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Introduccion

VLT® AutomationDrive FC 301/302

1 Introduccion

1.1 Version de software

Guia de programacion
Versiones del software: 7.4X, 48.0X

Esta Guia de programacion puede emplearse para todos los
convertidores de frecuencia VLT® AutomationDrive FC 301/FC
302 que incorporen las versiones de software 7.4X y 48.0X.
El nimero de version de software se puede leer en el

pardmetro 15-43 Version de software.

Tabla 1.1 Version de software

1.2 Homologaciones

CE® &

1.3 Definiciones

1.3.1 Convertidor de frecuencia

lvit, mAX.
Intensidad de salida maxima.

lvir, N
Corriente nominal de salida suministrada por el convertidor
de frecuencia.

UvLt, MAX.
Tension de salida maxima.

1.3.2 Entrada

Orden de control

Inicie y detenga el funcionamiento del motor conectado
mediante el LCP y las entradas digitales.

Las funciones se dividen en dos grupos.

Las funciones del grupo 1 tienen mayor prioridad que las
funciones del grupo 2.

Grupo 1 Reinicio, paro por inercia, reinicio y paro por
inercia, parada rapida, freno de CC, parada y tecla
[OFF].

Grupo 2 Arranque, arranque de pulsos, cambio de sentido,

arranque con cambio de sentido, velocidad fija y

mantener salida.

Tabla 1.2 Grupos de funciones

1.3.3 Motor

Motor en funcionamiento
Par generado en la salida de eje motor y velocidad de 0
r/min a la velocidad maxima del motor.

fveLocipaD FuA
La frecuencia del motor cuando se activa la funcién de
velocidad fija (mediante terminales digitales).

fm
Frecuencia del motor.

fmAx.
Frecuencia maxima del motor.

fmin.
Frecuencia minima del motor.

fmN
Frecuencia nominal del motor (datos de la placa de
caracteristicas).

Im
Intensidad del motor (real).

ImN
Corriente nominal del motor (datos de la placa de caracte-
risticas).

nMN
Velocidad nominal del motor (datos de la placa de caracte-
risticas).

ns
Velocidad del motor sincrono.

n _2xpar..1-23x60s
s par.. 1-39

Ndeslizamiento

Deslizamiento del motor.

Pm,N
Potencia nominal del motor (datos de la placa de caracte-
risticas en kW o CV).

Tmn
Par nominal (motor).

Um
Tension instantanea del motor.

Um,N
Tensién nominal del motor (datos de la placa de caracte-
risticas).

4 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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Par de arranque

Par

Par max.

175ZA078.10

0/ min.

llustracién 1.1 Par de arranque

nvir

El rendimiento del convertidor de frecuencia se define
como la relacién entre la potencia de salida y la potencia
de entrada.

Orden de desactivacion de arranque
Orden de parada que pertenece al Grupo 1 de las 6rdenes
de control (consulte la Tabla 1.2).

Orden de parada
Orden de parada que pertenece al Grupo 1 de las 6rdenes
de control (consulte la Tabla 1.2).

1.3.4 Referencias

Referencia analdgica
Sefal transmitida a las entradas analdgicas 53 o 54
(tension o intensidad).

Referencia binaria
Una sefal transmitida al puerto de comunicacion en serie.

Referencia interna

Una referencia interna definida que puede ajustarse a un
valor comprendido entre el =100 % y el +100 % del
intervalo de referencias. Pueden seleccionarse ocho
referencias internas mediante los terminales digitales.

Referencia de pulsos
Senal de frecuencia de pulsos transmitida a las entradas
digitales (terminal 29 o 33).

Refmax.

Determina la relacién entre la entrada de referencia a un
100 % de escala completa (normalmente, 10 Vy 20 mA) y
la referencia resultante. El valor de referencia maximo se
ajusta en el pardmetro 3-03 Referencia mdxima.

Refmin.

Determina la relacion entre la entrada de referencia a un
valor del 0 % (normalmente, 0V, 0 mAy 4 mA) y la
referencia resultante. El valor de referencia minimo se
ajusta en el pardmetro 3-02 Referencia minima.

1.3.5 Varios

Entradas analégicas

Las entradas analdgicas se utilizan para controlar varias
funciones del convertidor de frecuencia.

Hay dos tipos de entradas analdgicas:

Entrada de intensidad, 0-20 mA y 4-20 mA

Entrada de tensién, de -10 V CC a +10 V CC.

Salidas analégicas
Las salidas analdgicas pueden proporcionar una sefal de
0-20 mA o 4-20 mA.

Adaptacion automatica del motor (AMA)
El algoritmo AMA determina los pardmetros eléctricos del
motor conectado cuando se encuentra parado.

Resistencia de frenado

La resistencia de frenado es un modulo capaz de absorber
la potencia de frenado generada durante el frenado
regenerativo. Esta potencia de frenado regenerativo
aumenta la tensién del enlace de CC y un interruptor de
freno garantiza que la potencia se transmita a la resistencia
de frenado.

Caracteristicas de par constante (CT)

Caracteristicas de par constante utilizadas para todas las
aplicaciones, como cintas transportadoras, bombas de
desplazamiento y gruas.

Entradas digitales
Las entradas digitales pueden utilizarse para controlar
distintas funciones del convertidor de frecuencia.

Salidas digitales

El convertidor de frecuencia dispone de dos salidas de
estado sdlido que pueden proporcionar una sefal de 24 V
CC (maximo 40 mA).

DSP
Procesador digital de sefal.

ETR

El relé termoelectrénico es un célculo de carga térmica
basado en la carga presente y el tiempo transcurrido. Su
finalidad es calcular la temperatura del motor.

Hiperface®

Hiperface® es una marca registrada de Stegmann.
Inicializacién

Si se lleva a cabo una inicializacién (pardmetro 14-22 Modo
funcionamiento), el convertidor de frecuencia vuelve a los
ajustes predeterminados.

Ciclo de trabajo intermitente

Una clasificacion de trabajo intermitente es una secuencia
de ciclos de trabajo. Cada ciclo esta formado por un
periodo en carga y un periodo sin carga. El funcionamiento
puede ser de trabajo peridédico o de trabajo no periddico.

LCP

El panel de control local constituye una completa interfaz
para el control y la programacién del convertidor de
frecuencia. El panel de control es desmontable y puede

MG33MMO05
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instalarse a un maximo de tres metros (10 ft) de distancia
del convertidor de frecuencia, p. €j., en un panel frontal
con el kit de instalaciéon opcional.

NLCP

Interfaz de panel de control local numérico para el control
y la programacion del convertidor de frecuencia. La
pantalla es numérica y el panel se utiliza para mostrar los
valores de proceso. EI NLCP no tiene funciones de almace-
namiento ni de copia.

Isb
Bit menos significativo.

msb
Bit mas significativo.

MCM
Sigla en inglés de Mille Circular Mil, una unidad norteame-
ricana de seccion transversal de cables. 1 MCM = 0,5067

mm2.

Parametros en linea y fuera de linea

Los cambios realizados en los parametros en linea se
activan inmediatamente después de cambiar el valor de
dato. Pulse [OK] para activar cambios en los parametros
fuera de linea.

PID de proceso

El control de PID mantiene la velocidad, presion,
temperatura y demds factores requeridos ajustando la
frecuencia de salida para adaptarla a la carga variable.

PCD
Datos de control de proceso.

Ciclo de potencia
Desactive la red hasta que se apague la pantalla (LCP). A
continuacion, conecte de nuevo la alimentacién.

Entrada de pulsos / codificador incremental

Un transmisor externo de pulsos digitales utilizado para
proporcionar informacién sobre la velocidad del motor. El
encoder se utiliza para aplicaciones donde se necesita una
gran precision en el control de velocidad.

RCD
Dispositivo de corriente diferencial.

Ajuste

Guarde ajustes de parametros en cuatro configuraciones
distintas. Cambiar entre estos cuatro ajustes de pardmetros
y editar un ajuste mientras otro estd activo.

SFAVM

Patrén de conmutacion denominado modulacién asincrona
de vectores orientada al flujo del estator

(pardmetro 14-00 Patrén conmutacion).

Compensacion de deslizamiento

El convertidor de frecuencia compensa el deslizamiento del
motor afadiendo un suplemento a la frecuencia que sigue
a la carga medida del motor, manteniendo la velocidad del
mismo casi constante.

SLC

El SLC (Smart Logic Control) es una secuencia de acciones
definidas por el usuario que se ejecuta cuando el SLC
evalia como verdaderos los eventos asociados definidos
por el usuario. (Consulte el capétulo 3.13 Pardmetros: 13-**
Smart Logic Control).

STW
Cédigo de estado.

Bus estandar FC
Incluye el bus RS485 bus con el protocolo FC o el
protocolo MC. Consulte el pardmetro 8-30 Protocolo.

THD
Distorsion total de armoénicos; indica la contribucion total
de arménicos.

Termistor
Resistencia dependiente de la temperatura, ubicada en el
convertidor de frecuencia o el motor.

Desconexion

Estado al que se pasa en situaciones de fallo; por ejemplo,
si el convertidor de frecuencia se sobrecalienta, o cuando
esta protegiendo el motor, el proceso o el mecanismo del
motor. El convertidor de frecuencia impide el reinicio hasta
que desaparezca la causa del fallo. Para cancelar el estado
de desconexion, reinicie el convertidor de frecuencia. El
estado de desconexion no debe utilizarse como medida de
seguridad personal.

Bloqueo por alarma

El convertidor de frecuencia entra en este estado para
protegerse a si mismo en situaciones de fallo. El
convertidor de frecuencia requiere una intervencién fisica;
por ejemplo, si se produce un cortocircuito en la salida. Un
bloqueo por alarma solo puede cancelarse desconectando
la alimentacién, eliminando la causa del fallo y volviendo a
conectar el convertidor de frecuencia. Se impide el
rearranque hasta que se cancela el estado de desconexién
mediante la activacion del reinicio o, en algunos casos,
mediante la programacion del reinicio automatico. El
estado de bloqueo por alarma no debe utilizarse como
medida de seguridad personal.

Caracteristicas VT
Caracteristicas de par variable utilizadas en bombas y
ventiladores.

vVvCt

Comparado con el control estdndar de la proporcién de
tensién/frecuencia, el control vectorial de la tensién (VVCY)
mejora la dindmica y la estabilidad, tanto cuando se
cambia la referencia de velocidad como en relacion con el
par de carga.

60° AVM
Modulacién asincrona de vectores de 60°
(pardmetro 14-00 Patrén conmutacion).

6 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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Factor de potencia
El factor de potencia es la relacion entre |1 e Irwms. .
V3xUxI cosd

V3xUxIpys
El factor de potencia para el control trifasico es:

Potencia potencia =

I
N xcos¢l = —lpuesto que cospl = 1

Potencia potencia = i T
RMS RMS

El factor de potencia indica hasta qué punto el convertidor
de frecuencia impone una carga a la alimentacién de red.
Cuanto menor es el factor de potencia, mayor es Irms para
el mismo rendimiento en kW.

Ls =B+ BEAE+ .+ I

Ademas, un factor de potencia elevado indica que las

distintas corrientes armonicas son bajas.

Las bobinas de CC de los convertidores de frecuencia

producen un elevado factor de potencia que reduce al
minimo la carga impuesta a la alimentacion de red.

Posicion de destino

Posicion de destino final especificada por érdenes de
posicionamiento. El generador de perfiles utiliza esta
posicidn para calcular el perfil de velocidad.

Posicion ordenada

Referencia de la posicién real calculada por el generador
de perfiles. El convertidor de frecuencia utiliza la posicion
ordenada como valor de consigna para la posicién PI.

Posicion real

Posicién real desde un encoder o valor calculado por el
control del motor en lazo abierto. El convertidor de
frecuencia utiliza la posicién real como realimentacion para
la posicion PI.

Error posicion

El error de posicidn es la diferencia entre la posicion real y
la posiciéon ordenada. El error de posicidn es la entrada
para el controlador Pl de posicidn.

Unidad de posicion
Unidad fisica de los valores de posicion.

1.4 Seguridad
AADVERTENCIA

TENSION ALTA

Los convertidores de frecuencia contienen tension alta
cuando estan conectados a una entrada de red de CA, a
un suministro de CC o a una carga compartida. Si la
instalacion, el arranque y el mantenimiento no son
efectuados por personal cualificado, pueden causarse
lesiones graves o incluso la muerte.

. La instalacién, el arranque y el mantenimiento
deben ser realizados exclusivamente por
personal cualificado.

Normas de seguridad

Desconecte la fuente de alimentacién de red al
convertidor de frecuencia siempre que se vayan a
realizar trabajos de reparacién. Antes de retirar las
conexiones del motor y de la red eléctrica,
compruebe que se haya desconectado las clavijas
de conexién de la fuente de alimentacién de red
y que haya transcurrido el tiempo necesario. Para
obtener informacién sobre el tiempo de descarga,
consulte la Tabla 1.3.

[Off] no desconecta la alimentacion de red y no
debe utilizarse como un conmutador de
seguridad.

Conecte el equipo a tierra debidamente, proteja
al usuario contra la tensién de alimentacién y
proteja el motor contra sobrecargas conforme a la
normativa nacional y local aplicable.

La corriente de fuga a tierra sobrepasa los 3,5
mA. La correcta conexion a tierra del equipo
debe estar garantizada por un instalador eléctrico
certificado.

No desconecte las conexiones del motor ni la
fuente de alimentacion de red mientras el
convertidor de frecuencia esté conectado a la red.
Antes de retirar las conexiones del motor y de la
red eléctrica, compruebe que se haya
desconectado las clavijas de conexién de la
fuente de alimentacion de red y que haya
transcurrido el tiempo necesario.

El convertidor de frecuencia tiene otras fuentes
de tension ademas de las entradas L1, L2 y L3
cuando existe una carga compartida (enlace del
circuito intermedio de CC) o hay instalado un
suministro externo de 24 V CC. Antes de efectuar
trabajos de reparacion, compruebe que se hayan
desconectado todas las fuentes de tensién y que
haya transcurrido un periodo suficiente. Para
obtener informacién sobre el tiempo de descarga,
consulte la Tabla 1.3.

MG33MMO05
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AADVERTENCIA

ARRANQUE ACCIDENTAL

Cuando el convertidor de frecuencia se conecta a una
red de CA, a un suministro de CC o a una carga
compartida, el motor puede arrancar en cualquier
momento. Un arranque accidental durante la progra-
macion, el mantenimiento o los trabajos de reparacion
puede causar la muerte, lesiones graves o dafos
materiales. El motor puede arrancar mediante un
conmutador externo, una orden de fieldbus, una seial
de referencia de entrada desde el LCP o por la
eliminacién de una condicién de fallo.

Para evitar un arranque accidental del motor:
. Desconecte el convertidor de frecuencia de la
alimentacion.

. Pulse [Off/Reset] en el LCP antes de programar
cualquier parametro.

o Debe cablear y montar completamente el
convertidor de frecuencia, el motor y cualquier
equipo accionado antes de conectar el
convertidor de frecuencia a la red de CA, al
suministro de CC o a una carga compartida.

AADVERTENCIA

TIEMPO DE DESCARGA

El convertidor de frecuencia contiene condensadores de
enlace de CC que pueden seguir cargados incluso si el
convertidor de frecuencia esta apagado. Puede haber
tension alta presente aunque las luces del indicador de
advertencia estén apagadas. Si después de desconectar
la alimentacion no espera el tiempo especificado antes
de realizar cualquier trabajo de reparacion o tarea de
mantenimiento, se pueden producir lesiones graves o
incluso la muerte.

1. Pare el motor.

2, Desconecte la red de CA, los motores de
magnetizacion permanente y las fuentes de
alimentacion de enlace de CC remotas, entre las
que se incluyen las baterias de emergencia, los
SAl y las conexiones de enlace de CC a otros
convertidores de frecuencia.

3. Espere a que los condensadores se descarguen
por completo antes de efectuar actividades de
mantenimiento o trabajos de reparacion. La
duracion del tiempo de espera se especifica en
la Tabla 1.3.

Tension [V] Tiempo de espera minimo (minutos)
4 7 15
200-240 0,25-3,7 kW - 5,5-37 kW
(0,34-5 CV) (7,5-50 CV)
380-500 0,25-7,5 kW - 11-75 kW
(0,34-10 CV) (15-100 CV)
525-600 0,75-7,5 kW - 11-75 kW
(1-10 CV) (15-100 CV)
525-690 - 1,5-7,5 kW 11-75 kW
(2-10 CV) (15-100 CV)

Tabla 1.3 Tiempo de descarga

AVISO!

Cuando use la Safe Torque Off, siga siempre las instruc-
ciones del Manual de funcionamiento de Safe Torque Off
para los convertidores de frecuencia VLT,

AVISO!

Las sefales de control del convertidor de frecuencia o de
su interior pueden, en raras ocasiones, activarse por
error, retardarse o no producirse en modo alguno.
Cuando se utilicen en situaciones en las que la seguridad
resulte vital, como por ejemplo, al controlar la funcién de
freno electromagnético de una aplicacién de elevacion,
no debe confiarse exclusivamente en estas sefales de
control.

AVISO!

El fabricante/instalador de la maquina deberd identificar
las situaciones peligrosas y sera responsable de tomar las
medidas preventivas necesarias. Deberan incluirse mas
dispositivos adicionales de control y proteccion, de
acuerdo con las normas de seguridad vigentes, como la
ley sobre herramientas mecanicas y las normativas para
la prevencion de accidentes.

Gruas, montacargas y elevadores

El control de los frenos externos debe tener siempre un
sistema redundante. El convertidor de frecuencia no debe
considerarse, bajo ninguna circunstancia, el circuito de
seguridad principal. Deben cumplirse las normas vigentes,
por ejemplo:

Gruas y elevadores: CEl 60204-32

Montacargas: EN 81

Modo de proteccion

Una vez que se supera un limite de hardware en la
intensidad del motor o en la tensién del enlace de CC, el
convertidor de frecuencia entra en el modo de proteccion.
El Modo proteccién conlleva un cambio en la estrategia de
modulacién (PWM) y una baja frecuencia de conmutacién
para minimizar pérdidas. Esto contintia durante 10 s
después del ultimo fallo, lo que incrementa la fiabilidad y
la solidez del convertidor de frecuencia, a la vez que
vuelve a establecer el pleno control del motor.

8 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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En aplicaciones de elevacion, el modo de proteccién no desconecta inmediatamente si se supera uno de los limites
puede utilizarse, ya que el convertidor de frecuencia no es de hardware.
capaz de abandonar de nuevo este modo y, por tanto, I
VISO!

alarga el tiempo antes de activar el freno, lo que no es
recomendable.

El modo de proteccidon puede desactivarse poniendo a
cero el pardmetro 14-26 Ret. de desc. en fallo del convert., lo
que significa que el convertidor de frecuencia se

Se recomienda desactivar el modo de proteccion en
aplicaciones de elevacion (pardmetro 14-26 Ret. de desc.
en fallo del convert. = 0).

1.5 Cableado eléctrico
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\ | | | | RS-485 RS-485
N RS-485) 69
, [ | ___ 24V(NPN) Interface ( :
‘ ‘ 32(DIN) i
| | \ | ‘ OV (PNP) (P RS-485) 68
| ; —_ 24V (NPN) "
| ’ { ' 33(DIN (COM RS-485) 61
o o (DIN) oV (PNP) /b : Chassis
L :Earth

nﬁ/ — ;717/ T;7(DIN)

llustracion 1.2 Dibujo esquematico del cableado basico

A = analdgico, D = digital

El terminal 37 se utiliza para la Safe Torque Off. Para conocer las instrucciones de instalacion de la funcién Safe Torque Off,
consulte el Manual de funcionamiento de Safe Torque Off en los convertidores de frecuencia VLT®.

* El terminal 37 no esta incluido en el FC 301 (excepto con la proteccién de tipo A1). El relé 2 y el terminal 29 no tienen
ninguna funcién en el FC 301.

** No conecte el apantallamiento de cables.

MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 9
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Los cables de control y de sefiales analégicas muy largos
pueden, en casos raros y en funcidn de la instalacion,
producir lazos de tierra de 50/60 Hz debido al ruido
introducido a través de los cables de alimentacién de red.

Si se producen lazos de tierra de 50/60 Hz, valore la
posibilidad de romper la pantalla o insertar un
condensador de 100 nF entre la pantalla y el alojamiento.

Para evitar que las corrientes a masa de ambos grupos
afecten a otros grupos, conecte las entradas y salidas

analdgicas y digitales por separado a las entradas comunes

del convertidor de frecuencia (terminales 20, 55 y 39). Por
ejemplo, conectar la entrada digital podria perturbar la
sefal de entrada analdgica.

Polaridad de entrada de los terminales de control

PNP (Fuente) 2

9] ]

O S

> Cableado de la entrada digital ] i

N > 2

+ ° ]
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37

llustracién 1.3 PNP (fuente)

U —
g g S
-y NPN (Disipador) N S
q Cableado de la entrada digital [S) 5

R
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37

llustraciéon 1.4 NPN (disipador)

AVISO!

Los cables de control deben estar apantallados o
blindados.

Consulte el apartado «Conexion a tierra de los cables de
control apantallados» en la Guia de disefio para comprobar
la correcta terminacion de los cables de control.

L

llustraciéon 1.5 Conexién toma a tierra de cables de control

130BA681.10

apantallados o blindados

10 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05
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1.5.1 Arranque/parada

Terminal 18 = pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada digital [8]
Arranque.

Terminal 27 = pardmetro 5-12 Terminal 27 Entrada digital [0]
Sin funcién (predeterminado: [2] Inercia).

Terminal 37 = Safe Torque Off (si esta disponible).

)

o N 130BA155.12
> | |
< [Te} (e}
N
+ o o
12]113]18]18]27(29|32|33|20|37
C 1|C JIC JIC J|C JIC J|C 1|C J|C 1|C ]
O|0]0|0|0|0 O
DIOIDIO|DIO @)
C 1|C J|C J|C 1|C J|C 1|C 1|C J|C J|CT

Arranque/Parada Parada de seguridad

Velocidad

Arranque/Parada
(18)

llustracion 1.6 Arranque/parada

1.5.2 Arranque/parada por pulsos

Terminal 18 = pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada digital,
[9] Arranque por pulsos.

Terminal 27 = pardmetro 5-12 Terminal 27 Entrada digital,
[6] Parada.

Terminal 37 = Safe Torque Off (si esta disponible).

H‘\ J Velocidad

Lammn L |
o o
—_ —_
o ~ 130BA156.12
A
o~
+ o o
27
O
Arranque Parada inversa Parada de seguridad

prnaue [ B

Parada inversa

llustraciéon 1.7 Arranque/parada por pulsos

1.5.3 Aceleracion/desaceleracion

Terminales 29/32 = Aceleracion/desaceleracion
Terminal 18 = Pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada
digital [8] Arranque (predeterminado).
Terminal 27 = Pardmetro 5-12 Terminal 27 Entrada
digital [19] Mantener referencia.

Terminal 29 = Pardmetro 5-13 Terminal 29 Entrada
digital [21] Aceleracién.

Terminal 32 = Pardmetro 5-14 Terminal 32 entrada
digital [22] Deceleracion.

AVISO!

Terminal 29 solo en los modelos FC x02 (x=tipo de serie).

MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 11
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. Terminal 53, tensi6n alta = 10 V.
~
12 +24V % Terminal 53, valor bajo ref./realimentacién = 0
@ r/min
J Terminal 53, valor alto ref./realimentacién = 1500
B 18 Par.5-10 .
r/min
Interruptor S201 = OFF (U)
27 Par.5-12
g =
[T g i
> =
o
] 29 Par. 5-13 F J’ 8
1] A [Socdad RPN 39142[50[53[54]55
O|0|0|0]|0|O
32 Par.5-14 O|OIDID|O|D
37 / Ref. tension ) I S
/ P6-1110V - ]
P .
llustracién 1.8 Aceleraciéon/desaceleracién //
s
7 1kQ

1.5.4 Referencia de potenciémetro
llustracion 1.9 Referencia de potenciometro
Referencia de tension a través de un potenciometro
Fuente de referencia 1 = [1] Entrada analdgica 53
(predeterminada).

Terminal 53, tensién baja =0 V.

1.6 Controlador de movimiento integrado

El controlador de movimiento integrado (IMC) permite el
control de la posicién. Para obtener mas informacion sobre
el IMC, consulte el capétulo 4 Controlador de movimiento
integrado.

12 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05
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2 Cémo realizar la programacion

2.1 Paneles de control local graficoy
numérico

130BA018.13

El convertidor de frecuencia se programa sencillamente

mediante el LCP grafico (LCP 102). Consulte la Guia de Status {/(8) a
disefio del convertidor de frecuencia mediante el panel de 1234rpm 10,4A 43,5Hz
control local numérico (LCP 101).
El LCP se divide en cuatro grupos funcionales: 1 b
1. Pantalla grafica con lineas de estado. 43,5Hz
2. Teclas del menu y luces indicadoras: cambio de
pardmetros y cambio entre las funciones de la
Run OK c
pantalla.
3. Teclas de navegacién y luces indicadoras.
5 Status Quick Main Alarm
4, Teclas de funcionamiento y luces indicadoras. Menu Menu Log

La pantalla LCP puede mostrar hasta cinco elementos de

datos de funcionamiento en la visualizacion Status (estado).
Lineas de display:

a. Linea de estado: mensajes de estado con iconos
y graficos.
b. Lineas 1-2: lineas de datos del operario que 3| On
muestran datos definidos o seleccionados. Afada
una linea complementaria pulsando [Status]. Warn.
C Linea de estado: mensajes de estado que Alarm

muestran un texto.

AVISO! 4
Si se retrasa el arranque, el LCP mostrara el mensaje

INITIALIZING (inicializacidn) hasta que esté listo. La
adicion o supresion de opciones puede retrasar el llustracién 2.1 LCP
arranque.

MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 13
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VLT® AutomationDrive FC 301/302

2.1.1 Pantalla LCD

La pantalla cuenta con una luz de fondo y un total de seis
lineas alfanuméricas. Las lineas de display muestran el
sentido de rotacion (flecha), el ajuste seleccionado vy el
ajuste de programacioén. La pantalla se divide en tres
secciones.

Seccion superior
La seccidn superior muestra hasta dos medidas en estado
de funcionamiento normal.

Secciéon media

La linea superior muestra hasta cinco medidas con la
unidad correspondiente, independientemente del estado
(excepto en caso de advertencia o alarma).

Seccidn inferior
En la seccién inferior siempre se muestra el estado del
convertidor de frecuencia en el modo Estado.

—
i . < 11(1)
Seccién superior

43 rpm 544 A 25,3 kW
Seccién media <

Seccion inferior <

llustracion 2.2 Pantalla

130BP074.10

1,4 Hz

2,9 %

i Temp. tarj. pot. (W29)!

Funcionamiento remoto automatico

Se muestra el ajuste activo (seleccionado como ajuste
activo en pardmetro 0-10 Ajuste activo). Cuando se
programe otro ajuste distinto al ajuste activo, el nimero
del ajuste programado aparecerd a la derecha.

Ajuste de contraste de la pantalla
Pulse [Status] y [4] para oscurecer la pantalla.
Pulse [Status] y [Y] para dar mas brillo a la pantalla.

La mayoria de los ajustes de pardmetros de la unidad
pueden cambiarse de forma inmediata mediante el LCP,
salvo que se cree una contrasefia mediante

pardmetro 0-60 Contrasefia menu principal o

pardmetro 0-65 Contrasefia Menu rdpido.

Luces indicadoras

En caso de que se sobrepasen determinados valores de
umbiral, se iluminaran luces indicadoras de alarma o
advertencia. Aparecerd un texto de alarma y estado en el
LCP.

La luz indicadora de encendido se activa cuando el
convertidor de frecuencia recibe tension de red o a través
de un terminal de bus de CC o suministro externo de 24 V.
Al mismo tiempo, se enciende la luz indicadora posterior
de la pantalla.

. LED verde/encendido: la seccion de control esta
funcionando.

. LED amarillo/adver.: indica una advertencia.

. LED rojo intermitente/alarma: indica una alarma.

130BP044.10

On
Warn.

Alarm

llustracién 2.3 Luces indicadoras

Teclas LCP

Las teclas de control se dividen en funciones. Las teclas
situadas debajo de la pantalla y las luces indicadoras se
utilizan para el ajuste de pardmetros, incluida la opcién de
lectura de la pantalla durante el funcionamiento normal.

o

Quick Main Alarm g

Status I
Menu Menu Log =

[=3

m

llustracion 2.4 Teclas del LCP

[Status]

Indica el estado del convertidor de frecuencia y el motor.
Seleccione entre tres lecturas de datos distintas pulsando
[Status]: lecturas de datos 5 lineas, lecturas de datos de 4
lineas o Smart Logic Control.

Pulse [Status] para seleccionar el modo de visualizacién o
para volver al modo Display, tanto desde el modo Menu

rapido como desde el modo Menu principal o del modo

Alarma. Utilice también la tecla [Status] para cambiar del

modo de lectura simple al doble y viceversa.

[Quick Menu]

Permite el acceso rapido a los diferentes menus rapidos,
como:

. Mi menu personal.

. Configuracién rapida.

. Cambios realizados.

. Registros.

Pulse [Quick Menu] para programar los parametros
pertenecientes al Menu rapido. Se puede pasar
directamente del modo Menu rapido al modo Menu
principal y viceversa.

14 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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[Main Menul]

Se utiliza para programar todos los pardmetros.

Es posible pasar directamente del modo Menu principal al
modo Menu répido y viceversa.

Se puede acceder directamente a los pardmetros pulsando
[Main Menu] durante 3 segundos. El acceso directo
proporciona acceso inmediato a todos los parametros.

[Alarm Log]

Muestra una lista con las ultimas cinco alarmas (numeradas
de A1 a A5). Para obtener mas detalles sobre una alarma,
pulse las teclas de navegacion para sefalar el niumero de
alarma y pulse [OK]. Se mostrara informacién sobre el
estado del convertidor de frecuencia antes de entrar en el
modo de alarma.

[Back]
Vuelve al paso o nivel anterior en la estructura de
navegacion.

[Cancel]

Se cancela el ultimo cambio o la ultima orden, siempre
que la pantalla no haya cambiado.

[Info]

Ofrece informacién sobre una orden, un pardmetro o una
funcién en cualquier ventana de la pantalla. [Info]
proporciona informacion detallada siempre que se necesita
ayuda.

Para salir del modo Info, pulse [Info], [Back] o [Cancel].

llustracion 2.5 Back

llustracion 2.6 Cancel

llustracion 2.7 Info

Teclas de navegacion

Las cuatro teclas de navegacion se utilizan para navegar
entre las distintas opciones disponibles en Menu rapido,
Mend principal y Registro de alarmas. Pulse las teclas para
mover el cursor.

[OK]
Se utiliza para seleccionar un pardmetro marcado con el
cursor y para activar el cambio de un pardmetro.

Teclas de control local
Las teclas del control local estan en la parte inferior del
LCP.

L] L] L]

llustracion 2.8 Teclas de control local

130BP046.10

[Hand On]

Activa el control del convertidor de frecuencia a través del
LCP. [Hand On] también pone en marcha el motor, y ahora
es posible introducir los datos de velocidad del motor con
las teclas de navegacion. Esta tecla puede seleccionarse
como [1] Activado o [0] Desactivado por medio de
pardmetro 0-40 Botén (Hand on) en LCP.

Las sefales de parada externas activadas mediante sefales
de control o un fieldbus anulan las 6rdenes de arranque
introducidas a través del LCP.

Cuando [Hand On] esté activado, seguiradn activas las
siguientes sefales de control:
. [Hand on] - [Off] - [Auto On].

. Reinicio

. Paro por inercia inversa.

. Cambio de sentido.

. Selec. ajuste LSB / Selec. ajuste MSB

. Orden de parada desde la comunicacion serie.
. Parada rapida.

. Freno de CC.
[Off]

Detiene el motor conectado. Esta tecla puede seleccionarse
como [1] Activado o [0] Desactivado por medio de
pardmetro 0-41 Boton (Off) en LCP. Si no se selecciona
ninguna funcién de parada externa y la tecla [Off] esta
desactivada, puede detenerse el motor desconectando la
tension.

[Auto On]

Permite controlar el convertidor de frecuencia mediante los
terminales de control y/o la comunicacién serie. El
convertidor de frecuencia se activa cuando se aplica una
sefal de arranque en los terminales de control y / o en el
bus. Esta tecla puede seleccionarse como [1] Activado o [0]
Desactivado por medio de pardmetro 0-42 [Auto activ.] llave
en LCP.

AVISO!
Una seial activa HAND-OFF-AUTO a través de las
entradas digitales tiene mayor prioridad que las teclas de

control [Hand On] / [Auto On].

MG33MMO05
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[Reset]

Se utiliza para reiniciar el convertidor de frecuencia tras
una alarma (desconexion). Se puede seleccionar como [1]
Activado o [0] Desactivado por medio de

pardmetro 0-43 Botdn (Reset) en LCP.

Se puede acceder directamente a los parametros pulsando
la tecla [Main Menu] durante 3 s. El acceso directo
proporciona acceso inmediato a todos los parametros.

2.1.2 Transferencia rapida de ajustes de
parametros entre varios convertidores
de frecuencia

Una vez completada la configuracién de un convertidor de
frecuencia, almacene los datos en el LCP o en un PC
utilizando el Software de configuracién MCT 10.

130BA027.10

Quick Main Alarm
Menu

Status

llustraciéon 2.9 LCP

Almacenamiento de datos en el LCP

AVISO!

Antes de realizar esta operacion, pare el motor.
Para almacenar los datos en el LCP:
1. Vaya al pardmetro 0-50 Copia con LCP.

2. Pulse la tecla [OK] (Aceptar).
3. Seleccione [1] Trans. LCP tod. par.
4, Pulse la tecla [OK] (Aceptar).

Todos los ajustes de pardmetros se almacenardn en el LCP,
lo que se indica en la barra de progreso. Cuando se
alcance el 100 %, pulse [OK].

Conecte el LCP a otro convertidor de frecuencia y copie los
ajustes de parametros en dicho convertidor.

Transferencia de datos del LCP al convertidor de
frecuencia

AVISO!

Antes de realizar esta operacion, pare el motor.
Para transferir los datos del LCP al convertidor de
frecuencia:

1. Vaya al pardmetro 0-50 Copia con LCP.

2. Pulse la tecla [OK] (Aceptar).
3. Seleccione [2] Tr d LCP tod. par.
4, Pulse la tecla [OK] (Aceptar).

En ese momento, todos los ajustes de pardmetros
almacenados en el LCP se transferiran al convertidor de
frecuencia, lo que se indica mediante la barra de progreso.
Cuando se alcance el 100 %, pulse [OK].

2.1.3 Modo display

En funcionamiento normal, pueden visualizarse
continuamente hasta cinco variables de funcionamiento en
la zona media de la pantalla: 1.1, 1.2 y 1.3, asi como 2 y 3.

2.1.4 Modo Display: seleccion de lecturas
de datos

Puede alternar entre tres pantallas de lectura de datos de
estado pulsando [Status].

M4s adelante en este apartado, se muestran las variables
de funcionamiento con diferentes formatos en cada vista
de estado.

La Tabla 2.1 muestra las medidas que se pueden vincular a
cada una de las variables de funcionamiento. Cuando hay
opciones montadas, hay mediciones adicionales
disponibles.

Defina los enlaces mediante
. Pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequena 1.1.

. Pardmetro 0-21 Linea de pantalla pequeiia 1.2.
. Pardmetro 0-22 Linea de pantalla pequeiia 1.3.
. Pardmetro 0-23 Linea de pantalla grande 2.

. Pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3.

Cada parametro de lectura de datos seleccionado entre los
de pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequefia 1.1 a
pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3 posee su propia
escala y sus propios digitos tras una posible coma decimal.
Cuanto mayor sea el valor numérico de un paradmetro,
menos digitos se visualizaran tras la coma decimal.
Ejemplo: lectura de datos actual 5,25 A, 15,2 A o0 105 A.

16 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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Variable de funcionamiento Unidad
Pardmetro 16-00 Cédigo de control hex
Pardmetro 16-01 Referencia [Unidad] [Unidad]
Pardmetro 16-02 Referencia % %
Pardmetro 16-03 Cédigo estado hex
Pardmetro 16-05 Valor real princ. [%] %
Pardmetro 16-10 Potencia [kW] [kw1]
Pardmetro 16-11 Potencia [HP] [CV]
Pardmetro 16-12 Tensién motor [V]
Pardmetro 16-13 Frecuencia [HZ]
Pardmetro 16-14 Intensidad motor [A]
Pardmetro 16-16 Par [Nm] Nm
Pardmetro 16-17 Velocidad [RPM] [R/MIN]
Pardmetro 16-18 Térmico motor %
Pardmetro 16-20 Angulo motor

Pardmetro 16-30 Tensién Bus CC Vv
Pardmetro 16-32 Energia freno / s kw
Pardmetro 16-33 Energia freno / 2 min kw
Pardmetro 16-34 Temp. disipador °C
Pardmetro 16-35 Témico inversor %
Pardmetro 16-36 Int. Nom. Inv. A
Pardmetro 16-37 Mdx. Int. Inv. A
Pardmetro 16-38 Estado ctrlador SL

Pardmetro 16-39 Temp. tarjeta control °C
Pardmetro 16-40 Buffer de registro lleno.

Pardmetro 16-50 Referencia externa

Pardmetro 16-51 Referencia de pulsos

Pardmetro 16-52 Realimentacién [Unit] [Unidad]
Pardmetro 16-53 Referencia Digi pot

Pardmetro 16-60 Entrada digital bin
Pardmetro 16-61 Terminal 53 ajuste conex. Vv
Pardmetro 16-62 Entrada analdgica 53

Pardmetro 16-63 Terminal 54 ajuste conex. \
Pardmetro 16-64 Entrada analdgica 54

Pardmetro 16-65 Salida analdgica 42 [mA] [mA]
Pardmetro 16-66 Salida digital [bin] [bin]
Pardmetro 16-67 Ent. pulsos #29 [Hz] [Hz]
Pardmetro 16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]
[Hz]

Pardmetro 16-69 Salida pulsos #27 [Hz] [HZ]
Pardmetro 16-70 Salida pulsos #29 [Hz] [HZ]
Pardmetro 16-71 Salida Relé [bin]

Pardmetro 16-72 Contador A

Pardmetro 16-73 Contador B

Pardmetro 16-80 Bus campo CTW 1 hex
Pardmetro 16-82 Bus campo REF 1 hex
Pardmetro 16-84 Opcién comun. STW hex
Pardmetro 16-85 Puerto FC CTW 1 hex
Pardmetro 16-86 Puerto FC REF 1 hex

Pardmetro 16-90 Cédigo de alarma

Pardmetro 16-92 Cédigo de advertencia

Pardmetro 16-94 Céd. estado amp

Tabla 2.1 Unidades

Vista de estado |

Este es el estado de lectura estandar después del arranque
o de la inicializacion.

Pulse [Info] para obtener informacién acerca de las
unidades relacionadas con las variables de funcionamiento
mostradas (1.1, 1.2, 1.3, 2y 3).

Consulte las variables de funcionamiento mostradas en la
llustracién 2.10.

799 rpm

=~
1(1)
783A 36,4 kW

130BP041.10

0,000

53,2 %

Rampa remota adtomati

llustracion 2.10 Vista de estado |

Vista de estado Il

Consulte las variables de funcionamiento (1.1, 1.2, 1.3y 2)
mostradas en la llustracién 2.11.

En el ejemplo, estan seleccionadas las variables de
velocidad, intensidad del motor, potencia del motor y
frecuencia en la primera y la segunda linea.

10

° 207 rpm 525A 24,4 kW

6,9 Hz

@ @1308%62,10

Funcionamiento remoto automatico

o)

llustracién 2.11 Vista de estado Il

Vista de estado Il

Este estado muestra el evento y la accién asociada del
Smart Logic Control. Para obtener mas informacién,
consulte capétulo 3.13 Pardmetros: 13-** Smart Logic
Control.

o~ o
1M o
O
778 rpm 0,86 A 40kw| &
3
Estado: 0 off 0 (off)
Cuéando: -
Hacer: -

Funcionamiento remoto automatico

llustracién 2.12 Vista de estado Il

MG33MMO05
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2.1.5 Ajuste de parametros

El convertidor de frecuencia puede emplearse practi-
camente para cualquier tarea. El convertidor de frecuencia
ofrece una eleccién entre dos modos de programacion:

. Modo Mendu principal.
. Modo de Mendu rdpido.

El Menu principal proporciona acceso a todos los
pardmetros. El modo de Menu rdpido permite al usuario
acceder a algunos parametros, de modo que se puede
comenzar a utilizar el convertidor de frecuencia.

Cambie un parametro en el modo Menu principal o en el
modo Mendu rdpido.

2.1.6 Funciones de la tecla Quick Menu

Pulse [Quick Menu] para ver una lista de las diferentes
areas de las que consta el Menu rdpido.

Seleccione Q7 Mi ment personal para visualizar los
pardmetros personales seleccionados. Estos parametros se
seleccionan en el pardmetro 0-25 Mi menu personal. Se
pueden anadir a este menu hasta 50 parametros
diferentes.

ORPM 0.00A 1(1)

|

o iR e

[Q1 My Personal Menu_

130BC916.10

Q2 Quick Setup
Q4 Smart Setup
Q5 Changes Made

llustraciéon 2.13 Mendus raps.

Seleccione Q2 Ajuste rdpido para ajustar una seleccion de
parametros y conseguir que el motor funcione de manera
casi 6ptima. Los ajustes predeterminados de los demds
parametros tienen en cuenta las funciones de control
requeridas, ademas de la configuracion de las sefales de
entrada/salida (terminales de control).

La seleccion de parametros se realiza por medio de las
teclas de navegacion. Es posible acceder a los parametros
de la Tabla 2.2.

Parametro Ajuste

Pardmetro 0-01 IdiomaPardmetro 0-01 Idio

ma
Pardmetro 1-20 Potencia motor [kW] [kwW]
Pardmetro 1-22 Tensién motor [V]
Pardmetro 1-23 Frecuencia motor [HZ]
Pardmetro 1-24 Intensidad motor [A]
Pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor [R/MIN]

Pardmetro 5-12 Terminal 27 Entrada digital |[0] Sin funcién

Pardmetro 1-29 Adaptacion automdtica del |[1] Act. AMA

motor (AMA) completo
Pardmetro 3-02 Referencia minima [R/MIN]
Pardmetro 3-03 Referencia mdxima [R/MIN]
Pardmetro 3-41 Rampa 1 tiempo acel. [s]

rampa

Pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo desacel. [s]
rampa

Pardmetro 3-13 Lugar de referencia

Tabla 2.2 Seleccidon de parametros

1) Si el terminal 27 se configura como [0] Sin funcidn, no es
necesario conectarlo a +24 V.

Seleccione Changes made para obtener informacion sobre:
. los ultimos 10 cambios. Utilice las teclas de
navegacion [A] y [¥] para desplazarse entre los
ultimos 10 parametros modificados.

. Los cambios realizados a partir de los ajustes
predeterminados.

Seleccione Loggings para obtener informacién sobre las
lecturas de datos de linea de display. Se muestra la
informacién en forma grafica.

Se pueden ver solamente los parametros seleccionados en
el pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequenia 1.1 y el
pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3. Puede
almacenar hasta 120 muestras en la memoria para futuras
consultas.

18 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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2.1.7 Puesta en marcha inicial

La forma mas sencilla de realizar la puesta en servicio inicial es pulsar [Quick Menu] y seguir el procedimiento de configu- 2
racion rapida utilizando el LCP 102 (lea la Tabla 2.3 de izquierda a derecha). El ejemplo es valido para las aplicaciones de
lazo abierto.

Prensa

Q2 Menu rapido.

Pardmetro 0-01 IdiomaPardmetro 0-01 . .
) Ajuste el idioma.
Idioma

| . Ajuste la potencia de la placa
Pardmetro 1-20 Potencia motor [kW] L.
de caracteristicas del motor.

, . Ajuste la tensién de la placa de
Pardmetro 1-22 Tensién motor .
caracteristicas.

| . Ajuste la frecuencia de la placa
Pardmetro 1-23 Frecuencia motor L
de caracteristicas.

3 . Ajuste la corriente de la placa
Pardmetro 1-24 Intensidad motor o
de caracteristicas.

3 . Ajuste la velocidad en r/min de
Pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor

la placa de caracteristicas.

Si el valor predeterminado del
terminal es [2] Inercia, es

, . posible cambiarlo a [0] Sin
Pardmetro 5-12 Terminal 27 Entrada

digital

funcién. Entonces, no sera

necesario que haya conexion al
terminal 27 para realizar un
AMA.

Ajuste la funcion AMA deseada.

Pardmetro 1-29 Adaptacion automdtica

Se recomienda activar el AMA
del motor (AMA)

completo.

, L Ajustar la velocidad minima del
Pardmetro 3-02 Referencia minima .
eje del motor

. . L. Ajustar la velocidad méxima del
Pardmetro 3-03 Referencia mdxima .
eje del motor

, . Ajuste el tiempo de aceleracion
Pardmetro 3-41 Rampa 1 tiempo acel. . .
con referencia a la velocidad
rampa .
del motor sincrono, ns.

Ajuste el tiempo de decele-
Pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo racién con referencia a la
desacel. rampa velocidad del motor sincrono,

Ns.

Ajuste el sitio desde el que

HBgHHB

Pardmetro 3-13 Lugar de referencia . .
debe trabajar la referencia.

Tabla 2.3 Procedimiento de configuracion rapida

MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 19
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Otro método sencillo para la puesta en servicio del
convertidor de frecuencia es utilizar la configuracion de
aplicaciones Smart (SAS), que también se puede encontrar
pulsando [Quick Menul. Para configurar las aplicaciones
enumeradas, siga las instrucciones de las sucesivas
pantallas.

La tecla [Info] puede usarse en la SAS para visualizar la

informacion de ayuda para varias selecciones, ajustes y

mensajes. Se incluyen las tres aplicaciones siguientes:
. Freno mecanico.

. Cinta transportadora.
. Bomba/ventilador.

Se pueden seleccionar los cuatro buses de campo

siguientes:
. PROFIBUS.
. PROFINET.
. DeviceNet.

° EtherNet/IP.

AVISO!

El convertidor de frecuencia ignorara las condiciones de
arranque cuando la SAS esté activa.

AVISO!

La configuracion inteligente se ejecuta automaticamente

Cada parametro tiene un nombre y un ndmero, que es
siempre el mismo, independientemente del modo de
programacion. En el modo Menu principal, los pardmetros
estan divididos en grupos. El primer digito del niumero de
parametro (desde la izquierda) indica el nimero del grupo
de parametros.

Todos los parametros se pueden modificar en el Menu
principal. Sin embargo, dependiendo de la seleccién de
configuracion (pardmetro 1-00 Modo Configuracion),
algunos parametros pueden estar ocultos. Por ejemplo, en
funcionamiento en lazo abierto todos los parametros PID
estan ocultos, mientras que al activar otras opciones se
hacen visibles mas grupos de parametros.

2.1.9 Seleccion de parametros

En el modo Menu principal, los pardmetros estan divididos
en grupos. Seleccione un grupo de pardmetros utilizando
las teclas de navegacion.

Tras seleccionar un grupo de pardmetros, seleccione un
pardmetro con las teclas de navegacion.

La zona media de la pantalla muestra el nimero y el
nombre del pardmetro, asi como el valor del parametro
seleccionado.

“ o
la primera vez que se arranca el convertidor de g loe4A 100
: . L . - 00 S
frecuencia o después de reiniciar los ajustes de fabrica. Si =
no se realiza ninguna accioén, la pantalla de SAS O] el =
desaparece automaticamente después de 10 min.
[0] Inglés
2.1.8 Modo Menu principal
llustracién 2.15 Seleccion de parametros
Pulse [Main Menu] para acceder al modo Menu principal.
Aparecerd en la pantalla la lectura de datos que se muestra
en la llustracién 2.14. 2.1.10 Cambio de datos
En las secciones media e inferior de la pantalla, se muestra
una lista de grupos de pardmetros que se pueden o . .
lecci 9 T ) Ip (A]y [v] q P El procedimiento para cambiar datos es el mismo en los
seleccionar con las teclas v]. L L
y modos Menu rdpido y Menu principal. Pulse [OK] para
modificar el parametro seleccionado.
1107 rpm 3,84A T % El procedimiento para cambiar datos depende de si el
S parametro seleccionado representa un valor de dato
o
e T T T R numérico o un valor de texto.
|0 - ** Funcionamiento / Display —
1 -** Carga / Motor
2 -**Frenos
3 - ** Referencia / Rampas
llustracién 2.14 Modo Menu principal
20 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05
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2.1.11 Cambio de un valor de texto 2.1.13 Cambio infinitamente variable de
valores de datos numéricos

Si el pardmetro seleccionado es un valor de texto, cambie

p)

el valor de texto mediante las teclas [4] y [¥]. Si el parametro seleccionado representa un valor de dato
Coloque el cursor sobre el valor que desea guardar y pulse numérico, seleccione un digito con [«]y [>].
[OK].
= ) o
740 rpm 10,64 A 11 % -
O on
Ajustes basicos 0-0* = o~
3 o
0-01 Idioma jaal %
=)
on
—
[0] Inglés

llustraciéon 2.16 Cambio de un valor de texto

2.1.12 Cambio de un valor de dato llustracién 2.19 Seleccién de un digito

Si el pardmetro seleccionado representa un valor de dato
numérico, cambie el valor del dato seleccionado con las Cambie el valor del digito seleccionado, variable de forma

teclas de navegacion [<] [*], asi como con las teclas de continua, mediante [4] y [V].
El digito seleccionado se indica con el cursor. Coloque el

navegacion [A] y [¥]. Pulse las teclas [«] y [*] para mover
cursor sobre el digito que desea guardar y pulse [OK].

el cursor horizontalmente.

=~ o
113 rpm 1,78 A 10 o o
- ’ «| 3 —
Aj. depend. carga 1-6 < ~
R o~
1-60 Compensacion de carga a baja - E
velocidad g
180 % “
[ h 4
llustracion 2.17 Cambio de un valor de dato
Pulse las teclas [4] y [Y] para cambiar el valor de dato. Con llustracién 2.20 Guardado

[4], el valor de dato aumenta, con [¥], disminuye. Coloque
el cursor sobre el valor que desea guardar y pulse [OK].

2.1.14 Valor, escalonadamente

~ o
729 rpm 6,21 A 1(1) p
Aj. depend. carga et © Algunos pardmetros pueden cambiarse de forma

o . .
> : 2 escalonada (por intervalos). Esto se aplica a:
1-60 Compensacion de carga a baja — J K
velocidad . Pardmetro 1-20 Potencia motor [kW].
1860 % . Pardmetro 1-22 Tensién motor.
[ v
. Pardmetro 1-23 Frecuencia motor.

llustraciéon 2.18 Guardado de un valor de dato . .
s 8 e € Los parametros se cambian como un grupo de valores de

datos numéricos y también como valores de datos
numéricos variables infinitamente.
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2.1.15 Lectura de datos y programacién de
parametros indexados

130BA191.10

Los parametros se indexan cuando se sitian en una pila
circular. Los pardmetros que van desde el

Pardmetro 15-30 Registro fallos: Cédigo de fallo hasta el — — —
pardmetro 15-32 Reg. alarma: hora contienen un registro de ‘7‘ 7‘ — 7‘ ‘7
fallos que puede consultarse. Seleccione un parametro, ‘ ‘ ‘
pulse [OK] y utilice las teclas [4] y [Y] para desplazarse por
el registro de valores.

——‘ — — ——! Setup Y
|

Por ejemplo, el pardmetro 3-10 Referencia interna se cambia
asi:
1. seleccione el pardmetro, pulse [OK] y pulse [4] y
[v] para desplazarse por los valores indexados.

— — —
Status Quick Main
2 Menu Setup Menu

2. Para cambiar el valor del pardmetro, seleccione el

valor indexado y pulse [OK].
3. Para cambiar el valor, pulse [4] o [¥].
4. Pulse [OK] para aceptar el nuevo ajuste.

5. Pulse [Cancel] (Cancelar) para cancelar. Pulse
[Back] para salir del parametro. 3 On

2.1.16 Programacion en el Panel de control e

local numérico Alarm

Jot,

Las siguientes instrucciones son validas para el LCP

numérico (LCP 101).

El panel de control esta dividido en 4 grupos funcionales:
1. Pantalla numérica.

N

llustracién 2.21 Teclas del LCP
2. Teclas del menu y luces indicadoras: cambio de
pardmetros y cambio entre las funciones de la

pantalla. Modo de Estado
3. Teclas de navegacién y luces indicadoras. El modo de Estado muestra el estado del convertidor de
frecuencia o del motor.
Si se produce una alarma, el NLCP cambia automati-
Linea de display camente al modo de estado.
Mensajes de estado que muestran iconos y valores Pueden mostrarse varias alarmas.

numéricos. . VISO

Luces indicadoras ] i .
T ., La copia de parametros no es posible con el Panel de
° LED verde/encendido: indica si la seccion de ..
control local numérico LCP 101.

control esta activada.

4. Teclas de funcionamiento y luces indicadoras.

. LED amarillo / adv.: indica una advertencia.

. LED rojo intermitente / alarma: indica una alarma.

130BP077.10

rpm
Teclas LCP °

[Menu] ’/\ S 1

Seleccione uno de los modos siguientes: llustracién 2.22 Modo de estado
. Estado.

o Configuracién rapida.

. Mend principal.

22 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05
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130BP078.10

Setup 1

A7

llustracién 2.23 Alarma

Menu principal / Configuracién rapida

Se utilizan para programar todos los pardmetros o solo los
pardmetros del Menu rapido (consulte también la
descripcion del LCP 102 en el capétulo 2.1 Paneles de
control local grdfico y numérico).

Cuando el valor parpadea, pulse [4] o [Y] para cambiar los
valores del parametro.

1. Pulse [Main Menu] para seleccionar el Menu
principal.

2. Seleccione el grupo de pardmetros [xx-__]y pulse
[OK].

3. Seleccione el pardmetro [__-xx] y pulse [OK].

4, Si el pardmetro es un parametro de matrices,

seleccione el nimero de la matriz y pulse [OK].

5. Seleccione el valor de datos requerido y pulse
[OK].

Los parametros de opciones funcionales muestran valores
como [1], [2], etc. Para ver una descripcion de las distintas
opciones, consulte la descripcion de cada pardmetro en el
capétulo 3 Descripciones de pardmetros.

[Back]

Se utiliza para retroceder un paso.

[a] [v] se utilizan para maniobrar entre las 6rdenes y
dentro de los pardmetros.

P2-03 ..

130BP079.10

-
Status Quick Main
Menu Setup Menu

llustracién 2.24 Menu principal / Configuracién rapida

2.1.17 Teclas del LCP

Las teclas del control local estan en la parte inferior del
LCP.

L1 L1 L1

llustracion 2.25 Teclas del LCP

130BP046.10

[Hand On]

Activa el control del convertidor de frecuencia a través del
LCP. [Hand On] (Manual) también pone en marcha el motor
y ahora es posible introducir los datos de velocidad del
motor con las teclas de navegacion. Esta tecla puede
seleccionarse como [1] Activado o [0] Desactivado por
medio de pardmetro 0-40 Boton (Hand on) en LCP.

Las senales de parada externas activadas mediante sefales
de control o un fieldbus anulan las 6rdenes de arranque
introducidas a través del LCP.

Cuando [Hand On] esté activado, seguiran activas las
siguientes sefales de control:
. [Hand On] - [Off] - [Auto On].

. Reinicio
. Paro por inercia inversa.
. Cambio de sentido.

. Seleccién de ajuste del bit menos significativo
(Isb) — Seleccién de ajuste del bit mas signifi-
cativo (msb)

. Orden de parada desde la comunicacion serie.
. Parada réapida.
. Freno de CC.

[Off]

Detiene el motor conectado. Esta tecla puede seleccionarse
como [1] Activado o [0] Desactivado por medio de
pardmetro 0-41 Botén (Off) en LCP.

Si no se selecciona ninguna funcién de parada externa y la
tecla [Off] estd desactivada, detenga el motor
desconectando la tension.

[Auto On]

Activa el control del convertidor de frecuencia mediante
los terminales de control y/o la comunicacién serie. El
convertidor de frecuencia se activa cuando se aplica una
sefial de arranque en los terminales de control y / o en el
bus. Esta tecla puede seleccionarse como [1] Activado o [0]
Desactivado por medio de pardmetro 0-42 [Auto activ.] llave
en LCP.

MG33MMO05
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AVISO!

Una seiial HAND-OFF-AUTO activada mediante las
entradas digitales tendra prioridad sobre las teclas de
control [Hand On] y [Auto Onl.

[Reset]

Se utiliza para reiniciar el convertidor de frecuencia tras
una alarma (desconexion). Se puede seleccionar como [1]
Activado o [0] Desactivado por medio de

pardmetro 0-43 Boton (Reset) en LCP.

2.1.18 Inicializacion a los ajustes
predeterminados

Puede devolver todos los pardmetros del convertidor de
frecuencia a los ajustes predeterminados de dos formas
distintas.

Inicializaciéon recomendada (mediante el
pardmetro 14-22 Modo funcionamiento)
1. Seleccione pardmetro 14-22 Modo funcionamiento.

2 Pulse [OK].

3 Seleccione [2] Inicializacién.
4. Pulse [OK].
5

Desconecte la fuente de alimentacién de red y
espere a que se apague la pantalla.

6. Vuelva a conectar la fuente de alimentacion de
red. El convertidor de frecuencia ya esta
reiniciado.

El Pardmetro 14-22 Modo funcionamiento inicializa todo
excepto:
. Pardmetro 14-50 Filtro RFI.

. Pardmetro 8-30 Protocolo.

. Pardmetro 8-31 Direccion.

. Pardmetro 8-32 Veloc. baudios port FC.

. Pardmetro 8-35 Retardo respuesta min..

. Pardmetro 8-36 Retardo respuesta mdx..

. Pardmetro 8-37 Retardo mdximo intercarac..

. Del Pardmetro 15-00 Horas de funcionamiento al
pardmetro 15-05 Sobretension.

. Del Pardmetro 15-20 Registro historico: Evento al
pardmetro 15-22 Registro histérico: Tiempo.

. Del Pardmetro 15-30 Registro fallos: Cédigo de fallo
al pardmetro 15-32 Reg. alarma: hora.

Inicializacion manual
1. Desconecte la unidad de la alimentacién y espere
a que se apague la pantalla.

2. 2a Pulse [Status] - [Main Menu] - [OK] al
mismo tiempo, mientras enciende la
pantalla grafica LCP 102.

2b Pulse [Menu] - [OK] mientras enciende la
pantalla numérica LCP 101.

3. Suelte las teclas después de 5 s.

4, Ahora, el convertidor de frecuencia se encuentra
configurado con los ajustes predeterminados.

Con este parametro se inicializa todo excepto:
. Pardmetro 15-00 Horas de funcionamiento.

. Pardmetro 15-03 Arranques.
. Pardmetro 15-04 Sobretemperat..
. Pardmetro 15-05 Sobretension.

AVISO!

Cuando se lleva a cabo una inicializacién manual,
también se reinician la comunicacién serie, los ajustes
del filtro RFI (pardmetro 14-50 Filtro RFI) y los ajustes del
registro de fallos.

24 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.
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3 Descripciones de parametros

3.1 Parametros: 0-** Func./Display 0-01 Idioma
3 . . Option: Funcion:
Parametros relacionados con las funciones fundamentales _ —
del convertidor de frecuencia, el funcionamiento de las Rl | Foad 20l pEeume e 2Eme
teclas del LCP y la configuracién de su pantalla. [49] | Russian En el paquete de idioma 3
. ;. 50] | Thai En el te de idi 2
3.1.1 0-0* Ajustes basicos (01| Thai 11 € paquete de idloma
[51] | Bahasa En el paquete de idioma 2
0-01 Idioma Indonesia
[52] | Hrvatski En el paquete de idioma 3

Option: Funcién:

Define el idioma de la pantalla. El 0-02 Unidad de velocidad de motor

convertidor de frecuencia se suministra con N .
Option:  Funcion:

cuatro paquetes de idioma diferentes. El

A

inglés y el aleman se incluyen en todos los m
paquetes. El inglés no puede borrarse ni Este parametro no se puede ajustar con el
manipularse. motor en marcha.

[0] * | English En los paquetes de idiomas 1-4

La informacién que muestre la pantalla dependera de

| B 20 128 [PERLEEES ¢ [EEES 1= los ajustes del pardmetro 0-02 Unidad de velocidad de

[2] | Francais En el paquete de idioma 1 motor y pardmetro 0-03 Ajustes regionales. Los ajustes

3] | Dansk T all srepeie Gk e | predeterminados del pardmetro 0-02 Unidad de
velocidad de motor y el pardmetro 0-03 Ajustes

[4] | Spanish En el paquete de idioma 1 regionales dependen de la regién del mundo en que

se suministre el convertidor de frecuencia.

[5] | ltaliano En el paquete de idioma 1
AVISO!
[6] | Svenska En el paquete de idioma 1 Cambiar la unidad de velocidad del motor

reinicia algunos parametros a sus valores
iniciales. Seleccione la unidad de velocidad del
motor antes de modificar otros parametros.

[71 | Nederlands E

>
_

el paquete de idioma

[10] | Chinese En el paquete de idioma 2
[20] | Suomi En el paquete de idioma 1 - - -

[0] | RPM | Seleccionar para mostrar las variables y parametros de
122] | English US En el paquete de idioma 4 velocidad del motor en funcién de la velocidad del

motor (r/min).
27 k En el idi 4
271 | Gree i) G PR 613 Baftee) [1]1 * [Hz | Seleccionar para mostrar las variables y parametros de
[28] | Bras.port En el paquete de idioma 4 velocidad del motor en funcién de la frecuencia de
salida (Hz).

[36] | Slovenian En el paquete de idioma 3

0-03 Ajustes regionales
[39] | Korean En el paquete de idioma 2 J 9
|1 — P > Option: Funcion:

apanese n el paquete de idioma
AVISO!
[41] | Turkish En el paquete de idioma 4 , X
Este parametro no se puede ajustar con el

[42] | Trad.Chinese En el paquete de idioma 2 motor en marcha.
[43] | Bulgarian En el paquete de idioma 3
[4a] | Srpski T & [ 50 OB D © [0] [Interna- | Activar el pardmetro 1-20 Potencia motor [kW]

* cional para el ajuste de la potencia del motor en kW y
[45] | Romanian En el paquete de idioma 3 ajusta el valor predeterminado del
el [ e el T 5 pardmetro 1-23 Frecuencia motor en 50 Hz.

agyar n el paquete de idioma

[11 |EE UU Activar el pardmetro 1-20 Potencia motor [kW]

[47] | Czech En el paquete de idioma 3 para el ajuste de la potencia del motor en CV'y
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0-03 Ajustes regionales

Option: Funcién:

ajusta el valor predeterminado del
pardmetro 1-23 Frecuencia motor en 60 Hz.

0-04 Estado operacion en arranque (Manual)

Option: Funcion:

Seleccionar el modo de funcionamiento
cuando se vuelve a conectar el convertidor
de frecuencia a la tensién de red después de
apagarlo en el modo de funcionamiento
manual.

[0] [Auto-
-arranque

Reiniciar el convertidor de frecuencia
manteniendo los mismos ajustes de
arranque/parada (aplicados por [Hand On/
Off]) que se habian seleccionado antes de
que se apagase el convertidor.

[1] * | Par. forz., ref. | Reiniciar el convertidor de frecuencia con

guard una referencia local guardada, después de
restablecerse la tension de red y tras pulsar
[Hand On].
[2] | Par. forz, ref. | Inicializar la referencia local a 0 al reiniciar el
=0 convertidor de frecuencia.
0-09 Control de rendimiento
Range: Funcién:
0 %* | [0-100 % |

3.1.2 0-1* Operac. de ajuste

Defina y controle los ajustes de parametros individuales.

El convertidor de frecuencia cuenta con cuatro ajustes de
pardmetros que se pueden programar independientemente
unos de otros. Esto hace que el convertidor de frecuencia
sea muy flexible y capaz de resolver problemas complejos
de control avanzado, ahorrando con frecuencia el coste de
equipos externos. Estos ajustes de parametros pueden
utilizarse para programar el convertidor de frecuencia para
que funcione de acuerdo con un esquema de control en
un ajuste (p. ej., motor 1 para movimiento horizontal), y
otro esquema de control en otro ajuste (p. ej., motor 2
para movimiento vertical). Si no, los ajustes de parametros
también pueden ser utilizados por un fabricante de
maquinaria OEM para programar de manera idéntica todos
sus convertidores de frecuencia de fabrica para diferentes
tipos de maquinas, dentro de un intervalo, con los mismos
pardmetros. Durante la produccién / puesta en servicio,
simplemente seleccione un ajuste especifico en funcién de
la maquina sobre la que se instale el convertidor de
frecuencia.

El ajuste activo (es decir, el ajuste en el que el convertidor
de frecuencia esta funcionando) se puede seleccionar en el
pardmetro 0-10 Ajuste activo y se mostrara en el LCP.
Utilizando el ajuste multiple, es posible cambiar entre
ajustes, con el convertidor de frecuencia en funciona-

miento o parado, mediante una entrada digital o a través
de d6rdenes de comunicacidn serie. Si es necesario cambiar
los ajustes durante el funcionamiento, asegurese de
programar el pardmetro 0-12 Ajuste actual enlazado a de la
manera adecuada. Utilizando el pardmetro 0-11 Editar
ajuste, es posible editar parametros dentro de cualquiera
de los ajustes, mientras el convertidor de frecuencia sigue
funcionando en el ajuste activo, que puede ser diferente
del que se esta editando. Utilizando el

pardmetro 0-51 Copia de ajuste, es posible copiar ajustes de
pardmetros entre ajustes para permitir una puesta en
servicio mas rapida si se necesitan ajustes similares de
parametros en diferentes ajustes.

0-10 Ajuste activo

Option: Funcién:
Seleccione el ajuste para controlar las
funciones del convertidor de frecuencia.
[0] [Ajuste de No se puede cambiar. Contiene el conjunto de
fabrica datos de Danfoss y puede utilizarse como
fuente de datos para devolver los demas
ajustes a un estado conocido.
[1] | Ajuste [1] Ajuste activo 1 a [4] Ajuste activo 4 son los
i activo 1 cuatro ajustes de parametros en los que
pueden programarse todos los pardmetros.
[2] | Ajuste
activo 2
[3] | Ajuste
activo 3
[4] | Ajuste
activo 4
[9] |Ajuste Seleccién remota de ajustes utilizando las
multiple entradas digitales y el puerto de comuni-
cacion en serie. Este ajuste utiliza los ajustes
del pardmetro 0-12 Ajuste actual enlazado a.
Detenga el convertidor de frecuencia antes de
realizar cambios en las funciones de lazo
abierto y lazo cerrado.

Utilice el pardmetro 0-51 Copia de ajuste para copiar un
ajuste sobre otro o sobre todos los demés ajustes. Detenga
el convertidor de frecuencia antes de cambiar entre ajustes
en los que los parametros marcados como no modificables
durante el funcionamiento tengan valores diferentes. Para
evitar configuraciones contradictorias del mismo parametro
en dos ajustes diferentes, enlace los ajustes entre si
utilizando el pardmetro 0-12 Ajuste actual enlazado a. Los
parametros no modificables durante el funcionamiento estan
marcados como FALSO en las listas de pardmetros del
capétulo 5 Listas de pardmetros.
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0-11 Editar ajuste Configuracién

Option: Funcién: 1

Seleccione el ajuste que se va a editar (es 2

W/

decir, programar) durante el funcionamiento: PO-11 oo
el ajuste activo o uno de los inactivos. 3
0000
[0] | Ajuste de No puede modificarse, pero es util como 4
fabrica fuente de datos para devolver los demas
ajustes a un estado conocido. Configuracién
[1] * | Ajuste [1] De Ajuste activo 1 a [4] Ajuste activo 4: se 1
activo 1 pueden editar libremente durante el funciona- 2
miento, independientemente del ajuste activo PO-11 [¢][e][e)
3 Qlolo
actual.
[2] | Ajuste 4
activo 2
31 | Ajuste Configuracién
activo 3 1
[4] | Ajuste 5 )
activo 4 P 0O-11
[9] | Ajuste También pueden modificarse durante el 3 : :
activo funcionamiento. Puede modificar el ajuste
4

seleccionado desde diversas fuentes: LCP,

RS485 del convertidor de frecuencia, USB del
convertidor de frecuencia o hasta cinco PLC Fieldbus
puntos de fieldbus.

Configuracién
1

2

P 0-11
3

W/

4

130BA199.10

llustracion 3.1 Editar ajuste

0-12 Ajuste actual enlazado a

Option: Funcion:

Para permitir cambios durante el funciona-
miento sin que se produzcan conflictos
entre ajustes, enlace los ajustes que
contengan parametros que no se puedan
modificar en funcionamiento. El enlace
garantiza la sincronizacién de los valores de
los parametros no modificables durante el
funcionamiento al cambiar de un ajuste a
otro durante el funcionamiento. Los
parametros no modificables durante el
funcionamiento se pueden identificar
porque estan marcados con la etiqueta
FALSO en las listas de parametros del
capétulo 5 Listas de pardmetros.

El Pardmetro 0-12 Ajuste actual enlazado a es
utilizado por [9] Ajuste muiltiple en el
pardmetro 0-10 Ajuste activo. El ajuste
multiple se utiliza para cambiar de un
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0-12 Ajuste actual enlazado a 0-12 Ajuste actual enlazado a

Option: Funcion: Option: Funcién:
ajuste a otro durante el funcionamiento (es [3] [Editar ajuste 3
decir, mientras el motor esta en marcha). [4] | Editar ajuste 4
Ejemplo:
Utilice el ajuste multiple para cambiar del
ajuste 1 al ajuste 2 mientras el motor esta Matriz [5]
en marcha. Programe primero el ajuste 1y Range: Funcién:
CESNES gl 66 e ey ¢l e 2 0*| [O- Ver una lista de todos los ajustes enlazados
e s irzdles (o ealzzaden), L2 diacie- 255 ] mediante pardmetro 0-12 Ajuste actual enlazado a.

nizaciéon se puede hacer de dos maneras: . . . .
El pardmetro tiene un indice para cada ajuste de

1. Cambie la edicion de ajuste a [2] Ajuste pardmetros. El valor de cada indice indica qué

Gt 2 @ el Y e e ajustes estan enlazados a ese ajuste de pardmetros.

configure pardmetro 0-12 Ajuste actual

enlazado a como [1] Editar ajuste 1. Esto indice Valor LCP
inicia el proceso de enlace (sincronizacion). 0 {0}
s 1 {1,2
£ 2 1,2}
g 3 )
H 2 @
Tabla 3.1 Ejemplo de enlace de ajustes

llustracion 3.2 Ajuste activo 1

0-14 Lectura: Editar ajustes / canal

Range: Funcién:
0

()

*

[-2147483648 - | Vea el ajuste del pardmetro 0-11 Editar

2 Tt e & el 1, @ ol e ¢ 2147483647 ] ajuste para cada uno de los cuatro canales

al ajuste 2. A continuacién, configure s
) ! 9 de comunicacion diferentes. Cuando el

pardmetro 0-12 Ajuste actual enlazado a . .
numero se muestra como un hexadecimal,

como [2] Editar ajuste 2. Esto comienza el i o @l LEF, el e EresEiE

proceso de enlace.
canal.
Los numeros 1-4 representan un niumero de

ajuste: «F» significa ajustes de fabrica y «A»

significa ajuste activo. Los canales son, de
derecha a izquierda: LCP, bus FC, USB y
HPFB1-5.

130BP076.10

L L Ejemplo: el nimero AAAAAA21h significa lo
llustracién 3.3 Ajuste activo 2 siguiente:

. El convertidor de frecuencia ha

recibido el ajuste 2 a través de un

Cuando esté concluido, el .
! canal de fieldbus. Esta seleccién se

pardmetro 0-13 Lectura: Ajustes relacionados .
ve reflejada en el

mostrara {1, 2} para indicar que todos los pardmetro 0-11 Editar ajuste.

parametros no modificables durante el

funcionamiento son ahora los mismos en el * Un usuario ha seleccionado el

ajuste 1y el ajuste 2. Si se realiza un ajuiste 1 alfraves del LCP.
cambio de un parametro no modificable . Todos los demds canales utilizan el

durante el funcionamiento, p. €j., el ajuste activo.

pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs), en el

ajuste 2, este se realiza también automati- 0-15 Readout: actual setup

camente en el ajuste 1. Ahora ya es posible Range: Euncién:

cambiar del ajuste 1 al ajuste 2 durante el 0* [ [0 - 255 ]| Permite la lectura de datos del ajuste activo,

[Soslnemisy 2 incluso si se ha seleccionado [9] Ajuste multiple en
[0] * | Sin relacionar el pardmetro 0-10 Ajuste activo.
[1] | Editar ajuste 1

[2] | Editar ajuste 2
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3.1.3 0-2* Display LCP

0-20 Linea de pantalla pequena 1.1

Option: Funcién:
Defina las variables mostradas en el LCP. [1601] | Referencia Referencia total (la suma de las ref.
[Unidad] digital, analdgica, interna, de bus,
A VISO. mantenida y de enganche arriba y
Para obtener informacién sobre cémo escribir textos de abajo) en la unidad seleccionada.
display, consulte: [1602] | Referencia % Referencia total (la suma de las ref.
. Pardmetro 0-37 Texto display 1. digital, analdgica, interna, de bus,
mantenida y de enganche arriba
. Pardmetro 0-38 Texto display 2. . 4 g v
abajo) en porcentaje.
. Pardmetro 0-39 Texto display 3. — —
[1603] | Cédigo estado Cédigo de estado actual
[1605] | Valor real princ. Valor real como porcentaje
0-20 Linea de pantalla pequena 1.1 [%]
Option: Funcién: [1606] | Actual Position
Seleccione una variable para [1609] | Lectura persona-
mostrarla en la linea 1, posicién lizada
izquierda. [1610] | Potencia [kW] Potencia real consumida por el motor
[0] Ninguno Ninguin valor de pantalla en kWw.
seleccionado [1611] | Potencia [HP] Potencia real consumida por el motor
[9] Control de o e
rendimiento [1612] [ Tensién motor Tension suministrada al motor.
(sl Readout: actual [1613] | Frecuencia Frecuencia del motor, es decir, la
setup frecuencia de salida del convertidor
[37] | Texto display 1 de frecuencia en Hz.
[38] Texto display 2
- [1614] | Intensidad motor | Corriente de fase del motor medida
[39] | Texto display 3 .
como valor efectivo.
[748] | PCD Feed Forward
[953] |Cod. de advert. [1615] | Frecuencia [%] Frecuencia del motor, es decir, la
Profibus frecuencia de salida del convertidor
[1005] | Lectura contador de frecuencia en porcentaje.
errores transm. [1616] | Par [Nm] Par real del motor en Nm.
1006] | Lectura contador
[ ] ., [1617] | Velocidad [RPM] Velocidad en r/min (revoluciones por
errores recepcion . . . .
minuto), es decir, la velocidad del eje
[1007] [ Lectura contador
del motor en lazo cerrado.
bus desac.
[1013] | Parametro de [1618] | Térmico motor Carga térmica del motor, calculada
G yertenc por la funcién ETR.
[1230] [ Parametro de [1619] | Temperatura del
advertencia sensor KTY
[1472] | Cédigo de alarma [1620] | Angulo motor
del VLT [1621] | Par [%] res. alto
[1473] | Codigo de [1622] | Par [%] La carga actual del motor en forma
advertencia del de porcentaje del par nominal del
VLT motor.
1474] | Cédigo estado VLT
: ] Ig [1623] | Motor Shaft
ampl.
2 Power (kW]
[1501] | Horas funcionam. -
[1624] | Calibrated Stator
[1502] | Contador KWh .
. Resistance
[1580] | Horas de funcio- [1625] | Par Nm] alto
namiento del — —
. [1630] | Tensién Bus CC Tensién del enlace de CC en el
ventilador . .
convertidor de frecuencia.
[1600] | Cédigo de control | Cédigo de control actual.
[1631] | System Temp.
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0-20 Linea de pantalla pequena 1.1 0-20 Linea de pantalla pequena 1.1

Option: Funcién: Option: Funcién:
[1632] | Energia freno / s | Potencia actual de frenado transferida [1663] [ Terminal 54 ajuste | Ajuste del terminal de entrada 54.
a una resistencia de frenado externa. conex. Corriente = 0; tension = 1.
Se indica como valor instantaneo. [1664] | Entrada analégica [ Valor real en la entrada 54 como
[1633] | Energia freno / 2 [ Potencia de frenado transferida a una 54 valor de referencia o de proteccién.
min re5|sterTC|a de.frenado SIIEL 2] [1665] | Salida analégica Valor real en mA en la salida 42.
Pl (S ) €13 Gl 62 el 42 [mA] Utilice pardmetro 6-50 Terminal 42
continua durante los uUltimos 120 s. . .
salida para seleccionar el valor que se
[1634] [ Temp. disipador Temperatura del disipador actual del mostrara.
convertidor de frecuencia. El limite de [1666] | Salida digital [bin] [ Valor binario de todas las salidas
desconexién se sitta en 95 5 °C; y ..
digitales.
la reconexién se produce a 70 +5 °C.
— - - [1667] | Entrada de Valor real de la frecuencia aplicada en
[1635] | Témico inversor Carga en porcentaje de los inversores. frecuencia #29 el terminal 29 como una entrada de
[1636] [ Int. Nom. Inv. Intensidad nominal del convertidor [HZ] impulsos
de frecuendia. [1668] | Entrada de Valor real de la frecuencia aplicada en
[1637] | Max. Int. Inv. Intensidad maxima del convertidor de frecuencia #33 el terminal 33 como una entrada de
frecuencia. [Hz] impulsos
[1638] | Estado ctrlador SL [ Estado del evento ejecutado por el [1669] | Salida pulsos #27 | Valor real de impulsos aplicados al
controlador. [Hz] terminal 27 en modo de salida digital
[1639] [ Temp. tarjeta Temperatura de la tarjeta de control. [1670] | Salida pulsos #29 [ Valor real de impulsos aplicados al
control [Hz] terminal 29 en modo de salida digital
[1645] | Motor Phase U [1671] | Salida Relé [bin]
Current -
[1672] | Contador A Depende de la aplicacion (por
[1646] | Motor Phase V ejemplo, control SLC).
Current
[1647] | Motor Phase W [1673] | Contador B D.epende de la aplicacién (por
Current ejemplo, control SLC).
[1648] | Speed Ref. After [1674] | Contador de Muestra el valor real del contador.
Ramp [RPM] parada precisa
[1650] | Referencia externa | Suma de la referencia externa como [1675] | Entr. analdg. Valor real en la entrada X30/11 como
porcentaje; es decir, la suma de X30/11 valor de referencia o de proteccion
analégica, pulsos y bus. [1676] | Entr. analdg. Valor real en la entrada X30/12 como
[1651] | Referencia de Frecuencia en Hz conectada a las X30/12 valor de referencia o de proteccién
pulkes Sliieehs elefie 6 ik, 10 @ 22 58 [1677] | Salida analégica Valor real en la salida X30/8 en mA.
[1652] [ Realimentacién Valor de referencia tomado de las X30/8 [mA] Utilice pardmetro 6-60 Terminal X30/8
[Unit] entradas digitales programadas. salida para seleccionar el valor que se
[1653] | Referencia Digi mostrara.
pot [1678] | Salida analdgica
[1657] | Feedback [RPM] X45/1 [mA]
[1660] | Entrada digital Estado de la sefal en los seis [1679] | Salida analégica
terminales digitales (18, 19, 27, 29, 32 X45/3 [mA]
y 33). Hay 16 bits en total, pero solo [1680] | Bus campo CTW 1 [ Control word (CTW) received from
se utilizan seis. La entrada 18 se the bus master.
ool @on ol ol e s & [1682] [ Bus campo REF 1 [ Valor de referencia principal enviado
la izquierda de los bits utilizados. pm
con el cédigo de control desde el bus
Sefal baja = 0; sefal alta = 1.
maestro.
[1661] [ Terminal 53 ajuste | Ajuste del terminal de entrada 54. 682] |[Opcancomun: Cédigo de estado ampliado de
conex. Corriente = 0; tension = 1. L. —
STW opcién de comunicaciones de
[1662] | Entrada analégica [ Valor real en la entrada 53 como fieldbus.
53 referencia o valor de proteccion.
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0-20 Linea de pantalla pequena 1.1

0-20 Linea de pantalla pequena 1.1

Option: Funcién: Option: Funcién:
[1685] | Puerto FC CTW 1 [ Control word (CTW) received from [3402] [ PCD 2 escritura en
the bus master. MCO
[1686] | Puerto FC REF 1 | Codigo de estado (STW) enviado al [3403] | PCD 3 escritura en
bus maestro. Mco
[3404] [ PCD 4 escritura en
[1687] | Bus Readoujc MCO
Alarm/Warning [3405] [ PCD 5 escritura en
[1689] Conﬁgurablt'e MCO
Alarm/Warming [3406] | PCD 6 escritura en
W,O r'd - - MCO
[1690] [ Codigo de alarma | Una o mlas alarmas en cédigo [3407] | PCD 7 escritura en
hexadecimal. MCO
[1691] [ Cédigo de alarma [ Una o mas alarmas en cédigo [3408] [ PCD 8 escritura en
2 hexadecimal. MCO
[1692] | Cédigo de Una o mas advertencias en codigo [3409] | PCD 9 escritura en
advertencia hexadecimal. Mco
T = - — [3410] | PCD 10 escritura
[1693] C;)dlgo de :na : mas Tdvertenaas en cédigo a5 D
a2 imal.
advertenda exadedma [3421]1 [ PCD 1 lectura
[1694] | Cod. estado amp [ Una o més condiciones de estado en desde MCO
codigo hexadecimal. [3422] | PCD 2 lectura
[1836] | Entrada analdgica desde MCO
X48/2 [mA] [3423] [ PCD 3 lectura
[1837] | Entr. temp. X48/4 desde MCO
[1838] | Entr. temp. X48/7 [3424] | PCD 4 lectura
[1839] | Entr. temp. X48/10 desde MCO
[1843] [ Salida analogica [3425] | PCD 5 lectura
X49/7 desde MCO
[1844] | Salida analogica [3426] | PCD 6 lectura
X49/9 desde MCO
[1845] | Salida analdgica [3427] | PCD 7 lectura
X49/11 desde MCO
[1860] | Digital Input 2 [3428] | PCD 8 lectura
[1870] | Mains Voltage desde MCO
[1871] | Mains Frequency [3429] ZCDdg lectura
[1872] | Mains Imbalance ’(3:5 e MICO
[1875] | Rectifier DC Volt. [3430] | PCD 10 lectura
desde MCO
[1890] | Error PID proceso
- [3440] | Entradas digitales
[1891] | Salida PID de
proceso [3441] | Salidas digitales
4 Posicié |
[1892] | Salida grapada [3450] | Posicién rea
PID de proc [3451] | Posicién ordenada
[1893] | Salida con [3452] | Posicion real del
ganancia escal. maestro
PID de proc [3453] | Posicion de indice
[3019] | Frec. vaivén en del esclavo
tridng. escalada [3454] | Posicién de indice
[3110] | C&d. estado del maestro
bypass [3455] | Posicion de curva
[3111] | Horas func. [3456] | Error de pista
bypass [3457] | Error de sincroni-
[3401] [ PCD 1 escritura en zacion
MCO [3458] | Velocidad real
MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 31




Dt

Descripciones de parametros

VLT® AutomationDrive FC 301/302

0-20 Linea de pantalla pequena 1.1

Option: Funcién:
[3459] | Velocidad real del
maestro

[3460] | Estado de sincro-
nizacion

[3461] | Estado del eje
[3462] | Estado del
programa

Estado MCO 302
Control MCO 302
SPI Error Counter
Cod. alarma MCO
1

[3471] | Cod. alarma MCO
2

[4235] | S-CRC Value
[4282] | Safe Control Word
[4283] | Safe Status Word
[4285] | Active Safe Func.
[4286] | Safe Option Info
[9913] | Tiempo inactiv.
[9914] [ Ped. pardmbd en
cola

[9917] | tCon1 time
[9918] [ tCon2 time
[9919] [ Time Optimize
Measure

[9920] [ Fan Ctrl deltaT
[9921] | Fan Ctrl Tmean
[9922] [ Fan Ctrl NTC Cmd
[9923] | Fan Ctrl i-term
[9924

[3464
[3465
[3466
[3470

]
]
]
]

1 | Rectifier Current
[9952] | PC Debug 0
[9953] | PC Debug 1
[9954] | PC Debug 2

1

1

1

[9961] | FPC Debug 0
[9962] | FPC Debug 1
[9963] | FPC Debug 2
[9964] | FPC Debug 3
[9965] | FPC Debug 4

0-21 Linea de pantalla pequeia 1.2

Seleccione una variable para mostrarla en la linea 1 (posicion

central). Las opciones son las mismas que para
pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequeria 1.1.

0-22 Linea de pantalla pequeia 1.3

Seleccione una variable para mostrarla en la linea 1 (posicion
derecha). Las opciones son las mismas que para
pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequena 1.1.

0-23 Linea de pantalla grande 2

Seleccione una variable para mostrarla en la linea 2. Las opciones
son las mismas que para pardmetro 0-20 Linea de pantalla
pequena 1.1

0-24 Linea de pantalla grande 3

Seleccione una variable para mostrarla en la linea 3.

0-25 Mi menu personal

Range: Funcién:
Size [0 - Defina hasta 50 parametros que se incluiran
related* [9999 ] |en el Menu personal Q1, al que se accede con

la tecla [Quick Menu] del LCP. Los pardmetros
se muestran en el Menu personal Q1T en el
orden programado en este parametro de
matrices. Para eliminar un parametro, ajuste
su valor a «0000».

Por ejemplo, esto puede utilizarse para
proporcionar un acceso rapido y sencillo a
entre 1y 50 parametros que deban
modificarse con regularidad (por ejemplo, por
razones de mantenimiento) o, en el caso de
un OEM, para permitir una puesta en servicio
sencilla de su equipo.

3.1.4 0-3* Lectura LCP

Es posible personalizar los elementos de la pantalla con
diversos fines:

. Lectura personalizada. Valor proporcional a la
velocidad (lineal, cuadrada o cubica en funcién
de la unidad seleccionada en el
pardmetro 0-30 Unidad de lectura personalizada).

. Texto de display. Cadena de texto almacenada en
un parametro.

Lectura personalizada
El valor calculado que se mostrard se basa en los ajustes
de:

. Pardmetro 0-30 Unidad de lectura personalizada.

. Pardmetro 0-31 Valor minimo de lectura persona-
lizada (solo lineal).

. Pardmetro 0-32 Valor mdximo de lectura persona-
lizada.

. Pardmetro 4-13 Limite alto veloc. motor [RPM].
. Pardmetro 4-14 Limite alto veloc. motor [Hz].

. Velocidad real.
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Lecturapersonalizada (valor)
P16-09

0-30 Unidad lectura def. por usuario

o
Unidad de 8
nidat e lectura — 1 . iAn:
personalizada P 0-30 5 Option: Funcién:
Valor max. 8 [22] I/h
P 0-32
[23] |m%s
) 3
2,6‘*&\ [24] | m*/min
2R [25] |m¥h
o2 & 2
S RS & 1301 |kg/s
6\\(\ 5{\(’ 0‘@‘ N
\)(\\6 X R [31] [ kg/min
Valor min. ¢ %
Solo unidades | 0{\\&) ,béc\' 32] | kg/h
lineales S5 331 |t/min
P 0-31 Velocidad del motor
— - [34] |t/h
0 Limite superior de
velocidad del motor [40] m/s
P 4-13 (RPM)
P4-14 (H2) [41] [ m/min
llustracion 3.4 Lectura personalizada [45] | m
[60] |°C
[70] | mbar
La relacién depende del tipo de unidad seleccionada en [71] | bar
pardmetro 0-30 Unidad de lectura personalizada: [721 |Pa
[73] | kPa
Tipo de unidad Relacion de velocidad [74] | m WG
Sin dimension [80] | kW
Velocidad 0O-Limite Alto [120] | GPM
Caudal, volumen [121] | gal/s
Caudal, masa Lineal [122] [ gal/min
Velocity [123] | gal/h
Longitud [124] | CFM
Temperatura [125] | ft¥/s
Presion Cuadratica [126] | ft/min
Potencia Cubica 11271 f/h
[130] | Ib/s
Tabla 3.2 Relaciones de velocidad para diferentes tipos de (1311 ) Ib/min
unidades [132] | Ib/h
[140] | pies/s
0-30 Unidad lectura def. por usuario (1411 | f/m
Option: Funcidn: (1451 | pies
[160] | °F
Se puede programar un valor para mostrarse 1701 -
si
en la pantalla del LCP. El valor tiene una Fb 3
relacion lineal, cuadratica o cubica con la (171] 'I e
velocidad. Esta relacién depende de la unidad [172] | in wg
seleccionada (consulte la Tabla 3.2). El valor [173] | pies WG
real calculado se puede leer en el [176] | kpsi
pardmetro 16-09 Lectura personalizada y/o (1771 [ MPa
mostrarse en pantalla seleccionando [16-09] [178] | kBar
Lectura personalizada en los paréametros de [180] | CV
pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequeia 1.1 0-31 Val in. de | def n
a pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3.
Range: Funcién:
[0] * | Ninguno
o % 0 CustomRea- [-999999.99 - | Este parametro establece el
(]
5] oM doutUnit* par. 0-32 valor minimo de la lectura de
- CustomRea- datos definida por el usuario (se
Iy doutUnit] produce a velocidad cero). Solo
[11] | rpm . .
es posible ajustar un valor
[12] | PULSO/s diferente de 0 cuando se
(201 I/s selecciona una unidad lineal en
[21] | I/min
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0-31 Valor min. de lectura def. por usuario

Range: Funcién:

0-39 Texto display 3

Range: Funcion:

el pardmetro 0-30 Unidad lectura
def. por usuario. Para unidades
cuadraticas o cubicas, el valor
minimo es 0.

