuencia maxima)
P8-22 | Control de frecuenciade | O: Invalido 0
salto durante ACC/DEC 1: Vigente "
P8-25 | Tiempo de aceleracion 1y| 0.00Hz~frecuencia maxima 0.00Hz
tiempo de aceleracion 2 e
Punto de frecuencia de
conmutacién
P8-26 | Tiempo de desaceleracion| 0.00Hz~frecuencia maxima 0.00Hz
1y tiempo de
desaceleracion 2 %
punto de frecuencia de
conmutacion
P8-27 Prioridad de jog de 0: Invalido 1
terminal 1: Vigente "
P8-28 | Valor de deteccion de 0.00Hz~frecuencia maxima 50.00Hz
frecuencia (FDT2) *
P8-29 | Valor de retardo de 0.0%~100.0%(Nivel FDT2) 5.0%
deteccion de frecuencia PAY
(FDT2)
P8-30 | Cualquier valor de 0.00Hz~frecuencia maxima 50.00Hz
deteccion de frecuencia PAY
de llegada 1
P8-31 Cualquier amplitud de 0.0%~100.0%(frecuencia 0.0%
deteccion de frecuencia maxima) PAY
de llegada 1
Cualquier valor de 0.00Hz~frecuencia maxima 50.00Hz
P8-32 deteccion de frecuencia PAY

de llegada 2
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funcion do de fabrica
P8-33 | Cualquier amplitud de | 0.0%~100.0%(maximum frequency) 0.0% Pie
deteccién de frecuencia
de llegada 2
P8-34 | Nivel de deteccionde | 0.0%~300.0% 5.0% PAS
corriente cero 100.0%corresponde a la corriente
nominal del motor
P8-35 | Tiempo de retardo de 0.01s~600.00s 0.10s Pre
deteccién de corriente
cero
P8-36 Corriente de salida por | 0.0%(Sin deteccion) 200.0% Y
encima del valor limite | 0.1%~300.0%(corriente nominal del
motor)
P8-37 | Tiempo de retardo de | 0.00s~600.00s 0.00s *
deteccion de corriente
de salida por encima
del limite
P8-38 Cualquier corriente de | 0.0%~~300.0%(corriente nominal del 100.0% PAs
llegada 1 motor)
P8-39 | Cualquier corriente de | 0.0%~300.0%(corriente nominal del 0.0% Pie
llegada de 1 amplitud motor)
P8-40 | Cualquier corriente de | 0.0%~300.0%(corriente nominal dell ~ 100.0% e
llegada 2 motor)
P8-41 Cualquier corriente de | 0.0%~300.0%(corriente nominal del 0.0% pAe
llegada de amplitud 2 motor)
P8-42 | Seleccion de la funcion | 0: Invalido 0 *
de temporizacién 1: Vigente
0: Ajuste P8-44
P8-43 | Seleccion del tiempo de| 1:Al1 0 bie
ejecucion del 2:A12
cronometraje 3:Al3 (Potenciémetro del panel)
La escala de entrada analégica
corresponde a P8-44
P8-44 Tiempo de ejecucion 0.0Min~6500.0Min 0.0Min PAe
del cronometraje
P8-45 | Limite inferior de 0.00V~P8-46 3.10V *
proteccién de voltaje de
entrada Al1
P8-46 Limite superior de P8-45~10.00V 6.80V Yo
proteccion de voltaje de
entrada Al1
P8-47 | Temperatura del 0C~100°C 75C *
maédulo
de llegada
P8-48 | Control del ventilador 0: El ventilador funciona cuando el 0 *
de refrigeracion inversor esta en funcionamiento
1: El ventilador siempre funciona
P8-49 | Frecuencia de Frecuencia de latencia (P8-51) ~ 0.00Hz P
despertar frecuencia maxima (P0-10)
P8-50 Tiempo de retraso para | 0.0s~6500.0s 0.0s pAe
despertarse
P8-51 Frecuencia de latencia ?P%(-)4 I;z ~ frecuencia de activacion 0.00Hz Yo
P8-52 Tiempo de retardo de 0.0s~6500.0s 0.0s Pre
latencia
P8-53 Configuracion de la 0.0Min~6500.0Min 0.0Min *

hora de llegada en
ejecucion
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Cédigo d Nombre Instrucciones detalladas  [Predetermina[Modificar| Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predeterm|Modificar]
funcion do de fabrica ffuncion inado de
P9 Group:Fault and Protection 3 Faiode Tase do <aa fabrica
Seleccion de proteccion 0: Deshabilitar 14; Sobrecalentamiento del médulo
P9-00 contra sobrecarga del motor 1: Habilitar 1 hAe 15: Fallo externo
Ganancia de proteccion 0.20~10.00 16: Fallo de comunicacion
P9-01 contra sobrecarga del motor 1.00 * i 17: Fallo del contactor
Coeficiente de prealarma de 50%~100% P9-15  [El segundo tipo de falla 18: Fallo de deteccioén de corriente - .
P9-02 sobrecarga del motor 80% hAS 19: Fallo de autoajuste del motor
P9-03 Ganancia de pérdida de 0~100 0 e 20: Fallo del codificador/tarjeta PG
- sobretension 21: Fallo del pardmetro RW
Tension de proteccion contra 200.0~2000.0V 22: Fallo de hardware del inversor
P9-04 | sobretension 760 w 23: Cortocircuito del motor a tierra 24:
Ganancia de pérdida por 0~100 Reservado
P9-05 sobrecorriente 20 * 25: Reservado
Corriente de proteccion por 100%~200% 26 Ti e ot
P9-06 sobrecorriente 150% b a%a nlfarggo de funcionamiento
Seleccion de proteccion 0: Invélido 27: Fallo personalizado 1
P9-07 contra cortocircuito a tierra al 1: Vigente 1 % 28: Fallo personalizado 2
- encender po-16 |E!tercer (lltimo) tipo de 29: Tiempo de encendido alcanzado . .
Tension de arranque de la 200.0~2000.0V Ifalla 30: Sin carga
Po-0g | accion dela unidad de 690 * 31: Pérdida de retroalimentacion PID
T de reinici 0~20 durante el funcionamiento 40:
P9-09 1empos de reinicio 0 * Limitacion rapida de corriente con el
tomatico de fallas
automatico de Te _ - tiempo 41: Fallo de conmutacién del
La falla DO actia como 0: Sin accion motor durante el funcionamiento
P9-10 seleccion en el reinicio 1: Accién 0 * 42: Desviacién de velocidad excesiva
automatico de falla . ;
- = 43: Sobrevelocidad del motor
Tiempo de intervalo de 0.15~100.0s 45: Sobretemperatura del motor
P9-11 reinicio automatico de fallas 1.0s Y : S
51: Error de posicién inicial
Seleccion de proteccion Posicién de las unidades: Frecuencia en la tercera
contra fallo de fase de Deteccion de pérdida de fase P9-17 (ultima) falla — — L4
P9-12 entrada (18,5 kW o menos) | de entrada 11 * -
0: Desactivar Corriente en la tercera
1: Activar P9-18 (L’Jltim'?) falla — — .
Posicién de las decenas: Tension de bus en la
Deteccién de potencia de P9-19 tercera (Ultima) falla — — L4
e_ntsada ’ Estado del terminal de
0: Desactivar P9-20 | entrada en el tercer — - .
_ _ 1: Activar _ (ultimo) fallo
Seleccién de proteccion 0: Deshabilitar Estado del terminal de
P9-13 gglr:ér: fallos de fase de 1: Habilitar 1 % P9-21 fsalida en el tercer (Ultimo) — — .
0: Sinfallos allo
1: Reservado Estado del inversor en la
2: Sobrecorriente en el proceso ACC P9-22 tercera (Ultima) falla — — L
3: Sobrecorriente en el proceso DEC
4: Sobrecorriente a velocidad Tiempo de encendido en
. . g?gitsrnet?ensién en el proceso ACC P9-23 la tercera (diltima) falla — — >
P9-14 El primer tipo de falla 6: Sobretension en el proceso DEC - ¥ Tie”?PO de.
7: Sobretension a velocidad P9-24 funcionamiento en la — — .
constante tercera (Ultima) falla
8 Fe‘t"o de ZObge,?:'ga dela Frecuencia en la segunda
resistencia de bufer
9: Subtension P9-27 falla _ . °
10: Sobrecarga del inversor Corriente en la segunda
11: Sobrecarga del motor P9-28 falla — — hd
12: Fallo de fase de entrada
—69—
—68—




Codigo  de| Nombre Instrucciones detalladas |Predeterminado [Modificar|
funcion de fabrica
pg.og |Tension del busenla — .
lsegunda falla
pg.30 |Estado del terminal de — .
lentrada en la segunda falla
Estado del terminal de o _
Po-31 salida en la segunda falla °
pg.3p |Estado del inversoren la — .
lsegunda falla
[Tiempo de encendido en la - —
P9-33 lsegunda falla °
pg.34 |liempo de funcionamiento — .
len la segunda falla
P9-37  |Frecuencia a la primera falla| B - .
P9-38 |[Corriente en la primera falla o -
pg.39 |Tensiondelbusenla —
rimera falla
P9-40 Estado del terminal de — .
lentrada en el primer fallo
Estado del terminal de o _
P41 |alida en el primer fallo °
pg.4p |Estadodelinversor en el — .
rimer fallo
pg9.43 |liempo de encendido en el — .
rimer fallo
[Tiempo de funcionamiento - —
P9-44 lenla primera falla °
Lﬂidades: Sobrecarga del motor
0: Parada libre
1: Parada por parada
i i 2: Continuar funcionando
P9-47 Selecc'(.),n de accién de Decenas: Fallo de fase de entrada 00000 i
proteccion contra fallas 1 12
C1e3ntenas: Fallo de fase de salida
Millares: Fallo externo (15)
Decenas de millar: Fallo de
comunicacion (16)
Posicion de las unidades: Fallo del
codificador/tarjeta PG (20)
” L. 0: Parada libre
Seleccion de accion de by .
s Posicion de las decenas: Fallo del
P9-48 proteccion contra fallas 2 | ¢sdigo de funcion RW (21) 0000 *

0: Parada libre

1: Parada por parada

Posicion de las centenas:
Reservado

Posicion de las millares:
Sobrecalentamiento del motor (25)
Posicion de las decenas de millar:
Tiempo de funcionamiento

alcanzado (26)

ICodigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predetermi (Modificar|
ffuncion nado de
fabrica
Unidades: Fallo personalizado 1 (27)
0: Parada libre
1: Parada por parada
2: Sigue funcionando
Decenas: Fallo personalizado 2 (28)
0: Parada libre
1: Parada por parada
2: Sigue funcionando
OCeStengs:rIgora de llegada al encendido (29)
Seleccion de accién | ¢ parada iore
- e 1: Parada por parada
Po-49 ?e"pro?EeCCIon contra 2: Sigue qu\ciopnando 00000 =
allas Millares: Sin carga (30)
0: Parada libre
1: Parada por parada
2: Desaceleracion al 7 % de la potencia nominal
del motor y, a continuacion, sigue funcionando;
funciona a la frecuencia establecida sin descarga
Decenas de millar: Pérdida de retroalimentacion
PID durante la marcha (31)
0: Parada libre
1: Parada por parada
2: Sigue funcionando
Posicion de las unidades:
Desviacion de velocidad excesiva (42)
Seleccién de accién | 0: Parada libre
P9-50 | 4o proteccion contra | 1: Parada por parada 2: Sigue 00000 =
fallas 4 funcionando
Posicion de las decenas: Sobrevelocidad
del motor (43)
Posicion de las centenas: Fallo inicial (51)
0: Funcionamiento a la frecuencia actual
Seleccion de 1: Funcionamiento a la frecuencia
P9-54 | frecuencia de establecida 0 ¥
funcionamiento en 2: Funcionamiento a la frecuencia limite
caso de fallo superior
3: Funcionamiento a la frecuencia limite
inferior
4: Funcionamiento a la frecuencia de
respaldo anormal
Frecuencia de 60,0%~100,0%(100,0% corresponde a I
P9-55 | respaldo anormal frecuencia maxima P0-10) 100.0% ¥
Tipo de sensgr Ide 0: Sin sensor de temperatura
temperatura del 1: PT100
P9-56 | motor 2: PT1000 0
Umbral de
P9-57 | proteccion contra 110.0C PAY
sobrecalentamiento 0°C~200C
del motor
Umbral de prealarma
P9-58 | por 0C~200°C 90°C PAY
sobrecalentamiento
del motor
IdSeIecciér:j de accién| 0: Invalido
e apagado 1: Desaceleracion
P9-59 instantgneo 2: Desaceleracion hasta detenerse 0 al
Punto ?e on d
conmutacion de o
P9-60 | desaceleracion P9-62~100.0% 85% *
cuando se produce
un corte de energia
instantaneo




Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predeterm|Modificar|
funcion inado de
fabrica
P9-61 Tiempo de evaluacion de 0.00s~100.00s 0.50s PAS
aumento de voltaje
cuando se produce un
apagado stantaneo
P9-62 | Voltaje de juicio de accion 60.0%~100.0%(voltaje de bus 80.0% PAS
cuando la potencia estandar)
instantanea
P9-63 | Seleccion de proteccion 0O:Invalid 0 PAS
contra descarga 1:Effective
P9-64 | Nivel de deteccion de 0.0~100.0%(Corriente nominal del|  10.0% PAS
descarga motor)
P9-65 | Tiempo de deteccion de 0.0~60.0s 1.0s PAS
descarga
P9-67 | Valor de deteccioén de 0.0%~50.00%(frecuencia maxima)| 20.0% PAS
exceso de velocidad
P9-68 Tiempo de deteccion de 0.0~60.0s 1.0s e
exceso de velocidad
P9-69 | Tiempo de deteccién de 0.0%~50.00%(frecuencia maxima)| 20.0% PAS
desviacién de velocidad
excesiva
P9-70 Tiempo de deteccion de 0.0~60.0s 5.0s PAd
desviacién de velocidad
excesiva
Grupo PA: Funcién PID
0: Ajuste PA-01
PA-00 | PID fuente dada 1: A1
2: AI2
3: AI3 (Potenciémetro del panel) 0 PAd
4: Ajuste de pulso PULSE (DI5)
5: Comunicacion proporcionada
6: Comando multipaso
PA-01 | Valor PID dado 0.0~100.0% 50% w
0:Al1
Fuente de 1:AI2
PA-02 | retroalimentacion PID 2:AI3 (Potenmometro del panel) 0 PAS
3:A11
4: Aj uste de pulso PULSE (DI5)
5: Comunlcamon proporcionada
6:Al1
7: MAX(IA1 ),AI2[)
8:MIN[|A1]IAI2])
PA-03 Direccion de accion del 0: Positivo 0 PAd
PID 1: Negativo
PA-04 | Rango de 0~65535 1000 PAS
retroalimentacion dado
por PID
PA-05 %a?ancia proporcional 0.0~100.0 20.0 PAd
p
PA-06 | Tiempo de integracion Ti1 0.01s~10.00s 2.00s PAY
PA-07 | Tiempo diferencial Td1 0.000s~10.000s 0.000s PAY
PA-08 Frecuencia de corte de 0.00Hz~frecuencia maxima 2.00Hz PAS
PID inverso
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Codigo de Nombre Instrucciones detalladas Predeterminad|Modificar]
funcion o de fabrica
PA-09 Iﬁl'erite de desviacion del 0.0%~100.0% 0.0% PAS
PA-10 | Amplitud diferencial PID 0.00%~100.00% 0.10% PAS
PA-11 ;iIeDmpo de filtro dado por 0.00~650.00s 0.00s Y
PA-12 | Tiempo de ajuste de 0.00~60.00s 0.00s Y
retroalimentacion PID
PA-13 | Tiempo de ajuste de 0.00~60.00s 0.00s PAd
salida PID
PA-15 Eagancia proporcional 0.0~100.0 20.0 PAS
p.
PA-16 pgmpo de integracién 0.01s~10.00s 2.00s PAS
i
PA-17 | Tiempo diferencial Td2 0.000s~10.000s 0.000s PAS
PA-18 | Parametro PID 0: Sin conmutacion Pie
Condicion de 1: Conmutacion a través de
conmutacion terminales DI 0
2: Conmutacion automatica
segun la desviacion
PA-19 | Desviacion de 0.0%~PA-20 20.0% PAS
conmutacion del
parametro PID 1
PA-20 | Desviacion de PA-19~100.0% 80.0% PAd
conmutacion del
parametro PID 2
PA-21 | Valor inicial del PID 0.0%~100.0% 0.0% PAS
PA-22 | Tiempo de 0.00~650.00s 0.00s PAd
mantenimiento del valor
inicial del PID
PA-23 | Valor maximo hacia 0.00%~100.00% 1.00% PAS
adelante
entre dos desviaciones
de salida
PA-24 | Valor maximo inverso 0.00%~100.00% 1.00% PAd
entre dos desviaciones
de salida
Unidades: Integracion separada
PA-25 | Atributo de integracion 0: Invalida 00 PAq
PID 1: Efectiva
Decenas: Detener la integracion
o no después de que la salida
alcance el limite
0: Continuar integrando
1: Detener la integracién
PA-26 | Valor de deteccion de 0,0 %: No se juzga la pérdida de 0.0% PAd
pérdida de retroalimentacion
retroalimentacion PID 0,1 % ~ 100,0 %
PA-27 | Tiempo de deteccion de | 0.0s~20.0s 0.0s PAS
pérdida de
retroalimentacién PID
PA-28 | Calculo de parada PID 0: Sin célculo al detenerse 0 PAS
1: Calculo al detenerse
Grupo PB: Frecuencia de oscilacion, Longitud fija, Conteo
PB-00 | Modo de ajuste de 0: Relativo a la frecuencia central 0 PAS
frecuencia de oscilacién | 1: Relativo a la frecuencia
maxima
PB-01 | Frecuencia de oscilacién | 0.0%~100.0% 0.0% PAS
amplitud
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Nombre

Instrucciones
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Modificar|

funcion detalladas do de fabrica
PC-18 [Tiempo de funcionamiento de 0" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Y
PC-19 [0"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-20 [Tiempo de funcionamiento de 1" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Y
PC-21 [18 Seleccién de tiempo de fase 0~3 0 PAd
IACC/DEC
PC-22 [Tiempo de funcionamiento de 2" fases | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-23 [2 Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAd
PC-24  [Tiempo de funcionamiento de 3" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-25 [3"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-26 [Tiempo de funcionamiento de 4" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Y
PC-27 [4"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-28 [Tiempo de funcionamiento de 5" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) %
PC-29 [5"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-30 [Tiempo de funcionamiento de 6" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-31 [6"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-32 [Tiempo de funcionamiento de 7" fases | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-33 [7"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-34 [Tiempo de funcionamiento de 8" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-35 [8"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-36 [Tiempo de funcionamiento de 9" fases 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-37 [9"Seleccion de tiempo de fase ACC/DEC 0~3 0 PAS
PC-38 [Tiempo de funcionamiento de 10" fases | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
PC-39 [10"Seleccion de tiempo de fase 0~3 0 PAS
IACC/DEC
PC-40 [Tiempo de funcionamiento de 11" fases | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Y
PC-41  [11"Seleccion de tiempo de fase 0~3 0 PAS
IACC/DEC
PC-42 [Tiempo de funcionamiento de 12" fases | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Y
PC-43 [12"Seleccion de tiempo de fase 0~3 0 PAd
IACC/DEC
PC-44  [Tiempo de funcionamiento de 13" fases | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS

Codigo de Nombre Instrucciones detalladas Predeterminad |Modifica
funcion o de fabrica r
PB-02 | Salto repentino 0.0%~50.0% 0.0%
amplitud de frecuencia w®
PB-03 | Ciclo de frecuencia de 0.1s~3000.0s 10.0s Y
oscilacién
PB-04 | Tiempo de ascenso de 0.1%~100.0% 50.0%
la frecuencia de Ad
oscilacién de la onda
triangular
PB-05 | Ajuste de longitud Om~65535m 1000m %
PB-06 | Longitud real Om~65535m Om Y
PB-07 | Numero de pulsos por 0.1~6553.5 100.0
metro *
PB-08 | Establecer valor de 1~65535 1000 Y
conteo
PB-09 | Valor de conteo 1~65535 1000 e
designado
Grupo PC: Comandos de multiples pasos y PLC simple
PC-00 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 0
PC-01 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 1
PC-02 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 2
PC-03 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAd
pasos 3
PC-04 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 4
PC-05 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 5
PC-06 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos6
PC-07 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 7
PC-08 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 8
PC-09 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAd
pasos 9
PC-10 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 10
PC-11 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos
PC-12 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasosi12
PC-13 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAS
pasos 13
PC-14 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAd
pasos 14
PC-15 |Comando de varios -100.0%~100.0% 0.0% PAd
pasos15
PC-16 |[Modo de ejecucion de 0: Detenerse después de un ciclo 0 ¥
PLC simple 1: Mantener la ultima frecuencia después
de un ciclo
2: Funcionamiento circular
ISeleccion de Ubicacion de las unidades: Seleccion de
almacenamiento PLC almacenamiento al apagar
PC-17 [simple al apagar el 0: No almacenar 00 e

lequipo

1: Almacenar

Ubicacioén de las decenas: Seleccion de
almacenamiento al detener

0: No almacenar

1: Almacenar
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ICodigo de Nombre Instrucciones detalladas Predetermin| Modificar
funcion ado de
fabrica
Seleccion de tiempo de 0~3
PC-45 | aceleracion/desaceleracion de 0 *
13 fases
PC46 '{ﬁrgpofde funcionamiento de 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Y
Seleccion de tiempo de 0~3
PC-47 | aceleracion/desaceleracion de 0 Y
4 fases
PC-48 ;I;g;npg de funcionamiento de la 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) *
Seleccion de tiempo de 0~3
PC-49 | aceleracion/desaceleracion de 0 Y
fase de 15"
Unidad de temporizacion 0:s(second)
PC-50 | (Modo PLC simple) 1:h (hour) 0 A
0: PC-00
Comando de varios pasos 0 1: Al
modo dado 2: AI2
PC-51 3:AI3 (Potenmometro del panel) 4: Ajuste 0 e
de pulso PULSE (DI5)
5: PID
6: Ajuste de frecuencia del teclado (P0-08),
modificable mediante ARRIBA/ABAJO
Grupo PD: Para os de icacion
Unidades: MODBUS
0:300 BPS
1:600 BPS
2:1200 BPS
3:2400 BPS
4:4800 BPS
5:9600 BPS
PD-00 Tasa de baudios 9115242188 Sgg 5005 e
8:57600 BPS
9:115200 BPS
Decenas: Profibus-DP 0:115200 BPS
113:528300 BPS 2:256000 BPS 3:512000
Centenas: Reservadas
}\Jllg%s: Velocidad en baudios de CANlink
1:50 2:100 3:125 4:250 5:500 6:1 M
0: Sin comprobacion de paridad (8-N-2)
1: Comprobacion de paridad par (8-E-1)
2: Comprobacion de paridad impar (8-0-1)
PD-01 Formato de datos 3: Sin comprobacion de paridad (8-N-1) 0 x
PD-02 Direccion local 1~247,0 is broadcast address 1 Y
PD-03 Retraso de respuesta Oms~20ms 2 *

ICodigo de| Nombre Instrucciones detalladas [Predetermin| Modificar
ffuncion ado de
fabrica
(,omumé:acnon 0.0(nvalid

PD-04 tiempo de espera 0:1SN60.85 0.0 e

Unidades: MODBUS

g: F;rotoloo'l\%gl[%%BSUS tnp gsténdar 1:

" rotocolo estandar
PD-05 |  Seleccion del formato de Decenas: Profibus-DP 31 #
ransmision de datos 0: Formato PPO1 1: Formato PPO2 2:
Formato PPO3 3: Formato PPO5
Comunicacion leida

PD-06 resolucién actual (1320 0 »

1:0.1

A

Grupo PE: Cédigo de funcion personalizado por el usuario
PE-00 Cadigo de funcion de usuario 0 P0.10 ig
PE-01 Cadigo de funcion de usuario 1 P0.02 X
PE-02 Cadigo de funcion de usuario 2 P0.03 bAd
PE-03 Cddigo de funcién de usuario3 P0.07 hig
PE-04 Cadigo de funcion de usuario 4 P0.08 Yo
PE-05 Cadigo de funcion de usuario 5 P0.17 Yo
PE-06 Cadigo de funcion de usuario 6 P0.18 bAd
PE-07 | Céddigo de funcién de usuario 7 P0-00~PP-xx P3.00 Y
PE-08 | Cédigo de funcién d i0 8 AQ-00~Ax-xX P3.01 2
6digo de funcion de usuario U000 0K *

PE-09 Cadigo de funcion de usuario 9 P4.00 bAd
PE-10 | Cédigo de funcion de usuario10 P4.01 hig
PE-11 | Cédigo de funcion de usuariot1 P4.02 hA¢
PE-12 | Cédigo de funcion de usuario 12 P5.04 hA¢
PE-13 | Cédigo de funcion de usuario 13 P5.07 hA¢
PE-14 | Cddigo de funcién de usuario 14 P6.00 hA¢
PE-15 | Cédigo de funcion de usuario 15 P6.10 hA¢
PE-16 | Codigo de funcion de usuario16 P0.00 ig
PE-17 | Cédigo de funcion de usuario 17 P0.00 hig
PE-18 | Codigo de funcion de usuario 18 P0.00 ¢
PE-19 | Cédigo de funcion de usuario 19 P0.00 hig
PE-20 | Codigo de funcion de usuario 20 P0.00 bAd
PE-21 | Cddigo de funcién de usuario 21 P0.00 hig
PE-22 | Codigo de funcion de usuario 22 P0.00 hA¢
PE-23 | Codigo de funcion de usuario23 P0.00 Yo
PE-24 | Cadigo de funcion de usuario 24 P0.00 hig
PE-25 | Codigo de funcion de usuario25 P0.00 ig
PE-26 | Codigo de funcion de usuario 26 P0.00 Yo
PE-27 | Céddigo de funcién de usuario27 P0.00 hA¢
PE-28 | Codigo de funcion de usuario 28 P0.00 ig
PE-29 | Codigo de funcion de usuario 29 P0.00 Yo
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Codigo
de

funcién

Nombre

Instrucciones detalladas

inado de

|I"-‘redeterm

fabrica

Modificar]

Grupo PP: Gestion de codigos de funcion

PP-00

Contrasefia de
usuario

0~65535

PP-01

Inicializacion de
parametros

000: Sin accién

001: Restaurar valores predeterminados de
fabrica, pero sin incluir los parametros del
motor

002: Borrar el registro

003: Restaurar valores predeterminados de
fabrica, incluidos los parametros del motor
004: Restaurar los parametros de copia de
seguridad del usuario

501: Realizar una copia de seguridad de los
parametros actuales del usuario

000

PP-02

Seleccion de
isualizacion del
grupo de parametros
de funcién

Posicién de las unidades: Seleccion de
visualizacion del grupo U

0: Sin visualizacién 1: Visualizacion
Posicion de las decenas: Seleccion de
visualizacion del grupo A

0: Sin visualizacién 1: Visualizacion

PP-03

Seleccion de
isualizacion del
grupo de parametros
de personalidad

Unidades: Seleccion de visualizacion del
grupo de parametros personalizado por el
usuario

0: Sin visualizacién 1: Visualizacion
Decenas: El usuario cambia la seleccién de
visualizacion del grupo de parametros

0: Sin visualizacién 1: Visualizacion

00

PP-04

Codigo de funcién
IAtributo de
modificacion

0: Modificable
1: No modificable

PP-05

Parametros de
monitorizacion del
lestado operativo

00: Frecuencia de funcionamiento (Hz)
01: Frecuencia de ajuste (Hz)

02: Tension del bus (V)

03: Tension de salida (V)

04: Corriente de salida (A)

05: Potencia de salida (KW)

06: Par de salida (%)

07: Estado de la entrada DL

08: Estado de la salida DO

09: Tension Al1 (V)

10: Tension Al2 (V)

11: Tensién AI3 (V)

12: Valor de conteo

13: Valor de longitud

14: Visualizacion de la velocidad de carga
15: Ajuste del PID

16: Retroalimentacion del PID

17: Etapa del PLC

18: Frecuencia de pulsos de la entrada
PULSE (Hz)

19: Velocidad de retroalimentacion (unidad:
0,1 Hz)