0-32 Valor maximo de lectura personalizada

Range: Funcién:

100 Custom- [ par. 0-31 - Este parametro ajusta el valor

ReadoutUnit* | 999999.99 maximo que se mostrara cuando
CustomRea- la velocidad del motor haya
doutUnit] alcanzado el valor ajustado para

el pardmetro 4-13 Limite alto
veloc. motor [RPM] o el
pardmetro 4-14 Limite alto veloc.
motor [Hz] (depende del ajuste
del pardmetro 0-02 Unidad de
velocidad de motor).

0-33 Source for User-defined Readout

Option: Funcion:
Introduzca la fuente de lectura
definida por usuario.

[105] | Par rel. a nominal

[240] * | Default Source

0-37 Texto display 1

Range: Funcién:
0* [O -

25] al seleccionar [37] Texto display 1 en

Introduzca un texto que se vea en la pantalla gréfica

. Pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequeria
1.1,

. Pardmetro 0-21 Linea de pantalla pequena
1.2,

. Pardmetro 0-22 Linea de pantalla pequefia
1.3,

. Pardmetro 0-23 Linea de pantalla grande 2 o

. Pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3.

0-38 Texto display 2
Range:
0* | [0-
25] al seleccionar [38] Texto display 2 en

Funcion:

Introduzca un texto que se vea en la pantalla grafica

. Pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequena
1.1,

. Pardmetro 0-21 Linea de pantalla pequefia
1.2,

. Pardmetro 0-22 Linea de pantalla pequeria
1.3,

. Pardmetro 0-23 Linea de pantalla grande 2 o

. Pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3.

0* [0 =
251] al seleccionar [39] Texto display 3 en

Introduzca un texto que se vea en la pantalla grafica

. Pardmetro 0-20 Linea de pantalla pequena
1.1,

. Pardmetro 0-21 Linea de pantalla pequefia
1.2,

. Pardmetro 0-22 Linea de pantalla pequeiia
1.3,

. Pardmetro 0-23 Linea de pantalla grande 2 o

. Pardmetro 0-24 Linea de pantalla grande 3.

3.1.5 0-4* Teclado LCP

Activar, desactivar y proteger con contrasefa teclas indivi-
duales del LCP.

0-40 Boton (Hand on) en LCP

Option: Funcién:
[0

Sin efecto cuando se pulsa [Hand Onl].
Seleccione [0] Desactivado para evitar el

Desactivado

arranque accidental del convertidor de
frecuencia en modo Manual.

[1] | Activado El LCP conmuta directamente al modo

Manual cuando se pulsa [Hand on].

[2] | Contrasefa Después de pulsar [Hand on] se requiere una

contrasena. Si el pardmetro 0-40 Botén (Hand
on) en LCP estd incluido en Mi menu personal,
defina la contrasena en el

pardmetro 0-65 Contrasena Menu rdpido. En
caso contrario, defina la contrasefia en
pardmetro 0-60 Contrasena menu principal.

[31 | Ctrl. manual Cuando se pulsa una vez [Hand on] (manual),

si/no el LCP conmuta al modo Off (apagado).
Cuando se vuelve a pulsar, el LCP conmuta al

modo Hand on (manual).

[4] | Manual si/no | La misma operacidon que en [3], pero con

contras. contrasefa (consulte la opcién [2]
Contraseria).
[9] | Enabled, ref =
0
0-41 Boton (Off) en LCP
Option: Funcion:
[0] | Desactivado | Evita la parada accidental del convertidor de
frecuencia.
[1] | Activado
[2] | Contrasena | Evita una parada no autorizada. Si el

pardmetro 0-41 Botén (Off) en LCP esta incluido
en el Menu rdpido, defina la contrasena en el
pardmetro 0-65 Contrasefia Menu rdpido.
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0-42 [Auto activ.] llave en LCP

Option: Funcién:

[0

o}

Desactivado | Evita el arranque accidental del convertidor de
frecuencia en modo Automditico.

[1]1 | Activado
[2

Contrasena

—

Evita el arranque no autorizado en modo
Automdtico. Si el pardmetro 0-42 [Auto activ.]
Ilave en LCP esta incluido en el Menu rdpido,
defina la contrasena en el

pardmetro 0-65 Contrasena Menu rdpido.

0-43 Botoén (Reset) en LCP

Option: Funcién:

[0] | Desactivado Sin efecto cuando se pulsa el botén [Reset].

Evita un reinicio accidental por alarma.

[1] ] Activado
[2] | Contraseia

Evita el reinicio no autorizado. Si el
pardmetro 0-43 Boton (Reset) en LCP esta
incluido en el Menu rdpido, defina la
contrasefa en el pardmetro 0-65 Contrasefia
Menu rdpido.

[71 | Activado sin
OFF ajustarlo en el modo Off.

Reinicia el convertidor de frecuencia sin

[8] [ Contrasefa sin | Reinicia el convertidor de frecuencia sin

OFF ajustarlo en el modo Off. Se precisa una
contrasefa cuando se pulsa [Reset] (consulte
la opcién [2] Contraseria).

0-44 Tecla [Off/Reset] en LCP

Activar o desactivar la tecla [Off/Reset].

Option: Funcién:
[0] Desactivado

[11 Activado

[2] Contrasefa

0-45 [Bypass conv.] Llave en LCP

Pulse [Off] y seleccione [0] Desactivado para evitar la parada
accidental del convertidor de frecuencia. Pulse [Off] y seleccione
[2] Contraseia para evitar el bypass no autorizado del convertidor
de frecuencia. Si el pardmetro 0-45 [Bypass conv.] Llave en LCP
esta incluido en el Mend rdpido, defina la contraseia en el
pardmetro 0-65 Cédigo de ment personal.

3.1.6 0-5* Copiar/Guardar

Copie parametros desde y hasta el LCP. Use estos

pardmetros para guardar y copiar ajustes de un convertidor

de frecuencia a otro.
0-50 Copia con LCP
Option:

Funcién:

AVISO!
Este parametro no se puede
ajustar con el motor en marcha.

[0] * [ No copiar

[1] | Trans. LCP tod. par. | Copia todos los pardmetros de todos
los ajustes desde la memoria del
convertidor de frecuencia a la memoria
del LCP.

[2] [Tr d LCP tod. par. | Copia todos los parametros de todos
los ajustes desde la memoria del LCP
hasta la memoria del convertidor de

frecuencia.

[31 |Trd LCP par ind
tam independientes del tamafno del motor.

Copiar solo los parametros que sean

La ultima seleccion puede utilizarse
para programar varios convertidores de
frecuencia con la misma funcién sin
perturbar los datos de motor.

[4] | Arch. de MCO a

LCP
[51 | Arch.de LCP a
MCO
[6] | Data from DYN to
LCP
[71 | Data from LCP to
DYN
[9] | Safety Par. from
LCP
[10] | Delete LCP copy Se utiliza para eliminar la copia una
data vez completada la transferencia.

Option: Funcion:
[0] Desactivado Seleccione para
desactivar la tecla.
1 Activado
[2] Contrasefa
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0-51 Copia de ajuste

Option: Funcion:
[0] * | No copiar Sin funcion.
[1] | Copiar al Copia todos los parametros del ajuste de
ajuste 1 programacion actual (definido en
pardmetro 0-11 Ajuste de programacién) al
ajuste 1.
[2] | Copiar al Copia todos los parametros del ajuste de
ajuste 2 programacion actual (definido en
pardmetro 0-11 Ajuste de programacion) al
ajuste 2.
[3] | Copiar al Copia todos los parametros del ajuste de
ajuste 3 programacion actual (definido en
pardmetro 0-11 Ajuste de programacién) al
ajuste 3.
[4] | Copiar al Copia todos los parametros del ajuste de
ajuste 4 programacién actual (definido en
pardmetro 0-11 Ajuste de programacion) al
ajuste 4.
[9] | Copiar a Copia los pardmetros del ajuste actual a cada
todos uno de los ajustes de 1 a 4.

3.1.7 0-6* Contrasefna

0-60 Contraseiia menu principal

Range: Funcién:
100* | [-9999 - Definir la contrasefia para acceder al Menu
9999 ] principal con la tecla [Main Menu]. Si

pardmetro 0-61 Acceso a menu princ. sin
contrasena se ha ajustado como [0] Acceso
total, no se tendra en cuenta este parametro.

0-61 Acceso a menu princ. sin contrasena

Si se selecciona [0] Acceso total, el

pardmetro 0-60 Contrasefia mend principal, el

pardmetro 0-65 Cédigo de ment personal y el

pardmetro 0-66 Acceso a menu personal sin contrasefia no se
tendrdn en cuenta.

AVISO!

Existe una proteccion de contrasefia mas completa para
OEM si se solicita.

0-65 Contrasena Menu rapido

Range: Funcién:
200* [ [-9999 - [ Defina la contrasena para acceder al menu
9999 ] rapido con la tecla [Quick Menu]. Si

pardmetro 0-66 Acceso a menu rdpido sin
contrasena se ha ajustado como [0] Acceso
total, no se tendra en cuenta este parametro.

0-66 Acceso a menu rapido sin contraseina

Si el pardmetro 0-61 Acceso a menu princ. sin contrasefia se ha
ajustado como [0] Acceso total, no se tiene en cuenta este
parametro.

Option: Funcién:

[0] * | Acceso total Desactiva la contrasena definida en el

pardmetro 0-65 Contrasefia Menu rdpido.

[1] | LCP: sélo Evita la edicién no autorizada de los

lectura pardmetros del Menu rdpido.

[3] | Bus: sélo
lectura

Funciones de solo lectura de los parametros
del Mend rdpido en el fieldbus y/o en el bus
estandar FC.

[5] | Todo: sélo
lectura

Funcién de solo lectura de los parametros
del Mend rdpido en el LCP, en el fieldbus o
en el bus estandar del convertidor de
frecuencia.

principal.

[3] |[Bus: sélo Funciones de solo lectura de los parametros en

Option: Funcion: 0-67 Contraseiia acceso al bus
[0] * | Acceso Desactiva la contrasefia definida en el Range: Funcién:
total ardmetro 0-60 Contrasena menu principal.
P princip 0*| [0 -9999 ]| Utilice este pardmetro para desbloquear el
[1] | LCP: sélo Evite la modificacién no autorizada de los convertidor de frecuencia mediante el fieldbus o
lectura pardmetros del Menu principal. el Software de configuracién MCT 10.
[2] | LCP: sin Evite la visualizaciéon y modificacién no
acceso autorizadas de los parametros del Menu 0-68 Safety Parameters Password

Range: Funcién:

300* | [0 - 9999 | |

lectura el fieldbus y/o en el bus estandar FC. 0-69 Password Protection of Safety Parameters
[4] | Bus: sin No se permite el acceso a los pardmetros a Option: Funcién:
acceso través del fieldbus y/o del bus estandar FC. [0] * Desmcivad
[5] |Todo: sélo [ Funciéon de solo lectura de parametros en LCP, [1] Activado
lectura en el fieldbus o en el bus estandar del
convertidor de frecuencia.
[6] | Todo: sin No se permite el acceso desde el LCP, el
acceso fieldbus o el bus estandar del convertidor de
frecuencia.
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3.2 Parametros: 1-** Carga y motor

3.2.1 1-0* Ajustes generales 1-00 Modo Configuracién

Option: Funcion:

Definir si el convertidor de frecuencia funciona en modo
de velocidad o en modo de par; y si el control de PID

interno debe estar activado o no.
[6] | Bobinadora |Activa los parametros especificos para el

1-00 Modo Configuracién superf. control de la bobinadora de superficie en los

pardmetro 30-19 Frec. vaivén en tridng.
escalada.

Option: Funcién: grupos de parametros 7-2* Ctrl. realim. proc. y
Seleccione el principio de control de la 7-3* Ctrl. PID proceso
aplicacion que se utilizara cuando haya activa [7] |Vel. lazo a. | Los parametros especificos se encuentran en
una referencia remota (es decir, a través de PID ampl. el grupo de pardmetros de 7-2* Ctrl. realim.
una entrada analdgica o de fieldbus). Una proc. a 7-5* PID proc. av. Il.

referencia remota solo puede activarse si

. . . [8] | Vel. lazo c. Los parametros especificos se encuentran en
pardmetro 3-13 Lugar de referencia esta PID | | d ) d « carl p
configurado en [0] Conex. a manual/auto o [1] D ampl. el grupo de parametros de 7-2* Ctrl. realim.
proc. a 7-5* PID proc. av. Il.
Remoto.

[0] [ Veloc. lazo Permite el control de velocidad (sin sefal de B | Peslifionling || Aaiive @ et el pesidv e

abierto realimentaciéon del motor) con compensacion [10] | Synchroni- Activa el modo de sincronizacion.
de deslizamiento automatica, para velocidad zation
casi constante y carga variable. —
. . . 1-01 Principio control motor
Las compensaciones estan activadas pero se
pueden desactivar en el grupo de parametros Option: Funcién:
1-0* Carga y motor. Ajuste los pardmetros de "I"g.y

control de velocidad en el grupo de

Este parametro no se puede ajustar con
parametros 7-0* Ctrlador PID vel.

el motor en marcha.

[1] | Veloc. lazo Permite el control de velocidad de lazo

cerrado cerrado con realimentacién. Obtenga el par Seleccione el principio de control del motor que
total mantenido a 0 r/min. se utilizara.

Para conseguir mayor precisién de velocidad, -
X . X L, [o] | U/f Modo de motor especial, para motores
proporcione una sefal de realimentacion y tad el licaci
conectados en paralelo en aplicaciones
ajuste el control de PID de velocidad. Ajuste ) P p
, K especiales. Cuando se selecciona U/f, la caracte-
los pardmetros de control de velocidad en el istica del princiio d trol de edit
ristica del principio de control se puede editar
grupo de pardmetros 7-0* Ctrlador PID vel. 'p P o P
en el pardmetro 1-55 Caracteristica U/f - U y el

[2] | Par Permite el control de par de lazo cerrado con pardmetro 1-56 Caracteristica U/f - F.

realimentacion. Solo es posible con la opciéon

, o [1] | WC+ El principio de control vectorial de la tension es
Lazo Cerrado Flux, pardmetro 1-01 Principio ) L
adecuado para la mayoria de aplicaciones. La
control motor.
ventaja principal de la funcién VVC* es que

4 VISO. utiliza un modelo de motor fiable.

Esto solo es valido para el FC 302. [2] | Flux Control vectorial de flujo sin realimentacién de
Sensorless | encoder, para conseguir una instalacion sencilla
[3] | Proceso Permite el uso del control de procesos en el y fiabilidad frente a cambios de carga
convertidor de frecuencia. Ajuste los repentinos.

parametros del control de procesos de los
AVISO!

grupos de parametros 7-2* Ctrl. realim. proc. y

7-3* Ctrl. PID proceso Esto solo es valido para el FC 302.
[4] [Lazo abierto | Permite utilizar el lazo abierto de par en
3 o [3]1 | Lazo Alta precisién de control de velocidad y par,
de par modo VVC* (pardmetro 1-01 Principio control L .
Cerrado adecuado para las aplicaciones mas exigentes.

motor). Ajuste los parametros del PID de par i
ux
en el grupo de pardametros 7-1* Control de Pl A VISO

de par. Esto solo es valido para el FC 302.

[5] | Vaivén Activa la funcién de vaivén en los parametros

del pardmetro 30-00 Modo vaivén al

MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 37



Dt

Descripciones de parametros VLT® AutomationDrive FC 301/302

Normalmente, el mejor rendimiento en el eje se consigue 1-03 Caracteristicas de par

utilizando alguno de los dos modos de control vectorial de Option: Funcién:
flujo [2] Flux sensorless y [3] Flux with encoder feedback.

Ajuste el nivel de par variable en el
A VISO. pardmetro 14-40 Nivel VT.

capétulo 5.1.3 Pardmetros activos/inactivos en distintos 121 | Optim. Esta funcion optimiza automdticamente el
modos de control ofrece una visién general de las auto.
posibles combinaciones de los ajustes
pardmetro 1-00 Modo Configuracion y

pardmetro 1-01 Principio control motor.

consumo de energia minimizando la magneti-

energia zacion y la frecuencia mediante el
pardmetro 14-41 Minima magnetizacién AEO y el
pardmetro 14-42 Frecuencia AEO minima.

[5] | Potencia La funcién proporciona una potencia constante
1-02 Realimentacién encoder motor Flux constante [ en el drea de debilitamiento del campo

Option: Funcién: inductor.
m La forma del par del modo de motor se utiliza

A . como limite en el modo de generador. Se hace
Este parametro no se puede ajustar

asi para limitar la potencia en el modo de
con el motor en marcha.

generador que, de otro modo, seria considera-
blemente mayor que en el modo de motor,
debido a la alta tension del enlace de CC
disponible en el modo de generador.

Seleccione la interfaz por la que se recibird la
realimentacion del motor.

[1] * | Encoder 24 | Encoder de canal A y B que puede

P, [W] = w,..[rad/s] x T[Nm]

eje

Esta relacion con la potencia constante se

‘mec.

Vv conectarse solamente a los terminales de

entrada digitales 32/33. Programe los ilustra en la llustracion 3.5:

terminales 32/33 como Sin funcién.

TINm]  PIW] =

[2] | MCB 102 Opcién de modulo de encoder, que se puede a
T — ©

configurar en el grupo de parametros 17-1* nom . =

nom- — P o

Interfaz inc. enc.. 2

AV/SO! N,

. - 0
Esto solo es valido para el FC 302. Wnom 2Wnom  w [rad/S]

llustracion 3.5 Potencia constante

[31 | MCB 103 Médulo opcional de interfaz de resolver, que

se puede configurar en el grupo de

parametros 17-5% Interfaz resolver.

1-04 Modo sobrecarga

Option: Funcién:

AVISO!

[4] | MCO 305 Interfaz de encoder 1 del software opcional
de control de movimiento VLT® MCO 305.

[51 | MCO Interfaz de encoder 2 del software opcional Est ‘met de aiust |
ste parametro no se puede ajustar con e
Encoder 2 | de control de movimiento VLT® MCO 305. P P )
motor en marcha.
X55
1-03 Caracteristicas de par Utilice este pardmetro para configurar el
Option: Funcion: convertidor de frecuencia para una sobrecarga

m alta o normal. Al seleccionar el tamano del

. . convertidor de frecuencia, revise siempre los
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

datos técnicos del Manual de funcionamiento o la
Guia de diseno para comprobar la intensidad de

salida disponible.
Seleccione las caracteristicas de par necesarias.

* i V)
T T came A26 s @saens ol fmns [0] * | Par alto [ Permite hasta un 160 % de exceso de par.

de energia. [11 |Par En motores sobredimensionados, permite un
- - - normal X r de h 1110 %.
[0] |Par La salida de eje del motor proporciona un par orma e o [y Ce e & 110 6
* constante | constante utilizando el control de velocidad
variable.
[1] | Par La salida de eje del motor proporciona un par
variable variable bajo el control de velocidad variable.
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1-05 Configuracion modo local 1-07 Motor Angle Offset Adjust

Option: Funcion: Range: Funcién:
Seleccione el modo de configuracion de de forma automatica el desplazamiento del
aplicacién (pardmetro 1-00 Modo Configu- angulo motor en el primer arranque tras el
racion), es decir, el principio de control de encendido o cuando se cambien los datos del
aplicacion que se utilizara cuando haya una motor.
referencia local (LCP) activa. Unicamente [1] | Auto El convertidor de frecuencia ajusta el desplaza-

puede activarse una referencia local si el . . -
miento del angulo motor de forma automatica en

pardmetro 3-13 Lugar de referencia esta . .
el primer arranque tras el encendido o cuando se

cepicRiaelecicliofeepcaeliparaataicle cambian los datos del motor, independien-

[2] Local. Por defecto, la referencia local sélo emae de) dsossive d rr imaeetn

esta activa en modo local. . ST .
seleccionado. Esto implica que las opciones

[0] |Lazo Manual y Auto son idénticas para el codificador
Abierto incremental.
Veloc. - —
[2] | Auto El convertidor de frecuencia ajusta el desplaza-
(11 | Veloc. lazo Every miento del angulo motor de forma automatica en
cerrado Start cada arranque o cuando se cambian los datos del
[2] * [ Segun par. motor.
1-00
[31 | Off Al seleccionar esta opcidn, se desactiva el ajuste
1-06 En sentido horario automatico de la desviacién.
Option: Funcién: [4] [ Once Esta opcién actualiza automaticamente el
m with pardmetro 1-41 Angulo despalzamiento motor
Store (Offset) cuando el valor angular es 0. Esta opcion

Este parametro no se puede ajustar con el

e tore i narchat solo es valida para dispositivos de realimentaciéon

absoluta. La funcién utiliza deteccién de rotor y

) L. . luego aplica CC mantenida para hacer mas
Este parametro define el término en sentido ) ) ]

. . . preciso el ajuste del desplazamiento
horario correspondiente a la flecha de sentido del

LCP. Se utiliza para cambiar de forma sencilla el

sentido de la rotacion del eje sin intercambiar los 3.2.2 1-1* Seleccidon de motor
cables del motor.

[0] * | Normal | El eje del motor gira en sentido horario cuando el 4 VISO

convertidor de frecuencia esta conectado U=U; No se pueden cambiar los parametros de este grupo con
V=V y W=W al motor. el motor en marcha.

[11 [Inversa | El eje del motor gira en sentido antihorario cuando
el convertidor de frecuencia esta conectado U=U; 3.2.3 Ajuste del motor asincrono
V=V 'y W=W al motor.

Introduzca los siguientes datos del motor. Encontrard la
informacién en la placa de caracteristicas del motor.
Range: Funcién:
m 1. Pardmetro 1-20 Potencia motor [kW] o
pardmetro 1-21 Potencia motor [CV].

Este parametro solo es valido para FC 302
y solo cuando se combina con un motor
PM con realimentacion.

Pardmetro 1-22 Tensién motor.

Pardmetro 1-23 Frecuencia motor.

2

3
- 4. Pardmetro 1-24 Intensidad motor.
0% | [Manuall | La funcionalidad de esta opcién depende del tipo
5

de dispositivo de realimentacion. Esta opcion Pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor.

ajusta el convertidor de frecuencia para usar el Al funcionar en principio de control de flujo o para
desplazamiento del angulo motor que se ha conseguir un rendimiento éptimo en modo VVC*, se
necesitaran datos adicionales del motor a fin de ajustar los
siguientes parametros. Encontrard dichos datos en la hoja
de datos del motor (normalmente este tipo de datos no
consta en la placa de caracteristicas del motor). Ejecute

introducido en el pardmetro 1-41 Angulo despalza-
miento motor (Offset), si se utiliza un dispositivo
de realimentacién absoluta.

Si se selecciona un dispositivo de realimentacion
incremental, el convertidor de frecuencia ajusta
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una adaptacién automatica del motor completa mediante
el pardmetro 1-29 Adaptacion automdtica del motor (AMA)
[1] Act. AMA completo o introduzca los pardmetros de
forma manual. El Pardmetro 1-36 Resistencia pérdida hierro
(Rfe) siempre se introduce de forma manual.

1. Pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs).
Pardmetro 1-31 Resistencia rotor (Rr).

Pardmetro 1-33 Reactancia fuga estdtor (X1).

2
3
4. Pardmetro 1-34 Reactancia de fuga del rotor (X2).
5 Pardmetro 1-35 Reactancia princ. (Xh).

6

Pardmetro 1-36 Resistencia pérdida hierro (Rfe).

Ajuste especifico de la aplicacién al funcionar en modo
VvCt

VVC* es el modo de control mas fiable. En la mayor parte
de las situaciones, proporciona un rendimiento 6ptimo sin
ajustes adicionales. Ejecute un AMA completo para obtener
unos mejores resultados.

Ajustes especificos de la aplicacion para funcionamiento
en modo de flujo

El principio de control de flujo es el principio de control
preferible para un rendimiento 6ptimo del eje en las
aplicaciones dindmicas. Ejecute un AMA, ya que este modo
de control requiere datos precisos del motor. En funcion de
la aplicacién, pueden ser necesarios ajustes adicionales.

En Tabla 3.3 encontrard recomendaciones relativas a la
aplicacion.

Aplicacion Ajustes

Aplicaciones de inercia Conserve los valores calculados.

baja

Aplicaciones de inercia Pardmetro 1-66 Intens. min. a baja
alta veloc..

Aumente la intensidad a un valor
comprendido entre el predeter-
minado y el maximo, en funcién de
la aplicacion.

Configure un tiempo de rampa que
se adapte a la aplicaciéon. Una rampa
de aceleracién demasiado rapida
produce sobreintensidad o un
exceso de par. Una rampa de
deceleracion muy rapida produce
una desconexién por sobretension.

Carga elevada a velocidad |Pardmetro 1-66 Intens. min. a baja
baja veloc..

Aumente la intensidad a un valor
comprendido entre el predeter-

Aplicacion Ajustes

Aplicacién sin carga Ajuste pardmetro 1-18 Min. Current at
No Load para obtener un funciona-
miento mas suave del motor
mediante la reduccién del rizado del

par y de las vibraciones.

Solo para el principio de | Ajuste pardmetro 1-53 Modo despl. de
control de flujo sin frec..

realimentacion Ejemplo 1: si el motor oscila a 5 Hz
y se necesita un rendimiento
dindmico a 15 Hz, configure el
pardmetro 1-53 Modo despl. de frec. a
10 Hz.

Ejemplo 2: si la aplicaciéon implica
cambios de carga dinamica a baja
velocidad, reduzca

pardmetro 1-53 Modo despl. de frec..
Observe el comportamiento del
motor para asegurarse de que el
modelo de desplazamiento de la
frecuencia no se reduzca demasiado.
Entre los sintomas de una frecuencia
inadecuada de cambio de modelo
se encuentran las oscilaciones del
motor o la desconexion del
convertidor de frecuencia.

Tabla 3.3 Recomendaciones para aplicaciones en modo de flujo

3.2.4 Configuracion del motor PM

AVISO!

Valido solo para el FC 302.
Esta seccidon describe cdmo configurar un motor PM.

Pasos para la programacion inicial

Para activar el funcionamiento del motor PM, seleccione [7]
PM no saliente SPM en el pardmetro 1-10 Construccion del
motor.

Programacion de los datos del motor

Después de seleccionar un motor PM, se activaran los
pardmetros relacionados con el motor PM en los grupos de
pardmetros 1-2* Datos de motor, 1-3* Dat avanz. motor y
1-4* Adv. Motor Data Il.

Puede encontrar los datos necesarios en la placa de
caracteristicas del motor y en la hoja de datos técnicos del
motor.

Programe los siguientes parametros en el orden indicado:

1. Pardmetro 1-24 Intensidad motor.
minado y el maximo, en funcién de
la aplicacion. 2 Pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor.
3. Pardmetro 1-26 Par nominal continuo.
4 Pardmetro 1-39 Polos motor.
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Ejecute un AMA completo mediante

pardmetro 1-29 Adaptacién automadtica del motor (AMA) [1]
Act. AMA completo Si no se realiza un AMA completo,
configure los siguientes pardmetros manualmente:

1. Pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs)
Introduzca la resistencia de bobinado del estator
(Rs) de linea a comun. Si solo se dispone de
datos linea a linea, divida el valor linea a linea
entre dos para lograr un valor comun.

2. Pardmetro 1-37 Inductancia eje d (Ld)
Introduzca la inductancia directa al eje del motor
PM de linea a comun.
Si solo se dispone de datos linea a linea, divida el
valor linea a linea entre dos para lograr un valor
comun.

3. Pardmetro 1-40 fcem a 1000 RPM.
Introduzca la fuerza contraelectromotriz linea a
linea del motor PM a 1000 r/min (valor RMS). La
fuerza contraelectromotriz es la tensidén que
genera un motor PM cuando no se le conecta un
convertidor de frecuencia y el eje se gira desde el
exterior. Normalmente se especifica para la
velocidad nominal del motor o con la medicion
de 1000 r/min entre dos lineas. Si no dispone del
valor para una velocidad del motor de 1000 r/
min, calcule el valor correcto del siguiente modo:
si la fuerza contraelectromotriz es, por ejemplo,
de 320 V a 1800 r/min, puede calcularse a 1000
r/min tal y como sigue:
fuerza contraelectromotriz = (tensién/RPM) x
1000 = (320/1800) x 1000 = 178.

Funcionamiento del motor de prueba

1. Arranque el motor a velocidad baja (de 100 a 200
r/min). Si el motor no gira, compruebe la
instalacién, la programacién general y los datos
del motor.

2. Compruebe si la funcién de arranque del
pardmetro 1-70 Modo de inicio PM se ajusta a los
requisitos de aplicacién.

Deteccion de rotor

Se recomienda esta funcién para aplicaciones en las que el
motor arranca desde la posiciéon de reposo, por ejemplo,
bombas o transportadoras. En algunos motores, se oye un
ruido cuando el convertidor de frecuencia realiza la
deteccién del rotor. Esto no dafa el motor.

Estacionamiento

Se recomienda esta opcién para las aplicaciones en las que
el motor gira a velocidad baja, por ejemplo, autorrotacion
en aplicaciones de ventiladores. Pueden ajustarse el
Pardmetro 2-06 Intensidad estacionamiento y el

pardmetro 2-07 Tiempo estacionamiento. Aumente los
ajustes de fabrica de los parametros para las aplicaciones
con una inercia alta.

Ajuste especifico de la aplicacién al funcionar en modo
vvct

VVC* es el modo de control mas fiable. En la mayor parte
de las situaciones, proporciona un rendimiento 6ptimo sin
ajustes adicionales. Ejecute un AMA completo para obtener
unos mejores resultados.

Arranque el motor a velocidad nominal. Si la aplicacién no
funciona bien, compruebe los ajustes PM de VVC*. La
Tabla 3.4 contiene recomendaciones para diversas aplica-
ciones.

Aplicacion Ajustes

Aplicaciones de inercia Aumente el pardmetro 1-17 Const. de
baja tiempo del filtro de tensién en un
factor de 5 a 10.

Reduzca pardmetro 1-14 Ganancia de

ICarga/|M0t0r<5

amortiguacion.
Reduzca pardmetro 1-66 Intens. min.
a baja veloc. (<100 %).

Aplicaciones de inercia Mantenga los valores predeter-
baja minados.

50>|Carga/|Motor>5

Aplicaciones de inercia Aumente pardmetro 1-14 Ganancia
alta de amortiguacion, el

Icarga/IMotor>50 pardmetro 1-15 Const. tiempo filtro a
baja velocidad y el

pardmetro 1-16 Const. tiempo filtro a

alta velocidad

Carga elevada a velocidad | Aumente pardmetro 1-17 Const. de
baja tiempo del filtro de tension

<30 % (velocidad nominal) | Aumente pardmetro 1-66 Intens. min.
a baja veloc. para ajustar el par de
arranque. El 100 % de la intensidad
proporciona el par nominal como
par de arranque. Este parametro es
independiente del

pardmetro 30-20 Tiempo par arranque
alto y el pardmetro 30-21 High
Starting Torque Current [%]. El funcio-
namiento durante un tiempo
prolongado a un nivel de intensidad
superior al 100 % puede sobreca-

lentar el motor.

Tabla 3.4 Recomendaciones para diversas aplicaciones

Si el motor arranca con una oscilacién a una velocidad
concreta, aumente pardmetro 1-14 Ganancia de amorti-
guacion. Aumente el valor en intervalos pequefos. En
funcién del motor, este parametro puede ajustarse entre
un 10 % y un 100 % mayor que el valor predeterminado.

Ajustes especificos de la aplicacion para funcionamiento
en modo de flujo

El principio de control de flujo es el principio de control
preferible para un rendimiento éptimo del eje en las
aplicaciones dindmicas. Ejecute un AMA, ya que este modo
de control requiere datos precisos del motor. En funcion de
la aplicacién, pueden ser necesarios ajustes adicionales.

MG33MMO05
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Consulte capétulo 3.2.3 Ajuste del motor asincrono para
recomendaciones especificas de la aplicacion.

3.2.5 Ajuste de motor SynRM mediante
vvCt

Esta seccidon describe cdmo configurar un motor SynRM
con el VWC*.

AVISO!

El asistente SmartStart abarca la configuracion basica de
los motores SynRM.

Pasos para la programacion inicial

Para activar el funcionamiento del motor SynRM,
seleccione [5] Sync. Reluctance en

pardmetro 1-10 Construccién del motor.

Programacion de los datos del motor

Después de realizar los pasos iniciales de la programacion,
se activaran los pardmetros relacionados con el motor
SynRM en los grupos de pardmetros 1-2* Datos de motor,
1-3* Dat avanz. motor y 1-4* Adv. Motor Data Il. Utilice los
datos de la placa de caracteristicas del motor y la hoja de
datos del motor para programar los siguientes parametros
en el orden indicado:

1. Pardmetro 1-23 Frecuencia motor.
2. Pardmetro 1-24 Intensidad motor.
3. Pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor.
4. Pardmetro 1-26 Par nominal continuo.

Ejecute un AMA completo mediante el

pardmetro 1-29 Adaptacion automdtica del motor (AMA) [1]
Act. AMA completo o introduzca manualmente los
siguientes parametros:

1. Pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs).

2 Pardmetro 1-37 Inductancia eje d (Ld).

3 Pardmetro 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat).
4. Pardmetro 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat).
5 Pardmetro 1-48 Inductance Sat. Point.

Ajustes especificos de la aplicacion

Arranque el motor a velocidad nominal. Si la aplicacién no
funciona bien, compruebe los ajuste SynRM de VVC*.
Tabla 3.5 proporciona recomendaciones especificas de la
aplicacion:

Aplicacion Ajustes

Aplicaciones de inercia Aumente el pardmetro 1-17 Const. de
baja tiempo del filtro de tensién en un
factor de 5 a 10.

Reduzca pardmetro 1-14 Ganancia de

Icarga/IMotor<5

amortiguacion.
Reduzca pardmetro 1-66 Intens. min.
a baja veloc. (<100 %).

Aplicaciones de inercia Mantenga los valores predeter-
baja minados.

50>|Carga/|Motor>5

Aplicaciones de inercia Aumente pardmetro 1-14 Ganancia
alta de amortiguacion, el

Icarga/IMotor>50 pardmetro 1-15 Const. tiempo filtro a
baja velocidad y el

pardmetro 1-16 Const. tiempo filtro a

alta velocidad

Carga elevada a velocidad | Aumente pardmetro 1-17 Const. de
baja tiempo del filtro de tensién

<30 % (velocidad nominal) | Aumente pardmetro 1-66 Intens. min.
a baja veloc. para ajustar el par de
arranque. El 100 % de la intensidad
proporciona el par nominal como
par de arranque. Este pardmetro es
independiente del

pardmetro 30-20 Tiempo par arranque
alto y el pardmetro 30-21 High
Starting Torque Current [%]. El funcio-
namiento durante un tiempo
prolongado a un nivel de intensidad
superior al 100 % puede sobreca-
lentar el motor.

Aplicaciones dindmicas Aumente pardmetro 14-41 Minima
magnetizacion AEO para aplicaciones
muy dindmicas. El ajuste de
pardmetro 14-41 Minima magneti-
zacion AEO garantiza un buen
equilibrio entre rendimiento
energético y dinamica. Ajuste
pardmetro 14-42 Frecuencia AEO
minima para especificar la frecuencia
minima a la que el convertidor de
frecuencia debe utilizar la magneti-
zacion minima.

Motores de tamafios Evite tiempos de deceleracion

menores de 18 kW cortos.

Tabla 3.5 Recomendaciones para diversas aplicaciones

Si el motor arranca con una oscilacién a una velocidad
concreta, aumente pardmetro 1-14 Factor de ganancia de
amortiguacién. Aumente el valor de ganancia de amorti-
guacion en intervalos pequenos. En funciéon del motor, este
pardmetro puede ajustarse entre un 10 % y un 100 %
mayor que el valor predeterminado.
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1-10 Construccion del motor

1-14 Factor de ganancia de amortiguacion

[0] * | Asincrono Utilizar en motores asincronos.

[11 |PM no Para motores PM salientes o no salientes.
saliente SPM | Los motores PM se dividen en dos grupos
seguin tengan polos montados en superficie
(SPM) / no salientes o montados en el
interior (IPM) / salientes.
AVISO!
Esto solo es valido para el FC 302.
[5] |Sync. Utilizar con motores sincronos de
Reluctance reluctancia.

AVISO!

Esto solo es valido para el FC 302.
Esta opcion es plenamente operativa
en la version 7.31 del firmware y
posteriores. Consulte a Danfoss antes
de utilizar esta opcion en un
convertidor de frecuencia que posea
una version previa del firmware.

1-11 Modelo de motor
Option: Funcion:
AVISO!

Este parametro solo es valido para FC
302.

Ajusta automaticamente los valores de fabrica
al motor seleccionado. Si se utiliza el valor
predeterminado Std. Asynchron determine los
ajustes manualmente, segun la seleccion del
pardmetro 1-10 Construccion del motor.

[1] | Std.
Asynchron

Modelo del motor predeterminado cuando
esta seleccionado [0]* Asincrono en el
pardmetro 1-10 Construccion del motor.

[2] |Std. PM,
non salient

Seleccionable cuando [1] PM no saliente SPM
estd seleccionado en el
pardmetro 1-10 Construccion del motor.

[10] [ Danfoss
OGD LA10

Seleccionable cuando [1] PM no saliente SPM
estd seleccionado en el

pardmetro 1-10 Construccion del motor. Solo
disponible para T4 y T5 en 1,5-3 kW. Los
ajustes se cargan automaticamente para este
motor especifico.

[11] [ Danfoss Seleccionable cuando [7] PM no saliente SPM

Option: Funcién: Range: Funcién:
Seleccionar el tipo de diseio del motor. 140 % | [O - La ganancia de amortiguacion estabiliza la
@ 250 %] | maquina PM para que su funcionamiento sea

correcto y estable. El valor de la ganancia de
amortiguacion controla el rendimiento dindmico
de la maquina PM. Una ganancia de amorti-
guacion alta genera un rendimiento dinamico
alto y un valor bajo genera una dindmica de
rendimiento dindmico bajo. El rendimiento
dinamico depende de los datos de la maquina y
del tipo de carga. Si la ganancia de amorti-
guacion es demasiado alta o demasiado baja, el
control serd inestable.

1-15 Const. tiempo filtro a baja velocidad

Range: Funcién:

Size related* | [0.01 - 20 | Esta constante de tiempo se aplica por
s] debajo del 10 % de la velocidad
nominal. Obtendra un control rapido
mediante una constante de tiempo de
amortiguacion breve. Sin embargo, si
este valor es demasiado escaso, el

control se volvera inestable.

1-16 Const. tiempo filtro a alta velocidad

Range: Funcion:
Size related* | [0.01 - 20 | Esta constante de tiempo se aplica por
s] encima del 10 % de la velocidad

nominal. Obtendra un control rapido
mediante una constante de tiempo de
amortiguacion breve. Sin embargo, si
este valor es demasiado escaso, el
control se volvera inestable.

1-17 Const. de tiempo del filtro de tension

Range: Funcion:
Size related* [ [0.001 - 1 | Reduce la influencia del rizado de
s] alta frecuencia y la resonancia del

sistema en el calculo de la tension de
alimentacion. Sin este filtro, las
ondulaciones en la corriente podrian
distorsionar la tension calculada y
afectar la estabilidad del sistema.

1-18 Min. Current at No Load

Range: Funcién:

0 %* [ [0 - 50 %] | Ajuste este parametro para obtener un funcio-
namiento mas suave del motor.

OGD V210 | esta seleccionado en el
pardmetro 1-10 Construccion del motor. Solo
disponible para T4 y T5 en 0,75-3 kW. Los
ajustes se cargan automdticamente para este
motor especifico.
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3.2.6 1-2* Datos de motor

El grupo de parametros contiene los datos de entrada de
la placa de caracteristicas del motor conectado.

AVISO!

Cambiar el valor de estos parametros afecta a los ajustes
de otros parametros.

AVISO!

Los siguientes parametros no tendran efecto cuando el
pardmetro 1-10 Construccion del motor se ajuste como [1]
PM no saliente SPM, [2] IPMSM o [5] Sync. Reluctance:

. Pardmetro 1-20 Potencia motor [kW].
. Pardmetro 1-21 Potencia motor [CV].
. Pardmetro 1-22 Tension motor.

. Pardmetro 1-23 Frecuencia motor.

1-20 Potencia motor [kW]

Range: Funcién:

Size TXEIAV/SO!

related* | 300000 | Egta parametro no se puede ajustar
kw1

con el motor en marcha.

Introduzca la potencia nominal del motor
en kW conforme a los datos de la placa de
caracteristicas del mismo. El valor
predeterminado se corresponde con la
salida nominal del convertidor de
frecuencia.

Este parametro sera visible en el LCP si el
pardmetro 0-03 Ajustes regionales se ajusta
a [0] Internacional.

1-21 Potencia motor [CV]

Range: Funcién:

Size [0.09 - Introduzca la potencia nominal del motor

related* [ 3000.00 en CV conforme a los datos de la placa

hp] de caracteristicas del mismo. El valor

predeterminado se corresponde con la
salida nominal de la unidad. Este
parametro sera visible en el LCP si el
pardmetro 0-03 Ajustes regionales es [1] EE
Uu.

Range: Funcién:

Size [10 - Introduzca la tensién del motor nominal

related* 1000 V] conforme a los datos de la placa de

caracteristicas del mismo. El valor
predeterminado se corresponde con la
salida nominal de la unidad.

1-23 Frecuencia motor

Range: Funcién:
Size FEIAVISO!
related* | 1000

A partir de la version 6.72 del software,
la frecuencia de salida del convertidor
de frecuencia esta limitada a 590 Hz.

Hz]

Seleccione el valor de frecuencia del motor
segun los datos de la placa de caracteristicas
del mismo. Si se selecciona un valor diferente
de 50 o 60 Hz, adapte los ajustes indepen-
dientes de la carga en los parametros del
pardmetro 1-50 Magnet. motor a veloc. cero al
pardmetro 1-53 Modo despl. de frec.. Para el
funcionamiento a 87 Hz con motores de
230/400 V, ajuste los datos de la placa de
caracteristicas para 230 V/50 Hz. Para un
funcionamiento a 87 Hz, adapte el

pardmetro 4-13 Limite alto veloc. motor [RPM] y
el pardmetro 3-03 Referencia mdxima.

1-24 Intensidad motor

Range: Funcién:
Size [0.10 - Introduzca el valor de la corriente
related* 10000.00 A] | nominal del motor segun los datos de

la placa de caracteristicas del mismo.
Estos datos se utilizan para calcular el
par, la proteccion de sobrecarga del
motor, etc.

1-25 Veloc. nominal motor

Range: Funcién:
Size [10 - Introduzca el valor de la velocidad
related* 60000 RPM] | nominal del motor segun los datos de

la placa de caracteristicas del mismo.
Los datos se utilizan para calcular las
compensaciones del motor. Nm, n = ns —

Ndeslizamiento-

1-26 Par nominal continuo

Range: Funcién:

Size [0.1 - | Introduzca el valor segun los datos de la

related* [ 10000 | placa de caracteristicas del motor. El valor
Nm] predeterminado se corresponde con la salida

nominal. Este parametro esta disponible
cuando el pardmetro 1-10 Construccion del
motor se ajusta como [1] Magn. perm. PM, no
saliente SPM; es decir, el parametro solo es
valido para motores PM y para SPM no
salientes.
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1-29 Adaptacion automatica del motor (AMA)

AVISO!

Option: Funcién: . Para obtener la mejor adaptacién posible del
m convertidor de frecuencia, ejecute el AMA con el
Este parametro no se puede ajustar con motor frio.
el motor en marcha. o El AMA no puede realizarse mientras el motor
esté en funcionamiento.
La funcion AMA optimiza el rendimiento . El AMA no se puede ejecutar con un filtro
dinamico del motor optimizando automati- senoidal conectado.
camente los parametros avanzados del motor
(del pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs) al
pardmetro 1-35 Reactancia princ. (Xh)) con el AVISO!
motor parado. Es importante ajustar correctamente el grupo de
Active la funcién AMA pulsando la tecla [Hand parametros 1-2* Datos de motor, porque forman parte
on] después de seleccionar [1] Act. AMA del algoritmo AMA. Ejecute un AMA para obtener un
completo o [2] Act. AMA reducido. Consulte 6ptimo rendimiento dinamico del motor. Este proceso
también el apartado Adaptacién automdtica del puede durar hasta 10 minutos, en funcién de la potencia
motor en la Guia de disefio. Después de una de salida del motor.
secuencia normal, aparece en pantalla lo
siguiente: pulse [OK] para finalizar el AMA. / VI SO.
Después de pulsar [OK], el convertidor de Evite la generacion externa de par durante el AMA.
frecuencia estd listo para su uso.
[0] [No AVISO!
1 [AcC AMA | Realiza Si se modifica alguno de los ajustes del grupo de
. . X parametros 1-2* Datos de motor, del
completo . AMA de la resistencia del estator Rs. pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs) al
° Resistencia del rotor Rr. pardmetro 1-39 Polos motor, los parametros avanzados
. Reactancia de fuga del estator Xi. del motor volveran a los ajustes predeterminados.
. Reactancia de fuga del rotor Xa. "
. Reactancia principal Xh. VISO!
El AMA funciona perfectamente con un tamaiio de motor
) GG G Cd O S s T P2) Mo (1) menos, funciona normalmente con dos tamaios de
LS G G @il e ek ¢l motor menos, raramente funciona con tres tamaiios de
motor. motor menos y nunca funciona en motores de cuatro
FE il el At i et 10w Tnelyye [ el tamaios menos. Tenga en cuenta que la precisién de los
ele 8y e G ST [ s e, ) vellar 56 s datos de motor obtenidos es inferior al trabajar en
eleailie & 2l e [ [sens 6 el ¢t motores con un tamano inferior al tamaiio de
el (3] ineffor et © e Gl @5 convertidor de frecuencia nominal.
(consulte 1-3* Dat avanz. motor).
Se recomienda obtener los datos avanzados del %
motor del fabricante para su introduccién en los 3.2.7 1-3* Dat avanz. motor
parametros del pardmetro 1-31 Resistencia rotor
(Rr) al pardmetro 1-36 Resistencia pérdida hierro Parametros para datos avanzados del motor. Asegurese de
(Rfe), a fin de obtener unos mejores resultados. que los datos de motor en los parametros del
No puede realizarse un AMA completo en pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs) al
motores de magnetizacién permanente. pardmetro 1-39 Polos motor se ajusten al motor. Los ajustes
predeterminados se basan en valores para motores
(2] | Act. AMA | Realiza un AMA reducido de la resistencia del estandar. Si estos pardmetros no se ajustan correctamente,
reducido | estator R; lnicamente en el sistema. Esta puede producirse un mal funcionamiento del convertidor
opcion esta disponible para motores asincronos de frecuencia. Si no se conocen los datos de motor, es
estandar y para motores PM no salientes. aconsejable realizar un AMA (adaptacion automatica del
motor). Consulte el pardmetro 1-29 Adaptacion automdtica
del motor (AMA).
Los grupos de parametros 1-3* Dat avanz. motor y 1-4* Adv.
Motor Data Il no se pueden ajustar con el motor en
marcha.
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AVISO! 1-31 Resistencia rotor (Rr)

Un simple control del valor de la suma X1 + Xh se Range: Funcion:

efectta dividiendo la tensiéon del motor linea a linea por S [0.0100 "!"EI’I

la raiz cuadrada (3) y dividiendo este valor por la related* |- El Pardmetro 1-31 Resistencia rotor (Rr)
intensidad del motor sin carga. [VL-L/sqrt(3)]/In. = X1 + 100.0000 )

Xh, consulte la llustracién 3.6. Estos valores son ohm] no tiene efecto cuando

pardmetro 1-10 Construccion del motor
se ajusta a [1] PM no saliente SPM o
[5] Sync. Reluctance.

importantes para magnetizar adecuadamente el motor.
Esta comprobacion se recomienda encarecidamente en
los motores de ocho o mas polos.

Fije el valor de la resistencia del rotor Ry

P 1-30 P1-33 P1-34 o . A 5

h ) S para mejorar el rendimiento del eje
J . R X15 X'25 S . i

~ g mediante uno de estos métodos:

o

' 2 . Ejecute un AMA en un motor frio.
| El convertidor de frecuencia mide
\

‘ Uy P1-36 P 135 P 131 el valor del motor. Todas las

Rfe Xh R compensaciones se reinician al
| 100 %.
\
. Introduzca manualmente el valor

\
O . de R:. Consulte este valor al

llustracién 3.6 Diagrama equivalente del motor para un motor proveedor del motor.

asincrono

. Utilice el ajuste predeterminado
de R.. El convertidor de frecuencia
selecciona el ajuste basandose en

1-30 Resistencia estator (Rs) los datos de la placa de caracte-

Range: Funcion: risticas del motor.
Size [0.0140 - | Fije el valor de resistencia del estator de
related* [ 140.0000 |linea a comun. Introduzca el valor de la
Ohm] hoja de datos del motor o ejecute un AMA Range: Funcién:
en un motor frio. Size [0.0400 - [ Ajuste la reactancia de fuga del estator
A VISO. related* |400.0000 | del motor utilizando uno de los siguientes
Ohm] métodos:

Para motores PM salientes:

AMA no esta disponible.

Si solo dispone de datos linea a
linea, divida el valor linea a linea
entre dos para lograr un valor
comun (punto de inicio). Alternati-
vamente, mida el valor con un

. Ejecute un AMA en un motor
frio. El convertidor de frecuencia
mide el valor del motor.

. Introduzca manualmente el valor
de Xi. Consulte este valor al
proveedor del motor.

ohmimetro. Esto también tendra en o Utilice el ajuste predeterminado
cuenta la resistencia del cable. de Xj. El convertidor de

Divida el valor medido entre dos e frecuencia selecciona el ajuste
introduzca el resultado. basandose en los datos de la

placa de caracteristicas del

/ VI SO. motor.

El valor del parametro se actualiza Consulte la llustracion 3.6.
tras cada calibracion del par si se W/Ke)
selecciona la opcidn [3] 1st start with ; .
L. , El valor del parametro se actualiza
store o la opcion [4] Every start with . L .
, . tras cada calibracion del par si se
store en el pardmetro 1-47 Calibrac. . )
selecciona la opcion [3] st start

de par baja veloc.. with store o la opcion [4] Every start
with store en el

pardmetro 1-47 Calibrac. de par baja
veloc..
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1-33 Reactancia fuga estator (X1)

1-35 Reactancia princ. (Xh)

mide el valor del motor.

. Introduzca manualmente el
valor de X,. Consulte este valor
al proveedor del motor.

. Utilice el ajuste predeterminado
de Xa. El convertidor de
frecuencia selecciona el ajuste
basandose en los datos de la
placa de caracteristicas del

Range: Funcién: Range: Funcién:
m 3. Utilice el ajuste predeter-
Este parametro solo es relevante I G ?("' = cof“’ert'dor
para los motores asincronos. de frecuencia selecciona el
ajuste basandose en los datos
de la placa de caracteristicas
1-34 Reactancia de fuga del rotor (X2) del motor.
Range: Funcién: . —— .
- - - 1-36 Resistencia pérdida hierro (Rfe)
Size [0.0400 - [ Ajuste la reactancia de fuga del rotor del -
related* | 400.0000 motor utilizando uno de los métodos Range: Funcion:
Ohm] siguientes: Size [0 - Introduzca el valor de la resistencia de
o Ejecute un AMA en un motor related* [ 10000.000 | pérdida en el hierro (Rre) para compensar
frio. El convertidor de frecuencia Ohm] la pérdida de hierro en el motor.

El valor de Rre no puede hallarse
realizando un AMA.

El valor de Rre es especialmente
importante en aplicaciones de control de
par. Si se desconoce el Rre, deje el
pardmetro 1-36 Resistencia pérdida hierro
(Rfe) en los ajustes predeterminados.

1-37 Inductancia eje d (Ld)

Range: Funcién:
motor. - - — -
Size [0.0 - Introduzca la inductancia directa al eje del
Consulte la llustracion 3.6. related* | 1000.0 motor PM de linea a comun. Obtenga el
/] VISO mH] valor de la hoja de datos del motor de
2 . magnetizacion permanente.
El valor del pardmetro se actualiza . 2 . g ) ’
. ., . Si solo dispone de datos linea a linea,
tras cada calibracion del par si se - ) )
. a2 divida el valor linea a linea entre dos para
selecciona la opcion [3] Tst start ) )
. o lograr un valor de linea a comun (punto de
with store o la opcion [4] Every start o . )
. inicio). Alternativamente, mida el valor con
with store en el i o i
a . . un medidor de inductancia. Esto también
pardmetro 1-47 Calibrac. de par baja ) ) i
tendra en cuenta la inductancia del cable.
veloc.. o .
Divida el valor medido entre dos e
introduzca el resultado.
A
VISO. Este parametro solo estara activo cuando
Este parametro solo es relevante el pardmetro 1-10 Construccién del motor se
para los motores asincronos. ajuste a [1] PM no saliente SPM (motor de
magnetizacion permanente) o [5] Sync.
Reluctance.
1-35 Reactancia princ. (Xh) Para una seleccién con un decimal, utilice
Range: Funcién: este parametro. Para una seleccién con tres
Size [1.0000 - Ajuste la reactancia principal del motor decimales, utilice el
related* | 10000.0000 | utilizando uno de los siguientes pardmetro 30-80 Inductancia eje d (Ld).
Ohm] métodos: Solo en el FC 302.
1. Ejecute un AMA en un motor /! VISO
frio. El convertidor de . q
o El valor del parametro se actualiza
frecuencia mide el valor del . a q
tras cada calibracion del par si se
motor. . . . .
selecciona la opcion [3] Tst start with
2. Introduzca manualmente el store o la opcion [4] Every start with
valor de Xh. Consulte este valor store en el pardmetro 1-47 Calibrac.
al proveedor del motor. de par baja veloc..
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1-38 Inductancia eje q (Lq)

Funcion:

1-40 fcem a 1000 RPM

Range:

Funcion:

[0.000 - 1000
mH] del eje g. Consulte la hoja de

Size related* Ajuste el valor de la inductancia

datos técnicos del motor.

1-39 Polos motor

AVISO!
Cuando se utilizan motores PM, se

recomienda utilizar resistencias de
frenado.

Tabla 3.6 Numero de polos para intervalos de velocidad
normales

La Tabla 3.6 muestra el nimero de polos para los intervalos
de velocidad normales de varios tipos de motor. Los
motores disefiados para otras frecuencias se deben definir
por separado. El nUmero de polos del motor debe ser
siempre un numero par porque la cifra se refiere al
numero total de polos, no a pares de polos. El convertidor
de frecuencia crea el ajuste inicial de pardmetro 1-39 Polos
motor basandose en pardmetro 1-23 Frecuencia motor y en
pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor.

1-40 fcem a 1000 RPM

Range: Funcién:
Size [0 - Ajuste la fuerza contraelectromotriz nominal
related* | 9000 del motor a 1000 r/min.

V] La fuerza contraelectromotriz es la tensién
que genera un motor PM cuando no se le
conecta un convertidor de frecuencia y el eje
se gira desde el exterior. La fuerza contraelec-
tromotriz normalmente se especifica para la
velocidad nominal del motor o con la
medicién de 1000 r/min entre dos lineas. Si
no dispone del valor para una velocidad del
motor de 1000 r/min, calcule el valor correcto
del siguiente modo. Si la fuerza contraelec-
tromotriz es, por ejemplo, de 320 V a 1800 r/
min, puede calcularse a 1000 r/min:

Ejemplo

Fuerza contraelectromotriz 320 V a 1800 r/
min. Fuerza contraelectromotriz = (tension/r/
min) x 1000 = (320/1800) x 1000 = 178.

Este parametro solo esta activo cuando el
pardmetro 1-10 Construccion del motor se
ajusta en opciones que activan motores PM
(magnetizacién permanente).

Range: Funcién:
Size related* | [2-128] | Introduzca el n.° de polos del motor.
Range: Funcién:
Polos |~nn a 50 Hz ~nn a 60 Hz 0*| [-32768 - | Introducir el correcto desplazamiento angular
2 2700-2880 3250-3460 32767 ] entre el motor PM y la posicion indice (una
4 1350-1450 1625-1730 revolucion) del encoder/resolver conectado. El
intervalo de valores de 0-32 768 corresponde a
6 |700-960 840-1153 0-2 x pi (radianes). Para obtener el valor angular

de desplazamiento: tras conectar el convertidor
de frecuencia, aplicar CC mantenida e introducir
el valor del pardmetro 16-20 Angulo motor en este
pardmetro.

Este parametro solo esta activo cuando
pardmetro 1-10 Construccién del motor tiene el
valor [1] PM no saliente SPM (motor de magneti-
zacion permanente).

1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)

Range: Funcién:
Size [0 - Este parametro corresponde a la saturacion
related* | 1000 de la inductancia de Ld. En condiciones

mH] ideales, este parametro tiene el mismo valor
que pardmetro 1-37 Inductancia eje d (Ld). Si
el proveedor del motor proporciona una
curva de induccion, introduzca el valor de
induccion al 200 % del valor nominal.

1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)

Range: Funcién:
Size [0 - Este parametro corresponde a la saturacién
related* | 1000 de la inductancia de Lg. En condiciones

mH] ideales, este parametro tiene el mismo valor
que pardmetro 1-38 Inductancia eje q (Lg). Si
el proveedor del motor proporciona una
curva de induccioén, introduzca el valor de
induccion al 200 % del valor nominal.

1-46 Ganancia de detecc. de posicion

Range: Funcién:
100 %* | [20 - Ajusta la amplitud del pulso de prueba
200 %] durante la deteccién de la posicion y el

arranque. Ajuste este pardmetro para
mejorar la medicién de la posicion.
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1-47 Calibrac. de par baja veloc.

1-48 Inductance Sat. Point

Option: Funcién: Range: Funcion:
Utilice este parametro para optimizar la Size related* | [1 - 500 %] | Punto de saturacion de la
estimacion de par en el intervalo de velocidad inductancia.
maximo. El par estimado se basa en la potencia
del eje, Peje = Pm - Rs x I2. Asegurese de que el .
. 3.2.8 1-5*% Aj. indep. carga
valor Rs sea correcto. El valor Rs de esta férmula
es igual a la pérdida de potencia del motor, el
cable y el convertidor de frecuencia. Cuando este 1-50 Magnet. motor a veloc. cero
pardmetro esta activado, el convertidor de Este parametro no es visible en el LCP.
frecuencia calcula el valor Rs durante el Range: Funcién:
encendido, lo cual garantiza la estimacion de par
6ptima y, por lo tanto, el rendimiento 6ptimo. . 300 %]
0 .
Utilice esta funcién cuando no sea posible ajustar Pardmetro 1-50 Magnet. motor a veloc.
el pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs) en cada cero no tiene efecto cuando
convertidor de frecuencia para compensar la pardmetro 1-10 Construccion del motor =
longitud del cable, las pérdidas del convertidor de [1] PM no saliente SPM.
frecuencia y la desviacion de temperatura del
motor. Utilice este pardmetro junto con el
ardmetro 1-51 Veloc. min. con magn. norm.
[0] | Desact. : ) g. .
: : — [RPM] para obtener una carga térmica distinta
[11] 1er Calibra en el primer inicio tras el arranque y ) .
. . en el motor cuando funciona a velocidad lenta.
arranque | mantiene este valor hasta que haya un reinicio .
. . Introduzca un valor como porcentaje de la
tras por ciclo de potencia. i . L i .
intensidad de magnetizacién nominal. Si el
conex.
ajuste es muy pequeno, puede reducirse el par
[2] | Cada Compensa en cada inicio, compensando un .
en el eje del motor.
arranque | posible cambio en la temperatura del motor
il 5
desde el ultimo inicio. El valor se reinicia tras un friensidad ¢y moan
ciclo de potencia. !
1
[31| 1st start | El convertidor de frecuencia calibra el par en el E
with store | primer inicio tras el arranque. Esta opcion se Par.1-51 Hz
ili tualizar los pardmetros del motor: D rorie -
utiliza para actualiza P : llustracion 3.7 Magnetizaciéon del motor
. Pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs).
. Pardmetro 1-33 Reactancia fuga estdtor
(X1).
) . 1-51 Veloc. min. con magn. norm. [RPM]
. Pardmetro 1-34 Reactancia de fuga del
rotor (X2). Este parametro no es visible en el LCP.
o Pardmetro 1-37 Inductancia eje d (Ld). Range: Funcion:
[4] | Every El convertidor de frecuencia calibra el par en cada
iz izl | 20 Pardmetro 1-51 Veloc. min. con magn
start with | inicio, compensando un posible cambio en la RPMI . . gn.
store temperatura del motor desde el dltimo inicio. Esta norm. [RPM] no tiene efecto cuando
opcion se utiliza para actualizar los parametros pardmetro 1-10 Construccion del
del motor: motor=[1] PM no saliente SPM.
. Pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs).
. . , Ajuste la velocidad necesaria para una
. Pardmetro 1-33 Reactancia fuga estdtor J i P
1) corriente de magnetizacion normal. Si se
' ajusta la velocidad a un valor inferior a la
* Pardmetro 1-34 Reactancia de fuga del velocidad de deslizamiento del motor,
rotor (X2). pardmetro 1-50 Magnet. motor a veloc. cero y
. Pardmetro 1-37 Inductancia eje d (Ld). pardmetro 1-51 Veloc. min. con magn. norm.
[RPM] no tendran ninguna funcion.
Utilice este pardmetro junto con el
pardmetro 1-50 Magnet. motor a veloc. cero.
Consulte la Tabla 3.6.
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1 Magnetizacion normal veloc. min. [Hz]

1-53 Modo despl. de frec.

Range: Funcion: Range: Funcién:
Size [O- Ajuste la frecuencia deseada para una R
related* 250.0 corriente de magnetizacion normal. Si se
Hz] ajusta la frecuencia a un valor inferior a la
frecuencia de deslizamiento del motor, el
pardmetro 1-50 Magnet. motor a veloc. cero = o
estard inactivo. llustracion 3.8 Pardmetro 1-00 Modo
Wialls s PEIEmIED M7 @ ¢l Configuraciéon = [1] Veloc. lazo cerrado o [2]
I el Mag lnet. ST VS G0, Par y pardmetro 1-01 Principio control motor
Consulte el llustracion 3.7. - [3] Lazo Cerrado Flux.
Range: Funci6n: Intensidad variable / modelo de flujo /
Size [4- m sensorless
related* | 180 | Ecte parametro no se puede ajustar con Este modelo se utiliza cuando el
Hz] el motor en marcha. pardmetro 1-00 Modo Configuracién se ajusta a
[0] Veloc. lazo abierto y el
Cambio de modelo de flujo pardmetro 1-01 Principio control motor a [2]
Introduzca el valor de frecuencia para el e s,
cambio entre dos modelos para una En el modo de flujo de velocidad de lazo
determinada velocidad del motor. Seleccione abierto, se debe determinar la velocidad a
el valor basandose en los ajustes en partir de la medida de intensidad.
pardmetro 1-00 Modo Configuracion y Por debajo de frorm X 0,1, el convertidor de
pardmetro 1-01 Principio control motor. IiEEIE WRde S25i U e 6
intensidad variable. Por encima de fnorm X
Hay dos opciones: 0,125, el convertidor de frecuencia funciona
. Alternar entre el modelo de flujo 1y en un modelo de flujo.
el modelo de flujo 2
. o bien alternar entre el modo de - X;/‘
corriente variable y el modelo de oo de
flujo 2. o ]
AVISO!
Esto solo es valido para el FC 302. llustracién 3.9 Pardmetro 1-00 Modo
Configuracion = [0] Veloc. lazo abierto,
Modelo de flujo 1 y modelo de flujo 2 pardmetro 1-01 Principio control motor = [2]
Este modelo se utiliza cuando el Flux sensorless
pardmetro 1-01 Principio control motor se
ajusta en [1] Veloc. lazo cerrado o [2] Pary el
pardmetro 1-00 Modo Configuracién como [3]
Lazo Cerrado Flux. Con este parémetro, es 1-54 Reduccién tension en debilit. campo
posible realizar un ajuste del punto de cambio Range: Funcién:
en el que el convertidor de frecuencia cambia 0V*| [0-100 |El valor de este parédmetro reduciré la tensién
entre el modelo de flujo 1y el modelo de V] méxima disponible para el flujo del motor con
flujo 2, lo que resulta atil en algunas aplica- debilitamiento del campo inductor, ofreciendo
ciones sensibles de control de velocidad y par. mas tension para el par. Si aumenta este valor,
crece el riesgo de calado a alta velocidad.
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1-55 Caracteristica U/f - U

Matriz [6]

Range: Funcién:

Size [0 - Introduzca la tensién para cada punto de
related* 1000 V] [ frecuencia para crear manualmente una

caracteristica U/f que se ajuste al motor.
Los puntos de frecuencia se definen en el
pardmetro 1-56 Caracteristica U/f - F.

Este es un parametro de matrices [0-5] y
solo se puede acceder a él cuando el
pardmetro 1-01 Principio control motor esta
ajustado como [0] U/A.

1-56 Caracteristica U/f - F

Matriz [6]

Range: Funcién:

Size [O- Introduzca los puntos de frecuencia para

related* 1000.0 crear manualmente una caracteristica U/f
Hz] que se ajuste al motor.

La tension en cada punto se define en el
pardmetro 1-55 Caracteristica U/f - U.

Este es un pardmetro de matrices [0-5] y
solo se puede acceder a él cuando el
pardmetro 1-01 Principio control motor estéa
ajustado como [0] U/L.

1-58 Intens. imp. prueba con motor en giro

Range: Funcién:
Size [0- "l"g.ﬂ
related* 200 %]

Este parametro solo esta disponible
en VVC*,

AVISO!

Este parametro solo tiene efecto en
los motores PM.

Establece el nivel de corriente de los pulsos
de prueba de motor en giro que se usan
para detectar el sentido del motor. 100 %
significa Im, n. Ajuste el valor de modo que
sea lo suficientemente alto como para evitar
la influencia del ruido, pero lo suficien-
temente bajo como para evitar que esto
afecte a la precision (la corriente debe
poder descender a cero antes del siguiente
pulso). Reduzca el valor para reducir el par
generado.

El valor predeterminado es el 30 % para los
motores asincronos, pero puede variar en
los motores PM. En los motores PM, al
ajustar el valor, se configurara la fuerza
contraelectromotriz y la inductancia del eje

Tensién motor 130BA166.10 d del motor.
Par. 1-55 [X] ’
A : :
1-59 Frec. imp. prueba con motor en giro
1-555 p-—————""-""-""-"—-"—"—"—— —— -
1-55(4)— — — — — — — — — — — | Range: Funcién:
1-55[3])— — — — — — — — | | Size [0 - Motor asincrono: establece la frecuencia de
| | related* 500 %] [ los pulsos de prueba de la funcién de
I | | motor en giro que se usan para detectar el
1-55[2]— — — —— | | | sentido del motor. En motores asincronos, el
1-55[1]— — | | | | valor de 100 % significa que se duplica el
1-55[0] | ! | | | deslizamiento. Aumente este valor para
1-56 1-56 1-56 1-56 1-56 1-56 reducir el par generado.
[0] [1] [2] [31] [4] [5] En motores sincrénicos, este valor es el
Frecuencia de salida porcentaje nm, n del motor que funciona
Par. 1-56 [x] libremente. Por encima de este valor,
llustracion 3.10 Caracteristica u/f siempre se ejecuta la funcién de motor en
giro. Por debajo de este valor, el modo de
arranque se selecciona en
1-57 Torque Estimation Time Constant pardmetro 1-70 Modo de inicio PM
Range: Funcién:
150 ms*| [50 - 1000 m
] Este parametro solo sera valido con
la version 48.XX del software.
Introduzca la constante de tiempo para la
estimacion de par por debajo del punto
de cambio de modelo en el principio de
control de flujo sin realimentacion.
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3.2.9 1-6* Aj. depend. carga

1-60 Compensacion carga baja veloc.

Range: Funcién:
100 %* | [O -
300 %]

Introducir el valor en % para compensar la
tension en relacion con la carga cuando el
motor funciona a velocidad lenta y para
obtener la caracteristica U/f 6ptima. El
tamano del motor determina los rangos de
frecuencia en los que esta activado este
pardmetro.

Tamano de motor Conmutacion

0,25-7,5 kW <10 Hz
Um =
J g
100%Par.1-60 Par.1-61 :é;
60%
0% > fout

Conmutacién

llustraciéon 3.11 Conmutacién

1-61 Compensacion carga alta velocidad

Range: Funcién:
100 %*| [O -
300 %]

Introduzca el valor en % para compensar la
tension en relacién con la carga cuando el
motor funciona a alta velocidad y para
obtener la caracteristica U/f 6ptima. El
tamafno del motor determina los rangos de
frecuencia en los que esta activado este
parametro.

1-62 Compensacion deslizam.

Range: Funcién:

Size [-500
related*

Introducir el % para la compensacion de

deslizamiento para compensar las tolerancias
500 %] | en el valor de nm, n. La compensacion de
deslizamiento se calcula automaticamente; es
decir, con base en la velocidad nominal del
motor nm,N.

Esta funcion no esta activa cuando el
pardmetro 1-00 Modo Configuracién se ajusta
en [1] Veloc. lazo cerrado o en el control de
par con realimentacién de velocidad [2] Par, o
cuando pardmetro 1-01 Principio control motor
se ajusta como el modo de motor especial
[0] U/L.

1-63 Tiempo compens. deslizam. constante

Range: Funcién:

Size [0.05 m

55l | pardmetro 1-63 Tiempo compens.
deslizam. constante no tiene efecto
cuando pardmetro 1-10 Construccién del
motor = [1] PM no saliente SPM.

related*

Introduzca la velocidad de reaccién de
compensacion de deslizamiento. Un valor alto
produce una reaccion lenta y uno bajo
produce una reaccion rapida. Si se producen
problemas de resonancia a baja frecuencia,
ajuste un tiempo mas largo.

Conmutacion
>10 Hz

Tamano de motor
0,25-7,5 kW

Tabla 3.7 Frecuencia de conmutacion

1-64 Amortiguacion de resonancia

Range: Funcion:
100 | [0- m
% |500% | E| pardmetro 1-64 Amortiguacion de
] resonancia no tiene efecto cuando el
pardmetro 1-10 Construccién del motor=[1]
PM no saliente SPM.

Introduzca el valor de amortiguacion de
resonancia. Ajuste el pardmetro 1-64 Amortiguacién
de resonancia y el pardmetro 1-65 Const. tiempo
amortigua. de resonancia para ayudar a eliminar
problemas de resonancia de alta frecuencia. Para
reducir la oscilacion de resonancia, incremente el
valor del pardmetro 1-64 Amortiguacion de

resonancia.
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1-65 Const. tiempo amortigua. de resonancia

Range: Funcion:
50 ms]

Pardmetro 1-65 Const. tiempo amortigua.
de resonancia no tiene efecto cuando
pardmetro 1-10 Construccion del motor =
[1] PM no saliente SPM.

Ajuste el pardmetro 1-64 Amortiguacion de
resonancia y el pardmetro 1-65 Const. tiempo
amortigua. de resonancia para ayudar a eliminar
problemas de resonancia de alta frecuencia.
Introduzca la constante de tiempo que
proporcione la mejor amortiguacion.

1-66 Intens. min. a baja veloc.

Range: Funcién:
Size [1- [Introducir la intensidad minima del motor a
related* | 200 %] | baja velocidad; consulte el

pardmetro 1-53 Modo despl. de frec..
Incrementar este valor hace que mejore el
par a baja velocidad.

Pardmetro 1-66 Intens. min. a baja veloc. esta
activado solo cuando pardmetro 1-00 Modo
Configuracién = [0] Veloc. lazo abierto. El
convertidor de frecuencia funciona con
intensidad constante a través del motor
cuando la velocidad es inferior a 10 Hz.
Cuando la velocidad supera los 10 Hz, el
modelo de flujo de motor del convertidor de
frecuencia controla el motor. El

Pardmetro 4-16 Modo motor limite de par y/o
el pardmetro 4-17 Modo generador limite de
par ajustan automaticamente el

pardmetro 1-66 Intens. min. a baja veloc.. El
parametro con mayor valor ajusta el
pardmetro 1-66 Intens. min. a baja veloc.. El
ajuste de intensidad del

pardmetro 1-66 Intens. min. a baja veloc.
consta de la intensidad generadora de par y
de la intensidad de magnetizacion.

Ejemplo: Ajuste pardmetro 4-16 Modo motor
limite de par al 100 % y ajuste

pardmetro 4-17 Modo generador limite de par
al 60 %. Pardmetro 1-66 Intens. min. a baja
veloc. se ajusta automaticamente a aprox.
127 %, en funcion del tamano del motor.

1-67 Tipo de carga

Este parametro solo es valido para FC 302.

Option: Funcién:
[0] * | Carga Para aplicaciones de transportadoras,
pasiva ventiladores y bombas.

[1] | Carga activa | Utilizar para aplicaciones de elevacion. Esta

opcién permite que el convertidor de

1-67 Tipo de carga

Este parametro solo es valido para FC 302.

Option: Funcién:

frecuencia acelere a 0 r/min. Cuando esta
seleccionada [1] Carga activa, ajuste
pardmetro 1-66 Intens. min. a baja veloc. a un
nivel que corresponda al par maximo.

1-68 Inercia minima

Range: Funcién:

0 kgmz* [0.0000 - Introduzca la inercia del motor para
10000.0000 obtener una lectura de datos de par
kgmz] mejorada y, por tanto, una estimacion

mas aproximada del par mecéanico en
el eje. Disponible Unicamente para el
principio de control de flujo.

1-69 Inercia maxima

Range: Funcién:

Size [0000 - M

related* | 10000.0000 Valido solo para el FC 302.
kgm?]

Este parametro no se puede
ajustar con el motor en marcha.

Solo se activa en lazo abierto de
flujo. Se utiliza para calcular el par
de aceleracién a baja velocidad. Se
utiliza en el controlador del limite de
par.

3.2.10 1-7* Ajustes arranque

1-70 Modo de inicio PM

Seleccione el modo de arranque. Esto se realiza para iniciar el
nucleo de control VCC* de un motor que previamente
funcionaba libremente. Ambas selecciones estiman la velocidad y
angulo. Solo activo para motores PM y SynRM en VVC*.

Option: Funcién:

[0] * | Deteccién de
rotor utiliza como punto de arranque.

Estima el angulo eléctrico del rotor y lo

Seleccion estandar para aplicaciones
VLT® AutomationDrive.

[1] | Estacionamiento [ La funcién de estacionamiento aplica
corriente CC al bobinado del estator y
gira el rotor a la posicion eléctrica cero
(normalmente seleccionada para aplica-
ciones HVAC). La intensidad de
estacionamiento y el tiempo se
configuran en el

pardmetro 2-06 Intensidad estaciona-
miento y el pardmetro 2-07 Tiempo
estacionamiento.
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1-71 Retardo arr.

1-72 Funcidén de arranque

Range: Funcién: Option: Funcién:

0s*| [0- 255 |Este parametro hace referencia a la funcion de [5] | VWC+/Flux | Unicamente para la funcion descrita en el
s] arranque seleccionada en el s. horario pardmetro 1-74 Veloc. arranque [RPM]. La

pardmetro 1-72 Funcién de arranque. corriente de arranque se calcula automati-
Introducir el retardo de tiempo requerido antes camente. Esta funcion solo utiliza la velocidad
de comenzar la aceleracion. de arranque para el tiempo de retardo de
arranque. Independientemente del valor
1-72 Funcién de arranque ajustado por la sefnal de referencia, la velocidad
Option: Funcién: de salida es igual a la velocidad de arranque
- — j n el pardmetro 1-74 Veloc. arran
Seleccione la funcién de arranque durante el ARk e 8 et ’ eloc. arranque
. 2 [H RPM]. L ion Int./Vel. arran w
retardo de arranque Este parametro esta ligado ithidl (25 QTolomes (ol (i) et s C4F
" . -
al pardmetro 1-71 Retardo arr. [5] WC*/Flux s. horario suelen utilizarse en
aplicaciones de elevacién. La opcion [4] Start

[0] | CC mant./ | Proporciona al motor una corriente de CC speed/current in reference direction se utiliza
tiempo ret. | mantenida (pardmetro 2-00 CC mantenida) especialmente en aplicaciones con contrapeso

durante el tiempo de retardo de arranque. y movimiento horizontal.

(1 | Frcc/ Proporciona al motor una intensidad de [6] | Lib. freno Para utilizar las funciones de control de freno
LSRR frenado CC (pardmetro 2-01 Intens. freno CC) elev. mec. | mecdnico (del pardmetro 2-24 Retardo parada al
retar. durante el tiempo de retardo de arranque. pardmetro 2-28 Factor de ganancia de refuerzo).

[2] | Tiempo Motor en inercia durante el tiempo de retardo Este pardmetro solo estara activo en principio

* | inerc/ de arranque (inversor desconectado). de control de flujo, en un modo con realimen-
retardo tacion del motor o en modo sensorless.

[3] | Int./Vel. Posible solamente con VVC*. [7] | VVC+/Flux
arranque Conecte la funcién descrita en el counter-cw
cw pardmetro 1-74 Veloc. arranque [RPM] y el

pardmetro 1-76 Intensidad arranque en el 1-73 Motor en giro
tiempo de retardo de arranque. Option: Funcion:
Independientemente del valor aplicado por la "!"K.E
senal de referencia, la velocidad de salida Est P de aiust
. . ste parametro no se puede ajustar
corresponde al ajuste de la velocidad de P P )
i con el motor en marcha.
arranque en el pardmetro 1-74 Veloc. arranque
[RPM] o el pardmetro 1-75 Velocidad arranque
[Hz], y la intensidad de salida corresponde al Esta funcion hace posible atrapar un motor
ajuste de la intensidad de arranque en el que, por un corte de alimentacion, gira sin
pardmetro 1-76 Intensidad arranque. Esta control.
funcion suele utilizarse en aplicaciones de [0] | Desactivado Sin funcion
elevacion sin contrapeso y especialmente en : : : :
L . [1] | Activado Permite al convertidor de frecuencia atrapar
aplicaciones con un motor de rotor cénico, en .
. . y controlar un motor en giro.
el que el giro debe comenzar en sentido ) . 5
. X . Cuando pardmetro 1-73 Motor en giro esta
horario y continuar en el sentido de la . )
§ activo, pardmetro 1-71 Retardo arr. y
referencia. ) »
pardmetro 1-72 Funcién de arranque carecen
[4] | Func. Posible solamente con VVC*. de funcién. Cuando esté activado el
horizontal | Para obtener la funcién descrita en el pardmetro 1-73 Motor en giro, el
pardmetro 1-74 Veloc. arranque [RPM] y el pardmetro 1-58 Intens. imp. prueba con motor
pardmetro 1-76 Intensidad arranque durante el en giro y el pardmetro 1-59 Frec. imp. prueba
tiempo de retardo de arranque. El motor gira con motor en giro se utilizaran para
en el sentido de la referencia. Si la sefal de especificar las condiciones de la funcién de
referencia es igual a cero (0), se ignorara motor en giro.
ardmetro 1-74 Veloc. arranque [RPM] y la -
p ) ) ) que [RPMT'y [2] | Activado
velocidad de salida también sera cero (0). La .
. . . ) siempre
intensidad de salida se corresponde al ajuste
. ] [3] | Enabled Ref.
de la intensidad de arranque en el Bi
ir.
pardmetro 1-76 Intensidad arranque.
[4] | Enab. Always
Ref. Dir.
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AVISO!

No se recomienda esta funcién para aplicaciones de
elevacion.

En el caso de niveles de potencia superiores a 55 kW,
debe utilizarse el modo de flujo para conseguir mejores
resultados.

AVISO!

Para obtener el maximo rendimiento de la funciéon de
motor en giro, los datos avanzados del motor, del
pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs) al

pardmetro 1-35 Reactancia princ. (Xh), deben ser
correctos.

1-74 Veloc. arranque [RPM]

Range: Funcién:
Size [0 - Ajuste la velocidad de arranque del motor.
related* | 600 Tras sefal de arranque, la velocidad de salida

RPM] salta al valor ajustado. Ajuste la funcion de
arranque del pardmetro 1-72 Funcién de
arranque en [3] Int./Vel. arranque CW, [4] Func.
horizontal o [5] VWC*'/Flux s. horario y ajuste
un tiempo de retardo de arranque en el
pardmetro 1-71 Retardo arr..

1-75 Velocidad arranque [Hz]

Range: Funcién:

Size [O- Este parametro se puede usar para aplica-

related* | 500.0 ciones de elevacion (rotor conico). Ajuste la
Hz] velocidad de arranque del motor. Tras la

senal de arranque, la velocidad de salida
salta al valor ajustado. Ajuste la funcién de
arranque del pardmetro 1-72 Funcién de
arranque en [3] Int./Vel. arranque CW, [4] Func.
horizontal o [5] VWC*/Flux s. horario y ajuste
un tiempo de retardo de arranque en el
pardmetro 1-71 Retardo arr..

1-76 Intensidad arranque

3.2.11 1-8* Ajustes de parada

1-80 Funcién de parada

Option: Funcién:
Seleccione la funcion que realiza el
convertidor de frecuencia después de una
orden de parada o después de que la
velocidad se reduzca a los ajustes del
pardmetro 1-81 Vel. min. para func. parada
[RPM].
[0] | Inercia Deja el motor en el modo libre. El motor es
* desconectado del convertidor de frecuencia.
[1] | CC El motor recibe una corriente de CC
mantenida mantenida (consulte el pardmetro 2-00 CC
mantenida).
[2] | Compr. Comprueba si hay un motor conectado.
motor

[3] | Premagneti- | Crea un campo magnético con el motor

zacion parado, lo que permite al motor crear un par
rapidamente en los posteriores 6rdenes de
arranque (solo en motores asincronos). Esta
funcién de premagnetizacion no contribuye a

la primera orden de arranque.

Para premagnetizar la maquina para la
primera orden de arranque, existen dos
soluciones distintas:

1. Arranque el convertidor de
frecuencia con una referencia de 0
r/min y espere de dos a cuatro
constantes de tiempo de rotor antes
de aumentar la referencia de
velocidad.

2. Ajuste el pardmetro 1-71 Retardo arr.
como el tiempo de premagnetizacion
deseado (de dos a cuatro constantes
de tiempo de rotor. Consulte la
descripciéon de las constantes de
tiempo mas adelante en este

. apartado).
Range: Funcién:
- — 3. Ajuste el pardmetro 1-72 Funcién de
0 [O- Algunos motores (por ejemplo, de rotor cénico) .
. X . arranque en [0] CC mant./tiempo ret.
A* | par. necesitan corriente o velocidad de arranque .
- o [1] Fr CC/tiempo retar.
1-24 A] | adicional para desembragar el rotor. Para obtener
esta intensidad adicional, ajustar en el 4. Ajuste la magnitud de intensidad de
pardmetro 1-76 Intensidad arranque la intensidad frenado CC o CC mantenida
necesaria. Ajuste el pardmetro 1-74 Veloc. arranque (pardmetro 2-00 CC mantenida o
[RPM]. Ajuste pardmetro 1-72 Funcién de arranque a pardmetro 2-01 Intens. freno CC) para
[3] Int./Vel. arranque CW o [4] Func. horizontal y igualarla a |_pre-mag = Unom/(1,73
ajuste un tiempo de retardo de arranque en x Xh)
pardmetro 1-71 Retardo arr.. Ejemplos de constantes de tiempo de rotor =
Este parametro se puede usar para aplicaciones de (Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr)
elevacion (rotor conico). 1TkW=0.2s
10 kW =0,5s
100 kW = 1,7 s
1000 kW = 2,5 s
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1-80 Funcidon de parada

1-83 Funcidn de parada precisa

Option: Funcién: Option: Funcién:
[4] | Tension CC | Cuando el motor esté parado, el introducido en el pardmetro 1-84 Valor de contador
uo pardmetro 1-55 Caracteristica U/f - U [0] para parada precisa.
definira la tension a 0 Hz. Esta funcion de reset puede utilizarse para
- - compensar la distancia adicional recorrida durante
[5] |Inercia en Cuando la referencia es menor que | de d | - ducir el
. , , a rampa de desaceleracion y para reducir e
ref. baja pardmetro 1-81 Vel. min. para func. parada P del d 4 yIF; |
. impacto del desgaste gradual de las piezas
[RPM], el motor se desconecta del convertidor P 9 9 p
. mecanicas.
de frecuencia.
[3] | Parada Realiza la parada exactamente en el mismo punto,
[6] | Compr . . A
motor vel. independientemente de la velocidad actual. La
aIarm;; comp. sefal de parada se retrasara internamente cuando
la velocidad actual sea inferior a la maxima
1-81 Vel. min. para func. parada [RPM] (ajustada en el pardmetro 4-19 Frecuencia salida
Range: Funcién: max.).
- - - El retardo se calcula a partir de la velocidad de
Size related* [ [0 - 600 Ajustar la velocidad a la que se . . .
X ; ., referencia del convertidor de frecuencia y no a
RPM] activa pardmetro 1-80 Funcion de . .
o partir de la velocidad real. Debe asegurarse de
) que el convertidor de frecuencia se ha acelerado
- en rampa antes de activar la parada compensada
1-82 Vel. min. para func. parada [Hz] - ) . >
por velocidad.
Range: Funcién:
4] | Par. cnt. | Igual que Parada vel. comp. pero después de cada
Size related* [ [0 - 20.0 | Ajuste la frecuencia de salida a la que (4] guat 9 . o p- P i P
. . L, cm. ¢/ parada precisa, se reinicia el nimero de pulsos
Hz] se activa el pardmetro 1-80 Funcién de ) o .
rein. contados durante la desaceleracion hasta 0 r/min.
parada.
[5] | Par. cnt. | Igual que Parada vel. comp. pero el nimero de
1-83 Funcién de parada precisa cm. s/ | pulsos contados durante la desaceleracion hasta 0
Option: Funcién: rein. r/min se descuenta del valor de contador
m introducido en el pardmetro 1-84 Valor de contador
para parada precisa.
Este parametro no se puede ajustar con el Esta funcién de reset puede utilizarse para
motor en marcha. compensar la distancia adicional recorrida durante
Valido solo para el FC 302. la rampa de desaceleracion y para reducir el
impacto del desgaste gradual de las piezas
[0] | Det. Solo resulta éptima cuando la velocidad de funcio- mecanicas.
* precisa | namiento (por ejemplo, la de una cinta
rampa | transportadora) es constante. Se trata de un Las funciones de parada precisa resultan beneficiosas en
control de lazo abierto. Para obtener una alta aplicaciones donde se requiere una gran precision.
precision repetitiva en el punto de parada. Si se utiliza una orden de parada normal, la precisiéon viene
~ determinada por el tiempo de tarea interno. No es el caso
[1] | Par. Cuenta el nimero de pulsos, normalmente desde . ., . .
) cuando se utiliza la funcién de parada precisa. Dicha
cont. ¢/ [un encoder, y genera una senal de parada cuando L. Lo . .
o i ) funcién elimina la dependencia del tiempo de tarea y
reinicio | un nimero de pulsos preprogramado, definido en sy .
i aumenta la precisién considerablemente.
el pardmetro 1-84 Valor de contador para parada . . .
) o ) La tolerancia del convertidor de frecuencia normalmente
precisa, se ha recibido en el terminal 29 o en el . . .
) viene dada por su tiempo de tarea. Sin embargo, al
terminal 33. L. . . .
. L emplear la funcién especial de parada precisa, la tolerancia
Se trata de una realimentacién directa con un . . .
o se vuelve independiente del tiempo de tarea porque la
control de lazo cerrado unidireccional. . . . . . L.
» . . sefal de parada interrumpe inmediatamente la ejecucién
La funcién de contador se activa (empieza a . . L,
) o N del programa del convertidor de frecuencia. La funcion de
temporizar) en el limite de la sefial de arranque . . .
) i parada precisa proporciona un retraso muy reproducible
(cuando cambia de parada a arranque). Después . . L
) L i desde que se emite la sefal de parada hasta que se inicia
de cada parada precisa, se reinicia el nimero de L. .
» . la rampa de desaceleracién. Realice una prueba para
pulsos contados en la desaceleracién a O r/min. .
determinar este retardo, ya que es la suma del sensor, el
[2] | Par. Igual que [1] Par. cont. c/reinicio pero el niamero de PLC, el convertidor de frecuencia y las piezas mecanicas.
cont. s/ [ pulsos contados durante la desaceleracion hasta
reinicio | 0 r/min se descuenta del valor de contador
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Para garantizar una precisién éptima, deberia haber como
minimo 10 ciclos durante la rampa de desaceleracion;

consulte:

3.2.12 1-9* Temperatura motor

1-90 Proteccion térmica motor

. Pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa. . .
Option: Funcién:
. Pardmetro 3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa. L syeiEacn G okl ey 5 preds
. Pardmetro 3-62 Rampa 3 tiempo desacel. rampa. aplicar utilizando una serie de técnicas:
. Pardmetro 3-72 Rampa 4 tiempo desacel. rampa. * MECEIECI SO HISC S
bobinados del motor conectado a
La funcion de parada precisa se configura aqui y se activa una de las entradas analogicas o
con la ED en el terminal 29 o el terminal 33. digitales (pardmetro 1-93 Fuente de
1-84 Valor de contador para parada precisa termistor). Consulte el
R E ., capétulo 3.2.13 Conexidn termistor
ange: uncion:
9 PTC.
100000% | [0 - Introduzca el valor de contador utilizado .

999999999 1 | en la funcién de parada precisa ¢ Med.lante ey sl DY e ¢l
integrada, pardmetro 1-83 Funcidn de bobinado del motor conectado a una
parada precisa entrada analégica
La frecuencia maxima admisible en el {pardmetro 1-96 Fuente de termistor
terminal 29 o el 33 es 110 kHz. KTY). Consulte el

capétulo 3.2.14 Conexioén sensor KTY.
AVISO! : .
. Mediante el calculo de la carga
No se usa si se selecciona [0] Det. térmica (ETR, relé termoelectrénico),
precisa rampa'y [3] Parada vel. basandose en la carga real y el
comp. en el tiempo. La carga térmica calculada se
pardmetro 1-83 Funcion de parada compara con la corriente I, n Yy la
RIECISTE frecuencia fm, N nominales del motor.
Consulte capétulo 3.2.15 ETR y
N capétulo 3.2.16 ATEX ETR.
1-85 Demora comp. veloc. det. precisa
Range: Funcién: . Mediante un interruptor térmico
m = I STl i 7 5 mecanico (tipo Klixon). Consulte el
- ntroducir el tiempo de retardo para sensores, , .
i P p capétulo 3.2.17 Klixon.
ms* 100 PLC, etc., para su uso en el
ms] pardmetro 1-83 Funcion de parada precisa. En Para el mercado norteamericano: las funciones
modo de parada compensada por velocidad, el ETR proporcionan una proteccion de
tiempo de retardo a distintas frec. tiene sobrecarga del motor de clase 20, de acuerdo
influencia importante en la funcién de parada. con el Cédigo Nacional de Seguridad Eléctrica
(NEC).
AVISO!
) ) . [0] [Sin El motor estd sometido a sobrecarga continua
No se usa si se selecciona [0] Det. precisa » . ) .
.. proteccién | cuando no se requiere ninguna advertencia o
rampa, [1] Par. cont. c/reinicio y [2] Par. o, . .
L. desconexion del convertidor de frecuencia.
cont. s/reinicio en el
pardmetro 1-83 Funcién de parada precisa. [1] | Advert. Activa una advertencia cuando el termistor o
termistor sensor KTY conectado al motor reacciona por
sobretemperatura del motor.
[2] | Descon. Detiene (desconecta) el convertidor de
termistor frecuencia cuando el termistor o sensor KTY
conectado en el motor reacciona por
sobretemperatura de este.
El valor de desconexion del termistor debe ser
mayor de 3 kQ.
Integre un termistor (sensor PTC) en el motor
para la proteccion del bobinado.
[3]1 [Advert. ETR | Calcula la carga cuando el ajuste 1 estd activo
1 y activa una advertencia en la pantalla cuando
hay sobrecarga en el motor. Programe una
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1-90 Proteccion térmica motor

Option: Funcién:
sefal de advertencia mediante una de las
salidas digitales.
[4] | Descon. Calcula la carga cuando el ajuste 1 esta activo
ETR 1 y detiene (desconecta) el convertidor de

frecuencia cuando hay sobrecarga en el motor.
Programe una sefial de advertencia mediante
una de las salidas digitales. La sefial aparece
en caso de que haya una advertencia y si el
convertidor de frecuencia se desconecta
(advertencia térmica).

[5] [Advert. ETR

2

[6] | Descon.
ETR 2

[7]1 | Advert. ETR
3

[8] | Descon.
ETR 3

[9] | Advert. ETR
4

[10] | Descon.
ETR 4

[20] | ATEX ETR Activa la funcién de control térmico para
motores Ex-e para ATEX. Activa

pardmetro 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed
reduction, pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol.
points freq. y pardmetro 1-99 ATEX ETR interpol

points current.

[21] | Advanced
ETR

AVISO!

Si se selecciona [20] ATEX ETR, siga estrictamente las
instrucciones descritas en el capitulo especifico de la
Guia de diserio y las instrucciones suministradas por el
fabricante del motor.

AVISO!

Si se selecciona [20] ATEX ETR, ajuste
pardmetro 4-18 Limite intensidad al 150 %.

3.2.13 Conexion termistor PTC

R |
(al

4000
3000

1330

550

250

\/

¥ [*C]
-20*C¥Temperatura nominal-5°C ﬂ-rrngrr?\ :gf’fur%s'c
"’Temperuiura nominal

175HA183.10
llustracion 3.12 Perfil PTC

Utilizando una entrada digital y una fuente de alimen-
tacion de 10 V:
Ejemplo: el convertidor de frecuencia produce una
desconexién cuando la temperatura del motor es
demasiado alta.
Ajustes de pardmetros:

. ajuste el pardmetro 1-90 Proteccidn térmica motor

en [2] Descon. termistor.

. Ajuste el pardmetro 1-93 Fuente de termistor en [6]
Entrada digital 33.

o O[3 +10v

OO0l&

130BA152.10

NO

29|32|33|20

% . .
R

PTC / Termistor <800 O >2.7 kQ

llustracién 3.13 Conexion termistor PTC: entrada digital

O
O Ool4

O
QO
QO
O
e]e;
OO

Utilizando una entrada analdgica y una fuente de alimen-
taciéon de 10 V:

Ejemplo: el convertidor de frecuencia produce una
desconexién cuando la temperatura del motor es
demasiado alta.

Ajustes de parametros:
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. ajuste el pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor
en [2] Descon. termistor.

. Ajuste el pardmetro 1-93 Fuente de termistor en [2]
Entrada analdgica 54.

130BA153.11

42 54155

OOlg
OO
HO O3] +10v

OOol&
0
0O

st >

o

PTC / Termistor <3.0k0
>3.0 kQ

llustracién 3.14 Conexion termistor PTC: entrada analégica

Entrada Tensioén de Valores

digital/ alimentacion umbral de desconexion
analdgica

Digital Vv <800 0=2,7 kQ
Analégica 0V <3,0 kQ=3,0 kQ

Tabla 3.8 Valores umbral de desconexion

AVISO!

Compruebe que la tension de alimentacion seleccionada
cumple las especificaciones del elemento termistor
utilizado.

3.2.14 Conexidén sensor KTY

AVISO!

Solo para el FC 302.

Los sensores KTY se utilizan especialmente en
servomotores de magnetizacion permanente (motores PM),
para el ajuste dindmico de parametros del motor como,
por ejemplo, la resistencia del estator

(pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs)) en motores PM y
también la resistencia del rotor (pardmetro 1-31 Resistencia
rotor (Rr)) en motores asincronos, en funcion de la
temperatura del bobinado. El calculo es:

Rs = Rsypc x (1 + o, xAT) [0] dOnde a, = 0.00393

Pueden utilizarse sensores KTY para proteger el motor
(pardmetro 1-97 Nivel del umbral KTY). El

FC 302 puede utilizar tres tipos de sensores KTY, definidos
en pardmetro 1-95 Tipo de sensor KTY. La temperatura real
del sensor puede leerse en pardmetro 16-19 Temperatura
del sensor KTY.

4500

4000

130BB917.10

3500

3000

2500

2000

Resistance [Ohm]

1500

1000

500

Temperature [°C]

llustracion 3.15 Seleccién de tipo KTY

KTY type 1 —==-KTYtype2 = ~------ KTY type 3

Sensor KTY 1: 1 kQ a 100 °C (por ejemplo, Philips KTY
84-1)

Sensor KTY 2: 1 kQ a 25 °C (por ejemplo, Philips KTY 83-1)
Sensor KTY 3: 2 kQ a 25 °C (por ejemplo, Infineon KTY-10)

AVISO!

Si la temperatura del motor se utiliza mediante un
termistor o un sensor KTY y se producen cortocircuitos
entre el devanado del motor y el sensor, no se cumplird
con los requisitos de PELV. Coloque aislamiento adicional
en el sensor para cumplir con los requisitos de PELV.

3.2.15 ETR

Los célculos estiman la necesidad de una carga menor a
menor velocidad, debido a una refrigeracién mas baja por
parte del ventilador integrado en el motor.
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llustracion 3.16 Perfil ETR

3.2.16 ATEX ETR

La VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 ofrece control
homologado ATEX de la temperatura del motor. De forma
alternativa, también puede usarse un dispositivo externo
de proteccién PTC con certificacion ATEX.

AVISO!

Utilice Gnicamente motores con certificacion ATEX Ex-e
para esta funcion. Consulte la placa de caracteristicas del
motor, el certificado de homologacion, la hoja de datos o
bien pongase en contacto con el proveedor del motor.

Cuando se controla un motor Ex-e con seguridad
aumentada, es importante garantizar ciertas limitaciones.
Los pardmetros que deben programarse se indican en la
Tabla 3.9.

Funcion Ajuste

Pardmetro 1-90 Proteccion [20] ATEX ETR

térmica motor

Pardmetro 1-94 ATEX ETR 20%
cur.lim. speed reduction

Pardmetro 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq. Placa de caracteristicas del
Pardmetro 1-99 ATEX ETR motor.

interpol points current

Pardmetro 1-23 Frecuencia Introduzca el mismo valor que
motor para el pardmetro 4-19 Frecuencia

salida madx..

Pardmetro 4-19 Frecuencia Placa de caracteristicas del

Funcion Ajuste

Pardmetro 4-18 Limite Configuracion de 150 % en 1-90
intensidad [20]

[80] Tarjeta PTC 1

Pardmetro 5-15 Terminal 33
entrada digital

Pardmetro 5-19 Terminal 37 [4] Alarma PTC 1

parada segura

Pardmetro 14-01 Frecuencia Compruebe que el valor

conmutacion predeterminado cumple los
requisitos de la placa de caracte-
risticas del motor. De no ser asi,
utilice un filtro senoidal.
Pardmetro 14-26 Ret. de desc. |0

en fallo del convert.

Tabla 3.9 Parametros

AVISO!

Compare el requisito de frecuencia de conmutacion
minima, indicado por el fabricante del motor, con la
frecuencia de conmutacion minima del convertidor de
frecuencia, con el valor predeterminado en

pardmetro 14-01 Frecuencia conmutacion. Si el
convertidor de frecuencia no cumple este requisito,
utilice un filtro senoidal.

Puede encontrar informacion adicional sobre el control
térmico de ATEX ETR en la Nota sobre la aplicacion de la
funcion de control térmico ATEX ETR para FC 300.

3.2.17 Klixon

El magnetotérmico tipo Klixon emplea una lamina de
metal KLIXON®. A una determinada sobrecarga, el calor
causado por la corriente a través de la [amina provoca una
desconexion.

Utilizando una entrada digital y una fuente de alimen-
tacion de 24 V:

Ejemplo: el convertidor de frecuencia produce una
desconexién cuando la temperatura del motor es
demasiado alta.

Ajustes de pardmetros:
. ajuste el pardmetro 1-90 Proteccidn térmica motor
en [2] Descon. termistor.

. Ajuste el pardmetro 1-93 Fuente de termistor en [6]
Entrada digital 33.

salida max. motor, posiblemente reducida
por los largos cables de motor, el
filtro senoidal o la tensién de
alimentacion reducida.
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llustraciéon 3.17 Conexion termistor

1-91 Vent. externo motor

Option: Funcién:
[0] * [ No

No se requiere ningun ventilador externo, es decir, se
reduce la potencia del motor a baja velocidad.

[11 |Si | Aplica un ventilador de motor externo (ventilacién
externa) haciendo innecesaria la reducciéon de potencia
a baja velocidad. Si la intensidad del motor es menor
que la corriente nominal del motor, debe seguirse la
curva superior de la llustracién 3.16 (fsai = 1 X fw, N).
(Consulte pardmetro 1-24 Intensidad motor). Si la
intensidad del motor sobrepasa la nominal, el tiempo
de funcionamiento disminuye como si no se hubiera
instalado ningun ventilador.

1-93 Fuente de termistor

Option: Funcion:
AVISO!
Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

AVISO!

Ajuste la entrada digital a [0] PNP -
Activo a 24 V en
pardmetro 5-00 Modo E/S digital.

Seleccione la entrada a la que se debe
conectar el termistor (sensor PTC). No se
puede seleccionar una opcién de entrada
analdgica [1] Entrada analdgica 53 o [2]
Entrada analdgica 54 si la entrada analdgica
ya se utiliza como fuente de referencia
(seleccionada en el pardmetro 3-15 Fuente 1
de referencia, el pardmetro 3-16 Fuente 2 de
referencia o el pardmetro 3-17 Fuente 3 de
referencia).

Cuando utilice la tarjeta del termistor PTC
VLT® PTC thermistor card MCB 112,
seleccione siempre [0] Ninguno.

[0] * [ Ninguno
[1]1 |Entrada

1-93 Fuente de termistor

Option: Funcién:
[3] | Entrada digital
18
[4] | Entrada digital
19
[5] | Entrada digital
32
[6] |Entrada digital
33

AVISO!

Valido solo para el FC 302.

1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction

Range: Funcién:
0 %*| [0 - 100 %] | Solo es visible cuando

pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor esta

ajustado en [20].

Configure la reaccion para el funcionamiento en limite de
intensidad Ex-e.

0 %: el convertidor de frecuencia no modifica nada aparte
de emitir la advertencia 163 ATEX ETR cur.lim.warning.

>0 %: el convertidor de frecuencia emite la advertencia 163
ATEX ETR cur.lim.warning y reduce la velocidad del motor
tras la rampa 2 (grupo de parametros 3-5* Rampa 2).

Ejemplo:

referencia actual = 50 r/min,

Pardmetro 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction = 20 %
Referencia resultante = 40 r/min

1-95 Tipo de sensor KTY

Option: Funcién:
Seleccione el tipo de sensor KTY utilizado.
Solo FC 302.

[0] * | Sensor KTY 1] 1 kQ a 100 °C.

[1]1 | Sensor KTY 2|1 kQ a 25 °C.

[2] |Sensor KTY 3|2 kQ a 25 °C.

1-96 Fuente de termistor KTY

Option: Funcién:

AVISO!

Valido solo para el FC 302.

Seleccion del terminal de entrada analdgica
54 que se usara para conectar la entrada del
sensor KTY. No puede seleccionarse el
terminal 54 como entrada del sensor KTY si
ya se esta utilizando como referencia

analégica 53 (consulte de pardmetro 3-15 Recurso de
[2] |Entrada referencia 1 a pardmetro 3-17 Recurso de
analdgica 54 referencia 3).
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1-96 Fuente de termistor KTY

Option: Funcién:

AVISO!
Conexion del sensor KTY entre los

terminales 54 y 55, GND (conexion a
tierra). Consulte el llustracion 3.15.

[0] * [ Ninguno

[2] |Entrada
analdgica
54

AVISO!

Valido solo para el FC 302.

1-97 Nivel del umbral KTY

Range: Funcién:

80 °C* | [-40 - 140 °C] | Seleccione el nivel del umbral del sensor
KTY para la proteccion térmica del motor.

1-98 ATEX ETR interpol. points freq.

Range: Funcién:
Size [0- 10000 [JYV7KYe]]
related* Hz] Valido solo para el FC 302.

Solo es visible cuando
pardmetro 1-90 Proteccion térmica
motor esta ajustado en [20].

Introduzca en esta matriz los cuatro puntos de frecuencia
[Hz] de la placa de caracteristicas del motor. En la

Tabla 3.10 se muestra el ejemplo de los puntos de
frecuencia y corriente.

AVISO!

Deben programarse todos los puntos limite de
intensidad/frecuencia de la placa de caracteristicas del
motor o de la hoja de datos de motor.

100%

130BB909.10

80%

40%

S‘Hz 15Hz 25‘ Hz SO‘HZ
llustracién 3.18 Ejemplo de la curva de limitacion térmica de
ATEX ETR.
eje x: fm [Hz]
eje y: Im/Im, n X 100 [%]

Parametro 1-98 ATEX ETR Parametro 1-99 ATEX ETR
interpol. points freq. interpol points current
[0]=5 Hz [0]=40%

[1]1=15 Hz [11=80%

[2]=25 Hz [2]=100%

[3]1=50 Hz [31=100%

Tabla 3.10 Puntos de interpolacién

Todos los puntos de funcionamiento por debajo de la
curva se permiten continuamente. Por encima de la linea,
sin embargo, solo se permiten durante un tiempo limitado
calculado como funcién de la sobrecarga. En caso de una
corriente de maquina mayor que 1,5 veces la corriente
nominal, se producird una desconexién inmediata.

1-99 ATEX ETR interpol points current

Solo es visible cuando pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor
esta ajustado como [20] o [21].

Range: Funcién:

Size related*| [0 - 100 %] m

Vilido solo para el FC 302.

Definicion de la curva de limitacion
térmica. Por ejemplo, consulte
pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol.
points freq.

Utilice los cuatro puntos de intensidad [A] de la placa de
caracteristicas del motor. Calcule los valores como valor
porcentual de la corriente nominal del motor, Im/lmn X 100
[%], e introdlzcalos en esta matriz.

Junto con el pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.,
conforman una tabla (f [Hz],I [%]).
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AVISO!

Deben programarse todos los puntos limite de
intensidad/frecuencia de la placa de caracteristicas del
motor o de la hoja de datos de motor.

3.2.18 Ajustes de PM

Si se selecciona [2] Std. PM, non salient en el
pardmetro 1-10 Construccion del motor, introduzca los
parametros del motor de forma manual, en el siguiente
orden:

1. Pardmetro 1-24 Intensidad motor.

2 Pardmetro 1-26 Par nominal continuo.
3 Pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor.
4. Pardmetro 1-39 Polos motor.

5 Pardmetro 1-30 Resistencia estator (Rs).
6 Pardmetro 1-37 Inductancia eje d (Ld).
7. Pardmetro 1-40 fcem a 1000 RPM.

Se han afadido los siguientes parametros para los motores
PM.

1. Pardmetro 1-41 Angulo despalzamiento motor
(Offset).

2. Pardmetro 1-07 Motor Angle Offset Adjust.

3. Pardmetro 1-14 Factor de ganancia de amorti-
guacion.

4. Pardmetro 1-47 Calibrac. de par baja veloc..

5. Pardmetro 1-58 Intens. imp. prueba con motor en
giro.

6. Pardmetro 1-59 Frec. imp. prueba con motor en
giro.

7. Pardmetro 1-70 Modo de inicio PM.

8. Pardmetro 30-20 Tiempo par arranque alto.

9. Pardmetro 30-21 High Starting Torque Current [%].
Sigue siendo necesario configurar los parametros
estandar (p. ej., el pardmetro 4-19 Frecuencia salida mdx.).

Aplicacion Settings

Aplicaciones de inercia Aumente el pardmetro 1-17 Const. de
baja tiempo del filtro de tensién en un
factor de 5 a 10.

Reduzca pardmetro 1-14 Ganancia de

lcarga/Imotor <5

amortiguacion.
Reduzca pardmetro 1-66 Intens. min.
a baja veloc. (<100 %).

Aplicaciones de inercia Conserve los valores calculados.
baja

50>lcarga/lmotor >5

Aplicacion Settings

Aplicaciones con alta Aumente el pardmetro 1-14 Ganancia
inercia de amortiguacion, el
lcarga/lmotor >50 pardmetro 1-15 Const. tiempo filtro a
baja velocidad y el
pardmetro 1-16 Const. tiempo filtro a

alta velocidad

Carga elevada a velocidad | Aumente pardmetro 1-17 Const. de
baja tiempo del filtro de tension

<30 % (velocidad nominal) | Aumente el pardmetro 1-66 Intens.
min. a baja veloc. (>100 % durante
un tiempo prolongado puede
sobrecalentar el motor).

Tabla 3.11 Recomendaciones para las aplicaciones VVC*

Si el motor arranca con una oscilacién a una velocidad
concreta, aumente el pardmetro 1-14 Ganancia de amorti-
guacion. Aumente el valor en intervalos pequefios. En
funcién del motor, un valor bueno para este parametro
podra ser 10 % o 100 % mayor que el valor predeter-
minado.

Ajuste el par de arranque en pardmetro 1-66 Intens. min. a
baja veloc.. 100 % proporciona un par nominal como par
de arranque.

Aplicacion Settings

Aplicaciones de inercia Conserve los valores calculados.

baja

Aplicaciones con alta Pardmetro 1-66 Intens. min. a baja
inercia veloc..

Aumente la velocidad a un valor
entre el predeterminado y el
maximo segun la aplicacion.
Configure un tiempo de rampa que
se adapte a la aplicacién. Una rampa
de aceleracién demasiado rapida
produce una sobreintensidad / un
exceso de par. Una rampa de
deceleracion demasiado rapida
produce una desconexién por
sobretension.

Carga elevada a velocidad |Pardmetro 1-66 Intens. min. a baja
baja veloc..

Aumente la velocidad a un valor
entre el predeterminado y el
maximo segun la aplicacion.

Tabla 3.12 Recomendaciones para aplicaciones en modo de
flujo

Ajuste el par de arranque en pardmetro 1-66 Intens. min. a
baja veloc.. 100 % proporciona un par nominal como par
de arranque.
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3.3 Parametros: 2-** Frenos

3.3.1 2-0* Freno CC

Grupo de parametros para configurar las funciones de
freno de CC y de CC mantenida.

2-00 CC mantenida

Range: Funcion:

CRNTEIAVISO!

%" 1160 1 £l valor maximo depende de la corriente
%]

nominal del motor.

Evite la corriente al 100 % durante
demasiado tiempo. Puede dainar el motor.
Los valores bajos de CC mantenida producen
corrientes mayores de las esperadas con
mayores tamanos de potencia del motor.
Este error se acentia a medida que la
potencia del motor aumenta.

Introduzca un valor de intensidad mantenida como
valor porcentual de la corriente nominal del motor
Im, N ajustada en el pardmetro 1-24 Intensidad motor.
El 100 % de la corriente de CC mantenida
corresponde a Iw, N.

Este parametro mantiene el funcionamiento del
motor (par mantenido) o precalienta el motor.

Este parametro esta activo si se selecciona CC
mantenida en el pardmetro 1-72 Funcién de arranque
[0] o el pardmetro 1-80 Funcién de parada [1].

2-01 Intens. freno CC

Range: Funcidn:
R NTEIAV/SO!

%* [ 1000 %
]

El valor maximo depende de la corriente
nominal del motor.

Evite la corriente al 100 % durante
demasiado tiempo. Puede daiar el motor.

Introduzca un valor de intensidad mantenida
como valor porcentual de la corriente nominal del
motor Iw, N, ajustada en el

pardmetro 1-24 Intensidad motor. El 100 % de la
intensidad de frenado CC corresponde a Iw, N.

La intensidad de frenado CC se aplica en una
orden de parada, cuando la velocidad es inferior al
limite establecido en el pardmetro 2-03 Velocidad
activacién freno CC [RPM]; cuando la funcién de
parada por freno de CC esta activa o a través del
puerto de comunicacion en serie. La intensidad de
frenado se activa durante el tiempo definido en
pardmetro 2-02 Tiempo de frenado CC.

2-02 Tiempo de frenado CC

Range: Funcién:
10 s*

[0 - 60 s] | Una vez activada, ajustar la duracion de la
intensidad de frenado CC en el
pardmetro 2-01 Intens. freno CC.

2-03 Velocidad activacion freno CC [RPM]

Range: Funcién:
Size [0 - par. | Ajuste la velocidad de conexion del
related* 4-13 RPM] | freno de CC a la que se activara la

intensidad de frenado CC, ajustada en el
pardmetro 2-01 Intens. freno CC, tras una
orden de parada.

2-04 Velocidad de conexion del freno CC [Hz]

Range: Funcién:

related* | par. El Pardmetro 2-04 Velocidad de
<=l conexion del freno CC [Hz] no tendra
Hz]

efecto cuando el
pardmetro 1-10 Construccion del motor
= [1] PM no saliente SPM.

Ajuste la velocidad de conexién del freno
de CC a la que se activara la intensidad de
frenado CC, ajustada en el

pardmetro 2-01 Intens. freno CC tras una
orden de parada.

2-05 Referencia maxima

Range: Funcién:
Size [ par. 3-02 - Es un pardmetro de acceso a
related* | 999999.999 pardmetro 3-03 Referencia mdxima
ReferenceFeedba- | para productos antiguos. La
ckUnit] referencia maxima es el valor mas
alto que puede obtenerse sumando
todas las referencias. La unidad de
referencia maxima coincide con la
opcién seleccionada en el
pardmetro 1-00 Modo Configuracion
y la unidad del
pardmetro 3-01 Referencia/Unidad
realimentacion.
Range: Funcién:
50% | [O- Ajuste la intensidad como un porcentaje de la
* 1000 %] corriente nominal del motor,

pardmetro 1-24 Intensidad motor. Se utiliza
cuando esta activado en pardmetro 1-70 Modo
de inicio PM.
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2-07 Tiempo estacionamiento

2-12 Limite potencia de freno (kW)

3.3.2 2-1* Func. energ. freno

Grupo de pardmetros para la seleccién de pardmetros de
freno dinamico. Solo valido para los convertidores de
frecuencia con interruptor de freno.

2-10 Funcion de freno

Option: Funcion:
[0] | No Sin resistencia de frenado instalada.
[1] | Freno con Resistencia de frenado incorporada al sistema
resistencia para disipar el exceso de energia de frenado
como calor. La conexién de una resistencia de
frenado permite una mayor tensién de CC
durante el frenado (funcionamiento de
generacion). La funcién de freno con
resistencia solo esta activa en convertidores de
frecuencia con freno dinamico integrado.
[2] | Frenado de | Se selecciona para mejorar el frenado sin
CA utilizar resistencia de frenado. Este parametro

controla una sobremagnetizacion del motor al
funcionar con una carga del generador. Esta
funcién puede mejorar la funcién OVC. El
aumento de las pérdidas eléctricas en el motor
permite que la funcién OVC aumente el par de
frenado sin superar el limite de sobretension.

AVISO!

El freno de CA no es tan eficaz como el
freno dinamico con resistencia.

El freno de CA es para el modo VVC*,
tanto en lazo cerrado como abierto.

2-11 Resistencia freno (ohmios)

Range: Funcién: Range: Funcién:

3 s*[ [0.1-60 s][Una vez activada, ajustar la duracion de la Size [0.001 - El Pardmetro 2-12 Limite potencia de freno
corriente de estacionamiento en el related* | 2000.000 (kW) describe la potencia media esperada
pardmetro 2-06 Intensidad estacionamiento. kw] disipada en la resistencia de frenado en

un intervalo de 120 s. Se utiliza para
controlar el limite del

pardmetro 16-33 Energia freno / 2 min 'y,
de este modo, especifica cuando se debe
emitir una advertencia/alarma.

Para el célculo del pardmetro 2-12 Limite
potencia de freno (kW), puede utilizarse la
siguiente formula.

_ URIVI x 5]
Py, meaial W1 = Ry, [Q] x Ty, [sT

Por, med €5 la potencia media disipada en
la resistencia de frenado, Rer es la
resistencia de la resistencia de frenado.
tor es el tiempo de frenado en el
intervalo de 120 s, Tor.

Upr es la tensién de CC donde el valor de
la resistencia de frenado esta activo. Este
depende de la unidad como sigue:
Unidades T2: 390 V

Unidades T4: 810 V

Unidades T5: 810 V

Unidades T6: 943 V / 1099 V para
bastidores D-F

Unidades T7: 1099 V

AVISO!

Si Ror es desconocido o si Tpr es
diferente de 120 s, el enfoque
practico es hacer funcionar la
aplicacion de freno, efectuar la
lectura del pardmetro 16-33 Energia
freno / 2 min y después introducir
este

+ 20 % en el pardmetro 2-12 Limite
potencia de freno (kW).

Range: Funcion: 2-13 Ctrol. Potencia freno
Size [5.00 - | Ajuste el valor de la resistencia de frenado Option: Funcién:
related* [65535.00 |en Q. Este valor se emplea para Este parametro solo esta activo en
Ohm] monitorizar la energia entregada a la convertidores de frecuencia con un freno.
resistencia de frenado en = . . lar |
, . ste pardmetro permite controlar la
pardmetro 2-13 Ctrol. Potencia freno. Este a ) p . .
. . . potencia transmitida a la resistencia de
pardmetro solo esta activo en conver- )
. . frenado. La potencia depende del valor
tidores de frecuencia con un freno ) ) : . .
s de resistencia (pardmetro 2-11 Resistencia
dindmico integrado. . >
- , X freno (ohmios)), la tension del enlace de
Utilice este pardmetro para valores sin . o
X i . CC y el tiempo de servicio de la
decimales. Si la seleccion tiene dos . .
. . resistencia.
decimales, utilice
pardmetro 30-81 Resistencia freno (ohmios). [0] * [ No No se requiere ningun control de
potencia de frenado.
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2-13 Ctrol. Potencia freno 2-15 Comprobacion freno

Si el control de potencia estd ajustado como [0] No o [1]
Advertencia, la funcién de freno sigue activa, incluso si se
supera el limite de control. Esto puede llevar a la
sobrecarga térmica de la resistencia. También es posible
generar una advertencia mediante un relé o una salida
digital. La precision de medicién del control de potencia
depende de la exactitud del valor de la resistencia (mejor
que 20 %).

2-15 Comprobacion freno

Option: Funcion: Option: Funcién:
[1]1 | Advertencia Activa una advertencia en la pantalla m
cuando la potencia transmitida durante el s funeem de chsmneden de [
funcionamiento supere el 100 % del resistencia de frenado se comprueba
limite de control (pardmetro 2-12 Limite durante el encendido. No obstante, la
potencia de freno (kW)). prueba de IGBT del freno se realiza
La advertencia desaparece cuando la cuando no hay frenado. Una
potencia transmitida desciende por advertencia o desconexién desconecta
debajo del 80 % del limite de control. T e de fene,
[2] | Desconexion Desconecta el convertidor de frecuencia y
muestra una alarma cuando la potencia La secuencia de prueba es la siguiente:
calculada supera el 100 % del limite de 1. La amplitud de rizado del bus CC se
control. mide durante 300 ms sin frenado.
[3] |Advert.y Activa los dos anteriores, incluidas 2. La amplitud de rizado del bus CC se
desconexion advertencia, desconexion y alarma. mide durante 300 ms con el freno
[4] | Warning 30s lpliezefe.
[5] |Trip 30s 3. Si la amplitud de rizado del bus CC
[6] |Warning & trip durante el frenado es inferior a la
30s amplitud de rizado del bus CC antes
[71 |Warning 60s del frenado +1 %: cuando hay un
18] |Trip 60s fallo en la comprobacién del freno
[9] |Warning & trip devuelve una advertencia o una
60s alarma.
[10] | Warning 300s 4, Si la amplitud de rizado del bus CC
[11] | Trip 300s durante el frenado es superior a la
[12] | Warning & trip amplitud de rizado del bus CC antes
300s del frenado +1 %: la comprobacién
[13] | Warning 600s del freno es correcta.
[14] | Trip 600s [0] |No Controla si hay cortocircuito en la resistencia
[15] | Warning & trip * de frenado y en el IGBT del freno durante su
600s funcionamiento. Si se produce un

cortocircuito, aparece Advertencia 25 Resist.
freno cortocircuitada.

[1] | Advertencia

Controla si hay cortocircuito en la resistencia
de frenado y en el IGBT del freno, y realiza
una prueba de desconexién de la resistencia
de frenado durante el encendido.

[2] | Desconexion

Controla un cortocircuito o desconexiéon de la
resistencia de frenado, o un cortocircuito del
IGBT del freno. Si se produce un fallo, el

Option: Funcién: convertidor de frecuencia se desconectara y
’ ’ . emitira una alarma (bloqueo por alarma).
Pardmetro 2-15 Comprobacién freno solo esta
activo en convertidores de frecuencia con un [3] | Parada y Controla un cortocircuito o desconexion de la
freno dinamico integrado. desconexion | resistencia de frenado, o un cortocircuito del
. . » IGBT del freno. Si se produce un fallo, el
Seleccione el tipo de prueba y la funcién de . X ,
» convertidor de frecuencia deceleraré por
control para comprobar la conexién a la i i ’ )
. ) . inercia y se desconectara. Se mostrara una
resistencia de frenado, o si esta presente una .
. b fred] alarma de bloqueo por alarma (por ejemplo,
resistencia de frenado, y para mostrar una .
. yP la advertencia 25, 27 o 28).
advertencia o una alarma en caso de fallo.
[4] | Frenado de Controla un cortocircuito o desconexién de la
CA resistencia de frenado, o un cortocircuito del
IGBT del freno. Si se produce un fallo, el
66 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05




Dt

Descripciones de parametros Guia de programacion

2-15 Comprobacién freno 2-18 Estado comprobacion freno

Option: Funcién: Range: Funcion:
convertidor de frecuencia realiza una rampa [0] * | Al encender La comprobacién del freno se efectia
de deceleracion controlada. Esta opcion solo en el encendido.

esta disponible en el FC 302. [1] | Tras sit. de inercia | La comprobacién del freno se efectua

[5] | Bloqueo por después de situaciones de inercia.
alarma
2-19 Ganancia sobretension
AVISO! -
Range: Funcién:

Para eliminar una advertencia relativa a [0] No o [1]
Advertencia, desconecte y vuelva a conectar la alimen-
tacion de red. Primero, debera corregirse el fallo. Con [0]
No o [1] Advertencia, el convertidor de frecuencia sigue 3.3.3 2-2* Freno mecanico
funcionando, incluso si se localiza un fallo.

100 %* | [10 - 200 %] | Seleccione la ganancia de sobretension.

Parametros para controlar el funcionamiento de un freno
electromagnético (mecanico), requerido habitualmente en
Range: Funcién: aplicaciones de elevacion.

Para controlar un freno mecanico, se requiere una salida de
relé (relé 01 o 02) o una salida digital programada
(terminal 27 o 29). Normalmente, esta salida debe estar
cerrada cuando el convertidor de frecuencia no pueda
mantener el motor debido, por ejemplo, a que la carga es
AV/ISO! demasiado elevada. Seleccione [32] Ctrl. freno mec. para
aplicaciones con un freno electromagnético en
pardmetro 5-40 Relé de funcion, pardmetro 5-30 Terminal 27
salida digital o pardmetro 5-31 Terminal 29 salida digital. Si
se ha seleccionado [32] Ctrl. freno mec., el freno mecanico
se cerrara desde el arranque hasta que la intensidad de
salida sea superior al nivel seleccionado en el
Option: Funcién: pardmetro 2-20 Intensidad freno liber.. Durante la parada, el
freno mecanico se activa cuando la velocidad cae por
debajo del nivel especificado en el
pardmetro 2-21 Velocidad activacion freno [RPM]. Si el
convertidor de frecuencia entra en una condicion de
alarma o situacién de sobreintensidad o sobretensién, el
freno mecanico se conectard inmediatamente. Este es

100 %*| [0 - 1000.0 %] | Introduzca la intensidad maxima
admisible al usar el frenado de CA para
evitar el recalentamiento de las bobinas
del motor.

El Pardmetro 2-16 Intensidad mdx. de frenado de CA no
tiene efecto cuando el pardmetro 1-10 Construccion del
motor = [1] PM no saliente SPM.

El control de sobretensién (OVC) reduce el
riesgo de que el convertidor de frecuencia
se desconecte debido a una sobretension
en el enlace de CC provocado por la
energia generativa procedente de la carga.

[0] * | Desactivado No se requiere control de sobretension también el caso durante una Safe Torque Off
(0vQ).
[1]1 | Activado (no Activa OVC excepto cuando se esta usando /! VISO.
parada) una senal de parada para detener al

El modo de proteccion y las funciones de retardo de

convertidor de frecuencia desconexion (pardmetro 14-25 Retardo descon. con lim. de

[2] |Activado Activa el control de sobretensién (OVC). par 'y pardmetro 14-26 Ret. de desc. en fallo del convert.)

pueden retrasar la activacion del freno mecanico en una
AVISO! situacion de alarma. Estas funciones deben desactivarse
No debe activarse OVC en aplicaciones de elevacion. en aplicaciones de elevacion.
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A 130BA074.11

Term. 18, 1=o0on

Arranque O=off
~ Par 1-71
Tiempo de retardoI Bar 5->1
de arranque Activar velocidad
Velocidad del eje de freno
Jprar 1-74
Intensidad d i A Velocidad de
ntensida e salida I arrangue
. q _
Intensidad de
premagnetizacion b h
o corriente CC \ Par 2-20
: Par 1-76 Corriente de arranque/ ) .
mantenida Par 2-00 Corriente CC mantenida Liberar corriente de freno
Par 2-23
Tiempo de retardo
del freno
Tiempo de reaccion freno EMK
on !
Relay 01 /
off l
Freno mecéanico
Bloqueo libre
Tiempo

llustracién 3.19 Freno mecanico

2-20 Intensidad freno liber. 2-22 Activar velocidad freno [Hz]

Range: Funcién: Range: Funcién:
Size [HO= Ajustar el valor que debe tener la intensidad Size related* [ [0 - 5000.0 Hz] | Ajuste la frecuencia del motor
related* | par. del motor para que, en una situaciéon de para activar el freno mecénico
16-37 Al | arranque, se libere el freno mecanico. El cuando surja una condicién de
valor predeterminado es la corriente méxima parada.

que el inversor puede proporcionar para el

tamano de potencia en concreto. El limite 2-23 Activar retardo de freno

superior se especifica en el Range: Funcién:
pardmetro 16-37 Mdx. Int. Inv..

0s*[ [0-5 |[Introduzca tiempo de retardo de freno de inercia

4 VISO. s] tras tiempo de deceleracion. El eje se mantiene

Cuando se selecciona la salida de parado con par mantenido total. Asegurese de que

control de freno mecanico pero el
freno mecanico no esta conectado, la
funcién no funciona segun los ajustes
predeterminados debido a una
intensidad del motor demasiado baja. Para ajustar la transiciéon de la carga al freno

el freno mecanico ha bloqueado la carga antes de
que el motor entre en modo de inercia. Consulte
el apartado Control de freno mecdnico de la Guia
de disenio.

mecdnico, ajuste el pardmetro 2-23 Activar retardo

de freno y el pardmetro 2-24 Retardo parada.

2-21 Velocidad activacion freno [RPM]
Ajustar los parametros de retardo del freno no

Range: Funci6n: afecta al par. El convertidor de frecuencia no

Size [0 - par. [Ajuste la velocidad del motor necesaria registra que el freno mecanico retenga la carga.
related* 4-53 RPM] | para que se active el freno mecanico en

L . Después de ajustar el pardmetro 2-23 Activar
una condicién de parada. El limite de
) . . retardo de freno, el par cae a cero en pocos
velocidad superior se especifica en el . ) .
i minutos. Este cambio repentino del par provoca
pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta.

movimiento y ruido.
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2-24 Retardo parada

Range: Funcién:
0s*| [0- [Ajustar el intervalo de tiempo desde el momento
5s] en que el motor es detenido hasta que se cierra el

freno.

Para ajustar la transicion de la carga al freno
mecanico, ajuste el pardmetro 2-23 Activar retardo de
freno y el pardmetro 2-24 Retardo parada.

Este parametro es una parte de la funcién de
parada.

Range:

2-25 Tiempo liberacion de freno

Funcién:

0.20 s*

[0 - 5 s] [ Este valor define el tiempo que tarda el freno
mecdnico en abrirse. Este parametro debe
actuar como tiempo limite cuando se activa la
realimentacién de freno.

mecanico, sobre todo si hay mas de un
convertidor de frecuencia conectado al mismo
eje.

No hay rampa de aceleracién mientras la

realimentacion no confirma que el freno
mecanico estd abierto.

Mejora en el control de carga en parada. Si el
valor del pardmetro 2-23 Activar retardo de freno
se ajusta demasiado corto, se activard la
Advertencia 22 Elev. freno mec. y se impedirad que
el par entre en rampa de deceleracion.

Es posible configurar la transiciéon en el momento
en que el motor asume la carga del freno. Se
puede aumentar el Pardmetro 2-28 Factor de
ganancia de refuerzo para reducir el movimiento
al minimo. Para obtener una transicion muy
suave, cambie el ajuste del control de velocidad a

la posicién de control durante el cambio.

- Ajuste el pardmetro 2-28 Factor de
ganancia de refuerzo a 0 para activar el
control de posicién durante el
pardmetro 2-02 Tiempo de frenado CC. De
esta forma se activan los pardmetros del
pardmetro 2-30 Position P Start Propor-
tional Gain al pardmetro 2-33 Speed PID
Start Lowpass Filter Time, que son
parametros PID del control de posicién.

3.3.4 Freno mecanico para elevador

El control de freno mecanico para elevacion cuenta con las
siguientes funciones:

. Dos canales para realimentacién del freno
mecanico para ofrecer mas proteccion contra
acciones accidentales derivadas de la rotura de
un cable.

. Control de la realimentacién del freno mecanico
en todo el ciclo. Esto ayuda a proteger el freno

Al
I
<
2
~
~ 3
N s
N
AN AN
\ N\
MotorVelocidad I
Premag.  Rampa de par Liberacién ' Rampa de aceleracién 1 Rampa de deceleracion 1 Retardo Activar
Hora | defreno |p.3-41 p.3-42 | deparada | retardo
| p.2-27 | Hora | | P-2-24 de freno
p.2-25 p.2-23
Ref. par 2-26

-t -4

|
|
Parref. I
f
! |
Relé } |
Factor de ganancia de refuerzo
p.2-28 | |
Ganancia derefuerzo i | |
| f
|
| |
Frenomec. | L
| | |
1 2 | 3

|
llustracion 3.20 Secuencia de liberacion de freno para control de freno mecénico para elevacion
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Los parametros del Pardmetro 2-26 Ref par al refuerzo esta ajustado a 0. Consulte la llustracion 3.20 para
pardmetro 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time solo conocer mas informacion.

estan disponibles para el control de freno mecanico de
elevacién (flujo con realimentacion del motor).

2-30 Position P Start Proportional Gain

Range: Funcién:

o000 | 100000 10000 |

0% | [-300 |El valor define el par aplicado contra el freno Range: Funcion:

* - mecanico cerrado, antes de liberarlo. 0.0150* | [0.0000 - 1.0000 ] |

300 %] | El par o carga de una grua es positivo/a y se sitla

entre el 10 y el 160 %. Para obtener el mejor
punto de arranque, ajuste pardmetro 2-26 Ref par Range: Funcién:
a aproximadamente el 70 %. 500.0 ms* | [1.0 - 20000.0 ms] |
El par o carga de un elevador puede ser
positivo/a o negativo/a y se sita entre =160 % y
+160 %. Para obtener el mejor punto de arranque, Range: Funcién:
ajuste el pardmetro 2-26 Ref par al 0 %. 10.0 ms* | [01 - 100.0 ms] |

Cuanto mas alto sea el error del par

(pardmetro 2-26 Ref par frente al par real), mas 2-34 Zero Speed Position P Proportional Gain
movimiento habra al asumir la carga. Range: Funcién:
0.0000* [ [0.0000 - AVISO
2-27 Tiempo de rampa de par 1.0000 ] w

Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX
del software.

Range: Funcién:

0.2 s*| [0 -5 s] [ El valor define la duracion de la rampa de par
en sentido horario. El valor 0 permite una
magnetizaciéon muy rapida en el principio de

. Introduzca la ganancia proporcional
control de flujo.

para el control de la posicién en

d | modo de velocidad.
2-28 Factor de ganancia de refuerzo R

Range: Funcion:
1* [0 - Solo se activa en lazo cerrado. Esta funcion
4] garantiza una transicion suave entre el modo de

control de par y el modo de control de velocidad
cuando el motor toma la carga desde el freno.
Aumentar para reducir el movimiento al minimo.
Active el freno mecanico avanzado (grupo de
parametros 2-3* Adv. Mech Brake) ajustando el
pardmetro 2-28 Factor de ganancia de refuerzo a 0.

2-29 Torque Ramp Down Time

Range: Funcién:
0 s*

[0-55] | Tiempo de rampa de deceleracion de par

3.3.5 2-3* Adv. Mech Brake

Los parametros del Pardmetro 2-30 Position P Start Propor-
tional Gain al pardmetro 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter
Time pueden configurarse para obtener un cambio de
transicion muy suave del control de velocidad al control de
posicion durante el pardmetro 2-25 Tiempo liberacién de
freno (tiempo en el que la carga se traslada del freno
mecanico al convertidor de frecuencia). Los parametros del
Pardmetro 2-30 Position P Start Proportional Gain al
pardmetro 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time se
activan cuando el pardmetro 2-28 Factor de ganancia de
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3.4 Parametros: 3-** Ref./Rampas

Parametros para el manejo de referencias, la definicion de

3-01 Referencia/Unidad realimentacion

I|m|taC|9nes y la conﬁgqraaon de la lteacaon del Option: Funcién:
convertidor de frecuencia a los cambios.
[45] [m
;. . [60] [°C
3.4.1 3-0* Limites referencia
[70] | mbar
[71] | bar
3-00 Rango de referencia 721 |Pa
Option: Funcién: [73] |kPa
Seleccionar el intervalo de sefal de referencia y [74] | m WG
sefal de realimentacion. Los valores de sefal [80] | kw
pueden ser solo positivos o positivos y negativos. El [120] | GPM
limite minimo puede ser un valor negativo, a menos [1211 | gal/s
que se haya seleccionado [1] Veloc. lazo cerrado o 11221 | gal/min
[3] Proceso en pardmetro 1-00 Modo Configuracion. [123] | gal/h
[0] | Min - | Seleccionar el intervalo de sefal de referencia y [124] [ CFM
Max sefal de realimentacion. Los valores de sefal [125] | ft¥/s
pueden ser solo positivos o positivos y negativos. El [126] | ft*/min
limite minimo puede ser un valor negativo, a menos 11271 fé/h
que se haya seleccionado [1] Veloc. lazo cerrado o 11301 | Ib/s
[3] Proceso en pardmetro 1-00 Modo Configuracion. 11311 | Io/min
[1]| =Méx [ Tanto para valores positivos como negativos (ambas [132] | Ib/h
- +Max | direcciones, en relacion con [140] | pies/s
pardmetro 4-10 Direccion veloc. motor). [141] | ft/m
[145] | pies
3-01 Referencia/Unidad realimentacion 11501 | Ib ft
Option: Funcién: [160] | °F
Seleccione la unidad a utilizar en las [170] [ psi
referencias y realimentaciones del control de [171] | libras/pulg.?
PID de procesos. El Pardmetro 1-00 Modo [172] | in wg
Configuracién puede ser tanto [3] Proceso [173]1 | pies WG
como [8] Extended PID Control. 11soj | cv
[0l | Ninguno 3-02 Referencia minima
[1] % . .
Range: Funcién:
[2] RPM
B3] e Size [-999999.999 - | Introduzca la referencia minima. La
4l Nm related* | par. 3-03 referencia minima es el valor minimo
= = ReferenceFeed- | que puede obtenerse sumando todas
backUnit] las referencias.
[10] | 1/min . - . .
La referencia minima solo se activa si
2] [Pl el pardmetro 3-00 Rango de referencia
(20 |V/s se ajusta a [0] Min - Mdx.
[21] | I/min
La unidad de referencia minima
[22] |I/h .
3 coincide con:
[23] | m/s L
e . La configuracion del
[24] m3 min pardmetro 1-00 Modo
[25] |m/h Configuracion: para [1] Veloc.
[30] |kg/s lazo cerrado, r/min; para [2]
[31] [kg/min Par, Nm.
[32] |kg/h . .
. La unidad seleccionada en
[33] | t/min ol
B4 |th pardmetro 3-01 Referencia/
[401 [ m/s Unidad realimentacion.
[41] | m/min
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3-02 Referencia minima 3-05 On Reference Window

Range: Funcién: Range: Funcién:
Si se selecciona la opcién [10] Introduzca la ventana de tolerancia
Synchronization en el para el estado de destino o de
pardmetro 1-00 Modo Configuracion, referencia. En funcién de la opcién
este parametro define la desviacién seleccionada en el
maxima de la velocidad cuando se pardmetro 1-00 Modo Configuracion,
realiza el desplazamiento de posicién este parametro definira lo siguiente:
definido en el pardmetro 3-26 Master . Modo de velocidad:
Offset. ventana de velocidad para
el estado de referencia.
. Modo de par: ventana de
Range: Funcién: par para el estado de
Size [ par. 3-02 - Introduzca la referencia maxima. La referencia.
related* | 999999.999 referencia méxima es el valor mas . Modo de posicién:
ReferenceFeed- | alto que puede obtenerse sumando ventana de velocidad para
backUnit] todas las referencias. el estado de destino.
La unidad de referencia maxima Consulte también el
coincide: pardmetro 3-08 On Target
. La configuracion Window.
seleccionada en el
Configuracién: para [1] Veloc. Range: Funcion:
lazo cerrado, r/min; para [2] 100000 "!'[EI.Z
par. fim: CustomRea- 1 [-2000000000 | pgte parametro solo estard
. La unidad seleccionada en doutUnit2* - 2000000000 disponible con la versién
el pardmetro 3-00 Rango de CustomRead 48.XX del software.
referencia. outUnit2]
Si se selecciona la opcion [9] Introduzca la posicién minima.
Positioning en el Este parametro define el
pardmetro 1-00 Modo Configuracion, intervalo de posicién en modo
este pardmetro define la velocidad de eje lineal
predeterminada para el posiciona- (pardmetro 17-76 Position Axis
miento. Mode) y en la funcién de limite
de posicion
(pardmetro 473 position Limi
Option: Funcion: Function).
[0] | Suma Suma las fuentes de referencia externa e
[1] | Externa si/no | Utilice la fuente de referencia interna o Range: Funcién:
externa. 100000 M
Cambiar entre externa e interna a través de CustomRea- | [-2000000000 | pote parametro solo estara
una orden o una entrada digital. doutUnit2* | - 2000000000 disponible con la version
CustomRea- | 48 XX del software.
Range: Funcién: Introduzca la posicién méxima.
Size [0 - 999999.999 M Este parametro define el intervalo
related* | ReferenceFeedba- | £cio parémetro solo estaré de posiFién en modo de eje y en
ckUnit] disponible con la versién m°d,° ] - ;
48.XX del software. (pardmetro 17-76 Position Axis
Mode).
Limites de intervalo de posicién:
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3-07 Maximum Position 3.4.2 3-1* Referencias

Range: Funcién:

= lineal: del Seleccione las referencias internas. Seleccionar Ref. interna
Pardmetro 3-06 Minimum LSB/ MSB/EXB [16], [17] o [18] para las entradas digitales
Position al correspondientes en el grupo de pardmetros 5.1* Entradas
pardmetro 3-07 Maximum digitales.
Position. 3-10 Referencia interna
. Rotativo: 0- Matriz [8]
pardmetro 3-07 Maximum Intervalo: 0-7
ez Range: Funcion:
La funcién de limite de posicion 0 %*| [-100 - | Es posible programar hasta ocho referencias
utiliza este parametro 100 %] | internas distintas (0-7) en este parametro,
(pardmetro 4-73 Position Limit utilizando una programacién indexada. La
Function). referencia interna se indica en forma de

porcentaje del valor Refmax.

3-08 On Target Window (pardmetro 3-03 Referencia mdxima). Si se

Range: Funcion: programa una Refwin. distinta de 0 (el
5 CustomRea- [ - ’Alyﬂi.z pardmetro 3-02 Referencia minima), la referencia
doutUnit2* 2000000000 interna se calcula como porcentaje del intervalo

Este parametro solo estara
) disponible con la versién
ML 48.XX del software.

CustomRea- de referencias completo; es decir, con base en la
diferencia entre Refuax. y Refmin. A continuacion,
el valor se suma a la Refmin. Al utilizar referencias

internas, seleccione la referencia interna

El convertidor de frecuencia LSB/MSB/EXB, [16], [17] o [18], para las entradas
considera que el posiciona- digitales correspondientes en el grupo de
mientoihalfinalizadotyienviala parametros 5-1* Entradas digitales.

sefial de destino alcanzado

cuando la posicion real se 130BA149.10

encuentra en el intervalo del

pardmetro 3-08 On Target

Window durante el tiempo 12 (+24V)
definido por el Preseleccién 76543210
rdmetro 3- n Target Tim
[PEETHIER 3:09.0niTa e € —— —10101010 29 [P. 5-13=Ref. interna LSB]

y la velocidad real es inferior a
la del pardmetro 3-05 On +———— 11001100 32 [P. 5-14=Ref, interna MSB]
Reference Window.

3-09 On Target Time

Range: Funcién:

1 ms*| [0- 60000 m

ms] Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

L — 11110000 33 [P. 5-15=Ref. interna EXB]

llustracion 3.21 Referencia interna

Bit de ref. interna

Introduzca el tiempo para la evaluacién de -
Ref. interna 0

la ventana de destino y consulte también -
Ref. interna 1

el pardmetro 3-08 On Target Window.

Ref. interna 2

Ref. interna 3

Ref. interna 4

Ref. interna 5

Ref. interna 6

=|=|=|=|Q|OC|OC|O|N
m|l=lolo|l=|—=|co|lo| =
—=|Oo|=|Oo|—=|O|—=|O| O

Ref. interna 7

Tabla 3.13 Bits de referencia interna
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3-11 Velocidad fija [Hz] 3-13 Lugar de referencia

Range: Funcién: Option: Funcién:
Size [O- La velocidad fija es una velocidad de FFACC, consulte el Manual de funcionamiento de
related* par. 4-14 | salida fija a la que funciona el convertidor VLT® Motion Control MCO 305.

Hz] de frecuencia cuando se activa la funcion

de velocidad fija.
Consulte también el
pardmetro 3-80 Tiempo rampa veloc. fija.

3-12 Valor de enganche/arriba-abajo

Range: Funcion:
0%*| [O-
100 %]

Introducir un valor de porcentaje (relativo) que se
sumara o restara de la referencia real para el
enganche arriba o abajo. Si se ha seleccionado
enganche arriba en una de las entradas digitales
(del pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada digital al
pardmetro 5-15 Terminal 33 entrada digital), el valor
porcentual (relativo) se sumara a la referencia total.
Si se ha seleccionado enganche abajo en una de
las entradas digitales (del pardmetro 5-10 Terminal
18 Entrada digital al pardmetro 5-15 Terminal 33
entrada digital), el valor porcentual (relativo) se
restara de la referencia total. Obtenga funcio-
nalidad ampliada con la funcién de DigiPot.
Consulte el grupo de parametros 3-9* Potenciém.
digital.

3-13 Lugar de referencia

Option: Funcién:

Seleccionar el origen de referencia que se
activara.

3-14 Referencia interna relativa

Range: Funcién:
0 % [-100 | La referencia actual, X, se incrementa o se reduce
@ - en el porcentaje Y, ajustado en el

100 %] | pardmetro 3-14 Referencia interna relativa.

Esto da como resultado la referencia Z actual. La
referencia actual (X) es la suma de las entradas
seleccionadas en:

. Pardmetro 3-15 Fuente 1 de referencia.

. Pardmetro 3-16 Fuente 2 de referencia.
. Pardmetro 3-17 Fuente 3 de referencia.

. Pardmetro 8-02 Fuente de control.

Y >

Relativo z Referencia
X Z=Xx+X*Y/100[ P real
— resultanteA

130BA0S59.12
llustracion 3.22 Referencia interna relativa

[0] |Conex. a
* manual/
auto

Utilizar la referencia local cuando se trabaja en
modo manual o la referencia remota cuando se
trabaja en modo automatico.

[1] | Remoto

Utilice la referencia remota tanto en modo
manual como en modo automatico.

[2] | Local

Utilice la referencia local tanto en modo manual
como en modo automatico.

AVISO!

Cuando se ajusta como [2] Local, el
convertidor de frecuencia arranca de
nuevo con este ajuste después de un
apagon.

[3]1 | Linked to
H/A MCO

Seleccione esta opcion para activar el factor
FFACC en el pardmetro 32-66 Avance aceleracion.
Activar el FFACC reduce la fluctuacién y hace
que la transmision del controlador de
movimiento a la tarjeta de control del
convertidor de frecuencia sea mas rapida. Esto
conlleva unos tiempos de respuesta mas rapidos
para las aplicaciones dindmicas y el control de
posicion. Para obtener mas informacion sobre el

=4
z b
N
*\{\\QQ ;(3
X ‘ Q
e = \
I x ‘
| [
| |
| |
\ | Y
-100 0 * 100 %

llustracion 3.23 Referencia real

3-15 Recurso de referencia 1

Option:

Funcién:

Seleccione la entrada de referencia que
se utilizara para la primera sefal de
referencia. El Pardmetro 3-15 Recurso de
referencia 1, el pardmetro 3-16 Recurso
de referencia 2 y el

pardmetro 3-17 Recurso de referencia 3
definen hasta tres senales de referencia
distintas. La suma de estas sefales de
referencia define la referencia actual.

[0] | Sin funcidn

53

[11 [Entrada analdgica

74
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3-15 Recurso de referencia 1

Option:

Funcion:

3-17 Recurso de referencia 3

Option:

Funcion:

[2

Entrada analdgica
54

[0]

Sin funcion

[1

Entrada analdgica

[7]1 | Entr. frec. 29 53
[8] | Entr. frec. 33 [2] | Entrada analdgica
[11] | Referencia bus 54
local [7]1 |Entr. frec. 29
[20] | Potenciém. digital [8] | Entr. frec. 33
[21] | Entr. analég. VLT® General Purpose I/0 MCB 101 [11] | Referencia bus
X30-11 local
[22] | Entr. analdg. VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 [20] | Potenciém. digital
X30-12 [21] | Entr. analdg.
[29] | Entrada analégica X30-11
X48/2 [22] | Entr. analdg.
X30-12
7]
[29] | Entrada analégica

Option: Funcién: X48/2
Seleccione la entrada de referencia que
se utilizara para la segunda sefal de 3-18 Recurso refer. escalado relativo
referencia. El Pardmetro 3-15 Recurso de Option: Funcion:
referencia 1, el pardmetro 3-16 Recurso m
de referencia 2 y el .
) : Este parametro no se puede
pardmetro 3-17 Recurso de referencia 3 .
) . ajustar con el motor en marcha.
definen hasta tres sefales de referencia
distintas. La suma de estas sefales de
. . Seleccione un valor variable para anadir
referencia define la referencia actual.
al valor fijo (definido en el
[0] | Sin funcion pardmetro 3-14 Referencia interna
[1] | Entrada analdgica relativa). La suma de los valores fijo y
53 variable (denominada Y en la
[2] | Entrada analdgica llustracion 3.24) se multiplica por la
54 referencia real (denominada X en la
[7]1 | Entr. frec. 29 llustracion 3.24). Este producto se anade
[8] | Entr. frec. 33 a la referencia real (X+ X*Y/100) para
[11] | Referencia bus obtener la referencia real resultante.
local v
[20] | Potenciom. digital = meee z  Referencia
“ X Z=X+X*Y/100 real
[21] | Entr. analog. > resultanteA
X30_1 1 130BA059.12
[22] | Entr. analég. llustracion 3.24 Referencia real
X30-12 resultante
[29] | Entrada analégica
X48/2
» [0] * | Sin funcion
3-17 Recurso de referencia 3
[11 | Entrada
Option: Funcion: analégica 53
Seleccione la entrada de referencia que 21 |Entrada
se utilizard para la tercera sefal de analdgica 54
referencia. El Pardmetro 3-15 Recurso de 71 |Entr. frec. 29
referencia 1, el pardmetro 3-16 Recurso [8] | Entr. frec. 33
de referencia 2 y el [11] [ Referencia bus
pardmetro 3-17 Recurso de referencia 3 local
definen hasta tres sefales de referencia [20] | Potenciom.
diferentes. La suma de estas sefales de digital
referencia define la referencia actual.
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3-18 Recurso refer. escalado relativo

3-21 Touch Target

Range: Funcién:

Option: Funcion:
[21] | Entr. analog.

X30-11
[22] | Entr. analdg.

X30-12

[29] | Entrada
analdgica X48/2

3-19 Velocidad fija [RPM]

Range: Funcién:
Size [0 -
related* | par.

Introduzca un valor para la velocidad fija
NVELOCIDAD FIJA, que es una velocidad de
4-13 salida fija. El convertidor de frecuencia
RPM] funciona a esta velocidad cuando la funcion
de velocidad fija esta activada. El limite
maximo se define en el

pardmetro 4-13 Limite alto veloc. motor
[RPM].

Consulte también el pardmetro 3-80 Tiempo
rampa veloc. fija.

3.4.3 3-2* References Il

3-20 Preset Target

Range: Funcién:
0 CustomRea- | [-2000000000 - M
doutUnit2* 2000000000 Este parametro solo
C“swm_Rea' estara disponible con la
doutUnit2] version 48.XX del
software.
Matriz [8]
Ajuste hasta ocho posiciones
de destino. Elija entre las
ocho posiciones predefinidas
utilizando entradas digitales
o el codigo de control de
fieldbus.
3-21 Touch Target
Range: Funcién:
0 CustomRea- | [-2000000000 M
doutUnit2* - 2000000000 Este parametro solo
AR estara disponible con la
doutUnit2]

version 48.XX del
software.

Introduzca la posicion de
destino en el modo de
posicionamiento de sonda de
contacto. Este parametro
define la distancia existente
en unidades de posicion entre

el evento de deteccion del
sensor de la sonda de
contacto y la posicién de
destino final.

3-22 Master Scale Numerator

Range: Funcién:
[-2000000000

Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

2000000000 ]

El Pardmetro 3-22 Master Scale Numerator y el
pardmetro 3-23 Master Scale Denominator
definen la relaciéon de reduccién entre el
maestro y el auxiliar en el modo de sincroni-
zacion.

Par. 3-22

Revoluciones del maestro = Par. 3-23

x Revoluciones del auxiliar

3-23 Master Scale Denominator

Funcién:

AVISO!
Este parametro solo estara

disponible con la version 48.XX
del software.

Range:
1*[ [-2000000000 -
2000000000 ]

Consulte el pardmetro 3-22 Master
Scale Numerator.

3-24 Master Lowpass Filter Time

Range: Funcién:
20 ms*| [1 - 2000 m
ms]

Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX del
software.

Introduzca la constante de tiempo para el
calculo de la velocidad del maestro en el
modo de sincronizacion.

3-25 Master Bus Resolution

Range: Funcién:
65536+ | [128 - AVISO!
65536 ]

Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX del
software.

Introduzca la resolucién de la sefal de
maestro de fieldbus (referencia de
fieldbus 1) en el modo de sincronizacion.
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3-26 Master Offset

Range: Funcién:

0 CustomRea-
doutUnit2*

AVISO!

[-2000000000 | p4q parametro solo estara

- ALLOIEEd disponible con la version
CustomRea- | 48 XX del software.
doutUnit2]

Introduzca el desplazamiento de
la posicion entre el maestro y el
auxiliar en el modo de sincroni-
zacion. Este valor se anade a la
posicion del auxiliar en cada
activacion de una entrada digital
con la opcién [113] Enable
Reference o el bit 5 de un cédigo
de control de fieldbus. El
Pardmetro 3-02 Referencia minima
define el desvio maximo
respecto a la velocidad real del
maestro durante la ejecucion del
desplazamiento.

3-27 Virtual Master Max Ref

Range: Funcién:

s00 [ oo- [EYV/KYe)

Hzr [590.0 Este parametro solo estara disponible
Hz]

con la version 48.XX del software.

Introduzca la referencia maxima para el maestro
virtual. La referencia real se ajusta con relacion
a este valor mediante la fuente seleccionada en
el pardmetro 3-15 Recurso de referencia 1 o la
referencia de fieldbus 1. La direccion de
rotacion se controla mediante la sefnal de
avance / cambio de sentido de una entrada
digital o fieldbus. Utilice el grupo de pardmetros
3-6* Rampa 3 para configurar la aceleracion y la
desaceleracion.

3.4.4 Rampas
3-4* Rampa 1

Por cada cuatro rampas (grupos de parametros 3-4* Rampa
1, 3-5* Rampa 2, 3-6* Rampa 3 y 3-7* Rampa 4), configure
los pardmetros de rampa:

. Tipo de rampa.

. Tiempos de rampa (duracién de aceleracién y
desaceleracion).

. Nivel de compensacion de tirones para las
rampas S.

Para empezar, ajuste los tiempos de rampa lineales que
corresponden a llustracion 3.25 y llustracién 3.26.

o
RPM S
~N
Q
<
P4-13 S
(53]
High-limit % -
Refi - — — - — N — —
eerencnes ‘ ‘ ‘}‘\
P4-11 | | |
Low limit T
I p3= IR | Time
‘ Ramp (X)Up | ‘ Ramp (X) Down
Time (Acc) ‘ | I'" Time (Dec) |
—_ .
‘ tacc Lo tdec |

llustracion 3.25 Tiempos de rampa lineales

Si se seleccionan rampas S, ajuste el nivel de compen-
sacion de tirones no lineal requerido. Ajuste la
compensacién de tirones definiendo la proporcién de
tiempos de aceleracién y deceleracién, donde la
aceleracién y la desaceleracion son variables (es decir,
crecientes o decrecientes). Los ajustes de aceleracion y
desaceleracién de rampas S se definen como un porcentaje
del tiempo real de rampa.

Velocidad 130BA168.10

I

Rel. Rampa (X) el. Rampa (X)

Rampa-S comie ace). | pa-S final decel.
| |
| |
Lineal : : : :
Rgl. Rampa -omp nsaciénl de | | Rel. Rampa (X)
(X Ramppss / tirone | | | ampa-S final
comienz d 1
| el.
acgl | | |
| | | | I l -
| [ | ] | [ I ]
| Tiempo de | | Tiempo de |
|——rampa (X) —] |——rampa (X) —»
de acel. de decel.

llustracion 3.26 Tiempos de rampa lineales

3-40 Rampa 1 tipo

Option: Funcién:

AVISO!
Si se selecciona [1] Rampa-S tiro const. y
se cambia la referencia durante la rampa,
el tiempo de rampa puede prolongarse
para realizar un movimiento sin tirones,
lo que puede producir tiempos de
arranque o parada mas largos.

Pueden ser necesarios ajustes adicionales
en los valores para la relacion de rampa
S o en los iniciadores de conmutacion.

Seleccione el tipo de rampa, en funcién de las
necesidades de aceleracion/desaceleracion.
Una rampa lineal proporciona una aceleracion
constante durante la rampa. Una rampa-S da
una aceleracion no lineal, compensando los
tirones en la aplicacion.

MG33MMO05
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3-40 Rampa 1 tipo

3-46 Rel. Rampa1l / Rampa-S al final de acel.

Option: Funcion: Range: Funcién:
[0] * | Lineal 50 %*| [1- Introducir la proporcién del tiempo total de
[11 [Rampa-S | Para acelerar con los menores tirones posibles. 99 %] aceleracion (pardmetro 3-41 Rampa 1 tiempo
tiro const. acel. rampa) en el que el par de aceleracién
[2] |Rampa-S |Rampa S basada en los valores ajustados en el disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
T. cte. pardmetro 3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa y el la compensacion de tirones conseguida y
pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa. menores los tirones de par que se produzcan
en la aplicacion.
3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa
Range: Funcién: 3-47 Rel. Rampal/Rampa-S comienzo dec.
Size [0.01 - | Introduzca el tiempo de aceleracion de Range: Funcién:
related* [3600 s] |rampa, es decir, el tiempo de aceleracion 50 %*| [1- |Introduzca la proporcién del tiempo total de
desde 0 r/min hasta la velocidad del motor 99 %] | deceleracion (pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo
sincrona ns. Seleccione un tiempo de desacel. rampa), en el que el par de deceleracion
aceleracion tal que la intensidad de salida aumenta. Cuanto mayor sea el %, mayor serd la
no supere el limite de intensidad del compensacion de tirones conseguida y menores
pardmetro 4-18 Limite intensidad durante la los tirones de par que se produzcan en la
rampa. El valor 0,00 corresponde a 0,01 s en aplicacion.
modo de velocidad. Consulte el tiempo de
deceleracién en el pardmetro 3-42 Rampa 1 3-48 Rel. Rampal/Rampa-S al final de decel.
tiempo desacel. rampa. Range: Funcidn:
tacel, [S1 X ng [RPM] 50 %*| [1- Introduzca la proporcion del tiempo total de
Par.3-41 = W
: 99 %] deceleracion (pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo
3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa desacel. rampa) en que el par de deceleracion
., disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
Range: Funcion: » . .
. . — la compensacién de tirones conseguida y
Size [0.01 |Introduzca el tiempo de deceleracion, es menores los tirones de par que se produzcan
. | . . L
related 3600 | decir, el tiempo de desaceleracion desde la en la aplicacién.
s] velocidad del motor sincrono, ns hasta 0 r/
min. Seleccione un tiempo de deceleracion
tal que no se produzca una sobretension en 3.4.5 3-5*% Rampa 2
el inversor debido al funcionamiento regene-
rativo del motor, y tal que la corriente Para seleccionar los pardmetros de rampa, consulte el
generada no supere el limite establecido en grupo de pardmetros 3-4* Rampa 1.
el pardmetro 4-18 Limite intensidad. El valor = 2 ti
000 corresponde 2 001 s en modo de
velocidad. Consulte el tiempo de aceleracion Option: Funcion:
en el pardmetro 3-41 Rampa 1 tiempo acel. Seleccione el tipo de rampa, en funcién de las
rampa. necesidades de aceleracion/desaceleracion. Una
e [s] X 1, [RPM] rampa lineal proporciona una aceleracion
_ — _desac. s
Par.3-42 ref. [RPM] constante durante la rampa. Una rampa-S da
N una aceleracién no lineal, compensando los
3-45 Rel. Rampa1/Rampa-S comienzo acel ) L &
tirones en la aplicacion.
Range: Funcién:
- — - [0] * | Lineal
50 %*| [1- Introducir la proporcion del tiempo total de - -
) , ) [11 [Rampa-S Para acelerar con los menores tirones posibles.
99 %] aceleracion (pardmetro 3-41 Rampa 1 tiempo acel. .
. tiro const.
rampa) en el que el par de aceleracion aumenta.
. [2] [Rampa-S T. | Rampa S basada en los valores ajustados en el
Cuanto mayor sea el %, mayor serd la compen-
Iy . . cte. pardmetro 3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa 'y
sacion de tirones conseguida y menores los
. el pardmetro 3-52 Rampa 2 tiempo desacel.
tirones de par que se produzcan en la
s rampa.
aplicacion.
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3-56 Rel. Rampa2 / Rampa-S al final de acel.

Si se selecciona [1] Rampa-S tiro const. y se cambia la Range: Funcién:
referencia durante la rampa, el tiempo de rampa puede 50 %+ | [1- Introducir la proporcion del tiempo total de
prolongarse para realizar un movimiento sin tirones, lo 99 %] aceleracion (pardmetro 3-51 Rampa 2 tiempo
que puede producir tiempos de arranque o parada mas acel. rampa) en el que el par de aceleracién
largos. disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
Pueden ser necesarios ajustes adicionales en los valores la compensacion de tirones conseguida y
para la relacion de rampa S o en los iniciadores de menores los tirones de par que se produzcan
conmutacion. en la aplicacion.
Range: Funcién: Range: Funci6n:
Size [0.01 - | Introduzca el tiempo de aceleracién de 50 %*| [1- |Introduzca la proporcion del tiempo total de
related* | 3600 s] |rampa, es decir, el tiempo de aceleraciéon 99 %] | deceleracién (pardmetro 3-52 Rampa 2 tiempo
desde 0 r/min hasta la velocidad nominal desacel. rampa), en el que el par de deceleracién
del motor ns. Seleccione un tiempo de aumenta. Cuanto mayor sea el %, mayor sera la
aceleracion tal que la intensidad de salida compensacién de tirones conseguida y menores
no supere el limite de intensidad del los tirones de par que se produzcan en la
pardmetro 4-18 Limite intensidad durante la aplicacion.
rampa. El valor 0,00 corresponde a 0,01 s en
modo de velocidad. Consulte el tiempo de 3-58 Rel. Rampa2/Rampa-S al final de decel.
deceleracion en el pardmetro 3-52 Rampa 2 Range: Funcidn:
tiempo desacel. rampa. 50 %*| [1- Introduzca la proporcién del tiempo total de
Par 351 o Lol [s] x n, [RPM] 99 %] deceleracion (pardmetro 3-52 Rampa 2 tiempo
EeAIREM desacel. rampa) en que el par de deceleracion
disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor serd
Range: Funcién: la compensac!on de tirones conseguida y
menores los tirones de par que se produzcan
Size [0.01 - [ Introduzca el tiempo de deceleracion, es en la aplicacién.
related* 3600 s] decir, el tiempo de desaceleracién desde
la velocidad nominal del motor ns hasta
0 r/min. Seleccione un tiempo de decele- 34.6 3-6* Rampa 3
racién tal que no se produzca una
sobretensién en el convertidor de Configure los parametros de rampa; consulte 3-4* Rampa 1.
frecuencia debido al funcionamiento »
regenerativo del motor, y tal que la
corriente generada no supere el limite de Option: Funcion:
intensidad establecido en el Seleccione el tipo de rampa, en funcién de las
pardmetro 4-18 Limite intensidad. E| valor necesidades de aceleracion y desaceleracion.
0,00 corresponde a 0,01 s en modo de Una rampa lineal proporciona una aceleracién
velocidad. Consulte el tiempo de constante durante la rampa. Una rampa-S da
aceleracion en el pardmetro 3-51 Rampa 2 una aceleracién no lineal, compensando los
tiempo acel. rampa. tirones en la aplicacion.
Par.3-52 = % [0] * [ Lineal
[11 [Rampa-S | Acelera disminuyendo los tirones al minimo.
Range: Funcién: [2] | Rampa-S T. | Rampa S basada en los valores ajustados en el
50 %*| [1- Introducir la proporcién del tiempo total de cte. pardmetro 3-61 Rampa 3 tiempo acel. rampa y
99 %] | aceleracién (pardmetro 3-51 Rampa 2 tiempo acel. el pardmetro 3-62 Rampa 3 tiempo desacel.
rampa) en el que el par de aceleracién aumenta. rampa.
Cuanto mayor sea el %, mayor sera la compen-
sacion de tirones conseguida y menores los
tirones de par que se produzcan en la
aplicacion.
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Si se selecciona [1] Rampa-S tiro const. y se cambia la
referencia durante la rampa, el tiempo de rampa puede
prolongarse para realizar un movimiento sin tirones, lo
que puede producir tiempos de arranque o parada mas
largos.

Pueden ser necesarios ajustes adicionales en los valores
para la relacion de rampa S o en los iniciadores de
conmutacion.

3-61 Rampa 3 tiempo acel. rampa

Range: Funcién:
Size [0.01 - | Introduzca el tiempo de aceleracién de
related* 3600 s] | rampa, es decir, el tiempo de aceleracion

desde 0 r/min hasta la velocidad nominal
del motor ns. Seleccione un tiempo de
aceleracion tal que la intensidad de salida
no supere el limite de intensidad del
pardmetro 4-18 Limite intensidad durante la
rampa. El valor 0,00 corresponde a 0,01 s en
modo de velocidad. Consulte el tiempo de
deceleracion en el pardmetro 3-62 Rampa 3
tiempo desacel. rampa.

3-62 Rampa 3 tiempo desacel. rampa

3-66 Rel. Rampa3 / Rampa-S al final de acel.

Range: Funcién:
50 %*| [1- Introducir la proporcion del tiempo total de
99 %] aceleracion (pardmetro 3-61 Rampa 3 tiempo

acel. rampa) en el que el par de aceleracién
disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
la compensacion de tirones conseguida y
menores los tirones de par que se produzcan
en la aplicacion.

3-67 Rel. Rampa3/Rampa-S comienzo dec.

Range: Funcién:
50 %*| [1- Introduzca la proporcién del tiempo total de
99 %] | deceleracion (pardmetro 3-62 Rampa 3 tiempo

desacel. rampa), en el que el par de deceleracion
aumenta. Cuanto mayor sea el %, mayor sera la
compensacion de tirones conseguida y menores
los tirones de par que se produzcan en la
aplicacion.

3-68 Rel. Rampa3/Rampa-S al final de decel.

Range: Funcién:
50 %*| [1- Introduzca la proporcién del tiempo total de
99 %] deceleracion (pardmetro 3-62 Rampa 3 tiempo

desacel. rampa) en que el par de deceleracion

Range: Funcién: disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
Size [0.01 |Introduzca el tiempo de deceleracion, es la compensacion de tirones conseguida y
related* |- 3600 | decir, el tiempo de desaceleracion desde la menores los tirones de par que se produzcan
s] velocidad nominal del motor ns hasta 0 r/ en la aplicacion.
min. Seleccione un tiempo de deceleracion
tal que no se produzca una sobretension en
“ ? 14 So8! 3.4.7 3-7* Rampa 4
el inversor debido al funcionamiento regene-
rativo del motor, y tal que la corriente i
. . Configure los parametros de rampa, consulte el grupo de
generada no supere el limite establecido en i .
el pardmetro 4-18 Limite intensidad. E| valor parametros 3-4* Rampa 1.
0,00 corresponde a 0,01 s en modo de 3-70 Rampa 4 tipo
velocidad. Consulte el tiempo de aceleracion Option: Funcién:
en el pardmetro 3-61 Rampa 3 tiempo acel. - - —
Seleccione el tipo de rampa, en funcién de las
rampa. ) » -
necesidades de aceleracion y desaceleracion.
Par.3-62 = Laesac [5] X n; [RPM] Una rampa lineal proporciona una aceleracién
ref. [RPM]
constante durante la rampa. Una rampa-S da
3-65 Rel Rampa3/Rampa-S comienzo acel una aceleracién no lineal, compensando los
Range: Funcion: tirones en la aplicacion.
50 %*| [1- Introducir la proporcion del tiempo total de [0] * | Lineal
99 %] | aceleracion (pardmetro 3-61 Rampa 3 tiempo acel. [11 [Rampa-S [Acelera disminuyendo los tirones al minimo.
rampa) en el que el par de aceleracion aumenta. tiro const.
Cuanto mayor sea el %, mayor serd la compen- [2] | Rampa-S T. | Rampa S basada en los valores ajustados en el
sacién de tirones conseguida y menores los cte. pardmetro 3-71 Rampa 4 tiempo acel. rampa y
tirones de par que se produzcan en la el pardmetro 3-72 Rampa 4 tiempo desacel.
aplicacion. rampa.
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3-76 Rel. Rampa4 / Rampa-S al final de acel.

Si se selecciona [1] Rampa-S tiro const. y se cambia la Range: Funcién:
referencia durante la rampa, el tiempo de rampa puede 50 %+ | [1- Introducir la proporcion del tiempo total de
prolongarse para realizar un movimiento sin tirones, lo 99 %] aceleracion (pardmetro 3-71 Rampa 4 tiempo
que puede producir tiempos de arranque o parada mas acel. rampa) en el que el par de aceleracién
largos. disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
Pueden ser necesarios mas ajustes en los valores para la la compensacion de tirones conseguida y
relacion de rampa S o en los iniciadores de conmutacion. menores los tirones de par que se produzcan
en la aplicacion.
3-71 Rampa 4 tiempo acel. rampa
Range: Funcién: 3-77 Rel. Rampa4/Rampa-S comienzo dec.
Size [0.01 - [ Introduzca el tiempo de aceleracién, es Range: Funcién:
related* | 3600 s] | decir, el tiempo de aceleracién desde 0 50 %*| [1- |Introduzca la proporcion del tiempo total de
r/min hasta la velocidad nominal del motor 99 %] | deceleracion (pardmetro 3-72 Rampa 4 tiempo
ns. Seleccione un tiempo de aceleracion tal desacel. rampa), en el que el par de deceleracién
que la intensidad de salida no supere el aumenta. Cuanto mayor sea el %, mayor sera la
limite de intensidad del compensacion de tirones conseguida y menores
pardmetro 4-18 Limite intensidad durante la los tirones de par que se produzcan en la
rampa. El valor 0,00 corresponde a 0,01 s en aplicacion.
modo de velocidad. Consulte el tiempo de
deceleracién en el pardmetro 3-72 Rampa 4 3-78 Rel. Rampa4/Rampa-S al final de decel.
tiempo desacel. rampa. Range: Funcion:
par. 371 = Lo [s] x n, [RPM] 50 %*| [1- Introduzca la proporcién del tiempo total de
EeAIREM) 99 %] deceleracién (pardmetro 3-72 Rampa 4 tiempo
3-72 Rampa 4 tiempo desacel. rampa desacel. rampa) en que el par de deceleracion
. s disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
Range: Funcion: 5 . .
la compensacién de tirones conseguida y
Size [0.01 [Introduzca el tiempo de deceleracion, es .
menores los tirones de par que se produzcan
related* |- 3600 | decir, el tiempo de desaceleracion desde la .
en la aplicacion.
s] velocidad nominal del motor ns hasta 0 r/
min. Seleccione un tiempo de deceleracion
tal que no se produzca una sobretension en 3.4.8 3-8* Otras rampas
el inversor debido al funcionamiento regene-
rativo del motor, y tal que la corriente 3-80 Tiempo rampa veloc. fija
generada no supere el limite establecido en . s
i o ) Range: Funcién:
el pardmetro 4-18 Limite intensidad. El valor - - -
0,00l comespande a1 0,01 s en modo de Size [0.01 [ Introduzca el tiempo de rampa de velocidad
. . L, related* |- 3600 | fija, es decir, el tiempo de aceleracion/desace-
velocidad. Consulte el tiempo de aceleracion
P . s] leracion entre 0 r/min y la frecuencia nominal
en el pardmetro 3-71 Rampa 4 tiempo acel.
del motor ns. Asegurese de que la intensidad
rampa.
de salida resultante requerida para el tiempo
Par.3-72 = ldes SIX 0 KEMY [l de rampa de velocidad fija determinado no
ar- = ref. [RPM] p )
supere el limite de intensidad del
3-75 Rel Rampa4/Rampa-S comienzo acel pardmetro 4-18 Limite intensidad. El tiempo de
Range: Funcidn: rampa de velocidad fija se inicia tras la
50 %*| [1- Introducir la proporcién del tiempo total de activacion de una senal de velocidad fija
99 %] aceleracion (pardmetro 3-71 Rampa 4 tiempo acel. mediante LCP, una entrada digital seleccionada
rampa) en el que el par de aceleracién aumenta. o el puerto de comunicacion en serie. Cuando
Cuanto mayor sea el %, mayor sera la compen- el estado de velocidad fija esta desactivado,
sacion de tirones conseguida y menores los los tiempos de rampa normales son validos.
tirones de par que se produzcan en la
aplicacion.
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RPM

P 4-13 RPM
limitealto + - — - —  _ __ __ __ __ __

P 1-25
Velocidad del motor

P 3-19
Velocidad fija

P 4-11 RPM
limite bajo

IRampa de|
|deceleraci(f)n

130BA070.10 T 1 I 1
llustracion 3.27 Tiempo rampa veloc. fija

_ Loel, fja [s] x ng [RPM]
Par.3-80 = FoT R fija (par.. 3 — 19) [RPM]

Range: Funcién:
Size [0.01 -
3600 s]

Introduzca el tiempo de rampa de decele-
related* racion de parada rapida, es decir, el tiempo
de desaceleraciéon desde la velocidad
sincrona del motor hasta 0 r/min. Asegurese
de que no se produce ninguna sobretension
en el inversor como consecuencia del
funcionamiento regenerativo del motor
requerido para conseguir el tiempo de
deceleracion dado. Asegurese también de
que la corriente generada requerida para
conseguir el tiempo de deceleraciéon dado
no supera el limite de intensidad (ajustado
en el pardmetro 4-18 Limite intensidad). La
parada rapida se activa mediante una sefal
de una entrada digital seleccionada o
mediante el puerto de comunicacién en
serie.

RPM |

P 4-13 RPM
limite alto

Referencia
1-25 i\

P
Velocidad del motor I
|
I

P 4-11 RPM —-—-—TT —
limite bajo I
I i | -
| .
| :P 3_lelempo
|
| IQrampa
| b—
130BA069.10 Qparada '

llustraciéon 3.28 Tiempo rampa parada rapida

3-82 Tipo rampa de parada rapida

Option: Funcién:
Seleccione el tipo de rampa, en funciéon de
las necesidades de aceleracion y desacele-
racion. Una rampa lineal proporciona una
aceleracion constante durante la rampa.
Una rampa-S da una aceleracién no lineal,
compensando los tirones en la aplicacion.

[0] * [ Lineal

[1] Rampa-S tiro

const.
[2] Rampa-S T. cte.

3-83 Rel. rampa-S paro rap. inicio decel.

Range: Funcién:
50 %*| [1- Introduzca la proporcién del tiempo total de
99 %] deceleracion (pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo
desacel. rampa), en el que el par de decele-
racion aumenta. Cuanto mayor sea el %, mayor
serd la compensacion de tirones conseguida y
menores los tirones de par que se produzcan en
la aplicacion.
Range: Funcién:
50 %*| [1- Introduzca la proporcion del tiempo total de
99 %] deceleracién (pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo

desacel. rampa) en que el par de deceleracion
disminuye. Cuanto mayor sea el %, mayor sera
la compensacién de tirones conseguida y
menores los tirones de par que se produzcan
en la aplicacion.

3-89 Ramp Lowpass Filter Time

Utilice este pardmetro para ajustar la suavidad del cambio de la

velocidad.

Range: Funcion:

1 ms*

| [1 - 200 ms] |

3.4.9 3-9* Potenciéom. digital

El potenciémetro digital permite aumentar o disminuir la
referencia actual ajustando la configuracion de las entradas
digitales mediante las funciones Aumentar, Disminuir o
Borrar. Para activar la funcion, al menos una entrada digital
debe ajustarse como Aumentar o Disminuir.
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3-93 Limite maximo

Walocidad 130BA12811 e
i Range: Funcién:
100 %* | [-200 - Ajuste el valor maximo admisible para la
200 %] referencia resultante. Esto es aconsejable si
- P 5.0 - se utiliza el potenciémetro digital para
I - ajustar con precision la referencia
: Tiempo [s)
s | : | resultante.

llustracion 3.29 Aumento de la referencia real
3-94 Limite minimo

Range: Funcién:
-100 %* | [-200 - Ajuste el valor minimo admisible para la
Weloddad TIRAIRI: 200 %] referencia resultante. Esto es aconsejable si

se utiliza el potenciémetro digital para

- P3as - ajustar con precision la referencia

resultante.

if

’ Tiampa 5} 3-95 Retardo de rampa
B Range: Funcién:
[ —l_! |— Size [0 - [Introduzca el retardo necesario desde la
llustraciéon 3.30 Aumento/disminucién de la referencia real related* 0] activacion de la funcién del potenciémetro

digital hasta que el convertidor de frecuencia
comience a efectuar la rampa del valor de

3-90 Tamaio de paso referencia. La referencia inicia la rampa cuando

se activa aumentar/disminuir, con un retardo

Range: Funcién:
de 0 ms. Consulte también el
0.10 %* [ [0.01 - Introduzca el tamano de incremento , .
pardmetro 3-91 Tiempo de rampa.
200 %] requerido para aumentar/disminuir como

porcentaje de la velocidad sincrona del
motor, ns. Si aumentar/disminuir esta
activado, la referencia resultante aumenta o
disminuye en la cantidad definida en este
pardmetro.

3-91 Tiempo de rampa

Range: Funcion:

1 [0 - Introduzca el tiempo de rampa, es decir, el tiempo
s* [ 3600 s] [ para el ajuste de la referencia de 0-100 % de la
funcion del potenciometro digital especificado
(aumentar, disminuir o borrar).

Si aumentar/disminuir permanece activado mas
tiempo que el periodo de retardo de rampa especi-
ficado en el pardmetro 3-95 Retardo de rampa, la
referencia real aumentara o disminuird segun este
tiempo de rampa. El tiempo de rampa se define
como el tiempo utilizado para ajustar la referencia
en el tamano de paso especificado en

pardmetro 3-90 Tamario de paso.

3-92 Restitucion de Energia

Option: Funcién:

[0] * | Desactivado | Reinicia la referencia de potenciémetro digital
al 0 % después del encendido.

[1]1 | Activado Restaura en el encendido la ultima referencia
de potenciémetro digital.
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3.5 Parametros; 4-** Lim./Advert.

3.5.1 4-1* Limites motor

Defina los limites de par, corriente y velocidad para el
motor y la reaccién del convertidor de frecuencia cuando
se sobrepasen los limites.

Un limite puede generar un mensaje en la pantalla. Una
advertencia genera siempre un mensaje en pantalla o en el
fieldbus. Una funcién de control puede iniciar una
advertencia o una desconexién, después de la cual el
convertidor de frecuencia se para y genera un mensaje de
alarma.

4-10 Direccién veloc. motor
Option: Funcién:
AVISO!
Este parametro no se puede ajustar con el
motor en marcha.

Seleccione las direcciones de la velocidad del
motor necesarias. Use este pardmetro para
impedir cambios de sentido no deseados. Cuando
pardmetro 1-00 Modo Configuracion esta ajustado
a [3] Proceso, pardmetro 4-10 Direccion veloc. motor
se ajusta a [0] Izqda. a dcha. de forma predeter-
minada. El ajuste de pardmetro 4-10 Direccion
veloc. motor no limita las opciones de ajuste de
pardmetro 4-13 Limite alto veloc. motor [RPM].

[0] | Izgda. a
dcha.

La referencia se ajusta a la rotacion en sentido
horario. Debe abrirse la entrada de cambio de
sentido (terminal 19 predeterminado).

[11 | Dcha. a
izqda.

La referencia se ajusta a rotacion CCW (en sentido
antihorario). Debe cerrarse la entrada de cambio
de sentido (terminal 19 predeterminado). Si es
necesario el cambio de sentido con la entrada de
cambio de sentido abierta, puede cambiarse el
sentido del motor por el pardmetro 1-06 En
sentido horario.

[2] | Ambos
sentidos

4-11 Limite bajo veloc. motor [RPM]

Range: Funcién:
Size [0 -
par. 4-13
RPM]

Permite que el motor pueda girar en ambos
sentidos.

Introduzca el limite minimo para la
related* velocidad del motor. El limite bajo de la
velocidad del motor puede ajustarse para
que coincida con la velocidad minima
recomendada por el fabricante del mismo.
El limite bajo de la velocidad del motor no
debe superar el ajuste del

pardmetro 4-13 Limite alto veloc. motor

[RPM].

4-12 Limite bajo veloc. motor [Hz]

Range: Funcién:
Size [O- Introduzca el limite minimo para la
related* par. velocidad del motor. El limite bajo de la

4-14 Hz] | velocidad del motor puede ajustarse para
que se corresponda con la frecuencia de
salida minima del eje del motor. El limite
bajo de la velocidad del motor no debe
superar el ajuste del pardmetro 4-14 Limite

alto veloc. motor [Hz].

4-13 Limite alto veloc. motor [RPM]

Range: Funcién:

Size [ par. Introduzca el limite maximo para la

related* 4-11 - velocidad del motor. El limite alto de la
60000 velocidad del motor puede ajustarse para
RPM] que coincida con la méaxima velocidad

nominal del motor recomendada por el
fabricante del mismo. El limite alto de la
velocidad del motor debe ser superior al
ajuste de pardmetro 4-11 Limite bajo veloc.
motor [RPM].

4-14 Limite alto veloc. motor [Hz]

Range: Funcién:

Size [ par. Introduzca el limite maximo para la
412 -
par. Pardmetro 4-14 Limite alto veloc. motor [Hz]

4-19 Hz]

related* velocidad del motor en Hz. El

puede ajustarse para coincidir con la
velocidad maxima del motor recomendada
por el fabricante. El limite alto de la
velocidad del motor debe superar el ajuste
del pardmetro 4-12 Limite bajo veloc. motor
[Hz]. La frecuencia de salida no debe
superar un 10 % de la frecuencia de
conmutacion (pardmetro 14-01 Frecuencia
conmutacion).