20: Tiempo de funcionamiento restante
21: Tension Al1 antes de la calibracién
22: Tension Al2 antes de la calibracion
23: Tension Al3 antes de la calibracion

04

78—

Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predeterm|Modificar|
ffuncion inado de
fabrica
24: Velocidad lineal
25: Tiempo de encendido
26: Tiempo de funcionamiento
27: Frecuencia de pulso de entrada
PULSE
28: Valor de configuracién de
comunicacion
29: Velocidad de retroalimentacion del
codificador
30: Visualizacion de la frecuencia
principal X
31: Visualizacion de la frecuencia
auxiliar Y
32: Ver cualquier valor de direccién de
memoria
Grupo A0: Parametros de control de par
Seleccién del modo de 0: Control de velocidad
A0-00  [control de velocidad/par  [1: Control de par 0 *
0: Ajuste digital 1 (A0-03) 1: Al1
2: Al2
Seleccion de la fuente de [3: AI3 (Potenciémetro del panel)
A0-01 [ajuste de par en el modo [4: Ajuste de pulso PULSE (DI5) 0 *
de control de par 5: Comunicacion proporcionada 6:
Min. (Al1, Al2)
7: Max. (Al1, Al2) (El rango completo
de opciones 1-7 corresponde al ajuste
digital A0-03)
IAjuste digital de par en
A0-03  |modo de control de par -200.0%~200.0% 150.0% PAY
Frecuencia méaxima de
A0-05 [Avance en modo de 0,00 Hz ~ frecuencia maxima 50.00Hz ¥
icontrol de par
Frecuencia maxima
A0-06 [inversa en modo de 0,00 Hz ~ frecuencia maxima 50.00Hz *
icontrol de par
ITiempo de aceleracion en
A0-07 imodo de control de par 0.00s~65000s 0.00s PAd
ITiempo de desaceleracion
A0-08 len el modo de control de 0.00s~65000s 0.00s PAS
ar
A1 Group:Virtual 10
Seleccion de funciones del
A1-00  terminal virtual VDI 0~59 0 *
Seleccion de funciones del
A1-01  fterminal virtual VDI2 0~59 0 *
Seleccion de funciones del
A1-02  fterminal virtual VDI3 0~59 0 *
Seleccién de funciones del
A1-03  terminal virtual VDI4 0~59 0 *
Seleccién de funciones del
A1-04  tterminal virtual VDI5 0~59 0 *




Codigo de Nombre Instrucciones detalladas Predeterm|Modificar|
funcion inado de
fabrica
A1-19  [Tiempo de retardo de [0.0s~3600.0s 0.0s *
salida VDO4 .
A1-20 [Tiempo de retardo de [0.0s~3600.0s 0.0s
lsalida VDO5 )
0: Logica positiva
[Terminal de salida 1: Légica negativa
A1-21 DO Unidades: VDO1 00000 e
Seleccién del estado |Decenas: VDO2
lefectivo Centenas: VDO3
Millas: VDO4
Decenas de millar: VDO5
A2-00 [Seleccion del tipo de [0: Motor asincrono convencional 0
motor 1: Motor asincrono de frecuencia variable *
A2-01  |Potencia nominal del [0.1kW~1000.0kW modelo
motor depende *
A2-02 [Tensién nominal del  [1V~2000V modelo
motor depende *
A2-03 |Corriente nominal del (0,01 A ~ 655,35 AN (potencia del inversor | modelo
motor < 55 KW) depende *
0,1 A ~6553,5 AN (potencia del inversor >
55 KW)
A2-04  |Frecuencia nominal (0,01 Hz ~ frecuencia maxima modelo
ldel motor depende *
A2-05 /elocidad nominal del |1 rpm ~ 65535 rpm modelo
motor depende *
A2-06 |Resistencia del estator(0,001 Q~65,5350 modelo
[del motor asincrono  ((Potencia del inversor <55 kW) 0,0001 depende
0~6,5535 Q *
(Potencia del inversor >55 kW)
A2-07 |Resistencia del rotor (0,001 Q~65,535 Q modelo
del motor asincrono  ((Potencia del inversor <55 kW) 0,0001 depende
0~6,5535 Q *
(Potencia del inversor >55 kW)
Inductancia de fuga (0,01 mH~655,35 mH modelo
A2-08 [(del motor asincrono |(Potencia del inversor < 55 kW) 0,001 depende
mH~65,535 mH *
(Potencia del inversor > 55 kW)
Inductancia mutua del (0,01 mH ~ 655,35 mH modelo
A2-09 |motor asincrono (Potencia del inversor < 55 kW) 0,001 mH | depende
~ 65,535 mH *
(Potencia del inversor > 55 kW)
A2-10 [Corriente sin carga del(0,01 A~A2-03 modelo
motor asincrono (Potencia del inversor < 55 kW) depende
0,1 A~A2-03 *
(Potencia del inversor > 55 kW)
A2-27  |Numero de lineas del [1~65535 1024 *

codificador

Codigo de Nombre Instrucciones detalladas PredetermModificar]
funcion inado de
fabrica
A1-05 0: La validez de VDI se determina por el
lestado del VDOX virtual.
Modo de configuracién  [1: Se establece la validez de VDI
del estado del terminal  |mediante el cédigo de funcion A1-06. 00000 *
VDI virtual Unidades: VDI1 virtual.
Decenas: VDI2 virtual.
ICentenas: VDI3 virtual.
Miles: VDI4 virtual.
Decenas de millar: VDIS virtual.
Configuracion del estado 0: Invalido
A1-06 del terminal VDL virtual [1: Efectivo
Ubicacion de las unidades: VDI1 virtual 00000 *
Ubicacion de las decenas: VDI2 virtual
Ubicacion de las centenas: VDI13 virtual
Ubicacion de los millares: VDI4 virtual
Ubicacion de las decenas de millar: VDI5
irtual
A1-07 [Seleccion de funcién al 0~59
utilizar el terminal Al1 0 *
como DI
A1-08 [Seleccion de funcién al 0~59
utilizar el terminal A2 0 *
como DI
A1-09 [Seleccion de funcién al 0~59
utilizar el terminal AI3 0 *
como DI
Seleccién de modo 0: Alto nivel de efectividad
efectivo 1: Bajo nivel de efectividad. Unidades:
A1-10 |- iando se utiliza el AI1 000 *
terminal Al Decenas: Al2
como DI ICentenas: AI3
A1-11 [Seleccion de funcién de |0: Cortocircuito interno al DIx fisico
salida VDO1 virtual 1~40: Ver seleccion de salida DO fisica 0 .
del grupo F5
A1-12 [Seleccion de funcién de [0: Cortocircuito interno al Dlx fisico
salida VDO2 virtual 1~40: Ver seleccion de salida DO fisica 0 .
del grupo F5
A1-13 [Seleccion de funcion de |0: Cortocircuito interno al DIx fisico
salida VDOS3 virtual 1~40: Ver seleccion de salida DO fisica 0 .
del grupo F5
A1-14 [Seleccion de la funcion  [0: Cortocircuito interno al DIx fisico
de salida virtual VDO4  |1~40: Ver seleccion de salida DO fisica 0 e
del grupo F5
A1-15 [Seleccion de funcién de |0: Cortocircuito interno al DIx fisico
salida VDOS virtual 1~40: Ver seleccion de salida DO fisica 0 e
del grupo F5
_ Tiempo de retardo de 0.0s~3600.0s
A1 alida VDO3 0.0s bl
- Tiempo de retardo de 0.0s~3600.0s
AT alida VDO3 0.0s bl
_ Tiempo de retardo de 0.0s~3600.0s
A8 | alida VDO3 0.0s Ll




Codigo Nombre Instrucciones detalladas Predetermin(Modifica
de ado de r
funcion fabrica
0: Codificador incremental ABZ
A2-28 |[Tipo de codificador 1: Codificador incremental UVW 2: *
Resolvedor 0
3: Codificador seno-coseno
4: Codificador UVW en modo de linea
rovincial
A2-29 |[Seleccion de PG con 0:Local PG
retroalimentacion de 1:Extended PG 0 *
/elocidad 2:PULSE pulse input(DI5)
A2-30 |Codificador incremental  |0:Forward
IABZ Secuencia de fase  |1:Reverse 0 *
IAB
A2-31 |Angulo de instalacion del 0.0~359.9°
lcodificador 0.0° *
A2-32 |Codificador UVW 0:Forward
Secuencia de fase UVW __|1:Reverse 0 *
A2-33 |Angulo de polarizacion del [0.0~359.9°
codificador UVW 0.0° *
A2-34 |Pares de polos del 1~65535
resolver 1 *
A2-36 |Retroalimentacion de 0.0: Sin accién
/elocidad PG 0.1s~10.0s 0.0 *
Tiempo de deteccion de
desconexion
0: Sin accién
A2-37 |Seleccion de afinacion 1: Ajuste estatico de la maquina
lasincrona 0 *
2: Ajuste dinamico de la maquina
lasincrona
3: Ajuste estatico de la maquina
lasincrona 2
A2-38 |Ganancia proporcional del [1~100
bucle de velocidad 1 30 ¥
A2-39 |[Tiempo de integracion del [0.01s~10.00s
bucle de velocidad 1 0.50s *
A2-40 |Frecuencia de 0.00~A2-43
conmutacion 1 5.00Hz *
A2-41 |Ganancia proporcional del [1~100
bucle de velocidad 2 20 hAS
A2-42 |Tiempo de integracion del [0.01s~10.00s
bucle de velocidad 2 100s IS
A2-43 Frecuencig de IA2-40~frecuencia maxima 10.00Hz *
iconmutacién 2
A2-44 Gan§n0|§ de 50%~200% 100% e
deslizamiento del control
vectorial
A2-45 |Constante de filtradode  [1~31 28 ~
par SVC
Fuente de limite superior | 0:A2-48Ajuste
A2-47 |de par en modo de control |1:Al1 0 ~
de velocidad 2:A12

3:A13 (Potencidmetro del panel)
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Codigo de| Nombre Instrucciones detalladas Predetermin|Modificar,
funcion ado de
fabrica
4: Ajuste de pulso PULSE (DI5)
5: Comunicacion proporcionada
I6: Min. (A1, AI2)
I7: Max. (Al1, Al2)
El rango completo de opciones 1-7
lcorresponde al ajuste digital A2-48
A2-48  |Limite superior de par 0.0%~200.0% 150.0% pie
IAjuste digital
len modo de control de
elocidad
A2-51 |Ganancia proporcional 0~20000 2000 bid
de regulacion de
lexcitacion
A2-52 |Ganancia integral de 0~20000 1300 pie
regulacion de excitacion
A2-53 |Regulacion de par 0~20000 2000 *
lganancia integral
A2-54  |Regulacion de par 0~20000 1300 *
lganancia integral
A2-55  [Bucle de velocidad Unidades: Separacion integral 0: 0 *
latributo integral Invalido
1: Efectivo
0: Control vectorial sin sensor de
A2-61 [2do método de control |velocidad (SVC) 0 *
[del motor 1: Control vectorial con sensor de
/elocidad (FVC)
2: Control VF
Seleccion del tiempo de |0: Igual que el primer motor
A2-62 |aceleracion y 1: Tiempo de aceleracion y 0 *
desaceleracion para el |desaceleracion 1
isegundo motor 2: Tiempo de aceleracion y
desaceleracion 2
3: Tiempo de aceleracion y
desaceleracion 3
4: Tiempo de aceleracion y
desaceleracion 4
A2-63  [2nd motor torque 0,0 %: Aumento automatico del par modelo *
increase 0,1 % ~ 30,0 % depende
A2-65 [2nd motor oscillation 0~100 modelo *
lsuppression gain depende
Grupo A5: Parametros de optimizacion de control
A5-00 |Frecuencia limite 5,00 Hz ~ frecuencia maxima 8.00Hz pid
lsuperior de conmutacion,
DPWM
A5-01 [Método de modulacion |0: Modulacién asincrona 0 bie
PWM 1: Modulacién sincrona
A5-02 [Seleccion del modo de (0: Sin compensacion 1 bid
icompensacion de banda(1: Modo de compensacion 1
muerta
A5-03  [Profundidad de PWM  |0: PWM aleatorio no valido 0 PAq
aleatoria 1~10: Profundidad aleatoria de la
frecuencia portadora PWM
A5-04 |A5-04 Habilitacion de  |0:No habilitado 1:Habilitado 0 *
limitacion de corriente
répida




la curva 5

Cédigo de Nombre Instrucciones Predeterminado de|Modifica
funcion detallada fabrica r
A5-05 [Compensacion de deteccion de 0~100 5 PAY
corriente
Modelo
IAjuste del punto de subtension 200.00V~2000.0V depende
220 V:200V ¢
AS5-06 380 V: 350 V
480 V: 350 V
690 V: 650 V 1140
V: 1100 V
Modo de seleccion de 1: Modo de 2
A5-07  |optimizacién de SVC optimizacion 1 e
2: Modo de
optimizacién 2
IAjuste del tiempo muerto 100%~200% 150%
A5-08
IAjuste del punto de sobretension 200.0V~2200.0V modelo depende
A5-09 *
Grupo A6: Ajuste de curva Al
AB-00  |[Entrada minima de la curva 4 -10.00V~AB-02 0.00v e
IAjuste correspondiente de entrada
A6-01 minima de la curva 4 100.0%~+100.0% 0.0% pie
Entrada del punto de inflexion 1
AB-02  de la curva 4 AB-00~A6-04 3.00V Ad
IAjuste correspondiente de la
AB-03  lentrada del punto de inflexion de -100.0%~+100.0% 30.0% ¥
la curva 4
Entrada del punto de inflexién 2
AB-04 |dela curva 4 AB-02~A6-06 6.00V Ad
IAjuste correspondiente de la
AB-05 lentrada del punto de inflexion 2 de| -100.0%~+100.0% 60.0% ¥
la curva 4
Curva Al 4 entrada maxima
AB-06 AB-06~+10.00V 10.00V *
IAjuste correspondiente de entrada
A6-07 maxima de la curva 4 -100.0%~+100.0% 100.0% *
Entrada minima de la curva 5
AB-08 -10.00V~A6-10 -10.00V *®
IAjuste correspondiente de entrada
A6-09  |minima de la curva 5 -100.0%~+100.0% -100.0% *
Entrada del punto de inflexion 1
A6-10 |delacurva5 AB-08~A6-12 -3.00V hAe
IAjuste correspondiente de la
AB-11  lentrada del punto de inflexion de -100.0%~+100.0% -30.0% ¥
la curva 5
IAjuste correspondiente de la
A6-12  lentrada del punto de inflexion 2 de AB6-10~AB-14 3.00V ¥
la curva 5
IAjuste correspondiente de la
A6-13  lentrada del punto de inflexion 2 de| -100.0%~+100.0% 30.0% e