4-16 Modo motor limite de par

Range: Funcién:

Size related* [0 - 1000.0 %] Esta funcion limita el

Depende de la [Depende de la par en el eje para

aplicacién* aplicacién] proteger la instalacion

mecanica.

AVISO!

Cambie pardmetro 4-16 Modo motor limite de par cuando
pardmetro 1-00 Modo Configuracion se ajusta a [0] Veloc.
lazo abierto, pardmetro 1-66 Intens. min. a baja veloc. se
reajusta automaticamente.
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El limite de par reacciona al par real no filtrado,
incluyendo picos de par. Este no es el par que se ve
desde el LCP o el fieldbus porque dicho par esta filtrado.

4-17 Modo generador limite de par

Range: Funcién:
100 %*

[0 - 1000.0 %] | Esta funcién limita el par en el eje para

proteger la instalaciéon mecanica.

4-18 Limite intensidad

Range: Funcién:

Size [1.0- M

related* 110000 | gj s selecciona [20] ATEX ETR en el
%]

pardmetro 1-90 Proteccion térmica
motor, ajuste el limite de intensidad
del pardmetro 4-18 Limite intensidad al
150 %.

Esta es una auténtica funcion de limite de
intensidad que continua en el rango
sobresincrono. Sin embargo, debido al debili-
tamiento del campo inductor, el par motor al
limite de intensidad caera en consecuencia
cuando el incremento de la tension se
detenga por encima de la velocidad sincro-
nizada del motor.

4-19 Frecuencia salida max.

4-20 Fuente del factor de limite de par

Option:

Funcion:

Seleccione una entrada analdgica para el
escalado de los ajustes del

pardmetro 4-16 Modo motor limite de par
y el pardmetro 4-17 Modo generador limite
de par desde 0 % hasta 100 % (o a la
inversa). Los niveles de sefal correspon-
dientes al 0 % y al 100 % se definen en
el escalado de la entrada analdgica; por
ejemplo, en el grupo de pardmetros 6-1*
Entrada analdgica 1. Este parametro solo
esta activo cuando pardmetro 1-00 Modo
Configuracion esta ajustado como Veloc.
lazo abierto o Veloc. lazo cerrado.

Sin funcion

Ent. analég. 53

Ent. analég. 53
inv.

[6]

Ent. analég. 54

(8]

Ent. analég. 54
inv.

[10]

Ent. analdg.
X30-11

[12]

Entr. an. X30-11
inv.

[14]

Ent. analdg.
X30-12

[16]

Entr. an. X30-12
inv.

Range: Funcién:
related* | 590 | Ecte parametro no se puede ajustar con Option: Funcién:
Hz] el motor en marcha. Seleccione una entrada analégica para el
escalado de los ajustes del
/ VIS O. pardmetro 4-19 Frecuencia salida mdx.
desde 0 % hasta 100 % (o a la inversa).
La frecuencia de salida maxima no Los niveles de sefal correspondientes al
puede superar el 10 % de la frecuencia 0%y al 100 % se definen en el escalado
de conmutacién del inversor de la entrada analdgica; por ejemplo, en el
(pardmetro 14-01 Frecuencia grupo de pardmetros 6-1* Entrada
conmutacion). analdgica 1. Este pardmetro solo esta
activo cuando el pardmetro 1-00 Modo
Proporciona un limite final en la frecuencia de Configuracién esta ajustado como [4] Lazo
salida para aumentar la seguridad en aplica- abierto de par.
ciones en las que se debe evitar el exceso de - —
velocidad. Este limite es el mismo en todas las [0 * ] Sin funcién
configuraciones (independientemente del e
ajuste del pardmetro 1-00 Modo Configuracion). 4l Fnt. analdg. 53
inv.
[6] |Ent. analog. 54
[8] [Ent. analég. 54
inv.
[10] | Ent. analdg.
X30-11
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4-21 Fuente del factor de limite de velocidad

4-24 Brake Check Limit Factor

[14] | Ent. analdg.
X30-12

[16] | Entr. an. X30-12
inv.

4-23 Brake Check Limit Factor Source

Seleccione la fuente de entrada de la funcién del

pardmetro 2-15 Comprobacién freno. Si varios convertidores de
frecuencia realizan una comprobacion del freno simultdneamente,
la resistencia de la red causara una caida de tensién en la
alimentacién o en el enlace de CC y puede darse una compro-
bacién del freno falsa. Utilice un sensor de corriente externo en

Option: Funcién: Range: Funcién:
[12] | Entr. an. X30-11 . Un transductor de corriente con una
inv. escala de 4-20 mA se conecta a la

entrada analégica 53.

. El Pardmetro 4-24 Brake Check Limit
Factor se ajusta al 80 %.

3.5.2 4-3* Mon. veloc. motor

Este grupo de parametros incluye ajustes para controlar y
manejar los dispositivos de realimentaciéon del motor, tales
como encoders, resolvers, etc.

4-30 Funcion de pérdida de realim. del motor

la seleccion del pardmetro 4-23 Brake Check Limit
Factor Source

[0] DC-link voltage: el convertidor de frecuencia
aplica el factor a los datos de EEPROM en el
enlace de CC.

[1] Analog Input 53 o [2] Analog Input 54: |a
comprobacién del freno fallara si la intensidad de
entrada de la entrada analdgica es inferior a la
intensidad de entrada maxima multiplicada por el
factor de limite.

Por ejemplo, en la siguiente configuracién la
comprobacion del freno fallara si la intensidad de
entrada es inferior a 16 mA:

cada resistencia de frenado. Si una aplicacién requiere una Option: Funcién:
comprobacion del freno 100 % valida, conecte el sensor a una Esta funcion se utiliza para controlar
entrada analdgica. la consistencia de la sefial de
Option: Funcién: realimentacion, siempre que esté
disponible.
[0] * DC-link voltage El convertidor de frecuencia i . L ’
: » Seleccione qué accién deberd llevar
realiza la comprobacion del ) )
X a cabo el convertidor de frecuencia
freno mediante un
L. L, en caso de que se detecte un fallo
seguimiento de la tension del i » »
X de realimentacién. La accion
enlace de CC. El convertidor . o
X i seleccionada se realizara cuando la
de frecuencia aplica . . D
X i X X sefial de realimentacién difiera de la
intensidad a la resistencia de . .
» velocidad de salida en el valor
frenado, que reduce la tension ) ; | i sy
ajustado en el pardmetro 4-31 Error
del enlace de CC. ! . & .
de velocidad en realim. del motor para
[1] Analog Input 53 Elija utilizar un sensor de més tiempo que el valor ajustado en
corriente externo para el el pardmetro 4-32 Tiempo lim. pérdida
control de los frenos. realim. del motor.
[2] Analog Input 54 Elija utilizar un sensor de 0] | Desactivado
corriente externo para el 11 | Advertencia
control de los frenos. 121 | Desconexion
— [3]1 | Veloc. fija
4-24 Brake Check Limit Factor (4] | Mantener salida
Range: Funcion: [5] | Velocidad max.
98 [0 - Introduzca el factor de limite que utiliza el [6] | Cambiar a lazo ab.
%* | 100 %] | pardmetro 2-15 Comprobacion freno para realizar la [71 | Seleccién de ajuste 1
comprobacién del freno. El convertidor de 18] | Seleccién de ajuste 2
frecuencia utiliza el factor de limite en funcion de [9] | Seleccion de ajuste 3

[
[

10] | Seleccién de ajuste 4
11

] | parada y desconexion

La advertencia 90 Control encoder se activa cuando se
supera el valor del pardmetro 4-31 Error de velocidad en
realim. del motor, independientemente del ajuste del
pardmetro 4-32 Tiempo lim. pérdida realim. del motor. La
Advertencia/Alarma 61 Error seguim. esta relacionada con la
funcion de pérdida de realimentacion del motor.
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4-31 Error de velocidad en realim. del motor

4-34 Func. error de seguimiento

Range: Funcién: Option: Funcién:
300 RPM* | [1 - 600 RPM] | Seleccione el error maximo admisible podria ser consecuencia de un limite de par
en la velocidad (velocidad de salida con cargas demasiado elevadas.
frente a realimentacion). [0] | Desactivar
Velocidad [1] | Advertencia
[rpm] [2] | Desconexién

A

Nealc,
Nreal
3
P #31

Tiempo
[seg.]

- p4-32 ————m

130BA221.10
llustraciéon 3.31 Error de velocidad en realim. del motor

4-32 Tiempo lim. pérdida realim. del motor

Range: Funcién:

Size [0 -
related* 60 s]

Ajuste el valor de tiempo limite en que se
permite sobrepasar el error de velocidad
ajustado en el pardmetro 4-31 Error de
velocidad en realim. del motor antes de
activar la funcién seleccionada en el
pardmetro 4-30 Funcién de pérdida de realim.
del motor.

4-34 Func. error de seguimiento

Option: Funcion:

Esta funcion se utiliza para controlar que la
aplicacién sigue el perfil de velocidad
esperado. En lazo cerrado, la referencia de
velocidad al PID se compara con la realimen-
tacion de encoder (filtrada). En lazo abierto,
la referencia de velocidad al PID se compensa
con el deslizamiento y con la frecuencia que
se envia al motor

(pardmetro 16-13 Frecuencia).

La reaccion se activa si la diferencia medida
es superior a la especificada en el

pardmetro 4-35 Error de seguimiento para el
tiempo especificado en el pardmetro 4-36 T.
lim. error de seguimiento.

Un error de seguimiento en lazo cerrado no
implica que haya un problema con la sefal
de realimentacion. El error de seguimiento

[3] | Descon. tras
parada

La Advertencia/Alarma 78 Error seguim. esta relacionada con
la funcién de error de seguimiento.

4-35 Error de seguimiento

Range: Funcién:
10 RPM#* | [1 - 600 | Introduzca el error de velocidad maximo
RPM] admisible entre la velocidad del motor y la

salida de la rampa cuando no hay rampa.
En lazo abierto, se hace una estimacion de
la velocidad del motor y en lazo cerrado es
la realimentacién del encoder/resolver.

4-36 T. lim. error de seguimiento

Range: Funcién:

1 s*| [0 - 60 s] | Introduzca el periodo de tiempo limite durante
el cual es admisible un error mayor que el valor
ajustado en el pardmetro 4-35 Error de
seguimiento.

4-37 Error de seguimiento rampa

Range: Funcién:
100 [1-600 |[Introduzca el error de velocidad méaximo
RPM* RPM] admisible entre la velocidad del motor y la

salida de la rampa cuando hay rampa. En
lazo abierto, se hace una estimacion de la
velocidad del motor y en lazo cerrado es
el encoder el que mide la velocidad.

4-38 T. lim. error de seguimiento rampa

Range: Funcién:

1s*| [0-60 s] | Introduzca el periodo de tiempo limite durante
el cual es admisible durante la rampa un error
mayor que el valor ajustado en el

pardmetro 4-37 Error de seguimiento rampa.

4-39 Error seguim. tras tiempo lim. rampa

Range: Funcién:

5s*[ [0- 60 s]|Introduzca el tiempo limite tras rampa durante
el cual el pardmetro 4-37 Error de seguimiento
rampa y el pardmetro 4-38 T. lim. error de
seguimiento rampa siguen activos.

MG33MMO05

Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 87




Dt

Descripciones de parametros VLT® AutomationDrive FC 301/302

3.5.3 4-4* Speed Monitor

4-43 Motor Speed Monitor Function

Option: Funcién:
[2] | Desconexion El convertidor de frecuencia se
Option: Funcion: desconecta y emite la alarma 101 Speed
’1"!1‘1 monitor.
Este parametro solo esta [38] | Veloc. fija
disponible en el principio de [4] [ Mantener salida
control de flujo. [5] | Velocidad max.
[6] | Cambiar a lazo
Seleccione cémo reaccionara el ab.
convertidor de frecuencia cuando la [7]1 | Seleccién de
funcién de control de la velocidad del ajuste 1
motor detecte un exceso de velocidad o [8] | Seleccion de
una direccién de rotacién errénea. ajuste 2
Cuando esta activado el control de la [9] | Seleccion de
velocidad del motor, el convertidor de ajuste 3
frecuencia detecta un error si se dan las [10] | Seleccion de
siguientes condiciones durante un ajuste 4
periodo de tiempo especificado en el [11] | parada y
pardmetro 4-45 Motor Speed Monitor desconexion
Timeout: [12] | Trip/Warning El convertidor de frecuencia emite la
*  Lavelocidad real es distinta a la alarma 101 Speed monitor si esta en
velocidad de referencia del marcha y la advertencia 101 Speed
pardmetro 16-48 Speed Ref. After monitor en modo de parada o inercia.
Ramp [RPM]. Esta opcién solo esta disponible en el
o La diferencia entre velocidades modo de funcionamiento en lazo
supera el valor del cerrado.
pardmetro 4-44 Motor Speed [13] | Trip/Catch Seleccione cuando sera necesario atrapar
iiebiion djess una carga; por ejemplo, si falla el freno
En lazo cerrado de velocidad, la mecanico. Esta opcion solo estd
velocidad real es la realimentacion del disponible en el modo de funciona-
encoder medida durante el tiempo miento en lazo cerrado.
definido en el pardmetro 7-06 Tiempo El convertidor de frecuencia se
filtro paso bajo PID veloc.. En lazo abierto, desconecta y emite la alarma 101 Speed
la velocidad real coincide con la monitor cuando esta en funcionamiento.
estimacion de la velocidad del motor. En el modo de parada, el convertidor de
- . frecuencia atrapa la carga en giro y
TR é emite la advertencia 101 Speed monitor.
orpm ;1 S ff;; B f;;ﬂ En el modo de enganche, el convertidor
g N J . de frecuencia aplica par mantenido para
controlar la velocidad cero en un freno
Linea et (e S que funcione potencialmente de manera
continua | After Ramp [RPM] incorrecta (lazo cerrado). Para salir de
Linea de | Pardmetro 444 Motor este modo, envie una nueva sefnal de
R Speed Monitor Max arranque al convertidor de frecuencia.
Una orden de inercia o Safe Torque Off
también pone término a la funcién.
llustracion 3.32 Referencia de
velocidad y maxima diferencia de
velocidad permitida
[0] * | Desactivado
[11 [Advertencia El convertidor de frecuencia emite la
advertencia 101 Speed monitor cuando la
velocidad esta fuera de los limites.
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4-44 Motor Speed Monitor Max

4-50 Advert. Intens. baja

Disponible tinicamente para el principio
de control de flujo.

Introduzca el periodo de tiempo limite durante el
cual es admisible un desvio definido en el
pardmetro 4-44 Motor Speed Monitor Max. El
temporizador de este parametro se reinicia si el
desvio deja de superar el valor del

pardmetro 4-44 Motor Speed Monitor Max.

3.5.4 4-5*% Ajuste Advert.

Utilice estos pardmetros para ajustar los limites de
advertencia de intensidad, velocidad, referencia y realimen-
tacion.

Las advertencias se muestran en el LCP y pueden

Range: Funcién: Range: Funcién:
100 [10 - 500 M 0A*| [0- Introduzca el valor de Igajo. Cuando la intensidad
RPM* RPM] Disponible tinicamente para el par. 4-51 | del motor cae por debajo de este limite, la
principio de control de flujo Al pantalla indica Baja intensidad. Las salidas de
senal se pueden programar para producir una
Introd | desvi sximo de | senal de estado en el terminal 27 o 29 (solo FC
ntroduzca el desvio maximo de la
velocidad admisible entre la velocidad 302) y en la salida de relé 01 o 02 (solo FC 302).
Consulte la llustracién 3.33.
mecanica real del eje y el valor del
ardmetro 16-48 Speed Ref. After Ram,
? RoM] o o 4-51 Advert. Intens. alta
Range: Funcién:
4-45 Motor Speed Monitor Timeout Size [ par. Introduzca el valor de lawo. Si la
Range: Funcién: related* | 4-50 - intensidad del motor supera este limite, la
par. 16-37 | pantalla indica Alta intensidad. Las salidas
0.1 s* 0- 4
6([) ] m Al de senal se pueden programar para
s

producir una senal de estado en el
terminal 27 o 29 (solo FC 302) y en la
salida de relé 01 o 02 (solo FC 302).
Consulte la llustracion 3.33.

4-52 Advert. Veloc. baja
Range:
0 RPM*

Funcion:

[0 - par. |Introduzca el valor de ngajo. Cuando la
4-53 RPM] | velocidad del motor supera este limite, la
pantalla indica Baja velocidad. Las salidas de
senal se pueden programar para producir
una senal de estado en el terminal 27 o 29
(solo FC 302) y en la salida de relé 01 o 02
(solo FC 302).

4-53 Advert. Veloc. alta

; Range: Funcién:
programarse como salidas o como lecturas de datos a _
través de fieldbus en el cédigo de estado ampliado. SirE et Introduzca el valor de narro. Cuando la
related* [ 4-52 - velocidad del motor supera este valor, en
| ° 60000 la pantalla se indica Alta velocidad. Las
motor § RPM] salidas de sefal pueden programarse para
g que emitan una senal de estado en el
lum | :r____J _____________ o n____i ______ Lo terminal 27 0 29 y en la salida de relé 01
(P 4-18) l ' % I | 0 02. Consulte la /lustracion 3.33.
i ' I i
|ALTA—-——}———: ————— 1--%--:-——-}—
(P 4=51) ! | % I ! 4-54 Advertencia referencia baja
1 1
! I 1 i . L
i : RE“E%()?E : i Range: Funcion:
! | % I ! -999999.999* | [-999999.999 - | Introduzca el limite de referencia
i | % | i par. 4-55 ] inferior. Cuando la referencia real
lBAdA L — ——L__a_ ) )
(P 4-50) i | % | i desciende por debajo de este
| : % : | limite, la pantalla indica Refzaa.
E | % I | Nmotor [RPM] Las salidas de sefial se pueden
T T T [ bl
NMIN  NBAJA REF NALTA  NMAX programar para producir una
(P 4-11) (P 4-52) (P 4-53) (P 4-13) seal de estado en el terminal 27
llustracién 3.33 Advertencias ajustables 0 29 (solo FC 302) y en la salida
de relé 01 o 02 (solo FC 302).
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4-55 Advertencia referencia alta

Funcion:

Range:

4-58 Funcion Fallo Fase Motor

Option:

Funcion:

999999.999* | [ par. 4-54 -

999999.999 ]

Introduzca el limite de referencia
superior. Cuando la referencia real
supera este limite, la pantalla
indica Refaita. Las salidas de senal
se pueden programar para
producir una senal de estado en el
terminal 27 o 29 (solo FC 302) y en
la salida de relé 01 o 02 (solo FC
302).

4-56 Advertencia realimentacion baja

Range: Funcion:

Size [-999999.999 - Introduzca el limite de realimen-

related* | par. 4-57 tacion inferior. Cuando la
ReferenceFeedba- | realimentacion cae por debajo de
ckUnit] este limite, la pantalla indica

Realim.gaja. Las salidas de senal
se pueden programar para
producir una senal de estado en
el terminal 27 o 29 (solo FC 302)
y en la salida de relé 01 o 02
(solo FC 302).

4-57 Advertencia realimentacion alta

Range: Funcién:

Size [ par. 4-56 - Introduzca el limite de realimen-

related* [ 999999.999 tacion superior. Cuando la
ReferenceFeedba- | realimentacion supera este limite,
ckUnit] la pantalla indica «Realim.aita».

Las salidas de senal se pueden
programar para producir una
senal de estado en el terminal 27
0 29 (solo FC 302) y en la salida
de relé 01 o 02 (solo FC 302).

4-58 Funcidn Fallo Fase Motor

Funcion:

AVISO!
Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

Option:

La funcion Falta una fase del motor detecta
si falta alguna fase del motor durante el giro
del mismo. Muestra la alarma 30, 31 0 32 en
caso de que falte una fase del motor. Active
esta funcion para evitar dainos en el motor.
Consulte también el capétulo 3.5.5 Combina-
ciones de los pardmetros 4-58 y 4-59.

[0] | Desactivado El convertidor de frecuencia no activa

ninguna alarma ante la falta de una fase del
motor. No se recomienda debido al riesgo de
danfar el motor.

[1] | Desconexion
100 ms

Para un tiempo de deteccion rapido y una
alarma si falta una fase del motor.

[2] | Desconex.

1.000 ms
[3] | Desc 100ms Opcién especial aplicable a aplicaciones de
det lim trif gruas al descender cargas pequenas, que

permite que el convertidor de frecuencia
evite falsas detecciones de ausencia de fase
de motor.

Esta opcidn es una version reducida de la
opcién [1] Desconexion 100 ms.

La ausencia de una fase se trata como en la
opcion [1] Desconexion 100 ms. La deteccidn
trifasica es reducida en comparacién con la
opcioén [1] Desconexién 100 ms.

La deteccion trifasica solo funciona en el
arranque y en el rango de velocidad baja,
donde actia una corriente significativa,
evitando falsas desconexiones a baja
intensidad del motor.

AVISO!

Solo disponible en el FC 302 para lazo
cerrado de flujo.

[5] | Motor Check

El convertidor de frecuencia detecta automa-
ticamente cuando el motor esta
desconectado y reanuda el funcionamiento
una vez el motor se vuelve a conectar.

AVISO!

Valido solo para el FC 302.

Option:

4-59 Motor Check At Start

Funcion:

AVISO!
Este parametro no se puede ajustar con el
motor en marcha.

AVISO!

Valido solo para el FC 302.

Utilice este parametro para detectar la fase del motor
que falta durante la detencién del motor. Muestra la
alarma 30 Falta la fase U del motor, la alarma 31 Falta
la fase V del motor o la alarma 32 Falta la fase W del
motor en caso de que falte una fase del motor durante
la detencion. Utilice esta funcion antes de soltar un
freno mecanico. Active esta funcion para evitar danos
en el motor.

Consulte también el capétulo 3.5.5 Combinaciones de
los pardmetros 4-58 y 4-59.
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4-59 Motor Check At Start

Option: Funcidn:
[0] |No

. APRECAUCION

RIESGO DE DANOS EN EL MOTOR
El uso de esta opcién puede producir dafios en
el motor.

El convertidor de frecuencia no activa ninguna alarma
ante la falta de una fase del motor.

[1] |Si |Antes de cada arranque, el convertidor de frecuencia
comprueba si estan presentes las tres fases del motor.
La comprobacién se realiza sin ningun movimiento en
los motores ASM. En los motores PM y SynRM, la
comprobacion se realiza como parte de la deteccion

de posicion.

Cuando el pardmetro 4-59 Motor Check At Start se ajuste
como [1] Si, no ajuste el pardmetro 4-58 Funcidn Fallo Fase
Motor en las siguientes opciones:

. [0] Desactivado.
. [5] Motor check.

3.5.5 4-6* Bypass veloc.

4-62 Velocidad bypass hasta [RPM]

Matriz [4]

Range: Funcién:

Size related*| [0 - par. En algunos sistemas es necesario
4-13 RPM] evitar algunas velocidades de salida

por problemas de resonancia en el
sistema. Introduzca los limites
superiores de las velocidades que se
deben evitar.

4-63 Veloc. bypass hasta [Hz]

Matriz [4]

Range: Funcion:

Size related* [ [0 - par. En algunos sistemas es necesario
4-14 HZ] evitar algunas velocidades de salida

por problemas de resonancia en el
sistema. Introduzca los limites
superiores de las velocidades que se
deben evitar.

3.5.6 4-7* Position Monitor

4-70 Funcion de error de posicion

Option: Funcion:

AVISO!
Algur?os sistemas r.eqUIere.n evitar ciertas frecuencias o. Este pardmetro solo estara disponible con
velocidades de salida debido a problemas de resonancia. la versién 48.XX del software.
Pueden evitarse como maximo cuatro intervalos de . . o
. . Seleccione la funcién que se activara cuando el
frecuencia o de velocidad. . -
error de posicién supere el valor maximo
4-60 Velocidad bypass desde [RPM] permitido. El error de posicion es la diferencia
Matriz [4] entre la posicién real y la posicién ordenada. El
. . error de posicion es la entrada para el
Range: Funcion: P ) P
e I controlador Pl de posicién.
Size related* 0 - par. En algunos sistemas es necesario
[0-p ) < ) : [0] * | Disabled | El convertidor de frecuencia no controla el error
4-13 RPM] evitar algunas velocidades de salida s
] de posicion.
por problemas de resonancia en el - - - -
X _ [11 | Warning | El convertidor de frecuencia emite una
sistema. Introduzca los limites . .
i X i advertencia cuando se supera el error maximo de
inferiores de las velocidades que se L, " . .
. posicion permitido. El convertidor de frecuencia
deben evitar. . . .
sigue en funcionamiento.
4-61 Velocidad bypass desde [Hz] [2] | Trip El convertidor de frecuencia lse desconecta ’
cuando se supera el error maximo de posicion
Matriz [4] ..
permitido.
Range: Funcién:
Size related*| [0 - par. Algunos sistemas requieren evitar ] Loy sl e
4-14 Hz] ciertas frecuencias o velocidades de Range: Funcién:
salida debido a problemas de 1000 Custom- [-2000000000 w
resonancia. Introduzca los limites ReadoutUnit2* | - 2000000000 Este parametro solo estara
inferiores de las velocidades que se CustomRea- disponible con la versién
deben evitar. doutUnit2] 48.XX del software.
Introduzca el maximo error de
seguimiento de la posicion
permitido en las unidades de
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4-71 Maximum Position Error 4-73 Position Limit Function

Range: Funcién: Option: Funcién:
posicion definidas en el grupo [4] | Abs. Pos. [ El convertidor de frecuencia controla los limites
de pardmetros 17-7* Position Md. Stop | de posicién solo en el modo de posicionamiento
Scaling. Si se supera este valor & Trip absoluto. El convertidor de frecuencia se detiene
durante el tiempo definido en en el limite de posicién y se desconecta cuando
el pardmetro 4-72 Position Error la posicion de destino esta fuera de los limites
Timeout, se activara la funcion de posicién.
de error de posicion del — - -
p » [5] | Position Cuando el destino ajustado se encuentra fuera
pardmetro 4-70 Position Error o Y .
) Stop de los limites de posicién, el convertidor de
Function. A it Iy
frecuencia utiliza el limite de posicién como

" n destino. Esta opcién es valida en todos los
4-72 Position Error Timeout . . L
modos de funcionamiento, incluidos el de

Range: Funcion: velocidad y el de control de par. El convertidor
0.100 [0.000 - m de frecuencia emite una advertencia cuando se
s* 60.000 s] Este parametro solo estara disponible alcanza la posicion limite.

con la versién 48.XX del software. [6] | Position | Cuando el destino ajustado se encuentra fuera
Stop & de los limites de posicion, el convertidor de

Si el error definido en el Trip frecuencia utiliza el limite de posicién como

pardmetro 4-71 Maximum Position Error destino. Esta opcién es vélida en todos los

permanece durante un tiempo superior al modos de funcionamiento, incluidos el de

estipulado en este parametro, el convertidor velocidad y el de control de par. El convertidor

de frecuencia activara la funcién de frecuencia se desconecta al alcanzar la

seleccionada en el pardmetro 4-70 Position posicion limite.

iy g [7] | Speed Cuando el destino ajustado esta fuera de los
Stop limites de posicion, el convertidor de frecuencia

4-73 Position Limit Function

realiza una rampa de deceleracion y se detiene
Option: Funcién: en la posicion limite. Esta opcion es vélida en

’AIV‘B‘“ todos los modos de funcionamiento. El

convertidor de frecuencia emite una advertencia

Este parametro solo estara disponible con

la version 48.XX del software. ol eletensrie

[8] | Speed Cuando el destino ajustado esta fuera de los
Seleccione la funcién que se activara cuando la Stop & limites de posicion, el convertidor de frecuencia
posicion esté fuera de los limites definidos en el Trip realiza una rampa de deceleracion y se detiene
pardmetro 3-06 Minimum Position y el en la posicién limite. Esta opcion es valida en
pardmetro 3-07 Maximum Position. todos los modos de funcionamiento. El

convertidor de frecuencia se desconecta al

[0] | Disabled | El convertidor de frecuencia no controla los
detenerse.

limites de posicion.

[1] [ Warning | El convertidor de frecuencia emite una
advertencia cuando la posicion esta fuera de los
limites.

[2] | Warning | El convertidor de frecuencia emite una

& Trip advertencia cuando el destino ajustado estd
fuera de los limites de posicion. El convertidor de
frecuencia inicia el posicionamiento y luego se
desconecta cuando se alcanza el limite de
posicién.

[3] | Abs. Pos. | El convertidor de frecuencia controla los limites
* | Mode de posicion solo en el modo de posicionamiento
Stop absoluto. El convertidor de frecuencia emite una
advertencia y se detiene en el limite de posicion
cuando la posicion de destino esta fuera de los
limites de posicion.
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3.6 Parametros: 5-** E/S digital

3.6.1 5-0* Modo E/S dlglta| Grupo 1 Reinicio, paro por inercia, reinicio y paro por
inercia, parada rapida, freno de CC, parada y tecla
Pardmetros para configurar la entrada y salida utilizando [Offl.
NPN y PNP. Grupo 2 Arranque, Arranque de pulsos, Cambio de sentido,
Arranque e inversion, Velocidad fija y Mantener
Option:  Funcioén:
m Tabla 3.14 Grupos de funciones
Realice un ciclo de potencia para activar el Funcion de entrada Seleccione | Terminal
parametro una vez modificado. digital
Sin funcién [0] Todos, terminales 32 y
Las entradas digitales y las salidas digitales 33
programadas son preprogramables para funcionar Reinicio 0 Todos
tanto con sistemas PNP como NPN. Inercia 21 Todos, terminal 27
[0] * [ PNP | Accidn en pulsos direccionales positivos ($). Los Inercia y reinicio [3] Todos
sistemas PNP son descargados a GND (conexién a Parada rapida [4] Todos
tierra). Freno CC [5] Todos
[11 | NPN [ Actda en impulsos direccionales negativos (¢). Los Parada 6] Todos
sistemas NPN estan conectados a +24 V internamente Arranque (8] Todos, terminal 18
en el convertidor de frecuencia. Arranque por pulsos [9] Todos
Cambio de sentido [10] Todos, terminal 19
Option: Funcién: Act. arranque adelante [12] Todos
m Act. arranque inverso [13] Todos
L ) Velocidad fija [14] Todos, terminal 29
Este parametro no se puede ajustar con el - —
motor en marcha. Ref. interna, si [15] Todos
Ref.interna LSB [16] Todos
Ref.interna MSB [17] Todos
[0] * [ Entrada | Define el terminal 27 como entrada digital. -
Ref.interna EXB [18] Todos
[1] |Salida | Define el terminal 27 como salida digital. Mantener referencia [19] Todos
Mantener salida [20] Todos
Aceeracion 21 JTodos
Option: Funcion: Deceleracion [22] Todos
m Selec.ajuste LSB [23] Todos
Este parametro solo esta disponible para el Selec.ajuste MSB 124] Todos
FC 302. Parada precisa [26] 18, 19
Arrang./parada prec. [27] 18, 19
[0] * | Entrada | Define el terminal 29 como entrada digital. Enganche arriba (28] Todos
Enganche abajo [29] Todos
[11 [Salida [ Define el terminal 29 como salida digital. Entrada del contador 301 29, 33
Activ. flanco pulsos [31] 29, 33
3.6.2 5-1* Entradas digitales Entrada de pulsos 32] 29,33
Bit rampa 0 [34] Todos
Las entradas digitales se usan para seleccionar varias Bit rampa 1 [35] Todos
funciones del convertidor de frecuencia. Todas las entradas Inic. preciso pulsos [40] 18, 19
digitales pueden ajustarse para las funciones enumeradas Det. precisa pulsos [41] 18, 19
en la Tabla 1.2. Parada seguridad [51] -
Increm. DigiPot [55] Todos
Las funciones del grupo 1 tienen mayor prioridad que las Dismin. DigiPot [56] Todos
funciones del grupo 2. Borrar DigiPot [57] Todos
Elevador DigiPot [58] Todos
Contador A (ascend) [60] 29, 33
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Funcion de entrada Seleccione |Terminal de frecuencia deja el motor en el modo libre.

digital «0» |6gico=paro por inercia.

Contador A (descend) [61] 29, 33 [3] |Inerciay Entrada invertida de reinicio y paro por inercia

Reset del contador A [62] Todos reinicio (NC). Deja el motor en modo libre y reinicia el

Contador B (ascend) [63] 29, 33 convertidor de frecuencia. «0» légico=paro por

Contador B (descend) [64] 29, 33 inercia y reinicio.

Reset del contador B [65] Todos [4] | Parada Entrada invertida (NC). Genera una parada de

Realim. freno mecan. [70] Todos rapida acuerdo con el tiempo de rampa de parada

Realim freno mec. inv. 711 Todos rapida ajustado en el pardmetro 3-81 Tiempo

Error de PID inverso 72] Todos rampa parada rdpida. Cuando el motor se para,

Reinicio PID parte | 73] Todos .el ejef estd en modo libre. «0» l6gico=paro por

Activar PID [74] Todos nerca. . .

Especifico de MCO 751 — [5] | Freno CC Entltada invertida pa.ra freno de CC (NC).

- Detiene el motor alimentandolo con CC

Tarjeta PTC 1 [80] Todos . . .
durante un periodo de tiempo determinado.

PROFidrive OFF2 o1l _ Consulte del pardmetro 2-01 Intens. freno CC al

PROFidrive OFF3 [92] - pardmetro 2-03 Velocidad activacion freno CC

Light load detection 94 Todos [RPM]. Esta funcion solo esta activada cuando

Mains Loss (%] 32,33 el valor del pardmetro 2-02 Tiempo de frenado

Mains loss inverse 1971 32,33 CC es distinto de 0. 0 l6gico=freno de CC.

Activ. flanco arranq. [98] - [6] |Parada Funcién de parada invertida. Genera una

Safety option reset [100] - funcién de parada cuando el terminal

Enable master offset [108] - seleccionado pasa del nivel I6gico «1» al «O».

Start virtual master (109] _ La parada se efectia de acuerdo con el tiempo

Start homing (110] Todos de rampa seleccionado:

Activate touch n Todos e Pardmetro 3-42 Rampa 1 tiempo

Relative position [112] Todos desacel. rampa,

Enable reference [113] Todos . e S5 (e @ (50

Sync. to Pos. Mode [114] Todos dea) e,

Home sensor [115] 18, 32, 33

Home sensor inverse [116] 18, 32, 33 ° AT R el ) G

Touch sensor [117] 18, 32,33 desacel. rampa y

Touch sensor inverse [118] 18, 32, 33 *  Pardmetro 3-72 Rampa 4 tiempo

Speed mode [119] _ desacel. rampa.

AVISO!

Cuando el convertidor de frecuencia esta
en el limite de par y ha recibido una
orden de parada, es posible que no se
detenga por si mismo. Para garantizar
que el convertidor de frecuencia se pare,
configure una salida digital como [27]
Torque limit and stop. Conecte esta salida
digital a una entrada digital configurada
como inercia.

Tabla 3.15 Funcién de entrada digital

Los terminales estandar del VLT® AutomationDrive FC
301/FC 302 son: 18, 19, 27, 29, 32 y 33. Los terminales de
VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 son: X30/2, X30/3 y
X30/4.

El terminal 29 funciona como salida solo en el FC 302.

Las funciones dedicadas a una sola entrada digital se
definen en el parametro asociado.

[8] | Arranque (Entrada digital 18 predeterminada): Seleccione

el arranque para una orden de arranque/

T I ntr igital n programar ral
odas las entradas digitales pueden programarse para las parada. 1 légico = arranque, 0 l6gico = parada.

siguientes funciones: - -
[9] | Arranque Si se aplica un pulso durante 2 ms como

por pulsos | minimo, el motor arranca. El motor se detiene

[0] | Sin funcién | No hay reaccién a las sefales que llegan al cuando la parada inversa se activa o cuando se

terminal. emite una orden de reinicio (a través de DI).
[1] | Reinicio Reinicia el convertidor de frecuencia después [10] | Cambio de | (Entrada digital predeterminada 19). Cambie el

de una desconexion/alarma. No todas las sentido sentido de rotacion del eje del motor.

alarmas pueden reiniciarse. Seleccione «1» logico para cambiar de sentido.
[2] | Inercia (Entrada digital 27 predeterminada): Entrada La sefial de cambio de sentido solo cambia el

invertida y paro por inercia (NC). El convertidor sentido de giro. No activa la funcion de
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arranque. Seleccione ambos sentidos en el a cabo después de la rampa 2
pardmetro 4-10 Direccién veloc. motor. La (pardmetro 3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa y
funcion no esta activa en lazo cerrado de pardmetro 3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa)
proceso. en el intervalo 0-pardmetro 1-23 Frecuencia
[11] | Arranque e | Se utiliza para el arranque/parada y para el motor.
inversion cambio de sentido en el mismo cable. No AVISO!
permite ninguna senal de arranque al mismo Cuando esta activada la opcién
tiempo. Mantener salida, el convertidor de
21| Act. Libera el movimiento en sentido antihorario y frecuencia no puede pararse mediante
arranque permite el movimiento en sentido horario. una sefal de [8] arranque a nivel bajo.
adelante Detenga el convertidor de frecuencia
[13] | Act. Libera el movimiento en sentido horario y mediante un terminal programado para
arranque permite el movimiento en sentido antihorario. [2] Inercia o [3] Inercia y reinicio.
inverso
nv [21] | Aceleracion | Seleccione [21] Aceleracion y [22] Deceleracion
[14] | Velocidad (Entrada digital 29 predeterminada): active la si desea un control digital de la aceleracién/
fija veloladad fija. Consul‘te el ) deceleracion (potencidometro del motor). Active
pardmetro 3-11 Velocidad fija [Hz]. esta funcién seleccionando [19] Mantener
[15] | Ref. Cambia entre referencia externa y referencia referencia o [20] Mantener salida. Si se activa la
interna, si | interna. Se supone que se ha seleccionado [1] e ey ———
Externa si/no en el pardmetro 3-04 Funcidn de 400 ms, la referencia resultante aumentara/
referencia. «O» légico = referencia externa disminuira en un 0.1 %. Si se activa la
activa; «1» légico = una de las ocho referencias redEEdeeaendsn duEme mds de
Internasjestajactiva, 400 ms, la referencia resultante seguira el
[16] | Ref.interna | Referencia interna LSB, MSB y EXB permiten ajuste de aceleracion/deceleracion 3-x1/3-x2.
LSB realizar una seleccion entre una de las ocho
referencias internas de acuerdo con la Apagado Enganche
Tabla 3.16. arriba
[17] | Refiinterna | Igual que [16] Ref. interna LSB. Sin cambio de velocidad 0 0
MSB Reduccién porcentual 1 0
[18] | Refiinterna | Igual que [16] Ref. interna LSB. Aumento porcentual 0 1
EXB Reduccién porcentual 1 1
Bit de ref. interna 2 1 .
- Tabla 3.17 Apagado / enganche arriba
Ref. interna 0 0 0 0
Ref. interna 1 0 0 ! [22] | Decele- Igual que [21] Aceleracion.
Ref. interna 2 0 1 0 o
Ref. interna 3 0 ! ! [23] | Selec.ajuste | Seleccione [23] Selec.ajuste LSB o [24]
Ref. interna 4 1 0 0 LSB Selec.ajuste MSB para seleccionar uno de los
Ref. interna 5 1 0 1 cuatro ajustes. Ajuste pardmetro 0-10 Ajuste
Ref. interna 6 1 1 0 activo a Ajuste maltiple.
Ref. interna 7 1 1 1 [24] | Selec.ajuste | (Entrada digital 32 predeterminada): Igual que
MSB [23] Selec.ajuste LSB.
Tabla 3.16 Bit de referencia interna - — -
[26] | Parada Envia una senal de parada inversa cuando se
- - precisa activa la funcion de parada precisa del
[19] | Mantener Mantiene la referencia real, que es ahora el ) ., .
. L o pardmetro 1-83 Funcién de parada precisa.
referencia punto de activacién o condiciéon que se . X o .
o y La funcién de parada precisa esta disponible
utilizara para [21] Aceleracion y [22] Decele- K
o I » ., para los terminales 18 o 19.
racion. Si se utiliza aceleracién/desaceleracion, = :
. X X [27] | Arrang./ Debe utilizarse cuando [0] Det. precisa rampa
el cambio de velocidad siempre se lleva a cabo . . . o
X , parada esté seleccionado en pardmetro 1-83 Funcion
después de la rampa 2 (pardmetro 3-51 Rampa )
) , prec. de parada precisa.
2 tiempo acel. rampa y pardmetro 3-52 Rampa 2 » . :
, . La funcién de arranque/parada precisos estd
tiempo desacel. rampa) en el intervalo 0- ) . )
) ) L. disponible para los terminales 18 y 19.
pardmetro 3-03 Referencia mdxima. . . ’
- - El arranque preciso garantiza que el angulo de
[20] | Mantener Mantiene la frecuencia real del motor (Hz), que X . L.
. L o giro del rotor desde el estado inmévil hasta la
salida es ahora el punto de activacion o condicion X i
o y referencia sea el mismo en cada arranque (con
que se utilizara para [21] Aceleracion y [22] . K X
o . . el mismo tiempo de rampa y el mismo valor
Deceleracion. Si se utiliza aceleracién/desacele- . ., X
. . . . de consigna). Esta funcion es el equivalente a
racion, el cambio de velocidad siempre se lleva
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la parada precisa en que el angulo de giro del
rotor desde la referencia hasta quedar inmavil
es el mismo en cada parada.

Cuando se usa en el pardmetro 1-83 Funcion
de parada precisa la opcioén [1] Par. cont. ¢/
reinicio o [2] Par. cont. s/reinicio.

El convertidor de frecuencia necesita una
senal de parada precisa antes de que se
alcance el valor del pardmetro 1-84 Valor de
contador para parada precisa. Si no se
proporciona esta sefal, el convertidor de
frecuencia no se detendré cuando se alcance
el valor del pardmetro 1-84 Valor de contador
para parada precisa.

Accione la funcion de arranque/parada
precisos mediante una entrada digital. Esta
funcion estd disponible para los terminales 18
y 19.

Speed [rpm] Speed [rpm] 2
3

N RN

3

a Time[sec] b Time[sec] &

a: resolucion del b: resolucién del

encoder baja encoder estandar

Pulse —

Timer T R,
Sampletime 1 0 a0
Time counter ! ! !

Time Start Read Timer: Read Timer:

20timer tides 20 timer tides

130BB464.10

llustracion 3.35 Duracién entre flancos por
pulso

[34] | Bit rampa 0 | Permite seleccionar una de las cuatro rampas
disponibles, de acuerdo con la Tabla 3.18.

[35] | Bit rampa 1 | Igual que [34] Bit rampa 0.

Ajuste de bit de rampa 1

Rampa 1 0

Rampa 2 0 1

Rampa 3 1 0

Rampa 4 1 1

Tabla 3.18 Ajuste de bit de rampa

[40]

Inic. preciso
pulsos

El arranque preciso de pulsos solo requiere
un pulso de 3 ms en los terminales 18 o 19.
Cuando se usa en el pardmetro 1-83 Funcion
de parada precisa [1] Par. cont. c/reinicio o [2]
Par. cont. s/reinicio.

Cuando se alcanza la referencia, el
convertidor de frecuencia activa
internamente la senal de parada precisa. Esto
significa que el convertidor de frecuencia
realizara la parada precisa cuando se alcance
el valor del contador del pardmetro 1-84 Valor
de contador para parada precisa.

[41]

Det. precisa
pulsos

Envia una sefal de parada por pulsos cuando
se active la funcion de parada precisa del
pardmetro 1-83 Funcion de parada precisa. La
funcion parada inversa precisa de pulsos esta
disponible para los terminales 18 o 19.

[28] | Enganche Aumenta el valor de referencia en porcentaje
arriba (relativo) establecido en el
pardmetro 3-12 Valor de enganche/arriba-abajo.
[29] | Enganche Disminuye el valor de referencia en porcentaje
abajo (relativo) establecido en el
pardmetro 3-12 Valor de enganche/arriba-abajo.
[30] | Entrada del | La funcién de parada precisa del
contador pardmetro 1-83 Funcién de parada precisa actua
como parada del contador o como parada del
contador compensada por velocidad, con o sin
reinicio. Se debe fijar el valor de contador en
el pardmetro 1-84 Valor de contador para
parada precisa.
[31] | Activ. flanco | Cuenta el niumero de flancos por tiempo de
pulsos muestra. Ello proporciona una resolucion
mayor en frecuencias altas, pero no es tan
preciso en frecuencias bajas. Utilice este
principio de pulsos para encoders con
resolucion baja (por ejemplo, 30 PPR).
e LU 2
Sampletime | | | | g

&

R
llustracion 3.34 Flancos por tiempo de
muestra

[32] | Entrada de | Mide la duracién entre flancos por pulso. Ello
pulsos proporciona una resolucién mayor en

frecuencias bajas, pero no es tan preciso en
frecuencias altas. Este principio tiene una
frecuencia de desconexion que lo hace
inadecuado para encoders con resoluciones
bajas (por ejemplo, 30 PPR) a velocidades
bajas.

[51]

Parada
seguridad

Esta funcidon permite dar un fallo externo al
convertidor de frecuencia. Este fallo se trata
del mismo modo que una alarma generada
internamente.

[55]

Increm.
DigiPot

Senal de incremento para la funcion de
potenciémetro digital descrita en el grupo de
pardmetros 3-9* Potenciom. digital.

[56]

Dismin.
DigiPot

Senal de disminucién para la funcién de
potenciémetro digital descrita en el grupo de
pardmetros 3-9* Potenciom. digital.

[57]

Borrar
DigiPot

Borra la referencia de potenciémetro digital
descrita en el grupo de pardmetros 3-9*

Potenciom. digital.
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[60] | Counter A [ (Sélo terminales 29 o 33). Entrada para el tiempo indicado en el pardmetro 30-25 Light
contador incremental del contador SLC. Load Delay [s] mientras se mide la corriente.
[61] |Counter A | (Solo terminales 29 o 33). Entrada para el Si la intensidad del motor supera la corriente
contador decremental en el contador SLC. de referencia del pardmetro 30-26 Light Load
[62] |Reset del Entrada para reiniciar el contador A. Current [%], el ascensor estara obstruido. El
contador A sentido se invierte tras el tiempo de retardo
[63] |Counter B [ (Solo terminales 29 o 33). Entrada para el especificado en el pardmetro 30-25 Light Load
contador incremental del contador SLC. Delay [s]. Para que esta funcion funcione, se
[64] |Counter B | (Solo terminales 29 o 33). Entrada para el necesita una orden de arranque o de
contador decremental en el contador SLC. arranque con cambio de sentido, ademas de
[65] | Reset del Entrada para reiniciar el contador B. la seleccién de esta entrada digital.
contador B - VISO-
[70] [Realim. Realimentacion freno para aplicaciones de La opcidn Flying start anula la opcién
freno elevacion: ajuste pardmetro 1-01 Principio Light load detection.
mecan. control motor a [3] Lazo Cerrado Flux; ajuste [96] | Mains Loss | Seleccionar para aumentar la energia regene-
pardmetro 1-72 Funcién de arranque en [6] rativa.
Lib. freno elev. mec. Cuando la tensién de red vuelve a un nivel
[71] |Realim. Realimentacion de freno inverso para aplica- cercano (pero todavia inferior) al nivel de
freno mec. | ciones de elevacion. deteccién, aumenta la velocidad de salida y
inv. la energia regenerativa permanece activa.
[72] [Error de PID | Cuando esta activada, esta opcion invierte el Para evitar esta situacion, envie una sefnal de
inverso error resultante del controlador del PID de estado al convertidor de frecuencia. Cuando
proceso. Disponible solo si el la sefial de la entrada digital es baja (0), el
pardmetro 1-00 Modo Configuracion esta convertidor de frecuencia fuerza la
ajustado como [6] Bobinadora superf, [7] Vel. desconexion de la energia regenerativa.
lazo a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl. AVI SO.
[73] | Reinicio PID | Cuando esta activada, esta opcion reinicia la solo disponible para entradas de
parte | parte | del controlador del PID de proceso. pulsos en los terminales 32/33.
Equivalente al pardmetro 7-40 Reinicio parte |
de PID proc.. Disponible solo si el [97] [Mains Loss | Cuando la seial de la entrada digital es alta
pardmetro 1-00 Modo Configuracion est Inverse (1), el convertidor de frecuencia fuerza la
ajustado como [6] Bobinadora superf, [7] Vel. desconexién de la energia regenerativa. Para
lazo a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl. obtener mas detalles, consulte la descripcién
[74] | Activar PID | Habilita el controlador del PID de proceso. E=llR e
Equivalente al pardmetro 7-50 PID de proceso : VI S O°
PID ampliado. Disponible solo si el Solo disponible para entradas de
pardmetro 1-00 Modo Configuracién esta pulsos en los terminales 32/33.
ajustado como [7] Vel. lazo a. PID ampl. o [8] [98] | Activ. flanco | Orden de arranque activada por flanco.
Vel. lazo c. PID ampl. arrang. Mantiene activa la orden de arranque. Se
[80] | Tarjeta PTC |Todas las entradas digitales pueden asignarse puede utilizar como tecla de arranque.
1 a [80] Tarjeta PTC 1. Sin embargo, solo se [100] | Safe Option | Reinicia la opcién de seguridad. Solo
puede asignar una entrada digital a esta Reset disponible cuando la opcién de seguridad
opcion. esté instalada.
[91] [PROFIdrive | La funcionalidad es la misma del bit de [108] | Enable Esta opcion solo seré vélida con la versién
OFF2 cédigo de control correspondiente de la Master 48.XX del software.
opcién Profibus/Profinet. Offset Activa el desplazamiento del maestro
[92] | PROFIdrive |La funcionalidad es la misma del bit de seleccionado en el pardmetro 3-26 Master
OFF3 cédigo de control correspondiente de la Offset, cuando el pardmetro 17-93 Master
opcion Profibus/Profinet. Offset Selection tiene una seleccién entre [1]
[94] |[Light Load |Modo de evacuacion para ascensores o Absolute y [5] Relative Touch Sensor.
Detection [ elevadores. Esta funcion magnetiza el motor [109] | Start Virtual | Esta opcién solo serd vélida con la versién
antes de abrir el freno mecanico. El Master 48.XX del software.
movimiento se inicia en el sentido (hacia Arranca el maestro virtual configurado en el
arriba o abajo) definido por el VLT® Lift pardmetro 3-27 Virtual Master Max Ref.
Controller MCO 361, utilizando la velocidad [110] [ Start Esta opcién solo seré vélida con la versién
del pardmetro 30-27 Light Load Speed [%)]. Homing 48 XX del software.
Dicho movimiento continda durante el
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Inicia la funcién de retorno al inicio
seleccionada en el pardmetro 17-80 Homing
Function. Debe permanecer alta hasta que se
efectue el retorno al inicio. De lo contrario, se
cancelara el retorno.

[111]

Activate
Touch

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Activa el seguimiento de la entrada de
sensor tactil.

[112]

Relative
Position

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Esta opcidn selecciona entre posicionamiento
absoluto vy relativo. Es valida para la siguiente
orden de posicionamiento.

[113]

Enable
Reference

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Modo posicionam.: el convertidor de
frecuencia activa el tipo de posicionamiento
y el destino seleccionados e inicia el
movimiento hacia el nuevo destino. El
movimiento se iniciara inmediatamente o
cuando se complete el posicionamiento
activo, en funcién de los ajustes del
pardmetro 17-90 Absolute Position Mode y el
pardmetro 17-91 Relative Position Mode.
Modo de sincronizacién: una sefal alta
bloquea la posicion real del auxiliar respecto
a la posicion real del maestro. El auxiliar
arranca y atrapa al maestro. Una sefal baja
detiene la sincronizacién y el auxiliar hace
una parada controlada.

[114]

Sync. to
Pos. Mode

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Seleccione el posicionamiento en el modo de
sincronizacién.

[115]

Home
Sensor

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Contacto normalmente abierto para definir la
posicion de inicio. Esta funcién se define en
el pardmetro 17-80 Homing Function.
Disponible solo en las entradas digitales 18,
32y 33.

[116]

Home

Sensor Inv.

Esta opcidén solo sera valida con la versién
48.XX del software.

Contacto normalmente cerrado para definir la
posicién de inicio. Esta funcion se define en
el pardmetro 17-80 Homing Function.
Disponible solo en las entradas digitales 18,
32y 33.

[117]

Touch
Sensor

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Contacto normalmente abierto. Sirve como
referencia para posicionamiento de sonda de
contacto. Disponible solo en las entradas
digitales 18, 32 y 33.

[118]

Touch
Sensor

Esta opcién solo sera valida con la versién
48.XX del software.

Contacto normalmente cerrado. Sirve como
referencia para posicionamiento de sonda de
contacto. Disponible solo en las entradas
digitales 18, 32 y 33.

[119]

Speed
mode

Esta opcion solo sera valida con la version
48.XX del software.

Seleccione el modo de velocidad cuando se
ha seleccionado [9] Positioning o [10] Synchro-
nization en el pardmetro 1-00 Modo
Configuracion. La velocidad de referencia se
ajusta mediante el recurso de referencia 1 o
la REF1 de fieldbus con relacion al

pardmetro 3-03 Referencia mdxima.

5-10 Terminal 18 Entrada digital
Option:

Funcion:

(81 *

acel

Las funciones se describen en el grupo de pardmetros
5-1* Entradas digitales.

5-11 Terminal 19 entrada digital

Option:

Funcion:

[10] *

Cambio de sentido

Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas
digitales.

5-12 Terminal 27 Entrada digital
Option:

Funcién:

[2]

Inercia

Las funciones se describen en el grupo de

pardmetros 5-1* Entradas digitales.

5-13 Terminal 29 Entrada digital
Option:

Funcion:

AVISO!

Este parametro solo esta disponible para el FC
302.

Seleccionar la funcion entre el rango de entradas
digitales disponibles y las opciones adicionales
Counter A, [61] Counter A, [63] Counter B y [64] Counter
B. Se usan contadores en funciones de Smart Logic
Control.

[14]

Jog

Las funciones se describen en el grupo de pardmetros
5-1* Entradas digitales.

5-14 Terminal 32 entrada digital

Option: Funcién:
Seleccione la func. del intervalo de entrada digital
disponible.
Sin funcion | Las funciones se describen en el grupo de
pardmetros 5-1* Entradas digitales.

5-15 Terminal 33 entrada digital

Option:

Funcién:

Seleccionar la funcién entre el rango de
entradas digitales disponibles y las opciones
adicionales [60] Counter A, [61] Counter A, [63]
Counter By [64] Counter B. Se usan contadores
en funciones de Smart Logic Control.
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5-15 Terminal 33 entrada digital

5-19 Terminal 37 parada segura

Option: Funcién: Utilice este parametro para configurar la funcién de Safe Torque
[0] * [ Sin funcién | Las funciones se describen en el grupo de Off. Un mensaje de advertencia hace que el convertidor de
pardmetros 5-1* Entradas digitales. frecuencia ponga el motor en modo de inercia y activa el
rearranque automatico. Un mensaje de alarma hace que el
5-16 Terminal X30/2 Entrada digital convertidor de frecuencia ponga el motor en modo de inercia y
Option: Funcion: necesita un reinicio manual (a través de fieldbus, de E/S digital o
[0] * | Sin funcién | Este parametro estara activo cuando el médulo pulsando [RESET] en el LCP). Cuando est4 instalada VLT® PTC
de opcién VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 Thermistor Card MCB 112, configure las opciones PTC para
esté instalado en el convertidor de frecuencia. aprovechar al méximo la gestion de las alarmas.
Las funciones se describen en el grupo de Option: Funcion:
pardmetros 5-1* Entradas digitales. cuando se activa la funcién de Safe
3 o Torque Off. Reinicio manual desde el
5-17 Terminal X30/3 Entrada digital k o
LCP, entrada digital o fieldbus.
Option: Funcion:
- — - - - - [5] Advertencia PTC 1 | Hace que el convertidor de
[0] * | Sin funcidn | Este parametro estara activo cuando el médulo
. frecuencia entre en modo de inercia
de opcién VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 cuando se activa la funcion Safe
esté instalado en el convertidor de frecuencia. K K .
. . Torque Off (terminal 37 inactivo).
Las funciones se describen en el grupo de .
imetros 5-1* Entradas dicitales Cuando se restablece el circuito de
ardme - .
p 9 Safe Torque Off, el convertidor de
5-18 Terminal X30/4 Entrada digital frecuencia continda sin reinicio
Option: Funcion: manual, a menos que una entrada
’ ’ digital ajustada en [80] Tarjeta PTC 1
[0] * | Sin funcién | Este parametro estara activo cuando el médulo esfé actiJva todavia !
de opcién VLT® General Purpose 1/0 MCB 101
esté instalado en el convertidor de frecuencia. 6] PTC 1y rele A Esta opcion se utiliza cuando VLT®
Las funciones se describen en el grupo de PTC Thermistor Card MCB 112 se
pardmetros 5-1* Entradas digitales. cablea junto con una tecla de
parada a través de un relé de
5-19 Terminal 37 parada segura seguridad al terminal 37. Hace que
Utilice este pardmetro para configurar la funcién de Safe Torque el convertidor de frecuencia entre
Off. Un mensaje de advertencia hace que el convertidor de en modo de inercia cuando se
frecuencia ponga el motor en modo de inercia y activa el activa la funcion de Safe Torque Off.
rearranque automatico. Un mensaje de alarma hace que el Reinicio manual desde el LCP,
convertidor de frecuencia ponga el motor en modo de inercia y entrada digital o fieldbus.
necesita un reinicio manual (a través de fieldbus, de E/S digital o 71 PTC 1y relé W Esta opcion se utiliza cuando VLT®
pulsando [RESET] en el LCP). Cuando estd instalada VLT® PTC PTC Thermistor Card MCB 112 se
Thermistor Card MCB 112, con'ﬁlgure las opciones PTC para cablea junto con una tecla de
aprovechar al méaximo la gestion de las alarmas. parada a través de un relé de
Option: Funcién: seguridad al terminal 37. Hace que
[1] Alarma parada Hace que el convertidor de el convertidor de frecuencia entre
seg. frecuencia entre en modo de inercia en modo de inercia cuando se
cuando se activa la funcién de Safe activa la funcion Safe Torque Off
Torque Off. Reinicio manual desde el (terminal 37 inactivo). Cuando se
LCP, entrada digital o fieldbus. restablece el circuito de Safe Torque
Off, el convertidor de frecuencia
[3] Advert. parada Hace que el convertidor de finda si o |
continda sin reinicio manual, a
seg. frecuencia entre en modo de inercia trada diaital
menos que una entrada digita
cuando se activa la funcién Safe . 4 . 9 i
Torque Off (terminal 37 inactivo) 3justada en [80] Tarjeta PTC 1 esté
) activa todavia.
Cuando se restablece el circuito de
Safe Torque Off, el convertidor de [8] PTC 1y relé A/W [ Esta opcidn hace posible el uso de
frecuencia continda sin reinicio una combinacién de alarma y
manual. advertencia.
[4] Alarma PTC 1 Hace que el convertidor de
frecuencia entre en modo de inercia
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5-19 Terminal 37 parada segura

Utilice este parametro para configurar la funcion de Safe Torque

Option:

Funcién:

Off. Un mensaje de advertencia hace que el convertidor de
frecuencia ponga el motor en modo de inercia y activa el
rearranque automatico. Un mensaje de alarma hace que el
convertidor de frecuencia ponga el motor en modo de inercia y
necesita un reinicio manual (a través de fieldbus, de E/S digital o
pulsando [RESET] en el LCP). Cuando esta instalada VLT® PTC
Thermistor Card MCB 112, configure las opciones PTC para
aprovechar al méaximo la gestion de las alarmas.

5-20 Terminal X46/1 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcion

[9] PTC 1y relé W/A

advertencia.

Esta opcion hace posible el uso de
una combinacién de alarma y

AVISO!

Las opciones de [4] Alarma PTC 1 a [9] PTC 1 y relé W/A
solo estan disponibles cuando la MCB 112 esta

conectada.

AVISO!

La seleccion de Reinicio automdtico / Advertencia activa el

rearranque automatico del convertidor de frecuencia.

Off [A71]

Funcién Num |PTC Relé

ero
Sin funcién [0] - -
Alarma de Safe e |- Safe Torque Off
Torque Off [A68]
Advertencia de Safe | [3] - Safe Torque Off
Torque Off [W68]
Alarma PTC 1 [4] PTC 1 Safe Torque |-

Advertencia PTC 1

[5]

PTC 1 Safe Torque
Off [W71]

Off [W71]

PTC 1y relé A [6] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [A71] [A68]

PTC 1y relé W [71 PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [W71] [W68]

PTC 1y relé A/W [8] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [A71] [W68]

PTC 1y relé W/A [9] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off

[A68]

Tabla 3.19 Vision general de funciones, alarmas y advertencias

W significa advertencia y A significa alarma. Para obtener mds

informacién, consulte Alarmas y advertencias en el apartado

«Resolucién de problemas» de la Guia de disefio o del Manual de

funcionamiento.

Un fallo peligroso relacionado con la Safe Torque Off
genera la Alarma 72: Fallo peligroso.

Consulte la Tabla 6.1.

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales..

5-21 Terminal X46/3 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcién

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales..

5-22 Terminal X46/5 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcion

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales.

5-23 Terminal X46/7 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcién

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales.

5-24 Terminal X46/9 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcion

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales.

5-25 Terminal X46/11 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcién

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales.

5-26 Terminal X46/13 Entrada digital

Option:

Funcion:

[0] * | Sin funcion

Este parametro estara activo cuando el médulo
de opcién de VLT® Extended Relay Card MCB
113 esté instalado en el convertidor de
frecuencia. Las funciones se describen en el
grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales.
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3.6.3 5-3* Salidas digitales

Las 2 salidas digitales de estado sélido son comunes para
los terminales 27 y 29. Ajuste la funcion de E/S para el
terminal 27 en el pardmetro 5-01 Terminal 27 modo E/S y la
funcién de E/S para el terminal 29 en el

pardmetro 5-02 Terminal 29 modo E/S.

AVISO!

Estos parametros no se pueden ajustar con el motor en

[13]

Corriente
posterior, baja

La intensidad del motor es inferior a la
ajustada en pardmetro 4-50 Advert. Intens.
baja.

[14]

Corriente
anterior, alta

La intensidad del motor es superior a la
ajustada en pardmetro 4-51 Advert. Intens.
alta.

[15]

Out of range

La frecuencia de salida esta fuera del
rango de frecuencia ajustado en los
pardmetro 4-52 Advert. Veloc. baja y
pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta.

[16]

Velocidad

La velocidad de salida es inferior a los

marcha. . . . a
posterior, baja | ajustes de pardmetro 4-52 Advert. Veloc.
baja.
0] Sin funcién Val.or pre.df:termmadc.) para toda/s L [17] | Velocidad La velocidad de salida es superior a los
salidis alls i saides o s anterior, alta ajustes de pardmetro 4-53 Advert. Veloc.
[1] Ctrl prep. La tarjeta de control esta preparada, por alta
ejemplo: realimentacion de un convertidor [18] | Fuera rango La realimentacion se encuentra fuera del
de frecuencia controlado por un i intervalo ajustado en
suministro externo de 24 V (VLT® 24 V DC pardmetro 4-56 Advertencia realimentacién
Supply MCB 107) y no se detecta la baja y pardmetro 4-57 Advertencia
potencia principal de la unidad. raaliEmiEEE alia
(21 | Unidad lista | El convertidor de frecuencia esta [19] [< que realim. | La realimentacién esta por debajo del
preparado para el funcionamiento y la alta limite ajustado en el
placa de control tiene alimentacion. pardmetro 4-56 Advertencia realimentacién
[31 | Unid. lista/ El convertidor de frecuencia esta baja.
remoto preparado para el funcionamiento y esta [20] |> que realim. | La realimentacién esta por encima del
en modo gutomatico. baja limite establecido en el
[4] | Activar / sin Preparado para funcionar. No se ha dado pardmetro 4-57 Advertencia realimentacion
advert. orden de arranque o de parada (arrancar/ alta.
desactivar). No hay advertencias activas. [21] | Advertencia La advertencia térmica se activa cuando la
[51 | VLT en funcio- | El motor funciona y hay par de eje. térmica temperatura sobrepasa el limite en el
namiento motor, en el convertidor de frecuencia, en
[6] | Func/sin La velocidad de salida es mayor que la la resistencia de frenado o en el termistor.
advert. velocidad ajustada en el [22] | Listo, sin adv. | El convertidor de frecuencia esta
pardmetro 1-81 Vel. min. para func. parada térm. preparado para funcionar y no hay
[RPM]. El motor esta en marcha y no hay advertencia de exceso de temperatura.
advertencias. [23] [Rem list sin El convertidor de frecuencia esta
[71 | Func. en El motor funciona dentro de los intervalos adv tér preparado para el funcionamiento y esta
ran./sin adv. de corriente y velocidad programados en en modo Auto On. No hay advertencia de
los parametros del pardmetro 4-50 Advert. exceso de temperatura.
Intens. baja al pardmetro 4-53 Advert. Veloc. [24] | Ready, no El convertidor de frecuencia esta
alta. no hay advertencias. over/ preparado para el funcionamiento y la
[8] |Func.en El motor funciona a la velocidad de undervoltage | tension de red esta dentro del intervalo
ref./sin adv. referencia. No hay advertencias. de tension especificado (consulte el
[9] Alarma Una alarma activa la salida. no hay apartado «Especificaciones generales» de
advertencias. la Guia de disefio del convertidor de
[10] | Alarma o Una alarma o una advertencia activa la frecuencia).
advertencia salida. [25] | Cambio El motor esta en marcha (o listo para
[11] [En limite par Se ha superado el limite de par ajustado sentido funcionar) en sentido horario cuando el
en el pardmetro 4-16 Modo motor limite de valor légico = 0 y en sentido antihorario
par o en el pardmetro 4-17 Modo cuando el valor légico = 1. La salida
generador limite de par. cambia cuando se aplica la sefal de
[12] | Fuera ran. La intensidad del motor esta fuera del cambio de sentido.
intensidad intervalo definido en el [26] |Bus OK Comunicacién activa (sin tiempo limite) a
pardmetro 4-18 Limite intensidad. través del puerto de comunicacién en
serie.
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[27] | Limite par y Utilicelo al realizar un paro por inercia y VLT® Motion Control MCO 305. La salida

parada en condiciones de limite de par. Si el se controla a partir de la opcion.
convertidor de frecuencia ha recibido una [55] |Salida de
sefal de parada y estd en el limite de par, pulsos
la sefal es «0» lbgico. [60] | Comparador 0 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*

[28] | Freno, sin El freno esté activado y no aparecen Comparadores. Si Comparador 0 se evalua
advert. advertencias. como VERDADERQO, la salida sera alta. De

[29] | Fren. prep. sin | El freno esta preparado para el funciona- lo contrario, sera baja.
fallos miento y no presenta ningun fallo. [61] | Comparador 1 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*

[30] | Fallo freno La salida es «1» légico cuando el IGBT del Comparadores. Si Comparador 1 se evalla
(IGBT) freno se ha cortocircuitado. Utilice esta como VERDADERQO, la salida sera alta. De

funcién para proteger el convertidor de lo contrario, sera baja.

frecuencia en caso de que haya un fallo [62] | Comparador 2 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*

en los modulos de freno. Utilice la salida/ Comparadores. Si Comparador 2 se evalta
relé para desconectar la tension de red como VERDADERO, la salida serd alta. De
del convertidor de frecuencia. lo contrario, sera baja.

[31] [Relé 123 El relé esta activado cuando se ha [63] | Comparador 3 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
seleccionado [0] Control word en el grupo Comparadores. Si Comparador 3 se evalua
de parametros 8-** Comunic. y opciones. como VERDADERO, la salida sera alta. De

[32] | Ctrl. freno Permite controlar un freno mecanico lo contrario, serd baja.
mec. externo. Para obtener mas informacion [64] | Comparador 4 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*

sobre el control de freno mecanico, Comparadores. Si Comparador 4 se evalua
consulte la Guia de diseno del convertidor como VERDADERO, la salida sera alta. De
de frecuencia. lo contrario, seréd baja.

[33] [Parada segura | Indica que se ha activado la Safe Torque [65] [ Comparador 5 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
activa (FC 302 | Off en el terminal 37. Comparadores. Si Comparador 5 se evalta
solamente) como VERDADERO, la salida sera alta. De

[35] | Parada lo contrario, sera baja.
seguridad [70] | Regla légica 0 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*

[40] | Fuera rango Activo cuando la velocidad real esta fuera Reglas I6gicas. Si Regla légica 0 se evalta
de ref. de los ajustes de pardmetro 4-52 Advert. como VERDADERQO, la salida sera alta. De

Veloc. baja a pardmetro 4-55 Advertencia lo contrario, sera baja.
referencia alta. [71] | Regla l6gica 1 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*

[41] [Bajo ref, alta [ Activo cuando la velocidad real es inferior Reglas Iégicas. Si Regla légica 1 se evalla
al ajuste de referencia de velocidad. como VERDADERO, la salida sera alta. De

[42] | Sobre ref, alta | Activar cuando la velocidad actual sea lo contrario, sera baja.
superior al ajuste de referencia de [72] [Regla légica 2 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*
velocidad. Reglas Idgicas. Si Regla l6gica 2 se evalla

[43] [ Limite PID como VERDADERQO, la salida sera alta. De
ampliado lo contrario, serd baja.

[45] | Contr. bus Controla la salida mediante bus. El estado [73] [Regla légica 3 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*

de la salida se ajusta en el Reglas Idgicas. Si Regla légica 3 se evalla
pardmetro 5-90 Control de bus digital y de como VERDADERO, la salida serd alta. De
relé. En caso de tiempo limite de bus, se lo contrario, sera baja.

retiene el estado de la salida. [74] |[Regla légica 4 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*

[46] [ Ctrl. bus, 1 si t. | Controla la salida mediante bus. El estado Reglas I6gicas. Si Regla ldgica 4 se evalla

lim. de la salida se ajusta en el como VERDADERQO, la salida sera alta. De
pardmetro 5-90 Control de bus digital y de lo contrario, seré baja.
relé. En caso de tiempo limite de bus, el [75] | Regla légica 5 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*
estado de salida se ajusta alto (Si). Reglas Idgicas. Si Regla l6gica 5 se evalua

[47] | Ctrl. bus, 0 si t. | Controla la salida mediante bus. El estado como VERDADERQO, la salida sera alta. De
lim. de la salida se ajusta en el lo contrario, serd baja.

pardmetro 5-90 Control de bus digital y de [80] | Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accién
relé. En caso de tiempo limite de bus, el SLA Controlador SL. La salida sera alta cuando
estado de salida se ajusta bajo (No). se ejecute Smart Logic Action [38] Aj. sal.

[51] [ Controlado Activo cuando estad conectado un VLT® dig. A alta . La salida sera baja cuando se
por MCO Advanced Cascade Controller MCO 102 o

102
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ejecute Smart Logic Action [32] Aj. sal. dig. Origen de Ref. local Ref.
A baja. referencia activa remota
[81] [ Salida digital Consulte el pardmetro 13-52 Accién ajustado en el [120] activa
SLB Controlador SL. La entrada sera alta pardametro 3-13 L [121]
cuando se ejecute la accion de légica ugar de
inteligente [39] Aj. sal. dig. B alta. La referencia
entrada serd baja cuando se ejecute la Origen de 1 0
accion de légica inteligente [33] Aj. sal. dig. referencia: Local
B baja. pardmetro 3-13 Lu
[82] |Salida digital Consulte el pardmetro 13-52 Accién gar de referencia
SLC Controlador SL. La entrada sera alta [2] Local
cuando se ejecute la accion de l6gica Origen de 0 1
inteligente [40] Aj. sal. dig. C alta. La referencia:
entrada serd baja cuando se ejecute la Remoto
accion de légica inteligente [34] Aj. sal. dig. pardmetro 3-13 Lu
C baja. gar de referencia
[83] | Salida digital Consulte el pardmetro 13-52 Accién [1] Remoto
SLD Controlador SL. La entrada sera alta Origen de
cuando se ejecute la accion de l6gica referencia: Conex.
inteligente [41] Aj. sal. dig. D alta se a manual/auto
ejecute. La entrada sera baja cuando se Hand 1 0
ejecute la accién de ldgica inteligente [35] Manual=desact. 1 0
Aj. sal. dig. D baja. Autom.=>desact. 0 0
[84] | Salida digital [ Consulte el pardmetro 13-52 Accién Auto 0 1
SLE Controlador SL. La entrada serd alta
cuando se ejecute la accion de logica Tabla 3.20 Ref. local activa
inteligente [42] Aj. sal. dig. E alta. La
entrada serd baja cuando se ejecute la [121] | Ref. remota La salida es alta cuando el
accion de légica inteligente [36] Aj. sal. dig. activa pardmetro 3-13 Lugar de referencia = [1]
E baja. Remoto o [0] Conex. a manual/auto cuando
[85] | Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accion el LCP esta en modo Auto On. Consulte el
SLF Controlador SL. La entrada sera alta Tabla 3.20.
cuando se ejecute la accion de légica [122] [ Sin alarma El valor de la salida es alto si no hay
inteligente [43] Aj. sal. dig. F alta. La ninguna alarma presente.
entrada serd baja cuando se ejecute la [123] | Coman. El valor de la salida es alto si hay activa
accion de légica inteligente [37] Aj. sal. dig. arranque una orden de arranque (es decir, a través
F baja. activo de una conexion de bus de entrada
[90] | Pulsos Envia un impulso (anchura de impulsos de digital, en manual o en automatico) y no
contador kWh [ 200 ms) al terminal de salida siempre que hay activa ninguna orden de parada o
se altere el contador de kWh arranque.
(pardmetro 15-02 Contador KWh). [124] | Func. inverso La salida es alta cuando el convertidor de
[96] | Reverse After | Esta opcién solo estd disponible con la frecuencia funciona en sentido antihorario
Ramp version 48.XX del software. (producto l6gico de los bits de estado «en
Indica si debe invertirse la direccion de funcionamiento» e «inverso»).
giro. Depende de si la velocidad de [125] | Drive modo La salida es alta cuando el convertidor de
referencia es positiva o negativa tras la manual frecuencia estd en modo manual (tal y
rampa especificada en el como indica el LED situado encima de
pardmetro 16-48 Speed Ref. After Ramp [Hand on]).
[RPM]. [126] | Dispos. en La salida es alta cuando el convertidor de
[98] [ Virtual Master [ Esta opcién solo esta disponible con la modo auto. frecuencia esta en modo automdtico
Dir. version 48.XX del software. (como indica el LED situado encima de
Una sefal de maestro virtual que controla [Auto On]).
la direccion de rotacion de los auxiliares. [151] | ATEX ETR cur. | Se puede seleccionar si
[120] [ Ref. local La salida es alta cuando el alarm pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor
activa pardmetro 3-13 Lugar de referencia = [2] esta ajustado a [20] ATEX ETR o [21]
Local. Advanced ETR. Si la alarma 164 ATEX ETR
cur.lim.alarm esté activa, la salida es 1.
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[152]

ATEX ETR freq.

alarm

Se puede seleccionar si

pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor
esta ajustado a [20] ATEX ETR o [21]
Advanced ETR. Si la alarma 166 ATEX ETR
freq.lim.alarm esta activa, la salida es 1.

un reinicio. Si la situacion de sobrein-
tensidad se produce por tercera vez
consecutiva, el convertidor de frecuencia
emite la alarma 13 Sobrecorriente e inicia
un retardo de tres minutos antes del

[153] | ATEX ETR cur. | Se puede seleccionar si siguiente reinicio.
warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor [222] [ Homing OK Esta opcion solo esta disponible con la
esta ajustado a [20] ATEX ETR o [21] version 48.XX del software.
Advanced ETR. Si la alarma 163 ATEX ETR El retorno al inicio se completa con la
curlim.warning esta activa, la salida es 1. funcién de retorno al inicio seleccionada
[154] | ATEX ETR freq. | Se puede seleccionar si (pardmetro 17-80 Homing Function).
warning pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor [223] [ On Target Esta opcion solo esta disponible con la
estd ajustado a [20] ATEX ETR o [21] version 48.XX del software.
Advanced ETR. Si la advertencia 165 ATEX El posicionamiento habra finalizado y se
ETR freq.lim.warning esta activa, la salida es enviara la sefal de destino alcanzado
1. cuando la posicion real se encuentre en el
[188] | Conect. Los condensadores se encenderan al 20 % intervalo del pardmetro 3-05 On Reference
condens. AHF | (la histéresis del 50 % da un intervalo del Window durante el tiempo definido por el
10-30 %). Los condensadores se pardmetro 3-09 On Target Time y la
desconectan por debajo del 10 %. El velocidad real no supere la del
retardo de desactivacion es de 10 s y se pardmetro 3-05 On Reference Window.
reiniciard si la potencia nominal sobrepasa [224] | Position Error | Esta opcion solo estd disponible con la
el 10 % durante el retardo version 48.XX del software.
Pardmetro 5-80 Retardo de reconexion de El error de posicion supera el valor del
condensador AHF se emplea para pardmetro 4-71 Maximum Position Error
garantizar un tiempo de desactivacion durante el tiempo ajustado en el
minimo de los condensadores. pardmetro 4-72 Position Error Timeout.
[189] [ Control de La légica interna para el control de [225] | Position Limit | Esta opcion solo estd disponible con la
vent. ext. ventilador interno se transfiere a esta version 48.XX del software.
salida para permitir el control de un La posicion estd fuera de los limites
ventilador externo (relevante para la establecidos en el
refrigeracion de conductos CV). pardmetro 3-06 Minimum Position y el
[190] | Safe Function pardmetro 3-07 Maximum Position.
active [226] | Touch on Esta opcion solo esta disponible con la
[191] | Safe Opt. Target version 48.XX del software.
Reset req. La posicion de destino se alcanza en el
[192] | RS Flipflop 0 Consulte el grupo de pardmetros 13-1* modo de posicionamiento de sonda de
Comparadores. contacto.
[193] [ RS Flipflop 1 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* [227] [ Touch Esta opcion solo esta disponible con la
Comparadores. Activated version 48.XX del software.
[194] | RS Flipflop 2 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* Activado el posicionamiento de sonda de
Comparadores. contacto. El convertidor de frecuencia
[195] | RS Flipflop 3 Consulte el grupo de pardmetros 13-1* controla la entrada del sensor de la sonda
Comparadores. de contacto.
[196] | RS Flipflop 4 Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
Comparadores. .
- - Option: Funcion:
[1971 | RS Flipflop 5 Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
Comparadores. [0] * [ Sin funcidn | Las funciones se describen en el grupo de
[198] | RS Flipflop 6 Consulte el grupo de pardmetros 13-1* pardmetros 5-3* Salidas digitales.
[199] | RS Flipflop 7 ((;onsulte;l grupo de pardmetros 13-1* Option: Funcion:
omparadores.
[221] [ IGBT-cooling Utilice esta opcién para manejar las m
desconexiones por sobreintensidad. Este parametro solo es aplicable para el
Cuando el convertidor de frecuencia FC 302.
detecta una situacién de sobreintensidad, [0] * | Sin funcién | Las funciones se describen en el grupo de
emite la Alarma 13 Sobrecorriente y activa pardmetros 5-3* Salidas digitales.
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5-32 Term. X30/6 salida dig. (MCB 101) 5-32 Term. X30/6 salida dig. (MCB 101)

Option: Funcién: Option: Funcion:
[0] Sin funcion Este parametro estara activo [55] [ Salida de pulsos
cuando el médulo de opcion [60] | Comparador 0
VLT® General Purpose 1/0 MCB [61] [Comparador 1
101 esté instalado en el [62] | Comparador 2
convertidor de frecuencia. Las [63] | Comparador 3
funciones se describen en el [64] | Comparador 4
grupo de pardmetros 5-3* Salidas [65] | Comparador 5
digitales. [70] [Regla légica 0
[1 Ctrl prep. [71] [Regla légica 1
[2] Unidad lista [72] [Regla légica 2
[3] Unid. lista/remoto [73] [Regla légica 3
[4] Activar / sin advert. [74] |Regla légica 4
[5] Funcionamiento [75] [Regla légica 5
[6] Func./sin advert. [80] | Salida digital SL A
[7] Func. en ran./sin adv. [81] [ Salida digital SL B
[8] Func. en ref/sin adv. [82] | Salida digital SL C
[91 |Alarma [83] | Salida digital SL D
[10] [Alarma o advertencia [84] [ Salida digital SL E
[11] [En limite par [85] [ Salida digital SL F
[12] [ Fuera ran. intensidad [90] | kWh counter pulse Envia un impulso (anchura de
[13] [ Corriente posterior, baja impulsos de 200 ms) al terminal
[14] [ Corriente anterior, alta de salida siempre que se altere
[15] | Fuera del rango de el contador de kWh
velocidad (pardmetro 15-02 Contador KWh).
[16] | Velocidad posterior, baja [96] | Reverse After Ramp Esta opcion solo esta disponible
[17] | Velocidad anterior, alta con la version 48.XX del
[18] [ Fuera rango realim. software.
[19] | < que realim. alta [98] [ Virtual Master Dir. Esta opcién solo estd disponible
[20] | > que realim. baja con la versién 48.XX del
[21] | Advertencia térmica software.
[22] | Listo, sin adv. térm.
— - [120] | Ref. local activa
[23] | Rem list sin adv tér 11 Rer
. t ti
[24] | Listo, tension OK [122] ; rlemo 3 actve
[25] | Cambio sentido [122] ] Sin alarma
6] |Bus OK [123] Eoman. arranque activo
124 nc. inverso
[27] | Limite par y parada [1241 ] Func. inver
- [125] | Drive modo manual
[28] | Freno, sin advert.
- [126] [ Dispos. en modo auto.
[29] | Fren. prep. sin fallos
[151] | ATEX ETR cur. alarm
[30] | Fallo freno (IGBT)
- [152] [ ATEX ETR freq. alarm
[31]_|Relé 123 153] | ATEX ETR i
[32] | Ctrl. freno mec. (1531 cur. waming
- [154] [ ATEX ETR freq. warning
[33] [Parada segura activa
° [188] | AHF Capacitor Connect
[38] | Error realim. motor
- [189] | Control de vent. ext.
[39] | Error seguim.
[190] | Safe Function active
[40] [ Fuera rango de ref. o 1o @i B
t. t .
[41] |Bajo ref, alta [ 2] R: T:I : e
19 i 0
[42] | Sobre ref, alta [ 93] = Fllpﬂop
1 i 1
[43] | Limite PID ampliado [ - ] — F|Ipﬂ0p :
194 i
[45] | Contr. bus ! 5 ] = Fllpﬂop 3
195 i
[46] | Ctrl. bus, 1 si t. lim. [ %] — Fl'pﬂo”
1 i 4
[47]1 | Ctrl. bus, 0 si t. lim. [197] = FlfpﬂOp s
[50] | On Reference (1971 'pfop
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5-32 Term. X30/6 salida dig. (MCB 101)

5-33 Term. X30/7 salida dig. (MCB 101)

con la versién 48.XX del
software.

[226] | Touch on Target

Esta opcién solo estd disponible
con la versién 48.XX del
software.

[32] | Ctrl. freno mec.

Option: Funcién: Option: Funcién:
[198] | RS Flipflop 6 [20] [> que realim. baja
[199] | RS Flipflop 7 [21] | Advertencia térmica
[222] | Homing Ok Esta opcion solo estd disponible [22] | Listo, sin adv. térm.
con la version 48.XX del [23] | Rem list sin adv tér
software. [24] | Listo, tensién OK
[223] [ On Target Esta opcion solo est4 disponible [25] | Cambio sentido
con la version 48.XX del [26] |Bus OK
software. [27] | Limite par y parada
[224] | Position Error Esta opcion solo esta disponible 2] (R Sl G
con la versién 48.XX del [29] | Fren. prep. sin fallos
software. [30] | Fallo freno (IGBT)
[31] | Relé 123
[225] | Position Limit Esta opcion solo esta disponible

[33] [Parada segura activa

[39] | Error seguim.

[40] | Fuera rango de ref.

[41] | Bajo ref,, alta

[42] | Sobre ref, alta

[227] | Touch Activated

Esta opcion solo esta disponible
con la version 48.XX del
software.

Option:

5-33 Term. X30/7 salida dig. (MCB 101)

Funcion:

[43] | Limite PID ampliado

[45] | Contr. bus

[46] | Ctrl. bus, 1 si t. lim.

[0] Sin funcion

Este parametro estard activo
cuando el médulo de
opcién VLT® General
Purpose I/0 MCB 101 esté
instalado en el convertidor
de frecuencia. Las funciones
se describen en el grupo de
pardmetros 5-3* Salidas
digitales.

[47] | Ctrl. bus, 0 si t. lim.
[51] [ Controlado por MCO
[60] [ Comparador O

[61] [Comparador 1

[62] [Comparador 2

[63] [Comparador 3

[64] [ Comparador 4

[65] [ Comparador 5

[70] [Regla légica 0

[71] [Regla légica 1

1

Regla légica 2

[73] [Regla légica 3

[1 Ctrl prep.

[74] [Regla légica 4

[2] Unidad lista

[75] [Regla légica 5

[3] Unid. lista/remoto

[80] | Salida digital SL A

[4] Activar / sin advert.

[81] [ Salida digital SL B

[5] Funcionamiento

[82] | Salida digital SL C

[6] Func./sin advert.

[83] [ Salida digital SL D

[7] Func. en ran./sin adv.

[84] | Salida digital SL E

[8] Func. en ref./sin adv.

[85] [ Salida digital SL F

[9] Alarma

Ref. local activa

1
[10] [Alarma o advertencia [121] [ Ref. remota activa
[11] | En limite par [122] | Sin alarma
[12] [ Fuera ran. intensidad [123] [ Coman. arranque activo
[13] [ Corriente posterior, baja [124] | Func. inverso
[14] | Corriente anterior, alta [125] | Drive modo manual
[15] [Fuera del rango de velocidad [126] [ Dispos. en modo auto.
[16] [ Velocidad posterior, baja [151] [ ATEX ETR cur. alarm
[17] | Velocidad anterior, alta [152] [ ATEX ETR freq. alarm
[18] [ Fuera rango realim. [153] | ATEX ETR cur. warning
[19] [< que realim. alta [154] [ ATEX ETR freq. warning
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5-33 Term. X30/7 salida dig. (MCB 101) 5-40 Relé de funcion

Option: Funcién: Option: Funcién:
[189] | Control de vent. ext. programados en el pardmetro 4-50 Advert.
[190] | Safe Function active Intens. baja y el pardmetro 4-53 Advert.
[191] | Safe Opt. Reset req. Veloc. alta. No hay advertencias.
[192] | RS Flipflop 0 [8] |Func.en El motor funciona a la velocidad de
[1931 | RS Flipflop 1 ref./sin adv. referencia. No hay advertencias.
194] [ RS Flipflop 2
(1941 1PTop [9] Alarma Una alarma activa la salida. No hay
[195]1 | RS Flipflop 3 .
advertencias.
[196] | RS Flipflop 4
11971 | RS Flipflop 5 [10] [Alarma o Una alarma o una advertencia activa la
[198] | RS Flipflop 6 advertencia salida.
[199] | RS Flipflop 7 [11] | En limite par [ Se ha superado el limite de par ajustado
en el pardmetro 4-16 Modo motor limite de
3.6.4 5-4* Relés par o en el pardmetro 4-17 Modo generador
limite de par.
Parametros para configurar la sincronizacién y las [12] |Fuera ran. La intensidad del motor esta fuera del
funciones de salida para los relés. intensidad intervalo definido en el
” ” pardmetro 4-18 Limite intensidad.
5-40 Relé de funcion
. . s [13] [ Corriente La intensidad del motor es inferior a la
Option: Funcion:

posterior, baja | ajustada en el pardmetro 4-50 Advert. Intens.
Relé 1 [0] y Relé 2 [1].

baja.

VLT® Extended Relay Card MCB 113: Relé 3
[2], relé 4 [3], relé 5 [4] y relé 6 [5]. [14] | Corriente La intensidad del motor es superior a la
VLT® Relay Card MCB 105: Relé 7 [6], Relé 8 anterior, alta | ajustada en el pardmetro 4-51 Advert. Intens.
[7] y Relé 9 [8]. alta.

0] Sin funcion Todas las salidas digitales y salidas de relé [15] | Fuera del La frecuencia/velocidad de salida esta fuera
se ajustan por defecto a Sin funcion rango de del rango de frecuencia ajustado en los

velocidad pardmetro 4-52 Advert. Veloc. baja y

[1] Ctrl prep. La tarjeta de control esta preparada, por pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta.

ejemplo: realimentacion de un convertidor

Ny pe— [16] | Velocidad La velocidad de salida es inferior a los

TR & (Eds R (R SEiE posterior, baja | ajustes de pardmetro 4-52 Advert. Veloc.

externo de 24 V CC (VLT® 24 V DC Supply baja.
MCB 107) y no se detecta la potencia [17] [ Velocidad La velocidad de salida es superior a los
principal del convertidor de frecuencia. anterior, alta | ajustes de pardmetro 4-53 Advert. Veloc.
- - - - , Ita.

[2] Unidad lista El convertidor de frecuencia esta preparado aita
para el funcionamiento. La alimentacion y [18] [ Fuera rango La realimentacion se encuentra fuera del
los suministros de control estan OK. realim. intervalo ajustado en

[3] Unid. lista/ El convertidor de frecuencia esta preparado i afametro ,4_56 Adverre:;/a real@entavlc./on

remoto para el funcionamiento y esta en modo aja y pardmetro 4-57 Advertencia realimen-
" tacion alta.

automadtico.