ICodigo del Nombre Instrucciones detalladas Predeterminado | Modificar
ffuncion de fabrica
Curva Al 5 entrada
AB-14 |maxima AB-12~+10.00V 10.00V w
IAjuste correspondiente de
AB-15 |entrada maxima de la -100.0%~+100.0% 100.0% PAd
lcurva 5
Ag-24 (1 establece el punto de -100.0%~100.0% 0.0% %
A6-25 :‘;]tfs‘ab'ece el rango de 0.0%~100.0% 0.5% *
. [Punto de salto del B o o o
AB-26 lconjunto A2 100.0%~100.0% 0.0% hie
AB-27 /s\;i:stablece el rango de 0.0%~100.0% 0.5% e
Ag-28 13 establece el punto de -100.0%~100.0% 0.0% Yo
A6-29 {AI3 establece el rango de 0.0%~100.0% 0.5% *
salto
Grupo A7: Parametros de tarjeta programables por el usuario
Seleccion de funciones  |0: Invalido
A7-00 |programables por el 1: Vigente 0 *
usuario
0: Control del inversor
1: Control de la tarjeta de control programable
Salida de la placa de por el usuario
A7-01 [control Unidades: FMR (terminal FM como salida de 0 *
Seleccion del modode  fconmutacion)
icontrol del terminal Decenas: Relé (T/A-T/B-T/C) Centenas: DO1
Miles: FMP (terminal FM como salida de pulsos)
Decenas de millar: AO1
0: Entrada de tension Al3, salida de tension AO2
ITarjeta programable 1: Entrada de tension Al3, salida de corriente
Extension del terminal IAO2
AT7-02|a1n0 2: Entrada de corriente Al3, salida de tension 0 *
Configuracion de IAO2
funciones 3: Entrada de corriente Al3, salida de corriente
IAO2
i4: Entrada PTC AI3, salida de tension AO2
5: Entrada PTC Al3, salida de corriente AO2
6: Entrada PT100 AI3, salida de tension AO2
7: Entrada PT100 AlI3, salida de corriente AO2
A7-03 [Salida FMP 0.0%~100.0% 0.0% %
i 0/, ~ 0,
A7.04 [530102 AOT 0.0%~100.0% 0.0% 2
[Salida de conmutacion IConfiguracion binaria
Unidades: FMR
AT- 1 big
05 Decenas: Relé 1
ICentenas: DO
ITarjeta programable -100.00%~100.00%
A7-06 |Configuracion de 0.0% Y
frecuencia
IAjuste de par de tarjeta  (200.0%~200.0%
A7-07 |programable 0.0% ¥
ITarjeta programable 0: Sin comando
A7-08 |comando dado 1: Comando de avance 0 Pie




Codigo Nombre Instrucciones detalladas Predetermina|Modificar
de do de fabrica
funcién
A9-16 Frecuencglcéig:;g;c&%n 0,00-Frecuencia limite superior (PO- | 00.00Hz s
agua 12)
Corriente de deteccion de
A9-17 escasez de agual 0.0%~100% 0.0% %
Tiempo de deteccion|
A9-18 de escasez de agua 0~999s 60s e
Numero de reinicios por
A9-19 escasez de agua 0~999 100 veces ¥
A9-20 | Eshora de reiniciar la escasez| 0~9999 100s Ve
deagua
Determinacion del
Ag-21 tiempo de rotura 0-999s Os =
del tubo
A9-22 Fr?ﬁggi[:)ﬂgnﬂ%nto 2.0-Frecuencia preestablecida (PO- | 10.00Hz e
del
anticongelante
A9-23 | Tiempo de funcionamiento 60.0~3600.0s Os ¢
del anticongelante
Ciclo de .
A9-24 funcionamiento 0~1440Min 1200Min PAq
del
anticongelante
A9-26 Frecuencia del suefio| 0-Frecuencia limite superior (P0-12) | 30.0Hz e
A9-27 Tiempo de retraso del 0~9999s 3s Yo
suefio
A9-28 Tiempo de retraso 0~9999s 3s P

para despertarse

Codigo Nombre Instrucciones detalladas Predetermin [Modificar
de ado de
funcion fabrica
2: Comando de marcha atras
3: Avance rapido
4: Avance rapido
5: Apagado libre
6: Apagado por desaceleracion
7: Reinicio por fallo
A7-09 | Tarjeta programable fallé  |0: Sin fallos Pie
80~89: Codigos de fallo 0
Grupo A8: Comunicacion punto a punto
A8-00 | Seleccion de la funcion de  [0: Invalido
control maestro-esclavo 1: Vigente 0
A8-01 | Seleccién maestro-esclavo [0: Anfitrion
1: Maquina esclava 0
Grupo A9: Grupo de parametros de suministro de agua a presion constante
Modo de suministro de agua| O: El modo de suministro de agua
A9-00 | a presion constante a presion constante esta AG
desactivado 0
1: Modo de suministro de agua a
presion constante con una sola
bomba
2: Modo de suministro de agua a
presion constante con varias
bombas
A9-01 | Dada la presion 0.0-Rango del sensor de presion 4,0 barras
(A9-04)
A9-02 | Despertar el estrés 0.0%~100.0% 80% DAS
A9-03 | Canal de retroalimentacion | 0: Terminal de entrada analdgica 0 PAq
de presion Al1
1: Terminal de entrada analdgica
Al2
A9-04 | Rango del sensor de presion| 0,0~30,0 bares 16,0 barras *
A9-05 | Valor de correccion de -1.0~1.0 1.0 AG
retroalimentacion de presion
A9-06 | Modo de suspension 0: Desactivar el modo de 0
suspension
1: Modo de suspension con limite
inferior
2: Modo de suspension de
frecuencia cero
A9-07 [Aumento de la relacién de 0.0~200.0 20.0 PAY
suministro de agua
A9-08 ([Tiempo de crédito por 0.01~20.00s 1.00s %
suministro de agua
A9-09 [Umbral de alarma de alto A9-01~A9-04 10,0 barras PAY
oltaje
A9-10 [Retardo de alarma de alto 0~9999s Os ¥
voltaje
A9-11 [Umbral de alarma de bajo 0-Presion dada (A9-01) 0,0 barras *
voltaje
A9-12 [Retardo de alarma de bajo 0~9999s Os PAd
voltaje
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Tabla-1

[Frecuencia [Frecuencia [Frecuencia rerminal 1 d
TUEFESD  [[NlifEEes INEESD frgtr:Ter:]?:ia d: Establecer frecuencia
Iermlnal ITerminal 3 ITerminal 2 Imdtiples pasos

APAGADA APAGADA

APAGADA APAGADA

Frecuencia de multiples pasos 0

APAGADA APAGADA

APAGADA APAGADA

APAGADA APAGADA

APAGADA

APAGADA

APAGADA APAGADA

APAGADA =\

Frecuencia de multiples pasos 1

APAGADA

Frecuencia de multiples pasos 2

=\

Frecuencia de muiltiples pasos3

Frecuencia de multiples pasos 4

APAGADA EN

Frecuencia de muiltiples pasos 5

=\ APAGADA

Frecuencia de multiples pasos 6

=\ =\

Frecuencia de multiples pasos 7

APAGADA

APAGADA

Frecuencia de muiltiples pasos 8

APAGADA

APAGADA

APAGADA APAGADA

APAGADA =\

Frecuencia de multiples pasos 9

APAGADA

Frecuencia de muiltiples pasos 10

EN EN

Frecuencia de multiples pasos11

Frecuencia de muiltiples pasos 12

APAGADA =\

Frecuencia de muiltiples pasos13

EN APAGADA

Frecuencia de muiltiples pasos 14

EN EN

Frecuencia de multiples pasos15

Tabla-2
Seleccion de tiempoACCyDEC2  |Seleccion de horaACCy DEC Seleccion de hora ACC y DEC
APAGADA APAGADA Tiempo ACC y DEC 1
APAGADA EN Tiempo ACC y DEC 2
EN APAGADA Tiempo ACC y DEC 3
EN EN Tiempo ACC y DEC 4

Tabla de para de monif
Codigo de funcién Nombre Unidad minima
Grupo U0: Parametros basicos de monitorizacion
U0-00 Frecuencia de funcionamiento (Hz) 0.01Hz
U0-01 Ajuste de frecuencia (Hz) 0.01Hz
U0-02 Voltaje del bus (V) 0.1v
U0-03 Voltaje de salida (V) Vv
U0-04 Corriente de salida (A) 0.01A
U0-05 Potencia de salida (kW) 0.1kwW
U0-06 Par de salida (%) 0.1%
U0-07 Estado de entrada DI 1
U0-08 Estado de salida DO 1
U0-09 Voltaje Al1 (V) 0.01V
Uo-10 Voltaje Al2 (V) 0.01V
uo-11 Voltaje Al3 (V) 0.01v
uo-12 Valor de conteo 1
Uo-13 Valor de longitud 1
Uo0-14 Visualizacién de la velocidad de carga 1
Uo-15 Ajuste de PID 1
U0-16 Retroalimentacién PID 1
uo-17 Etapa PLC 1
Uo-18 Frecuencia de pulso de entrada PULSE (Hz) 0.01kHz
Uo-19 Velocidad de retroalimentacion (unidad: 0,1 Hz) 0.1Hz
U0-20 Tiempo de ejecucion restante 0.1Min
uo-21 Voltaje Al1 antes de la calibracion 0.001V
U0-22 Voltaje A2 antes de la calibracion 0.001V
U0-23 Voltaje A3 antes de la calibracion 0.001V
U0-24 Velocidad lineal 1m/Min
U0-25 Tiempo de encendido actual 1Min
U0-26 Tiempo de ejecucion actual 0.1Min
uo0-27 Frecuencia de pulso de entrada PULSE 1Hz
U0-28 Valor de configuracion de comunicacion 0.01%
U0-29 Velocidad de retroalimentacion del codificador 0.01Hz




Codigo de funcion Nombre Unidad minima
U0-30 Frecuencia principal x visualizacion 0.01Hz
U0-31 Visualizacion de frecuencia auxiliar Y 0.01Hz
U0-32 Ver cualquier valor de direccion de memoria 1
U0-33 Posicién del rotor de la maquina sincrona 0.1°
U0-34 Temperatura del motor 1C
U0-35 Par objetivo (%) 0.1%
U0-36 Posicion rotacional 1
U0-37 Angulo del factor de potencia 01°
U0-38 Posicion ABZ 1
U0-39 Voltaje objetivo de separacién VF 1V
U0-40 Tension de salida de separacion VF 1V
Uo0-41 Visualizacién del estado de entrada DI 1
u0-42 Visualizacion del estado de entrada DO 1

Visualizacion del estado de la
u0-43 funcién DI 1 (funcién 01-funcion 40) 1
Pantalla visual del estado de la funcién DI 2
U0-44 (funcién 41-funcion 80) 1
U0-59 Frecuencia de ajuste (%) 0.01%
U0-60 Frecuencia de ejecucion (%) 0.01%
U0-61 Estado del inversor 1

Capitulo 6 EMC (Compatibilidad electromagnética)
6.1 Definicion

La compatibilidad electromagnética es la capacidad del equipo eléctrico de trabajar en un entorno de interferencia
electromagnética e implementar su funcién de manera estable sin interferencias en el entorno electromagnético.

6.2 Descripcion del estandar EMC

De acuerdo con los requisitos de la norma nacional GB/T12668.3, el inversor debe cumplir con los requisitos de
interferencia electromagnética y antiinterferencias electromagnéticas.

Los productos cumplen con la norma internacional mas reciente: IEC/EN61800-3:2004 (Sistemas de accionamiento
eléctrico de velocidad variable, parte 3: Requisitos de EMC y métodos de prueba especificos), que es equivalente a la
norma nacional GB/T12668.3. La norma IEC/EN61800-3 evalia el inversor en términos de interferencias
electromagnéticas y antielectronicas. La interferencia electromagnética prueba principalmente la interferencia de
radiacion, conduccion y armoénicas en el inversor (requerida para inversores de uso civil). La antielectromagnética
prueba principalmente el rechazo de interferencias de conduccién, radiacién, sobretension, grupos de pulsos rapidos y
mutables, ESD y baja frecuencia de potencia (elementos de prueba especificos: 1. Pruebas de rechazo de
interferencias por caidas, interrupciones y cambios de tension de entrada; 2. Prueba de rechazo de interferencias por
conversion de fase; 3. Prueba de rechazo de interferencias armdnicas de entrada; 4. Prueba de cambio de frecuencia
de entrada; 5. Prueba de desequilibrio de tension de entrada; 6. Prueba de fluctuacion de tension de entrada).

Las pruebas deben realizarse estrictamente de acuerdo con los requisitos de la norma IEC/EN61800-3, y los productos
de nuestra empresa se instalan y utilizan de acuerdo con la seccién 6.3 y presentan una buena compatibilidad
electromagnética en entornos industriales generales.

6.3 Guia de compatibilidad electromagnética
6.3.1 Efecto arménico

Los arménicos mas altos en la fuente de alimentacion pueden dafiar el inversor. Por lo tanto, en algunos lugares donde
la calidad de la red eléctrica es bastante mala, se recomienda instalar un reactor de entrada de CA.

6.3.2 Interferencia electr éticay pr i de instal

Existen dos tipos de interferencias electromagnéticas: la interferencia del ruido electromagnético del entorno
circundante al inversor y la interferencia del inversor con el equipo circundante.

Precauciones de instalacién:
1) Los cables de tierra del inversor y otros productos eléctricos deben estar correctamente conectados a tierra.

2) Los cables de entrada y salida del inversor y los cables de sefial de corriente débil (por ejemplo, la linea de control)
no deben colocarse en paralelo, siendo preferible la disposicion vertical.



3) Se recomienda que los cables de salida del inversor utilicen cables blindados o cables blindados con tuberia de acero, y que la
capa de blindaje esté conectada a tierra de forma fiable. Para los cables conductores de equipos con interferencias, se
recomienda utilizar cables de control blindados de par trenzado, y que la capa de blindaje esté conectada a tierra de forma fiable.

4) Si la longitud del cable del motor supera los 100 metros, se debe instalar un filtro o reactancia de salida.

6.3.3 Método de manejo de las interferencias de los equipos circundantes en el inversor

La interferencia electromagnética en el inversor se genera debido a la gran cantidad de relés, contactores y frenos
electromagnéticos instalados cerca del inversor. Si el inversor presenta un error debido a las interferencias, se
pueden tomar las siguientes medidas:

1) Instalar un supresor de sobretensiones en los dispositivos que generan interferencias;

2) Instalar un filtro en el extremo de entrada del inversor. Consulte la Seccién 6.3.6 para obtener informacién sobre
las operaciones especificas;

3) Los cables de la sefial de control del inversor y la linea de deteccion utilizan cable blindado, cuya capa de blindaje
debe estar conectada a tierra de forma fiable.

6.3.4 Método de manejo de las interferencias del inversor en los equipos circundantes

Estas interferencias son de dos tipos: la interferencia de radiacién del inversor y la interferencia de conduccion. Estas
dos interferencias provocan induccién electromagnética o electrostatica en los equipos eléctricos circundantes, lo que
produce errores. Para diferentes tipos de interferencias, se pueden utilizar los siguientes métodos:

1) Los medidores, receptores y sensores suelen tener sefiales débiles. Si se colocan cerca del inversor o junto con
este en el mismo armario de control, son propensos a sufrir interferencias y, por lo tanto, a generar errores. Se
recomienda utilizar los siguientes métodos: 1) Colocar los equipos lejos de la fuente de interferencia; evitar la
conexion de los cables de sefial y de alimentacion en paralelo; utilizar cables blindados y bien conectados a tierra;
instalar un anillo magnético de ferrita (con una frecuencia de supresién de 30 a 1000 MHz) en la salida del inversor y
enrollarlo de 2 a 3 veces; instalar un filtro de salida EMC en condiciones mas severas. 2) Si el equipo que sufre
interferencias y el inversor utilizan la misma fuente de alimentacion, pueden producirse interferencias de conduccion.
Si los métodos anteriores no eliminan la interferencia, se debe instalar un filtro EMC entre el inversor y la fuente de
alimentacion.

3) El equipo circundante esta conectado a tierra por separado, lo que evita las interferencias causadas por la

corriente de fuga del cable de tierra del inversor cuando se utiliza el modo de tierra comun.

6.3.5 Corriente de fuga y manejo

Existen dos tipos de corriente de fuga al utilizar el inversor: la corriente de fuga a tierra y la corriente de fuga entre los cables.
1) Factores que influyen en la corriente de fuga a tierra y soluciones:

Existe una capacitancia distribuida entre los cables conductores y la tierra. Cuanto mayor sea la capacitancia distribuida,
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-Cuanto mayor sea la frecuencia portadora, mayor sera la corriente de fuga. La capacitancia distribuida se puede
reducir reduciendo eficazmente la distancia entre el inversor y el motor. Cuanto mayor sea la frecuencia portadora,
mayor serd la corriente de fuga. La corriente de fuga se puede reducir reduciendo la frecuencia portadora. Sin
embargo, reducir la frecuencia portadora puede generar ruido adicional en el motor. Tenga en cuenta que la
instalacion de una reactancia adicional también es un método eficaz para eliminar la corriente de fuga.

La corriente de fuga puede aumentar tras la adicién de corriente al circuito. Por lo tanto, cuando la potencia del motor
es alta, la corriente de fuga correspondiente también lo sera.

2) Factores que producen corriente de fuga entre los cables y soluciones:

Existe una capacitancia distribuida entre los cables de salida del inversor. Si la corriente que pasa por las lineas tiene
una armonica alta, puede causar resonancia y, por lo tanto, generar corriente de fuga. Si se utiliza un relé térmico,
puede generar una accién de error.

La solucion es reducir la frecuencia portadora o instalar una reactancia de salida. Se recomienda no instalar un relé
térmico antes del motor al utilizar el inversor, sino utilizar la funcion de proteccién electronica contra sobrecorriente del
inversor.

6.3.6 Precauciones para la instalacion del filtro de entrada EMC en el extremo de entrada de la fuente de
alimentacion

1) Al utilizar el inversor, respete estrictamente sus valores nominales. Dado que el filtro pertenece a la clasificacion
de electrodomésticos L, la carcasa metalica del filtro debe ser grande y la toma de tierra metalica del armario de
instalacién debe estar bien conectada a tierra y tener una buena continuidad de conduccién. De lo contrario, existe
peligro de descarga eléctrica y el efecto EMC puede verse gravemente afectado.

2) La prueba de EMC demuestra que la toma de tierra del filtro debe estar conectada al extremo PE del inversor en
la misma toma de tierra publica. De lo contrario, el efecto EMC puede verse gravemente afectado.

3) Elfiltro debe instalarse lo mas cerca posible del extremo de entrada de la fuente de alimentacion.
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Capitulo 7 Solucién de problemas

71Solucién de problemas y fallas

El inversor cuenta con 24 mensajes de advertencia y funciones de proteccion. Si se produce una falla, la salida del
inversor se detiene y se activa el mecanismo de proteccion. Al activarse el relé de falla del inversor, la pantalla
muestra el codigo de falla. Los usuarios pueden realizar una autoinspeccion siguiendo las recomendaciones de esta
seccion para identificar el problema y encontrar una solucion antes de solicitar asistencia. Solicite servicio técnico si la
causa esta relacionada con la indicada en el recuadro punteado. Puede ponerse en contacto con nuestra empresa o
con el vendedor del inversor.

La sefial de sobrecorriente o sobretension del hardware aparece como el cédigo de error 22 en los 21 mensajes de
advertencia. Las alarmas ER22 suelen deberse a una falla de sobretension del hardware.

Nombre de la Proteccién de la unidad inversora
alla

Codigo de falla | ERRO1

Cortocircuito en la salida del inversor

El cable que conecta el motor con el inversor es demasiado largo
El mddulo esta sobrecalentado

Las conexiones del cable dentro del inversor estan flojas

La placa principal presenta una anomalia

La placa del controlador presenta una anomalia

El médulo IGBT presenta una anomalia

Razoén

NoahON

1. Inspeccione si el motor esta danado, el ai iento esta desgastado o el cable esta
dafiado.

9 2. Instale el reactor o el filtro de salida.

Solucion 3. Verifique si el conducto de aire esta bloqueado y si el ventilador funciona
correctamente, y resuelva los problemas existentes.

4. Asegurese de que los cables estén bien conectados.

5. Solicite asistencia técnica.

6. Solicite asistencia técnica.

7. Solicite asistencia técnica.

Nombre de la Sobrecorriente durante la aceleracion
falla

Cédigo de falla | Erro2

Cortocircuito o falla a tierra en la salida del inversor.

El modo de control es vectorial y no se identifican los parametros del motor.
Tiempo de aceleracion demasiado corto.

El refuerzo de par manual o la curva V/F no son correctos.

Voltaje demasiado bajo.

Arranque el motor en marcha.

Se afade carga repentinamente durante la aceleracion.

Capacidad del inversor demasiado pequefia.

Razoén

PN oA WN =

Inspeccione si el motor esta dafiado, el aislamiento desgastado o el cable dafiado.
Identifique los parametros del motor.

. Aumente el tiempo de aceleracion.

Ajuste el refuerzo de par manual o la curva V/F.

Mantenga el voltaje dentro del rango normal.

Seleccione el inicio con seguimiento de velocidad o arranque el motor hasta que se
detenga.

7. Cancele la carga afiadida repentina.

8. Seleccione un inversor de mayor capacidad.

Solucién

os LN

o
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Nombre de la
falla

Sobrecorriente durante la desaceleracion

Cadigo de falla

ERRO03

Razén

Cortocircuito o falla a tierra en la salida del inversor.

El modo de control es vectorial y no se identifican los parametros del motor.
El tiempo de desaceleracion es demasiado corto.

El voltaje es demasiado bajo.

Se agrega carga repentinamente durante la desaceleracion.

No se han instalado la unidad de frenado ni la resistencia de frenado.

O hwN =

Solucién

Inspeccione si el motor, el aislamiento o el cable estan dafados.
Identifique los parametros del motor.

Aumente el tiempo de desaceleracion.

Ajuste el voltaje dentro del rango normal.

Cancele la carga adicional repentina.

Instale la unidad de frenado y la resistencia de frenado.

S hON

Nombre de la
falla

Sobrecorriente cuando se opera a velocidad constante

Cadigo de falla

ERR04

Razoén

1. Se produjo un cortocircuito o una falla a tierra en la salida del inversor.

2. El modo de control es vectorial y no se identifican los parametros del motor.
3. El voltaje es demasiado bajo.

4. Se agreg6 carga repentinamente durante el funcionamiento.

5. La capacidad del inversor es demasiado pequefia.

Solucion

1. Inspeccione si el motor esta dafado, el aislamiento esta desgastado o el cable esta
dafiado.

2. Identifique los parametros del motor.

3. Ajuste el voltaje dentro del rango normal.

4. Cancele la carga adicional repentina.

5. Seleccione un inversor de mayor capacidad.

Nombre de la
falla

Over-voltage when acceleration

Cadigo de falla

ERRO05

1. El voltaje de entrada es demasiado alto.

2. Una fuerza externa impulsa el motor durante la aceleracion.
3. El tiempo de aceleracion es demasiado corto.
4

Razoén
. No se han instalado la unidad de frenado ni la resistencia de frenado.
1. Ajuste el voltaje dentro del rango normal.
2. Cancele la fuerza externa.
Solucién 3. Aumente el tiempo de aceleracion.
4.

Instale la unidad de frenado y la resistencia de frenado.




Sobretension durante la desaceleracion

Nombre de la
falla

Sobrecarga del inversor

Cadigo de falla

ERR10

1. La carga es demasiado pesada o se produce un bloqueo del motor.
2. La capacidad del inversor es demasiado pequefia.

Razén
1. Reduzca la carga y verifique el estado del motor y la maquinaria.
2. Seleccione un inversor de mayor capacidad.
Solucién
Nombre de la Sobrecarga del motor
falla

Caodigo de falla

ERR11

Nombre de la
alla
Cédigo de falla | ERR06
1. El voltaje de entrada es demasiado alto.
2. Una fuerza externa impulsa el motor durante la desaceleracion.
Razén 3. El tiempo de desaceleracion es demasiado corto.
4. No se han instalado la unidad de frenado ni la resistencia de frenado.
1. Ajuste el voltaje dentro del rango normal.
2. Cancele la fuerza externa.
Solucién 3. Aumente el tiempo de desaceleracion.
4. Instale la unidad de frenado y la resistencia de frenado.
Nombre de la Sobretension cuando funciona a velocidad constante

Codigo de falla

ERRO7

1. P9-01 esta configurado incorrectamente.
2. La carga es demasiado pesada o se bloquea el motor.

1. El voltaje de entrada es demasiado alto.
2. Hay una fuerza externa que impulsa el motor a funcionar durante el funcionamiento del

Razén inversor.
1. Ajuste el voltaje dentro del rango normal.
2. Cancele la fuerza externa o instale una resistencia de frenado.
Solucién
Nombre de la Fallo de alimentacién
alla

Codigo de falla

ERRO08

Razon 3. La capacidad del inversor es demasiado pequefia.
1. Configure correctamente P9-01.
2. Reduzca la carga y verifique el estado del motor y la maquinaria.
Solucién 3. Seleccione un inversor de mayor capacidad.
Nombre de la Fallo de fase de salida
falla

Codigo de falla

ERR12

Razén

1. El voltaje de entrada estéa fuera de rango.

Solucién

1. Mantenga el voltaje dentro del rango normal.

1. La fuente de alimentacion trifasica presenta una anomalia.
2. La placa del controlador presenta una anomalia.

Nombre de la
falla

Under-voltage fault

Codigo de falla

ERRO9

Razén

Apagado instantaneo

Voltaje de entrada fuera de rango

Voltaje del bus anormal

Puente rectificador y resistencia de bufer anormales
Placa controladora anormal

Placa de control anormal

Razén 3. La placa de proteccion contra rayos presenta una anomalia.
4. La placa principal presenta una anomalia.
1. Inspeccione si el motor esta dafiado, el aislamiento esta desgastado o el cable esta
dafiado.
Solucion 2. Solicite asistencia técnica.

3. Solicite asistencia técnica.
4. Solicite asistencia técnica.

Nombre de la Fallo de fase de salida

falla

Codigo de falla

ERR13

1. La conexién entre el inversor y el motor es anormal.
2. La salida trifasica del inversor esta desequilibrada durante el funcionamiento del motor.

Solucion

Restablecer la falla

Ajustar el voltaje al rango normal
Solicitar asistencia técnica
Solicitar asistencia técnica
Solicitar asistencia técnica
Solicitar asistencia técnica

SR ON OO~ ON

Razon 3. La placa del controlador es anormal.
4. El médulo IGBT es anormal.
1. Inspeccione si el motor estad dafiado, el aislamiento esta desgastado o el cable esta
dafiado.
Solucion 2. Asegurese de que el devanado trifasico del motor esté normal.