- - - 1 < lim. | L li i6 a j |
[4] Activar / sin Preparado para funcionar. No se han dado (191 Ique realim I,a Tea |r.nent:aon eslta por debajo de
advert. 6rdenes de arranque ni de parada ata Imite ajustado er:j € ;
. . i 4-56 A ia reali i6

(arrancar/desactivar). No hay advertencias PEICHHETD <1 A ETERE e RO ETeEt

. baja.
activas. Y
- - - 20] | > que realim. | La realimentacion esta por encima del
[5] [Funciona- El motor funciona con un par de eje. (0] q ) i P
. baja limite establecido en el
miento ) ) »
- - - pardmetro 4-57 Advertencia realimentacién
[6] Func./sin La velocidad de salida es mayor que la "
alta.
advert. velocidad definida en el pardmetro 1-81 Vel.
min. para func. parada [RPM]. El motor esta [21] | Advertencia La advertencia térmica se activa cuando la
en marcha y no hay advertencias. térmica temperatura sobrepasa el limite en el
> - motor, en el convertidor de frecuencia, en
[7] Func. en El motor esta funcionando dentro de los

. X . . X la resistencia de frenado o en el termistor.
ran./sin adv. | intervalos de intensidad y velocidad
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5-40 Relé de funcion

5-40 Relé de funcion

Option: Funcién: Option: Funcién:
[22] |Listo, sin adv. | El convertidor de frecuencia esta preparado [33] |Parada segura M
térm. para funcionar y no hay advertencia de activa Esto solo es valido para el FC 302.
exceso de temperatura.
[23] | Rem list sin El convertidor de frecuencia esta preparado Indica que se ha activado la Safe Torque
adv tér para el funcionamiento y estd en modo Off en el terminal 37.
automdtico. No hay advertencia de exceso —— - — - —
[36] [ Bit codigo Activar el relé 1 mediante el cédigo de
de temperatura. .
control 11 control a partir del fieldbus. No hay
[24] | Listo, tension | El convertidor de frecuencia esta preparado impacto funcional en el convertidor de
OK para el funcionamiento y la tensién de red frecuencia. Aplicacion tipica: control del
esta dentro del intervalo de tensién especi- dispositivo auxiliar a partir del fieldbus. La
ficado (consulte el apartado Especificaciones funcion es valida cuando se selecciona el
generales en la Guia de disefo). perfil FC [0] en pardmetro 8-10 Trama Céd.
[25] | Cambio El motor esta en marcha (o listo para Control.
sentido funcionar) en sentido horario cuando el [37] | Bit cédigo Activar el relé 2 (solo FC 302) mediante el
valor l6gico = 0 y en sentido antihorario control 12 cédigo de control a partir del fieldbus. No
cuando el valor I6gico = 1. La salida hay impacto funcional en el convertidor de
cambia tan pronto como se aplica la sefial frecuencia. Aplicacion tipica: control del
de cambio de sentido. dispositivo auxiliar a partir del fieldbus. La
[26] | Bus OK Comunicacién activa (sin tiempo limite) a funcién es valida cuando se selecciona el
través del puerto de comunicacién en perfil FC [0] en pardmetro 8-10 Trama Céd.
serie. Control.
27] | Limite par y Utilizar junto con el paro por inercia y el [38] | Error realim. Un fallo en el lazo de realimentacion de
parada convertidor de frecuencia en condiciones motor velocidad a partir del funcionamiento del
de limite de parém. Si el convertidor de motor en el lazo cerrado. La salida puede
frecuencia ha recibido una senal de parada usarse en Ultimo término para preparar la
y estd en el limite de par, la sefial es «O» conmutacion del convertidor de frecuencia
légico en lazo abierto en caso de emergencia.
[28] | Freno, sin El freno esta activado y no aparecen [39] [ Error seguim. | Cuando la diferencia entre la velocidad
advert advertencias calculada y la velocidad real en el
pardmetro 4-35 Error de seguimiento es
[29] | Fren. prep. sin | El freno esta preparado para el funciona- superior a la seleccionada, se activa la
fallos miento y no presenta ningun fallo. salida digital/de relé.
[30] |Fallo freno La salida es «1» 1égico cuando el IGBT del [40] |Fuerarango | Activo cuando la velocidad real esta fuera
(IGBT) freno se ha cortocircuitado. Utilice esta de ref. de los ajustes de pardmetro 4-52 Advert.
funcion para proteger el convertidor de Veloc. baja a pardmetro 4-55 Advertencia
frecuencia en caso de que haya un fallo en referencia alta.
el mddulo de freno. Utilice la salida/relé
digital para desconectar la tension de [41] | Bajo ref, alta [ Activo cuando la velocidad real es inferior
alimentacion del convertidor de frecuencia. al ajuste de referencia de velocidad.
31] |Relé 123 La salida o relé digital esta activada/o [42] | Sobre ref,, Activar cuando la velocidad actual sea
cuando esta seleccionado [0] Control Word alta superior al ajuste de referencia de
en el grupo de pardmetros 8-** Comunic. y velocidad.
opciones [43] [ Limite PID
[32] | Ctrl. freno Control de freno mecanico ampliado. ampliado
mec. Cuando se activen los pardmetros [45] | Contr. bus Controla la salida digital/relé mediante bus.
seleccionados en el grupo de pardmetros El estado de la salida se ajusta en el
2-2* Freno mecdnico. La salida debe pardmetro 5-90 Control de bus digital y de
reforzarse para conducir la corriente en la relé. El estado de la salida se retiene en
bobina del freno. A menudo, se resuelve caso de tiempo limite de bus.
conectando un relé externo a la salida [46] | Ctrl. bus, 1 si | Controla la salida mediante bus. El estado
digital seleccionada. t. lim. de la salida se ajusta en el
pardmetro 5-90 Control de bus digital y de
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5-40 Relé de funcion

Option: Funcién: Option: Funcién:
relé. En caso de tiempo limite de bus, el SLC es verdadera, la salida sera alta. De lo
estado de salida se ajusta alto (Si). contrario, sera baja.

[47] |[Ctrl. bus, 0 si | Controla la salida mediante bus. El estado [75] |[Regla légica 5 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4*

t. lim. de la salida se ajusta en el Smart Logic Control. Si la regla légica 5 del
pardmetro 5-90 Control de bus digital y de SLC es verdadera, la salida serd alta. De lo
relé. En caso de tiempo limite de bus, el contrario, serd baja.
estado de salida se ajusta bajo (No). [80] [ Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accion

[50] | On Reference SLA Controlador SL. La salida A es baja cuando
[60] | Comparador [ Consulte el grupo de pardmetros 13-1* se ejecuta Smart Logic Action [32]. La

0 Comparadores. Si el comparador 0 del SLC salida A es alta cuando se ejecuta Smart
es verdadero, la salida sera alta. De lo Logic Action [38].
contrario, serd baja. [81] [ Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accion

[61] [Comparador | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* SLB Controlador SL. La salida B es baja cuando

1 Comparadores. Si el comparador 1 del SLC se ejecuta Smart Logic Action [33]. La
es verdadero, la salida sera alta. De lo salida B es alta cuando se ejecuta Smart
contrario, sera baja. Logic Action [39].

[62] [Comparador | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* [82] [ Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accidn

2 Comparadores. Si el comparador 2 del SLC SLC Controlador SL. La salida C es baja cuando
es verdadero, la salida serd alta. De lo se ejecuta Smart Logic Action [34]. La
contrario, serd baja. salida C es alta cuando se ejecuta Smart

Logic Acti 40].
[63] [Comparador | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* ogic Action [40]

3 Comparadores. Si el comparador 3 del SLC [83] [ Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accion
es verdadero, la salida sera alta. De lo SL D Controlador SL. La salida D es baja cuando
contrario, sera baja. se ejecuta Smart Logic Action [35]. La

salida D es alta cuando se ejecuta Smart
[64] [ Comparador | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* ) I. - [41]u Ject
ogic Action .

4 Comparadores. Si el comparador 4 del SLC 9 !
es verdadero, la salida serd alta. De lo [84] [ Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accion
contrario, serd baja. SLE Controlador SL. La salida E es baja cuando

se ejecuta Smart Logic Action [36]. La
[65] [Comparador | Consulte el grupo de pardmetros 13-1* . ) 9 ] 36l
. salida E es alta cuando se ejecuta Smart

5 Comparadores. Si el comparador 5 del SLC Logic Action [42]
es verdadero, la salida serd alta. De lo oglc Action ’
contrario, sera baja. [85] [ Salida digital | Consulte el pardmetro 13-52 Accion

SLF Controlador SL. La salida F es baja d
[70] [Regla légica 0 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4* nlr § af . e
. . . se ejecuta Smart Logic Action [37]. La
Smart Logic Control. Si la regla loégica 0 del lida F I 4 ) .
SLC es verdadera, la salida serd alta. De lo salida F es alta cuando se ejecuta Smart
. s Logic Action [43].
contrario, sera baja.
96] | Reverse After | Esta opcidn solo esta disponible con la
[71] [Regla légica 1 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4* [s6] v . Pt spon!
) . .. Ramp version 48.XX del software.
Smart Logic Control. Si Regla Ldgica 1 en c lte Ia descriocion del
onsulte la descripcion de
SLC es VERDADERA, la salida es alta. De lo Y 'pcl ) o
; A capétulo 3.6.3 5-3* Salidas digitales.
contrario, sera baja.
98] | Virtual Mast Est i6 lo estd di ibl |
[72] |[Regla légica 2 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4* (58] rtual Master | =sta f)paon 5010 esta disponible con fa
) . . Dir. version 48.XX del software.
Smart Logic Control. Si la regla logica 2 del c lte I descriocion del
SLC es verdadera, la salida serd alta. De lo onsulte fa descripcion de
. . capétulo 3.6.3 5-3* Salidas digitales.
contrario, sera baja.
120] | Ref. local La salida es alta cuando el
[73] [Regla légica 3 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4* [120] ¢ ida e c
X X L. activa pardmetro 3-13 Lugar de referencia = [2]
Smart Logic Control. Si la regla légica 3 del Local do el metro 3-13 L 4
SLC es verdadera, la salida sera alta. De lo ocat'o cuando € parametro 3-13 fugar ae
X L. referencia = [0] Conex. a manual/auto y, al
contrario, sera baja.
mismo tiempo, el LCP estd en modo
[74] |Regla légica 4 | Consulte el grupo de pardmetros 13-4* manual.
Smart Logic Control. Si la regla logica 4 del
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5-40 Relé de funcion 5-40 Relé de funcion

Option: Funcién: Option: Funcién:
Origen de Ref. local Ref. Advanced ETR. Si la alarma 164 ATEX ETR
referencia activa remota cur.lim.alarm esta activa, la salida sera 1.
3justado en el (1201 activa [152] [ ATEX ETR Se puede seleccionar si
pardmetro 3-13 Lu (121] freq. alarm pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor
gar de referencia estd ajustado a [20] ATEX ETR o [21]
Origen de ! 0 Advanced ETR. Si la alarma 166 ATEX ETR
referencia: Local freg.lim.alarm esté activa, la salida es 1.
pardmetro 3-13 Lu
gar de referencia [153] [ ATEX ETR cur. | Se puede seleccionar si
[2] Local warning pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor
Origen de 0 1 esta ajustado a [20] ATEX ETR o [21]
referencia: Remoto Advanced ETR. Si la alarma 163 ATEX ETR
pardmetro 3-13 Lu cur.lim.warning esta activa, la salida es 1.
gar de referencia [154] [ ATEX ETR Se puede seleccionar si
[1] Remoto freq. warning | pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor
Origen de estd ajustado a [20] ATEX ETR o [21]
referencia: Conex. Advanced ETR. Si la alarma 165 ATEX ETR
a manual/auto freg.lim.warning esta activa, la salida es 1.
Hand ! 0 [188] | AHF Capacitor
Manual=desact. 1 0 Cominac
Autom.=desact. 0 0 [189] | Control de La légica interna para el control de
Auto 0 1 vent. ext. ventilador interno se transfiere a esta salida
para permitir el control de un ventilador
Tabla 3.21 Ref. local activa . »
externo (relevante para refrigeracion de
conductos CV).
[121] | Ref. remota La salida es alta cuando el
activa pardmetro 3-13 Lugar de referencia = [1] [190] | Safe Function
Remoto o [0] Conex. a manual/auto cuando active
el LCP esta en modo Auto On. Consulte el [191] [ Safe Opt.
Tabla 3.21. Reset req.
[122] [ Sin alarma El valor de la salida es alto si no hay [192]| RS Flipflop 0| Consulte el grupo de pardmetros 13-1%
ninguna alarma presente. Comparadores.
[1231 | Coman. L3 salida es alta cuando 1 orden de [193] | RS Flipflop 1 [ Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
arranque arranque es alta (es decir, a través de la Comparadores.
activo entrada digital, la conexién de bus, [Hand [194] [ RS Flipflop 2 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
On] o [Auto On]) y la ultima orden ha sido Comparadores.
una parada. [195] [ RS Flipflop 3 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
[124] | Func. inverso | La salida es alta cuando el convertidor de Comparadores.
frecuencia estd funcionando en sentido [196] | RS Flipflop 4 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
antihorario (producto légico de los bits de Comparadores.
estado «en funcionamiento» e «inverso»).
[197] [ RS Flipflop 5 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
[125] | Drive modo La salida es alta cuando el convertidor de Comparadores.
manual frecuencia estd en modo manual (tal y
@erie ke &l LED shurds andims de [198] | RS Flipflop 6 [ Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
[Hand on]). Comparadores.
[126] | Dispos. en La salida es alta cuando el convertidor de (1991 | RS Flipflop 7 | Consulte el grupo de pardmetros 13-1*
modo auto. frecuencia esta en modo automdtico (tal Comparadores.
como indica el LED situado encima de [222] | Homing Ok | Esta opcién solo esta disponible con la
[Auto On]). version 48.XX del software.
[151] | ATEX ETR cur. | Se puede seleccionar si El retorno al inicio se completa con la
alarm pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor funcion de retorno al inicio seleccionada
esta ajustado a [20] ATEX ETR o [21] (pardmetro 17-80 Homing Function).
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5-40 Relé de funcion 130BA171.10

Option: Funcién:
— P - Evento
[223] | On Target Esta opcién solo estd disponible con la seleccionado
version 48.XX del software. | !
El posicionamiento habra finalizado y se I I
. . . Salida
enviard la sefial de destino alcanzado . —
de relé
cuando la posicion real se encuentre en el Retardo hetivado
intervalo del pardmetro 3-05 On Reference P 5-41 Eesti']’go desactivado
Window durante el tiempo definido por el
pardmetro 3-09 On Target Time y la I
velocidad real no supere la del Eventc_; :
f ) seleccionado |
pardmetro 3-05 On Reference Window. |
I
[224] | Position Error | Esta opcion solo esta disponible con la Salida i
1
version 48.XX del software. de relé I I
s i |
El error de posicion supera el valor del —
pardmetro 4-71 Maximum Position Error Retardo activado
P 5-41

durante el tiempo ajustado en el .. )
| = . llustraciéon 3.36 Retardo conex, relé
pardmetro 4-72 Position Error Timeout.

[225] | Position Limit | Esta opcién solo estd disponible con la

version 48.XX del software. 5-42 Retardo desconex, relé

La posicion esta fuera de los limites

establecidos en el pardmetro 3-06 Minimum Matriz[20]
Position y el pardmetro 3-07 Maximum Range: Funci6n:
Position. 0.01 [0.01 - | Introduzca el retardo del tiempo de
[226] | Touch on Esta opcion solo esta disponible con Ia s* 600 s] desconexion del relé. Seleccione uno de los
Target version 48.XX del software. dos relés mecanicos internos en una funciéon
La posicién de destino se alcanza en el matricial. Consulte pardmetro 5-40 Relé de
modo de posicionamiento de sonda de funcién para obtener mas informacion. Si la
— condicién del evento seleccionado cambia
antes de que expire el tiempo de retardo, la
[227] | Touch Esta opcién solo esta disponible con la salida de relé no se vera afectada.
Activated version 48.XX del software.
Activado el posicionamiento de sonda de o
contacto. El convertidor de frecuencia S
controla la entrada del sensor de la sonda Evento u §
seleccionado 2

de contacto.

|

|

[

5-41 Retardo conex, relé ‘
Salida de relé |

|

|

I

Matriz [20] | |
| |
Range: Funcién: [ |
c Retardo a la Retardo a la
0.01 s*| [0.01 - Introduzca el retardo del tiempo de Conexién E-26 Desconexién E-27
600 s] conexion del relé. Seleccione uno de los dos llustracion 3.37 Retardo desconex, relé

relés mecanicos internos en una funcién
matricial. Consulte pardmetro 5-40 Relé de
funcién para obtener mas informacion.

Si la condicién del evento seleccionado cambia antes de
que expire el temporizador de retardo de conexién o
desconexion, la salida de relé no se vera afectada.
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3.6.5 5-5* Entrada de pulsos

Los parametros de entrada de pulsos se usan para definir
una ventana adecuada para el area de referencia del pulso
configurando los ajustes de escalado vy filtro para las
entradas de pulsos. Los terminales de entrada 29 o 33
funcionan como entradas de referencia de frecuencia.
Ajuste el terminal 29 (pardmetro 5-13 Terminal 29 Entrada
digital) o el terminal 33 (pardmetro 5-15 Terminal 33 entrada
digital) en [32] Entrada de pulsos. Si se utiliza el terminal 29
como entrada, ajuste el pardmetro 5-01 Terminal 27 modo
E/S a [0] Entrada.

Ref. 130BA076.10
[RPM]‘
Valor ref.
alto —+
P 5-53/
p 5-58 |
|
I
Valor ref, |
bajo |
P 5-52/ |
p 5-57 i i -
Freq. baja Freq. alta Entrada
P 5-50/ P 5-51/ [HZ]
P 5-55 P 5-56

llustracién 3.38 Entrada de pulsos

5-50 Term. 29 baja frecuencia

Range: Funcién:
100 [0-

Hz* 110000 Hz]

Ajuste el limite de frecuencia baja corres-
pondiente a la velocidad baja del eje del
motor (es decir, al valor de referencia bajo)
en el pardmetro 5-52 Term. 29 valor bajo
ref./realim. Consulte la llustracién 3.38.

5-51 Term. 29 alta frecuencia

Range: Funcién:
Size [0 - Introduzca el limite alto de frecuencia
related* 110000 Hz] | correspondiente a la velocidad alta del

eje del motor (es decir, al valor de
referencia alto) en el

pardmetro 5-53 Term. 29 valor alto ref./
realim.

5-52 Term. 29 valor bajo ref./realim

Range: Funcién:

[-999999.999 -
999999.999
ReferenceFeed-
backUnit]

0 Reference- Ajuste el limite del valor de

FeedbackUnit* referencia bajo para la
velocidad del eje del motor
[r/min]. Este es también el
valor de realimentacion mas
bajo; consulte también
pardmetro 5-57 Term. 33
valor bajo ref./realim. Ajuste
el terminal 29 a entrada
digital

(pardmetro 5-02 Terminal 29
modo E/S = [0] entrada
(predeterminado) y
pardmetro 5-13 Terminal 29
Entrada digital = valor
aplicable).

5-53 Term. 29 valor alto ref./realim

Range: Funcién:
Size [-999999.999 -
related* | 999999.999
ReferenceFeedba-
ckUnit]

Introduzca el valor de referencia
alto [r/min] para la velocidad del
eje del motor y el valor alto de
realimentacion, consulte también
pardmetro 5-58 Term. 33 valor alto
ref./realim. Seleccione el terminal 29
como entrada digital

(pardmetro 5-02 Terminal 29 modo
E/S = [0] Entrada (predeterminado)
y pardmetro 5-13 Terminal 29
Entrada digital = valor aplicable).
Este parametro solo esta disponible
para el FC 302.

5-54 Tiempo filtro pulsos constante #29

Range: Funcién:
100 -
ms* 1000 ms]

Introduzca la constante de tiempo del filtro
de impulsos. El filtro de pulsos amortigua las
oscilaciones de la seial de realimentacion, lo
cual es una ventaja si hay mucho ruido en el
sistema. Un valor alto de la constante de
tiempo proporciona una mejor amorti-
guacion, pero también aumenta el retardo
de tiempo a través del filtro.

5-55 Term. 33 baja frecuencia

Range: Funcién:
100 [0 - 110000 | Ajuste la frecuencia baja correspondiente
Hz* Hz] a la velocidad baja del eje del motor (es

decir, al valor de referencia bajo) en el
pardmetro 5-57 Term. 33 valor bajo ref./
realim.
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5-56 Term. 33 alta frecuencia

Range: Funcién:
100 [0 - 110000 | Introduzca la frecuencia alta correspon-
Hz* Hz] diente a la velocidad alta del eje del

motor (es decir, al valor de referencia
alto) en el pardmetro 5-58 Term. 33 valor
alto ref./realim.

5-57 Term. 33 valor bajo ref./realim

Range: Funcién:
0*| [-999999.999 - Introducir el valor de referencia bajo [r/
999999.999 ] min] para la velocidad del eje del motor.

Este es también el valor bajo de
realimentacion, consulte también
pardmetro 5-52 Term. 29 valor bajo ref./
realim.

5-58 Term. 33 valor alto ref./realim

Range: Funcién:

Size [-999999.999 - Introducir el valor de referencia

related* 999999.999 alto [r/min] para la velocidad
ReferenceFeedba- del eje del motor. Consulte
ckUnit] también el

pardmetro 5-53 Term. 29 valor
alto ref./realim.

5-59 Tiempo filtro pulsos constante #33

Range: Funcién:
100 [1 - 1000 m
ms* ms]

Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

Introduzca la constante de tiempo del filtro
de impulsos. Un filtro de paso bajo reduce
la influencia y amortigua las oscilaciones en
la senal de realimentacion desde el control.
Esto es una ventaja cuando hay mucho
ruido en el sistema.

Valor de salida

A

Valor de salida

130BA089.11

alto O

P 5-60(term27
P 5-63(term29)

Freg. alta Salida
P 5-62(term27) [Hz]
P 5-65(term29)

llustracién 3.39 Configuracion de Salida de pulsos

Opciones para las variables de lectura de datos de la

salida:

Parametros para configurar las funciones
de escalado y salida de las salidas de
impulsos. Las salidas de impulsos estan
asignadas a los terminales 27 o 29.
Seleccione el terminal 27 como salida en
pardmetro 5-01 Terminal 27 modo E/S y el
terminal 29 como salida en

pardmetro 5-02 Terminal 29 modo E/S.

[0] Sin funcion

[45] | Contr. bus

[48] | Contr. bus, t.
lim.

3.6.6 5-6* Salida de pulsos

AVISO!

Estos parametros no se pueden ajustar con el motor en
marcha.

Estos parametros configuran las salidas de impulsos con
sus funciones y su escalado. Los terminales 27 y 29 se
atribuyen a salidas de impulsos mediante el

pardmetro 5-01 Terminal 27 modo E/S y el

pardmetro 5-02 Terminal 29 modo E/S, respectivamente.

[51] | Controlado por

MCO
[97] | Reference After | Esta opcion solo esta disponible con la
Ramp version 48.XX del software.

Velocidad de referencia real después de
la rampa. Utilice esta salida como sefal
maestra para la sincronizacién de
velocidad de los convertidores de
frecuencia auxiliares. La referencia se
ajusta en el pardmetro 16-48 Speed Ref.
After Ramp [RPM].

[99] | Virtual Master
Speed

Esta opcién solo estéd disponible con la
version 48.XX del software.

Sefal de maestro virtual para controlar la
velocidad o la posicion de los auxiliares.

[100] | Frecuencia de
salida

[101] [ Referencia

[102] | Realimentacién

[103] | Intensidad
motor

[104] | Par relat. al

limite
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[105] | Par rel. a 5-63 Termina 29 salida pulsos variable

o6 ;ominél Option: Funcion:
otencia
[107] | Velocidad m
1108] | Par Este parametro solo esta
[109] | Frec. max. de disponible para el FC 302.
salida
[0] Sin funcién Seleccione la visualizacién de la salida
Option: Funcién: [45] | Contr. bus
[0] Sin funcién Seleccione la visualizacién de la salida [48] | Contr. bus, t. lim.
del terminal 27. [97] [ Reference After Esta opcién solo esta disponible con la
[45] | Contr. bus Ramp version 48.XX del software.

[48] | Contr. bus, t. lim. Velocidad de referencia real después de
[97]1 |Reference After | Esta opcion solo esta disponible con la la rampa. Utilice esta salida como sefal
Ramp version 48.XX del software. maestra para la sincronizacién de

Velocidad de referencia real después de velocidad de los convertidores de
la rampa. Utilice esta salida como sefal frecuencia auxiliares. La referencia se
maestra para la sincronizacién de ajusta en el pardmetro 16-48 Speed Ref.
velocidad de los convertidores de After Ramp [RPM].
frecuencia auxiliares. La referencia se [99] | Virtual Master Esta opcion solo est4 disponible con la
ajusta en el pardmetro 16-48 Speed Ref. Speed version 48.XX del software.
After Ramp [RPM]. Sefial de maestro virtual para controlar
[99] | Virtual Master Esta opcidn solo esta disponible con la la velocidad o la posicion de los
Speed versién 48.XX del software. auxiliares.
Senal de maestro virtual para controlar [100] | Frecuencia de
la velocidad o la posicién de los salida
auxiliares. [101] | Referencia
[100] | Frecuencia de [102] | Realimentacion
salida [103] | Intensidad motor
[101] | Referencia [104] | Par relat. al limite
[102] [ Realimentacion [105] | Par rel. a nominal
[103] | Intensidad motor [106] | Potencia
[104] | Par relat. al limite [107] | Velocidad
[105] | Par rel. a nominal [108] | Par
[106] | Potencia [109] | Frec. max. de
[107] | Velocidad salida
[108] | Par [119] | Par % lim.
PE
[119] | Par % lim. Range: Funcién:
Size [0 - 110000 | Ajuste la frecuencia maxima para el
related* Hz] terminal 29 correspondiente a la
Range: Funcién: variable de salida seleccionada en
Size [0 - 32000 | Ajuste la frecuencia méxima para el pardmetro 5-63 Termina 29 salida
related* Hz] terminal 27 correspondiente a la pulsos variable.

variable de salida seleccionada en el
pardmetro 5-60 Termina 27 salida
pulsos variable.
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5-66 Terminal X30/6 var. salida pulsos

3.6.7 5-7* Entr. encoder 24 V

Seleccionar la variable para la lectura de datos en el terminal
X30/6. Conecte el encoder de 24 V al terminal 12 (suministro
Este pardmetro estara activo cuando VLT® General Purpose I/0 externo de 24 V CC), al terminal 32 (canal A), al terminal 33
MCB 101 esté instalado en el convertidor de frecuencia. (canal B) y al terminal 20 (GND, conexion a tierra). Las
Las mismas opciones y funciones que el grupo de pardmetros 5-6* entradas digitales 32/33 estan activas para las entradas de
Salida de pulsos. encoder cuando esta seleccionado [1] Encoder 24 V en el
. .. pardmetro 1-02 Realimentacién encoder motor Flux y en el
Option: Funcién: , .
pardmetro 7-00 Fuente de realim. PID de veloc.. El encoder
[OJF i Sinifungion utilizado es de tipo doble canal (A y B) de 24 V. Frecuencia
[45] | Contr. bus de entrada méxima: 110 kHz.
[48] | Contr. bus, t. lim.
[97] | Reference After Esta opcién solo estéd disponible con Conexién del encoder al convertidor de frecuencia
Ramp la version 48.XX del software. Codificador incremental de 24 V. Longitud maxima de
Velocidad de referencia real después cable de 5 m.
de la rampa. Utilice esta salida como
sefal maestra para la sincronizacion é S
de velocidad de los convertidores de § < - % %
frecuencia auxiliares. La referencia se 2
ajusta en el pardmetro 16-48 Speed 5 -
Ref. After Ramp [RPM]. | 6 O 0 O O O o 0O O 5 j
[99] ([ Virtual Master Esta opcidn solo esta disponible con Fo2oa3 18 19 27 29 32 33 20 37
Speed la version 48.XX del software. VY Y=Y
Senal de maestro virtual para gz ==
controlar la velocidad o la posicion = : : : : B )
de los auxiliares. ‘
[100] | Frecuencia de salida
[101] | Referencia
[102] | Realimentacion
[103] | Intensidad motor
[104] | Par relat. al limite ° °
[105] | Par rel. a nominal ]
[106] | Potencia
[107] | Velocidad
[108] | Par (7W
[109] | Frec. max. de salida
[119] | Par % lim.
]
Range: Funcién:
Size [0 - M
related* 32000 Este parametro no se puede ajustar Encoder 24V 6 10-30V
2 con el motor en marcha. llustracion 3.40 Conexion del encoder
Seleccione la frecuencia maxima en el
terminal X30/6 con referencia a la variable
de salida en pardmetro 5-66 Terminal
X30/6 var. salida pulsos.
Este pardmetro estara activo cuando VLT®
General Purpose I/O MCB 101 esté
instalado en el convertidor de frecuencia.
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5-72 Term 32/33 Encoder Type

Option: Funcién:

Hacia la derecha
A [ [

130BA646.10

[2] |Signle Channel [Encoder con una pista conectada al

5

w/Dir. terminal 33. El sentido se ajusta con una

sefal en el terminal 32: 0 V = hacia

adelante / en sentido horario, 24 V = hacia
atras / en sentido antihorario.

3.6.8 5-8* Salida de encoder

m Hacla la Izqulerda
A 5-80 Retardo de reconexion de condensador AHF

[ ]
Range: Funcién:
25 s*| [1-120 | Garantiza un tiempo de desactivaciéon minimo
B

s] para los condensadores. El temporizador
llustraciéon 3.41 Direccion de rotacidon del encoder comienza una vez que el condensador AHF se

desconecta y tiene que caducar antes de que se
permita de nuevo la conexién de la salida. Solo

5-70 Term. 32/33 resolucién encoder se encendera de nuevo si la potencia del
. s convertidor de frecuencia se halla entre el 20 y
Range: Funcién:
el 30 %.

1024* | [1 - 4096 ]| Ajuste los pulsos del encoder por revolucion

del eje del motor. Lea el valor correcto del

encoder. 3.6.9 5-9* Controlado por bus
5-71 Term. 32/33 direc. encoder Este grupo de parametros selecciona salidas digitales y de
Option: Funcién: relé mediante un ajuste del fieldbus.
w 5-90 Control de bus digital y de relé
Este parametro no se puede ajustar con Range: Funcién:
el motor en marcha. 0*| [0 - 2147483647 ] | El parametro guarda el estado de los
relés y salidas digitales controlados por
Cambiar la direccion de rotacion detectada del bus.
encoder sin necesidad de cambiar el cableado. Un «1» légico indica que la salida es alta
[0] * | Izqda. a Ajusta el canal A a 90° (grados eléctricos) de 0 estd activa.
dcha. retraso con respecto al canal B cuando el eje Un «0» logico indica que la salida es baja
del encoder gira en sentido horario. 0 esta inactiva.
[1] |Dcha. a Ajusta el canal A a 90° (grados eléctricos) de - - - —
. . Bit 0 Terminal de salida digital 27
izqda. adelanto con respecto al canal B cuando el eje
. . . Bit 1 Terminal de salida digital 29
del encoder gira en sentido horario.
Bit 2 Terminal de salida digital X 30/6
5-72 Term 32/33 Encoder Type Bit 3 Terminal de salida digital X 30/7
. .. Bit 4 Relé 1 terminal de salida
Option: Funcion:
A Bit 5 Relé 2 terminal de salida
m Bit 6 Terminal de salida del relé 1, opcion B
Este parametro solo estara Bit 7 Terminal de salida del relé 2, opcién B
disponible con la versién 48.XX del Bit 8 Terminal de salida del relé 3, opcion B
software. Bit 9-15 Reservado para futuros terminales
Bit 16 Terminal de salida del relé 1, opcion C
Seleccione el tipo de sefial del encoder Bit 17 Terminal de salida del relé 2, opcion C
conectado a los terminales 32 y 33. Bit 18 Terminal de salida del relé 3, opcion C
[0] * [ Quadrature A/B | Encoder con dos pistas: A 'y B, con un Bit 19 Terminal de salida del relé 4, opcion C
Format desplazamiento de 90 ° para detectar el Bit 20 Terminal de salida del relé 5, opcion C
sentido de giro. Bit 21 Terminal de salida del relé 6, opcién C
[11 [Single Channel |Encoder con una pista conectada al Bit 22 Terminal de salida del relé 7, opcién C

33 terminal 33.
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Bit 23 Terminal de salida del relé 8, opcion C
Bit 24-31 Reservado para futuros terminales

Tabla 3.22 Salidas digitales y relés controlados por bus

5-93 Control de bus salida de pulsos #27

Range: Funcion:
0%*| [O- Ajuste la frecuencia de salida que se transfiere
100 %] al terminal de salida 27 cuando el terminal se

configura como [45] Contr. bus en el
pardmetro 5-60 Termina 27 salida pulsos
variable.

5-94 Tiempo lim. predet. salida pulsos #27

Range: Funcién:

0%*| [0- Ajuste la frecuencia de salida transferida al

100 %] terminal de salida 27 cuando el terminal se
configure como [48] Contr. bus, t. lim. en el
pardmetro 5-60 Termina 27 salida pulsos variable
y se detecte un tiempo limite.

5-95 Control de bus salida de pulsos #29

Range: Funcion:
0%*| [0- Ajuste la frecuencia de salida que se transfiere
100 %] al terminal de salida 29 cuando el terminal se

configura como [45] Contr. bus en el
pardmetro 5-63 Termina 29 salida pulsos
variable.

5-96 Tiempo lim. predet. salida pulsos #29

Range: Funcién:

0%*| [0- Ajuste la frecuencia de salida transferida al

100 %] terminal de salida 29 cuando el terminal se
configure como [48] Contr. bus, t. lim. en el
pardmetro 5-63 Termina 29 salida pulsos variable
y se detecte un tiempo limite.

5-97 Control de bus salida de pulsos #X30/6

Range: Funcién:
0%*| [0- Ajuste la frecuencia de salida transferida al
100 %] terminal de salida X30/6 cuando el terminal

esté configurado como [45] Contr. bus en el
pardmetro 5-66 Terminal X30/6 var. salida
pulsos.

5-98 Tiempo lim. predet. salida pulsos #X30/6

Range: Funcién:

0%*| [0- Ajuste la frecuencia de salida transferida al

100 %] terminal de salida X30/6 cuando el terminal
esté configurado como [48] Contr. bus, t. lim. en
el pardmetro 5-66 Terminal X30/6 var. salida
pulsos y se detecte un tiempo limite.
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3.7 Parametros: 6-** E/S analogica

371 60 Modo /S analégico

Option: Funcion:

Las entradas analdgicas pueden asignarse a cualquier
entrada de tensién (FC 301: 0-10 V, FC 302: de 0 a £10 V)
o intensidad (FC 301/FC 302: 0/4-20 mA).

Si varios tiempos limites tienen lugar
simultdneamente, el convertidor de
frecuencia otorgara prioridad a las

funciones de tiempo limite de la siguiente

l VISO. manera:

Pueden conectarse termistores a una entrada analégica o 1. Pardmetro 6-01 Funcién Cero Activo.
a una digital. 2. Pardmetro 8-04 Funcion tiempo
limite céd. ctrl..
6-00 Tiempo Limite Cero Activo [0] * | No
Range: Funcién: [11 [Mantener Mantener en el valor actual.
10 s¢| [1- Introduzca el periodo de tiempo limite de cero salida
99 s] activo en s. El tiempo limite de cero activo estara [2] [Parada Pasar a parada.
activo para entradas analégicas, es decir, el 3] |Velocidad fija | Pasar a velocidad fija.
terminal 53 o el terminal 54, utilizadas como
fuentes de referencia o de realimentacion. (4] | Velocidad Pasar a la velocidad max.
max.
Si el valor de una sefal de referencia asociada a —
[5] |Paraday Pasar a parada con desconexion

la entrada de corriente seleccionada cae por » L
. ) desconexiéon | subsiguiente.
debajo del 50 % del valor ajustado en:

e Pardmetro 6-10 Terminal 53 escala baja V. [20] | Inercia
[21] | Inercia y

. Pardmetro 6-12 Terminal 53 escala baja
descon.

mA.

. Pardmetro 6-20 Terminal 54 escala baja V.

3.7.2 6-1* Entrada analdgica 1

. Pardmetro 6-22 Terminal 54 escala baja

ik Pardmetros para configurar el escalado y los limites para la

Durante un periodo superior al ajustado en el entrada analdgica 1 (terminal 53)
pardmetro 6-00 Tiempo Limite Cero Activo, se
activa la funcion seleccionada en el

Ref./Realimentacion =4
pardmetro 6-01 Funcién Cero Activo. [RPM] o
Par 6-xx g
w N 'Ref. alta/ 1500 Q
6-01 Funcién Cero Activo Valor de realim. -
1200
Option: Funcién:
Seleccionar la funcion de tiempo limite. Si 900
la sefal de entrada del terminal 53 o 54 es 600
AT o .
inferior al 50 % del valor de: Par 6-xx 300
e pardmetro 6-10 Terminal 53 escala Ref.baja/ 150
Valor de realim! -
baja V. Ex.
A . Par 6-xx Par 6-xx Entrada analogica
o pardmetro 6-12 Terminal 53 escala 'Baja tension’ ‘Alta tension’ o
baja mA. 'Intensidad baja’ 'Intensidad alta'

. e G Tarel 5 csale llustracién 3.42 Entrada analégica 1

baja V.

. pardmetro 6-22 Terminal 54 escala
baja mA.

durante un periodo de tiempo definido en
el pardmetro 6-00 Tiempo Limite Cero Activo,
se activard la funcion seleccionada en el
pardmetro 6-01 Funcién Cero Activo.
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6-10 Terminal 53 escala baja V

6-16 Terminal 53 tiempo filtro constante

analdgica corresponde al valor de
referencia minimo, ajustado en el
pardmetro 6-14 Term. 53 valor bajo ref./
realim.

6-11 Terminal 53 escala alta V

Range: Funcién:
10 V*| [par. 6-10 | Introduzca el valor de tension alta. Este valor
-10 V] de escalado de entrada analdgica debe

corresponderse con el valor alto de realimen-
tacion de referencia ajustado en el
pardmetro 6-15 Term. 53 valor alto ref./realim.

6-12 Terminal 53 escala baja mA
Range: Funcién:
0.14 [O- Introduzca el valor de intensidad baja. Esta

mA* par. 6-13 | seial de referencia debe corresponderse con

mA] el valor de referencia minimo, ajustado en el
pardmetro 3-02 Referencia minima. Ajuste el
valor por encima de 2 mA para activar la
funcion de tiempo limite de cero activo en el
pardmetro 6-01 Funcion Cero Activo.

Range: Funcién: Range: Funcién:
Size [-10.00 - | Introduzca el valor de tensién baja. El 0.001 s*| [0.001 - m
related* par. 6-11 V] [ valor de escalado de esta entrada 10 s]

6-13 Terminal 53 escala alta mA

Range: Funcién:
20 mA* [ [par. 6-12 - | Introduzca el valor de intensidad alta que
20 mA] corresponda al valor alto de referencia /

realimentacion definido en
pardmetro 6-15 Term. 53 valor alto ref./
realim.

6-14 Term. 53 valor bajo ref./realim

Range: Funcién:

0% [-999999.999 - | Introduzca el valor de escalado de entrada

999999.999 | analdgica que se corresponde con el valor

de tensidn o intensidad baja ajustado en

Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

Introduzca la constante del tiempo de
filtro. Se trata de una constante del tiempo
de filtro de paso bajo digital de primer
nivel para suprimir el ruido eléctrico en el
terminal 53. Un valor alto mejorara la
amortiguacion, pero también aumentara el
retardo del filtro.

3.7.3 6-2* Entrada analdgica 2

Pardmetros para configurar el escalado y los limites para la
entrada analdgica 2 (terminal 54)

6-20 Terminal 54 escala baja V

Range: Funcién:
Size [-10.00 - [ Introduzca el valor de tension baja. El
related* par. 6-21 V] | valor de escalado de esta entrada

analdgica corresponde al valor de
referencia minimo, ajustado en el
pardmetro 3-02 Referencia minima.
Consulte también el

capétulo 3.4 Pardmetros: 3-** Ref./
Rampas.

6-21 Terminal 54 escala alta V

Range: Funcién:
10 V*| [par. 6-20 | Introduzca el valor de tension alta. Este valor
-10V] de escalado de entrada analdgica debe

corresponderse con el valor alto de realimen-
tacion de referencia ajustado en el
pardmetro 6-25 Term. 54 valor alto ref./realim.

6-22 Terminal 54 escala baja mA

el pardmetro 6-10 Terminal 53 escala baja V Range: Funcién:
y el pardmetro 6-12 Terminal 53 escala baja Size [o- Introduzca el valor de intensidad baja. Esta
mA. related* par. senal de referencia debe corresponderse
6-23 con el valor de referencia minimo, ajustado
6-15 Term. 53 valor alto ref./realim mA] en el pardmetro 3-02 Referencia minima.
Range: Funcién: Ajuste el valor por encima de 2 mA para
Size [-999999.999 - Introduzca el valor de escalado de activar la funcion de tiempo limite de cero
related* [ 999999.999 la entrada analégica que activo en el pardmetro 6-01 Funcién Cero
ReferenceFeedba- | corresponde con el valor de Activo.
ckUnit] realimentacion de referencia
maximo ajustado en el
pardmetro 6-11 Terminal 53 escala
alta V'y en el
pardmetro 6-13 Terminal 53 escala
alta mA.
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6-23 Terminal 54 escala alta mA

Range: Funcién:
20 mA* [ [par. 6-22 - | Introduzca el valor de intensidad alta que
20 mA] corresponda al valor alto de realimen-
tacion de referencia definido en el
pardmetro 6-25 Term. 54 valor alto ref./
realim.
Range: Funcién:
0 ReferenceFeed- | [-999999.999 - | Introduzca el valor de
backUnit* 999999.999 escalado de entrada
ReferenceFeed- [ analdgica correspondiente
backUnit] al valor de realimentacion
de referencia minimo
ajustado en
pardmetro 3-02 Referencia
minima.
Range: Funcion:
Size [-999999.999 - Introduzca el valor de escalado
related* | 999999.999 de la entrada analdgica que
ReferenceFeedba- | corresponde al valor de realimen-
ckUnit] tacion de referencia maximo
ajustado en
pardmetro 3-03 Referencia
mdxima.
Range: Funcién:
0.001 s*[ [0.001 - M
10s] Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.
Introduzca la constante del tiempo de
filtro. Se trata de una constante del tiempo
de filtro de paso bajo digital de primer
nivel para supresion de ruido eléctrico en
el terminal 54. Aumentar el valor mejorara
la amortiguacion, pero también aumentara
el retardo del filtro.

3.7.4 6-3* Analog Input 3 General Purpose
I/0 MCB 101

Grupo de parametros para configurar el escalado y los
limites de la entrada analdgica 3 (X30/11) en VLT® General
Purpose 1/OMCB 101.

6-30 Terminal X30/11 baja tension

Range: Funcién:
0.07 V*| [0 - par. | Ajusta el valor de escalado de la entrada
6-31 V] analdgica para que se corresponda con el

valor bajo de realimentacion de referencia
(ajustado en el pardmetro 6-34 Term. X30/11
valor bajo ref./realim.).

6-31 Terminal X30/11 alta tension

Range: Funcién:
10 V¥ | [par. 6-30 | Ajusta el valor de escalado de la entrada
-10V] analdgica para que se corresponda con el

valor alto de realimentacion de referencia
(ajustado en el pardmetro 6-35 Term. X30/11
valor alto ref./realim.).

6-34 Term. X30/11 valor bajo ref./realim.
Range:

0* [ [-999999.999 -
999999.999 ]

Funcion:

Ajusta el valor de escalado de la entrada
analdgica para que se corresponda con el
valor de tension baja (ajustado en el
pardmetro 6-30 Terminal X30/11 baja
tension).

6-35 Term. X30/11 valor alto ref./realim.
Range:

100% | [999999.999 -
999999.999 1]

Funcion:

Ajusta el valor de escalado de la
entrada analdgica para que se
corresponda con el valor de tension alta
(ajustado en el pardmetro 6-31 Terminal
X30/11 alta tensidn).

6-36 Term. X30/11 const. tiempo filtro

Range: Funcién:
0001 s*[ (0001 - [JEYWZKYe]]
10 s]

Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

Introduzca la constante del tiempo de
filtro. Se trata de una constante del tiempo
de filtro de paso bajo digital de primer
orden para la supresion de ruido eléctrico
en el terminal X30/11. Un valor alto
mejorara la amortiguacion, pero también
aumentara el retardo del filtro.

120 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.

MG33MMO05



Dt

Descripciones de parametros

Guia de programacion

3.7.5 6-4* Entrada analégica X30/12

Grupo de parametros para configurar el escalado y los
limites de la entrada analdgica 4 (X30/12) de VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101.

6-40 Terminal X30/12 baja tensién

Range: Funcién:
0.07 V*| [0 - par. [Ajusta el valor de escalado de la entrada
6-41 V] analdgica para que se corresponda con el

valor bajo de realimentacion de referencia
ajustado en el pardmetro 6-44 Term. X30/12
valor bajo ref./realim..

6-41 Terminal X30/12 alta tension

Range: Funcién:
10 V*| [par. 6-40 | Ajusta el valor de escalado de la entrada
-10V] analdgica para que se corresponda con el

valor alto de realimentacion de referencia
ajustado en el pardmetro 6-45 Term. X30/12
valor alto ref./realim..

6-44 Term. X30/12 valor bajo ref./realim.
Range:

0% [ [1999999.999 -
999999.999 ]

Funcion:

Ajusta el valor de escalado de la salida
analdgica para que se corresponda con el
valor de tension baja ajustado en
pardmetro 6-40 Terminal X30/12 baja
tension.

6-45 Term. X30/12 valor alto ref./realim.
Range:

100% | [1999999.999 -
999999.999 ]

Funcion:

Ajusta el valor de escalado de la
entrada analdgica para que se
corresponda con el valor de tension
alta ajustado en

pardmetro 6-41 Terminal X30/12 alta
tension.

6-46 Term. X30/12 const. tiempo filtro

3.7.6 6-5* Salida analdgica 1

Parametros para configurar el escalado y los limites para la
salida analégica 1, es decir, el terminal 42. Las salidas
analdgicas son salidas de intensidad: 0/4-20 mA. El
terminal comun (terminal 39) es el mismo terminal y tiene
el mismo potencial eléctrico para la conexiéon comun
analégica y comun digital. La resolucién en salida
analdgica es de 12 bits.

6-50 Terminal 42 salida

Option: Funcion:

Seleccione la funcién del terminal 42 como
salida de corriente analdgica. En funcion de
la seleccidn, la salida es de 0-20 mA o de
4-20 mA. El valor actual se puede leer en el
pardmetro 16-65 Salida analdgica 42 [mA] en
el LCP.

Indica que no hay sefal en la salida

[0] Sin funcion
analdgica.

[52] | MCO 0-20

mA
[53] | MCO 4-20
mA
[58] | Actual Esta opcién solo estd disponible con la
Position version 48.XX del software.
La posiciéon real. 0-20 mA corresponde a los
pardmetros del pardmetro 3-06 Minimum
Position al pardmetro 3-07 Maximum Position.
[59] | Actual Esta opcion solo esta disponible con la
Position version 48.XX del software.
4-20mA La posicion real. 4-20 mA corresponde a los

parametros del pardmetro 3-06 Minimum
Position al pardmetro 3-07 Maximum Position.
0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.

[100] | Frecuencia
de salida

[101] | Referencia Pardmetro 3-00 Rango de referencia [Min -
Max] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA
Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Max -
Max] -100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA;

+100 % = 20 mA.

Range: Funcién: [102] | Realimen-
0.001 s*[ [0.001 - m tacion
10 s] Este pardmetro no se puede ajustar [103] [ Intensidad El valor se toma del pardmetro 16-37 Mdx.
T T Y mp motor Int. Inv.. La intensidad maxima del inversor
(160 % de intensidad) es igual a 20 mA.
Ejemplo: la intensidad nominal del inversor
Introduzca la constante del tiempo de (11 kW) es 24 A. 160 % = 384 A. La
filtro. Se trata de una constante del tiempo intensidad nominal del motor es 22 A. La
de filtro de paso bajo digital de primer lectura de datos es 11,46 mA.
nivel para la supresion de ruido eléctrico 20mAx224 oo
en el terminal X30/12. Un valor alto 38.44 ’
mejoraréa la amortiguacién, pero también En caso de que la intensidad normal del
aumentara el retardo del filtro. motor sea 20 mA, el ajuste de salida del
pardmetro 6-52 Terminal 42 salida esc. mdx.
sera:
IVL[;,.Z,;::MOO _ 38.42)2t 100 _ 175%
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6-50 Terminal 42 salida

6-50 Terminal 42 salida

Option: Funcion: Option: Funcion:
[104] | Par relat. al El ajuste del par esta relacionado con el [140] [ Contr. bus Un valor de salida tomado de los datos de
limite ajuste en pardmetro 4-16 Modo motor limite 4-20 mA proceso del fieldbus. La salida funciona
de par. independientemente de las funciones
[105] | Par rel. a El par esta relacionado con el ajuste del par internas del convertidor de frecuencia.
nominal del motor. [141] | C.bus El Pardmetro 4-54 Advertencia referencia baja
[106] | Potencia Tomado de pardmetro 1-20 Potencia motor 0-20mA t. define el comportamiento de la salida
[kW]. lim. analdgica en caso de tiempo limite de
[107] | Velocidad Tomado del pardmetro 3-03 Referencia fieldbus.
mdxima. 20 mA es igual al valor del [142] | Cbus El Pardmetro 4-54 Advertencia referencia baja
pardmetro 3-03 Referencia mdxima. 4-20mA t. define el comportamiento de la salida
[108] | Par Referencia de par relativa al 160 % del par. lim. analdgica en caso de tiempo limite de
[109] | Frec. max. de [ 0 Hz = 0 mA, pardmetro 4-19 Frecuencia fieldbus.
salida salida mdx. = 20 mA. [147] | Main act val
[113] | Salida 0-20mA
grapada PID [148] [ Main act val
[119] | Par % lim. 4-20mA
[130] | Frec salida 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA. [149] | Par % lim. La salida analdgica con par 0 es 12 mA. El
4-20 mA 4-20 mA par motor aumenta la intensidad de salida
[131] | Referencia Pardmetro 3-00 Rango de referencia [Min- hasta el limite de par méaximo de 20 mA
4-20 mA -Max] 0 % = 4 mA:; 100 % = 20 mA (ajustado en el pardmetro 4-16 Modo motor
Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Max- limite de par).
-Max]-100 % = 4 mA: 0 % = 12 mA; El par generativo reduce la salida hasta el
+100 % = 20 mA. limite de par en el modo generador
[132] | Realim. 4-20 (ajustado en el pardmetro 4-17 Modo
mA generador limite de par)
[133] [ Int. motor El valor se toma del pardmetro 16-37 Mdx. AR e S el il
4-20 mA Int. Inv.. La intensidad méaxima del inversor B2 (e SALU B 5y FEEle e e
(160 % de intensidad) es igual a 20 mA. TR i €2 g PALD 6 20 1T =
Ejemplo: la corriente nominal del inversor A0 % @ ey freien 3y 4 ASALY 5 En
(11 kW) es 24 A. 160 % = 384 A. La modo generador.
corriente nominal del motor es 22 A. La OTA4TA 12‘"‘A zo‘mA E
lectura de datos es 11,46 mA. (p;(;:ﬂ;; e fzaégn}:)s g
%wm:m.nm @
En caso de que la intensidad normal del llustracion 3.43 Limite de par
motor sea 20 mA, el ajuste de salida del
pardmetro 6-52 Terminal 42 salida esc. mdx.
sera: [150] | Fr. max. sal. 0 Hz = 0 mA, pardmetro 4-19 Frecuencia
Ty, X100 38.4x100 _ T 4-20 mA salida mdx. = 20 mA.
Iotory,, 22
[134] | Lim. par % El ajuste del par esta relacionado con el
4-20 mA ajuste en pardmetro 4-16 Modo motor limite Range: Funcién:
de par. 0%*| [0- Escalado para la salida minima (0 0 4 mA) de la
[135] | Par % nom. El ajuste del par esta relacionado con el 200 %] sefal analégica en el terminal 42.
4-20 mA ajuste del par del motor. Ajuste el valor en porcentaje del intervalo
[136] | Potencia Tomado de pardmetro 1-20 Potencia motor completo de la variable seleccionada en el
4-20 mA [kw]. pardmetro 6-50 Terminal 42 salida.
[137] | Velocidad Tomado del pardmetro 3-03 Referencia
4-20 mA mdxima. 20 mA = Valor del
pardmetro 3-03 Referencia mdxima.
[138] [ Par 4-20 mA | Referencia de par relativa al 160 % del par.
[139] [ Contr. bus Un valor de salida tomado de los datos de
0-20 mA proceso del fieldbus. La salida funciona
independientemente de las funciones
internas del convertidor de frecuencia.
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6-52 Terminal 42 salida esc. max.

6-55 Terminal 42 Filtro de salida

] valor al valor maximo de la salida de sefnal de
intensidad actual. Escalar la salida para obtener
una intensidad inferior a los 20 mA a escala
completa; o 20 mA a una salida inferior al 100 %
del valor de sefial maximo. Si 20 mA es la
intensidad de salida requerida a un valor situado
entre el 0 y el 100 % de la salida a escala
completa, programe el valor porcentual en el
parametro; es decir, 50 % = 20 mA. Si se requiere
una corriente de entre 4 y 20 mA como salida
maxima (100 %), calcule el valor porcentual del
siguiente modo:

Range: Funcién: Option: Funcién:
100 [0 - | Escalado para la salida maxima de la senal Seleccion 0-20 mA | 4-20 mA
%* 200 % | analdgica seleccionada en el terminal 42. Ajuste el Velocidad (0 - Velocidadmax.) [107] [137]

20 mA / corriente mdxima Intensidad x 100 %

i.e.10mA: %xlOO = 200%

Intensidad

Al

1308807512

20 4

L —
0%  Salida Sa

ida
analgicaescla analogia escal
N o e lo: velocidad

par. 693 par6:94 (tpm)

10096 Variable para
sald:

llustracion 3.44 Salida esc. max.

6-53 Terminal 42 control bus de salida

Range: Funcién:

Tabla 3.23 Parametros de lectura de datos

[0] * | No | Filtro desactivado.

[1] [Si | Filtro activado.

3.7.7 6-6* Analog Output 2 MCB 101

Las salidas analégicas son salidas de intensidad: 0/4-20 mA.
El terminal comun (terminal X30/8) es el mismo terminal y
potencial eléctrico para la conexién comun analdgica. La
resolucion en salida analégica es de 12 bits.

6-60 Terminal X30/8 salida

Option: Funcién:

Selec. la func. del term. X30/8 como salida
analdgica de intensidad. En funcién de la
seleccion, la salida sera de 0-20 mA o de
4-20 mA. El valor actual se puede leer en el
pardmetro 16-65 Salida analégica 42 [mA] en
el LCP.

[0] Sin funcién Cuando no hay sefal en la salida analégica.

[52] [ MCO 0-20

0 %* [ [0 - 100 %] | Mantiene el nivel de la salida 42 si esta

controlada por el bus.

6-54 Terminal 42 Tiempo lim. salida predet.

mA
[100] | Frecuencia 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
de salida
[101] | Referencia Pardmetro 3-00 Rango de referencia [Min.-

-Max.] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA.
Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Méx.-
-Max.] =100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA;
+100 % = 20 mA

Range: Funcion:
0%*| [0- Mantiene el nivel preajustado de la salida 42.
100 %] Si se selecciona una funcion de tiempo limite

en el pardmetro 6-50 Terminal 42 salida, la salida
se ajustara a este nivel en caso de tiempo
limite de fieldbus.

[102] | Realimen-
tacion

Option: Funcién:

6-55 Terminal 42 Filtro de salida

Los siguientes parametros de lectura de datos de la
selecciéon del pardmetro 6-50 Terminal 42 salida tienen
un filtro seleccionado cuando el

pardmetro 6-55 Terminal 42 Filtro de salida esta

[103] | Intensidad El valor se toma del pardmetro 16-37 Mdx.
motor Int. Inv.. La intensidad maxima del inversor
(160 % de intensidad) es igual a 20 mA.
Ejemplo: Intensidad normal del inversor (11
kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. Intensidad
normal del motor = 22 A. La lectura de

datos es 11,46 mA.

20mAx22A
38.44

=11.46 mA

En caso de que la intensidad normal del
motor sea 20 mA, el ajuste de salida del
pardmetro 6-62 Terminal X30/8 Escala mdx.

sera:

It e ¥ 190 _ 38,4 %100 _ 175%
22

1 Motor .,

activado:

Seleccion 0-20 mA | 4-20 mA
Intensidad del motor (0-Iméx.) [103] [133]
Limite de par (0-Tim.) [104] [134]
Par nominal (0-Tnhom) [105] [135]
Potencia (0-Pnom) [106] [136]

[104] | Par relat. al El ajuste del par esta relacionado con el
limite ajuste en pardmetro 4-16 Modo motor limite
de par.

[105] [ Par rel. a El par esta relacionado con el ajuste del par
nominal del motor.
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6-60 Terminal X30/8 salida 6-60 Terminal X30/8 salida

Option: Funcion: Option: Funcion:
[106] | Potencia Tomado de pardmetro 1-20 Potencia motor [141] | C.bus El Pardmetro 4-54 Advertencia referencia baja
[kW]. 0-20mA t. define el comportamiento de la salida
[107] | Velocidad Tomado del pardmetro 3-03 Referencia lim. analdgica en caso de tiempo limite de bus.
mdxima. 20 mA = Valor del [142] | C.bus El Pardmetro 4-54 Advertencia referencia baja
pardmetro 3-03 Referencia mdxima. 4-20mA t. define el comportamiento de la salida
[108] | Par Referencia de par relativa al 160 % del par. lim. analégica en caso de tiempo limite de bus.
[109] | Frec. méx. de | En relacién con pardmetro 4-19 Frecuencia [149] [ Par % lim. Referencia del par. Pardmetro 3-00 Rango de
salida salida mdx.. 4-20 mA referencia [Min.-Max.] 0 % = 4 mA; 100 % =
[113] | Salida 20 mA.
grapada PID Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Max. -
11191 | Par % lim. Méx.] =100 % =4 mA; 0 % = 12 mA;
[130] | Frec salida | 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA. +100 % = 20 mA.
4-20 mA [150] [ Fr. méx. sal. | En relacién con pardmetro 4-19 Frecuencia
[131] | Referencia Pardmetro 3-00 Rango de referencia [Min.- 4-20 mA salida mdx..
4-2 A -Max.] 0 % =4 mA; 100 % = 2 A. Y 2
om ax] 0% mA; 100 % = 20 m 6-61 Terminal X30/8 Escala min.
Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Max.- -
-Max.] =100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA; Range: Funcion:
+100 % = 20 mA. 0 %*| [0- |Escalala salida minima de la sefal analégica
[132] | Realim. 4-20 200 %] | seleccionada en el terminal X30/8. Escalar el valor
mA minimo como porcentaje del valor de sefal
[133] [ Int. motor El valor se toma del pardmetro 16-37 Mdx. maximo. Por ejemplo, introduzca el valor 25 % si
4-20 mA Int. Inv.. La intensidad maxima del inversor la salida debe ser 0 mA al 25 % del valor de salida
(160 % de intensidad) es igual a 20 mA méximo. El valor nunca puede ser superior al
Ejemplo: intensidad normal del inversor (11 ajuste correspondiente del pardmetro 6-62 Terminal
KW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. Intensidad X30/8 Escala mdx. si este valor esta por debajo del
normal del motor = 22 A. Lectura de datos Uee e,
= 11,46 mA. Este parametro estara activo cuando VLT® General
16mAx224 g 10 Purpose I/0 MCB 101 esté instalado en el
5o i —=-7. m
38.44 convertidor de frecuencia.
En caso de que la intensidad normal del
motor sea 20 mA, el ajuste de salida del 6-62 Terminal X30/8 Escala max.
pardmetro 6-62 Terminal X30/8 Escala max. -
sers: Range: Funcién:
I X100 100 [0 - [Escala la salida maxima de la sefial analdgica
VLT s 2 38.4x100 _ o0 i :
itotory,, 22 %* 200 % | seleccionada en el terminal X30/8. Escale el valor
[134] [ Lim. par % [ El ajuste del par esta relacionado con el 1 hasta el valor maximo requerido de la salida de la
4-20 mA ajuste en pardmetro 4-16 Modo motor limite sefal de intensidad. Escale la salida para obtener
de par. una corriente inferior a 20 mA a escala completa o
[135] | Par % nom. [ El ajuste del par esta relacionado con el 20 mA a una salida inferior al 100 % del valor
4-20 mA ajuste del par del motor. maximo de la sefial. Si 20 mA es la intensidad de
[136] | Potencia 4-20 | Tomado de pardmetro 1-20 Potencia motor salida requerida a un valor entre el 0 y el 100 %
mA kW] de la salida a escala completa, programe el valor
[137] | Velocidad Tomado del pardmetro 3-03 Referencia porcentual en el parametro; es decir, 50 % =
4-20 mA mdxima. 20 mA = Valor del 20 mA. Si se requiere una corriente de entre 4y
pardmetro 3-03 Referencia mdxima. 20 mA como salida maxima (100 %), calcule el
[138] [ Par 4-20 mA | Referencia de par relativa al 160 % del par. valor porcentual del siguiente modo:
[139] | Contr. bus Un valor de salida tomado de los datos de 20 mA / corriente mdxima Intensidad x 100 %
0-20 mA proceso del fieldbus. La salida funciona ie. 10mA: %xwo - 160%
independientemente de las funciones
internas del convertidor de frecuencia. 6-63 Terminal X30/8 Control bus salida
[140] | Contr. bus Un valor de salida tomado de los datos de Range: Funcién:
420 mA Proceso d.EI = lars, kg s=tde fu.nC|ona 0 %* | [0 - 100 %] | Mantiene el nivel de la salida X30/8 si est4
independientemente de las funciones controlada por bus.
internas del convertidor de frecuencia.
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6-64 Terminal X30/8 Tiempo lim. salida predet.

6-70 Terminal X45/1 salida

Range: Funcién: Option: Funcion:
0%*| [O- Mantiene el nivel preajustado de la salida X30/8. [106] | Power 0-20 Tomado de pardmetro 1-20 Potencia motor
100 %] En caso de que se alcance el tiempo limite del mA [kW].
fieldbus y se haya seleccionado una funcion de [107] | Speed 0-20 Tomado del pardmetro 3-03 Referencia
tiempo limite en el pardmetro 6-60 Terminal mA mdxima. 20 mA = Valor del
X30/8 salida, la salida se ajustara a este nivel. pardmetro 3-03 Referencia mdxima.
[108] | Torque ref. Referencia de par relativa al 160 % del par.
3.7.8 6-7* Analog Output 3 MCB 113 020 mA _ : .
[109] [ Max. out freq | En relacion con pardmetro 4-19 Frecuencia
Pardmetros para configurar el escalado y los limites de la [130] gr: ::;?da ;aac:a:n;a);A 100 Flz = 20 A
salida analégica 3, los terminales X45/1 y X45/2. Las salidas 490 mA '
analdgicas son salidas de intensidad: 0/4-20 mA. La - - —
resolucion en salida analégica es 11 bits. [131] | Referencia Pardmetro 3-00 Rango de referencia [Min.-
4-20 mA -Max.] 0 % = 4 mA; 100 % = 20 mA.
Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Max.-
Option: Funcion: -Max.] =100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA;
Seleccione la funcién del terminal X45/1 BT S = b
como una salida analdgica de intensidad. [132] | Realim. 4-20
[0] Sin funcién Cuando no hay sefal en la salida analégica. mA
1521 | Mco 305 [133] [ Int. motor El valor se toma del pardmetro 16-37 Mdx.
0-20 mA 4-20 mA Int. Inv.. La intensidad maxima del inversor
53] | MCO 305 (160 % de intensidad) es igual a 20 mA.
420 mA Ejemplo: intensidad normal del inversor (11
[100] | Output 0 Hz = 0 mA: 100 Hz = 20 mA. kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. Intensidad
frequency normal del motor = 22 A, lectura de datos
0-20 mA = 11,46 mA.
[101] | Reference Pardmetro 3-00 Rango de referencia [Min.- % S0oTymt
0-20 mA -MéaxJ] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA. En caso de que la intensidad normal del
Pardmetro 3-00 Rango de referencia [-Max.- motor sea 20 mA, el ajuste de salida del
-Max.] -100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA; pardmetro 6-52 Terminal 42 salida esc. mdx.
+100 % = 20 mA. sera:
[102] | Realimen- T X100 _ 38.4x100 _ 0
tacion ot 2
[103] [ Motor current | El valor se toma del pardmetro 16-37 Mdx. (1341 Lim. par % El ajuste del par esta relacionado con el
0-20 mA Int. Inv.. La intensidad maxima del inversor 420 mA ajuste en pardmetro 4-16 Modo motor limite
(160 % de intensidad) es igual a 20 mA. de par.
Ejemplo: intensidad normal del inversor (11 [135] [ Par % nom El ajuste del par esta relacionado con el
kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. Intensidad Gl IR RS T
normal del motor = 22 A, lectura de datos [136] | Potencia 4-20 | Tomado de pardmetro 1-20 Potencia motor
= 11,46 mA. mA [kw].
20mAX22A 11 4o, [137] | Velocidad Tomado del pardmetro 3-03 Referencia
ELRC 4-20 mA mdxima. 20 mA = Valor del
En caso de que la intensidad normal del pardmetro 3-03 Referencia mdxima.
motlor 6 20 il el'ajuste de'salida dEII [138] | Par 4-20 mA | Referencia de par relativa al 160 % del par.
parfJ.metro 6:52 Terminal 42 salida esc. max. [139] | Contr. bus Un valor de salida tomado de los datos de
Zj:a' X100 35 4x 100 0-20 mA proceso del fieldbus. La salida funciona
M’Zﬁ == =175% independientemente de las funciones
[104] | Torque rel to | El ajuste del par esté relacionado con el Iniires cEl aomsaniier de facuen
lim 0-20 mA | ajuste en pardmetro 4-16 Modo motor limite [140] | Contr. bus Un valor de salida tomado de los datos de
de par. 4-20 mA proceso del fieldbus. La salida funciona
[105] [ Torque rel to | El par esta relacionado con el ajuste del independientemente de las funciones
rated motor | par del motor. internas del convertidor de frecuencia.
torque 0-20 [141] | C. bus 0-20 El Pardmetro 4-54 Advertencia referencia
mA mA t. lim. baja define el comportamiento de la salida
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6-70 Terminal X45/1 salida

Option: Funcién:

analdgica en caso de tiempo limite de
fieldbus.

[142] | C.bus 4-20mA | El Pardmetro 4-54 Advertencia referencia
baja define el comportamiento de la salida

t. lim.
analdgica en caso de tiempo limite de
fieldbus.

En relaciéon con pardmetro 4-19 Frecuencia

[150] | Fr. max. sal.
4-20mA

6-71 Terminal X45/1 Escala min. de salida

Range: Funcién:

salida mdx..

0,00 %* | [0,00-200,00 %)] | Escale la salida minima de la sefal
analdgica seleccionada en el terminal
X45/1 como porcentaje del valor de
sefial maximo. Por ejemplo, si se
necesitan 0 mA (o 0 Hz) al 25 % del
valor de salida maximo, programe el
25 %. Los valores de escalado hasta el
100 % no pueden ser nunca
superiores al ajuste correspondiente

del pardmetro 6-72 Terminal X45/1

Escala mdx..

6-72 Terminal X45/1 Escala max. de salida

Range: Funcién:

100%* Escale la salida méaxima de la sefal

[0,00-200,00 %] | analégica seleccionada en el terminal
X45/1. Ajuste el valor al valor maximo
de la salida de sefal de intensidad
actual. Escalar la salida para obtener
una intensidad inferior a los 20 mA a
escala completa o 20 mA a una salida
inferior al 100 % del valor maximo de la
sefal. Si 20 mA es la intensidad de
salida requerida a un valor situado
entre el 0 y el 100 % de la salida a
escala completa, programe el valor
porcentual en el pardmetro; por
ejemplo, 50 % = 20 mA. Si se requiere
una intensidad entre 4y 20 mA a la
salida maxima (100 %), calcule el valor
porcentual del siguiente modo (ejemplo
donde la salida maxima requerida es 10
mA):

IINTERVALO [mA]
Ipgseapamax, [MA]

=%x100% = 160%

x100 %

Intensidad 2
~
[(mA] A R
<
oM
o
20 —+ 2
0/4 |
T T T -
0% Escala salida Escala salida 100% Sefial salida
analogica analdgica analdgica
baja alta ej.: velocidad
P6-71 P6-72 [RPM]

llustracion 3.45 Escala maxima de salida

6-73 Terminal X45/1 Control bus salida

Range: Funcién:
0,00 %* | [0,00-100,00 %] | Mantiene el nivel de la salida
analdgica 3 (terminal X45/1) si se

controla mediante bus.

6-74 T. X45/1 Tiempo lim. sal. predet.

Range: Funcion:
0,00 %* | [0,00-100,00 %] | Mantiene el nivel predefinido de la
salida analdgica 3 (terminal X45/1).

En caso de que se alcance el tiempo
limite del fieldbus y se haya
seleccionado una funcién de tiempo
limite en el pardmetro 6-70 Terminal
X45/1 salida, la salida se ajustara a
este nivel.

3.7.9 6-8* Analog Output 4 MCB 113

Pardmetros para configurar el escalado y los limites para la
salida analdgica 4, terminales X45/3 y X45/4. Las salidas
analdgicas son salidas de intensidad: de 0/4 a 20 mA. La
resoluciéon en salida analédgica es 11 bits.

6-80 Terminal X45/3 salida

Option: Funcién:

Seleccione la funcién del terminal X45/3 como
una salida analdgica de intensidad.

[0] * | Sin funcién [ Mismas selecciones disponibles que para
pardmetro 6-70 Terminal X45/1 salida.
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6-81 Terminal X45/3 Escala min. de salida

Option:

Funcion:

Option:

6-84 T. X45/3 Tiempo lim. sal. predet.

Funcién:

[0,00 %] *| 0,00-200,00 %

Escala la salida minima de la sefal
analdgica seleccionada en el terminal
X45/3. Escale el valor minimo como un
porcentaje del valor de sefial maximo;
por ejemplo, si se requieren 0 mA (o 0
Hz) al 25 % del valor de salida
maximo, se programa el 25 %. El valor
nunca puede ser superior al ajuste
correspondiente del

pardmetro 6-82 Terminal X45/3 Escala
mdx. si este valor estd por debajo del
100 %.

Este parametro estara activo cuando el
médulo VLT® Extended Relay Card
MCB 113 esté instalado en el
convertidor de frecuencia.

[0,00 %] *

0,00-100,00 %

Mantiene el nivel actual de la salida 4
(X45/3). En caso de que se alcance el
tiempo limite del fieldbus y se haya
seleccionado una funcién de tiempo
limite en el pardmetro 6-80 Terminal
X45/3 salida, la salida se ajustara a este
nivel.

6-82 Terminal X45/3 Escala max. de salida

Option:

Funcion:

[0,00 %]

*

0,00-200,00 %

Escala la salida maxima de la senal
analdgica seleccionada en el terminal
X45/3. Escale el valor hasta el valor
maximo requerido de la salida de la
sefal de intensidad. Escale la salida
para obtener una corriente inferior a 20
mA a escala completa o 20 mA a una
salida inferior al 100 % del valor
maximo de la sefal. Si 20 mA es la
intensidad de salida requerida a un
valor situado entre el 0 y el 100 % de
la salida a escala completa, programe el
valor porcentual en el parametro; por
ejemplo, 50 % = 20 mA. Si se requiere
una intensidad entre 4 y 20 mA a la
salida maxima (100 %), calcule el valor
porcentual del siguiente modo (ejemplo
donde la salida méxima requerida es 10
mA):

I mA
intervaLo [MA ] x100%

Ipgsgapa may, [mA

_20 - 4mA _
= oA X100% = 160%

6-83 Terminal X45/3 Control bus de salida

Option:

Funcién:

[0,00 %] *| 0,00-100,00 %

Mantiene el nivel de la salida 4 (X45/3)
si es controlada por el bus.
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3.8 Parametros: 7-** Controladores 7-00 Fuente de realim. PID de veloc.

Option: Funcién:
3.8.1 7-0* Ctrlador PID vel. i
[1]1 | Encoder 24 V
[2] | MCB 102
A
VISO:! [3] |MCB 103
Si se utilizan encoders independientes (solo FC 302), [4] | MCO 305
ajuste los parametros relacionados con la rampa 5] | MCO Encoder 2
conforme a la relacién de reduccion existente entre los X55

dos encoders. [6] |Entrada analdgica

53
7-00 Fuente de realim. PID de veloc. [71 |Entrada analégica
Option: Funcion: 54

’AI"E!‘! [8] |Entrada de frec. 29

. [9] | Entrada de frec. 33
Este parametro no se puede
. [11] | MCB 15X
ajustar con el motor en marcha.

3.8.2 Speed PID Droop

Seleccione el encoder para realimen-
tacion de lazo cerrado.

La realimentacién puede provenir de Esta funcion aplica un par compartido preciso entre

un encoder diferente (montado diversos motores conectados a un eje mecanico comun.
normalmente sobre la propia La caida del PID de velocidad es util en aplicaciones
aplicacion) a la realimentacion de navales y de mineria, en las que se requiere redundancia y
encoder montada en el motor una mayor dindmica. La caida del PID de velocidad permite
seleccionada en el reducir la inercia utilizando varios motores pequefos en
pardmetro 1-02 Realimentacién encoder lugar de un motor grande.

motor Flux. La llustracién 3.46 ilustra el concepto de esta funcién:

[0] [Realim mot par
1-02
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Set-point

130BE197.10

Calculation

Set-point

|
|
Speed Torque |
- PID PID ] M

External Set-point X
P Calculation

Set-point

|
|
Speed Torque |
. PID PID \ -

Calculation

llustracién 3.46 Speed PID Droop

El valor del pardmetro 7-01 Speed PID Droop garantiza que
la carga se comparta a partes iguales entre los diferentes
motores. Si el par del motor se sitda en el 100 % del par
nominal del motor, el convertidor de frecuencia reduce su
salida a dicho motor en un 100 % del valor del

pardmetro 7-01 Speed PID Droop. Si el par se situa en el

50 % del par nominal del motor, el convertidor de
frecuencia reduce su salida a dicho motor en un 50 % del
valor del pardmetro 7-01 Speed PID Droop. Esto asegura que
los motores compartan la carga de forma equilibrada.

Un efecto secundario de la caida del PID de velocidad es
que la velocidad real del eje no coincide exactamente con
la referencia. La caida del PID de velocidad no resulta
eficaz en aplicaciones de baja velocidad, ya que el rango
de ajuste puede ser insuficiente.

Utilice la calibracién de velocidad si la aplicacién requiere
las siguientes funciones:
. Velocidad precisa (la velocidad real del eje
coincide con la velocidad de referencia).

. Ajuste preciso de velocidad hasta 0 r/min.

|
|
Speed Torque |
_ PID PID | M3

Activacién de la caida del PID
Para activar la caida del PID de velocidad:
. Haga que el convertidor de frecuencia funcione
en uno de los siguientes modos:

. Lazo cerrado de flujo
(pardmetro 1-01 Principio control motor,
[3] Lazo Cerrado Flux).

. Control de flujo sin realimentacion
(pardmetro 1-01 Principio control motor,
[2] Flux sensorless).

. Haga que el convertidor de frecuencia funcione
en modo de velocidad (pardmetro 1-00 Modo
Configuracién, opcién [0] Veloc. lazo abierto o [1]
Veloc. lazo cerrado).

. Asegurese de que el pardmetro 1-62 Compen-
sacion deslizam. contenga el valor
predeterminado (0 %).

. Asegurese de que todos los convertidores de
frecuencia del sistema de par compartido utilicen
la misma referencia de velocidad y la misma sefal
de arranque y parada.
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. Asegurese de que todos los convertidores de
frecuencia del sistema de par compartido utilicen
los mismos ajustes de pardmetros.

. Ajuste el valor del pardmetro 7-01 Speed PID
Droop.

AVISO!

No utilice control de sobretension al usar la funcion de
caida del PID (seleccione [0] Desactivado en el
pardmetro 2-17 Control de sobretension).

AVISO!

Si la referencia de velocidad es inferior al valor del
pardmetro 7-01 Speed PID Droop, el convertidor de
frecuencia hara que el factor de caida del PID sea igual a
la referencia de velocidad.

Ejemplo para un motor PM

En un ajuste con la siguiente configuracién:
. Velocidad de referencia = 1500 r/min.

. Pardmetro 7-01 Speed PID Droop = 50 r/min.

El convertidor de frecuencia suministra la siguiente salida:

Carga en el motor Salida

0% 1500 r/min
100% 1450 r/min
100 % carga regenerativa 1550 RPM

Tabla 3.24 Salida con caida del PID de velocidad

Por este motivo, a veces se hace referencia a la caida como
compensacion de deslizamiento negativa (el convertidor
de frecuencia reduce la salida en lugar de aumentarla)

3.8.3 Calibracién de la velocidad

La funcién de calibracién de la velocidad es una funciéon
adicional a la caida del PID de velocidad. La calibracién de
velocidad proporciona par compartido con una decele-
racion precisa hasta 0 r/min. Esta funcién requiere el
cableado de las senales analdgicas.

En la calibracidon de velocidad, el convertidor de frecuencia
maestro aplica un PID de velocidad normal sin caida. Los
convertidores de frecuencia auxiliares utilizan la caida del
PID de velocidad, pero en lugar de reaccionar sobre su
propia carga, comparan dicha carga con la carga de los
demds convertidores del sistema y utilizan esos datos
como entrada para la caida del PID de velocidad.

Una configuraciéon con una Unica fuente, donde el
convertidor de frecuencia maestro envia informaciéon sobre
el par a todos los auxiliares, esta limitada por el nimero de
salidas analdgicas disponibles en el convertidor maestro. Es
posible utilizar un principio de cascada, que supera esta
limitacién pero hace que el control sea menos rapido y
preciso.

El convertidor de frecuencia maestro funciona en modo de
velocidad. El convertidor de frecuencia auxiliar funciona en
modo de velocidad con calibracién de velocidad. La
funcidn de calibracion utiliza los datos de par de todos los
convertidores de frecuencia del sistema.
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llustracion 3.47 Calibracion de la velocidad

En la llustracién 3.47 se muestra un ajuste de fuente Unica 7-02 Ganancia proporc. PID veloc.

en el que el maestro envia una sefal de par a todos los Range: Funcion:
auxiliares. El nimero de salidas analdgicas disponibles en
el maestro limita este ajuste. Para superar la limitacién del
numero de salidas analdgicas, utilice un principio de
cascada. El principio de cascada hace que el control sea
mas lento y menos preciso en comparacién con el ajuste

mediante salidas analdgicas. 5 >
control de pardmetro 1-00 Modo Configuracién

7-01 Speed PID Droop [0] Veloc. lazo abierto y [1] Veloc. lazo cerrado. Se

Size [0 - [ Introduzca la ganancia proporcional del
related* |11 controlador de velocidad. La ganancia propor-
cional amplifica el error (es decir, la desviacion
entre la sefal de realimentacion y el valor de
consigna). Este pardmetro se utiliza con el

La funcién de caida permite que el convertidor de frecuencia obtiene un control rapido con una amplifi-
reduzca la velocidad del motor en proporcion a la carga. El valor cacion alta. El aumento de la amplificacion
de caida es directamente proporcional al valor de carga. Utilice la hace que el proceso sea menos estable.
funcién de caida cuando varios motores estén conectados Utilice este parametro para valores con tres
mecanicamente y su carga pueda diferir. decimales. Para valores con cuatro decimales,
Asegurese de que el pardmetro 1-62 Compensacion deslizam. esté utilice el pardmetro 3-83 Rel. rampa-S paro rdp.
configurado segun los ajustes predeterminados. inicio decel..
Range: Funcién:
0 RPM* [0 - 200 RPM] Introduzca el valor de

caida con la carga al

100 %.
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7-03 Tiempo integral PID veloc.

7-06 Tiempo filtro paso bajo PID veloc.

Cuanto mayor es el error, mas rapido se
incrementa la ganancia. El tiempo integral
produce un retardo de la sefal y, por lo
tanto, un efecto de amortiguacion, y puede
utilizarse para eliminar errores de velocidad
de estado estable. Obtenga control rapido
mediante un tiempo integral corto, aunque
si es demasiado corto, el proceso es
inestable. Un tiempo integral demasiado
largo desactiva la accion integral, dando
lugar a desviaciones importantes de la
referencia requerida, debido a que el
controlador de proceso tarda demasiado en
compensar los errores. Este parametro se
utiliza con los controles [0] Veloc. lazo abierto
y [1] Veloc. lazo cerrado, ajustados en
pardmetro 1-00 Modo Configuracion.

7-04 Tiempo diferencial PID veloc.

proporcional a la velocidad de cambio de la
realimentacion de velocidad. Cuanto mas

Range: Funcién: Range: Funcién:

Size [1.0 - | Introducir el tiempo integral del controlador Size [0.1 - m

related* | 20000 | de velocidad, que determina el tiempo que related* 100 Una filtracion grave puede perjudicar
ms] tarda el control de PID en corregir errores. ms]

el rendimiento dinamico.

Este parametro se utiliza con el control
de pardmetro 1-00 Modo Configuracion,
[1] Veloc. lazo cerrado y [2] Par.

Ajuste el tiempo de filtro en el control
de flujo sin realimentacion a 3-5 ms.

Ajuste una constante de tiempo para el filtro
de paso bajo del control de velocidad. El
filtro de paso bajo mejora el rendimiento en
estado estable y amortigua las oscilaciones
de la senal de realimentacion. Esto es una
ventaja si hay una gran cantidad de ruido en
el sistema; consulte la llustracién 3.48. Por
ejemplo, si se programa una constante de
tiempo (1) de 100 ms, la frecuencia de corte
del filtro de paso bajo sera 1/0,1 = 10 RAD/s,
que corresponde a (10/2 x m) = 1,6 Hz. El
controlador PID solo regulara una senal de
realimentacion que varie con una frecuencia

Range: Funcion: menor de 1,6 Hz. Si la sefial de realimen-
Size [0 - Introducir tiempo diferencial del controlador tacién varia en una frecuencia superior a 1,6
related* 200 de velocidad. El diferenciador no reacciona a Hz, el controlador PID no reaccionara.

ms] un error constante. Produce una ganancia Ajustes practicos del pardmetro 7-06 Tiempo

filtro paso bajo PID veloc. tomados del
numero de pulsos por revolucion del

rapido cambia el error, mayor es la ganancia encoder:
del diferenciador. La ganancia es propor-
cional a la velocidad a la que cambian los PPR del Parametro 7-06 Tiempo
errores. El ajuste a 0 de este parametro encoder filtro paso bajo PID veloc.
desactiva el diferenciador. Se utiliza con el 512 10 ms
control de pardmetro 1-00 Modo Configu- 1024 5 ms
racién [1] Veloc. Lazo Cerrado. 2048 2 ms
4096 1 ms

7-05 Limite ganancia dif. PID veloc.

Tabla 3.25 Tiempo filtro paso bajo PID

Range: Funcién:
veloc.
5 [1- Ajuste un limite para la ganancia que proporciona
20] el diferenciador. Piense en limitar la ganancia a

frecuencias superiores. Por ejemplo, ajuste un
enlace D puro a bajas frecuencias y un enlace D
constante a frecuencias mas altas. Se utiliza con el
control de pardmetro 1-00 Modo Configuracion [1]
Veloc. Lazo Cerrado.
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i ) = 7-07 Relacion engranaje realim. PID velocidad
Realimentacion o
3 Range: Funcién:
Secal de realimentacion E " N " P
con perturbaciones = 1* [ [0.0001 - 32.0000 ] [ El convertidor de frecuencia multiplica
la realimentacion de velocidad por esta
relacion

— 2
~
]
- - - - - <
o
[
O0oo o

o | |

OOO 0 nl n2

> T |

o O OO I
Motor I | |
AN
f /
Par 7-07=1.00 Par 7-07=n1/n2
0.6 t(Seg.)

llustraciéon 3.49 Relacion engranaje realim. PID velocidad

Filtro de paso baja

fg= 10 Hz
7-08 Factor directo de alim. PID de veloc.

Range: Funcién:

0 %*| [0 - 500 %] | Se deriva la sefal de referencia del
Realimentacion controlador de velocidad en la cantidad
especificada. Esta funciéon aumenta el

Secal de rendimiento dinamico del lazo de control de

realimentacion filtrada .
velocidad.

7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp

T T Range: Funcion:

Size [10 - El error de velocidad entre la rampa
related* 100000 RPM] |y la velocidad real se mantiene a
pesar del ajuste de este parametro.
Si el error de velocidad supera el

parametro, este se corrige mediante
la rampa de forma controlada.

0.6 t(Seg.)

llustracion 3.48 Senal de realimentacion
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Motor 2
Speed g
o
O
[a}
o
m
< Torque—» .
Limit Time
Motor
Speed
709
«Torque“;/
Limit Time

—Ramp - Motor Speed

llustracién 3.50 Error de velocidad entre la rampa y la
velocidad real

3.8.4 7-1* Control de PI de par

Parametros para configurar el control Pl de par.

7-10 Torque Pl Feedback Source

Seleccione la fuente de realimentacion del controlador de par.
Option: Funcion:

[0] * | Controller Off

Seleccionar para funcionamiento en lazo
abierto.

[11 | Analog Input 53 [ Seleccionar para usar la realimentacién de
par desde la entrada analdgica.

[2] [Analog Input 54 | Seleccionar para usar la realimentacion de
par desde la entrada analdgica.

[3] [ Estimed Torque | Seleccionar para utilizar la realimentacion

de par estimada por el convertidor de

7-16 Torque Pl Lowpass Filter Time

Introducir la constante de tiempo para el filtro de paso bajo de
control de par.

Range: Funcién:

5 ms* | [0.1 - 100 ms] |

7-18 Torque Pl Feed Forward Factor

Introducir el valor del factor de acercamiento de par. La senal de

referencia elude al control de par en el valor especificado.
Range: Funcién:

0 %* [ 10-100 %] |

7-19 Current Controller Rise Time

Range: Funcién:
Size related* | [15 -

100 %]

Introduzca el valor del tiempo de
subida del controlador de intensidad
como valor porcentual del periodo
de control.

3.8.5 7-2* Ctrl. realim. proc.

Seleccione las fuentes de realimentacion para el control de
PID de procesos y como debe utilizarse dicha realimen-
tacion.

7-20 Fuente 1 realim. lazo cerrado proceso

Option: Funcion:

La sefal de realimentacion efectiva se
compone de la suma de hasta dos
sefales de entrada diferentes.
Seleccione qué entrada del convertidor
de frecuencia se debe tratar como
fuente de la primera de estas senales.
La segunda sefnal de entrada se define
en pardmetro 7-22 Fuente 2 realim. lazo

el controlador del par. La seleccién de un
valor bajo hace que el controlador
reaccione mas rapidamente. Un valor
demasiado bajo provoca inestabilidad en
el controlador.

frecuencia. cerrado proceso.
. 3 [0] * [ Sin funcidn
7-12 Ganancia proporcional Pl de par ~
[11 [Entrada analdgica
Range: Funcién: 53
100 %*| [0 - Introducir la ganancia proporcional para el [21 |Entrada analégica
500 %] controlador de par. La selecciéon de un valor 54
alto hace que el controlador reaccione mas B |Entr. frec. 29
rdpidamente. Un ajuste demasiado alto 4] |Entr. frec. 33
puede hacer que el controlador sea 71 | Entr. analog
inestable. X30/11
n n [8] | Entr. analdg.
7-13 Tiempo integral Pl de par X30/13
Range: Funcién: [15] | Entrada analégica
0.020 s* [ [0.002 - 2 s] | Introducir el tiempo de integracidon para X48/2
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7-22 Fuente 2 realim. lazo cerrado proceso

Option: Funcién:

7-32 Valor arran. para ctrldor. PID proceso.

Range: Funcién:

La sefnal de realimentacion efectiva se
compone de la suma de hasta dos
senales de entrada diferentes. Seleccione
qué entrada del convertidor de
frecuencia se debe tratar como fuente
de la segunda de estas senales. La 1.2
senal de entrada se define en el
pardmetro 7-20 Fuente 1 realim. lazo
cerrado proceso.

[0] * | Sin funcion

[1] | Entrada analégica
53

[2] |Entrada analégica
54

[3]1 | Entr. frec. 29

[4] | Entr. frec. 33

[7]1 | Entr. analég.

X30/11

[8] | Entr. analdg.
X30/12

[15] | Entrada analégica
X48/2

3.8.6 7-3* Ctrl. PID proceso

7-30 Ctrl. normal/inverso de PID de proceso.

Option: Funcién:

El control normal e inverso se aplican introdu-
ciendo una diferencia entre la sefal de referencia y
la senal de realimentacion.

[0] * | Normal | Ajustar el control de proceso para aumentar la
frecuencia de salida.

velocidad de arranque de PID del proceso, el
convertidor de frecuencia cambiara a control
de PID de procesos.

7-33 Ganancia proporc. PID de proc.

Range: Funcién:

Size related* | [0 - 10 ] [ Introducir la ganancia proporcional de
PID. La ganancia proporcional multiplica
el error entre el valor de consigna y la

sefal de realimentacion.

7-34 Tiempo integral PID proc.

Range: Funcién:
10000 s* | [0.01 - Introducir el tiempo integral de PID. El
10000 s] integrador proporciona un incremento de

la ganancia a un error constante entre el
valor de consigna y la sefal de realimen-
tacion. El tiempo integral es el periodo de
tiempo que necesita la integral para
alcanzar una ganancia igual a la ganancia
proporcional.

7-35 Tiempo diferencial PID proc.

Range: Funcién:

0s*| [0- 10 s]| Introducir el tiempo diferencial de PID El
diferenciador no reacciona a un error constante,
sino que proporciona una ganancia solo cuando
el error cambia. Cuanto mas corto sea el tiempo
diferencial de PID, mas fuerte sera la ganancia
del diferenciador.

7-36 Limite ganancia diferencial PID proceso.

Range: Funcién:

[1]1 |Inversa | Ajustar el control de proceso para reducir la

frecuencia de salida.

7-31 Saturacion de PID de proceso

5% [1 - 50 ] | Introduzca un limite para la ganancia del diferen-
ciador. Si no hay limite, la ganancia del
diferenciador aumentara cuando haya cambios
rapidos. Para conseguir una ganancia del diferen-
ciador pura con cambios lentos y una ganancia

Option: Funcién:
- del diferenciador constante con cambios rapidos,
[0] [No | Continuar regulando un error aunque no se pueda o . ) .
L . . limite la ganancia del diferenciador.
aumentar o disminuir la frecuencia de salida.
[1] *[Si | Terminar la regulacién de un error cuando ya no se 7-38 Factor directo aliment. PID de proc.
puede seguir ajustando la frecuencia de salida. .
Range: Funcién:
0%*| [O- Introducir el factor de acercamiento PID. Este
7-32 Valor arran. para ctrldor. PID proceso. “ ) D )
- 200 %] | factor envia una fraccion constante de la sefal
Range: Funcion: de referencia sin pasar a través del control de
0 RPM*| [0 - Introduzca la velocidad del motor que se PID, de forma que este solo afecta a la fraccién
6000 debe alcanzar como sefal de arranque para restante de la sefial de control. Por lo tanto,
RPM] iniciar el control de PID. Cuando se conecta cualquier cambio de este parametro afecta a la
la potencia, el convertidor de frecuencia velocidad del motor. Cuando el factor de acerca-
reacciona comenzando una rampa Y, miento se activa, proporciona menos
después, funciona con control de velocidad sobremodulacién y una elevada respuesta
en lazo abierto. Cuando se haya alcanzado la dindmica al cambiar el valor de consigna. El
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7-38 Factor directo aliment. PID de proc.

7-44 Esc. ganancia PID proc. con ref. max.

Configuracién esté ajustado como [3] Proceso.

7-39 Ancho banda En Referencia

Range: Funcién:
59%*| [O- Introduzca el ancho de banda en referencia.
200 %] Cuando el error de control de PID (diferencia

entre la referencia y la realimentacién) es
menor que el valor de este parametro, el bit
de estado en referencia es 1.

3.8.7 7-4* Advanced Process PID Ctrl.

Este grupo de parametros solo se utiliza si
pardmetro 1-00 Modo Configuracién se ajusta a [7] Vel. lazo
a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl.

7-40 Reinicio parte | de PID proc.
Option: Funcién:
[0] * | No

[11 |si

Seleccione [1] Si para reiniciar la parte | del
controlador del PID de proceso. La seleccion se ajusta
automaticamente a [0] No. El reinicio de la parte |
permite el arranque desde un punto bien definido
después de efectuar alguna modificacién en el
proceso, como el cambio de un rodillo textil.

7-41 Grapa salida PID de proc. neg.

Range: Funcién:
-100 %* [ [-100 - par. Introduzca un limite negativo para
7-42 %] la salida del controlador del PID

de proceso.

7-42 Grapa salida PID de proc. pos.

Range: Funcién:
100 %* | [par. 7-41 - Introduzca un limite positivo para
100 %] la salida del controlador del PID de

proceso.

Range: Funcién: Range: Funcién:
Pardmetro 7-38 Factor directo aliment. PID de proc. 100 %* | [O - Introduzca un porcentaje de escalado para la
estara activo cuando el pardmetro 1-00 Modo 100 %] | salida del PID de proceso cuando funcione

con la referencia maxima. Este porcentaje de
escalado se ajusta linealmente entre la escala
de la referencia minima (pardmetro 7-43 Esc.
ganancia PID proc. con ref. min.) y la de la
referencia maxima (pardmetro 7-44 Esc.
ganancia PID proc. con ref. mdx.).

7-43 Esc. ganancia PID proc. con ref. min.

Range: Funcién:
100 %* [ [O - Introduzca un porcentaje de escalado para la
100 %] salida del PID de proceso cuando funcione

con la referencia minima. Este porcentaje de
escalado se ajusta linealmente entre la escala
de la referencia minima (pardmetro 7-43 Esc.
ganancia PID proc. con ref. min.) y la de la
referencia maxima (pardmetro 7-44 Esc.
ganancia PID proc. con ref. mdx.).

7-45 Recurso FF de PID de proceso

Option: Funcién:

[0] * | Sin funcién Seleccione qué entrada del convertidor
de frecuencia se usara como factor de
acercamiento. Este factor se anade a la
salida del controlador PID. lo que

aumenta el rendimiento dinamico.

[1] | Entrada analdgica
53

[2] | Entrada analdgica
54

[71 | Entr. frec. 29

[8] | Entr. frec. 33

[11] | Referencia bus

local

[20] | Potenciém. digital

[21] | Entr. analdg.

X30-11

[22] | Entr. analég.
X30-12

[29] | Entrada analégica
X48/2

[32] | Bus PCD Selecciona una referencia de fieldbus
configurada por el

pardmetro 8-02 Fuente cédigo control.
Cambie el pardmetro 8-42 Config.
escritura PCD para el bus empleado para
que la proalimentacién esté disponible
en el pardmetro 7-48 PCD Feed Forward.
Utilice el indice 1 para proalimentacion
[748] (y el indice 2 para referencia

[1682]).

[36] | MCO

7-46 Feed Forward PID Proceso normal/inv.

Option: Funcién:

[0] * [ Normal | Seleccionar [0] Normal para ajustar el factor de
acercamiento de manera que se trate el recurso de
proalimentacion como valor positivo.

[1]1 |Inversa | Seleccione [1] Inversa para tratar el recurso de

proalimentacion como un valor negativo.
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7-48 PCD Feed Forward

7-56 Tiempo filtro ref. PID de proc.

Range: Funcion: Range: Funcién:
0*| [0 - 65535 ] | Este parametro contiene el valor del 0.001 s*| [0.001 - 1 [ Establezca una constante de tiempo para
pardmetro 7-45 Recurso FF de PID de proceso s] el filtro de paso bajo de primer orden de
[32] Bus PCD. referencia. Este filtro mejora el
rendimiento en estado estable y
7-49 Ctrl. salida PID de proc. normal/inv. amortigua las oscilaciones de la sefal de
Option: Funcién: referencia/realimentacion. Una filtracion
[0] * | Normal | Seleccione [0] Normal para usar la salida resultante gra\fe Puede Rl el el i
del controlador del PID de proceso tal cual. ST,
[1]1 |Inversa | Seleccione [1] Inversa para invertir la salida 7-57 Tiempo filtro realim. PID de proceso
resultante del controlador del PID de proceso. Esta . s
B ; ) Range: Funcién:
operacion se ejecuta tras aplicar el factor de
. 0.001 s*| [0.001 - 1 [ Ajuste una constante de tiempo para el
acercamiento.
s] filtro de paso bajo de primer orden de
realimentacion. Este filtro mejora el
3.8.8 7-5* Ext. Process PID Ctrl. rendimiento en estado estable y
amortigua las oscilaciones de la senal de
Este grupo de parametros solo se utiliza si referencia/realimentacion. Una filtracion
pardmetro 1-00 Modo Configuracién se ajusta a [7] Vel. lazo grave puede perjudicar el rendimiento
a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl. dinamico.

7-50 PID de proceso PID ampliado

Option: Funcién:

[0] | Desactivado | Desactivar las partes ampliadas del
controlador del PID de proceso.

[1] * | Activado Activar las partes ampliadas del controlador

PID.

7-51 Ganancia FF de PID de proc.

Range: Funcién:
1| [0 - La proalimentacion se utiliza para alcanzar el nivel
100 ] requerido, en funcién de una seial conocida que

esté disponible. El controlador PID se encargara
Unicamente de la parte méas pequeiia del control,
necesaria debido a los caracteres desconocidos. El
factor de acercamiento estandar del

pardmetro 7-38 Factor directo aliment. PID de proc.
esta siempre relacionado con la referencia, mientras
que el pardmetro 7-51 Ganancia FF de PID de proc.
presenta mas opciones. En las aplicaciones de
bobinadoras, el factor de acercamiento suele ser la
velocidad de la linea del sistema.

7-52 Aceleracion FF de PID de proceso

3.8.9 7-9* Position PI Ctrl.

Parametros de configuracion del controlador de posicién.

7-90 Fuente de realimentacion de Pl de posicion

Option: Funcién:
AVISO]
Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

Seleccione la fuente de realimentacion para el
controlador Pl de posicién.

[0] * | Realim Utilice la fuente de realimentacién seleccionada

mot par como realimentacion del motor en el

1-02 pardmetro 1-02 Realimentacion encoder motor
Flux. En el principio de control de flujo sin
realimentacion, se utiliza la posicion estimada

desde el control del motor.

[11 | Encoder Un encoder de 24 V conectado a los terminales
24V 32y 33.

AVISO!

Ajuste el pardmetro 5-14 Terminal 32
entrada digital y el
pardmetro 5-15 Terminal 33 entrada

Range: Funcién: o . ”
—— - - digital como [0] Sin funcion.
0.01 s* [ [0.01 - 10 s] [ Controla la dinamica de la sefal de proali-
mentacion durante la rampa de [21 | MCB 102 | Encoder conectado a una opcion de encoder
sealEmdam, (ranura de opcién B) Configure el encoder en
el grupo de pardmetros 17-1* Interfaz inc. enc..
7-53 Deceleracién FF de PID de proceso [31 [MCB 103 | Resolver conectado a opcién de resolver
. (ranura de opcion B). Configure el resolver en
Range: Funcién: J
el grupo de pardmetros 17-5% Interfaz resolver.
0.01 s* [ [0.01 - 10 s] [ Controla la dinamica de la sefal de proali-
mentacion durante la rampa de
deceleracion.
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7-92 Position Pl Proportional Gain

7-97 Position Pl Maximum Speed Above Master

Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX del
software.

Introducir la ganancia proporcional del
controlador PI de posicion. El aumento
del valor de ganancia hace que el control
sea mas dinamico pero menos estable.

0 = Desconexion.

7-93 Position Pl Integral Time

Range: Funcién:
20000.0 1.0 - m
ms* 20000.0 ms]

Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX
del software.

Introduzca el tiempo integral del
controlador Pl de posicion. La
reduccion del valor hace que el
control sea mas dinamico pero
menos estable. 20 000 =

Range: Funcién: Range: Funcién:
0.0150% | [0.0000 - m 100 RPM*[ [0 - 1500 m
1.0000 ] RPM]

Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX
del software.

Introduzca el valor al cual se permite
que la velocidad del auxiliar supere la
velocidad real del maestro. Solo sera
vélido en el modo de sincronizacion.

7-98 Position Pl Feed Forward Factor

Range: Funcion:
R IR A VSO
110 %]

Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

Introduzca la cantidad en la cual se permite
que la velocidad de referencia calculada por
el generador de perfiles eluda el controlador
Pl de posicion.

7-99 Position Pl Minimum Ramp Time

Range: Funcién:
Desconexion. 001 s*| [0.000 - M
3600 s] . <0 q
7-94 Position Pl Feedback Scale Numerator Este parametro solo estara disponible
s con la version 48.XX del software.
Range: Funcion:
1% i
2000000000 m Introduzca el tiempo de rampa mas corto
Este parametro solo estara disponible para la salida del controlador PI de posicion.
TR | con la versién 48.XX del software. Utilice este parametro para limitar la
aceleracion al corregir grandes desviaciones
Este parametro es el numerador en la de posicion; por ejemplo, al iniciar la sincro-
ecuacion que define la relacion de reduccion nizacién con un maestro en funcionamiento
entre el motor y el dispositivo de realimen- o tras la recuperaciéon desde una situacion
tacion cuando el dispositivo de de sobrecarga producida durante el posicio-
realimentacion no estd montado en el eje del namiento.
motor.
. _ Par.7-94
Revoluciones del encoder = Par. 7-95
x Revoluciones del motor
7-95 Position Pl Feebback Scale Denominator
Range: Funcién:
1| [-2000000000 - AVISO!
ALY ] Este parametro solo estara
disponible con la version 48.XX
del software.
Consulte el pardmetro 7-94 Position Pl
Feedback Scale Numerator.
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3.9 Parametros: 8-** Comunic. y opciones

3.9.1 8-0* Ajustes generales

8-01 Puesto de control

Option:

Funcioén:

El ajuste de este pardmetro anula los ajustes
de pardmetro 8-50 Seleccion inercia a
pardmetro 8-56 Selec. referencia interna.

[0]

Digital y
cod. ctrl

Control mediante el uso de la entrada digital y
el cédigo de control.

[

Sélo digital

Control solo mediante el uso de entradas
digitales.

[2]

Sélo céd. de
control

Control solo mediante el uso de cédigo de
control.

8-02 Fuente cédigo control

Option:

Funcién:

AVISO!
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

Seleccione la fuente de cédigo de control:
Una de las dos interfaces serie o de las cuatro
opciones instaladas. Durante el encendido
inicial, el convertidor de frecuencia ajusta
automaticamente este parametro en [3]
Opcidn A si detecta una opcion de bus de
campo valida instalada en la ranura A. Si se
elimina la opcidn, el convertidor de frecuencia
detecta un cambio en la configuracién, ajusta
el pardmetro 8-02 Fuente cédigo control en el
ajuste predeterminado RS485 y se desconecta.
Si se instala una opcion después de la puesta
en marcha inicial del equipo, el ajuste del
pardmetro 8-02 Fuente cédigo control no
cambiara, pero el convertidor de frecuencia se
desconectara y mostrara: Alarma 67 Cambio
opcion.

Cuando se actualiza una opcién de bus en un
convertidor de frecuencia que no tuviera
previamente una opcién de bus instalada,
cambie el control a bus. Este cambio es
necesario por razones de seguridad, para
evitar un cambio no deseado.

8-03 Valor de tiempo limite céd. ctrl.

Range: Funcién:

[1,0 s]|0,1-18 000,0 s Introduzca el tiempo maximo entre la
recepcion de dos telegramas
consecutivos. Si se supera este tiempo,
esto indica que la comunicacién serie se
ha detenido. Se ejecutara entonces la
funcién seleccionada en

pardmetro 8-04 Funcién tiempo limite
c6d. ctrl.. Un codigo de control valido
activa el contador del tiempo limite.

20 s* Introduzca el tiempo maximo entre la
[0,1-18 000,0 s] | recepcién de dos telegramas
consecutivos. Si se supera este tiempo,
esto indica que la comunicacion serie se
ha detenido. Se ejecutara entonces la
funcion seleccionada en

pardmetro 8-04 Funcién tiempo limite
cod. ctrl.. Un cédigo de control vélido
activa el contador del tiempo limite.

8-04 Funcion tiempo limite cod. ctrl.

Seleccionar la funcién de tiempo limite. La funcién de tiempo
limite se activa cuando el cédigo de control no se actualiza
dentro del periodo de tiempo especificado en el

pardmetro 8-03 Valor de tiempo limite cdd. ctrl..

Option: Funcién:

AVISO!
Para cambiar el ajuste tras un

restablecimiento, realice la siguiente
configuracion:

1. Ajuste el
pardmetro 0-10 Ajuste activo
como [9] Ajuste multiple.

2. Seleccione el enlace corres-
pondiente en el
pardmetro 0-12 Ajuste actual
enlazado a.

[0] [No Reanuda el control a través del bus de
campo (fieldbus o estandar), utilizando el
codigo de control mas reciente.

[0]

Ninguno

[l

FC RS485

[2

USB FC

[3]

Opcién A

[1]1 | Mantener Mantiene la frecuencia de salida hasta que
salida se reanude la comunicacién.
[2] | Parada Realiza una parada con reinicio automatico

cuando se reanude la comunicacién.

(4]

Opcién B

[5]

Opcién CO

[3] | Velocidad fija | Opera el motor a frecuencia de velocidad
fija hasta que se reanude la comunicacion.

(6]

Opcioén C1

[30]

CAN externo

[4] | Velocidad max. | Opera el motor a maxima frecuencia hasta
que se reanude la comunicacioén.
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8-04 Funcion tiempo limite cod. ctrl.

Seleccionar la funcién de tiempo limite. La funcién de tiempo
limite se activa cuando el cédigo de control no se actualiza
dentro del periodo de tiempo especificado en el

pardmetro 8-03 Valor de tiempo limite cod. ctrl..
Option: Funcién:
[5] |Paraday

desconexion

Detiene el motor y luego reinicia el
convertidor de frecuencia para rearrancar,
. A través del fieldbus.

. Mediante [Reset].

. Mediante una entrada digital.

[6] | Qstop and trip | Esta opcidn solo esta disponible con la
version 48.XX del software.

Detiene el motor con la rampa de parada
rapida (pardmetro 3-81 Quick Stop Ramp
Time). Efectie un reset para reiniciar el

convertidor de frecuencia.

[7]1 | Seleccién de Cambia el ajuste tras un tiempo limite de

ajuste 1 codigo de control. Si la comunicacion se
reanuda después de un tiempo limite, el
pardmetro 8-05 Funcion tiempo limite
reanuda el ajuste utilizado antes del tiempo
limite o bien mantiene el ajuste asignado a

la funcion de tiempo limite.

[8] [ Seleccion de Consulte [7] Seleccién de ajuste 1.

ajuste 2

[9] | Seleccion de Consulte [7] Seleccién de ajuste 1.

ajuste 3

[10] | Seleccion de Consulte [7] Seleccién de ajuste 1.

ajuste 4

[26] [ Desconexién

8-05 Funcion tiempo limite

Option: Funcién:

Seleccione la accion después de recibir un
cédigo de control valido tras un tiempo limite.
Este parametro estd activo solamente si el
pardmetro 8-04 Funcion tiempo limite ctrl. se
ajusta como:

. [7] Seleccion de ajuste 1.
. [8] Seleccién de ajuste 2.
. [9] Seleccion de ajuste 3.

. [10] Seleccion de ajuste 4.

[0] | Mantener
ajuste

Mantiene el ajuste seleccionado en el
pardmetro 8-04 Funcion tiempo limite ctrl. y
muestra una advertencia hasta que cambia el
estado del pardmetro 8-06 Reiniciar tiempo
limite ctrl.. Después, el convertidor de
frecuencia continta con el ajuste original.

[1] | Reanudar
* ajuste

Reanuda el ajuste que estaba activado antes
del tiempo limite.

8-06 Reiniciar si tiempo limite cod. ctrl.

Este parametro solo esta activo cuando se ha seleccionado la
opcién [0] Mantener ajuste en el pardmetro 8-05 Funcidn tiempo
limite.

Option: Funcioén:

[0] * | No reiniciar | Retiene el ajuste especificado en el
pardmetro 8-04 Funcion tiempo limite cdd. ctrl.
tras un tiempo limite de cédigo de control.

[1]1 | Reiniciar Devuelve el convertidor de frecuencia al ajuste
original tras un tiempo limite de cédigo de
control. El convertidor de frecuencia lleva a
cabo el reinicio e inmediatamente después

vuelve al ajuste [0] No reiniciar.

8-07 Accionador diagnéstico

Este parametro no tiene ninguna funcién para DeviceNet.

Option: Funcion:

[0] * | Desactivar

[1] | Activar alarmas

[2] [Provoc alarm/adver | Este parametro no tiene ninguna
funcion para DeviceNet.

8-08 Filtro lectura de datos

La funcidn se utiliza si flucttan las lecturas de datos de los

valores de realimentaciéon de velocidad en el bus de campo.
Seleccione filtrado si se requiere la funcion. Se precisa un ciclo
de potencia para que los cambios surtan efecto.

Option: Funcién:

[0] Filtr est. Lecturas de datos de bus de campo
datos mot | normales.

[1 Filtro LP Lecturas de datos de bus de campo
datos filtradas de los siguientes parametros:
motor

. Pardmetro 16-10 Potencia [kW].

. Pardmetro 16-11 Potencia [HP].

. Pardmetro 16-12 Tensién motor.

. Pardmetro 16-14 Intensidad motor.
. Pardmetro 16-16 Par [Nm].

. Pardmetro 16-17 Velocidad [RPM].
. Pardmetro 16-22 Par [%].

. Pardmetro 16-25 Par [Nm] alto.
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3.9.2 8-1* Aj. cod. ctrl.

8-10 Trama Céd. Control

Seleccione la interpretacion del cédigo de control y del cédigo
de estado correspondientes al fieldbus instalado. Solo las
selecciones vdlidas para el fieldbus instalado en la ranura A seran
visibles en la pantalla LCP.

Para ver las pautas para la selecciéon de [0] Protocolo FC y de [1]
Perfil PROFIdrive, consulte la Guia de disefio.

Para obtener mas indicaciones sobre la seleccion de [1] Perfil
PROFIdrive, consulte el Manual de funcionamiento del fieldbus
instalado.

Option: Funcion:
[0] | Protocolo FC

[1] | Perfil PROFIdrive
[3] | Modo posicionami. | Esta opcidn solo esta disponible con la

version 48.XX del software.

Asigna funciones especificas de
movimiento a varios bits de cédigo de
estado y de control. Esta opcion estara
disponible cuando se haya seleccionado
[9] Positioning o [10] Synchronization en
el pardmetro 1-00 Modo Configuracion.

[5] | ODVA
[7] [ CANopen DSP 402

8-13 Cddigo de estado configurable STW

El cédigo de estado tiene 16 bits (0-15). Se pueden configurar los

bits 5 y 12-15. Cada uno de estos bits puede configurarse para

8-13 Cddigo de estado configurable STW

El cédigo de estado tiene 16 bits (0-15). Se pueden configurar los
bits 5 y 12-15. Cada uno de estos bits puede configurarse para
cualquiera de las siguientes opciones.

Option: Funcién:

Posicion de destino alcanzada en
modo de posicionamiento de
contacto.

[7]1 |Touch Activated Esta opcidn solo estéd disponible con
la version 48.XX del software.

El modo de posicionamiento de
contacto estd activo.

[10] | Estado ED T18
[11] | Estado ED T19
[12] | Estado ED T27
[13] | Estado ED T29
[14] | Estado ED T32

[15] | Estado ED T33

[16] | Estado DI T37 La entrada sera alta cuando el
terminal 37 tenga 0 V y baja cuando
el terminal 37 tenga 24 V.

Advertencia térmica

Fallo freno (IGBT)

Fuera rango de ref.

Load throttle active

Comparador 1

1
1
1
1
[60] | Comparador 0
1
1
1
]

pardmetro 8-10 Trama control.

[2] |Sélo alarma 68 La entrada serd alta cuando esté
activa la alarma 68 Safe Torque Off
activated y sera baja cuando esta no
esté activa.

[3] | Desc. excl. alarma 68

[4] | Position Error Esta opcidn solo esta disponible con
la version 48.XX del software.

El error de posicion supera el valor
del pardmetro 4-71 Maximum
Position Error durante el tiempo
ajustado en el

pardametro 4-72 Position Error
Timeout.

[5] | Position Limit Esta opcion solo esta disponible con
la version 48.XX del software.

Se ha alcanzado un limite de
posicion.

[6] | Touch on Target Esta opcion solo esta disponible con
la version 48.XX del software.

[62] | Comparador 2
cualquiera de las siguientes opciones. [63] | Comparador 3
Option: Funcion: [64] | Comparador 4
[0] |Sin funcion La entrada siempre es baja. [65] | Comparador 5
[1] * | Perfil por defecto En funcién del ajuste de perfiles de [70] | Regla I6gica 0

[71] | Regla l6gica 1

[72] | Regla l6gica 2

[73] | Regla légica 3

[74] | Regla l6gica 4

[75] | Regla légica 5

[80] [ Salida digital SL A

[81] [ Salida digital SL B

[82] | Salida digital SL C

[83] | Salida digital SL D
[84] | Salida digital SL E
[85] [ Salida digital SL F
[86] [ ATEX ETR cur. alarm
[87] [ ATEX ETR freq. alarm
[88] | ATEX ETR cur.
warning
[89] [ ATEX ETR freq.
warning

[90] | Safe Function active

[91] | Safe Opt. Reset req.
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8-14 Codigo de control configurable CTW 8-14 Cddigo de control configurable CTW

Matriz [15] Matriz [15]

Option: Funcion: Option: Funcion:
Este parametro no es vélido en las versiones de Seleccione el posicionamiento en el modo de
software anteriores a la 4.93. sincronizacion.

[0] | Ninguno |El convertidor de frecuencia hace caso omiso [14] | Ramp 2 Esta opcién solo esté disponible con la version
de la informacion de este bit. 48.XX del software.

lecci | 1
[1] * [ Perfil por | La funcion de este bit depende de la seleccién Seleccione entre la rampa 1 (grupo de
pardmetros 3-4* Rampa 1) y la rampa 2 (grupo

defecto realizada en el pardmetro 8-10 Trama Cod.
de pardmetros 3-5* Rampa 2).
Control.
21 lcw Si se ajusta como 1, el convertidor de [15] | Relay 1 Esta opcidn solo esta disponible con la version

" . . . 48.XX del software.
valido act. | frecuencia no hara caso a los restantes bits del

Relé de control 1.

bajo cédigo de control.
Bl |safe i i 200 2 dssarilile 20 los b [16] | Relay2 Esta opcién solo esté disponible con la version
. - S 48.XX del software.
Option 12-15 del cédigo de control, si esta instalada
L . . Relé de control 2.
Reset una opcion de seguridad en el convertidor de
frecuencia. El reinicio se ejecuta en una [17] | Speed Esta opcion solo esta disponible con la version
transicién 0=1 y se reinicia la opcion de Mode 48.XX del software.
seguridad conforme a lo establecido en el Seleccione el modo de velocidad cuando se ha
pardmetro 42-24 Restart Behaviour. seleccionado [9] Positioning o [10] Synchroni-

] | pard 1-00 M fi i6n.

[4] [PID error |[Invierte el error resultante del controlador del A @ @ Peremaiie ‘00 odo Configuracién
inverse PID de proceso. Disponible solo si el La velocidad de referencia se ajusta mediante el
pardmetro I-OO'Modo Configuracién esta recurso de referencia 1 o la REF1 de fieldbus
lacion al /] -03 Ref i
ajustado como [6] Bobinadora superf, [7] Vel. Cot\ .re acion al pardmetro 3-03 Referencia
lazo a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl. X

[18] | Virtual Esta opcién solo esta disponible con la version
Master 48.XX del software.
Arranca el maestro virtual configurado en el

[5] | PID reset | | Reinicia la parte | del controlador del PID de
part proceso. Equivalente al pardmetro 7-40 Reinicio
parte | de PID proc.. Disponible solo si el

pardmetro 1-00 Modo Configuracién esta pardmetro 3-27 Virtual Master Max Ref.

ajustado como [6] Bobinadora superf.,, [7] Vel. [19] [ Enable Esta opcion solo esta disponible con la version
lazo a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl. Master 48.XX del software.
[6] |PID Habilita el controlador del PID de proceso. Qi hiEin el Glap FEmIEio 6l mEEsie

enable Equivalente al pardmetro 7-50 PID de proceso PID SEESHETE R G 6 e S [y Ol
. . . . cuando el pardmetro 17-93 Master Offset
ampliado. Disponible solo si el

. .. . Selection tiene una seleccién entre [1] Absolute y
pardmetro 1-00 Modo Configuracién esta N
ajustado como [6] Bobinadora superf., [7] Vel. 1B ety 1) S

lazo a. PID ampl. o [8] Vel. lazo c. PID ampl. "
8-17 Configurable Alarm and Warningword

T =56 EpEein e Chisl ClEpelilEle @em [ aE El codigo de alarma y advertencia configurable tiene 16 bits

yenig ol dl seitiale. (0-15). Cada uno de esos bits puede configurarse para cualquiera

Inicia la funcion de retorno al inicio - .
de las siguientes opciones.

seleccionada en el pardmetro 17-80 Homing

Function. Debe permanecer alta hasta que se Option: Funcién:
complete el retorno al inicio; de lo contrario, se [o] * Off
cancelard el retorno al inicio. [1 10 Volts low warning
[12] [ Activate Esta opcién solo est4 disponible con la versién Ll Live zero warnlr\g
Touch 48.XX del software. 3] No motor waming
Seleccione el modo de posicionamiento de (4] Mains phase loss warning
sonda de contacto. Esta opcién activa el [5] DC link voltage high warning
seguimiento de la entrada del sensor de la [6] DC link voltage low warning
sonda de contacto. [7] DC overvoltage warning
— — - 5 [8] DC undervoltage warning
[13] | Sync. to Esta opcién solo estd disponible con la version
Pos. Mode | 48.XX del software. [91 Inverter overloaded warning
[10] Motor ETR overtemp warning
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8-17 Configurable Alarm and Warningword 8-17 Configurable Alarm and Warningword

El codigo de alarma y advertencia configurable tiene 16 bits El codigo de alarma y advertencia configurable tiene 16 bits
(0-15). Cada uno de esos bits puede configurarse para cualquiera (0-15). Cada uno de esos bits puede configurarse para cualquiera
de las siguientes opciones. de las siguientes opciones.

Option: Funcién: Option: Funcién:
[11] Motor thermistor overtemp warning [10016] Short circuit alarm

[12] Torque limit warning [10017] CTW timeout alarm

[13] Over current warning [10022] Hoist brake alarm

[14] Earth fault warning [10026] Brake powerlimit alarm

[17] Controlword timeout warning [10027] Brakechopper shortcircuit alarm

[19] Discharge temp high warning [10028] Brake check alarm

[22] Hoist mech brake warning [10029] Heatsink temp alarm

[23] Internal fans warning [10030] Phase U missing alarm

[24] External fans warning [10031] Phase V missing alarm

[25] Brake resistor short circuit warning [10032] Phase W missing alarm

[26] Brake powerlimit warning [10033] Inrush fault alarm

[27] Brake chopper short circuit warning [10034] Fieldbus com faul alarm

[28] Brake check warning [10036] Mains failure alarm

[29] Heatsink temperature warning [10037] Phase imbalance alarm

[30] Motor phase U warning [10038] Internal fault

[31] Motor phase V warning [10039] Heatsink sensor alarm

[32] Motor phase W warning [10045] Earth fault 2 alarm

[34] Fieldbus communication warning [10046] Powercard supply alarm

[36] Mains failure warning [10047] 24V supply low alarm

[40] T27 overload warning [10048] 1.8V supply low alarm

[41] T29 overload warning [10049] Speed limit alarm

[45] Earth fault 2 warning [10060] Ext interlock alarm

[47] 24V supply low warning [10061] Feedback error alarm

[58] AMA internal fault warning [10063] Mech brake low alarm

[59] Current limit warning [10065] Controlboard overtemp alarm

[601] External interlock warning [10067] Option config changed alarm

[61] Feedback error warning [10068] Safe stop alarm

[62] Frequency max warning [10069] Powercard temp alarm

[64] Voltage limit warning [10073] Safestop auto restart alarm

[65] Controlboard overtemp warning [10074] PTC thermistor alarm

[66] Heatsink temp low warning [10075] lllegal profile alarm

[68] Safe stop warning [10078] Tracking error alarm

[73] Safe stop autorestart warning [10079] lllegal PS config alarm

[76] Power unit setup warning [10081] CSIV corrupt alarm

[77] Reduced powermode warning [10082] CSIV param error alarm

[78] Tracking error warning [10084] No safety option alarm

[89] Mech brake sliding warning [10090] Feedback monitor alarm

[163] ATEX ETR cur limit warning [10091] AlI54 settings alarm

[165] ATEX ETR freq limit warning [10164] ATEX ETR current lim alarm

[10002] Live zero error alarm [10166] ATEX ETR freq limit alarm

[10004] Mains phase loss alarm

(100070 overvaltage alarm
[10008] DC undervoltage alarm Range: Funci6n:

[10009] Inverter overload alarm Size [0 - Seleccione 0 para leer los datos del
[10010] ETR overtemperature alarm related* 2147483647 ] coédigo de producto del fieldbus
[10011] Thermistor overtemp alarm real conforme a la opcion de bus
[10012] Torque limit alarm de campo instalada. Seleccione 1
[10013] Overcurrent alarm para leer la identidad real del
[10014] Earth fault alarm proveedor.
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3.9.3 8-3* Ajuste puerto FC

8-36 Retardo respuesta max.

Range: Funcién:
Size [11 - Especificar el tiempo de retardo
Option: Funcion: related* 10001 ms] [ maximo aceptable entre la transmision
Seleccione el protocolo que se va a utilizar. El de una peticion y la obtencion de una
cambio de protocolo no es efectivo hasta respuesta. Si una respuesta del
después de apagar el convertidor de convertidor de frecuencia supera el
frecuencia. ajuste de tiempo, queda inutilizado.
(0] *[FC
[2]1 | Modbus RTU Range: Funcion:
Y Size [0.00 - | Especifique el intervalo de tiempo maximo
related* [ 35.00 admisible entre la recepciéon de dos bytes.
Range: Funcion: ms] Este parametro activa el tiempo limite si se

Size related* | [1 - 255 ]| Introduzca la direccién del puerto del
convertidor de frecuencia (estandar).

Intervalo valido: 1-126.

8-32 Veloc. baudios port FC
Option:
[0] | 2.400 baudios

Funcién:

Seleccion de la velocidad en baudios para
el puerto FC (estandar).

[1] | 4.800 baudios
[2] | 9.600 baudios
[31{ 19.200 baudios
[4] | 38.400 baudios
[5] | 57.600 baudios
[6] | 76.800 baudios
[71{ 115.200 baudios

8-33 Paridad / Bits de parada

Option: Funcién:
[0] * Parid. par, 1b parada
[1] Parid. impar, 1b par.
[2] Sin parid., 1b parada
[3] Sin parid., 2b parada

8-34 Tiempo de ciclo estimado

Range: Funcién:

0 ms* [ [0 - 1000000 [ En entornos ruidosos, la interfaz puede
ms] bloquearse debido a una sobrecarga o
bastidores en mal estado. Este parametro
especifica el tiempo entre dos bastidores
consecutivos en la red. Si la interfaz no
detecta bastidores validos en ese tiempo,

vacia el bufer de recepcion.

8-35 Retardo respuesta min.

Range: Funcién:
10 ms*| [1 - 10000 Especifique el tiempo de retardo minimo
ms] entre recibir una peticién y transmitir

una respuesta. Se utiliza para reducir el
retardo de procesamiento del médem.

interrumpe la transmision.

Este parametro esta activo solamente
cuando el pardmetro 8-30 Protocolo se
ajusta al protocolo [1] FC MC.

3.9.4 8-4* Conf. protoc. FC MC

8-40 Seleccion de telegrama

Option: Funcion:

[1] * [ Telegram.estandar1 | Permite el uso de telegramas
configurables libremente o de

telegramas estandar para el puerto

FC.
[100] | Ninguno
[101] [ PPO1
[102] | PPO 2
[103] | PPO 3
[104] | PPO 4
[105] | PPO 5
[106] | PPO 6
[107] | PPO 7
[108] | PPO 8
[200] | Telegrama person. 1 | Permite el uso de telegramas

configurables libremente o de
telegramas estandar para el puerto
FC.

[202] | Telegrama person. 3

8-41 Param. para sefales

Option: Funcion:

[0] * Ninguno Este parametro
contiene una lista de
las sefales que pueden
seleccionarse en
pardmetro 8-42 Config.
escritura PCD 'y
pardmetro 8-43 Config.

lectura PCD.

[15] Readout: actual setup

[302] | Referencia minima
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8-41 Param. para senales 8-41 Param. para sefales

Option: Funcién: Option: Funcién:
[303] | Referencia méaxima [1613] | Frecuencia
[312] [ Valor de enganche/arriba-abajo [1614] | Intensidad motor
[341] | Rampa 1 tiempo acel. rampa [1615] | Frecuencia [%]
[342] [ Rampa 1 tiempo desacel. rampa [1616] | Par [Nm]
[351] [ Rampa 2 tiempo acel. rampa [1617] | Velocidad [RPM]
[352] | Rampa 2 tiempo desacel. rampa [1618] | Térmico motor
[380] | Tiempo rampa veloc. fija [1619] | Temperatura del sensor KTY
[381] [ Tiempo rampa parada rapida [1620] | Angulo motor
[411] | Limite bajo veloc. motor [RPM] [1621] | Par [%)] res. alto
[412] [ Limite bajo veloc. motor [Hz] [1622] | Par [%)]
[413] | Limite alto veloc. motor [RPM] [1623] | Motor Shaft Power [kW]
[414] | Limite alto veloc. motor [Hz] [1624] | Calibrated Stator Resistance
[416] [ Modo motor limite de par [1625] | Par [Nm] alto
[417] | Modo generador limite de par [1630] | Tensién Bus CC
[553] | Term. 29 valor alto ref./realim [1632] | Energia freno / s
[558] [Term. 33 valor alto ref./realim [1633] | Energia freno / 2 min
[590] [ Control de bus digital y de relé [1634] [ Temp. disipador
[593] [ Control de bus salida de pulsos [1635] [ Témico inversor
#27 [1638] | Estado ctrlador SL
[595] [ Control de bus salida de pulsos [1639] | Temp. tarjeta control
#29 [1645] | Motor Phase U Current
[597] [ Control de bus salida de pulsos [1646] [ Motor Phase V Current
#X30/6 [1647] | Motor Phase W Current
[615] | Term. 53 valor alto ref./realim [1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM]
[625] |Term. 54 valor alto ref./realim [1650] | Referencia externa
[653] | Terminal 42 control bus de [1651] | Referencia de pulsos
salida [1652] | Realimentacion [Unit]
[663] | Terminal X30/8 Control bus [1653] | Referencia Digi pot
salida [1657] | Feedback [RPM]
[673] | Terminal X45/1 Control bus [1660] | Entrada digital
salida [1661] | Terminal 53 ajuste conex.
[683] | Terminal X45/3 Control bus de [1662] | Entrada analogica 53
salida [1663] | Terminal 54 ajuste conex.
[748] | PCD Feed Forward [1664] | Entrada analdgica 54
[890)' [ Veloc Bus Jog 1 [1665] | Salida analdgica 42 [mA]
[891] | Veloc Bus Jog 2 [1666] | Salida digital [bin]
ez Soelge dle el C6 U [1667] | Entrada de frecuencia #29 [Hz]
[1473] | Cédigo de advertencia del VLT [1668] | Entrada de frecuencia #33 [Ha]
[1474] | Cédigo estado VLT ampl. [1669] | Salida pulsos #27 [Hz]
[1500] [ Horas de fL.mcionamiento (16701 | Salida pulsos #29 [Hz]
[1501] | Horas funcionam. (16711 | Salida Relé [oin]
[1502] | Contador KWh [1672] | Contador A
[1600] | Cédigo de control [1673] | Contador B
[1601] | Referencia [Unidad] [1674] | Contador de parada precisa
[150)|| e o [1675] | Entr. analog. X30/11
[1603] | Codigo estado [1676] | Entr. analog. X30/12
IR Rl [ iEs [ [1677] | Salida analogica X30/8 [mA]
[1606] | Actual Position [1678] | Salida analdgica X45/1 [mA]
ileteell| Fea N e eehbl by [1679] | Salida analdgica X45/3 [mA]
[1610] | Potencia [kW] [1680] [ Bus campo CTW 1
[611] Pote.nlcia [HP] [1682] | Bus campo REF 1
[1612] | Tensién motor [1684] | Opcién comun. STW
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8-41 Param. para seiales 8-41 Param. para seiales

Option: Funcién: Option: Funcién:

[1685] | Puerto FC CTW 1 [3458] | Velocidad real

[1686] | Puerto FC REF 1 [3459] | Velocidad real del maestro

[1687] | Bus Readout Alarm/Warning [3460] | Estado de sincronizacion

[1689] | Configurable Alarm/Warning [3461] | Estado del eje

Word [3462] | Estado del programa

[1690] | Cédigo de alarma [3464] | Estado MCO 302

[1691] | Cédigo de alarma 2 [3465] | Control MCO 302

[1692] | Cédigo de advertencia [3466] | SPI Error Counter

[1693] | Cédigo de advertencia 2 [3470] | Cod. alarma MCO 1

[1694] | Céd. estado amp [3471] | Cod. alarma MCO 2

[1836] | Entrada analdgica X48/2 [mA] [3644] | Terminal X49/7 control de bus

[1837] [ Entr. temp. X48/4 [3654] | Terminal X49/9 control de bus

[1838] | Entr. temp. X48/7 [3664] | Terminal X49/11 control de bus

[1839] [ Entr. temp. X48/10 [4280] | Safe Option Status

[1843] [ Salida analégica X49/7 [4282] | Safe Control Word

[1844] | Salida anal6gica X49/9 [4283] [ Safe Status Word

[1845] | Salida anal6gica X49/11 [4285] | Active Safe Func.

[1860] | Digital Input 2 [4287] | Time Until Manual Test

[3310] | Factor de sincronizacién maestro

[3311] | Factor de sincronizacién esclavo Range: Funcion:

(M: S) Size [0 - Seleccione los pardmetros que desee

[3401] | PCD 1 escritura en MCO related* 9999 ] asignar a los telegramas de PCD. El

[3402] [ PCD 2 escritura en MCO numero de los PCD disponibles depende

[3403] | PCD 3 escritura en MCO del tipo de telegrama. Los valores de los

[3404] | PCD 4 escritura en MCO PCD se escriben entonces en los

[3405] | PCD 5 escritura en MCO parametros seleccionados como valores

[3406] | PCD 6 escritura en MCO de datos.

SA0HT| 3 e oy iCD

[3408] | PCD 8 escritura en MCO

[3409] | PCD 9 escritura en MCO Range: Funcién:

[3410] | PCD 10 escritura en MCO Size [0 - Seleccione los parametros que desee

[3421] | PCD 1 lectura desde MCO related* 9999 ] asignar a los PCD de los telegramas. El

[3422] | PCD 2 lectura desde MCO numero de PCD disponibles depende del

[3423] | PCD 3 lectura desde MCO tipo de telegrama. Los PCD contienen los

[3424] | PCD 4 lectura desde MCO valores de dato reales de los pardmetros
seleccionados.

[3425] | PCD 5 lectura desde MCO

e

[3427] | PCD 7 lectura desde MCO " -

[3428] | PCD 8 lectura desde MCO Option: Funcion:

[3429] [ PCD 9 lectura desde MCO m

[3430] | PCD 10 lectura desde MCO Este parametro no se puede

[3440] | Entradas digitales ajustar con el motor en

[3441] | Salidas digitales marcha.

[3450] | Posicién real

[3451] | Posicién ordenada [0] * | Off

[3452] | Posicion real del maestro [11 | Arranque de transaccion

[3453] | Posicién de indice del esclavo [2] | Realizar transaccion

[3454] | Posicion de indice del maestro [3] | Borrar error

[3455] | Posicion de curva

[3456] | Error de pista

[3457] | Error de sincronizacién
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8-46 Estado transaccion refuerzo

Option: Funcién:

8-50 Seleccion inercia

Option: Funcién:

[0] * | Off
[1] Transaccion iniciada

[2] Ejecucion de una transaccion

[3] Fin de tiempo de espera de la transaccion

[4] Err. El parametro no existe

[5] Err. parametro fuera de rango

[6] Transaction Failed

8-47 BTM tiempo sobrepasado
Range: Funcién:

60 s*

[1 - 360 s] | Seleccione el fin de tiempo limite de refuerzo
después de reiniciarse una transaccion de
refuerzo.

8-48 BTM Maximum Errors

Range: Funcién:

21* [ [0 - 21 ]| Selecciona el nimero maximo de errores de BTM
permitido antes de abortar. Si esta ajustado al
maximo, no se produce el aborto.

8-49 BTM Error Log

Range: Funcién:
0.255% | [0.000 - Lista de parametros que han fallado
9999.255 ] durante el BTM. El valor posterior al

separador decimal es el cédigo de fallo
(255 significa que no hay error).

3.9.5 8-5* Digital/Bus

Parametros para configurar la union del cédigo de control.

AVISO!

Estos parametros solo estan activos si
pardmetro 8-01 Puesto de control esta ajustado como [0]
Digital y cdd. ctrl.

8-50 Seleccion inercia

[3] * [ Légico O [ Activa el comando de arranque a través del bus
de campo o de un puerto de comunicacion en

serie, 0 a través de una de las entradas digitales.

8-51 Seleccion parada rapida

Seleccionar el control de la funcién de parada rapida mediante
los terminales (entrada digital) y/o a través del bus.

Option: Funcién:
[0] Entrada digital

[1] Bus

[2] Légico Y

[31* Légico O

Option: Funcién:

Seleccione el control de la funcion de freno de CC
a través de los terminales (entradas digitales) y / o
del bus de campo.

AVISO!

Cuando el pardmetro 1-10 Construccion del
motor se configure como [1] PM no saliente
SPM, solo estara disponible la opcion [0]
Entrada digital.

[0] | Entrada
digital

Activa el comando de arranque a través de una
entrada digital.

[1] | Bus Activa un comando de arranque a través del
puerto de comunicacion en serie o de la opcion de

bus de campo.

[2] [ Légico Y | Activa un comando de arranque a través del bus
de campo o del puerto de comunicacién en serie,
y también través de una de las entradas digitales.

[3] | Loégico Activa un comando de arranque a través del bus
(e} de campo o del puerto de comunicacion en serie,

o a través de una de las entradas digitales.

8-53 Selec. arranque

Option: Funcion: Option: Funcién:
Seleccione el control de la funcién de inercia a Seleccione la activacion de la funcién de
través de los terminales (entrada digital) y/o a arranque.
través del bus. - -
[0] |Entrada Una entrada digital activa la funcién de
[0] |Entrada | Activa el comando de arranque a través de una digital arranque.
digital entrada digital. —— -
[11 [Bus Un puerto de comunicacion serie o el fieldbus
[11 [Bus Activa el comando de arranque a través del activan la funcién de arranque.
puerto de comunicacién en serie o de la opci6n — —— -
[2] | Légico Y El fieldbus o el puerto de comunicacién serie
de bus de campo. o ) B
y una entrada digital activan la funcion de
[2] |Légico Y [ Activa el comando de arranque a través del bus arranque.
de campo o puerto de comunicacion en serie, — —— -
, - . [3] * | Logico O El fieldbus o el puerto de comunicacién serie
asi como de una entrada digital adicional. o . B
o una entrada digital activan la funcién de
arranque.
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8-54 Selec. sentido inverso

Option: Funcién:
[0] | Entrada Seleccione el control de la funcién inversa del
digital convertidor de frecuencia a través de los
terminales (entrada digital) y / o el bus de
campo.
[1] ]| Bus Activa el comando de cambio de sentido

mediante el puerto de comunicacién en serie o
la opcién de bus de campo.

[2] [ Légico Y | Activa el comando de cambio de sentido a través
del bus de campo o el puerto de comunicaciéon
en serie y también través de una de las entradas

digitales.

[3] | Logico O | Activa el comando de cambio de sentido
mediante el bus de campo o el puerto de
comunicacion en serie o a través de una de las

entradas digitales.

8-55 Selec. ajuste

Option: Funcion:

Seleccione la activacion de la seleccion de
ajustes.

[0] |Entrada Una entrada digital activa la seleccién de

digital ajustes.
[1] |Bus Un puerto de comunicacion serie o el fieldbus
activan la seleccion de ajustes.
[2] | Logico Y El fieldbus o el puerto de comunicacién serie

y una entrada digital activan la selecciéon de
ajustes.

[3] * | Légico O El fieldbus o el puerto de comunicacién serie
o una entrada digital activan la seleccién de

ajustes.

8-56 Selec. referencia interna

Option: Funcion:

Seleccione la activacion de la seleccion de
referencia interna.

[0] |Entrada Una entrada digital activa la seleccién de la

digital referencia interna.
[11 |Bus Un puerto de comunicacion serie o el fieldbus
activan la seleccion de referencia interna.
[2] | Légico Y El fieldbus o el puerto de comunicacién serie

y una entrada digital activan la seleccion de
referencia interna.

[3] * | Logico O El fieldbus o el puerto de comunicacion serie
o una entrada digital activan la seleccion de

referencia interna.

8-57 Profidrive OFF2 Seleccion

Seleccione el control de seleccion de APAGADO 2 del convertidor
de frecuencia a través de los terminales (entrada digital) y/o
mediante el fieldbus. Este parametro solo esta activo si
pardmetro 8-01 Puesto de control se ajusta como [0] Digital y céd.
ctrl y si pardmetro 8-10 Trama Cdd. Control se ajusta como [1]
Perfil PROFldrive.

Option: Funcién:
[0] Entrada digital

[1] Bus

[2] Légico Y

[31 % Logico O

8-58 Profidrive OFF3 Seleccion

Seleccione el control de seleccién de APAGADO 3 del convertidor
de frecuencia a través de los terminales (entrada digital) y/o
mediante el fieldbus. Este parametro solo estara activo si el
pardmetro 8-01 Puesto de control se ajusta como [0] Digital y céd.
ctrl y si el pardmetro 8-10 Trama Céd. Control se ajusta como [1]
Perfil PROFldrive.

Option: Funcion:
[0] Entrada digital

[1] Bus

[2] Légico Y

[31* Logico O

3.9.6 8-8* Diagnostico puerto FC

Estos parametros se utilizan para controlar el bus de
comunicacién a través del puerto del convertidor de
frecuencia.

8-80 Contador mensajes de bus

Range: Funcién:

0* [0 - 0] [ Este parametro muestra el nimero de telegramas
vélidos detectados en el bus.

8-81 Contador errores de bus
Matriz [6]

Range: Funcién:

0% [0 - 0 ][ Este parametro muestra el nimero de telegramas
con fallos (por ejemplo, fallo de CRC) detectados
en el bus.

8-82 Mensajes de esclavo recibidos

Range: Funcién:

0% [0 - 0 ][ Este parametro muestra el nimero de telegramas
vélidos enviados al esclavo por el convertidor de
frecuencia.
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8-83 Contador errores de esclavo

Range: Funcién:

0* | [0- 01| Este parametro muestra el nimero de telegramas
de error no ejecutados por el convertidor de
frecuencia.

3.9.7 8-9* Vel. fija bus 1

8-90 Veloc Bus Jog 1

Range: Funcion:
100 RPM* | [0 - par. 4-13 | Introduzca la velocidad fija. Activa
RPM] esta velocidad fija a través del
puerto serie o la opcién de bus de
campo.
Range: Funcién:

200 RPM* | [0 - par. 4-13 | Introduzca la velocidad fija. Activa
RPM] esta velocidad fija a través del
puerto serie o la opcién de bus de
campo.

3.10 Parametros: 9-** PROFIBUS

Para ver las descripciones de los pardmetros de Profibus,

consulte la Guia de programacién de la opcién VLT®
PROFIBUS DP MCA 101.

3.11 Parametros: 10-** Fieldbus CAN

Para ver las descripciones de los parametros de DeviceNet,
consulte el Manual de funcionamiento de Devicenet.

3.12 Parametros: 12-** Ethernet
Para ver las descripciones de los parametros de Ethernet,

consulte el Manual de funcionamiento de VLT® EtherNet/IP
MCA 121.
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3.13 Parametros: 13-** Smart Logic Control

El Smart Logic Control (SLC) es una secuencia de acciones
definidas por el usuario (consulte el pardmetro 13-52 Accién
Controlador SL) y ejecutadas por el SLC cuando el evento
asociado definido por el usuario (consulte el

pardmetro 13-51 Evento Controlador SL) es evaluado como
verdadero por el SLC.

La condicion para que se produzca un evento puede ser
un estado determinado o que la salida de una regla légica
0 un operando comparador pase a ser verdadero. Esto da
lugar a una accién asociada, como se indica:

Par. 13-51 Par. 13-52 a
SL Controller Event SL Controller Action ~
&
o
[=3
(5]
Running Coast
Warning Start timer
Torque limit Set Do X low

Digital input X 30/2 Select set-up 2

Par.13-43
Logic Rule Operator 2

D
oD

Par. 13-11
Comparator Operator

<

TRUE longer than..

llustracién 3.51 Smart Logic Control (SLC)

Los eventos y las acciones estan numerados y vinculados
en parejas (estados). Esto significa que cuando se cumpla
el primer evento (cuando se haga verdadero) se ejecutara
la primera accion. Después de esto, se evaltan las
condiciones del segundo evento y, si son verdaderas, se
ejecuta la segunda accién, y asi sucesivamente. En cada
momento solo se evalUa un evento. Si un evento se evalua
como falso, no sucede nada (en el SLC) durante el intervalo
de exploracién actual y no se evaltan otros eventos. Esto
significa que cuando el SLC se inicia, este evalla el primer
«evento» (y solo el primer «evento») en cada intervalo de
exploracion. Solo cuando el primer evento se evalia como
verdadero, el SLC ejecuta la primera accién y comienza a
evaluar el segundo evento. Se pueden programar de 1 a
20 eventos y acciones.

Cuando se haya ejecutado el ultimo evento o accién, la
secuencia volvera a comenzar desde el primer evento o
accion. La llustracién 3.52 muestra un ejemplo con tres
eventos o acciones:

Start
event P13-01

Estado 1
Evento 1/
Accion 1

130BA062.13

Estado %/

Sto| vento

eve’?\t P13-02 Accion 2
-

o Stop

N\ event P13-02
|

Estado 4
Evento 4/
Accién 4

Estado 3
Evento 3/
Accién 3

/
—~ Stop
- event P13-02

llustracion 3.52 Eventos y acciones

Arranque y parada del SLC

Inicie y detenga el SLC seleccionando [7] No o [0] Si en el
pardmetro 13-00 Modo Controlador SL. El SLC siempre
comienza en estado 0 (donde evalla el evento [0]). EI SLC
se inicia cuando el evento de arranque (definido en el
pardmetro 13-01 Evento arranque) se evaltia como
verdadero (siempre que esté seleccionado [1] Si en el
pardmetro 13-00 Modo Controlador SL). El SLC se detiene
cuando el evento de parada (pardmetro 13-02 Evento
parada) sea verdadero. El Pardmetro 13-03 Reiniciar SLC
reinicia todos los pardmetros del SLC e inicia la progra-
macién desde el comienzo.

AVISO!

El SLC solo esta activo en modo automatico, no en modo
manual.

3.13.1 13-0* Ajustes SLC

Utilice los ajustes de SLC para activar, desactivar y reiniciar
la secuencia del Smart Logic Control. Las funciones ldgicas
y los comparadores siempre funcionan en segundo plano,
abriendo el control individual de las entradas y salidas
digitales.

13-00 Modo Controlador SL

Option: Funcién:

[0] | Desactivado Desactiva el controlador Smart Logic.

[1] | Activado

13-01 Evento arranque

Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para activar el

Activa el controlador Smart Logic.

Smart Logic Control.
Option: Funcién:

[0] Falso

Seleccione la entrada booleana
(verdadero o falso) para activar el Smart
Logic Control.

Introduce el valor fijo: falso.

[1] Verdadero Introduce el valor fijo: verdadero
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13-01 Evento arranque

13-01 Evento arranque

Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para activar el Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para activar el
Smart Logic Control. Smart Logic Control.
Option: Funcién: Option: Funcién:
[2] En funciona- El motor esta en funcionamiento. [16] | Advertencia La advertencia térmica se activa cuando
miento térmica la temperatura sobrepasa el limite en el
[3] En rango El motor funciona dentro de los motor, en el convertidor de frecuencia,
intervalos de intensidad y velocidad en la resistencia de frenado o en el
programados desde el termistor.
pardmetro 4-50 Advert. Intens. baja hasta [17] [ Tens. alim. fuera [ La tension de red estd fuera del intervalo
el pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta. ran. de tensién especificado.
[4] En referencia El motor funciona segun la referencia. T | e 15 leh &3 £ia @Eek d GEtehr B
[5] [Limite de par Se ha superado el limite de par ajustado sentido frecuencia esta funcionando en sentido
en el pardmetro 4-16 Modo motor limite antihorario (producto légico de los bits
de par o en el pardmetro 4-17 Modo de estado «en funcionamiento» E
generador limite de par. «inversoy).
[6] [Limite Se ha superado el limite de intensidad [19] | Advertencia Hay una advertencia activa.
infensidad delimoioriajustadajentel [20] [ Alarma Estd activa una alarma (de desconexién).
pardmetro 4-18 Limite intensidad. g
[7] Fuera rango La intensidad del motor esta fuera del [21] | Alar. (bloq. Esta activa una alarma (bloqueo por
intensidad intervalo definido en el descon.) alarma).
pardmetro 4-18 Limite intensidad. [22] [ Comparador 0 | Utilizar el resultado del comparador 0.
[8] | posterior bajo | La intensidad del motor es inferior a la (23] | Comparador 1 Utilizar el resultado del comparador 1.
ajustada en el pardmetro 4-50 Advert.
Intens. baja. [24] [Comparador 2 | Utilizar el resultado del comparador 2.
[9]1 [ anterior alto | La intensidad del motor es superior a la [25] | Comparador 3 | Utilizar el resultado del comparador 3.
ajustada en el pardmetro 4-51 Advert. [26] |Regla légica 0 [ Utilice el resultado de la regla légica 0.
Intens. alta.
[27] [Regla légica 1 Utilice el resultado de la regla légica 1.
[10] [ Fuera rango La velocidad esta fuera del intervalo e T I E—— A
egla légica tilice el resultado de la regla ldgica 2.
veloc. ajustado en pardmetro 4-52 Advert. Veloc. [28] 9 9! o Y 9 9
baja y pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta. [29] [Regla légica 3 Utilice el resultado de la regla légica 3.
[11] [ Velocidad La velocidad de salida es inferior al valor [33] [Entrada digital [ Utilice el valor de la entrada digital 18.
posterior baja ajustado en el pardmetro 4-52 Advert. DI18
Veloc. baja. [34] [Entrada digital [ Utilice el valor de la entrada digital 19.
[12] | Velocidad La velocidad de salida es superior al valor Di9
ity &lE ajustado en el pardmetro 4-53 Advert. [35] | Entrada digital | Utilice el valor de la entrada digital 27.
Veloc. alta. D127
[36] [Entrada digital [ Utilice el valor de la entrada digital 29
[13] | Fuera rango La realimentacion se encuentra fuera del DI29
realim. intervalo ajustado en el [37] [Entrada digital [ Utilice el valor de la entrada digital 32.
pardmetro 4-56 Advertencia realimentacion DI32
baja y el pardmetro 4-57 Advertencia
/ ) yep o [38] [Entrada digital [ Utilice el valor de la entrada digital 33.
realimentacion alta.
DI33
[14] | < realim. alta La realimentacién estd por debajo del 1391 | Comando de Se ha dado una orden de arranque.
limite ajustado en el arranque
pardmetro 4-56 Advertencia realimentacién [40] | Convert. frec. Se emite una orden de parada (velocidad
baja. parado fija, parada, parada rapida, inercia), pero
[15] | > realim. baja La realimentacion esta por encima del no desde el propio SLC.
limite ajustado en el [41] [ Desc. con reinic. | Se realiza un reinicio.
pardmetro 4-57 Advertencia realimentacion
alta [42] | Desc. reinic. Se realiza un reinicio automatico.
] autom.
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13-01 Evento arranque

13-01 Evento arranque

Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para activar el Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para activar el
Smart Logic Control. Smart Logic Control.
Option: Funcién: Option: Funcién:
[43] |Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo disponible en el [97] |RS Flipflop 3 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
LCP gréfico. Comparadores.
[44] | Botdn Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo disponible en [98] | RS Flipflop 4 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
el LCP gréfico. Comparadores.
[45] [Tecla Izquierda | Se ha pulsado [«]. Solo disponible en el [99] | RS Flipflop 5 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
LCP gréfico. Comparadores.
[46] [ Tecla Derecha Se ha pulsado [*]. Solo disponible en el [100] | RS Flipflop 6 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
LCP gréfico. Comparadores.
[47] | Tecla Arriba Se ha pulsado [4A]. Solo disponible en el [101] | RS Flipflop 7 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
LCP gréfico. Comparadores.
[48] | Tecla Abajo Se ha pulsado [¥]. Solo disponible en el 13-02 Evento parada
LCP graéfico.
granco Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para
[50] | Comparador 4 | Utilice el resultado del comparador 4. desactivar el Smart Logic Control.
[51] | Comparador 5 | Utilice el resultado del comparador 5. Option: Funcién:
[60] [Regla légica 4 | Utilice el resultado de la regla légica 4. (0] Falso Para ver descripciones de las
opciones [0] Falso-[61] Regla Iégica 5,
[61] [Regla légica 5 Utilice el resultado de la regla légica 5. consulte el pardmetro 13-01 Evento
[76] [ Entr. digital x30 | Utilice el valor de x30/2 (VLT® General arranque.
2 Purpose 1/0 MCB 101). XY Verdadero
[77] | Entr. digital x30 | Utilice el valor de x30/3 (VLT® General [21 | En funcionamiento
3 Purpose 1/0 MCB 101). 3] |Enrango
4 En referencia
[78] [ Entr. digital x30 | Utilice el valor de x30/4 (VLT® General ; Limite d
mite de par
4 Purpose 1/0 MCB 101). [mite de p
[6] Limite intensidad
[79] |Entrada digital | Utilice el valor de x46/1 (VLT® Extended [71 |Fuera rango
x46 1 Relay Card MCB 113). intensidad
[80] |Entrada digital | Utilice el valor de x46/3 (VLT® Extended [8] | I posterior bajo
X46 3 Relay Card MCB 113). [9] [ anterior alto
— [10] [ Fuera rango veloc.
[81] [Entrada digital | Utilice el valor de x46/5 (VLT® Extended - -
[11] | Velocidad posterior
x46 5 Relay Card MCB 113). .
baja
[82] |Entrada digital | Utilice el valor de x46/7 (VLT® Extended [12] | Velocidad anterior
x46 7 Relay Card MCB 113). alta
[83] |Ent. digital x46 | Utilice el valor de x46/9 (VLT® Extended [13] | Fuera rango realim.
9 Relay Card MCB 113). [14] | < realim. alta
T Tl [15] | > realim. baja
[84] 1111'(. igital x46 | Utilice el valor de x46/11 (VLT® Extended [16] | Advertencia térmica
ey G (02 el [17] | Tens. alim. fuera
[85] |Ent. digital x46 | Utilice el valor de x46/13 (VLT® Extended ran.
13 Relay Card MCB 113). [18] | Cambio de sentido
[94] |RS Flipflop 0 | Consulte el capétulo 3.13.2 13-1% [19] | Advertencia
Comparadores. [20] [ Alarma (descon.)
[21] [ Alar. (blog. descon.)
[95] | RS Flipflop 1 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
[22] [ Comparador O
Comparadores.
[23] [ Comparador 1
[96] (RS Flipflop 2 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* [24] | Comparador 2
Comparadores. [25] | Comparador 3
[26] [Regla légica 0
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13-02 Evento parada

Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para
desactivar el Smart Logic Control. desactivar el Smart Logic Control.
Option: Funcion: Option: Funcién:
[27] | Regla logica 1 [74] | Tiempo limite SL 7 [ Se ha alcanzado el tiempo limite del
[28] [Regla légica 2 temporizador 7 del controlador
[29] | Regla logica 3 Smart Logic.
[30] [ Tiempo limite SL O 1751 | Comando arran.
[31] | Tiempo limite SL 1 dado
[32] | Tiempo limite SL 2 [76] | Entr. digital x30 2
[33] |Entrada digital DI18 [77] |Entr. digital x30 3
[34] |Entrada digital DI19 [78] |Entr. digital x30 4
[35] [Entrada digital DI27 [79] |Entrada digital x46
[36] [Entrada digital DI29 1
[37] [Entrada digital DI32 [80] | Entrada digital x46
[38] [Entrada digital DI33 3
[39] [Comando de [81] [Entrada digital x46
arranque 5
[40] [ Convert. frec. [82] [Entrada digital x46
parado 7
[41] | Desc. con reinic. [83] [ Ent. digital x46 9
[42] | Desc. reinic. autom. [84] | Ent. digital x46 11
[43] [ Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo disponible [85] [ Ent. digital x46 13
en el LCP grafico. [90] |[ATEX ETR cur. Disponible, si el
[44] | Boton Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo warning pardmetro 1-90 Proteccién térmica
disponible en el LCP gréfico. motor esta configurado como [20]
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[45] | Tecla Izquierda Se ha pulsado [«]. Solo disponible en alarma 164 ATEX ETR curlim.alarm
el LCP grafico. estd activa, la salida es 1.
[46] | Tecla Derecha Se ha pulsado [*]. Solo disponible en [91] | ATEX ETR cur. alarm | Disponible, si el
el LCP grafico. pardmetro 1-90 Proteccién térmica
[47] | Tecla Arriba Se ha pulsado [A]. Solo disponible motor esta configurado como [20]
en el LCP gréfico. ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
alarma 166 ATEX ETR freq.lim.alarm
[48] | Tecla Abajo Se ha pulsado [¥]. Solo disponible esté activa, la salida es 1.
en el LCP grafico.
[92] | ATEX ETR freq. Disponible, si el
[50] | Comparador 4 warning pardmetro 1-90 Proteccién térmica
[51] | Comparador 5 motor esta configurado como [20]
[60] | Regla logica 4 ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[61] [Regla légica 5 alarma 163 ATEX ETR cur.lim.warning
[70] | Tiempo limite SL 3 [ Se ha alcanzado el tiempo limite del estd activa, la salida es 1.
temporizador 3 del controlador [93] | ATEX ETR freq. Disponible, si el
Smart Logic. alarm pardmetro 1-90 Proteccién térmica
[71] [ Tiempo limite SL 4 [ Se ha alcanzado el tiempo limite del motor esta configurado como [20]
temporizador 4 del controlador ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
Smart Logic. alarma 165 ATEX ETR freq.lim.warning
[72] | Tiempo limite SL 5 [ Se ha alcanzado el tiempo limite del RIS
temporizador 5 del controlador [94] | RS Flipflop 0 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
Smart Logic. Comparadores.
[73] [Tiempo limite SL 6 | Se ha alcanzado el tiempo limite del [95] (RS Flipflop 1 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
temporizador 6 del controlador Comparadores.
Al Lol [96] | RS Flipflop 2 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
Comparadores.
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13-02 Evento parada Par. 13-11 2
Comparator Operator IN
Seleccione la entrada booleana (verdadero o falso) para Par.13-10 §
desactivar el Smart Logic Control. Comparator Operand A @
Option: Funcién: bar 1312 TRUE longer than.
[97] |RS Flipflop 3 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* Comparator Value
Comparadores.
[98] | RS Flipflop 4 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* llustracién 3.53 Comparadores
Comparadores.
[99] | RS Flipflop 5 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
Comparadores. Hay valores digitales que se comparan segun intervalos de
[100] | RS Flipflop 6 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* tiempo fijados. Consulte la explicacion del
Comparadores pardmetro 13-10 Operando comparador. Los comparadores
se evallan una vez en cada intervalo de exploracion.
(1011 | RS Flipflop 7 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1% Utilice directamente el resultado (verdadero o falso). Todos
Comparadores. los parametros de este grupo son parametros de matrices
[102] | Relay 1 con indice de 0 a 5. Seleccione el indice 0 para programar
[103] | Relay 2 el comparador 0, seleccione el indice 1 para programar el
[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB comparador 1, y asi sucesivamente.
113. 13-10 Operando comparador
[105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB Option: Funcién:
113. Las opciones de [1] Referencia a [31]
[106] [ Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB Contador § son variables que se
113 comparan segun sus valores. Las
opciones de [50] FALSO a [186] Convert.
[107] [ Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB modo auto son valores digitales
113. (verdadero/falso), donde la comparacién
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105. se realizard segun el tiempo durante el
cual estan configuradas como verdadero
[109] Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105. o falso. Consulte el
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105. pardmetro 13-11 Operador comparador.
Seleccione la variable que debe controlar
13-03 Reiniciar SLC el comparador.
Option: Funcion: [0] Desactivado La salida del comparador esté
[0] * | No reiniciar Mantener los ajustes programados en el desactivada.
SLC grupo de pardmetros 13-** Smart Logic. [1] |[Referencia La referencia remota resultante en
[11 |Reiniciar SLC | Reiniciar todos los parametros del grupo de porcentaje.
pardmetros 13-**Smart Logic a los ajustes [2] |Realimentacion |[RPM] o [Hz], segun el ajuste del
predeterminados. pardmetro 0-02 Unidad de velocidad de
motor.
3.13.2 13-1* Comparadores 381 | Veloc. motor [RPM] o [Hz], segun el ajuste del
pardmetro 0-02 Unidad de velocidad de
Los comparadores se usan para comparar variables motor.
continuas (es decir, frecuencia o intensidad de salida, 4] | Intensidad
entrada analdgica, etc.) con valores fijos predeterminados. motor
[5] Par motor

[6] Potencia motor

[7] Tension motor
[8] Tension Bus CC
[9] Térmico motor [ El valor es en porcentaje.

[10] [ VLT térmico El valor es en porcentaje.

[11] [ Temp. disipador | El valor es en porcentaje.
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13-10 Operando comparador

Option: Funcién: Option: Funcion:
[12] [Entr. analég. El valor es en porcentaje. los bits de estado «en funcionamiento» E
Al53 «inversoy).
(13] | Entr. analdg. El valor es en porcentaje. [56] | En rango El motor funciona dentro de los
Al>4 intervalos de intensidad y velocidad
[14] [Entr. analdg. AIFB10 es la fuente de alimentacién programados desde el
AIFB10 interna de 10 V. pardmetro 4-50 Advert. Intens. baja hasta
[15] |Entr. analég. AlIS24V es una fuente de alimentacién de el pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta.
AlS24V modo conmutado de 24 V. [60] | En referencia El motor funciona segun la referencia.
(171 | Entr. anal6g. El valor esta en [°]. AICCT es la [61] |Bajo ref, alta El motor funciona a una referencia
AICCT temperatura de la tarjeta de control. inferior al valor del
[18] |Entrada pulsos | El valor es en porcentaje. pardmetro 4-54 Advertencia referencia
FI29 baja.
[19] |Entrada pulsos | El valor es en porcentaje. [62] [Sobre ref, alta [ El motor funciona a una referencia
FI33 superior al valor del
[20] | Nimero de El nimero de alarmas registradas. pardmetro 4-55 Advertencia referencia
alarma alta.
211 | Numero advert. [65] | Limite de par El par supera el valor del
P2 AR el pardmetro 4-16 Modo motor limite de par
x30 T o del pardmetro 4-17 Modo generador
[23] | Entrada anal. limite de par.
x30 12
[26] [ Actual Position | Esta opcion solo esta disponible con la [66] | Limite de La intensidad del motor supera el valor
R AR cl SermER. intensidad del pardmetro 4-18 Limite intensidad.
Se trata de la posicién real en las [67] | Fuera ran. La intensidad del motor esta fuera del
unidades de posicion definidas en el intensidad intervalo definido en el
grupo de pardmetros 17-7* Position pardmetro 4-18 Limite intensidad.
Scaling. [68] [Bajo I baja La intensidad del motor es inferior al
[30] [Contador A valor del pardmetro 4-50 Advert. Intens.
[31] | Contador B baja.
[34] | Analog Input [69] | Sobre I alta La intensidad del motor es superior al
x48/2 valor del pardmetro 4-51 Advert. Intens.
[35] [Temp Input alta.
x48/4
[36] | Temp Input [70] [ Fuera rango La velocidad esta fuera del intervalo
x48/7 veloc. ajustado en pardmetro 4-52 Advert. Veloc.
] || e s baja y pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta.
x48/10 [71] | Bajo veloc. baja | La velocidad de salida es inferior al valor
[50] | FALSO Permite introducir el valor fijo falso en el del pardmetro 4-52 Advert. Veloc. baja.
comparador. [72] | Sobre veloc. alta | La velocidad de salida es superior al
[51] |VERDADERO Permite introducir el valor fijo verdadero valor del pardmetro 4-53 Advert. Veloc.
en el comparador. alta.
[52] | Ctrl prep. La placa de control recibe tensién de [75] | Fuera rango La realimentacion se encuentra fuera del
alimentacion. realim. intervalo ajustado en el
- - - - - pardmetro 4-56 Advertencia realimen-
[53] | Convertidor listo | El convertidor de frecuencia esta ., .
preparado para el funcionamiento y tac:c’m baja y el . .
. ~ pardmetro 4-57 Advertencia realimen-
aplica una senal a la placa de control. B
tacién alta.
[54] | Funcionamiento | El motor estd en funcionamiento. : : : : - S _—
[76] | Bajo realim. baja | La realimentacion es inferior al limite
[55] | Cambio de La salida estd activa cuando el establecido en el
sentido convertidor de frecuencia funciona en pardmetro 4-56 Advertencia realimen-
sentido antihorario (producto légico de tacion baja.
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13-10 Operando comparador

Option: Funcién: Option: Funcion:
[77] | Sobre realim. La realimentacion supera el limite [122] [ Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 2.
alta ajustado en el SL 2
pardmetro 4-57 Advertencia realimen- [123] [ Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 3.
tacion alta. SL3
[80] | Advertencia Este operando pasa a ser verdadero [124] [ Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 4.
térmica cuando el convertidor de frecuencia SL4
detecta una advertencia térmica; por [125] | Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 5.
ejemplo, cuando la temperatura SL5
sobrepasa el limite en el motor, el [126] | Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 6.
convertidor de frecuencia, la resistencia SL6
de frenado o el termistor. [127] [ Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 7.
SL7
[82] [Tens. al. fuera La tension de red esté fuera del intervalo — —
L . [130] [ Entrada digital | Entrada digital 18 (alto=verdadero).
rang. de tension especificado.
D8
[85] [Advertencia Si se activa una advertencia, este [131] | Entrada digital | Entrada digital 19 (alto=verdadero).
operando recibe el nimero de la misma. DI19
[86] | Alarma (descon.) | Esta activa una alarma de desconexion. [132] | Entrada digital | Entrada digital 27 (alto=verdadero).
DI27
[87] | Alar. (blog. Esta activa una alarma (bloqueo por
[133] | Entrada digital Entrada digital 29 (alto=verdadero).
descon.) alarma).
DI29
[90] |Bus OK Comunicacion activa (sin tiempo limite) a [134] | Entrada digital | Entrada digital 32 (alto=verdadero).
través del puerto de comunicacién en DI32
serie. [135] | Entrada digital Entrada digital 33 (alto=verdadero).
[91] | Limite de pary |Si el convertidor de frecuencia ha DI33
paro recibido una senal de parada y esté en el [150] | Salida digital SL | Utilice el resultado de la salida digital
limite de par, la sefal es «0» ldgico. A SLC A.
[92] [ Fallo freno El IGBT del freno se ha cortocircuitado. [151] [ Salida digital SL [ Utilice el resultado de la salida digital
(IGBT) B SLC B.
[93] | Control freno El freno mecanico esta activado. [152] [ Salida digital SL [ Utilice el resultado de la salida digital
mecan. C SLC C.
[94] [ Parada segura
activa [153] [ Salida digital SL [ Utilice el resultado de la salida digital
D SLC D.
[100] [ Comparador 0 Resultado del comparador 0.
[101] | Comparador 1 Resultado del comparador 1. [154] [ Salida digital SL [ Utilice el resultado de la salida digital
E SLC E.
[102] [ Comparador 2 Resultado del comparador 2.
[155] [ Salida digital SL [ Utilice el resultado de la salida digital
[103] | Comparador 3 | Resultado del comparador 3. F SLC F.
[104] | Comparador 4 | Resultado del comparador 4. [160] | Relé 1 El relé 1 esta activo.
[105] | Comparador 5 | Resultado del comparador 5. 1611 | Relé 2 El relé 2 esta activo.
[110] | Regla l6gica 0 | Resultado de la regla l6gica 0. [162] | Relay 3
[111] | Regla légica 1 | Resultado de la regla l6gica 1. [163] | Relay 4
164] | Relay 5
[112] | Regla logica 2 Resultado de la regla légica 2. e y
[165] | Relay 6
[113] [ Regla légica 3 Resultado de la regla légica 3. [166] | Relay 7
[114] | Regla logica 4 Resultado de la regla légica 4. [167] | Relay 8
[115] [ Regla légica 5 Resultado de la regla légica 5. [168] | Relay 9
[180] | Ref. local activa | Activa cuando el pardmetro 3-13 Lugar de
[120] | Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 0. referencia sea [2] Local o cuando el
sLo pardmetro 3-13 Lugar de referencia sea [0]
[121] | Tiempo limite Resultado del temporizador SLC 1. Conex. a manual/auto, mientras que el
SL1 LCP esté en modo manual.
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13-11 Operador comparador

auto

frecuencia esté en modo automatico.

[187]

Comando arran.

dado

[190]

Entr. digital x30
2

[191]

Entr. digital x30
3

[192]

Entr. digital x30
4

[193]

Digital input
x46/1

[194]

Digital input
x46/3

[195]

Digital input
x46/5

[196]

Digital input
x46/7

[197]

Digital input
x46/9

[198]

Digital input
x46/11

[199]

Digital input
x46/13

13-11 Operador comparador

que...

Option: Funcién: Option: Funcién:
[181] | Ref. remota Activa cuando el pardmetro 3-13 Lugar de [1]1 | = (igual) El resultado de la evaluacion sera verdadero
activa referencia sea [1] Remoto o [0] Conex. a cuando la variable seleccionada en el
manual/auto cuando el LCP esté en pardmetro 13-10 Operando comparador sea
modo automatico. aproximadamente igual al valor fijado en el
[182] | Comando de Activo cuando haya una orden de e T Ve s
arranque arranque activa y no haya orden de [21]> Légica inversa de la opcién [0] <.
parada. (5] | VERDADERO
[183] | Convertidor Se emite una orden de parada (velocidad >..
parado fija, parada, parada rap., inercia), pero no [6] | FALSO mayor
desde el propio SLC. que...
[185] | Conv. modo Activa cuando el convertidor de [7] | VERDADERO
manual frecuencia esté en modo manual. S
[8] | FALSO menor
[186] | Convert. modo | Activa cuando el convertidor de

13-12 Valor comparador

Matriz [6]

Range: Funcién:

Size [-100000 - Introduzca el nivel de disparo para
related* 100000 ] la variable controlada por este

comparador. Este es un parametro
de matrices que contiene los
valores de comparador de 0 a 5.

3.13.3 RS Flip Flops

Los flip flops de
ajuste/reinicio.

RS-FF Operand S

RS-FF Operand R

reinicio/ajuste mantienen la sefal hasta el

Par. 13-15

Par.13-16

‘ 130BB959.10

llustraciéon 3.54 Flip Flops de Reset/Set

Se utilizan dos parametros y la salida puede utilizarse en

Option: Funcion: o
- — las reglas légicas y como eventos.
Seleccione el operador que se utilizara en la
comparacion. Este es un parametro de
. . o
matrices que contiene los operadores . ,—\_%.
comparadores de 0 a 5. 2
o
= . R ]
[0]] < El resultado de la evaluaciéon sera verdadero -
cuando la variable seleccionada en el Fiip Flop Output
ardmetro 13-10 Operando comparador sea , . .
P ) .p P llustracién 3.55 Salidas de Flip Flop
inferior al valor fijado en el
pardmetro 13-12 Valor comparador. El
resultado serd falso si la variable seleccionada .
)} Los dos operadores pueden seleccionarse entre una larga
en el pardmetro 13-10 Operando comparador ) ! o .
. . lista. En casos especiales, puede utilizarse la misma entrada
es superior al valor fijado en el digital | aiuste / reinicio. de f d
igital para el ajuste / reinicio, de forma que puede usarse
pardmetro 13-12 Valor comparador. 9 P ) ! quep
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la misma entrada digital como arranque / parada. Los 13-15 RS-FF Operand S

siguientes ajustes pueden aplicarse para establecer la

? " ] Option: Funcioén:
misma entrada digital (por ejemplo, DI32) como arranque/ o7 Tral
also
parada.
[1] Verdadero
- - [2] En funcionamiento
Parametro Ajuste Notas 3] £
n rango
Pardmetro 13-00 Modo 5 o B fg -
i - n referencia
Controlador SL :
— [5] Limite de par
Pardmetro 13-01 Evento
arranque Verdadero |- [6] |Limite intensidad
Pardmetro 13-02 Evento parada | Falso - 71 Fuera rango intensidad
[8] | posterior bajo
. .. 371 [91 | anterior alto
Pardmetro 13-40 Regla I6gica
Entrada - [10] [ Fuera rango veloc.
booleana 1 [0] .
digital DI32 [11] | Velocidad posterior baja
2] En i i
Pardmetro 13-42 Regla logica [2] ! [12] [ Velocidad anterior alta
booleana 2 [0] fu'naima— - [13] | Fuera rango realim.
miento ;
[14] | < realim. alta
Pardmetro 13-41 Operador B1Y [15] |> realim. baja
regla Iégica 1 0] Negado [16] [ Advertencia térmica
37] [17] | Tens. alim. fuera ran.
Pardmetro 13-40 Regla Iégica 18] | cambio de sentido
Entrada -
booleana 1 [1] digital DI32 [19] | Advertencia
] [2] En [20] | Alarma (descon.)
Zarc;metrozl_?{u Regla légica funciona- |- [21] | Alar. (blog. descon.)
ooleana 2 [1] miento [22] [ Comparador O
Pardmetro 13-41 Operador a1y [23] | Comparador 1
regla I6gica 1 [1] [24] [ Comparador 2
[25] [ Comparador 3
] Sahc’la del [26] [ Regla légica 0
Pardmetro 13-15 RS-FF Operand [%6]. Regla |pardmetro 13—’47. Op 271 | Regla Ibgica 1
S [0] I6gica 0 erador regla légica 1 —_—
0] [28] [Regla légica 2
_ [29] |Regla logica 3
Salida del - J g -
3 i [30] [ Tiempo limite SL O
Pardmetro 13-16 RS-FF Operand |[27] Regla |pardmetro 13-41 Op = e
R [0] I6gica 1 erador regla légica 1 (311 lempo limite SL 1
(1] [32] [ Tiempo limite SL 2
[33] [Entrada digital DI18
Salida del [34] [Entrada digital DI19
ardmetro 13-15 RS- igi
Pardmetro 13-51 Evento [94] RS pFF o dsy el [35] | Entrada digital DI27
- eran e iqi
Controlador SL [0] Flipflop 0 ’ P y [36] [Entrada digital DI29
pardmetro 13-16 RS- [37] |Entrada digital DI32
-FF Operand R. [38] | Entrada digital DI33
Pardmetro 13-52 Accion 1[:22] .En [39] | Comando de arranque
Controlador SL [0] u.noima— - [40] | Convert. frec. parado
miento [41] | Desc. con reinic.
Pardmetro 13-51 Evento [27] Regla [42] | Desc. reinic. autom.
Controlador SL [1] l6gica 1 - [43] | Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo
Pardmetro 13-52 Accion disponible en el LCP gréfico.
[24] Parada |-
Controlador SL [1] [44] |Boton Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo

disponible en el LCP gréfico.
Tabla 3.26 Operadores

[45] | Tecla Izquierda Se ha pulsado [«]. Solo
disponible en el LCP gréfico.