3. Solicite asistencia técnica.
4. Solicite asistencia técnica.
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Nombre de la falla

Module over-heat

Nombre de la falla

Motor tuning fault

Cadigo de falla

ERR14

Cadigo de falla

ERR19

1.Ambient temperature is too high
2.Air duct is blocked

Razén

1.Motor parameters are set improperly
2.Parameter identification process is delayed

Solucion

1.Set parameters according to the motor nameplate
2.Check the cables connecting inverter with motor

Razén 3.Cooling fans are broken
4.Themal resistor(temperature sensor)of the module is broken|
5.IGBT module is broken
1.Reduce the ambient temperature
2.Clear the air duct
Solucion 3.Replace cooling fans

4.Replace the thermal resistor
5.Replace IGBT module

Nombre de la falla

Encoding disk fault

Cadigo de falla

ERR20

Nombre de la falla

Peripheral device fault

1.Encoder model mismatch
2.Encoder wiring error

Codigo de falla

ERR15

Razén

1.Input external fault signal through multifunctional terminal DI
2.Input external fault signals through virtual 10 function

Razén 3.Encoder damaged
4.PG card abnormality
1.Set the encoder type correctly according to the actual situation
2.Eliminate circuit faults
Solucién 3.Replace encoder

4.Replace PG card

Solucion

1.Reset running
2.Reset running

Nombre de la falla

Communication fault

Nombre de la falla

EEPROM read/write fault

Cadigo de falla

ERR21

Codigo de falla

ERR16

Razoén

1.EEPROM chip is broken

1.Master computer works abnormal
2.Communication cable is abnormal
3.The communication expansion card P0-28 setting is incorrect

Solucién

1.Replace the main board

Nombre de la falla

Inverter hardware fault

REr 4.The communication parameter PD group setting isincorect
1.Check the connection of master computer
Solucién 2.Check the communication connection

3.Correct setting of communication expansion card type
4.Set communication parameters corectly

Cadigo de falla

ERR22

Nombre de la falla

Contactor fault

Razoén 1.0ver voltage
2.0ver current
Solucién 1.Handle as over voltage fault

2.Handle as over current fault

Codigo de falla

ERR17

1.The driver board and power supply are abnormal

Nombre de la falla

Short-circuit to ground fault

Codigo de falla

ERR23

Razon 2.The contactor is abnormal
1.Replace the driver board or power board
Solucion 2.Replace the contactor

Razén

1.The motor is short-circuit to ground

Solucién

1.Replace cables or motor

Nombre de la falla

Current detection fault

Nombre de la falla

Accumulated running time arrival fault

Codigo de falla

ERR18

Cadigo de falla

ERR26

Razén

1.Hall device is abnormal
2.The driver board is abnormal

Razoén

1.The accumulated running time reaches the setting value

Solucién

1.Clear the record information via parameter initialization function

Solution

1.Replace the Hall device
2.Replace the driver board

Nombre de la falla

Customized fault 1
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Cadigo de falla

ERR27

Razén 1.Input user-defined fault 1 signal through multifunctional terminal DI
2.Input user-defined fault 1 signal through virtual 10 function
Solucion 1.Reset running

2.Reset running
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Nombre de |a falla

Fallo personalizado 2

Nombre de la falla

Fallo de exceso de velocidad del motor

Codigo de falla

ERR43

R

Solucian

Codigo de falla ERR28

Razan

Solucion 1. Beiniciarla njnrllriﬁn

Mombre de la falla | Fallo de llegada del tiempo de encendido acumulado

Codigo de falla ERR29

Razon 1. Eltiempo de encendido acumulado alcanza el valor establecido.
Solucion

Mombre de la falla

Mombre de la falla

Codigo de falla

Nombre de |a falla

Codigo de falla
Razon

Codigo de falla

azon

Codigode falla| ERR45
Razon
Solucion
MNombre de la falla
Codigode falla)| ERR51
Razon 1. La desviacion ertre |os parametros del motor y el valor real es demasiado
arande.
Solucian arametros del motor son correctos, centrandose en

Solucion

1. Reducirla carga y detectar el estado del motor y la maquinaria.
2. Seleccionar un inversor de mayor capacidad.

Nombre de la falla

Alarma de atta presion

Nombre de |a falla

Fallo del motor de conmutadan durante el funcionamiento

Cadigo de falla ERR41
Razén 1. Cambie la seleccion actual del motor afraves de los terminales durante el
funcionamiento del inversor.
Solucién 1. Realice la operadon de conmutacion del motor después de apagar el inversar.

Mombre de lafalla

Cadigo de falla ERR42
Razon 1. La configuracién de los pardmetros del codificador es incorrecta.
2. Mose realizé 1a identificacion de pardmetros.
defocc
Solucion

Codigode falla)| ERR71
Razon Cuando la presion de retroalimentacion excede el valor establecido en AS-09
[Umbral de alarma i0 2 i 'ch;den AS-10
presion E71 y se detiene.
Solucion 1. A8-10=0, desactive esta funcion de alarma.
Mombre de la falla
Codigo de falla
Razon
Solucian
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Nombre de la falla | Falla por escasez de agua

Cadigo de falla

ERR73

Cuando la frecuencia alcanza el valor de frecuencia establecido de A9-16 y la corriente es|
menor que el valor establecido de A9-17 y excede el tiempo de deteccion de A9-18, se
Razoén produce la falla de escasez de agua ERR73.

Solution

1.A9-18=0, deshabilita esta funcion de alarma

Nombre de la falla | Mal funcionamiento del tubo de explosién

Cadigo de falla

ERR74

Cuando la frecuencia de funcionamiento de todos los inversores del sistema es 2A9-16
[frecuencia de deteccion de fallas por falta de agua], y la presion de retroalimentacion es
Razoén menor que la presion establecida, y la duracién excede A9-21 [tiempo de deteccion de
rafaga], los inversores generaran una alarma de rafaga ERR74.

Solution

1.A9-18=0, deshabilita esta funcion de alarma

7.2 Fallas comunes y soluciones

No. Falla

Razén

Solucién

No hay pantalla
al encender

El voltaje de entrada es 0 o demasiado
bajo. La fuente de alimentacion conmutada
de la placa del controlador esta rota.

El puente rectificador esta roto. Las
resistencias de bufer estan rotas.

La placa de control o el teclado estan rotos.

La conexién entre la placa de control, la
placa del controlador y el teclado esta rota.

Revise la fuente de alimentacion de
entrada. Verifique la tension del bus.

Vuelva a conectar los cables planos de 8
y 28 nucleos.
Solicite el servicio técnico del fabricante

HC se muestra al
encender

La conexion de los cables de la placa del
controlador y la placa de control es
incorrecta. Los componentes relevantes de
la placa de control estan dafiados.

Hay un cortocircuito a tierra en el motor o
en el cable del motor.

Fallo Hall.

La tensién de red es demasiado baja.

Vuelva a colocar los cables planos de 8 y
28 nucleos.
Solicitar el servicio técnico del fabricante.

No. Falla Razén Solucién
Informes La frecuencia portadora es demasiado alta. | Reduzca la frecuencia portadora (P0-15).
5 frecuentes del Los ventiladores o el conducto de aire estan| Reemplace los ventiladores y limpie el
fallo "ERR14" rotos. Los componentes internos del conducto de aire.
(sobrecalentamie | inversor estan rotos (como el termistor). Solicite el servicio técnico del fabricante.
nto del modulo)
El motor y sus cables presentan anomalias.| Asegurese de que la conexion entre el
El motor no Los parametros del inversor estan mal inversor y el motor sea correcta.
6 funciona después| configurados (pardmetros del motor). Reemplace el motor o solucione la falla
de que funciona | La conexion de los cables de la placa | mMecanica.
el inversor del controlador y la placa de control es Revise y restablezca los parametros del
incorrecta. motor.
La placa del controlador esta averiada.
El parametro esta mal configurado. La Revise y restablezca los parametros del
7 DI terminal is sefial externa es incorrecta. grupo P4. Vuelva a conectar el cable de
invalid El puente entre OP y +24 V esta suelto. senaltextetma. I\/(l)‘glvafzfi/"eda’ el
La placa de control esta averiada. pue,",e entre e, N y ‘ . .
Solicite el servicio técnico del fabricante.
Cuando el control| El codificador esta averiado. Reemplace el disco codificador y
8 vectorial de lazo | E| codificador esta mal conectado o tiene reconfirme el cableado.
cerra_ctio no ¢ mal contacto. Reemplace la tarjeta PG.
I‘;e\r/g‘lloeciglaqugglar La tarjeta PG esta averiada. Solicite el servicio técnico del fabricante
motor La placa controladora esté averiada.
Fallas de Los parametros del motor estan mal Restablezca los parametros del motor o
sobretension y configurados. El tiempo de realice el autoajuste.
9 sobrecorriente se| aceleracion/desaceleracion es incorrecto. Configure el tiempo de
P\UES"aU con La carga fluctua. aceleracion/desaceleracion adecuado.
recuencia Solicite el servicio técnico del fabricante.
ERR17 se Compruebe si los cables del contactor
muestra al El contactor de arranque suave no esta estan sueltos.
10 | encenderoal cerrado Compruebe si el contactor esta roto.
ejecutar Compruebe si la fuente de alimentacion
de 24 V del contactor esta rota.
Solicite el servicio técnico del fabricante.
Encender la Los componentes relativos de la placa de Reemplace la placa de control.
pantalla 88888 control estan rotos.
1

Alarma "ERR23"
en la pantalla de
3 encendido

El motor o la linea de salida estan en
cortocircuito a tierra. El inversor esta
dafiado.

Mida el aislamiento del motor y la linea
de salida con un magnetémetro.
Consulte al servicio técnico del
fabricante.

Elinversor
encendido se
muestra con
normalidad vy, tras|
funcionar,

4 muestra "HC" y
se apaga
inmediatamente.

Ventilador dafiado o bloqueado. Hay un
cortocircuito en el cableado del terminal de
control periférico.

Reemplace el ventilador. Elimine las
fallas de cortocircuito externas.
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Capitulo 8 Protocolo de comunicacion MODBUS

El inversor cuenta con una interfaz de comunicacion RS232/RS485 y adopta el protocolo de comunicacion MODBUS.
El usuario puede realizar una monitorizacion centralizada a través de una PC/PLC o un ordenador central, asi como
configurar los comandos de funcionamiento del inversor, modificar o leer parametros de funcion, consultar el estado
de funcionamiento y la informacion de fallos, etc.

8.1 Acerca del Protocolo

Este protocolo de comunicacion en serie define la informacion de transmision y el formato de uso en la comunicacion
en serie. Incluye los formatos de sondeo maestro, transmisién y trama de respuesta esclava, y el método de
codificacién maestra con el contenido que incluye la direccion del esclavo (o direccion de transmisién), comando,
transmision de datos y verificacion de errores. La respuesta del esclavo adopta la misma estructura, incluida la
confirmacion de la accion, la devolucion de los datos y la verificacion de errores, etc. Si el esclavo tiene un error
mientras recibe la informacion o no puede terminar la accion demandada por el maestro, enviara una sefial de falla al
maestro como respuesta.

8.2 Método de aplicacion
El inversor se puede conectar a una red de control PC/PLC "Un maestro y varios esclavos" con bus RS232/RS485

8.3 Estructura del autobis

(1) Modo de interfaz: RS232/RS485

(2) Modo de transmisién

Se ofrecen modos de transmisién en serie asincrona y semiduplex. Al mismo tiempo, solo uno puede enviar datos y el
otro solo los recibe entre el maestro y el esclavo. En la comunicacion asincrona en serie, los datos se envian trama a
trama en forma de mensaje.

(3) Estructura topolégica

En sistemas monomaestro y multiesclavo, el rango de configuracion de la direccion del esclavo es de 1 a 247.0 (se
refiere a la direccion de comunicacién de difusion). La direccion del esclavo debe ser exclusiva en la red, condiciéon
basica de la comunicacién MODBUS.

8.4 Descripcion del protocolo

El protocolo de comunicacion del inversor es un protocolo de comunicacion asincrono serie maestro-esclavo. En la red,
solo un equipo (el maestro) puede crear un protocolo (denominado "Consulta/Comando”). Los demas equipos (esclavos)
responden a la "Consulta/Comando" del maestro simplemente proporcionando datos o ejecutando la acciéon
correspondiente. En este caso, el maestro puede ser una computadora personal, un equipo de control industrial o un
controlador légico programable, y el esclavo puede ser un inversor u otro equipo de comunicacién con el mismo
protocolo. El maestro no solo puede comunicarse con algunos esclavos por separado, sino que también envia
informacién de difusion a todos los esclavos. Para una sola "Consulta/Comando" del maestro, todos los esclavos
devolveran una sefial de respuesta; para la informacion de difusion proporcionada por el maestro, el esclavo no
necesita retroalimentacion.

8.5 Estructura de datos de comunicacion
El formato de datos de comunicacién del protocolo MODBUS del inversor se muestra a continuacion:

En modo RTU, el tiempo minimo de inactividad Modbus entre tramas no debe ser inferior a 3,5 bytes. La suma de
comprobacién utiliza el método CRC-16. Todos los datos enviados, excepto la suma de comprobacion, se contabilizaran
en el calculo. Consulte la seccion "Comprobacion CRC" para obtener mas informacion. Tenga en cuenta que se deben
mantener al menos 3,5 bytes de tiempo de inactividad Modbus; no es necesario sumar los tiempos de inactividad inicial
y final.

Toda la trama del mensaje debe transmitirse como un flujo de datos continuo. Si el tiempo de inactividad supera los 1,5
bytes antes de completar la trama, el dispositivo receptor desecha el mensaje incompleto y asume que el siguiente byte
sera el campo de direccion de un nuevo mensaje. De igual forma, si un nuevo mensaje comienza con un intervalo de
tiempo inferior a 3,5 bytes después de un mensaje anterior, el dispositivo receptor lo considerara una continuacion.
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del mensaje anterior. Debido a la confusion del marco, al final el valor de CRC es incorrecto y se producira un fallo de
comunicacion.

RTU frame fomat:

COMENZAR Tiempo de transmision de 3,5 bytes
Direccién de esclavo Direccién de comunicacion: 1 a 247
Codigo de comando 03H: Leer pardmetros del esclavo

06H: Escribir pardmetros del esclavo
DATA(N-1) Datos:
Direccion del parametro del cédigo de funcion, nimero de
DATA(N-2) parametro del cédigo de funcion, etc.
DATAO
CRC CHK Byte alto Valor de deteccién: valor CRC
CRC CHK Byte bajo
END Tiempo de transmision de 3,5 bytes
8.6 Descripcion del codigo de y datos de comu

8.6.1 Codigo de comando:03H, lee N palabras. (Se pueden leer 12 caracteres como maximo).
Por ejemplo: La direccién de inicio del inversor FO02 del esclavo 01 lee continuamente dos valores consecutivos.
Informacion del comando maestro.

DIRECCION 01H
Codigo de comando 03H
Direccion de inicio Byte alto FOH
Direccién de inicio Byte bajo 02H
Numero de registro Byte alto 00H
Numero de registro Byte bajo 02H
CRC CHK Byte bajo
CRC CHK Byte alto Valor CRC CHK a calcular
Informacién de respuesta del esclavo cuando PD-05 se establece en 0
Address 01H
Cddigo de comando 03H
Numero de byte Byte alto 00H
Numero de byte Byte bajo 04H
Data FOO2H Byte alto 00H
Data FOO2H Byte bajo 00H
Data FOO3H Byte alto 00H
Data FOO3H Byte bajo 01H
CRC CHK Byte bajo
CRC CHK Byte alto CRC CHK value to be calculated
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Cuando PD-05 se establece en 1

DIRECCION 01H
Cadigo de comando 03H
Numero de byte 04H
Datos FOO2H Byte alto 00H
Datos FOO2H Byte bajo 00H
Datos FOO3H Byte alto 00H
Datos FOO3H Byte bajo 01H
CRC CHK Byte bajo
CRC CHK Byte alto Valor CRC CHK a calcular

8.6.2 Codigo de comando: 06H, escribe una palabra

Por ejemplo: Escriba 5000(1388H) en la direccion FOOAH, direccién esclava 02H. Informacion del comando maestro.

DIRECCION 02H
Cadigo de comando 06H
Direccion de datos Byte alto FOH
Direccién de datos Byte bajo OAH
Contenido de datos Byte alto 13H
Contenido de datos Byte bajo 88H
CRC CHK Byte bajo
CRC CHK Byte alto Valor CRC CHK a calcular

Informacion de respuesta del esclavo

Address 02H

Cadigo de comando 06H

Direccion de datos Byte alto FOH

Direccién de datos Byte bajo OAH

Contenido de datos Byte alto 13H

Contenido de datos Byte bajo 88H

CRC CHK Byte bajo

CRC CHK Byte alto Valor CRC CHK a calcular

8.6.3 Comprobacion de CRC

En el modo RTU, los mensajes incluyen un campo de comprobacién de errores basado en un método CRC. Este
campo verifica el contenido de todo el mensaje. Consta de dos bytes y contiene un valor binario de 16 bits. El dispositivo
transmisor calcula el valor CRC y lo afiade al mensaje. El dispositivo receptor recalcula el CRC durante la recepcion del

mensaje y lo compara con el valor real recibido en el campo CRC. Si ambos valores no son iguales, se produce un error.
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EI CRC se inicia con OxFFFF. Luego, comienza un proceso de aplicacion de bytes sucesivos de ocho bits del
mensaje al contenido actual del registro. Solo se utilizan los ocho bits de datos de cada caracter para generar el CRC.
Los bits de inicio y parada, y el bit de paridad, no se aplican al CRC. Durante la generacion del CRC, cada caracter de
ocho bits se somete a una operacion OR exclusiva con el contenido del registro. A continuacion, el resultado se
desplaza hacia el bit menos significativo (LSB), rellenando con un cero el bit mas significativo (MSB). EI LSB se
extrae y examina. Si el LSB era 1, se aplica una operacién OR exclusiva al registro con un valor fijo preestablecido. Si
el LSB era 0, no se realiza ninguna operacion OR exclusiva. Este proceso se repite hasta realizar ocho
desplazamientos. Tras el octavo desplazamiento, se aplica una operacion OR exclusiva al siguiente byte de ocho bits
con el valor actual del registro, y el proceso se repite para ocho desplazamientos mas, como se describié
anteriormente. El contenido final del registro, una vez aplicados todos los bytes del mensaje, es el valor CRC.

Cuando se afiade el CRC al mensaje, primero se afiade el byte bajo, seguido del byte alto. A continuacion, se
muestra el cédigo fuente en lenguaje C para CRC-16.

entero sin signo crc_chk_value(caracter sin signo*valor_datos,longitud del caracter sin signo){

unsigned int crc_valor=0xFFFF;

int i
mientras(longitud--) {
crc_value®=*data_value++;
for(i=0;i<8;i++) {
if(crc_valor&0x0001)
{
crc_valor=(crc_value>>1)
~Oxa001;
}
else
crc_valor=crc_value>>1;
}
}
}

devolver(crc_valor);

8.6.4 Definicion de direccion del parametro de comunicacion

Aqui se describe la definicién de la direccion del parametro de comunicacion. Se utiliza para controlar el funcionamiento,
el estado y la configuracion de los parametros relacionados del inversor.

Lectura y escritura de pardmetros de cédigo de funcién (algunos cédigos de funcion no se pueden modificar y son solo
para uso del fabricante o de supervision).

(1) Reglas de marcado de la direccion de los parametros de codigo de funcion:

El numero de grupo y la marca del codigo de funcion representan la direccion del parametro para indicar las reglas. Byte
alto: PO~PF (Grupo P), AO~AF (Grupo A), 70~7F (Grupo U). Byte bajo: 00~FF.

Por ejemplo: P3-12, la direccion se representa como P30C.
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Nota:
1. Grupo PF: El parametro no se puede leer ni modificar.

2. Grupo U: Solo se utiliza para leer parametros, no se pueden modificar.

3. Algunos parametros no se pueden modificar durante el funcionamiento; otros, independientemente del estado del
inversor, no se pueden modificar. Para modificar los pardmetros del cédigo de funcion, preste atencion al alcance
de los parametros, las unidades y las instrucciones correspondientes.

Ademas, debido al frecuente almacenamiento en la EEPROM, se reduce su vida util. Por lo tanto, en el modo de
comunicacion, algunos cédigos de funcién no necesitan almacenarse, solo se modifica el valor de la RAM.

Si se trata de un parametro del grupo P, para lograr esta funcion, simplemente cambie el bit alto F de la direccién
del cédigo de funcion a 0. Si se trata de un parametro del grupo A, para lograr esta funcion, simplemente cambie
el bit alto A de la direccioén del cédigo de funcién a 4.

Las direcciones de los codigos de funcion correspondientes se indican a continuacion.

Byte alto: 00~0F (Grupo P), 40~4F (Grupo A). Byte bajo: 00-FF. Por ejemplo:

El codigo de funcion P3-12 no se almacena en la EEPROM y su direccion se representa como 030C.
El codigo de funcion A0-05 no se almacena en la EEPROM y su direccion se representa como 4005.

Estas direcciones solo pueden escribir en la RAM, no pueden leer. Si leen, la direccién no es valida. Para todos
los parametros, también se puede utilizar el codigo de comando 07H para lograr esta funcion.

(2)Direccion del parametro de inicio/detencion

Direccién del parametro Descripcion del parametro
1000 Frecuencia de ajuste (-10000 a 10000) (decimal)
1001 Frecuencia de funcionamiento
1002 Voltaje del bus
1003 Voltaje de salida
1004 Corriente de salida
1005 Potencia de salida
1006 Par de salida
1007 Velocidad de carrera
1008 Estado de entrada de DI
1009 Estado de salida DO
100A Voltaje Al1
100B Voltaje Al2
100C Voltaje de aluminio
100D Entrada de valor de conteo
100E Entrada de valor de longitud
100F Velocidad de carga
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Direccién del parametro Descripcién del parametro
1010 Ajuste de PID
1011 Retroalimentacién PID
1012 Etapa PLC
1013 Frecuencia de pulso de entrada PULSE, la unidad es 0,01 kHz
1014 Velocidad de retroalimentacion, la unidad es 0,1 Hz
1015 Tiempo restante de ejecucion
1016 Voltaje Al1 antes de la calibracion
1017 Voltaje Al2 antes de la calibracion
1018 Voltaje Al3 antes de la calibracion
1019 Velocidad lineal
101A Tiempo de encendido actual
101B Tiempo de ejecucién actual
101C Frecuencia de pulso de entrada PULSE, la unidad es 1 Hz
101D Valor de configuraciéon de comunicacion
101E Velocidad de retroalimentacion real
101F Frecuencia principal Xdisplay
1020 Frecuencia auxiliar Ydisplay

Nota:

El valor de ajuste de frecuencia es el porcentaje del valor relativo; 10 000 corresponde al 100,00 % y -10 000
corresponde al -100,00 %.

Para los datos de frecuencia, el porcentaje corresponde a la frecuencia maxima relativa (P0-10).

Para los datos de par, el porcentaje corresponde a P2-10, A2-48, A3-48 y A4-48 (ajuste numérico del limite superior
de par, correspondiente al primer, segundo, tercer y cuarto motor, respectivamente).

(3) Entrada de comando de control al inversor (solo escritura)

Direccién de palabra de comando Funcién de comando

0001:Corriendo hacia adelante

0002:Marcha atras

2000 -
0003:trote hacia adelante

0004:Jog inverso

0005:Detenerse libremente

0006:Desaceleracion para detenerse

0007:Restablecimiento de falla
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(4)Leer el estado del inversor: (solo lectura)

Direccién de palabra de
estado

Funcion de palabra de estado

(10)Descripcion del codigo de falla del inversor:

3000

0001:Corriendo hacia adelante

Direccion de falla del inversor

Informacion sobre fallas del inversor

0002:Marcha atras

0003:Detener

(5) Parametros que bloquean la verificacion de contrasena: (si el valor de retorno es 8888H,

significa que se aprueba la verificacién de contrasefia).

Direccién de contrasefia

Contenido de la contrasefia de entrada

1F00

fra—

(8)Control de terminal de salida digital: (solo escritura)

Direccién de comando

Contenido del comando

2001

BITO: Control de salida DO1

BIT1: Control de salida DO2

BIT2: Control de salida RELE1

BIT3: Control de salida RELE2

BIT4: Control de salida FMR BIT5: VDO1

BIT6: VDO2 BIT7: VDO3 BIT8: VDO4 BIT9: VDO5

(7)Analog output AO1 control:(write only)

Direccién de comando

Contenido del comando

2002

0~7FFF se refiere a 0%~100%

(8)Analog output AO2 control:(write only)

Command Address

Contenido del comando

2003

0~7FFF se refiere a 0%~100%

(9)Control de salida de pulsos: (solo escritura)

Direccién de comando

Contenido del comando

2004

0~7FFF se refiere a 0%~100%

8000

0000: Sin fallos 0001: Reservado

0002: Sobrecorriente en el proceso ACC

0003: Sobrecorriente en el proceso DEC

0004: Sobrecorriente a velocidad constante

0005: Sobretensioén en el proceso ACC

0006: Sobretensién en el proceso DEC

0007: Sobretension a velocidad constante

0008: Fallo de sobrecarga de la resistencia de bufer
0009: Fallo de subtensién

000A: Sobrecarga del inversor

000B: Sobrecarga del motor

000C: Fallo de fase de entrada

000D: Fallo de fase de salida

000E: Sobrecalentamiento del médulo

000F: Fallo externo

0010: Fallo de comunicacién

0011: Fallo del contactor

0012: Fallo de deteccién de corriente

0013: Fallo de autoajuste del motor

0014: Fallo del codificador/tarjeta PG

0015: Parametro RW Fallo

0016: Fallo de hardware del inversor

0017: Cortocircuito a tierra del motor 0018: Reservado
0019: Reservado

001A: Tiempo de funcionamiento alcanzado

001B: Fallo personalizado 1

001C: Fallo personalizado 2

001D: Tiempo de encendido alcanzado

001E: Sin carga

001F: Pérdida de retroalimentacion PID durante el funcionamiento
0028: Fallo de sobretiempo por limitacion rapida de corriente 0029: Fallo de
conmutacion del motor durante el funcionamiento
002A: Sobredesviacion de velocidad excesiva

002B: Sobrevelocidad del motor

002D: Sobretemperatura del motor

005A: Error de configuracion del nimero de linea del encoder
005B: Encoder no conectado

005C: Error de posicion inicial

005E: Error de retroalimentacion de velocidad
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8.6.5 Datos de descripcion de la informacion de falla de comunicacion (cédigo de falla)

Direccion de falla de o B
comunicacion Descripcion de la funcion de falla

0000: Sin fallos

0001: Error de contrasefia

0002: Error de comando

8001 0003: Error de comprobacion de CRC
0004: Direccion no valida

0005: Parametro no valido

0006: Cambio de parametro no valido
0007: Sistema bloqueado

0008: EEPROM en funcionamiento

8.7 Descripcion de los para os de comunicacién del grupo PD

Tasa de Baud Configuracion de fabrica 5005

Unidades: MODBUS
0:300 BPS

1:600 BPS

2:1200 BPS

3:2400 BPS

4:4800 BPS

PD-00 5:9600 BPS

Seting range 3040085
8:57600 BPS
9:115200 BPS
Decenas: Profibus-DP
0:115200 BPS
1:208300 BPS
2:256000 BPS
3:512000 BPS
Centenas: Reservadas
Miles: Velocidad en baudios de CANlink

150
21100

Este parametro se utiliza para establecer la velocidad de transmisién de datos entre la computadora host y el inversor.
Tenga en cuenta que la velocidad en baudios de la computadora host y el inversor deben ser la misma. De lo contrario,
la comunicacion es imposible. Cuanto mayor sea la velocidad en baudios, mas répida sera la comunicacion.

Formato de datos Configuracion de fabrica 0

PD-01 0: Sin comprobacion de paridad, formato de datos (8-N-2)
Rango de ajuste 1: Comprobacién de paridad par, formato de datos (8-E-1)

g J 2: Comprobacion de paridad impar, formato de datos (8-0-
1

)
3: Comprobacion de paridad, formato de datos (8-N-1)

El formato de datos de configuracion de la computadora host y del inversor debe ser el mismo; de lo contrario, la
comunicacién es imposible.

Direccion local Configuracion de fabrica 1

PD-02 N N . e
Rango de ajuste 1-247,0 es la direccion de transmision
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Cuando la direccion local se establece en 0 (direccion de difusion), se puede realizar la funcion de difusion del
ordenador host. La direccion local debe ser Unica (excepto la direccién de difusion). Esta es la base de la comunicacion
punto a punto entre el ordenador host y el inversor.

Retraso de respuesta Configuracién de 2ms
PD-03 fabrica
Rango de ajuste 0~20ms

Retraso de respuesta: se refiere al intervalo de tiempo desde que el inversor termina de recibir datos hasta que envia
datos a la computadora host. Si el retraso de respuesta es menor que el tiempo de procesamiento del sistema,
entonces el retraso de respuesta se basa en el tiempo de procesamiento del sistema. Si el retraso de respuesta es
mayor que el tiempo de procesamiento del sistema, después de que el sistema procesa los datos, se debe retrasar
para esperar hasta que llegue el tiempo de retraso de respuesta, luego enviar los datos a la computadora host.

[Tiempo de espera de comunicacion Configuracion de fabrica 0.0s
PD-04 0,0 s (invalido)
Rango de ajuste 0,1~60,0s

Cuando el cadigo de funcion se establece en 0,0 s, el parametro de tiempo de espera de comunicacién no es valido.
Cuando el cédigo de funcion se establece en un valor valido, si el intervalo entre la comunicacion y la siguiente supera el
tiempo de espera, el sistema informara un error de comunicacion (Err16). En circunstancias normales, no es valido. En
el sistema de comunicacion continua, al configurar este parametro, se puede supervisar el estado de la comunicacion.