[46] | Tecla Derecha Se ha pulsado [*>]. Solo
disponible en el LCP gréfico.
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13-15 RS-FF Operand S 13-16 RS-FF Operand R

Option: Funcién: Option: Funcion:
[47] | Tecla Arriba Se ha pulsado [4]. Solo [0] |Falso
disponible en el LCP gréfico. [1] | Verdadero
- [2] En funcionamiento
[48] [ Tecla Abajo Se ha pulsado [Y]. Solo
’ [3] En rango
disponible en el LCP gréfico. al En referencia
[50] | Comparador 4 [5] [Limite de par
[51] [Comparador 5 [6] Limite intensidad
[60] | Regla légica 4 [71 | Fuera rango intensidad
[61] [Regla légica 5 [8] | posterior bajo
[70] [ Tiempo limite SL 3 [9] | anterior alto
[71] | Tiempo limite SL 4 [10] | Fuera rango veloc.
[72] | Tiempo limite SL 5 [11] |Velocidad posterior baja
[73] | Tiempo limite SL 6 [12] | Velocidad anterior alta
[74] | Tiempo limite SL 7 [13] |Fuera rango realim.
[75] | Comando arran. dado [14] | < realim. alta
[76] | Entr. digital x30 2 [15] [> realim. baja
[77] [ Entr. digital x30 3 [16] | Advertencia térmica
[78] | Entr. digital x30 4 [17] | Tens. alim. fuera ran.
[79] [Entrada digital x46 1 [18] | Cambio de sentido
[80] [Entrada digital x46 3 [19] | Advertencia
[81] [Entrada digital x46 5 [20] [ Alarma (descon.)
[82] | Entrada digital x46 7 [21] [ Alar. (blog. descon.)
[83] [Ent. digital x46 9 [22] | Comparador 0
[84] [ Ent. digital x46 11 [23] [ Comparador 1
[85] [ Ent. digital x46 13 [24] [ Comparador 2
[90] | ATEX ETR cur. warning [25] | Comparador 3
[91] | ATEX ETR cur. alarm [26] [ Regla légica 0
[92] [ ATEX ETR freq. warning [27] | Regla légica 1
[93] [ATEX ETR freq. alarm [28] | Regla légica 2
[94] | RS Flipflop 0 [29] [Regla légica 3
[95] [RS Flipflop 1 [30] [ Tiempo limite SL O
[96] | RS Flipflop 2 [31] | Tiempo limite SL 1
[97] | RS Flipflop 3 [32] [ Tiempo limite SL 2
[98] | RS Flipflop 4 [33] | Entrada digital DI18
[99] | RS Flipflop 5 [34] | Entrada digital DI19
[100] | RS Flipflop 6 [35] | Entrada digital DI27
[101] | RS Flipflop 7 [36] | Entrada digital DI29
[102] [ Relay 1 [37] | Entrada digital DI32
[103] | Relay 2 [38] [Entrada digital DI33
[104] [ Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card [39] | Comando de arranque
MCB 113. [40] | Convert. frec. parado
[105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card [41] | Desc. con reinic.
MCB 113. [42] | Desc. reinic. autom.
[43] | Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo
[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card disponible en el LCP gréfico.
MCB 113.
[44] | Botdn Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo
[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card disponible en el LCP gréfico.
MCB 113.
[45] | Tecla Izquierda Se ha pulsado [«]. Solo
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105. disponible en el LCP gréfico.
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105. [46] |Tecla Derecha Se ha pulsado [*]. Solo
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105. ClE G Gl e el
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3.13.4 13-2* Temporizadores

13-16 RS-FF Operand R

Option: Funcién:
[27] |Tecla Arriba Se ha pulsado [A]. Solo Utilice ?I resultado (verdac!ero o falso) directamente de los
di ol | LCP arai temporizadores para definir un evento (consulte el
Isponible en e ranco. L,
P 9 pardmetro 13-51 Evento Controlador SL) o como entrada
[48] | Tecla Abajo Se ha pulsado [¥]. Solo booleana en una regla légica (consulte el
disponible en el LCP grafico. pardmetro 13-40 Regla I6gica booleana 1, el
ardmetro 13-42 Regla I6gica booleana 2 o el
[50] | Comparador 4 p ! g ,g. .
pardmetro 13-44 Regla I6gica booleana 3). Un temporizador
[51] [Comparador 5 L L. .
o0 | Reala loaica 4 es falso solo cuando lo inicia una accién (por ejemplo, [30]
(601 |Regla cl)gfca Tempor. inicio 1) hasta que pase el valor del temporizador
1910 | e (g introducido en este pardmetro. A continuacion, vuelve a
[70] [ Tiempo limite SL 3 ser verdadero
[71] | Tiempo limite SL 4 Todos los parametros de este grupo son parametros de
[72] | Tiempo limite SL 5 matrices con indice de 0 a 2. Seleccione el indice 0 para
[73] | Tiempo limite SL 6 programar el temporizador O; seleccione el indice 1 para
[74] | Tiempo limite SL 7 programar el temporizador 1, y asi sucesivamente.
75] | Comando arran. dado
el 13-20 Temporizador Smart Logic Controller
[76] | Entr. digital x30 2 -
(77 | Entr. digital x30 3 Range: Funcion:
(78] | Entr. digital x30 4 Size [O- Introduzca el valor para definir la duracion
[79] | Entrada digital x46 1 related* 01 de la salida falso del ten.1por|zador
[80] | Entrada digital x46 3 |forlogra.n:ado. .Un temporlhz’ador szlo .sera
[81] | Entrada digital x46 5 also si ? .aftlva una accién (es decir, [30]
— Tempor. inicio 1) y hasta que haya
[82] | Entrada digital x46 7 . . . .
transcurrido el tiempo introducido en el
[83] [Ent. digital x46 9 .
temporizador.
[84] [Ent. digital x46 11
[85] [ Ent. digital x46 13
[90] | ATEX ETR cur. warning 3.13.5 13-4* Reglas Ioglcas
[91] [ATEX ETR cur. alarm
[92] | ATEX ETR freq. warning Se pueden combinar hasta tres entradas booleanas
[93] [ATEX ETR freq. alarm (entradas verdaderas/falsas) de temporizadores,
[94] |RS Flipflop 0 comparadores, entradas digitales, bits de estado y eventos
[95] |RS Flipflop 1 utilizando los operadores Iogicos Y, O y NO. Seleccione
[96] |RS Flipflop 2 entr,adas booleanas ?a;z? e.I calcu;o en el |
1971 | RS Flipflop 3 par({metro 13-40 Regla o’gllca booleana 1, e
- pardmetro 13-42 Regla I6gica booleana 2 y el
[98] | RS Flipflop 4 , L.
. pardmetro 13-44 Regla légica booleana 3. Defina los
[99] | RS Flipflop 5 - . P,
o Fiiof operadores utilizados para combinar de forma logica las
(1001 ipflop 6 entradas seleccionadas en pardmetro 13-41 Operador regla
[101] | RS Flipflop 7 L. p L.
I6gica 1y pardmetro 13-43 Operador regla Iégica 2.
[102] | Relay 1
[103] | Relay 2
Par. 13-41 Par. 13-43 =]
[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card Par. 1340 Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 &
. ~ O
MCB 113. Logic Rule Boolean 1 ® §
m
Par. 13-42 oD -
[105] [ Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card Lg;ic Rule Boolean2 | DE
MCB 113.
[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card
Par. 13-44
MCB 113. Logic Rule Boolean 3
[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card llustracién 3.56 Reglas légicas
MCB 113.
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
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Prioridad de calculo

13-40 Regla légica booleana 1

Primero, se calculan los resultados del Option: Funcién:
pardmetro 13-40 Regla Iégica booleana 1, del —
pardmetro 13-41 Operador regla Iégica 1y del [34] | Entrada digital DI19
pardmetro 13-42 Regla I6gica booleana 2. El resultado 35] | Entrada digital D127
(verdadero/falso) de este calculo se combina con los B || et elgizl B
ajustes del pardmetro 13-43 Operador regla I6gica 2 y del [37] | Entrada digital DI32
pardmetro 13-44 Regla légica booleana 3, y produce el (38] | Entrada digital DI33
resultado final (verdadero/falso) de la regla légica. [39] | Comando de
arranque
[40] [ Convert. frec. parado
Option: Funcién: [41] | Desc. con reinic.
[0] Falso Seleccione la primera entrada [42] | Desc. reinic. autom.
booleana (verdadero o falso) para la [43] |Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo disponible
regla légica seleccionada. en el LCP gréfico.
Consulte el pardmetro 13-01 Evento —
arranque y el [44] | Boton Reset Se ha pulsado [Reset]. S’olo
pardmetro 13-02 Evento parada para disponible en el LCP gréfico.
obtener mas informacion. [45] | Tecla Izquierda Se ha pulsado [«]. Solo disponible
T Verdadero en el LCP grafico.
21 |En funcionamiento [46] | Tecla Derecha Se ha pulsado [>]. Solo disponible
B3] En rango en el LCP grafico.
[4] | En referencia [47] | Tecla Arriba Se ha pulsado [A]. Solo disponible
[5] | Limite de par en el LCP gréfico.
[6] Limite intensidad
71 |Fuera rango [48] | Tecla Abajo Se ha pulsado [Y]. Solo disponible
intensidad en el LCP grafico.
[8] | posterior bajo [50] [Comparador 4
[9] | anterior alto [51] [Comparador 5
[10] [ Fuera rango veloc. [60] [Regla légica 4
[11] [ Velocidad posterior [61] | Regla logica 5
baja [70] [ Tiempo limite SL 3
[12] | Velocidad anterior [71] [ Tiempo limite SL 4
alta [72] [ Tiempo limite SL 5
[13] [Fuera rango realim. [73] [ Tiempo limite SL 6
[14] | < realim. alta [74] | Tiempo limite SL 7
[15] [> realim. baja [75] | Comando arran.
[16] | Advertencia térmica dado
[17] | Tens. alim. fuera ran. [76] | Entr. digital x30 2
[18] | Cambio de sentido [77] | Entr. digital x30 3
[19] | Advertencia [78] | Entr. digital x30 4
[20] [ Alarma (descon.) [79] [Entrada digital x46 1
[21] | Alar. (blog. descon.) [80] | Entrada digital x46 3
[22] [ Comparador O [81] [Entrada digital x46 5
[23] | Comparador 1 [82] [Entrada digital x46 7
[24] | Comparador 2 [83] [ Ent. digital x46 9
[25] | Comparador 3 [84] [ Ent. digital x46 11
[26] [Regla légica O [85] [ Ent. digital x46 13
[27] | Regla légica 1 [90] | ATEX ETR cur. Disponible, si el
[28] [Regla légica 2 warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica
[29] | Regla logica 3 motor esta configurado como [20]
[30] | Tiempo limite SL O ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[311 | Tiempo limite SL 1 alarma 164 ATEX ETR curlim.alarm
[32] |Tiempo limite SL 2 esta activa, la salida sera 1.
[33] [Entrada digital DI18
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13-40 Regla légica booleana 1

13-41 Operador regla légica 1

Option: Funcién: Matriz [6]
[91] | ATEX ETR cur. alarm | Disponible, si el Option: Funcion:
pardmetro 1-90 Proteccion térmica Seleccione el primer operador légico que se
motor esta configurado como [20] usara en las entradas booleanas del
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la pardmetro 13-40 Regla légica booleana 1'y el
alarma 166 ATEX ETR freq.lim.alarm pardmetro 13-42 Regla Iégica booleana 2.
esta activa, la salida es 1. Los nimeros de pardmetros entre corchetes
[92] | ATEX ETR freq. Disponible, si el corresponden a las entradas booleanas del
warning pardmetro 1-90 Proteccién térmica grupo de pardmetros capétulo 3.13 Pardmetros:
motor esta configurado como [20] 13-** Smart Logic Control.
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la [0] | Desactivado | Ignora:
alarma 163 ATEX ETR cur.lim.warning e Pardmetro 13-42 Regla Iégica booleana
esta activa, la salida es 1. 2.
[93] [ATEX ETR freq. alarm | Disponible, si el . Pardmetro 13-43 Operador regla légica
pardmetro 1-90 Proteccién térmica 2.
motor esta configurado como [20] | .
. . Pardmetro 13-44 Regla Iégica booleana
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la 3
alarma 165 ATEX ETR freqg.lim.warning )
esta activa, la salida es 1. [y Evalta la expresion [13-40] Y [13-42].
[94] |RS Flipflop 0 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* [21{0 Evalua la expresion [13-40] O [13-42].
Comparadores. 31| Y Negado | Evalua la expresion [13-40] Y NO [13-42].
[95] [RS Flipflop 1 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* [41| O Negado | Evalda la expresion [13-40] O NO [13-42].
Comparadores.
[5S][NO Y Evalta la expresion NO [13-40] Y [13-42].
[96] | RS Flipflop 2 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
Comparadores [6] | NO O Evalta la expresion NO [13-40] O [13-42].
[97]1 [RS Flipflop 3 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* [71 NO Y NO Evalta la expresion NO [13-40] Y NO [13-42].
Comparadores. [8] | NO O NO Evalua la expresiéon NO [13-40] O NO [13-42].
[98] | RS Flipflop 4 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* —
Comparadores. 13-42 Regla l6gica booleana 2
Option: Funcién:
[99] | RS Flipflop 5 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* P
Comparadores. [0] Falso Seleccione la segunda entrada
booleana (verdadero o falso) para la
[100] | RS Flipflop 6 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* regla I6gica seleccionada. Consulte
Comparadores. el pardmetro 13-01 Evento arranque
[101] | RS Flipflop 7 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* y el pardmetro 13-02 Evento parada
Comparadores. para obtener mas informacion.
[102] | Relay 1 [1]1 | Verdadero
[103] | Relay 2 [2] En funcionamiento
[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB 31 |Enrango
113. [4] En referencia
[5] Limite de par
[105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB —— P -
113 [6] Limite intensidad
) [7] Fuera rango
[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB intensidad
113. [8] | posterior bajo
[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB [91 |!anterior alto
113. [10] [ Fuera rango veloc.
[11] [ Velocidad posterior
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105. baja
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105. [12] | Velocidad anterior
alta
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[13] [ Fuera rango realim.
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13-42 Regla l6gica booleana 2 13-42 Regla l6gica booleana 2

Option: Funcién: Option: Funcion:
[14] | < realim. alta [74] | Tiempo limite SL 7
[15] | > realim. baja [75] [Comando arran.
[16] | Advertencia térmica dado
[17] [Tens. alim. fuera ran. [76] | Entr. digital x30 2
[18] [Cambio de sentido [77] | Entr. digital x30 3
[19] [ Advertencia [78] | Entr. digital x30 4
[20] [ Alarma (descon.) [79] [Entrada digital x46 1
[21] [ Alar. (blog. descon.) [80] | Entrada digital x46 3
[22] [ Comparador 0 [81] | Entrada digital x46 5
[23] [ Comparador 1 [82] | Entrada digital x46 7
[24] [ Comparador 2 [83] | Ent. digital x46 9
[25] [ Comparador 3 [84] | Ent. digital x46 11
[26] [Regla légica O [85] | Ent. digital x46 13
[27] [Regla légica 1 [90] [ ATEX ETR cur. Disponible, si el
[28] | Regla logica 2 warning pardmetro 1-90 Proteccién térmica
[29] |Regla logica 3 motor estd configurado como [20]
[30] |Tiempo limite SL 0 ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[31] | Tiempo limite SL 1 alarma 164 ATEX ETR curlim.alarm
[32] |Tiempo limite SL 2 esta activa, la salida serd 1.
[33] [Entrada digital DI18 [91] | ATEX ETR cur. alarm | Disponible, si el
[34] [Entrada digital DI19 pardmetro 1-90 Proteccion térmica
[35] | Entrada digital DI27 motor esta configurado como [20]
[36] |Entrada digital DI29 ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
1371 |Entrada digital DI32 alarma 166 ATEX ETR freg.lim.alarm
[38] | Entrada digital DI33 estd activa, la salida es 1.
[39] | Comando de [92] | ATEX ETR freq. Disponible, si el
arranque warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica
[40] | Convert. frec. parado motor esta configurado como [20]
[41] | Desc. con reinic. ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[42] | Desc. reinic. autom. alarma 163 ATEX ETR cur.lim.warning
[43] |Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo disponible esta activa, la salida es 1.
en el LCP grafico. [93] | ATEX ETR freq. alarm | Disponible, si el
[44] |Botén Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo pardmetro 1-90 Proteccion térmica
disponible en el LCP gréfico. motor esta configurado como [20]
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[45] |Tecla Izquierda Se ha pulsado [«]. Solo disponible R Tl e e —
en el LCP grafico. estd activa, la salida es 1.
[46] [ Tecla Derecha Se ha pulsado [>]. Solo disponible [94] | RS Flipflop 0 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1%
en el LCP gréfico. Comparadores.
[47] |Tecla Arriba Se ha pulsado [A]. Solo disponible [95] |RS Flipflop 1 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1%
en el LCP gréfico. Comparadores.
[48] | Tecla Abajo Se ha pulsado [Y]. Solo disponible [96] |RS Flipflop 2 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
en el LCP grafico. Comparadores.
[50] [Comparador 4 [97]1 |RS Flipflop 3 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
[51] | Comparador 5 Comparadores.
[60] | Regla I6gica 4 [98] | RS Flipflop 4 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
[61] | Regla logica 5 Comparadores.
[70] | Tiempo limite SL 3
711 | Tiempo limite 5L 4 [99] | RS Flipflop 5 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
- — Comparadores.
[72] [ Tiempo limite SL 5
[73] [ Tiempo limite SL 6
MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 163




Dt

Descripciones de parametros VLT® AutomationDrive FC 301/302

13-42 Regla légica booleana 2 13-43 Operador regla légica 2

Option: Funcién: Matriz [6]
[100] | RS Flipflop 6 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* Option: Funcion:
Comparadores. 18] | NO O NO |
1011 | RS Flipflop 7 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* ,_
nier AP & 13-44 Regla légica booleana 3
Comparadores.
Matriz [6]
[102] [ Relay 1 X L
Option: Funcion:
[103] [ Relay 2
Fal lecci |
[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB [0] also Seleccione la tercera entrada
13 booleana (verdadero o falso) para la
) regla légica seleccionada. Consulte
[105] [ Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB el pardmetro 13-01 Evento arranque
113. (opciones [0] Falso-[61] Regla légica
[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB ) 5 [ (RO B el
13 (opciones [70] Tiempo limite SL 3-[75]
Comando arran. dado) para obtener
[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB mas informacion.
113.
[1] Verdadero
[108] R9|ay 7 X34/V|_T® Relay Card MCB 105. [2] En funcionamiento
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105. (31 |En rango
[4] En referencia
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105. 5] | Limite de par
o [6] Limite intensidad
13-43 Operador regla logica 2
[7] Fuera rango
Matriz [6] intensidad
Option: Funcion: [8] | posterior bajo
Seleccione el segundo operador I6gico que se [9] | anterior alto
utilizard en la entrada booleana calculada en el: [10] [ Fuera rango veloc.
. Pardmetro 13-40 Regla I6gica booleana [11] | Velocidad posterior
1. baja
e Pardmetro 13-41 Operador regla légica [12] | Velocidad anterior
1. alta
1 Fi lim.
. Pardmetro 13-42 Regla I6gica booleana (131 Uera 1ango ream
5 [14] | < realim. alta
- [15] [> realim. baja
[13'[44] indica la entradal b'ooleana del [16] | Advertencia térmica
pardmetro 13-44 Regla I6gica booleana 3. [17] | Tens. alim. fuera ran.
[13-40/13-42] indica la entrada booleana - -
[18] | Cambio de sentido
calculada en: 9 T Ad -
. Pardmetro 13-40 Regla I6gica booleana (191 vertencia
] [20] [ Alarma (descon.)
. o [21] [ Alar. (blog. descon.)
. F;arametro 13-41 Operador regla légica ERE D
’ [23] | Comparador 1
. Pardmetro 13-42 Regla légica booleana [24] | Comparador 2
2. [25] | Comparador 3
[0] | Desactivado | Seleccione esta opcién para ignorar [26] [Regla l6gica 0
pardmetro 13-44 Regla I6gica booleana 3. [27] | Regla légica 1
iy [28] | Regla l6gica 2
2110 [29] [Regla légica 3
31| Y Negado [30] | Tiempo limite SL O
[4]| O Negado [31] | Tiempo limite SL 1
1IN0 Y [32] | Tiempo limite SL 2
[6]|[NO O [33] | Entrada digital DI18
71INO Y NO [34] [Entrada digital DI19

164

Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos.

MG33MMO05




Dt

Descripciones de parametros Guia de programacion

13-44 Regla légica booleana 3 13-44 Regla légica booleana 3

Matriz [6] Matriz [6]
Option: Funcién: Option: Funcion:
[35] [Entrada digital DI27 [91] [ ATEX ETR cur. alarm | Disponible, si el
[36] | Entrada digital DI29 pardmetro 1-90 Proteccién térmica
[37] | Entrada digital DI32 motor esta configurado como [20]
[38] |Entrada digital DI33 ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[39] | Comando de alarma 166 ATEX ETR freq.lim.alarm
arranque estd activa, la salida es 1.
[40] [ Convert. frec. parado [92] | ATEX ETR freq. Disponible, si el
[41] | Desc. con reinic. warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica
[42] | Desc. reinic. autom. motor estd configurado como [20]
[43] | Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo disponible ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
en el LCP gréfico. alarma 163 ATEX ETR cur.lim.warning
esta activa, la salida es 1.
[44] [Boton Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo s !
disponible en el LCP gréfico. [93] [ ATEX ETR freqg. alarm | Disponible, si el
imetro 1-90 Proteccion térmi
[45] |Tecla Izquierda Se ha pulsado [<]. Solo disponible (IS ro’ rotecdion termica
i motor esta configurado como [20]
en el LCP grafico. .
ATEX ETR o [21] Advanced ETR]. Si la
[46] [ Tecla Derecha Se ha pulsado [*]. Solo disponible alarma 165 ATEX ETR freq.lim.warning
en el LCP grafico. esta activa, la salida es 1.
[47] |Tecla Arriba Se ha pulsado [4]. Solo disponible [94] |[RS Flipflop 0 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
en el LCP gréfico. Comparadores.
[48] [Tecla Abajo Se ha pulsado [Y]. Solo disponible [95] | RS Flipflop 1 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
en el LCP grafico. Comparadores.
[50] | Comparador 4 [96] | RS Flipflop 2 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
[51] | Comparador 5 Comparadores.
[60] | Regla logica 4 [97] |RS Flipflop 3 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1%
[61] [Regla légica 5 Comparadores.
[70] | Tiempo limite SL 3 [98] | RS Flipflop 4 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
[71] | Tiempo limite SL 4 Comparadores.
[72] | Tiempo limite SL 5 o : I ;
RS Fli 5 .13.2 13-7*
73] |Tiempo limite SL 6 [99] S Flipflop 5 Consulte el capétulo 3.13.2 13
- — Comparadores.
[74] | Tiempo limite SL 7
751 | Comando arran. [100] | RS Flipflop 6 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1%
dado Comparadores.
[76] | Entr. digital x30 2 [101] | RS Flipflop 7 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*
[77] |Entr. digital x30 3 Comparadores.
[78] | Entr. dlglthal-X.’:IO 4 [102] | Relay 1
[79] Entra:a jlgltaI x46 1 [103] [ Relay 2
80 Entrada digital x46 3
o .g. [104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[81] [Entrada digital x46 5 113
[82] [Entrada digital x46 7 )
[83] |Ent. digital x46 9 [105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[84] | Ent. digital x46 11 113.
[85] | Ent. digital x46 13 [106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[90] | ATEX ETR cur. Disponible, si el 113.
warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica
] [107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
motor estd configurado como [20] 13
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la ’
alarma 164 ATEX ETR cur.lim.alarm [108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
esta activa, la salida sera 1.
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
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13-44 Regla légica booleana 3 13-51 Evento Controlador SL

Matriz [6] Option: Funcion:
Option: Funcioén: [32] [ Tiempo limite SL 2
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105. [33] | Entrada digital DI18
[34] [Entrada digital DI19
3 % [35] | Entrada digital DI27
3.13.6 13-5* Estados [36] [Entrada digital DI29
[37] [Entrada digital DI32
(58] | Entrad dgial D13
Option: Funcién: [39] [Comando de
[0] Falso Seleccione la entrada booleana arranque
(verdadero o falso) para definir el [40] [ Convert. frec. parado
evento de controlador Smart Logic. [41] | Desc. con reinic.
Consulte el pardmetro 13-01 Evento [42] | Desc. reinic. autom.
arranque (opciones [0] Falso-[61] [43] | Tecla OK Se ha pulsado [OK]. Solo disponible
Regla I6gica 5) y el en el LCP grafico.
pardmetro 13-02 Eventolparada [44] | Botdn Reset Se ha pulsado [Reset]. Solo
(opciones [70] Tiempo limite SL 3-[74] Slmalis e an @l 16D g,
Tiempo limite SL 7) para obtener mas
informacion. [45] | Tecla Izquierda Se ha pulsado [«]. Solo disponible
en el LCP grafico.
[1 Verdadero
21 |En funcionamiento [46] | Tecla Derecha Se ha pulsado [>]. Solo disponible
B3] En rango en el LCP grafico.
[4] | En referencia [47] |Tecla Arriba Se ha pulsado [A]. Solo disponible
[5] | Limite de par en el LCP grafico.
[6] Limite intensidad -
[48] | Tecla Abajo Se ha pulsado [Y]. Solo disponible
[71 Fuera rango
intensidad en el LCP gréfico.
[8] | posterior bajo [50] [Comparador 4
[9] | anterior alto [51] | Comparador 5
[10] [ Fuera rango veloc. [60] | Regla logica 4
[11] [ Velocidad posterior [61] | Regla logica 5
baja [70] | Tiempo limite SL 3
[12] | Velocidad anterior [71] | Tiempo limite SL 4
alta [72] | Tiempo limite SL 5
[13] | Fuera rango realim. [73] | Tiempo limite SL 6
[14] | < realim. alta [74] | Tiempo limite SL 7
[15] | > realim. baja [75] [Comando arran.
[16] | Advertencia térmica dado
[17] [ Tens. alim. fuera ran. [76] | Entr. digital x30 2
[18] [Cambio de sentido [77] | Entr. digital x30 3
[19] [ Advertencia [78] [ Entr. digital x30 4
[20] [ Alarma (descon.) [79] [Entrada digital x46 1
[21] [ Alar. (blog. descon.) [80] [Entrada digital x46 3
[22] | Comparador 0 [81] | Entrada digital x46 5
[23] [ Comparador 1 [82] [Entrada digital x46 7
[24] [ Comparador 2 [83] [ Ent. digital x46 9
[25] [ Comparador 3 [84] [ Ent. digital x46 11
[26] [Regla légica O [85] [ Ent. digital x46 13
[27] [Regla légica 1 [90] | ATEX ETR cur. Disponible, si el
[28] [Regla légica 2 warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica
[29] |Regla légica 3 motor estd configurado como [20]
[30] [Tiempo limite SL 0 ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
[31] | Tiempo limite SL 1
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13-51 Evento Controlador SL 13-51 Evento Controlador SL

Option: Funcién: Option: Funcion:
alarma 164 ATEX ETR cur.lim.alarm [109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
esta activa, la salida sera 1.

[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[91] | ATEX ETR cur. alarm | Disponible, si el
pardmetro 1-90 Proteccién térmica 13-52 Accién Controlador SL
motor esta configurado como [20] Option: Funcién:

ATEX ETR o [21] Advanced ETR]. Si la g I — a I
t
alarma 166 ATEX ETR freq.lim.alarm elecclone 1a acclon correspondiente a
.. . evento SLC. Las acciones se ejecutan
esta activa, la salida es 1.
cuando el evento correspondiente (definido
[92] [ATEX ETR freq. Disponible, si el en el pardmetro 13-51 Evento Controlador SL)
warning pardmetro 1-90 Proteccion térmica se evaltia como verdadero.
motor esta configurado como [20] 5 5 ivad
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. i la [0} | Desactivado
alarma 163 ATEX ETR cur.lim.warning (B eeclon
esta activa, la salida es 1. [2] | Seleccién de Cambia el ajuste activo
ajuste 1 (pardmetro 0-10 Ajuste activo) a 1.

[93] [ATEX ETR freq. alarm | Disponible, si el Si se cambia el ajuste, se une a otras
pardmetro 1-90 Proteccién térmica 6rdenes de ajuste que lleguen de las
motor esta configurado como [20] entradas digitales o mediante un fieldbus.
ATEX ETR o [21] Advanced ETR. Si la
alarma 165 ATEX ETR freq.lim.warning [3] | Seleccion de | Cambia el ajuste activo
5 aaive, b Slidh @s 1 ajuste 2 (pardmetro 0-10 Ajuste activo) a 2.

Si se cambia el ajuste, se une a otras

[94] |RS Flipflop 0 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* 6rdenes de ajuste que lleguen de las
Comparadores. entradas digitales o mediante un fieldbus.

[95] [RS Flipflop 1 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* [4] | Seleccion de | Cambia el ajuste activo
Comparadores. ajuste 3 (pardmetro 0-10 Ajuste activo) a 3.

[96] | RS Flipflop 2 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* Si se cambia el ajuste, se une a otras
Comparadores. 6rdenes de ajuste que lleguen de las

: : entradas digitales o mediante un fieldbus.

[97] |RS Flipflop 3 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1*

Comparadores. [5] | Selecciéon de Cambia el ajuste activo
- - ajuste 4 (pardmetro 0-10 Ajuste activo) a 4.

[98] | RS Flipflop 4 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* . . ;

Si se cambia el ajuste, se une a otras
Comparadores. . .
6rdenes de ajuste que lleguen de las

[99] |RS Flipflop 5 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* entradas digitales o mediante un fieldbus.
Comparadores. - —

[10] | Selec. ref. Selecciona la referencia interna 0.

[100] | RS Flipflop 6 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* presel. 0 Si se cambia la referencia interna activa,
Comparadores. esta se une con otras érdenes de referencia

[101] | RS Flipflop 7 Consulte el capétulo 3.13.2 13-1* interna que llegan de las entradas digitales
Comparadores. 0 a través de un fieldbus.

[102] | Relay 1 [11] | Selec. ref. Selecciona la referencia interna 1.

[103] | Relay 2 presel. 1 Si se cambia la referencia interna activa,

esta se une con otras érdenes de referencia

[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB ) o
13 interna que llegan de las entradas digitales

) 0 a través de un fieldbus.
[105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
y ”3/\/ xtended helay Lar [12] | Selec. ref. Selecciona la referencia interna 2.
. presel. 2 Si se cambia la referencia interna activa,

[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB esta se une con otras 6rdenes de referencia

113. interna que llegan de las entradas digitales
o a través de un fieldbus.

[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113. [13] | Selec. ref. Selecciona la referencia interna 3.

presel. 3 Si se cambia la referencia interna activa,

[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105. ) .

esta se une con otras érdenes de referencia
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13-52 Accion Controlador SL 13-52 Accion Controlador SL

Option: Funcion: Option: Funcién:
interna que llegan de las entradas digitales [30] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 1; consulte
0 a través de un fieldbus. 1 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
[14] | Selec. ref. Selecciona la referencia interna 4. Controller para una descripcion mas
presel. 4 Si se cambia la referencia interna activa, completa.
esta se une con otras érdenes de referencia [31] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 2; consulte
interna que llegan de las entradas digitales 2 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
0 a través de un fieldbus. Controller para una descripcion mas
[15] | Selec. ref. Selecciona la referencia interna 5. ol
presel. 5 Si se cambia la referencia interna activa, [32] | Aj. sal.dig. A Cualquier salida con salida de légica
esta se une con otras 6rdenes de referencia baja inteligente A serd baja.
interna que llegan de las entradas digitales - - - - - —
! que Tleg 'al [33] | Aj. sal.dig. B Cualquier salida con salida de légica
o a través de un fieldbus. . ST T
baja inteligente B sera baja.
16] | Selec. ref. Selecci la ref ia int 6. - - - - - o~
[16]| Selec. re clecclona fa referencia interna [34] | Aj. sal.dig. C Cualquier salida con salida de Idgica
presel. 6 Si se cambia la referencia interna activa, . . . .
baja inteligente C sera baja.
esta se une con otras 6rdenes de referencia
interna que llegan de las entradas digitales [35] | Aj. sal.dig. D Cualquier salida con salida de Iégica
0 a través de un fieldbus. baja inteligente D sera baja.
[171] Selec. ref. Selecciona la referencia interna 7. [36] | Aj. sal.dig. E Cualquier salida con salida de I6gica
presel. 7 Si se cambia la referencia interna activa, baja inteligente E sera baja.
esta se une con otras ordenes de referencia [371 | Aj. sal.dig. F Cualquier salida con salida de I6gica
interna que llegan de las entradas digitales baja inteligente F serd baja.
o a través de un fieldbus.
[38] | Aj. sal.dig. A Cualquier salida con salida de légica
[18] | Seleccionar Selecciona la rampa 1. alta inteligente A serd alta.
rampa 1
- - [39] | Aj. sal.dig. B Cualquier salida con salida de Idgica
[19] | Seleccionar Selecciona la rampa 2. . .
alta inteligente B serd alta.
rampa 2
[20] [ Seleccionar Selecciona la rampa 3. [40] | Aj. sal.dig. C Cualquier salida con salida de légica
rampa 3 alta inteligente C serd alta.
[21] | Seleccionar Selecciona la rampa 4. [41] | Aj. saldig. D | Cualquier salida con salida de l6gica
rampa 4 alta inteligente D sera alta.
[22] | En funciona- | Envia una orden de arranque al convertidor - - - - - —
X X [42] | Aj. sal.dig. E Cualquier salida con salida de Iégica
miento de frecuencia. o i
alta inteligente E serd alta.
[23] | Func. sentido [ Emite una orden de arranque con cambio - - - - - —
i i i X [43] | Aj. sal.dig. F Cualquier salida con salida de ldgica
inverso de sentido al convertidor de frecuencia. o )
alta inteligente F sera alta.
[24] | Parada Envia una orden de parada al convertidor ——
i [60] | Reset del Reinicia el contador A a 0.
de frecuencia.
contador A
[25] | Parada rapida [ Envia una orden de parada répida al [61] | Reset del Reinicia el contador B a 0.
convertidor de frecuencia. contador B
[26] | Freno de CC Emite una orden de parada CC al [70] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 3; consulte
convertidor de frecuencia. 3 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
- - - Controller para una descripcién mas
[27]1 | Inercia El convertidor de frecuencia entra en
. . . completa.
parada por inercia inmediatamente. Todas
las 6rdenes de parada, incluyendo la de [71] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 4; consulte
inercia, detienen el SLC. 4 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
- - - - Controller para una descripciéon mas
[28] | Mant. salida Mantiene la frecuencia de salida del
. . completa.
convertidor de frecuencia.
— — - [72] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 5; consulte
[29] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 0; consulte , . .
, . X 5 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
0 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic L, i
L . Controller para una descripcién mas
Controller para una descripcion mas
completa.
completa
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13-52 Accion Controlador SL

Option: Funcion:

[73] | Tempor. inicio | Inicia el temporizador 6; consulte

6 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
Controller para una descripcion mas
completa.

[74] | Tempor. inicio | Arranca el temporizador 7; consulte

7 pardmetro 13-20 Temporizador Smart Logic
Controller para una descripcion mas
completa.
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3.14 Parametros: 14-** Func. especiales

3.14.1 14-0* Conmut. inversor

14-00 Patron conmutacion

Option: Funcion:

Seleccione el patron de conmutacién: AVM de 60°
o SFAVM.

AVISO!

El convertidor de frecuencia puede ajustar
de forma automatica el patron de
conmutacién para evitar una desconexion.

[0] |60 AVM
[1] * | SFAVM

14-01 Frecuencia conmutacion

Seleccione la frecuencia de conmutacién del convertidor de

frecuencia. El cambio de la frecuencia de conmutacién reduce el
ruido acustico del motor. Los valores predeterminados dependen
de la potencia.

Funcion:
AVISO!
El valor de la frecuencia de salida del
convertidor de frecuencia nunca debe ser
superior al 10 % de la frecuencia de
conmutacion. Con el motor en funciona-
miento, ajuste la frecuencia de
conmutacion del

pardmetro 14-01 Frecuencia conmutacion
hasta reducir al minimo el ruido del motor.

AVISO!

Para evitar la desconexion, el convertidor
de frecuencia puede ajustar automati-
camente la frecuencia de conmutacion.

Option:

[0] |1,0kHz
[11 | 1,5 kHz

Frecuencia de conmutaciéon predeterminada para
355-1200 kW [500-1600 CV] a 690 V.

[2] [ 2,0 kHz | Frecuencia de conmutacion predeterminada para
250-800 kW [350-1075 CV] a 400 V y 37-315 kW

[50-450 CV] a 690 V.

[3]1 | 2,5 kHz
[4] | 3,0 kHz

Frecuencia de conmutacion predeterminada para
18,5-37 kW [25-50 CV] a 200 V y 37-200 kW
[50-300 CV] a 400 V.

[5] | 3,5 kHz
[6] |4,0 kHz

Frecuencia de conmutacion predeterminada para
5,5-15 kW [7,5-20 CV], 200 V y 11-30 kW [15-40
CV], 400 V.

14-01 Frecuencia conmutacion

Seleccione la frecuencia de conmutacién del convertidor de
frecuencia. El cambio de la frecuencia de conmutacion reduce el
ruido acustico del motor. Los valores predeterminados dependen
de la potencia.

Option: Funcién:

[7]1 |5,0 kHz [ Frecuencia de conmutacion predeterminada para
0,25-3,7 kW [0,34-5 CV] a 200 V y 0,37-7,5 kW
[0,5-10 CV], 400 V.

[8] |6,0 kHz

[9] |7,0 kHz

[10] | 8,0 kHz

[11]1] 10,0 kHz

[12] | 12,0kHz

[13]1] 14,0 kHz

[14] | 16,0kHz

14-03 Sobremodulacion

Option: Funcién:
[0] [ No

Seleccione [0] No para no sobremodular la tension de
salida, a fin de evitar el rizado del par en el eje del
motor. Esta caracteristica puede ser util para aplica-
ciones tales como maquinas rectificadoras.

Seleccione [1] Si para activar la funciéon de sobremodu-
lacién para la tension de salida. Esta es la opcidon
adecuada cuando se requiere que la tensién de salida
sea superior al 95 % de la tensién de entrada
(generalmente durante el funcionamiento
sobresincrono). La tensidon de salida aumenta en
funcion del grado de sobremodulacién.

AVISO!

La sobremodulacion produce un mayor rizado
del par a medida que aumentan los armoénicos.

El control en el principio de control de flujo
proporciona una intensidad de salida de hasta el 98 %
de la intensidad de entrada, independientemente del
pardmetro 14-03 Sobremodulacion.

14-04 PWM aleatorio

Option: Funcién:

[0] * | Desactivado | No realizar cambios en el ruido de
conmutacion acustico del motor.

[1]1 | Activado Permite reducir el ruido acustico del motor.

14-06 Compensacion de tiempo muerto

Option: Funcién:

[0] No

Sin compensacion.

[11* |Si | Activa la compensacion de tiempo muerto.
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3.14.2 14-1* Alim. on/off

Pardmetros para configurar la gestion y el control de fallos
de red. Si se produce un fallo de red, el convertidor de
frecuencia intenta continuar de manera controlada hasta
que se agota la energia del enlace de CC.

14-10 Fallo aliment.

Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5]
Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan
activas cuando se selecciona la opciéon [2] Par en el
pardmetro 1-00 Modo Configuracién.

Option: Funcién:
AVISO!
El Pardmetro 14-10 Fallo aliment. no se

puede cambiar mientras el motor esta
en marcha.

El Pardmetro 14-10 Fallo aliment. suele utilizarse
cuando se producen interrupciones de alimen-
tacion muy breves (caidas de tension). Con un
100 % de la carga y una breve interrupciéon de
la tensidn, la tension de CC de los conden-
sadores principales cae rapidamente. En el caso
de convertidores de frecuencia grandes, en
cuestion de milisegundos el nivel de CC puede
bajar hasta 373 V CC y los IGBT pueden
desconectarse y perder el control del motor.
Cuando la alimentacién se restablece y los
IGBT vuelven a iniciarse, la frecuencia de salida
y el vector de tensién no se corresponden con
la velocidad/frecuencia del motor. Como
resultado, se produce una sobretension o
sobreintensidad, lo que suele provocar un
bloqueo por alarma. El Pardmetro 14-10 Fallo
aliment. puede programarse para evitar esta
situacion.

Seleccione la funcién segun la cual debe
responder el convertidor de frecuencia cuando
se alcance el umbral definido en el

pardmetro 14-11 Averia de tension de red.

[0] |Sin funcion | El convertidor de frecuencia no compensa una
* interrupcion de la alimentacién. La tension del
enlace de CC cae rapidamente y el control del
motor se pierde en cuestion de milisequndos o
segundos. El resultado es el bloqueo por
alarma.

[1] | Deceler. El convertidor de frecuencia sigue teniendo el
controlada | control del motor y realiza una rampa de
deceleracion controlada desde el nivel del
pardmetro 14-11 Averia de tension de red. Si el
pardmetro 2-10 Funcién de freno esta ajustado
como [0] No o [2] Frenado de CA, la rampa
sigue la rampa de sobretension. Si el
pardmetro 2-10 Funcién de freno esta ajustado

14-10 Fallo aliment.

Option:

Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5]
Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan
activas cuando se selecciona la opcion [2] Par en el
pardmetro 1-00 Modo Configuracion.

Funcién:

como [1] Freno con resistencia, la rampa se
realiza de acuerdo con lo establecido en el
pardmetro 3-81 Tiempo rampa parada rdpida.
Esta seleccién resulta especialmente util en las
aplicaciones de bomba, en las que la inercia es
baja y la friccion, alta. Cuando la alimentacion
se restablece, la frecuencia de salida acelera el
motor hasta la velocidad de referencia (si la
interrupcion de red es prolongada, la rampa de
deceleracion controlada podria hacer que la
frecuencia de salida descendiera hasta O r/min.
Cuando la alimentacién se restablece, la
aplicacion acelera desde 0 r/min hasta la
anterior velocidad de referencia mediante una
aceleracion normal). Si la energia del enlace de
CC desaparece antes de que la velocidad del
motor se reduzca a cero, el motor quedara en
inercia.

Limitacion:

Para obtener mas informacion, consulte el
texto del pardmetro 14-10 Fallo aliment..

[2]

Decel.

contr., desc.

La funcién es la misma que la de la opcion [1]
Deceler. controlada, excepto que en esta opciéon
es necesario un reinicio para arrancar después

de aplicar la alimentacién.

Inercia

Las centrifugadoras pueden funcionar durante
una hora sin fuente de alimentacion. En estos
casos, es posible seleccionar una funcién de
inercia al interrumpirse la alimentacion, junto
con una funcién de motor en giro, que se
produce al restablecerse la alimentacion.

Energia
regene-
rativa

La energia regenerativa garantiza que el
convertidor de frecuencia sigue en funciona-
miento mientras haya energia en el sistema
generada por la inercia del motor y de la
carga. Esto se realiza convirtiendo la energia
mecénica al enlace de CC y manteniendo el
control del convertidor de frecuencia y del
motor. Esto puede ampliar el funcionamiento
controlado, en funcién de la inercia del
sistema. En los ventiladores, suele durar varios
segundos; en el caso de bombas, hasta dos
segundos, y en los compresores apenas una
fraccién de segundo. Muchas aplicaciones de la
industria pueden ampliar el funcionamiento
controlado durante varios segundos, lo que a
menudo es tiempo suficiente para que vuelva
la alimentacion.
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14-10 Fallo aliment.

14-10 Fallo aliment.

Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5] Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5]
Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan
activas cuando se selecciona la opcion [2] Par en el activas cuando se selecciona la opciéon [2] Par en el
pardmetro 1-00 Modo Configuracién. pardmetro 1-00 Modo Configuracion.
Option: Funcioén: Option: Funcién:
o de referencia. Esto hace que el motor
Uevj, A B CDE A b . o
eV ———— 5 funcione mecénicamente hasta que la
O
the S velocidad esté por encima de la
14-11*1.35 2 locidad de ref . d
n [RPMI 1) velocidad de referencia y se produzca
Ref la situacion del punto dos. En lugar
de esperar por ese criterio, se
tis introduce el punto tres.
A |Funcion. normal [5] | Energia La diferencia entre la energia regenerativa con
B | Fallo aliment. regen., y sin desconexion es que la ultima siempre
C [Energia regenerativa desc. desacelera a 0 r/min y se desconecta, indepen-
- — dientemente de si la alimentacion vuelve o no.
D |Retorno de alimentacién ) ;
- - La funcién no se detecta si la alimentacion
E |Funcionamiento normal: rampa i . .
vuelve. Esta es la razon del nivel relativamente
» i . alto en el enlace de CC durante la desacele-
llustracion 3.57 Energia regenerativa .,
racion.
et A8 < P =
I} 5
B 3 . 790V o~
El nivel de CC durante [4] Energia regenerativa S
[+a)
es igual al pardmetro 14-11 Averia de tension de v R
141141, =
red * 1,35. n [RPM] tis]
Si la alimentacién no vuelve, la Ucc se =
mantendra todo el tiempo que sea posible
reduciendo la velocidad hasta O r/min. 0 =
Finalmente, el convertidor de frecuencia se
quedara en inercia. A | Funcion. normal
Si la alimentacién vuelve mientras estd en Bijifallofaliment.
modo de energia regenerativa, la Ucc aumenta C |Energia regenerativa
por encima del pardmetro 14-11 Averia de D | Desconexion
tension de red x 1,35. Esto se detecta de una
de las siguientes maneras. llustracién 3.58 Desconexién de energia
. 3 . regenerativa
. Si Upc > pardmetro 14-11 Averia de
tension de red x 1,35 x 1,05.
i la velocidad uperior a |
. Si la velocidad es superior a la 6] | Alarma
referencia. Esto es relevante si la - - - =
. o . [7] | Kin. back- | La energia regenerativa con recuperacion
alimentacion vuelve en un nivel . . i q
o ) ) -up, trip w | combina las caracteristicas de la energia
inferior al anterior; por ejemplo, . . .
| i o recovery regenerativa y de la energia regenerativa con
pardmetro 14-11 Averia de tension de » o .
desconexion. Esta caracteristica hace posible
red x 1,35 x 1,02. No se cumple el . . .
o seleccionar entre energia regenerativa y
criterio del punto uno y el , . L
. o energia regenerativa con desconexién, basada
convertidor de frecuencia intenta . .
) en la velocidad de recuperacién, configurable
reducir la Ucc al . . .
. ) y en pardmetro 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
pardmetro 14-11 Averia de tension de . . .
. Level. Si la alimentacién no vuelve, el
red x 1,35 incrementando la . . a
) ) convertidor de frecuencia desaceleraré a
velocidad. Esto no es posible, ya que . o . L
. o . 0 r/min y se desconectara. Si la alimentacién
la alimentaciéon no puede reducirse. . , s
vuelve mientras la energia regenerativa tiene
. Si funciona mecanicamente. Se aplica una velocidad superior al valor del
el mismo mecanismo del punto dos, pardmetro 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level,
pero la inercia evita que la velocidad se continda con el funcionamiento normal. Es
aumente por encima de la velocidad igual a [4] Energia regenerativa. El nivel de CC
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14-10 Fallo aliment.

14-10 Fallo aliment.

Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5] Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5]
Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan
activas cuando se selecciona la opcion [2] Par en el activas cuando se selecciona la opciéon [2] Par en el
pardmetro 1-00 Modo Configuracién. pardmetro 1-00 Modo Configuracion.
Option: Funcioén: Option: Funcién:
durante [7] Kinetic back-up es el U V] ABCD E F o
pardmetro 14-11 Averia de tension de red x 1,35. o §
(U )
A B CDA E 2 14-11%1.35 g
UpVI— o n [RPM] t[S]2
& Ref|
Ule @
o
14-11*1.35L e o <
n [RPM] HlE
Ref
14-15 A | Funcionamiento normal.
t[S] B [Fallo de red.
C | Energia regenerativa.
A | Funcionamiento normal. - =
und : D [Retorno de alimentacion.
B [Fallo de red. - -
E | Energia regenerativa, rampa hasta la
C | Energia regenerativa. o
D [Retorno de alimentacion. = Perneitn
E [ Funcionamiento normal: rampa.
llustracién 3.60 Kinetic Back-Up, Trip with
llustracién 3.59 Kin. back-up, trip w Recovery, desconexion de desaceleracion
recovery, donde la alimentacion vuelve por donde la alimentacién vuelve por debajo
encima del Pardmetro 14-15 Kin. Back-up del Pardmetro 14-15 Kin. Back-up Trip
Trip Recovery Level. Recovery Level. En esta imagen se utiliza
una rampa de desaceleracion.
Si la alimentacién vuelve mientras la energia
regenerativa tiene una velocidad inferior al Si la rampa es mas rapida que la desacele-
pardmetro 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level, racion de la aplicacion, la rampa generara
el convertidor de frecuencia desacelerara a corriente. El resultado es un Ucc mayor, que
0 r/min utilizando la rampa y se desconectara. estd limitado con el interruptor de freno o la
Si la rampa es mas lenta que el sistema y essEndh dk fane
desacelera por si misma, la desaceleracién se
hace mecanicamente y Ucc esta en el nivel
normal (Ucc, m X 1,35).
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14-10 Fallo aliment.

Las opciones [1] Deceler. controlada, [2] Decel. contr., desc., [5]
Energia regen., desc. y [7] Kin. back-up, trip w recovery no estan
activas cuando se selecciona la opcion [2] Par en el
pardmetro 1-00 Modo Configuracién.

14-11 Averia de tension de red

Range: Funcién:

AVISO

Conversion de VLT 5000 a FC 300:
Aunque el ajuste de la tensién de red

llustracion 3.61 Kinetic Back-Up, Trip with
Recovery, donde la alimentacion vuelve por
debajo del Pardmetro 14-15 Kin. Back-up Trip
Recovery Level. En esta imagen se utiliza
una rampa rapida

14-11 Averia de tension de red

Range: Funcién:
Size [180 - | Este parametro define la tensién umbral a la
related* 600 V] | que se activa la funcién del

pardmetro 14-10 Fallo aliment.. Seleccione el
nivel de deteccién en funcién de la calidad
de la fuente de alimentacién. Para una
fuente de alimentacién de 380 V, configure
el pardmetro 14-11 Averia de tension de red a
342 V. El resultado sera un nivel de
deteccion de CC de 462 V

(pardmetro 14-11 Averia de tensién de red x
1,35).

Option: Funcién: en el fallo de alimentacién sea el
TR I S mismo para el VLT 5000 y el FC 300, el
3 % nivel de deteccion es diferente. Utilice
o § la siguiente férmula para obtener el
1T == mismo nivel de deteccién de VLT 5000:
e Pardmetro 14-11 Averia de tension de
- red (nivel del VLT 5000) = Valor
0 —_ utilizado en el VLT 5000 x 1,35 / raiz
cuadrada.
A | Funcionamiento normal.
B | Fallo de red. - T -
C | Energia regenerativa.
Dl Eeieie ok aliemnaden. El funcionamiento en condiciones graves de inestabilidad de red
E [Rampa de la energia regenerativa hasta la reduce la vida util del motor. Las condiciones se consideran
desconexion. graves si el motor se estd utilizando continuamente cerca del
F | Desconexion. valor nominal de carga (por ejemplo, controlando una bomba o
un ventilador cerca de la maxima velocidad).

Option: Funcién:

[o] * Desconexion Desconecta el
convertidor de
frecuencia.

[1] Advertencia Emite una advertencia.

[2] Desactivado Sin accion.

Range: Funcion:
60 s*| [0- [Este parametro define el tiempo limite de energia

60 s] | regenerativa en modo de flujo cuando funciona
con redes de tension baja. Si la tensién de alimen-
tacion no aumenta por encima del valor definido
en el pardmetro 14-11 Tension de red en fallo de red
+5 % en el tiempo especificado, el convertidor de
frecuencia ejecutara automéaticamente un perfil de
rampa de deceleracion controlada antes de

detenerse.
Range: Funcion:
Size [0 - 60000.000 Este parametro especifica el
related* ReferenceFeedba- nivel de recuperacion de
ckUnit] desconexion de energia regene-

rativa. La unidad se define en
pardmetro 0-02 Unidad de
velocidad de motor.

14-16 Kin. Back-up Gain
Range:
100 %*

Funcién:

[0 - 500 %] | Introduzca la ganancia de energia regene-
rativa en valor porcentual.
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3.14.3 14-2* Reinicio desconex.

Parametros para configurar el reinicio automatico, el
tratamiento de alarmas especiales y la autoprueba o la
inicializacién de la tarjeta de control.

14-20 Modo Reset

Option: Funcién:

Seleccione la funcién de reset después
de una desconexion. Tras el reinicio, el
convertidor de frecuencia puede volver
a arrancarse.

AVISO!

El motor puede arrancar sin
advertencia previa. Si en un
intervalo de 10 minutos se
alcanza el nimero especificado de
reinicios automaticos, el
convertidor de frecuencia entrara
en modo [0] Reset manual.
Después de que se lleve a cabo el
reinicio manual, el ajuste de
pardmetro 14-20 Modo Reset
vuelve a la seleccion original. Si
en un intervalo de 10 minutos no
se alcanza el nimero de reinicios
automaticos, o si se realiza un
reinicio manual, el contador
interno de reinicios automaticos
se pondra a cero.

AVISO!

El reinicio automatico también es
valido para reiniciar la funcion de
Safe Torque Off en la version de
firmware 4.3x o anteriores.

[0] * | Reset manual Seleccione [0] Reset manual para
realizar un reinicio mediante [Reset] o a
través de las entradas digitales.

[1] [ Reset autom. x 1 Seleccione [1]-[12] Reset autom. x 1-20
para realizar entre uno y 20 reinicios
automadticos tras una desconexion.

[2] Reset autom. x 2

[3] | Reset autom. x 3

[4] Reset autom. x 4

[5] Reset autom. x 5

[6] Reset autom. x 6

[71 Reset autom. x 7

[8] Reset autom. x 8

[9] Reset autom. x 9

[10] | Reset autom. x 10

[11] | Reset autom. x 15
[12] | Reset autom. x 20

14-20 Modo Reset

Option:

Funcion:

[13] | Reset auto.
infinito

Seleccione esta opcion para un reinicio
continuo tras una desconexion.

[14] | Reset en
encendido

14-21 Tiempo de reinicio automatico

Range: Funcion:
10 s*| [0 - 600 |Introduzca el intervalo de tiempo desde la
s] desconexion hasta el arranque de la funcién de

reset automatico. Este parametro esta activo
cuando el pardmetro 14-20 Modo Reset se ajusta
como [1]-[13] Reset autom.

Option:

14-22 Modo funcionamiento

Funcion:

Utilice este pardmetro para especificar el funcio-
namiento normal, para realizar pruebas o para
inicializar todos los parametros, salvo el
pardmetro 15-03 Arranques, el

pardmetro 15-04 Sobretemperat. y el

pardmetro 15-05 Sobretension. Esta funcion solo
estd activa cuando se desconecta la alimen-
tacion y se vuelve a conectar en el convertidor
de frecuencia.

Seleccione [0] Funcion. normal para el funciona-
miento normal del convertidor de frecuencia
con el motor en la aplicacion seleccionada.
Seleccione [1] Prueba tarj. ctrl para comprobar
las entradas y salidas analdgicas y digitales y la
tension de control de +10 V. Se requiere un
conector de prueba con conexiones internas
para esta prueba. Proceda de la siguiente
manera para la prueba de la tarjeta de control:

1. Seleccione [1] Prueba tarjeta ctrl.

2. Desconecte la fuente de alimentacion
de red y espere a que se apague la luz
indicadora de la pantalla.

3. Coloque los conmutadores S201 (A53)
y 5202 (A54) en ON/I.

4, Inserte el conector de prueba (consulte
la llustracién 3.62).

5. Conecte la fuente de alimentacion de
red.

6. Realice varias pruebas.

7. Los resultados se muestran en el LCP y

el convertidor de frecuencia cambia a
un lazo infinito.

8. El Pardmetro 14-22 Modo funciona-
miento se ajusta automaticamente a
funcionamiento normal. Realice un
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14-22 Modo funcionamiento

14-22 Modo funcionamiento

indicadora verde de la tarjeta de control.

Si la prueba falla

Lectura de datos del LCP: fallo en E/S de la
tarjeta de control.

Sustituya el convertidor de frecuencia o la
tarjeta de control. Se enciende la luz indicadora
verde de la tarjeta de control. Conectores de
prueba (conecte entre si los terminales
siguientes): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 -

54
— [ S
12|13]18 19272932332037FC302§
O|0|0|O O|0[O|0 <
OlO|O|DID|DIDIOIOIO =1
L] -
12(13]18 (19|27 32133]20
55 S 5| |Fe3on
OlODIDID [0](e]
L]
39|42(50| 53 54|55 FC301&
O]O|O|O|O|O] FC 302
QlO|0|D|D

llustracion 3.62 Clavijas de conexién de
prueba

Seleccione [2] Inicializacion para reiniciar todos
los valores de los pardmetros al ajuste predeter-
minado, excepto el Pardmetro 15-03 Arranques, el
pardmetro 15-04 Sobretemperat. y el

pardmetro 15-05 Sobretension. El convertidor de
frecuencia se reinicia durante la siguiente puesta
en marcha.

El Pardmetro 14-22 Modo funcionamiento
también vuelve al ajuste predeterminado [0]
Funcion. normal.

[0] | Funcion.
* normal
[1] | Prueba
tarjeta ctrl | S202 (A54) como se especifica en la descripcion

No olvide ajustar los conmutadores 5201 (A53) y

Option: Funcién: Option: Funcion:

ciclo de potencia para iniciar el sistema [2] | Iniciali-

en funcionamiento normal después de zacion

una prueba de tarjeta de control. 31 [ Modo
Si la prueba es correcta alfiElnes
Lectura de datos del LCP: tarjeta de control OK. p 2

! ; 14-24 Retardo descon. con lim. de int.
Desconecte la fuente de alimentacion de red y -
retire el conector de prueba. Se enciende la luz Range: Funcion:
60 s*| [0- [Introduzca el retardo de desconexién con limite de

60 s] |intensidad en segundos. Cuando la intensidad de
salida alcanza el limite de intensidad

(pardmetro 4-18 Limite intensidad), se dispara una
advertencia. Cuando la advertencia de limite de
intensidad esta presente de modo continuo
durante el tiempo que se especifica en este
parametro, el convertidor de frecuencia se
desconecta. Para que funcione sin interrupcion en
el limite de intensidad sin desconectarse, ajuste el
pardmetro a 60 s. El control térmico del
convertidor de frecuencia sigue estando activo.

14-25 Retardo descon. con lim. de par

Range: Funcidn:
60 s*| [0 -
60 s] [ par en segundos. Cuando el par de salida alcanza

Introduzca el retardo de desconexién con limite de

el limite de par (pardmetro 4-16 Modo motor limite
de par y pardmetro 4-17 Modo generador limite de
par), se dispara una advertencia. Cuando la
advertencia de limite de par estd presente de
modo continuo durante el tiempo que se
especifica en este parametro, el convertidor de
frecuencia se desconecta. Para desactivar el retardo
de desconexion, ajuste el parametro a 60 s. El
control térmico del convertidor de frecuencia sigue
estando activo.

14-26 Ret. de desc. en fallo del convert.

Range: Funcidn:
Size related* | [0 - 35 [Cuando el convertidor de frecuencia
s] detecta una sobretension en el tiempo

ajustado, se efectta la desconexion una
vez transcurrido este.

Si el valor es 0, el modo de proteccion
estd desactivado

AVISO!

Desactive el modo de proteccion
en aplicaciones de elevacion.

14-28 Aj. produccién

del parametro cuando realice una prueba de la Range: Funcién:
:alrljet:a de control. De lo contrario, la prueba 0 [Sin accion]
atiare. 1 [Reinicio]
[2] Ajust. modo produc.
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14-29 Cédigo de servicio

14-32 Control lim. intens., tiempo filtro

3.14.4 14-3* Ctrl. lim. intens.

El convertidor de frecuencia incorpora un controlador
integral de limite de corriente que se activa cuando la
intensidad del motor y, en consecuencia, el par, es superior
a los limites de par ajustados en el pardmetro 4-16 Modo
motor limite de par y el pardmetro 4-17 Modo generador
limite de par.

Cuando se alcanza el limite de intensidad durante el
funcionamiento del motor o el funcionamiento regene-
rativo, el convertidor de frecuencia intenta situarse por
debajo de los limites de par lo mas rapidamente posible,
sin perder el control del motor.

Mientras el control de corriente estd activado, el
convertidor de frecuencia solo puede pararse ajustando
una entrada digital como [2] Inercia o [3] Inercia y reinicio.
Cualquier sefial en los terminales 18-33 no se activara
hasta que el convertidor de frecuencia se haya alejado del
limite de intensidad.

Mediante una entrada digital ajustada como [2] Inercia o
[3] Inercia y reinicio, el motor no utilizara el tiempo de
deceleracidn, ya que el convertidor de frecuencia esta en
inercia. Si es necesaria una parada rapida, utilice la funcién
de control de freno mecénico junto con un freno electro-
magnético externo conectado a la aplicacién.

14-30 Ctrol. lim. intens., Gananacia proporc.

Range: Funcién:
100 %* | [O -
500 %]

Introducir la ganancia proporcional para el
controlador de limite de corriente. La
selecciéon de un valor alto hace que el
controlador reaccione mas rapidamente. Un
ajuste demasiado alto puede hacer que el
controlador sea inestable.

14-31 Control lim. inten., Tiempo integrac.

Range: Funcion:
Size related* [ [0.002 - 2 [ Tiempo de integracion para el
s] control del limite de corriente.

Ajustarlo a un valor inferior hace que
reaccione con mayor rapidez. Un
ajuste demasiado bajo puede
provocar inestabilidad en el control.

Range: Funcién: Range: Funcion:
0% | [-2147483647 - 2147483647 ] | Solo para uso interno. Size - Controla el filtro de paso bajo con control
related* 100 ms] [ del limite de corriente.

Esto permite reaccionar a valores pico o
valores medios. Si se seleccionan valores
medios, a veces es posible operar con una
intensidad de salida mas alta y
desconexion en el limite de hardware de
intensidad. No obstante, el control
reacciona mas despacio, ya que no
reacciona a valores inmediatos.

14-35 Proteccion de Bloqueo

Option: Funcién:

El Pardmetro 14-35 Proteccion de Bloqueo solo
estd activo en modo de flujo.

[0] | Desactivado | Desactiva la proteccién contra bloqueo en
debilitamiento del campo inductor en modo
de flujo y puede provocar la pérdida del
motor.

[1] * | Activado Activa la proteccion contra bloqueo en debili-
tamiento del campo inductor en modo de

flujo.

14-36 Field-weakening Function

Seleccione la funcion de debilitamiento del campo inductor en

modo de flujo.

Range: Funcién:

0* | [Auto] | En este modo, el convertidor de frecuencia calcula la
salida de par optima.

La tension del enlace de CC medida determina la
tension del motor fase a fase. La referencia de
magnetizacion se basa en la tension real y utiliza la
informacién sobre el modelo del motor.

1 [1/x] | El convertidor de frecuencia reduce la salida de par.
El convertidor de frecuencia ajusta la referencia de
magnetizacion de manera inversamente proporcional
a la velocidad utilizando una curva estética que
representa la relacién entre la tensién del enlace de

CCy la velocidad.

14-37 Fieldweakening Speed

Range: Funcion:
Size 110 - "IY‘HOB
related* 60000 RPM]

Este parametro solo es valido
para FC 302.

Introduzca la velocidad de arranque
para la opcion [1] [1/x] en el
pardmetro 14-36 Field-weakening
Function.
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3.14.5 14-4* Optimizacion energ

Parametros para el ajuste del nivel de optimizacién de
energia en los modos de par variable (VT) y optimizacion
automatica de energia (AEO) del pardmetro 1-03 Caracte-
risticas de par.

14-40 Nivel VT

Range: Funcién:

ERERIAVISO!

Ofy% [ , a
%t 190%] | Egte parametro no se puede ajustar con el
motor en marcha.

AVISO!

Este parametro no esta activado cuando el
pardametro 1-10 Construccion del motor esta
ajustado como [1] PM no saliente SPM.

Introduzca el nivel de magnetizacién del motor a
baja velocidad. La selecciéon de un valor bajo reduce
la pérdida de energia en el motor, pero también
reduce la capacidad de carga.

14-41 Minima magnetizacion AEO

Range: Funcién:
related* |-

Este parametro no esta activado cuando
el pardmetro 1-10 Construccion del motor
esta ajustado como [1] PM no saliente
SPM.

200 %

Introduzca el valor minimo de magnetizacion
admisible para la AEO. La seleccién de un valor
bajo reduce la pérdida de energia en el motor,
pero también puede reducir la resistencia a
cambios de carga repentinos.

14-42 Frecuencia AEO minima

Range: Funcién:
Size CEIIAV/SO]
related* |40 Hz]

Este parametro no esta activado
cuando el pardmetro 1-10 Construccion
del motor esta ajustado como [1] PM
no saliente SPM.

Introduzca la frecuencia minima a la cual
estara activa la optimizacién automatica de
energia (AEO).

14-43 Cosphi del motor

14-43 Cosphi del motor

Range: Funcién:

este parametro. Sin embargo, en algunas
situaciones puede ser necesario introducir
un valor distinto para el ajuste con
precision.

3.14.6 14-5* Ambiente

AVISO!

Realice un ciclo de potencia después de cambiar
cualquiera de los parametros del grupo de pardmetros
14-5* Ambiente.

Estos parametros ayudan al convertidor de frecuencia a
trabajar bajo condiciones ambientales especiales.

14-51 Comp. del enlace de CC

Option: Funcién:

La tension de CC corregida del enlace de CC del
convertidor de frecuencia esta asociada a rizados de
tension. Dichos rizados pueden aumentar su magnitud
con una carga mayor. No son convenientes, dado que
pueden generar rizados del par y de la intensidad. Para
reducir estos rizados en el enlace de CC, se utiliza un
método de compensacion. En general, la compensacion
del enlace de CC se recomienda para la mayor parte de
aplicaciones, pero preste atencion al trabajar con debili-
tamiento del campo inductor ya que pueden generarse
oscilaciones de velocidad en el eje del motor. En caso
de debilitamiento del campo inductor, desactive la
compensacion del enlace de CC.

[0] | No | Desactiva la compensacion del enlace de CC.

(11 | si

14-52 Control del ventilador

Seleccione la velocidad minimo del ventilador principal.

Activa la compensacion del enlace de CC.

Option: Funcion:

[0] * | Autom. Seleccione [0] Autom. para hacer funcionar el
ventilador solamente cuando la temperatura
interna del convertidor de frecuencia esté en el
rango de +35 °C a aprox. +55 °C.

El ventilador funciona a baja velocidad por
debajo de 35 °C y a maxima velocidad a

aproximadamente 55 °C.

[11 | En 50% El ventilador siempre funciona al 50 % de la
velocidad o superior. El ventilador funciona al
50 % a +35 °Cy a la maxima velocidad a aprox.

55 °C.

Range: Funcién: [21 |En 75% El ventilador siempre funciona al 75 % de la
Size [040 - | El valor de consigna de cos ¢ (factor de velocidad o superior. El ventilador funciona al
related* 0951 potencia) se establece automaticamente 75 el I vl @ 29 1E 5 el R

para un funcionamiento 6ptimo de la velocidad a aprox. 55 °C.
AEO. Normalmente, no debe modificarse
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14-52 Control del ventilador

Seleccione la velocidad minimo del ventilador principal.

Option: Funcién:
[31 [En 100% [ El ventilador siempre funciona al 100 % de la
velocidad.
[4] [Temp Esta opcidn es la misma que [0] Autom., pero
amb baja | con consideraciones especiales alrededor y por
auto debajo de 0 °C. En la opcién [0] Autom., existe

riesgo de que el ventilador arranque alrededor
de los 0 °C, ya que el convertidor de frecuencia
detecta un fallo del sensor y, por consiguiente,
protege el convertidor de frecuencia mientras
emite la advertencia 66 Baja temp. La opcion [4]
Temp amb baja auto se puede utilizar en
entornos muy frios para prevenir los efectos
negativos de una mayor refrigeracion y evitar
asi la advertencia 66 Baja temp.

14-53 Monitor del ventilador

Option: Funcién:

Seleccione la accion del convertidor de
frecuencia si se detecta un fallo de ventilador.

[0] | Desactivado

[1] * | Advertencia

[2] Desconexiéon

14-55 Filtro de salida

14-55 Filtro de salida

Option: Funcién:
[1] | Filtro Este ajuste solo sirve para garantizar la compati-
senoidal | bilidad. Permite el funcionamiento con el principio
de control de flujo cuando el
pardmetro 14-56 Capacitancia del filtro de salida y
el pardmetro 14-57 Inductancia del filtro de salida
estén programados con la inductancia y la capaci-
tancia del filtro de salida. No limita el intervalo de
la frecuencia de conmutacion.
[2] | Filtro Este parametro define el limite inferior permitido
senoidal | para la frecuencia de conmutacién y garantiza que
fijo el filtro funcione dentro del intervalo seguro de

frecuencias de conmutacion. El funcionamiento es
posible con todos los principios de control. Con el
principio de control de flujo, programe el
pardmetro 14-56 Capacitancia del filtro de salida y
el pardmetro 14-57 Inductancia del filtro de salida
(estos parametros no tienen efecto en VVC*y U/f).
El patrén de modulacién se ajusta a SFAVM, que
produce el minimo ruido acustico en el filtro.

14-56 Capacitancia del filtro de salida

La funcién de compensacion del filtro LC requiere la capacitancia

conectada en estrella equivalente por fase (tres veces la
capacidad entre dos fases cuando la capacitancia es una
conexién en tridangulo).

Range: Funcién:

Option: Funcion:
Size related* | [0.1 - 6500 | Ajusta la capacitancia del filtro de
AVISO!
uF] salida. El valor puede encontrarse en
Este parametro no se puede ajustar con el la etiqueta del filtro.
motor en marcha.
AVISO!
Esto es necesario para la
AVISO! esario p
_ . . compensacion correcta en modo
Reinicie el convertidor de frecuencia de flujo
d.espues de seleccionar [2] Filtro senoidal (pardmetro 1-01 Principio control
fijo. motor).
APRECAUCION 14-57 Inductancia del filtro de salida
SOBRECALENTAMIENTO DEL Range: Funcién:
CONVERTIDOR DE FRECUENCIA Size [0.001 - | Ajustar la inductancia del filtro de salida.
Ajuste siempre pardmetro 14-55 Filtro de related* 65 mH] El valor puede encontrarse en la
sal:da comﬁ(: [2] Filtro s:ml)ldal ﬁjc; c:ando etiqueta del filtro.
utilice un filtro sinusoidal. Si no lo hace,
A
puede producirse un sobrecalentamiento VISO!
del convertidor de frecuencia, lo cual Esto es necesario para la compen-
podria causar lesiones o darnos en el sacion correcta en principio de
equipo. control de flujo
(pardmetro 1-01 Principio control

Seleccione el tipo de filtro de salida conectado. motor).

[0] [ Sin filtro | Es el ajuste predeterminado y deberia utilizarse

* con los filtros dU/dt o los filtros de modo comun
de alta frecuencia (HF-CM).
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14-59 Numero real de inversores

Range: Funcién:

Size related* [ [1 -1 1| Ajustar el nimero real de unidades de

potencia.

3.14.7 14-7* Compatibilidad

Pardmetros de compatibilidad del VLT 3000 y el VLT 5000
con el FC 300.

14-72 Cédigo de alarma del VLT
Option:
[0] [ O - 4294967295 | Lectura de datos del cédigo de alarma
correspondiente al VLT 5000.

Funcién:

14-73 Cédigo de advertencia del VLT
Option: Funcién:

[0] [ O - 4294967295 | Lectura de datos del cddigo de advertencia
correspondiente al VLT 5000.

14-74 Cédigo estado VLT ampl.

Range: Funcién:

14-89 Option Detection

Selecciona el comportamiento del convertidor de frecuencia
cuando se detecta un cambio en la configuracién de opcién.

Option: Funcién:
[0] * | Protect Option Mantiene los ajustes actuales y evita
Config. cambios no deseados cuando se detecta

que faltan opciones o estan defectuosas.

[1] | Enable Option
Change

Cambia los ajustes del convertidor de
frecuencia y se utiliza cuando se
modifica la configuracién de sistema.
Este ajuste de parametros vuelve a [0]
Protect Option Config. tras un cambio de
opcion.

14-90 Nivel de fallos

Use este parametro para personalizar los niveles de fallo.

Option: Funcion:

[0] | No

Use [0] No con precaucion, ya que pasa por
alto todas las advertencias y alarmas de la
fuente seleccionada.

[1] | Advertencia

0*| [0 - 4294967295 ] | Lectura de datos del cédigo de estado
ampliado correspondiente al VLT 5000.

3.14.8 14-8* Opciones

14-80 Opcion sumin. por 24 V CC ext.
Funcién:
AVISO!
Este parametro solo cambia la funcion al

efectuar un ciclo de potencia.

Option:

[0] [No [ Seleccione [0] No para utilizar el suministro externo de

24 V CC del convertidor de frecuencia.

[1] * [ Si | Seleccione [7] Si si se usa un suministro externo de
24 V CC para alimentar la opcién. Las entradas/salidas
estdn galvanicamente aisladas del convertidor de

frecuencia cuando funcionan con alimentacion externa.

14-88 Option Data Storage
Range:

Funcioén:

0*| [0 - 65535 ] | Este parametro almacena los datos de opciones
en un ciclo de potencia.

[2] | Desconexién Cambiar un nivel de error de la opcion
predeterminada [3] Bloqueo por alarma a [2]
Desconexién provoca el reinicio automatico
de la alarma. Para alarmas de sobrein-
tensidad, el convertidor de frecuencia tiene
una proteccién por hardware que emite
una recuperacion de tres minutos cuando
se producen dos incidentes de sobrein-
tensidad consecutivos. Esta proteccion de

hardware no puede cancelarse.

[3] | Bloqueo por
alarma

[4] | Desconex. Esta opcién afade un retardo entre los

reinic. retard. reinicios automaticos. Por lo demas, es
idéntica a la opcién [2] Desconexién. Dicho
retardo evita que se intente repetidamente
el reinicio en una situacién de sobrein-
tensidad. La proteccion de hardware del
convertidor de frecuencia forzara el periodo
de recuperacién de tres minutos después
de dos incidentes de sobreintensidad
consecutivos (en un lapso de tiempo
reducido).
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Fallo Alarma Desconexion Advertencia Desconexion Bloqueo
por alarma

10 V bajo 1 X D - -
Alim. baja 24 V 47 X - - D
Alim. baja 1.8 V 48 X - - D
Limite tensiéon 64 X D - -
Ground fault during ramping 14 - - D X
Ground fault 2 during cont. operation 45 - - D X
Limite de par 12 X D - -
Sobrecorriente 13 - - X D
Cortocircuito 16 - - X D
Temp. disipador 29 - - X D
Sensor disipad. 39 - - X D
Temp. tarj. ctrl 65 - - X D
Temp. tarj.alim. 69 - 2) X D
Temp. disipador” 244 - - X D
Sensor disipad.” 245 - - X D
Temp. tarj.alim. ” 247 - - - -
Falta la fase del motor 30-32 - - X D
Rotor bloqueado 99 - - D

Tabla 3.27 Seleccion de acciones cuando aparezca la alarma seleccionada

D corresponde a los ajustes predeterminados.

X corresponde a una posible opcion.

1) Solo convertidores de frecuencia de alta potencia.

2) En convertidores de frecuencia de baja y media potencia, la alarma 69 Temp. tarj.alim. es solo una advertencia.
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3.15 Parametros: 15-** Informacion drive

3.15.1 15-0* Datos func.

15-00 Horas de funcionamiento

Range: Funcién:

0 h*| [0 - 2147483647 h] | Ver cuantas horas ha funcionado el
convertidor de frecuencia. Este valor

se guarda cuando se desconecta el
convertidor de frecuencia.

15-01 Horas funcionam.

Range: Funcién:
0h*| [O0-

2147483647 h]

Ver cuéntas horas ha funcionado el motor.
Reiniciar el contador en el

pardmetro 15-07 Reinicio contador de horas
funcionam.. Este valor se guarda cuando
se desconecta el convertidor de
frecuencia.

15-02 Contador KWh

Range: Funcién:

0 kWh*| [0 - Registrar el consumo de energia del
2147483647 motor como valor promedio durante
kWh] una hora. Reiniciar el contador en el

pardmetro 15-06 Reiniciar contador
KWh.

15-03 Arranques

Range: Funcién:

0*| [0 - 2147483647 ]| Ver el nimero de veces que se ha
encendido el convertidor de frecuencia.

15-04 Sobretemperat.

Range: Funcién:

0% [0 - 65535 ] | Ver el nimero de fallos de temperatura del
convertidor de frecuencia.

15-05 Sobretension

Range: Funcién:

0*| [0 - 65535 ]| Ver el nUmero de situaciones de sobretensidon
del convertidor de frecuencia.

15-06 Reiniciar contador KWh

Option: Funcion:

[0] * | No reiniciar No se necesita reiniciar el contador de kWh.

[11 | Reiniciar Pulse [OK] para poner a 0 el contador de

contador kWh (consulte el pardmetro 15-02 Contador

KWh).

15-07 Reinicio contador de horas funcionam.

Option: Funcion:

[0] * | No reiniciar

[1] | Reiniciar Para reiniciar a cero el contador de horas de

contador funcionamiento, seleccione [1] Reiniciar
contador y pulse [OK] (consulte el

pardmetro 15-01 Horas funcionam.). Este
pardmetro no puede seleccionarse mediante
el puerto serie RS485.

Seleccione [0] No reiniciar si no se requiere el
reinicio del contador de horas de funciona-

miento.

3.15.2 15-1* Ajustes reg. datos

El registro de datos permite un registro continuo de hasta
cuatro fuentes de datos (pardmetro 15-10 Variable a
registrar) con periodos diferentes (pardmetro 15-11 Intervalo
de registro). El registro se puede parar y arrancar condicio-
nalmente mediante un evento de disparo

(pardmetro 15-12 Evento de disparo) y una ventana
(pardmetro 15-14 Muestras antes de disp.).

15-10 Variable a registrar

Option: Funcién:

Seleccione las
variables que se
deben registrar.

[0] * [ Ninguno

[15] Readout: actual setup
[1472] | Cédigo de alarma del VLT
[1473] | Codigo de advertencia del VLT
[1474] | Codigo estado VLT ampl.
[1600] | Cédigo de control

[1601] | Referencia [Unidad]
[1602] | Referencia %

[1603] | Codigo estado

[1606] | Actual Position

[1610] | Potencia [kW]

[1611] [ Potencia [HP]

[1612] | Tensién motor

[1613] | Frecuencia

[1614] | Intensidad motor
[1616] | Par [Nm]

[1617] | Velocidad [RPM]
[1618] | Térmico motor

[1620] | Angulo motor
[1621] | Par [%)] res. alto

[1622] | Par [%)]

[1624] | Calibrated Stator Resistance
[1625] | Par [Nm] alto

[1630] | Tensién Bus CC

[1632] | Energia freno / s
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15-10 Variable a registrar

15-12 Evento de disparo

Option: Funcion: Seleccionar el evento de disparo. Al suceder dicho evento, se
[1633] | Energia freno / 2 min aplica una ventana para mantener el registro. El registro retiene
[1634] | Temp. disipador un porcentaje especificado de muestras antes de ocurrir el
[1635] | Témico inversor evento de disparo (pardmetro 15-14 Muestras antes de disp.).
[1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM] Option: Funcién:
[1650] | Referencia externa [10] Fuera rango veloc.
[1651] | Referencia de pulsos [11] Velocidad posterior baja
[1652] | Realimentacion [Unit] [12] Velocidad anterior alta
[1657] | Feedback [RPM] [13] Fuera rango realim.
[1660] | Entrada digital [14] < realim. alta
[1662] | Entrada analdgica 53 [15] > realim. baja
[1664] | Entrada analdgica 54 [16] Advertencia térmica
[1665] | Salida analdgica 42 [mA] [17] Tens. alim. fuera ran.
[1666] | Salida digital [bin] [18] Cambio de sentido
[1675] | Entr. analég. X30/11 [19] Advertencia
[1676] | Entr. analég. X30/12 [20] Alarma (descon.)
[1677] | Salida analégica X30/8 [mA] [21] Alar. (blog. descon.)
[1689] | Configurable Alarm/Warning Word [22] Comparador 0
[1690] [ Cédigo de alarma [23] Comparador 1
[1692] | Cédigo de advertencia [24] Comparador 2
[1694] [ Cod. estado amp [25] Comparador 3
[1843] | Salida analdgica X49/7 [26] Regla logica 0
[1844] [ Salida analdgica X49/9 [27] Regla légica 1
[1845] | Salida analdgica X49/11 [28] Regla légica 2
[1860] | Digital Input 2 [29] Regla logica 3
[3110] | Céd. estado bypass [33] Entrada digital DI18
[3466] | SPI Error Counter [34] Entrada digital DI19
[3470] | Cod. alarma MCO 1 [35] Entrada digital DI27
[3471] | Céd. alarma MCO 2 [36] Entrada digital DI29
> [37] Entrada digital DI32
59 Erurada digial I33
Matriz [4] [50] Comparador 4
Range: Funcion: [51] Comparador 5
Size related* [ [0.000 - 0.000 ] | Introduzca el intervalo en ms [60] Regla légica 4
entre cada muestreo de las 61 Regla légica 5
variables que se deben registrar.
Seleccionar el evento de disparo. Al suceder dicho evento, se [0] * [ Reg. siempre | Seleccione [0] Reg. siempre para registrar de
aplica una ventana para mantener el registro. El registro retiene forma continua.
un porcentaje especificado de muestras antes de ocurrir el 1] |Reg. 1 vez Seleccione [1] Reg. 1 vez en disparo para
evento de disparo (pardmetro 15-14 Muestras antes de disp.). en disparo iniciar y detener el registro condiciona-
Option: Funcién: damente utilizando pardmetro 15-12 Evento
[0] * Falso de disparo y pardmetro 15-14 Muestras antes
11 Verdadero de disp..
[2] En funcionamiento
B £ rango
[4] En referencia Range: Funcion:
[5] Limite de par 50*| [0 - Antes de un evento de disparo, introduzca el
[6] Limite intensidad 100 ] porcentaje de todas las muestras que deben
[71 Fuera rango intensidad conservarse en el registro. Consulte también
8l | posterior bajo pardmetro 15-12 Evento de disparo y el
9] | anterior alto pardmetro 15-13 Modo de registro.
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3.15.3 15-2* Registro histoérico

Es posible ver hasta 50 registros de datos, mediante los

pardmetros de matrices de este grupo de parametros. Se

registran datos cada vez que ocurre un evento (no

confundir con eventos SLC). En este contexto, los eventos

se definen como un cambio en una de las siguientes areas:
. Entradas digitales.

. Salidas digitales.

. Cédigo de advertencia.

. Cédigo de alarma.

. Cédigo de estado.

. Cédigo de control.

. Cédigo de estado ampliado.

Los eventos se registran con el valor y la anotacién del
tiempo en ms. El intervalo de tiempo entre dos eventos
depende de la frecuencia con que se producen los eventos
(maximo una vez por tiempo de exploracion). El registro de
datos es continuo, pero cuando se produce una alarma se
almacena el registro y los valores pueden verse en la
pantalla. Esto resulta muy util, por ejemplo, al realizar una
reparacion tras una desconexién. Se puede ver el registro
histérico de este pardmetro a través del puerto de comuni-
cacién en serie o en la pantalla.

15-21 Registro historico: Valor

Matriz [50]
Range: Funcién:

Codigo de Valor decimal. Consulte la

alarma descripcion en el
pardmetro 16-90 Codigo de
alarma.

Codigo de Valor decimal. Consulte el

estado pardmetro 16-03 Cédigo
estado para obtener la
descripcion después de
convertir a un valor
binario.

Codigo de Valor decimal. Consulte la

control descripcion en el
pardmetro 16-00 Coédigo de
control.

Codigo de Valor decimal. Consulte la

estado descripcién en el

ampliado pardmetro 16-94 Cod.
estado amp.

Tabla 3.28 Eventos registrados

15-22 Registro histérico: Tiempo

Matriz [50]
15-20 Registro historico: Evento iy
Range: Funcién:
Matriz [50] 0 ms*| [O- Vea la hora a la que se produjo el
Range: Funcién: 2147483647 ms] | evento registrado. El tiempo se mide en
0* [0 -255] |Ver el tipo de los eventos registrados. ms desde el arranque del convertidor
de frecuencia. El valor méximo
15-21 Registro histdrico: Valor corresponde a 24 dias aproxima-
Matriz [50] damente, lo que significa que el
. contador se pone a cero transcurrido
Range: Funcion: .
ese periodo.
ox| [0 - Muestra el valor del evento registrado.
2147483647 ] Interprete este valor de acuerdo con la
Tabla 3.28: 3.15.4 15-3* Alarm Log
Entrada digital |Valor decimal. Consulte el . . .
Los pardametros de este grupo son parametros de matrices
pardmetro 16-60 Entrada . .
y en ellos se pueden ver hasta diez registros de fallos. 0 es
digital para obtener la . . . . .
el dato registrado més reciente y 9 el mas antiguo. Pueden
descripcion después de "
verse los cédigos de fallo, los valores y la marca temporal
convertir a un valor .
de todos los datos registrados
binario.
Salida digital  |Valor decimal. Consulte el 15-30 Registro fallos: Cédigo de fallo
(no controlada |pardmetro 16-66 Salida Range: Funcion:
en esta edicion | digital [bin] para obtener la 0* [ [0 - 255 ]| Anote el cédigo de fallo y busque su significado
del SW) descripcion después de en el capétulo 6 Solucién de problemas.
convertir a un valor
binario.
Cédigo de Valor decimal. Consulte la
advertencia descripcion en el
pardmetro 16-92 Cddigo de
advertencia.
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15-31 Reg. alarma: valor
Matriz [10]

Range: Funcion:

0*| [-32767 - 32767 ] | Ver una descripcién adicional del error.
Este parametro se utiliza principalmente
en combinacién con la alarma 38 Fallo
interno.

15-32 Reg. alarma: hora
Matriz [10]

Range: Funcién:

0 s*| [0-2147483647 s] [ Vea el momento en que se produjo el
evento registrado. El tiempo se mide
en segundos desde el arranque del
convertidor de frecuencia.

3.15.5 15-4* |d. dispositivo

Pardmetros que contienen informacion de solo lectura
sobre la configuracion de hardware y software del
convertidor de frecuencia.

15-40 Tipo FC

Range:

Funcién:

15-45 Cadena de cédigo
Range:
0*

Funcion:

[0-40] |Ver la cadena de cdédigo descriptivo real.

15-46 N° pedido convert. frecuencia

Range: Funcién:

0* | [0-8]]|Muestra el nimero de pedido de ocho digitos
utilizado para volver a pedir el convertidor de
frecuencia en su configuracion original. Para
restaurar el nimero de pedido tras el intercambio
de la tarjeta de potencia, consulte el

pardmetro 14-29 Cédigo de servicio.

15-47 Cédigo tarjeta potencia

Range: Funcién:

0% [0 - 8 1| Visualice el nimero de pedido de la tarjeta de
potencia.

15-48 No id LCP
Range:
0 | [0-20]

Funcion:
|Ver el numero ID del LCP.

15-49 Tarjeta control id SW

Range: Funcién:

0* [0 - 6 ][ Visualice el tipo de convertidor de frecuencia. La
lectura de datos es idéntica al campo de potencia
de la de definicion del cédigo descriptivo del FC
300; caracteres 1-6.

15-41 Seccion de potencia

Range: Funcién:

0* | [0-20]]| Visualice el tipo de convertidor de frecuencia. La
lectura de datos es idéntica al campo de potencia
de la de definicion del cédigo descriptivo del FC
300; caracteres 7-10.

15-42 Tension
Range:

Funcién:

0* | [0-20]]| Visualice el tipo de convertidor de frecuencia. La
lectura de datos es idéntica al campo de potencia
de la de definicion del cédigo descriptivo del FC
300; caracteres 11-12.

15-43 Version de software

Range: Funcién:

0* [0 -51](Vea la versién de SW combinada (o versién de
paquete) que consta de SW de potencia y SW de
control.

15-44 Tipo cod. cadena solicitado

Range: Funcién:

0* | [0-40]]| Vea el cédigo descriptivo utilizado para pedir de
nuevo el convertidor de frecuencia con su
configuracién original.

0* | [0-20 1| Visualice el nimero de version de software de la
tarjeta de control.

15-50 Tarjeta potencia id SW
Range:

Funcion:

0* | [0-201]]| Visualice el nimero de version de software de la
tarjeta de potencia.

15-51 Ne° serie convert. frecuencia

Range: Funcion:

0* | [0-10 ]| Visualice el nimero de serie del convertidor de
frecuencia.

15-53 Numero serie tarjeta potencia
Range: Funcién:

0*

[0-19] | Ver el nimero de serie de la tarjeta de potencia.

15-54 Config File Name
Matriz [5]

Range: Funcion:

Size related*| [0 - 16 ]| Muestra los nombres de fichero de

configuracién especial.

15-59 Nombre de archivo
Range:

Funcién:

Size related*| [0 - 16 ]| Muestra el nombre de archivo de valores
iniciales especificos del cliente (CSIV)

utilizado actualmente.
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3.15.6 15-6* Identific. de opcion.

Este grupo de parametros de solo lectura contiene
informacién sobre la configuracion de hardware y de
software de las opciones instaladas en las ranuras A, B, CO
y C1.

15-60 Opcidn instalada

Matriz [8]
Range: Funcién:
0* [0-30] | Muestra el tipo de opcién instalada.

15-61 Version SW opcion

Matriz [8]
Range: Funcién:
0] [0-20] | Ver la version de software de la opcion instalada.

15-62 Ne° pedido opcién
Matriz [8]

Range: Funcién:

0* [0 - 8 1 [ Muestra el nimero de pedido de las opciones
instaladas.

15-63 Ne° serie opcion

Matriz [8]
Range: Funcién:
0*

[0-18] | Ver el nimero de serie de la opcion instalada.

15-70 Opcidn en ranura A

Range: Funcién:

0* | [0-301]]| Ver el codigo descriptivo de la opcién instalada
en la ranura A y una traduccion de dicho cédigo
descriptivo. Por ejemplo, para el cédigo
descriptivo AX, la traduccién es Sin opcién.

15-71 Version SW de opcidn en ranura A

Range: Funcién:

0* | [0-201]]| Ver la version de software de la opcién instalada
en la ranura A.

15-72 Opcidn en ranura B

Range: Funcién:

0* | [0-301]]| Ver el codigo descriptivo de la opcién instalada
en la ranura B, y una traduccién de dicho cédigo
descriptivo. Por ejemplo, para el tipo de cédigo
descriptivo BX la traduccion es Sin opcién.

15-73 Version SW de opcion en ranura B

Range: Funcién:

0* | [0-201]]| Ver la version de software de la opcién instalada
en la ranura B.

15-74 Opcion en ranura CO

Range: Funcién:

0* | [0-301]]Ver la cadena de cédigo descriptivo para la
opcidn instalada en la ranura C, y una traduccion
del mismo. Por ejemplo, para el cédigo descriptivo
CXXXX, la traduccion es Sin opcion.

15-75 Version SW opcién en ranura CO

Range: Funcién:

0* | [0-201]Ver la version de software de la opcidn instalada
en la ranura C.

15-76 Opcion en ranura C1

Range: Funcién:

0* | [0-301]|Muestra el cédigo descriptivo para la opcion
instalada en la ranura C1 (aparece CXXXX si no
hay ninguna opcion), y la traduccién, es decir, Sin
opcion.

15-77 Version SW opcidén en ranura C1

Range: Funcién:

0* | [0-201]|Muestra la version de software de la opcion
instalada en la ranura C.

15-80 Horas de funcionamiento del ventilador
Range: Funcién:
0 h*| [0-2147483647 h] | Vea cuédntas horas ha funcionado el

ventilador del disipador (aumenta

cada hora). Este valor se guarda
cuando se desconecta el convertidor
de frecuencia.

15-81 Horas funcionam. ventilador presel.

Range: Funcién:
0 h*| [0-99999 | Introduzca el valor de preajuste del contador
h] de horas de funcionamiento del ventilador;

consulte el pardmetro 15-80 Horas de funciona-
miento del ventilador.

Este parametro no puede seleccionarse
mediante el puerto serie RS485.

15-89 Configuration Change Counter

Range: Funcién:
0T 10- 65535 1 [IEJI/KYe)]

Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.
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3.15.7 15-9% Inform. parametro

15-92 Parametros definidos

Range: Funcion:

0*| [0-9999 ] | Visualice una lista de todos los parametros
definidos en el convertidor de frecuencia. La
lista termina con 0.

15-93 Parametros modificados

Range: Funcién:

0*| [0-9999 ]| Ver una lista de todos los pardametros cambiados
respecto a sus ajustes predeterminados. La lista
termina con 0. Los cambios pueden no ser
visibles hasta 30 segundos después de su
implementacion.

15-98 Id. dispositivo

Range: Funcién:

0* | [0 -40 ]| Este parametro contiene datos utilizados por el
Software de configuracion MCT 10.

15-99 Metadatos param.

Range: Funcién:

0*| [0-9999 ]| Este parametro contiene datos utilizados por el
Software de configuracion MCT 10.
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3.16 Parametros: 16-** Lecturas de datos

3.16.1 16-0* Estado general

16-00 Codigo de control

Range: Funcién:

0*| [0 - 65535 ]| Vea el cddigo de control enviado desde el
convertidor de frecuencia a través del puerto
de comunicacion en serie en cédigo
hexadecimal.

16-01 Referencia [Unidad]

Range: Funcién:

0 ReferenceFeed- | [-999999 - Consulte el valor de

backUnit* 999999 referencia actual aplicado,
ReferenceFeedba- | en forma de impulsos o
ckUnit] analdgica, en la unidad

ajustada en

pardmetro 1-00 Modo
Configuracion (Hz, Nm o r/
min).

16-02 Referencia %

Range: Funcién:
0 %*| [-200 - Visualice la referencia total. La referencia
200 %] total es la suma de las referencias digital,

analdgica, interna, de bus y mantenida, mas
el enganche arriba y abajo.

16-03 Cddigo estado

Range: Funcién:

0*| [0-65535] | Vea el cédigo de estado enviado desde el
convertidor de frecuencia a través del puerto
de comunicacién en serie en cédigo
hexadecimal.

16-05 Valor real princ. [%]

Range:

Funcién:

0 %*| [-100 - 100 %] | Consulte el cédigo de dos bytes enviado
con el cédigo de estado al maestro del
fieldbus que indica el valor actual
principal.

16-06 Actual Position

Range:

Funcién:

0 CustomRea- [-2000000000 | Muestra la posicion real en las

doutUnit2* - 2000000000 | unidades de posicion definidas
CustomRea- en el grupo de pardmetros 17-7*
doutUnit2] Position Scaling. Este valor se

basa en la realimentacién de
encoder en lazo cerrado o en el
angulo calculado por el control
del motor en lazo abierto. Para
obtener informacion sobre la

16-06 Actual Position

Range: Funcién:
configuracion de las lecturas de
datos, consulte el
capétulo 3.17.5 17-7* Position
Scaling.
Range: Funcién:
0 CustomRea- | [-2000000000 - M
doutUnit2* AULOIOES Este parametro solo sera
e valido con la version
doutUnit2]

48.XX del software.

Muestra, en unidades de
posicion, la posicion de
destino final real para la
orden de posicionamiento
activa. Las unidades de
posicion estan definidas en el
grupo de pardmetros 17-7*
Position Scaling.

16-08 Position Error

Range: Funcion:

[-2000000000 - m

2000000000 Este parametro solo sera
CustomRea- valido con la version
doutUnit2] 48.XX del software.

0 CustomRea-
doutUnit2*

Muestra el error de la posicion
real en las unidades de
posicion definidas en el grupo
de pardmetros 17-7* Position
Scaling. El error de posicion es
la diferencia entre la posicion
real y la posicion ordenada. El
error de posicion es la entrada
para el controlador Pl de
posicion.

16-09 Lectura personalizada

Range: Funcién:

[0 - 999999.99 | Visualizar el valor de lectura
CustomRea- personalizada desde el
doutUnit] pardmetro 0-30 Unidad lectura
def. por usuario hasta el
pardmetro 0-32 Valor mdximo de
lectura personalizada.

0 CustomRea-
doutUnit*
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3.16.2 16-1* Estado motor

16-10 Potencia [kW]

Range: Funcién:

0 [0 - Muestra la potencia del motor en kW. El valor

kW= | 10000 se calcula con la tension e intensidad reales del
kw] motor. El valor se filtra, por lo que pueden

transcurrir 1,3 s aproximadamente desde que
cambia un valor de entrada hasta que la
pantalla refleja el cambio de la lectura de
datos. La resolucion del valor de lectura de
datos en el fieldbus se indica en pasos de
10 W.

16-11 Potencia [HP]

Range: Funcién:
0 hp*| [0 - Ver la potencia del motor en CV. El valor se
10000 hp] | calcula con la tensién e intensidad reales del

motor. El valor se filtra, por lo que pueden
transcurrir 1,3 s aproximadamente desde que
cambia un valor de entrada hasta que la
pantalla refleja el cambio de la lectura de
datos.

16-12 Tension motor

Range: Funcién:

0 V*| [0 -6000 V]| Ver la tension del motor, un valor calculado
utilizado para controlar el mismo.

16-13 Frecuencia

Range: Funcion:

0 Hz*

[0 - 6500 Hz] [ Ver la frecuencia del motor, sin amorti-
guacién de resonancia.

16-14 Intensidad motor

Range: Funcién:
0A*| [0- Consulte la intensidad del motor calculada
10000 A] como un valor medio, Irvs. El valor se filtra,

por lo que pueden transcurrir 1,3 s aproxima-
damente desde que cambia un valor de
entrada hasta que la pantalla refleja el cambio
de la lectura de datos.