Seleccion del protocolo de comunicacion| %%?ifli:%uracién de 31

Unidades: MODBUS
PD-05 0: Protocolo MODBUS no estandar
1: Protocolo MODBUS estandar

Rango de ajuste
Decenas: Profibus-DP
0: Formato PPO1
1: Formato PPO2
2: Formato PPO3
3: Formato PPO5

PD-05=1: Seleccionar protocolo MODBUS estandar
PD-05=0: Al leer el comando, el retorno del esclavo es un byte menor que el de los protocolos MODBUS estandar.
Para obtener mas detalles, consulte la estructura de datos de comunicaciones de este protocolo.

Comunicacion Leer Resolucién Confi (on de fabri
PD-06 Actual onfiguracion de fabrica 0
Rango de ajuste ?8?%‘

Se utiliza para confirmar la unidad de corriente de salida cuando la comunicacion lee la
corriente de salida.
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Appendix I:Quick Guide to Fr

y Converter A

Ajusies de arranque y
parada externos

Consulte Ja Figura
A en la "Guija rapida
para el cableado de

Parémetros de
visualizacién en
ejecucion
P7-03

0001 Frecuencia de funcionamiento 4y001 Velocidad de frecuencia de funcionamiento
0002 Frecuencia de ajuste 4y002 Frecuencia de ajuste Lnocd velocidad

0008 Voltaje de salida 4g0e10 Velocidad de carga Corriente de salida

4000 Velocidad de carga 0011 Frecuencia de funcionamiento Corriente de salida
0010 Corriente de salida 01F Frecuencia de funcionamiento Frecuencia de sefial
Tension de bus Tension de salida Corriente de salida Velocidad de carga

Nota: Visualizacién de la velocidad de carga: P7-03 = 4000, P7-06 = velocidad del
motor + 500. Nota: P7-03 se ajusta a 401F. Se pueden visualizar todos los parametros
anteriores.

20

IAutoaprendizaje con
iman permanente

Autoaprendizaje del motor sincrono de imanes permanentes:

P0-02=0 Inicio del panel

P0-01=0 Método de control vectorial

P0-10=0 Segun la placa del motor (frecuencia nominal)

P0-12=0 Segun la placa del motor (frecuencia nominal) P*-00=2 Motor sincrono de
imanes permanentes

P1-01 Segun la placa del motor (potencia nominal)

P1-02 Segun la placa del motor (tensién nominal)

P1-03 Segun la placa del motor (corriente nominal)

P1-04 Segun la placa del motor (frecuencia nominal)

P1-05 Segun la placa del motor (velocidad nominal)

P1-20 Segun la placa del motor (fuerza contraelectromotriz) P1-37=11 (Ajuste estatico
de la maquina a la misma frecuencia)

Cuando se introduce P1-37=12, pulse "ENTER" para confirmar. El indicador "ALM"
parpadeard y el panel mostrara la letra en inglés. "FUNE". Luego presione "RUN" para
iniciar (el modo de inicio debe ser "RUN" desde el panel para que funcione) y el inversor|
comenzara a aprender por si solo. El tiempo de autoaprendizaje es de
aproximadamente 30 segundos.

21

Prioridad de multiples
velocidades

P0-03=6, PC-51=3
El valor predeterminado es el control de velocidad del potenciémetro del panel, y el
potenciémetro es de velocidad multisegmento, segmento 0.

22

Salida de relé de
limite de corriente
superior

P5-02=36,P8-36=salida establecida + corriente nominal del motor (P'-03)

23

Cambio entre
analégico 0-20 mA y
4-20 mA

Cantidad analdgica de entrada ATT: P4-13=0%.00

Cantidad analogica de entrada A12: P4-1 .00
Cantidad analégica de entrada A01: P5-10=020.0

24

Parametros de
conmutacién de la
fuente de frecuencia

P0-03=Fuente de frecuencia principal
PO-04=Fuente de frecuencia auxiliar
P0-07=Seleccion de superposicion de fuente de frecuencia P4-02=18
Conmutacién de fuente de frecuencia

25

Comunicacién
Configuracion del
grupo

P0-02=2 (Canal de comando de comunicacién) P0-03=9 (Comunicacién proporcionada)
PD-00=5005 (Velocidad en baudios)

PD-01=0 (Formato de datos)

PD-02=1 (Direccion de transmisién)

PD-05=31 (Protocolo estandar)

1 P0-02=1 Cableado de terminales: D11+COM le:
parametros*" para
obtener mas
detalles.

AjuEIFe del fiempo de
2 Sgiaegé‘%?é‘c.én Tiempo de aceleracion P0-17 Tiempo de desaceleracion P0-18
3 [FTE SRTIVeISOr o6, 00-5(Maquina tipo P)
AT (o002
4 |potenciémetro externo| Terminal wiring:+10V,Al1,GND,(P0-03=4 panel potentiometer)
Modo T delsistema |P0-02=1,P4-00=01,P4-01=02,P4-02=03,P4-11=2
de tres cables Cableado de terminales: COM+D1: Rotacion hacia adelante COM+DI2:
5 Rotacién hacia atrdas COM+D3: Parada
LCimite superior
6 |ajuste defrecuencia |pp-10y PO-12 Hz son consistentes y aumentadas
C?nfro aedavlance y Co?sg'léé Ta Elg;ga B
; |eminar % P0-02 = 1 P4-01 = 02 COM + D11: Hacia para el cablgado de
adelante COM + DI2: Inversa parametros” para
obtener mas
detalles.
Restore faclory
g [setling PP-01=001
P0-02 =0 o 1 (inicio del panel o inicio externo)
P0-03 se establece en 8 (frecuencia dada como PID) P4-13 .
gg{‘esrtgﬂtpgwssure Elsta?le%e el valcér de entrada mir:mo para Ai1 P4-15 Establece 805532%5}.5:]9'?3
- el valor de entrada maximo para 2
B?'e“s"st&rgagim'ess'on PA-00 se establece en 7. Ajuste de presion {%‘g%aa pgraeel
9 |Wwiring me%ho and PA-02 = 0 (la fuente de retroalimentacion PID 0 suele estar parametros® para
parameter setting conectada a un manémetro remoto externo; 1. Transmisor de obtener mas
'gresién externo general) detalles.
'A-06 se establece en 0.5 (tiempo de integracion)
A9-00 = presion de ajuste (p. ej., si el rango del manémetro es de
1.0 MP y se requiere una presion de 4 kilogramos, se establece
en 0.4) A9-01 = Rango del manémetro
A9-04 se establece por debajo de la presion de ajuste (presion
de activacion) A9-05 se establece por encima de la presion de
ajuste (presion de reposo) U0-16 Ver la presién de
retroalimentacién
Cotﬂﬁgléraglo? del
10 Feasisetgngia%eafrenado Consulte la Figura E en la "Guia rapida para el cableado de parametros” para
gé}ﬁ;g‘é’ignd(?eha obtener mas detalles.
ventilador
11 Frecuencia portadora P0-15
Cableado de Ta
12 |resistencia de frenado [Resistencia de frenado conectada a P+ y PB, unidad de frenado conectada a P+ y P-
%%?g‘é%ﬁ'%ﬁgg ||§ Al1 dip code:2+3 for voltage signal,1+2 for current signal
13 |senaldecorriente'y la Al2 dip code:2+3 for voltage signal,1+2 for current signal
senal de voltaje A01 dip code:2+3 for voltage signal,1+2 for current signal
JP1 dialing:2+3 is not connected to the resistor matched on 485 communication 1+2 is the
resistor_connection matched for 485 communication
fi |
14 |SANALIESEM 92 T |TA1TC1, Sefial de falla: P5-02=02 TA2-TC2, Sefial de operacion: P5-03=01
Configuracion de
15 |apagado gratuito P6-10=1
Ajuste de multiples  |P0-03=6P4 Establezca la funcion de velocidad multietapa
16 |velocidades del terminal PC Establezca el tamafio de frecuencia
correspondiente
Elterminal OF - cia |P0-03=1 P4-01=6 P4-02=7 DI2+COM:Frecuencia mas
17 hggla arriba y hacia | DI3+COM:Reduccién de frecuencia
abajo
ustes de avance
18 rejtroceso del panely P7-01=2 "REV" para botén de conmutacion de rotacién hacia adelante y hacia atras

26

Macro de aplicacion
del suministro de
agua a presion
constante

PA-00=7
A9-00=1
A9-01=Presion de ajuste

A9-03=Seleccion de fuente de retroalimentacion PID:O:Al1;1:Al2 A9-04=Rango del
manometro de retroalimentacion

ﬁ9-06=¥lodo de suspension
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Apéndice II: Guia rapida para el cableado de parametros
C. Método de cableado y configuracién de parametros del manémetro de transmisién remota para
mediante potencio o externo suministro de agua a presioén constante

A.A. Arranque de terminal externo - r ion de vi

Aanémetro (conectado a
10 V + Al1 + Tierra)

(10V +AI1+GND)
Regulacién de velocidad
del potenciémetro

externo

Configuracion de parametros
P0-02=1 P0-03=2

DI1+COM DI2+COM
Avanzar  Retroceder]

B.  Arranque externo - Regulacién de velocidad de sefial de corriente analégica externa (4-20 mA)

lentrada g;onctada al
RST)

Configuracion de parametros
P0-02=1 P0-03=3

P4-18=00002.00 Configuracion de parametros:
P0-02 =0 o 1 (inicio del panel o inicio externo)

DI1+COM  DIZ+COM
Avanzar  Retroceder

P0-03 se establece en 8 (frecuencia dada como PID). P4-
13 Establece el valor de entrada minimo para Al1.

P4-15 Establece el valor de entrada maximo para Al1. PA-
(GN D +A|2] 00 se establece en 7 (ajuste de presion).
4-20 mA PA-02 = 0 (fuente de retroalimentacion PID 0,
Corriente generalmente conectada a un manémetro remoto externo;
analo gica 1, transmisor de presion externo general). PA-06 se
establece en 0,5 (tiempo de integracion).

A9-00 = presion de ajuste (p. €j., si el rango del
mandmetro es de 1,0 MP y se requiere una presion de 4
kg, se establece en 0,4).

A9-01 = Rango del manémetro.

A9-04 se establece por debajo de la presion de ajuste
(presion de activacion).

necesario cambiar la posicicn A9-05 se establece por encima de la presion de ajuste
de cortocircuito inferior derecha. (presion de reposo). U0-16 Ver la presion de
retroalimentacion.
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D. Suministro de agua a presion constante: método de cableado y configuracion
de parametros del transmisor de presion

Diagrama de cableado del transmisor de presion:

Dos pines
Notz: COM y GND debsn
estar en cortocircuito

Diagrama de cableado general:

es necesaric cambiar la
posicién de cortocircuito

Tres pines

24V
Al2

cCOoM

Mota: COM y GND deben

estar en cortodircuito.

alimentacion
de entrada

P0-02 se establece en 0 0 1 (inicio del panel o

inicio externo). P0-03 se establece en 8 (PID).

P4-18 Establece el valor de entrada minimo

para Al2.

P4-20 Establece el valor de entrada méaximo

para Al2. PA-00 se establece en 7, ajuste de

presion.
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Transmisar de presion (Al2+24 V
Manteniendo simultdneamente
. LOM+GND en cortocircuito

Motor de salida
(conectado a
uvw)

PA-02 esta configurado en 1 (retroalimentacion de la sefial de corriente).

PA-06 esta configurado en 0,5 (tiempo de integracion).

A9-00 = presion de ajuste (p. €]., si el rango del manémetro es de 1,0 MP y se requiere una presion de

4 kilogramos, ajustelo a 0,4).

A9-01 = Rango del manémetro.

A9-04 esta configurado por debajo de la presion de ajuste (presion de activacion).

A9-05 esta configurado por encima de la presion de ajuste (presion de reposo).

UO0-16 Ver presion de retroalimentacion.

. Configuracion del cableado de la aplicacion del ventilador y de la resistencia de frenado externa

(10V+AI1+GND)
Potenciémetro externo
regulacion de velocidad

Resistencia de frenado
externa (P+ PR)

allo en la entrada de salida dg la
ente de alimentacion (consulte el
ual para obtener mas informacion)

alimentacion de Motor d lid
entrada otor de salida

(conectado a (conectado a

RST) Ovw



Acuerdo de garantia

1. Elalcance de la garantia se refiere al cuerpo del inversor.

2. Eliinversor cuenta con una garantia de fabrica de doce meses (doce meses para articulos enviados intemnacionalmente).

Si se produce una averia o dafio durante el periodo de garantia y durante el uso normal, la empresa lo reparara gratuitamente.

3. Si se produce alguna de las siguientes averias mientras el dispositivo esté en garantia, la garantia no se aplicara y se aplicara

4. un coste de mantenimiento especifico:

a) Averias causadas por no seguir estrictamente el "Manual del usuario" o por encima de los requisitos de las

b) especificaciones estandar de uso.

b) Dafios causados por caidas o manipulacién brusca después de la compra.

c) Envejecimiento o averia del dispositivo causados por su uso en un entorno que no cumple con

los requisitos de este manual de instrucciones.

d) Averias causadas por autorreparaciones o modificaciones sin autorizacion.

e) Averias causadas por un almacenamiento inadecuado.

) Averias causadas por un uso del inversor para funciones distintas a las normales. 9) Fallas causadas por

corrosién por fuego, sal, gas, terremotos, tormentas, inundaciones, rayos, anomalias de voltaje y contaminacién

por polvo metalico, u otros desastres naturales o causas asociadas a ellos.

h) Rotura no autorizada de la identificacion del producto (como la placa de identificacion, etc.).

4. El cargo por servicio se determina segun el costo real. El otro contrato prevalecera, si lo hubiera.

5. Conserve esta tarjeta y entréguesela al departamento de mantenimiento mientras la garantia esté vigente,

ya que la garantia de este producto se basa en la tarjeta de garantia y la factura de compra.

6. Si tiene alguna pregunta, puede contactar directamente con el agente o con nuestra empresa.

Una vez que expire la garantia, la empresa brindara servicios de mantenimiento de por vida a un costo.
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