16-15 Frecuencia [%]

16-16 Par [Nm]

Range: Funcién:

0 [-3000 | Muestra el valor de par con signo por aplicar al

Nm* |- 3000 |eje del motor. La linealidad no es exacta entre
Nm] un 160 % de la intensidad del motor y el par, en

relacion con el par nominal. Algunos motores
proporcionan mas del 160 % del par. Por lo
tanto, el valor minimo y el valor maximo
dependen de la intensidad maxima del motor,
asi como del motor que se utilice. El valor se
filtra, por lo que pueden transcurrir 30 ms
aproximadamente desde que cambia un valor de
entrada hasta que la pantalla refleja el cambio
de la lectura de datos. En el principio de control
de flujo, esta lectura de datos se compensa en
el pardmetro 1-68 Inercia minima a fin de
obtener una mayor precision.

16-17 Velocidad [RPM]

Range: Funcién:
0 RPM* [ [-30000 - | Ver las r/min reales del motor. En control
30000 RPM] | de proceso en lazo abierto o lazo cerrado,

se hace una estimacion de las r/min del
motor. En los modos de velocidad con lazo
cerrado, se miden las r/min del motor.

16-18 Térmico motor

Range: Funcion:
0%*| [O- Vea la carga térmica calculada en el motor. El
100 %] [ limite de desconexion se situa en el 100 %. La

base para el calculo es la funcién ETR
seleccionada en el pardmetro 1-90 Proteccién
térmica motor.

16-19 Temperatura del sensor KTY
Range: Funcién:

0 °Cx

[0 - 0 °C] | Devuelve la temperatura real del sensor KTY
incorporado en el motor.

Consulte el grupo de parametros

capétulo 3.2.12 1-9* Temperatura motor.

16-20 Angulo motor

Range: Funcién:

0% | [0-65535] | Ver el desplazamiento actual del dngulo del
encoder/resolver relativo a la posicion indice. El

Range: Funcién:
— — - rango de valores de 0 a 65 535 corresponde a
0% [ [-100 - | Visualice un cédigo de dos bytes que informa de X .
. . ) » 0-2 x pi (radianes).
@ 100 %] | la frecuencia real del motor (sin amortiguacion de
ia), j | -4

resonancia), como porcentaje (escala 0009 009 16-21 Par [%] res. alto

hexadecimal) del pardmetro 4-19 Frecuencia salida -

mdx.. Ajuste el indice 1 de pardmetro 9-16 Config. Range: Funcion:

lectura PCD para enviarlo con el cdigo de estado 0 %*| [-200 - El valor mostrado es el par, en porcentaje

en lugar del MAV. 200 %] de par nominal, con signo y resolucién de

0,1 %, que se aplica al eje del motor.
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16-22 Par [%]

16-32 Energia freno / s

proporciona al eje del motor.

Range: Funcién: Range: Funcion:
0 %*| [-200 - El valor mostrado es el par, en porcentaje 0 kw* | [0 - 10000 kW] [ Ver la potencia de frenado transmitida a
200 %] del par nominal y con signo, que se una resistencia de frenado externa,

expresada como un valor instantaneo.

16-23 Motor Shaft Power [kW]

16-33 Energia freno / 2 min

16-24 Calibrated Stator Resistance

Range: Funcién:

Range: Funcién: Range: Funcién:
0 kwWx | [0 - 10000 kW] | Lectura de datos de la potencia 0 kWx | [0 - 10000 | Ver la potencia de frenado transmitida a
mecanica aplicada al eje del motor. kw1 una resistencia de frenado externa. La

potencia media se calcula segun el
promedio del periodo seleccionado en el
pardmetro 2-13 Ctrol. Potencia freno.

0.0000 Ohm* | [0.0000 - 100.0000

Ohm]

Muestra la resistencia del
estator calibrada.

16-25 Par [Nm] alto

Range: Funcién:
0 [-200000000 - | Muestra el valor de par con signo por
Nm* | 200000000 aplicar al eje del motor. Algunos

Nm] motores proporcionan mas del 160 %

del par. Por lo tanto, el valor minimo y
el valor maximo dependen de la
intensidad maxima del motor, asi como
del motor que se utilice. Esta lectura de
datos especifica se ha adaptado de
manera que se puedan mostrar valores
mayores que en la lectura estandar en
pardmetro 16-16 Par [Nm].

3.16.3 16-3* Estado Drive

16-30 Tension Bus CC
Range:

0 V*| [0 - 10000 V] | Visualice un valor medido. El valor se filtra
con una constante de tiempo de 30 ms.

Funcién:

16-31 System Temp.

Range: Funcién:
: ) Valido solo para el FC 302.
127 °C]

Muestra la mayor temperatura interna del sistema.
En los tamafos de alojamiento mas pequerios (A-
-Q), la temperatura del sistema coincide con la
medicién de temperatura de la tarjeta de control
en el pardmetro 16-39 Temp. tarjeta control. En los
tamanos de alojamiento mas grandes (D-F), la
temperatura del sistema sera la mayor
temperatura medida en los componentes de
hardware con sensores de temperatura; por
ejemplo, en las tarjetas de potencia.

16-34 Temp. disipador

Range: Funcién:
0°Cx| [0- Visualice la temperatura del disipador del
255 °C] convertidor de frecuencia. El limite de

desconexion es 90 +5 °C (194 £9 °F), y el
motor se vuelve a conectar a 60 £5 °C
(140 %9 °F)..

16-35 Témico inversor

Range: Funcion:

0 %*

[0 - 100 %] | Ver el porcentaje de carga en el inversor.

16-36 Int. Nom. Inv.

Range: Funcién:
Size [0.01 - Consulte la intensidad nominal del
related* 10000 A] inversor, que debe coincidir con los

datos de la placa de caracteristicas del
motor conectado. Estos datos se
utilizan para calcular el par, la
proteccion de sobrecarga del motor,
etc.

16-37 Max. Int. Inv.

Range: Funcién:
Size [0.01 - Consulte la intensidad maxima del
related* 10000 A] inversor, que debe coincidir con los

datos de la placa de caracteristicas del
motor conectado. Estos datos se
utilizan para calcular el par, la
proteccion de sobrecarga del motor,
etc.

16-38 Estado ctrlador SL
Range:

Funcién:

0* [ [0 - 100 ]| Muestra el estado del evento que esta
ejecutando el controlador SL.
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16-39 Temp. tarjeta control

16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM]

16-40 Buffer de registro lleno.

Option: Funcién:

Ver si el buffer del registro esta lleno (consulte el
capétulo 3.15.2 15-1* Ajustes reg. datos). El buffer del
registro nunca estara lleno si el pardmetro 15-13 Modo
de registro esta ajustado como [0] Reg. siempre.

[0] * [ No
[11 |Si

16-41 Buffer de registro lleno

Range: Funcién:

0 [ 10-50] |

16-44 Speed Error [RPM]

Range: Funcién:
0 RPM* | [-30000 - 30000 M

AL Este parametro solo sera valido

con la version 48.XX del
software.

Muestra la diferencia entre la
velocidad de referencia y la velocidad
real.

16-45 Motor Phase U Current

Range: Funcién:
0 A*| [0-10000 | Muestra la intensidad Urus de la fase del
Al motor. Facilita el control del desequilibrio de

las intensidades del motor, la deteccion de
cables de motor débiles o el desequilibrio
de las bobinas del motor.

16-46 Motor Phase V Current

Range: Funcién:
0 A*| [0- 10000 |Muestra la intensidad Vrus de la fase del
Al motor. Facilita el control del desequilibrio de

las intensidades del motor, la deteccion de
cables de motor débiles o el desequilibrio
de las bobinas del motor.

16-47 Motor Phase W Current

Range: Funcién: Range: Funcion:
0°C*| [0-100 °C] | Ver la temperatura de la tarjeta de control 0 RPM* [ [-30000 - 30000 | Este parametro especifica la
(en °C. RPM] referencia dada al convertidor de

frecuencia después de la rampa de
velocidad.

16-49 Origen del fallo de intensidad

Range:

Funcion:

0% [0 - 8 1| El valor indica el origen de los fallos actuales,
incluidos: cortocircuito, sobreintensidad y desequi-
librio de fase (desde la izquierda):

1-4 Inversor

5-8 Rectificador

0 Sin fallo registrado

3.16.4 16-5* Ref. & realim.

16-50 Referencia externa

Range: Funcién:

0* | [-200 - 200 ] | Ver la referencia total, suma de las referencias
digital, analégica, interna, de fieldbus y
mantenida, mas el enganche arriba y abajo.

16-51 Referencia de pulsos

Range: Funcién:

0* | [-200 - 200 ] | Vea el valor de referencia tomado de las
entradas digitales programadas. La lectura de
datos también puede reflejar los pulsos de un
codificador incremental.

16-52 Realimentacion [Unit]

Range: Funcién:

0 Reference- [-999999.999 - | Ver la unidad de realimen-

FeedbackUnit* 999999.999 tacién resultante de la
ReferenceFeed- | seleccion de unidad y
backUnit] escalado del

pardmetro 3-00 Rango de
referencia, el

pardmetro 3-01 Referencia/
Unidad realimentacion, el
pardmetro 3-02 Referencia
minima y el

pardmetro 3-03 Referencia
mdxima.

0 A*| [0-10000 |Muestra la intensidad Wrms de la fase del Range: Funcién:
Al motor. Facilita el control del desequilibrio de 0* | [-200 - 200 1| Ver la contribucién del potenciémetro digital
las intensidades del motor, la deteccion de al valor total de la referencia real.
cables de motor débiles o el desequilibrio
de las bobinas del motor.
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16-57 Feedback [RPM]

16-61 Terminal 53 ajuste conex.

Range: Funcién: Option: Funcién:
0 [-30000 - | Parametro de lectura de datos donde se Ver el ajuste del terminal de entrada 53.
RPM# | 30000 puede leer las r/min reales del motor desde [0 * | Intensidad

RPM] la fuente de realimentacién tanto en lazo

abierto como en lazo cerrado. Dicha fuente
de realimentacion se selecciona a través del
pardmetro 7-00 Fuente de realim. PID de
veloc..

3.16.5 16-6* Entradas y salidas

[1] Tension

16-62 Entrada analdgica 53
Range:
0*

Funcion:

[-20 - 20 ] | Visualice el valor real en la entrada 53.

16-63 Terminal 54 ajuste conex.

Option: Funcién:
16-60 Entrada digital Ver el ajuste del terminal de entrada 54:
Range: Funcion: [0] * | Intensidad
0*| [O- Muestra el estado de la sefal de las entradas [1] Tensiéon
65535 ] digitales activas. Ejemplo: la entrada 18

corresponde al bit nimero 5, 0 = sin sefal, 1 =
sefnal conectada. El bit 6 funciona en el sentido
contrario, on = 0, off = 1 (entrada de Safe Torque

Off).

Bit 0 Terminal de entrada digital 33.

Bit 1 Terminal de entrada digital 32.

Bit 2 Terminal de entrada digital 29.

Bit 3 Terminal de entrada digital 27.

Bit 4 Terminal de entrada digital 19.

Bit 5 Terminal de entrada digital 18.

Bit 6 Terminal de entrada digital 37.

Bit 7 Terminal X30/4 de entrada digital
de VLT® General Purpose /0 MCB
101.

Bit 8 Terminal X30/3 de entrada digital
de VLT® General Purpose /0 MCB
101.

Bit 9 Terminal X30/2 de entrada digital
de VLT® General Purpose I/0 MCB
101.

Bit 10-63 Reservado para futuros terminales.

Tabla 3.29 Entradas digitales activas

00000000000000000

=
99ooo
—— =
S oy
NONW
130BA894.10

DIT-19
DIT-18
DIT-37
DI X30/4
DI X30/3

1 X30/2
L DIx46/13
L Dix4e/n
L DIX46/9
L DIx46/7
DI X46/5
DI X46/3
DI X46/1

llustracion 3.63 Ajustes de relé

16-64 Entrada analdgica 54
Range:
0* [-20 - 20 ]

Funcién:

|Ver el valor real en la entrada 54.

16-65 Salida analdgica 42 [mA]
Range:
0* [0-30

Funcién:

Visualice el valor real en mA en la salida 42. El

valor mostrado refleja la seleccion realizada en el
pardmetro 6-50 Terminal 42 salida.

16-66 Salida digital [bin]
Range:
0*

Funcion:

[0-15] | Ver el valor binario de todas las salidas digitales.

16-67 Ent. pulsos #29 [Hz]
Range:
0*| [0-130000 ]

Funcién:

Ver el valor actual de la frecuencia en el
terminal 29.

16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]
Range:
0*| [0 - 130000 ]

Funcién:

Ver el valor real de la frecuencia aplicada en
el terminal 33 como una entrada de impulsos.

16-69 Salida pulsos #27 [Hz]
Range:
0* [ [0 - 40000 ]

Funcién:

Ver el valor real de los pulsos aplicados al
terminal 27 en modo de salida digital.

16-70 Salida pulsos #29 [Hz]
Range:
0* [ [0 - 40000 ]

Funcién:

AVISO!

Este parametro solo esta disponible para
el FC 302.

Ver el valor real de los pulsos del terminal 29
en modo de salida digital.
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16-71 Salida Relé [bin]

Funcion:

Range:

16-78 Salida analdgica X45/1 [mA]

Range:

Funcion:

0* [0-511] Ver los ajustes de todos los relés.

Seleccién lectura [P16-71]:
Salida relé [bin]: 00000 bin

I—Relé tarjeta OpciénB 09
Relé tarjeta OpciénB 08
¢ tarjeta OpciénB 07
Relé tarjeta alim. 02
Relé tarjeta alim. 01

130BA185.10

llustracion 3.64 Ajustes de relé

16-72 Contador A
Range:

0*| [-2147483648
- 2147483647 ]

Funcién:

Ver el valor actual del contador A. Los
contadores son Utiles como operandos de
comparacioén, consulte el

pardmetro 13-10 Operando comparador.
Reinicie o modifique el valor mediante las
entradas digitales (grupo de pardmetros 5-1*
Entradas digitales) o usando una accién SLC
(pardmetro 13-52 Accion Controlador SL).

-

6-73 Contador B
Range:

0 [-2147483648
- 2147483647 ]

Funcion:

*

Ver el valor real del contador B. Los
contadores son Utiles como operandos de
comparacion (pardmetro 13-10 Operando
comparador).

Reinicie o modifique el valor mediante las
entradas digitales (grupo de pardmetros 5-1*
Entradas digitales) o usando una accién SLC
(pardmetro 13-52 Accién Controlador SL).

16-74 Contador de parada precisa
Range: Funcién:
0*| [0 - 2147483647 ]| Devuelve el valor actual del contador de

parada precisa (pardmetro 1-84 Valor de

contador para parada precisa).

16-75 Entr. analég. X30/11

Range:

Funcion:

0* [ [-20 - 20 ]| Ver el valor real de la sefal en la entrada X30/11
de VLT® General Purpose 1/0 MCB 101.

16-76 Entr. analég. X30/12

Range: Funcién:

0*| [-20 - 20 1| Ver el valor real de la sefal en la entrada X30/12
de VLT® General Purpose I/0 MCB 101.

16-77 Salida analégica X30/8 [mA]
Range:
0*

Funcién:

[0-30] | Ver el valor actual en la entrada X30/8 en mA.

0* [ [0-30 ]| Muestra el valor de salida real en el terminal
X45/1. El valor mostrado refleja la seleccion
realizada en el pardmetro 6-70 Terminal X45/1
salida.

16-79 Salida analdgica X45/3 [mA]

Range:

Funcion:

0* [ [0-30 ]| Muestra el valor de salida real en el terminal
X45/3. El valor mostrado refleja la seleccion
realizada en el pardmetro 6-80 Terminal X45/3
salida.

3.16.6 16-8* Fieldb. y puerto FC

Parametros para informar de las referencias de bus y de los
codigos de control.

16-80 Bus campo CTW 1

Range: Funcién:
0*| [0 - Ver el cédigo de control (CTW) de dos bytes
65535 ] recibido del maestro del fieldbus. La interpre-

tacion del cédigo de control depende de la
opcion de bus de campo instalada y del perfil de
coédigo de control seleccionado en el

pardmetro 8-10 Trama control.

Para obtener mas informacién, consulte el manual
del fieldbus correspondiente.

16-82 Bus campo REF 1

Range: Funcién:
0*| [-200 - Ver el cédigo de dos bytes enviado con el
200 ] co6digo de control desde el maestro del

fieldbus para ajustar el valor de referencia.
Para obtener mas informacion, consulte el
manual del fieldbus correspondiente.

16-83 Fieldbus REF 2

Range:

Funcion:

[-2147483647 - ’AIV‘BOE

0 CustomRea-

doutUnit2* 2147483647 Este parametro solo sera
CustomRea- valido con la version
doutUnit2]

48.XX del software.

Muestra la referencia de
posicion de 32 bits en el PCD
2 y el PCD 3. En los
parametros relacionados con
el PCD 2 y el PCD 3,
seleccione [1683] Fieldbus REF
2 para el fieldbus utilizado por
el convertidor de frecuencia.

El valor se muestra en las
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16-83 Fieldbus REF 2

Range:

Funcion:

unidades de posicion
definidas en el grupo de
pardmetros 17-7* Position
Scaling.

16-84 Opcidon comun. STW

Range: Funcién:

0*| [0 - 65535 ]| Ver el cédigo de estado ampliado de la opcién
de comunicaciones de bus de campo.

Para obtener mas informacién, consulte el
manual del bus de campo correspondiente.

6-85 Puerto FC CTW 1

‘

Range: Funcién:
ox| [0 - Ver el cédigo de control (CTW) de dos bytes
65535 ] recibido del maestro del fieldbus. La interpre-

tacion del coédigo de control depende de la
opcion de bus de campo instalada y del perfil de
cédigo de control seleccionado en el

pardmetro 8-10 Trama control.

16-86 Puerto FC REF 1

Range: Funcién:
0*| [-200 - Ver el cédigo de estado de dos bytes (STW)
200 ] enviado al maestro del fieldbus. La interpretacién

del cédigo de estado depende de la opcién de
bus de campo instalada y del perfil de cédigo de
control seleccionado en el pardmetro 8-10 Trama
control.

16-87 Bus Readout Alarm/Warning

Range: Funcién:
0*| [O- Numeros de alarma y advertencia en cédigo
65535 ] hexadecimal tal y como se muestran en el

registro de alarmas. El byte alto contiene la
alarma; el byte bajo, la advertencia. El nimero
de alarma es el primero que aparece después
del ultimo reinicio.

16-89 Configurable Alarm/Warning Word

Range: Funcién:

0*| [0 - 65535 ] | Este codigo de advertencia/alarma se configura
en el pardmetro 8-17 Configurable Alarm and
Warningword para que coincida con los
parametros reales.

3.16.7 16-9* Lect. diagndstico

AVISO!

Cuando se utiliza el Software de configuracién MCT 10,
los parametros de lectura de datos solo se pueden leer
en linea, es decir, como el estado real. Esto significa que
el estado no se almacena en el archivo Software de
configuracion MCT 10.

16-90 Cédigo de alarma

Range: Funcidn:

0% | [0 - 4294967295 1| Ver el cédigo de alarma enviado
mediante el puerto de comunicacién en

*

serie en cédigo hexadecimal.

16-91 Cédigo de alarma 2

Range: Funcion:

0% | [0 - 4294967295 1| Ver el cédigo de alarma enviado
mediante el puerto de comunicacién en

serie en cédigo hexadecimal.

16-92 Cédigo de advertencia

Range: Funcién:

0% | [0 - 4294967295 ]| Ver el cddigo de advertencia enviado a
través del puerto de comunicacién en

serie en cédigo hexadecimal.

16-93 Cédigo de advertencia 2

Range: Funcién:

0% | [0 - 4294967295 ]| Ver el cddigo de advertencia enviado a
través del puerto de comunicacién en

*

serie en cédigo hexadecimal.

16-94 Co6d. estado amp

Range: Funcién:
0% | [0 - 4294967295 ]| Devuelve el codigo de advertencia

ampliado enviado a través del puerto de

comunicacién en serie en codigo
hexadecimal.
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3.17 Parametros: 17-** Opcs.realim. motor

Més parametros para configurar la realimentacion desde el
encoder (VLT® Encoder Input MCB 102), el resolver (VLT®
Resolver Input MCB 103) o el propio convertidor de
frecuencia.

3.17.1 17-1%* Interfaz. inc. enc.

Los pardmetros de este grupo configuran la interfaz
incremental de VLT® Encoder Input MCB 102. Ambas
interfaces, tanto la incremental como la absoluta, estan
activas al mismo tiempo.

AVISO!

No utilice codificadores incrementales con motores PM.
En control de lazo cerrado, piense en resolvers o
encoders absolutos.

AVISO!

Estos parametros no se pueden ajustar con el motor en
marcha.

17-10 Tipo de senal

Seleccione el tipo incremental (canal A/B) del encoder en uso.
Busque esta informacién en la hoja de datos del encoder.
Seleccione [0] Ninguno solo si el sensor de realimentacién es un
encoder absoluto.

17-20 Seleccion de protocolo

Option: Funcién:

[0] * | Ninguno Seleccione [0] Ninguno solo si el sensor de

realimentacién es un codificador incremental.

[1]1 | HIPERFACE | Seleccione [1] HIPERFACE solo si el encoder es
absoluto.

[2] EnDat
[4] [SSI

17-21 Resolucion (Pulsos/Rev.)

Range: Funcién:
Size [4- Seleccionar la resolucion del encoder
related* | 1073741824 ] | absoluto; es decir, el nUmero de

recuentos por revolucion.

El valor depende del ajuste de
pardmetro 17-20 Seleccion de
protocolo.

17-22 Multiturn Revolutions

Range: Funcién:

1*[ [1-16777216 ] | Seleccione el nimero de revoluciones
multivuelta. Seleccione el valor 1 para
encoders de tipo monovuelta.

17-24 Longitud de datos SSI

Range:

Funcion:

incremental; es decir, el nimero de pulsos
o periodos por revolucion.

3.17.2 17-2* Interfaz encod. abs.

Los pardmetros de este grupo configuran la interfaz
absoluta de VLT® Encoder Input MCB 102. Ambas
interfaces, tanto la incremental como la absoluta, estan
activas al mismo tiempo.

17-20 Seleccion de protocolo

Option: Funcién: 13* [ [1 - 32 ]| Ajustar el nimero de bits del telegrama SSI.
0] Ninguno Seleccionar 13 bits para encoders monovuelta y
T TTL (5 V, RS422) 25 bits para encoders multivuelta.
[2] Sinusoidal 1Vpp > n
17-25 Velocidad del reloj
17-11 Resolucién (PPR) Range: Funcién:
Range: Funcién: 260 kHz* | [100 - 260 | Ajuste la velocidad del reloj SSI. Si se
1024* | [10 - 10000 ] | Introducir la resolucion del codificador kHz] utilizan cables largos para el encoder,

debera reducirse la velocidad del reloj.

17-26 Formato de datos SSI
Option:

[0] * | Cédigo Gray
[1] Codigo binario

Funcién:

Ajustar el formato de los datos SSI.

17-34 Veloc. baudios HIPERFACE
Option:

Funcion:

AVISO]

Este parametro no se puede ajustar con el

Option: Funcién:
motor en marcha.
AVISO!
Este parametro no se puede ajustar con Seleccione la velocidad en baudios del encoder
el motor en marcha. conectado.
MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 195




Dt

Descripciones de parametros

VLT® AutomationDrive FC 301/302

17-34 Veloc. baudios HIPERFACE

Option: Funcién:
Este parametro solo es accesible cuando
pardmetro 17-20 Seleccion de protocolo esta ajustado
como [1] HIPERFACE.

[0] [600

[11 ]1.200

[2] |2.400

[3] |4.800

[4] *]9.600

[5] |19.200

[6] [38.400

3.17.3 17-5 * Interfaz resolver

Este grupo de parametros se utiliza para ajustar
pardmetros de VLT® Resolver Input MCB 103.
Normalmente, la realimentacion del resolver se utiliza
como realimentacidon del motor desde motores de
magnetizacion permanente con el pardmetro 1-01 Principio
control motor ajustado como [3] Lazo Cerrado Flux.

Los parametros de resolver no se pueden ajustar con el
motor en marcha.

17-50 Polos
Range: Funcion:
2*| [2-8] | Defina el nimero de polos del resolver.

El valor se indica en la hoja de datos del resolver.

17-51 Tension de entrada

Range: Funcion:

7 V*[ [2 -8 V]| Ajustar la tensién de entrada al resolver. La
tension se representa como un valor RMS.
El valor se indica en la hoja de datos del

resolver.

17-52 Frecuencia de entrada:

Range: Funcién:

10 kHz* | [2 - 15 kHz] | Ajustar la frecuencia de entrada al
resolver.
El valor se indica en la hoja de datos del
resolver.

17-53 Proporcion de transformacion

Range: Funcion:

0.5%| [0.1 - 1.1 ]| Ajustar la relacién de transformacién para el
resolver.
La relacion de transformacion es:

T, =

relac.

El valor se indica en la hoja de datos del
resolver.

17-56 Encoder Sim. Resolution

Configure la resolucion y active la funcién de emulacion del
encoder (generacion de senales de codificador desde la posicion
medida en un resolver). Utilice esta funcion para transferir la
informacién de velocidad o posicién de un convertidor de
frecuencia a otro. Para desactivar la funcion, seleccione [0]
Disabled.

Option: Funcion:
[0] * Disabled

[1] 512

[2] 1024

[3] 2048

[4] 4096

17-59 Interfaz de resolver

Activar VLT® Resolver Input MCB 103 cuando se hayan
seleccionado los pardametros del resolver.

Para evitar dafos en los resolvers, ajuste el pardmetro 17-50 Polos
y el pardmetro 17-53 Proporcién de transformacién antes de
activar este parametro.

Option: Funcién:
[0] * Desactivado
[1 Activado

3.17.4 17-6 * Ctrl. y aplicaciéon

Este grupo de parametros permite seleccionar funciones
adicionales cuando VLT® Encoder Input MCB 102 o VLT®
Resolver Input MCB 103 estan instaladas en la ranura de
opcién B para realimentacién de velocidad.

Los pardmetros de control y aplicacién no se pueden
ajustar con el motor en marcha.

17-60 Direccion de realimentacion
Option: Funcion:
AVISO!
Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

Cambiar la direccién de rotacién detectada
del encoder sin necesidad de cambiar el
cableado.

[0] * | 1zgda. a dcha.
[1]1 | Dcha. a izqda.
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17-61 Control de senal de realimentacion

Seleccione qué reaccion debera tener el convertidor de
frecuencia en caso de que se detecte un fallo de la seial del
encoder.

La funcién de encoder en el pardmetro 17-61 Control de sefial de
realimentacion es una comprobacion eléctrica del circuito de
hardware del sistema de encoder.

Option: Funcién:

[0] Desactivado

[1] * Advertencia

[2] Desconexion

[3] Veloc. fija

[4] Mantener salida

[5] Velocidad max.

[6] Cambiar a lazo ab.

[71 Seleccién de ajuste 1

[8] Seleccién de ajuste 2

[9] Seleccién de ajuste 3

[10] Seleccién de ajuste 4

[11] parada y desconexion

[12] Trip/Warning

[13] Trip/Catch

3.17.5 17-7* Position Scaling

Los parametros de este grupo definen como el convertidor
de frecuencia escala y maneja los valores de posicién.

17-70 Position Unit

Seleccione la unidad fisica en la que se mostraran los valores de
posicion en el LCP.

17-71 Position Unit Scale

Matriz [2]

Introduzca el factor de escalado para los valores de posicion. La
funcion de escalado multiplica los valores de lectura de datos
por 10% siendo x el valor de este pardmetro. Por ejemplo, si x =
2, el valor 5 se mostrara como 500.

Los elementos de la matriz son:

. El indice 0 es el factor de escalado para la lectura de
datos y los ajustes de los valores de posiciéon en los
parametros o en un fieldbus. El indice 1 contiene
excepciones.

. El indice 1 es el factor de escalado para la lectura de
datos del error de posicion (pardmetro 16-08 Position
Error) y para el valor del pardmetro 3-08 On Target
Window.

Range: Funcién:

0* | [-3-3] |

17-72 Position Unit Numerator

Este parametro es el numerador en la ecuacion que define la

relacién entre una revolucion del motor y el movimiento fisico de
la maquina.

Par. 17 -72

Par 17-73 % Revoluciones del motor

Posicion unidad =

Ejemplo:
Piense en una aplicaciéon de placa giratoria. El motor hace diez
revoluciones por cada revolucidn de la placa. La unidad de
posicion es el grado. Para esta configuracion, introduzca los
siguientes valores:

. Pardmetro 17-72 Position Unit Numerator = 360

. Pardmetro 17-73 Position Unit Denominator = 10

Option: Funcién:

- — Ajuste la unidad fisica para los valores de posicion del
(0] pu | Unidad de posicién. pardmetro 17-70 Position Unit.
(11 |m | Metros. Range: Funcién:
[2] [ mm | Milimetros. 1024* [-2000000000 -

[3] |inc [Incrementos.

[41 |° Grados.

[5] |rad |Radianes.

6] |% Porcentaje.

[71 |qc |Recuento de cuadratura, que equivale a %4 de un

pulso de encoder cuando se utiliza sefal de encoder
de cuadratura.

2000000000 ]

17-73 Position Unit Denominator

Consulte el pardmetro 17-72 Position Unit Numerator.

Range: Funcién:

1 | [-2000000000 - 2000000000 ] |

17-74 Position Offset

Introduzca el desplazamiento de posicién del encoder absoluto.

Utilice este pardmetro para ajustar la posicién cero del encoder
sin moverlo fisicamente.

Ajuste la unidad fisica para los valores de posicion del
pardmetro 17-70 Position Unit.

Range: Funcién:
0* [-2000000000 -
2000000000 ]
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17-75 Position Recovery at Power-up 17-80 Homing Function

Option: Funcién: Option: Funcion:
M [0] [No Sin funcién de retorno al inicio. La posicion real
Este parametro solo estara disponible con la * Homing | es 0 después del encendido, con independencia
version 48.XX del software. de la posicion de la méaquina fisica.
[11 | Home La posicion real se ajusta con el valor del
Seleccione la posicién real tras el encendido cuando se Position | pardmetro 17-82 Home Position, indice 0.
utilicen codificadores incrementales o lazo abierto. 21 | Home La posicion de retorno al inicio se sincroniza con
[0] * | No | La posicién real serd 0 después del encendido. Sync el sensor de retorno al inicio conforme al ajuste
> : : — Function | del pardmetro 17-81 Home Sync Function.
[11 |Si | El convertidor de frecuencia almacena la posicion real
en el apagado y la utiliza como posicion real al [3] [Analog Utilice como posicion real el valor de la entrada
encenderse. Input 53 | analdgica 53. El valor se escala conforme al
pardmetro 3-06 Minimum Position y el
pardmetro 3-07 Maximum Position.
Option: Funcion: [41 |Analog Igual que [3] Analog Input 53, pero para la
m Input 54 | entrada analdgica 54.
Este parametro solo estara disponible con [9] | Direction | Realizar una busqueda del sensor de retorno al
la version 48.XX del software. with inicio en el sentido definido por la sefal de
Sensor avance / cambio de sentido en una entrada
Seleccione el tipo de eje para el recuento de digital o un fieldbus, mediante los ajustes del
posicion. pardmetro 17-83 Homing Speed y el
- — - - pardmetro 17-84 Homing Torque Limit. Cuando el
[0] * | Linear El movimiento se realiza en un intervalo de convertidor de frecuencia detecta la entrada del
Axis posicion definido por el pardmetro 3-06 Minimum e e e 2 e Gtk an ol
Position y el pardmetro 3-07 Maximum Position. grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales),
[1] | Rotary Movimiento continuo en el que la posicién ajusta la posicion real con el valor del
Axis cambia entre 0 y el pardmetro 3-07 Maximum pardmetro 17-82 Home Position, indice 0. El
Position. Al superar la posicion maxima, la lectura convertidor de frecuencia cambia a continuacion
comienza desde 0. al modo de posicionamiento con un objetivo
definido en el pardmetro 17-82 Home Position,
. . indice 0 + indice 1. Si es necesario un cambio
3.17.6 17-8 Position Hommg de sentido para ir a la posicion de destino,
ajuste el pardmetro 4-10 Direccion veloc. motor
Pardmetros para configurar la funcién de retorno al inicio. e I A SEides
La funcion de retorno al inicio crea una referencia de
posicion en la maquina fisica. [10] | Forward Realice una busqueda del sensor de retorno al
with inicio en sentido de avance mediante los ajustes
sensor del pardmetro 17-83 Homing Speed y el
Option: Funcioén: pardmetro 17-84 Homing Torque Limit. Cuando el
"I"EI.Z convertidor de frecuencia detecta la entrada del
. L X sensor de retorno al inicio (configurada en el
Este parametro solo estara disponible con grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales),
la version 48.XX del software. . .
ajusta la posicion real con el valor del
pardmetro 17-82 Home Position, indice 0. El
Seleccionar la funcion de retorno al inicio. La convertidor de frecuencia cambia a continuacion
funcién de retorno al inicio crea una referencia al modo de posicionamiento con un objetivo
de posicién en la maquina fisica. La funcién de definido en el pardmetro 17-82 Home Position,
retorno al inicio seleccionada puede activarse indice 0 + indice 1. Si es necesario un cambio
mediante una entrada digital o un bit de de sentido para ir a la posicion de destino,
fieldbus. El retorno al inicio no es necesario ajuste el pardmetro 4-10 Direccion veloc. motor
cuando se utilizan encoders absolutos. Todas las como [2] Ambos sentidos.
funciones de retorno al inicio excepto [2] Home
Sync Function requieren una sefial de arranque [11] | Reverse Igual que [10] Forward with sensor, pero con la
& e & il with busqueda en sentido contrario. Ajuste el
sensor pardmetro 4-10 Direccién veloc. motor como [1]
Dcha. a izqda. o [2] Ambos sentidos.
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17-80 Homing Function 17-81 Home Sync Function

Option: Funcién: Option: Funcién:

[12] [ Forward | Cuando se seleccione esta opcion, el convertidor [1] |1stt. Después del encendido, la primera deteccion
Torque de frecuencia hara lo siguiente: aft.pow. del sensor de retorno al inicio en sentido de
Limit 1. Funcionamiento en sentido horario con forward avance activara la funcion.

la veloci retorno al inici , - - —
a veloc dﬁad de retorno a clo que se [2] | 1stt. Después del encendido, la primera deteccion
h n r L .
aya configurado aft.pow. del sensor de retorno al inicio en sentido
rdmetro 17-83 Homin . . s L
(pardmetro 17-83 Homing Speed) reverse contrario activara la funcion.
2. Cuando el par alcance el limite - - - —
P [3] [ 1st time Después del encendido, la primera deteccion

ajustado en el pardmetro 17-84 Homin . L,
) p g after start del sensor de retorno al inicio activara la

Torque Limit y la velocidad sea inferior

| funcién.
al valor del pardmetro 3-05 On
Reference Window, la posicién real se [4] | 1st t. aft.str. [ Después del arranque, la primera deteccion
ajustara con el valor del forward del sensor de retorno al inicio en sentido de
pardmetro 17-82 Home Position, indice avance activarad la funcion.
0. [5] | 1st t. aft.str. [ Después del arranque, la primera deteccion
3. El convertidor de frecuencia se coloca reverse del sensor de retorno al inicio en sentido

segun el objetivo definido en el contrario activard la funcion.
pardmetro 17-82 Home Position, indice 0 [6] |Every time [Cada deteccion del sensor de retorno al inicio
+ indice 1. activara la funcién

Solo disponible en lazo cerrado de flujo. [7]1 |Every time [Cada deteccién del sensor de retorno al inicio

Consulte también el pardmetro 17-85 Homing forward en sentido de avance activard la funcion.

Timout.

[8] |Every time [Cada deteccion del sensor de retorno al inicio

I | S7etes Hejarll ejoce [0 oeceiiel Wosejtse 33t [£210 il reverse con cambio de sentido activara la funcion.

Torque sentido contrario. Ajuste el

Limit pardmetro 4-10 Direccién veloc. motor como [1] 17-82 Home Position

Dcha. a izqda. o [2] Ambos sentidos. Solo -
Range: Funcién:

o* AVISO!
17-81 Home Sync Function [-2000000000 | gt parametro solo estara disponible

Option: Funcién: con la version 48.XX del software.

2000000000 ]
AVISO!

Este parametro solo estara disponible

con la version 48.XX del software. Ajuste la posicion de retorno al inicio en las
unidades de posicion definidas en el grupo de

disponible en lazo cerrado de flujo.

Matriz [2]

Seleccione la activacion de la funcion de pardmetros 17-7* Position Scaling. Este es un

sincronizacion de retorno al inicio. Solo se parametro de matrices con dos elementos.

activa cuando se selecciona [2] Home Sync Los indices de este parametro tienen un

Function en el pardmetro 17-80 Homing significado diferente en las siguientes

Function. La funcién de sincronizacion de situaciones:

retorno al inicio ajusta la posicion real al valor * Sl el pardmetro 17-80 Homing
Function se ajusta a las opciones
[10]-[13], el indice O de este

parametro define la posicion inicial

del pardmetro 17-82 Home Position:
. [ndice 0 si el acercamiento al sensor

de retorno al inicio se produce en

T 6 YR, real y el indice 1 se utiliza como

desplazamiento del retorno al inicio,

. [ndice 1 si el acercamiento al sensor
que define donde parar.

de retorno al inicio se produce en

SErifels EERiETE . Si el Pardmetro 17-80 Homing

Function se ajusta como [2] Home

[0] | 1st time Después del encendido, la primera deteccion Sync Function, y el
* after power | del sensor de retorno al inicio activara la Pardmetro 17-81 Home Sync Function
funcion.

se ajusta como [0] Ist time after

power, [3] 1st time after start o [6]
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17-82 Home Position

Range: Funcién:

Every time, entonces los indices
tendran el siguiente significado:

- El indice 0 es la posicion
de retorno al inicio cuando
el acercamiento al sensor
de retorno al inicio se
produce en sentido de
avance.

- El indice 1 es la posicion
de retorno al inicio cuando
el acercamiento al sensor
de retorno al inicio se
produce con cambio de
sentido.

17-83 Homing Speed

Range: Funcién:

150 [0 - 1500 M

REl R Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

Introduzca la velocidad de las funciones de
retorno al inicio (pardmetro 17-80 Homing
Function, opciones [10]-[13]).

17-84 Homing Torque Limit

Range: Funcion:
160 %* | [0 - ’;IV‘BOE
500 %]

Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

Introduzca el limite de par para las funciones
de retorno al inicio (pardmetro 17-80 Homing
Function, opciones [10]-[13]).

17-85 Homing Timout

Range: Funcion:
s* 16000.0 s]

Este parametro solo estara disponible con
la version 48.XX del software.

Introduzca el tiempo limite para las funciones de
retorno al inicio (pardmetro 17-80 Homing
Function, opciones [10]-[13]). Si el convertidor de
frecuencia no detecta el sensor de retorno al
inicio o no alcanza el limite de par dentro del
tiempo limite, abortara el proceso de retorno al
inicio y se desconectara.

3.17.7 17-9% Position Configuration

Option: Funcién:
AVISO!
Este parametro solo estara disponible con
la version 48.XX del software.

Seleccione el comportamiento al ejecutar
ordenes consecutivas de posicionamiento
absoluto.

[0] * | Standard | Cuando el convertidor de frecuencia recibe una
nueva orden de posicionamiento absoluto
mientras la anterior orden de posicionamiento
sigue en curso, ejecuta inmediatamente la nueva
orden de posicionamiento sin completar el
posicionamiento anterior.

[1]1 | Buffered | Cuando el convertidor de frecuencia recibe una
nueva orden de posicionamiento absoluto
mientras la anterior orden de posicionamiento
sigue en curso, completa primero la orden previa
y, a continuacion, ejecuta la nueva orden de
posicionamiento. No puede almacenarse mas de

una orden de posicionamiento a la vez.

17-91 Relative Position Mode
Option: Funcion:
AVISO!
Este parametro solo estara disponible
con la version 48.XX del software.

Seleccione qué referencia debe usarse para
las 6rdenes de posicionamiento relativo.

[0] [Target El convertidor de frecuencia utiliza la ultima

* Position posicion de destino como referencia para la
nueva orden de posicionamiento. El
convertidor de frecuencia ejecuta inmedia-
tamente la nueva orden de posicionamiento
sin completar el posicionamiento anterior.
El nuevo destino se calcula con la siguiente
férmula: Nuevo destino = destino anterior +

referencia de posicion.

[1] | Buffered El convertidor de frecuencia utiliza la dltima

Target Pos. posicion de destino como referencia para la
nueva orden de posicionamiento. El
convertidor de frecuencia ejecuta la nueva
orden de posicionamiento una vez que
completa la orden anterior. No puede
almacenarse mas de una orden de posicio-

namiento a la vez.

[2] | Commanded | El convertidor de frecuencia utiliza la

Position posicion ordenada como referencia para la

nueva orden de posicionamiento. El
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17-91 Relative Position Mode

17-93 Master Offset Selection

orden de posicionamiento. El convertidor de
frecuencia ejecuta inmediatamente la nueva
orden de posicionamiento sin completar el
posicionamiento anterior.

El nuevo destino se calcula con la siguiente
férmula: Nuevo destino = posicion real +
referencia de posicion.

Option: Funcién: Option: Funcién:
convertidor de frecuencia ejecuta inmedia- ﬂl"g.h
tamente la nueva orden de posicionamiento Este parametro solo estara disponible con
sin completar el posicionamiento anterior. la version 48.XX del software
El nuevo destino se calcula con la siguiente
férmula: Nuevo destino = posicién ordenada . .

. . Seleccionar el comportamiento del desplaza-
+ referencia de posicion. .
miento del maestro en el modo de
[3] | Actual El convertidor de frecuencia utiliza la sincronizacion.
Position posicion real como referencia para la nueva

[0] | Absolute
* Enabled

El convertidor de frecuencia afade el desplaza-
miento del maestro (pardmetro 3-26 Master
Offset) a la posicion en el arranque de la sincro-
nizacién. La orden de desplazamiento se ejecuta
en cada nuevo arranque de sincronizacién.

17-92 Position Control Selection

[1] | Absolute

El convertidor de frecuencia anade el desplaza-
miento del maestro (pardmetro 3-26 Master
Offset) a la posicion en el arranque de la sincro-
nizacién. La orden de desplazamiento se ejecuta
con cada sefal de activacion de desplazamiento

Option: Funcién:
de maestro.
AVISO!
. % q [2] |Relative El convertidor de frecuencia afade el desplaza-
Este parametro solo estara disponible del
‘s miento del maestro (pardmetro 3-26 Master
con la versién 48.XX del software. o b ’ T
Offset) a la posicion de sincronizacion real con
5 . . cada sefal de activacion de desplazamiento de
Este parametro permite seleccionar el modo de
T 5 maestro.
control de posicién sin utilizar una sefal de
entrada digital o un bit de fieldbus. [3] |Selection [ El desplazamiento del maestro
— - — - (pardmetro 3-26 Master Offset) sera relativo o
[0] |[No Utilice una seial de entrada digital o un bit de L, . L,
. . ) absoluto en funcién de la sefial de posicion
* operation | fieldbus para activar el modo de referencia . . .
| modo d | relativa de una entrada digital o del bit de
activa y el modo de posicion relativa.
y P fieldbus.
1 Relativ Esta opcién selecciona de forma permanente el - -
= o ® L . o 5 [4] | Relative El desplazamiento del maestro
Position modo de posicidn relativa. Todas las érdenes , .
. ) ) Home (pardmetro 3-26 Master Offset) es relativo a la
de posicionamiento se consideran como ; . .
. ) - » Sensor senal del sensor de posicion de inicio. La orden
relativas. La inversion de la opcion [113] Enable . i L
o . de desplazamiento se ejecuta con la siguiente
Reference en una entrada digital o el bit de _ . o
o . . sefal del sensor de posicion de inicio cuando
fieldbus de activacion de referencia activan el . _ .
o . ) esta activada la sefial de activaciéon de desplaza-
posicionamiento relativo. .
miento de maestro.
2] | Enable Esta opcion selecciona de forma permanente el - -
f2] P o - P [5] | Relative El desplazamiento del maestro
Reference | modo de activaciéon de referencia. Toda , .
) . - Touch (pardmetro 3-26 Master Offset) es relativo a la
referencia de posicion nueva activa una orden . o
o ] ) Sensor sefal del sensor téctil. La orden de desplaza-
de posicionamiento absoluto que tiene como . . - o
) ) o ) miento se ejecuta con la siguiente senal del
destino la referencia de posicion seleccionada. . X -
- N o sensor tactil cuando esta activada la seial de
Esta opcion no puede utilizarse con posiciona- . .
) . activacion de desplazamiento de maestro.
miento relativo.
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17-94 Rotary Absolute Direction
Option: Funcion:
AVISO!
Este parametro solo estara disponible con
la version 48.XX del software.

Seleccionar el sentido de giro para el modo de
posicion absoluta cuando el

pardmetro 17-76 Position Axis Mode se ajuste
como [1] Rotary Axis. Para utilizar este parametro,
ajuste el pardmetro 4-10 Direccion veloc. motor
como [2] Ambos sentidos.

[0] | Shortest | El convertidor de frecuencia selecciona la
* direccién de rotacion que proporciona el camino
mas corto a la posicion de destino.

[11 | Forward |Ir a la posicién de destino en el sentido de
avance.

[2] |[Reverse |Ir a la posicion de destino en sentido inverso.

[3] | Direction | La sefal de avance / cambio de sentido de una
entrada digital o fieldbus determina la direccion
de rotacion.
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3.18 Parametros: 18-** Lecturas de datos 2

18-36 Entrada analdgica X48/2 [mA]
Range: Funcién:

0*

[-20 - 20 ] | Ver la corriente real medida en la entrada X48/2.

18-37 Entr. temp. X48/4

Range: Funcién:
0*| [-500 - Ver la temperatura real medida en la entrada
500 ] X48/4. La unidad de temperatura se basa en la

seleccion de pardmetro 35-00 Term. X48/4
Temperature Unit.

18-38 Entr. temp. X48/7

Range: Funcién:
0*| [-500 - Ver la temperatura real medida en la entrada
500 ] X48/7. La unidad de temperatura se basa en la

seleccion de pardmetro 35-02 Term. X48/7
Temperature Unit.

18-39 Entr. temp. X48/10

Range: Funcidn:
0*| [-500 - Visualizar la temperatura real medida en la
500 ] entrada X48/10. La unidad de temperatura se

basa en la seleccién de pardmetro 35-04 Term.
X48/10 Temperature Unit.

3.18.1 18-4* Lect. datos PGIO

Parametros para configurar la lectura de datos de VLT®
Programmable I/0 MCB 115.

18-43 Salida analdgica X49/7

Muestra el valor real en la salida del terminal X49/7, en V o mA.
El valor refleja la seleccion realizada en el

pardmetro 36-40 Terminal X49/7 Salida analdgica.

Range: Funcién:

0 [ 10-30] |

18-44 Salida analdgica X49/9

Muestra el valor real en la salida del terminal X49/9, en V o mA.

El valor refleja la seleccion realizada en el
pardmetro 36-50 Terminal X49/9 Salida analdgica.

Range: Funcién:

3.18.2 18-5* Active Alarms/Warnings

Los pardmetros de este grupo muestran los nimeros de las
alarmas o advertencias activas actualmente.

18-55 Active Alarm Numbers

Este parametro contiene una matriz de hasta 20 alarmas que
estan activas actualmente. El valor 0 significa sin alarma.

Range: Funcién:

0* | [0-65535] |

18-56 Active Warning Numbers

Este parametro contiene una matriz de hasta 20 advertencias que
estan activas actualmente. El valor 0 significa sin advertencias.
Range: Funcién:

0 | [0 - 65535 ] |

18-60 Digital Input 2

Funcién:

Range:

0*| [0 - 65535 ]| Muestra los estados de sefal de las entradas
digitales activas.
. 0 = Sin senal.

. 1 = Senal conectada.

18-70 Mains Voltage

Range: Funcién:

0 Vx| [0- 1000 V][ Muestra la tension de alimentacion de linea
a linea.

18-71 Mains Frequency
Range: Funcién:

0 Hz*

[-100 - 100 Hz] | Muestra la frecuencia de alimentacion.

18-72 Mains Imbalance

Range: Funcién:

0 %* [ [0 - 100 %] [ Muestra el desequilibrio maximo de las tres
mediciones de alimentacion de linea a linea.

18-75 Rectifier DC Volt.
Range: Funcién:
0 Vx| [0- 10000 V]| Muestra la tension de CC medida en el

médulo rectificador.

0 [ 10-30] |

18-45 Salida analdgica X49/11

Muestra el valor real en la salida del terminal X49/11, en V o mA.
El valor refleja la seleccion realizada en el

18-90 Error PID proceso

Range: Funcién:

0 %* [ [-200 - 200 %] | Proporcionar el valor de error actual
usado por el controlador del PID de

pardmetro 36-60 Terminal X49/11 Salida analdgica. proceso.
Range: Funcion:
0* [0-30]
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18-91 Salida PID de proceso

Range: Funcién:

0 %*| [-200 - 200 %] | Proporcionar el valor de salida bruto
actual del controlador del PID de proceso.

18-92 Salida grapada PID de proc.

Range: Funcién:

0 %*| [-200 - 200 %] | Proporcionar el valor de salida actual del
controlador del PID de proceso tras haber
contemplado los limites de la brida.

18-93 Salida con ganancia escal. PID de proc.

Range: Funcién:
0 %*| [-200 - Proporcionar el valor de salida actual del
200 %] controlador del PID de proceso tras haber

contemplado los limites de la brida y
haber escalado la ganancia del valor
resultante.
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3.19 Parametros: 19-** Application Parameters

Los parametros de este grupo estan disponibles cuando
VLT® Motion Control Option MCO 305 esta instalada en el
convertidor de frecuencia. Para obtener informacién sobre
esta opcién, consulte el Manual de funcionamiento de VLT®
Motion Control Option MCO 305.

3.20 Parametros: 30-** Caracteristicas
especiales

3.20.1 30-0* Vaivén

La funcion de vaivén se utiliza principalmente para aplica-
ciones de bobinado de hilo sintético. La opcién de vaivén
se instala en el convertidor de frecuencia que controla el
convertidor longitudinal. El hilo se desplaza hacia atras y
hacia adelante en un patrén de diamante a lo largo de la
superficie del paquete de hilo Para evitar una acumulacion
de hilo en los mismos puntos de la superficie, este patron
debe alterarse. La opcién de vaivén puede lograr esto al
variar de forma continua la velocidad longitudinal en un
ciclo programable. La funcion de vaivén se crea generando
una frecuencia de tridngulo sobre una frecuencia central.
Para compensar la inercia del sistema, puede incluirse un
salto de frecuencia rapido. Adecuada para aplicaciones de
hilo elastico, esta opcién permite una relaciéon de vaivén
aleatoria.

Frequency Par. 30-07: WOBB TIME
[Hz]

| . __ __]_._Par30-06:JUMPTIME
r |\ Par.30-04 [Hz]: JUMP FREQ
Par. 30-01 [Hz]: DELTA FREQ. 4 Par-30-09 [%]: JUMP FREQ

Par. 30-02 [%]: DELTA FREQ.
(Par. 30-03) ‘

175ZB001.10

Par. 30-01 [Hz]

Par. 30-02 [%]

(Par. 30-03:)

Par. 30-*1: RAMP UP

Par. 30-09: RANDOM FUNC i
Par 30-11: RANDOM MAX
Par 30-12: RANDOM MIN
~—Toown
Par. 30-10: [RATIO Typ/ Tpown ]

N
Par. 30-08: [INDEPENDENT UP and DOWN]

CENTER FREQ

Top —

Time [s]

llustracién 3.65 Funcion de vaivén

30-00 Modo vaivén

30-00 Modo vaivén

Option: Funcion:

como un valor absoluto o como tiempos
independientes de aceleracion/deceleracion. Al
usar un tiempo de ciclo absoluto, los tiempos
de aceleracion y deceleracion se configuran a
través de la relacion de vaivén.

[0] | Frec. abs,
* tiempo
abs.

[1]1 | Frec. abs.,
t.acel./dec.

[2] | Frec. rel.,

tiempo
abs.
[3]1 |Frec. rel, t.
acel./dec.
Range: Funcién:
5 [0 - [La frecuencia de tridngulo determina la magnitud

Hz* [ 25
Hz] | triangulo tendré prioridad sobre la frecuencia

de la frecuencia de vaivén. La frecuencia de

central. El Pardmetro 30-01 Frecuencia Vaivén [Hz]
contiene tanto la frecuencia de triangulo positiva
como la negativa. Por lo tanto, el ajuste del
pardmetro 30-01 Frecuencia Vaivén [Hz] no debe ser
superior al ajuste de la frecuencia central. El tiempo
de aceleracion inicial desde la posiciéon de parada
hasta que esta en funcionamiento la secuencia de
vaivén se determina en el capétulo 3.4.2 3-1*
Referencias.

30-02 Frecuencia Vaivén [%]

Range: Funcién:
25% | [0-
* 100 %]

La frecuencia de triangulo también puede
expresarse como un porcentaje de la frecuencia
central, por lo que el valor méximo seré del
100 %. La funcion es la misma que para

Option: Funcidn: pardmetro 30-01 Frecuencia Vaivén [Hz].
: . 30-03 Recurso escalado frec. vaivén
Este parametro no se puede ajustar con . o
Option: Funcién:
el motor en marcha.
Seleccione la entrada del
El modo de lazo abierto de velocidad estandar conv’ertldor de :’reculen.aa q:e €
del pardmetro 1-00 Modo Configuracién se usara para escalar el ajuste de
, » gy frecuencia en tridngulo.
amplia con una funcién de vaivén. En este
pardmetro, puede seleccionarse qué método [0] * | Sin funcién
utilizara para su uso en el dispositivo de [1] | Entrada analégica 53
vaivén. Ajuste los parametros como valores [2] |Entrada analégica 54
absolutos (frecuencias directas) o como valores 31 |Entr. frec. 29 Solo para el FC 302.
relativos (porcentaje de otro parametro). El
. . . . [4] | Entr. frec. 33
tiempo de ciclo de vaivén puede ajustarse
[71 | Entr. anal6g. X30/11
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30-03 Recurso escalado frec. vaivén

Option: Funcién:
[8] | Entr. analdg. X30/12

[15] [ Entrada analdgica X48/2

30-04 Frec. salto vaivén [Hz]

Range: Funcién:

0 Hz*| [O- La frecuencia de salto se utiliza para compensar
20.0 la inercia del sistema longitudinal. Si se necesita
Hz] un salto de la frecuencia de salida en los limites

de la secuencia de vaivén, el salto de frecuencia
se ajusta en este parametro. Si el sistema
longitudinal tiene una inercia muy alta, una
frecuencia de salto alta puede generar una
advertencia de limite de par, una desconexién o
una advertencia de sobretensién o desconexion.
Este parametro solo se puede cambiar cuando el
motor esta parado.

30-05 Frecuencia escalon Vaivén [%]

Range: Funcién:
0%*| [O- La frecuencia de salto también puede
100 %] expresarse como un porcentaje de la

frecuencia central. La funcion es la misma que
para pardmetro 30-04 Frec. salto vaivén [Hz].

30-06 Tiempo escalén Vaivén

Range: Funcién:

Size related* | [0.005 - 5.000 s] |

30-07 Tiempo secuencia vaivén

Range: Funcion:

10 s*| [1- 1000 s] | Este pardmetro determina el periodo de

p: P
secuencia de vaivén. Este parametro solo se
puede cambiar cuando el motor estd parado.
Tiempo vaivén = tacel. + tdecel.

30-08 Tiempo acel./decel. vaivén

Range: Funcién:

5s*| [0.1- 1000 s] [ Define los tiempos de aceleracion/decele-
racién individuales para cada ciclo de
vaivén.

30-09 Funcion aleatoria vaivén

Option: Funcién:
[0y No

(1l Si

3.20.2 Frecuencia central

Utilice el grupo de pardmetros 3-1* Referencias para ajustar
la frecuencia central.

30-10 Relacion vaivén

Range: Funcién:

1*| [0.1 - 10 ]| Si se selecciona la relaciéon 0,1: tdecel €s 10 veces
superior a tacel.
Si se selecciona la relaciéon 10: tacel. €s 10 veces
superior a tdecel-

30-11 Rel. vaivén aleatoria max.

Range: Funcion:

10*| [par. 17-53 - 10 ] [ Introducir la relacion de vaivén maxima
permitida.

30-12 Rel. vaivén aleatoria min.

Range: Funcién:

0.1* [ [0.1 - par. 30-11 ] [ Introducir la relaciéon de vaivén minima
permitida.

30-19 Frec. vaivén en triang. escalada
Range: Funcién:

0 Hz*

[0 - 1000 Hz] [ Lectura de pardmetro. Muestra la
frecuencia diferencial de vaivén real tras
aplicar el escalado.

3.20.3 30-2* Ajuste arrang. av.

30-20 Tiempo par arranque alto
Funcién:

[0- 60 s] m

Este parametro solo esta
disponible para el FC 302.

Range:

Size related*

Tiempo de par de arranque alto para
motor PM en principio de control de
flujo sin realimentacion.

30-21 High Starting Torque Current [%)]
Funcion:

AVISO!

Este parametro solo esta
disponible para el FC 302.

Range:

Size related*| [O -
200.0 %]

Intensidad de par de arranque alto
para motor PM en VVC* y modo de
flujo sin realimentacién.
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30-22 Protecc. rotor bloqueado
Option: Funcién:
AVISO!
Este parametro solo esta disponible para el FC
302.

Disponible solo para motores PM, en modo de control
de flujo sin realimentacion y en modo de lazo abierto
VVCH.

[0] | No
[1] | Si

Protege el motor de la situacion de bloqueo del rotor.
El algoritmo de control detecta una posible situacién
de bloqueo del rotor y desconecta el convertidor de
frecuencia para proteger el motor.

30-23 Tiempo detecc. rotor bloqueado [s]

Range: Funcién:

Size related* | [0.05 - 1 s] | Periodo de tiempo para detectar la
situacion de bloqueo del rotor. Un
valor de parametro bajo produce una

deteccién mas rapida.

30-24 Locked Rotor Detection Speed Error [%]
Funcion:
[ 10-100 %] |

Range:
25 %*

30-25 Light Load Delay [s]

Utilice este pardmetro cuando esté activa la detecciéon de carga
ligera. Introduzca el retardo necesario para que el convertidor de
frecuencia active la deteccion de carga ligera cuando la velocidad
del motor alcanza la referencia indicada en el

pardmetro 30-27 Light Load Speed [%].

Funcion:
| [0.000 - 10.000 s] |

Range:
0.000 s*

30-26 Light Load Current [%]

Utilice este pardmetro cuando esté activa la detecciéon de carga
ligera. Introduzca la intensidad de referencia, que se utiliza para

30-27 Light Load Speed [%]

Utilice este pardmetro cuando esté activa la detecciéon de carga
ligera. Introduzca la velocidad de referencia durante la deteccidon
de carga ligera. El valor es un porcentaje de la velocidad nominal
del motor indicada en el pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor. En
motores asincronos estandar, se utiliza la velocidad sincrona en
lugar del pardmetro 1-25 Veloc. nominal motor debido al desliza-
miento.

Range: Funcién:

0 %* [ 10-100 %] |

3.20.4 30-5* Unit Configuration

Los pardmetros de este grupo permiten configurar el
funcionamiento de las unidades internas que se comunican
con el convertidor de frecuencia. Los ajustes afectan al
comportamiento de los componentes de hardware en el
interior del convertidor de frecuencia.

30-50 Heat Sink Fan Mode

Option: Funcion:
Profile

Este parametro solo esta disponible en el
FC 302.

Seleccione como respondera el ventilador del
disipador a las condiciones de funcionamiento.
Utilice el pardmetro 14-52 Control del ventilador
para controlar la velocidad minima del ventilador.
El perfil simple es un control de ventilador pasivo
basado en el estado real de temperatura del
convertidor de frecuencia. Esta opcién representa
el modo de funcionamiento clasico de los
ventiladores.

3.20.5 30-8* Compatibilidad (1)

30-80 Inductancia eje d (Ld)

determinar si esta obstruido el movimiento del ascensor y se Range: Funcién:
debe. cambiar el ser"ntld.o. El valor es ur:n porcentaje de Ia. corriente Size [0.000 - Introduzca el valor de la inductancia
nominal del motor indicada en el pardmetro 1-24 Intensidad related®* 1000.000 mH] | del eje d. Obtenga el valor de la
motor. hoja de datos del motor de
Range: Funcion: magnetizacién permanente. La
0 %* [0 - 100 %] inductancia del eje d no puede
encontrarse realizando una AMA.
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30-81 Resistencia freno (ohmios)

Range: Funcién:

Size [0.01 - Ajuste el valor de la resistencia de

related* | 65535.00 frenado en Q. Este valor se emplea para
Ohm] monitorizar la energia entregada a la

resistencia de frenado en
pardmetro 2-13 Ctrol. Potencia freno. Este

pardmetro solo estd activo en conver-
tidores de frecuencia con un freno
dindmico integrado.

30-83 Ganancia proporc. PID veloc.

Range: Funcién:

Size related* | [0 - 11| Introduzca la ganancia proporcional del
controlador de velocidad. Se obtiene un
control rapido con una amplificacion alta.
No obstante, si la amplificacion es
demasiado grande, puede que el proceso
se vuelva inestable.

30-84 Ganancia proporc. PID de proc.

Range: Funcién:

Size related*| [0 - 10 ] [ Introduzca la ganancia proporcional del
controlador de procesos. Se obtiene un
control rapido con una amplificacion
alta. No obstante, si la amplificacion es
demasiado grande, puede que el
proceso se vuelva inestable.
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3.21 Parametros: 32-** Aj. MCO basicos

Los parametros de este grupo estan disponibles cuando
VLT® Motion Control Option MCO 305 esta instalada en el
convertidor de frecuencia. Para obtener informacién sobre

esta opcién, consulte el Manual de funcionamiento de VLT®
Motion Control Option MCO 305.

3.22 Parametros: 33-** Ajustes MCO avanz.

Los parametros de este grupo estan disponibles cuando
VLT® Motion Control Option MCO 305 esta instalada en el
convertidor de frecuencia. Para obtener informacién sobre
esta opcidn, consulte el Manual de funcionamiento de VLT®
Motion Control Option MCO 305.

3.23 Parametros: 34-** Lectura datos MCO
Los parametros de este grupo estan disponibles cuando
VLT® Motion Control Option MCO 305 est4 instalada en el
convertidor de frecuencia. Para obtener informacién sobre

esta opcién, consulte el Manual de funcionamiento de VLT®
Motion Control Option MCO 305.

3.24 Parametros: 35-** Op. entr. sensor

Pardmetros para configurar las funciones de la entrada de
VLT® Sensor Input MCB 114.

3.24.1 35-0* Modo entr. temp. (MCB 114)

35-00 Term. X48/4 Temperature Unit

Seleccione la unidad que se usara con los ajustes y las lecturas
de datos de entrada de temperatura del term. X48/4:

Option: Funcién:
[60] * °C
[160] °F

Consulte el tipo de sensor de temperatura detectado en entrada
X48/4:

35-01 Terminal X48/4 tipo entr.

Option: Funcién:
[0] * No conectado

[1] PT100 2-hilos

[3] PT1000 2-hilos

[5] PT100 3-hilos

[7] PT1000 3-hilos

Seleccione la unidad que se usara con los ajustes y las lecturas
de datos de entrada de temperatura del term. X48/7:

35-02 Term. X48/7 Temperature Unit

35-03 Terminal X48/7 tipo entr.

Consulte el tipo de sensor de temperatura detectado en entrada
X48/7:

Option: Funcién:

[0] * No conectado

[1] PT100 2-hilos

[3] PT1000 2-hilos

[5] PT100 3-hilos

[7] PT1000 3-hilos

35-04 Term. X48/10 Temperature Unit

Seleccione la unidad que se usara con los ajustes y las lecturas

de datos de entrada de temperatura del term. X48/10:

Option: Funcién:
[60] * °C
[160] °F

35-05 Terminal X48/10 tipo entr.

Consulte el tipo de sensor de temperatura detectado en entrada

X48/10:

Option: Funcién:
[o] * No conectado

[1] PT100 2-hilos

[3] PT1000 2-hilos

[5] PT100 3-hilos

[7] PT1000 3-hilos

35-06 Func. alarma sensor temp.

Seleccione la funciéon de alarma:

Option: Funcién:
[0] No

[2] Parada

[5] * Parada y desconexion

[27] Forced stop and trip

3.24.2 35-1* Entr. temp. X48/4 (MCB 114)

35-14 Term. X48/4 Filter Time Constant

tiempo por el filtro.

Range: Funcién:
0.001 s*| [0.001 - Introduzca la constante del tiempo de
10 s] filtro. Es una constante del tiempo de filtro

de paso bajo digital de primer orden para
la supresion de ruido eléctrico en el
terminal X48/4. Un valor alto de la
constante de tiempo mejora la amorti-
guacion, aungue aumenta el retardo de

Option: Funcién:
[60] * °C
[160] °F
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35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor

Este parametro ofrece la posibilidad de activar o desactivar el
monitor de temperatura del terminal X48/4. Ajuste los limites de
temperatura en el pardmetro 35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit y
el pardmetro 35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit.

Option: Funcién:
[o] * Desactivado
[11 Activado
35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit
Range: Funcion:
Size related* | [-50 - par. Introduzca la lectura de
35-17 1 temperatura minima esperada
para el funcionamiento normal del
sensor térmico en el terminal
X48/4.
35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit
Range: Funcién:
Size related* | [par. 35-16 - [ Introduzca la lectura de
204 ] temperatura maxima esperada

para el funcionamiento normal del
sensor térmico en el terminal
X48/4.

3.24.3 35-2% Entr. temp. X48/7 (MCB 114)

35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit

Range: Funcién:
Size related* | [par. 35-26 - [ Introduzca la lectura de
204 ] temperatura maxima esperada

para el funcionamiento normal del
sensor térmico en el terminal
X48/7.

3.24.4 35-3* Entr. temp. X48/10 (MCB 114)

35-34 Term. X48/10 Filter Time Constant

Range: Funcién:
0.001 s*| [0.001 - Introduzca la constante del tiempo de
10 s] filtro. Es una constante del tiempo de filtro

de paso bajo digital de primer orden para
la supresion de ruido eléctrico en el
terminal X48/10. Un valor alto de la
constante de tiempo mejora la amorti-
guacion, aunque aumenta el retardo de
tiempo por el filtro.

35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor

Este parametro ofrece la posibilidad de activar o desactivar el
monitor de temperatura del terminal X48/10. Ajuste los limites de
temperatura en el pardmetro 35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit/
pardmetro 35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit.

Option: Funcién:
35-24 Term. X48/7 Filter Time Constant 0] * Desactivado
Range: Funcion: 11 Activado
0.001 s*| [0.001 - Introduzca la constante del tiempo de .'
10 s] filtro. Es una constante del tiempo de filtro 35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit

de paso bajo digital de primer orden para
la supresién de ruido eléctrico en el
terminal X48/7. Un valor alto de la
constante de tiempo mejora la amorti-
guacion, aungque aumenta el retardo de
tiempo por el filtro.

Range: Funcién:
Size related* | [-50 - par. Introduzca la lectura de
35-37 ] temperatura minima esperada

para el funcionamiento normal del
sensor térmico en el terminal
X48/10.

35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor

Este parametro ofrece la posibilidad de activar o desactivar el
monitor de temperatura del terminal X48/7. Ajuste los limites de
temperatura en el pardmetro 35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit y
el pardmetro 35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit.

Option: Funcién:

[0] * Desactivado
[1] Activado

35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit

Range: Funcion:

Size related* | [-50 - par. Introduzca la lectura de

35-27 ] temperatura minima esperada
para el funcionamiento normal del
sensor térmico en el terminal

X48/7.

35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit

Range: Funcién:
Size related* | [par. 35-36 - Introduzca la lectura de
204 ] temperatura maxima esperada

para el funcionamiento normal del
sensor térmico en el terminal
X48/10.
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3.24.5 35-4* Entrada analogica X48/2 (MCB
114)

35-42 Term. X48/2 Low Current

Range: Funcién:

4 mA*| [0 - par. |Introduzca la intensidad (mA) que

35-43 mA] | corresponda al valor de referencia alto
(definido en pardmetro 35-44 Term. X48/2 Low
Ref./Feedb. Value). El valor debe ajustarse a
mas de 2 mA para activar la funcion de
tiempo limite de cero activo en el

pardmetro 6-01 Funcion Cero Activo.

35-43 Term. X48/2 High Current

Range: Funcién:

20 mA* [ [par. 35-42 - | Introduzca la intensidad (mA) que

20 mA] corresponda al valor de referencia alto
(definido en pardmetro 35-45 Term. X48/2
High Ref./Feedb. Value).

35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value

Range: Funcién:
0*| [-999999.999 - Introduzca la referencia o el valor de
999999.999 ] realimentacién (en r/min, Hz, bar, etc.)

que corresponda a la tension o la
intensidad ajustadas en el
pardmetro 35-42 Term. X48/2 Low Current.

35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value

Range: Funcién:
100% | [-999999.999 - Introduzca la referencia o el valor de
999999.999 ] realimentacion (en r/min, Hz, bar, etc.)

que corresponda a la tension o la
intensidad ajustadas en el
pardmetro 35-43 Term. X48/2 High
Current.

35-46 Term. X48/2 Filter Time Constant

Range: Funcién:
0.001 s*| [0.001 - Introduzca la constante del tiempo de
10 s] filtro. Es una constante del tiempo de filtro

de paso bajo digital de primer orden para
la supresidn de ruido eléctrico en el
terminal X48/2. Un valor alto de la
constante de tiempo mejora la amorti-
guacion, aunque aumenta el retardo de
tiempo por el filtro.
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3.25 Parametros: 36-** Op. E/S program.

Parametros para configurar VLT® Programmable 1/0 MCB
115.

Los parametros de este grupo estaran activos solo cuando
se haya instalado VLT® Programmable 1/0 MCB 115.

3.25.1 36-0* Modo E/S

VLT® Programmable 1/0 MCB 115 cuenta con tres entradas
analdgicas y tres salidas analdgicas configurables. Utilice
los parametros de este grupo para configurar el modo de
las salidas analdgicas.

Los terminales pueden programarse para suministrar
tensién, intensidad o salida digital.

36-03 Modo Terminal X49/7

Seleccione el modo de salida del terminal analégico X49/7.

Option: Funcién:
[0] * Tension 0-10 V

[11 Tension 2-10 V

[2] Intensidad 0-20 mA

[3] Intensidad 4-20 mA

36-04 Modo Terminal X49/9

Seleccione el modo de salida del terminal analégico X49/9.

Option: Funcién:
[0] * Tension 0-10 V

[11 Tension 2-10 V

[2] Intensidad 0-20 mA

[3] Intensidad 4-20 mA

36-05 Modo Terminal X49/11

Seleccione el modo de salida del terminal analégico X49/11.

Option: Funcién:
[0] * Tensién 0-10 V

[1] Tension 2-10 V

[2] Intensidad 0-20 mA

[3] Intensidad 4-20 mA

3.25.2 36-4* Salida X49/7

VLT® Programmable 1/0 MCB 115 cuenta con tres entradas
analdgicas y tres salidas analdgicas configurables. Utilice
los parametros de este grupo para configurar el modo de
las salidas analdgicas.

Seleccione las funciones del terminal X49/7.

36-40 Terminal X49/7 Salida analdgica

Option: Funcién:
[103] Intensidad motor

[104] Par relat. al limite

[105] Par rel. a nominal

[106] Potencia

[107] Velocidad

[108] Par

[109] Frec. max. de salida

[139] Contr. bus 0-20 mA

[141] C.bus 0-20mA t. lim.

36-42 Terminal X49/7 escala min.

Haga que la salida minima del terminal X49/7 coincida con un

valor requerido. Dicho valor requerido se define como porcentaje
del valor seleccionado en el pardmetro 36-40 Terminal X49/7
Salida analdgica. Para obtener mas informacion sobre el funcio-
namiento de este pardmetro, consulte el pardmetro 6-52 Terminal
42 salida esc. mdx..

El siguiente ejemplo describe coémo utiliza este pardmetro el
convertidor de frecuencia.

Ejemplo

Pardmetro 36-03 Modo Terminal X49/7=[0] Tensién 0-10 V
Pardmetro 36-40 Terminal X49/7 Salida analégica=[100] Frecuencia
de salida

Pardmetro 4-19 Frecuencia salida mdx.=200 Hz

Requisito de la aplicacién: Si la frecuencia de salida es inferior a
20 Hz, la salida del terminal X49/7 debe ser 0 V. Para cumplir el
requisito del ejemplo, introduzca 10 % en el

pardmetro 36-42 Terminal X49/7 escala min..
Range: Funcién:

0 %" | [0 - 200 %] |

36-43 Terminal X49/7 escala max.
Range:
100 %*

Funcién:
| [0 - 200 %] |

36-44 Terminal X49/7 control de bus

Este parametro contendra el nivel de salida del terminal X49/7 si

el terminal esta controlado por un fieldbus.
Range: Funcién:

0 %* | [0 - 100 %] |

36-45 Term. X49/7 Tiempo lim. sal. pred.

El convertidor de frecuencia envia el valor de este parametro al

terminal de salida cuando el terminal esta controlado por un
fieldbus y se detecta un tiempo limite.

Option: Funcién: 0 % [0 - 100 %]
[o] * Sin funcion
[100] Frecuencia de salida
[101] Referencia
[102] Realimentacion
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3.25.3 36-5* Salida X49/9

VLT® Programmable 1/0 MCB 115 cuenta con tres entradas
analdgicas y tres salidas analdgicas configurables. Utilice
los parametros de este grupo para configurar el modo de
las salidas analégicas.

36-50 Terminal X49/9 Salida analégica

3.25.4 36-6* Salida X49/11

VLT® Programmable I/O MCB 115 cuenta con tres entradas
analdgicas y tres salidas analdgicas configurables. Utilice
los parametros de este grupo para configurar el modo de
las salidas analégicas.

36-60 Terminal X49/11 Salida analégica

Seleccione las funciones del terminal X49/9. Seleccione las funciones del terminal X49/11.
Option: Funcién: Option: Funcién:
[0] * Sin funcién [0] * Sin funcién

[100] Frecuencia de salida [100] Frecuencia de salida

[101] Referencia [101] Referencia

[102] Realimentacion [102] Realimentacion

[103] Intensidad motor [103] Intensidad motor

[104] Par relat. al limite [104] Par relat. al limite

[105] Par rel. a nominal [105] Par rel. a nominal

[106] Potencia [106] Potencia

[107] Velocidad [107] Velocidad

[108] Par [108] Par

[109] Frec. max. de salida [109] Frec. max. de salida

[139] Contr. bus 0-20 mA [139] Contr. bus 0-20 mA

[141] C.bus 0-20mA t. lim. [141] C.bus 0-20mA t. lim.

36-52 Terminal X49/9 escala min.

Haga que la salida minima del terminal X49/9 coincida con un

valor requerido. Para obtener mas informacion, consulte el
pardmetro 36-42 Terminal X49/7 escala min..

Range: Funcién:

36-62 Terminal X49/11 escala min.

Haga que la salida minima del terminal X49/11 coincida con un
valor requerido. Para obtener mas informacién, consulte el
pardmetro 36-42 Terminal X49/7 escala min..

Range: Funcién:

0 %* | [0 - 200 %] |

0 %* | [0 - 200 %] |

36-53 Terminal X49/9 escala max.

Escale la salida maxima del terminal X49/9. Para obtener mas

informacion, consulte el pardmetro 36-43 Terminal X49/7 escala

36-63 Terminal X49/11 escala max.

Escale la salida maxima del terminal X49/11. Para obtener mas
informacion, consulte el pardmetro 36-43 Terminal X49/7 escala

max.. mdx..
Range: Funcién: Range: Funcién:
100 %* | [0 - 200 %] | 100 %* | [0 - 200 %] |

36-54 Terminal X49/9 control de bus

Este parametro contendra el nivel de salida del terminal X49/9 si

el terminal esta controlado por un fieldbus.

Range: Funcion:

36-64 Terminal X49/11 control de bus

Este parametro contendra el nivel de salida del terminal X49/11
si el terminal esta controlado por un fieldbus.

Range: Funcién:

0 %* [ 10-100 %] |

0 %* [ 10-100 %] |

36-55 Term. X49/9 Tiempo lim. sal. pred.

El convertidor de frecuencia envia el valor de este parametro al

terminal de salida cuando el terminal esta controlado por un
fieldbus y se detecta un tiempo limite.

36-65 Term. X49/11 Tiempo lim. sal. pred.

El convertidor de frecuencia envia el valor de este parametro al
terminal de salida cuando el terminal esta controlado por un
fieldbus y se detecta un tiempo limite.

Range: Funcién: Range: Funcién:
0 %* [0 - 100 %] 0 %* [0 - 100 %]
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3.26 Parametros: 42-** Safety Functions

Los pardmetros del grupo 42 estén disponibles cuando hay
una opcién de seguridad instalada en el convertidor de
frecuencia. Para informacién sobre los parametros
relacionados con la seguridad, consulte el manual de
funcionamiento de las opciones de seguridad:
. Manual de funcionamiento de la opcidn de
seguridad MCB 150/151.

. Manual de funcionamiento de la opcion de
seguridad MCB 152.

3.27 Parametros: 43-** Unit Readouts

Los parametros de este grupo proporcionan lecturas de
datos para controlar el funcionamiento de los conver-
tidores de frecuencia en alojamientos de tamafio D-F.

3.27.1 43-0* Component Status

Este grupo de parametros contiene informacién de solo
lectura sobre componentes de hardware de la seccién de
potencia. Todos los pardmetros del grupo son matrices:

. [0]: Tarjeta de potencia 1 (la tarjeta de potencia
maestra de un convertidor de frecuencia paralelo
o la Unica tarjeta de potencia de un convertidor
de frecuencia con una unica seccién de inversor).

. [1]: Tarjeta de potencia 2 (conexién de inversor
de un convertidor de frecuencia paralelo).

. [2]: Tarjeta de potencia 3 (conexion de inversor
de un convertidor de frecuencia paralelo).

. [3]: Tarjeta de potencia 4 (conexién de inversor
de un convertidor de frecuencia paralelo).

. [4]: Tarjeta de potencia 5 (conexién de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

. [5]: Tarjeta de potencia 6 (conexién de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

. [6]: Tarjeta de potencia 7 (conexion de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

. [7]: Tarjeta de potencia 8 (conexion de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

. [8]: Tarjeta de carga de arranque (opcional).
. [9]: Tarjeta de potencia de ventilador 1 (opcional).

. [10]: Tarjeta de potencia de ventilador 2
(opcional).

43-00 Component Temp.

Range: Funcién:
* 127 °C]

Este parametro solo es valido para FC 302.

Muestra la temperatura de un componente del
sistema. Los elementos de la matriz hacen
referencia a las mediciones del sensor de
temperatura de la PCB local. El

Pardmetro 16-31 System Temp. utiliza todos los
elementos de esta matriz para calcular la
temperatura del sistema.

43-01 Auxiliary Temp.
Range: Funcién:

12770 | Este parametro solo es valido para FC
302.

Muestra la temperatura de un componente
auxiliar. Los elementos de la matriz hacen
referencia a las mediciones de temperatura de
los sensores de temperatura NTC conectados a
los componentes de hardware del convertidor
de frecuencia. Consulte el manual de funciona-
miento para obtener especificaciones de la
ubicacién del sensor de temperatura.

3.27.2 43-1* Power Card Status

Este grupo de parametros contiene informacién de solo
lectura sobre el estado de la tarjeta de potencia. Todos los
pardmetros del grupo son matrices:

. [0]: Tarjeta de potencia 1 (la tarjeta de potencia
maestra de un convertidor de frecuencia paralelo
o la uUnica tarjeta de potencia de un convertidor
de frecuencia con una Unica seccién de inversor).

. [1]: Tarjeta de potencia 2 (conexién de inversor
de un convertidor de frecuencia paralelo).

. [2]: Tarjeta de potencia 3 (conexion de inversor
de un convertidor de frecuencia paralelo).

. [3]: Tarjeta de potencia 4 (conexién de inversor
de un convertidor de frecuencia paralelo).

. [4]: Tarjeta de potencia 5 (conexién de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

. [5]: Tarjeta de potencia 6 (conexién de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).
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. [6]: Tarjeta de potencia 7 (conexion de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

. [7]: Tarjeta de potencia 8 (conexion de
rectificador de un convertidor de frecuencia
paralelo).

43-10 HS Temp. ph.U

Range: Funcién:

0°C*| [128- m

127°C | Este parametro solo es valido para FC
302.

Muestra la temperatura del disipador en la
ubicaciéon del médulo de potencia IGBT de fase
U. Esta medicion no estara disponible en todos
los tamafos de alojamiento. El

Pardmetro 16-34 Temp. disipador utiliza el valor
de este parametro.

43-11 HS Temp. ph.V

Range: Funcién:
127 °C]

Este parametro solo es valido para FC
302.

Muestra la temperatura del disipador en la
ubicaciéon del médulo de potencia IGBT de fase
V. Esta medicién no estara disponible en todos
los tamafos de alojamiento. El

Pardmetro 16-34 Temp. disipador utiliza el valor
de este parametro.

43-12 HS Temp. ph.W

Range: Funcién:
127 °C]

Este parametro solo es valido para FC
302.

Muestra la temperatura del disipador en la
ubicaciéon del médulo de potencia IGBT de fase
W. Esta medicién no estard disponible en todos
los tamafos de alojamiento. El

Pardmetro 16-34 Temp. disipador utiliza el valor
de este parametro.

43-13 PC Fan A Speed

43-13 PC Fan A Speed

Range: Funcién:

potencia tiene hasta tres conexiones de
ventilador. Coloque el ventilador en el
convertidor de frecuencia conforme a lo
indicado en el manual de funcionamiento.
Una ubicacién habitual del ventilador A es el
canal posterior (el ventilador externo).

El valor de este parametro es:

. La velocidad real del ventilador
cuando hay un ventilador de CC en
el convertidor de frecuencia.

. Velocidad relativa cuando hay un
ventilador de CA en el convertidor
de frecuencia.

43-14 PC Fan B Speed

Range: Funcion:
s Este parametro solo es vélido para FC
RPM]

302.

Muestra la velocidad medida del ventilador B
en la tarjeta de potencia. Cada tarjeta de
potencia tiene hasta tres conexiones de
ventilador. Coloque el ventilador en el
convertidor de frecuencia conforme a lo
indicado en el manual de funcionamiento.
Una ubicacion habitual del ventilador B es la
puerta del alojamiento (el ventilador
interno).

El valor de este parametro es:

. La velocidad real del ventilador
cuando hay un ventilador de CC en
el convertidor de frecuencia.

. Velocidad relativa cuando hay un
ventilador de CA en el convertidor
de frecuencia.

43-15 PC Fan C Speed

Range: Funcion:
st Este parametro solo es valido para FC

Muestra la velocidad medida del ventilador C

Range: Funcién: en la tarjeta de potencia. Cada tarjeta de
0RPM*| [0 - m potencia tiene hasta tres conexiones de
65535 Este parametro solo es vélido para FC ventilador. Coloque el ventilador en el
RPM] convertidor de frecuencia conforme a lo
302. indicado en el manual de funcionamiento.
Una ubicacién habitual del ventilador C es
Muestra la velocidad medida del ventilador A dentro del alojamiento (el ventilador
en la tarjeta de potencia. Cada tarjeta de mezclador).
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43-15 PC Fan C Speed

Range: Funcién:

El valor de este parametro es:

. La velocidad real del ventilador
cuando hay un ventilador de CC en
el convertidor de frecuencia.

. Velocidad relativa cuando hay un
ventilador de CA en el convertidor
de frecuencia.

43-20 FPC Fan A Speed

Range: Funcién:

0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Muestra la velocidad del ventilador A
de la tarjeta de potencia.

43-21 FPC Fan B Speed

Range: Funcién:

0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Muestra la velocidad del ventilador B
de la tarjeta de potencia.

43-22 FPC Fan C Speed

Range: Funcién:

0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Muestra la velocidad del ventilador C
de la tarjeta de potencia.

43-23 FPC Fan D Speed

Range: Funcién:

0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Muestra la velocidad del ventilador D
de la tarjeta de potencia.

43-24 FPC Fan E Speed

Range: Funcién:

0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Muestra la velocidad del ventilador E
de la tarjeta de potencia.

43-25 FPC Fan F Speed

Range: Funcién:

0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Muestra la velocidad del ventilador F
de la tarjeta de potencia.

16 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05

N



Controlador de movimiento i... Guia de programacion

4 Controlador de movimiento integrado

4.1 Introduccidon

AVISO!

El control de movimiento integrado (IMC) solo estara disponible con la version 48.XX del software especial para IMC.
Para encargar el convertidor de frecuencia con el software IMC, utilice el c6digo descriptivo con la versién S067 del
software. El software IMC elimina las siguientes funciones del convertidor de frecuencia:

. Compatibilidad con motores SynRM y PM en VVC*.
. Funcién de vaivén.

o Funcion de bobinadora superficial.

. PID de proceso ampliado.

. Compatibilidad con la opcién de control de movimiento VLT® Motion Control Option MCO 305.

El controlador de movimiento integrado (IMC) permite el control de la posicién. El control de la posicion esta disponible
cuando se selecciona [0] U/, [2] Flux sensorless o [3] Lazo Cerrado Flux en el pardmetro 1-01 Principio control motor.

Para activar la funciéon de IMC, seleccione [9] Positioning o [10] Synchronization en el pardmetro 1-00 Modo Configuracion. El
IMC activa las siguientes funciones:
. Posicionamiento: absoluta, relativa y sonda de contacto.

. Retorno al inicio.

. Sincronizacién de la posicion.

El control de la posicién en los modos de posicionamiento y de sincronizaciéon puede ser con realimentaciéon o sensorless.
En el principio de control sensorless, el angulo motor calculado por el controlador del motor se utiliza como realimentacién.
En el principio de control de lazo cerrado, el VLT® AutomationDrive FC 302 admite encoders de 24 V de forma predeter-
minada. Con opciones adicionales, el convertidor de frecuencia admite los encoders absolutos, resolvers y codificadores
incrementales mas comunes.

El controlador de posicién puede manejar sistemas tanto lineales como giratorios. El controlador puede escalar posiciones a
cualquier unidad fisica relevante, como mm o grados.
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4.2 Posicionamiento, retorno al inicio, sincronizacidon

4.2.1 Colocacion

El convertidor de frecuencia admite tanto un posicionamiento relativo como un posicionamiento absoluto. Una orden de
posicionamiento requiere tres entradas:
. Posicién de destino.

. Velocidad de referencia.

. Tiempos de rampa.

Estas tres entradas pueden proceder de varias fuentes:

Par. 3-20 Preset target

positions
l i Profile generator
Target position
- +

Fieldbus reference 1 or 2 Commanded
l KJ position

130BE774.10

Par. 3-16 Reference
resource 2

Par. 3-17 Reference

resource 3
Speed
| Par. 3-03 Default speed l—o
Speed ref.
| Fieldbus reference 1 }—°
Par. 3-15 Reference
resource 1 Acceleration

Ramp settings:
Parameter groups
3-4%-3-7%

Acceleration/Deceleration

llustracion 4.1 Referencias de posicionamiento

En cada ciclo de control (1 ms), el generador de perfiles calcula la posicién, la velocidad y la aceleracidon requeridas para
realizar el movimiento especificado. Las salidas del generador de perfiles se utilizan en entradas para el controlador de
posicidn y velocidad, como se describe en el capétulo 4.3.1 Lazos de control.
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4.2.2 Retorno al inicio

Se requiere el retorno al inicio para crear una referencia a la posicién fisica de la maquina en el principio de control de lazo
cerrado con un codificador incremental o en el principio de control sensorless. La funcién IMC admite varias funciones de
retorno al inicio con o sin sensor de retorno al inicio. Seleccione la funcién de retorno al inicio en el

pardmetro 17-80 Homing Function. Tras seleccionar una funcién de retorno al inicio, complete el retorno al inicio antes de
ejecutar el posicionamiento absoluto.

4.2.3 Sincronizacion

En el modo de sincronizacién, el convertidor de frecuencia sigue la posicion de una sefial maestra. La sefial maestra y el
desplazamiento entre el maestro y el auxiliar se manejan como se indica en el llustracion 4.2.

Profile generator
Commanded

Fieldbus reference 1 »—0 position

\_ Master position| synchronization:

130BE775.10

e Par. 3-22 - 3-25,
Par. 3-16 Reference 7-97, 7-99.
resource 2
Speed
— ” Position ref.
| Par. 3-26 Position offset ”
|\ Speed ref. Acceleration

| Par. 3-02 Offset speed | Offset handling

Ramp settings:
Parameter groups
3-4*-3-7%

Acceleration/Deceleration

llustracion 4.2 Referencias de sincronizacion

En cada ciclo de control (1 ms), el generador de perfiles calcula la posicidn, la velocidad y la aceleracién requeridas para
realizar el movimiento especificado. Las salidas del generador de perfiles se utilizan en entradas para el controlador de
posicién y velocidad, como se describe en el capétulo 4.3.1 Lazos de control.
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4.3 Control

4.3.1 Lazos de control

En el modo de posicionamiento y sincronizacién, dos lazos de control adicionales controlan el motor ademas del
controlador del motor que ejecuta el principio de control de flujo, sensorless o con realimentacién del motor. El controlador
Pl de posicidn es el lazo exterior que proporciona el valor de consigna para la velocidad PID, que a su vez proporciona la
referencia para el controlador del motor. Para un lazo cerrado, la fuente de realimentacién puede seleccionarse indivi-
dualmente para cada uno de los tres controladores.

Para el principio de control sensorless, seleccione [0] Realim mot par 1-02 en los siguientes pardmetros:
. PID de velocidad: Pardmetro 7-00 Fuente de realim. PID de veloc..

. Pl de posicidn: Pardmetro 7-90 Position Pl Feedback Source.

Con este ajuste, ambos controladores utilizardn el angulo motor calculado por el controlador del motor. La llustracién 4.3
muestra la estructura de control y los parametros que afectan al comportamiento de control:

Par. 7-90 Position PI
Feedback Source

130BE776.10

Par. 7-00 Speed PID

. Feedback Source
Profile Commanded
generator | yosition 7-9% Par. 7-99  4-1*
Position PI
Ctrl. Accel. limit Speed limit
g |\ M
Ramps Par. 7-98 \i/ 7-0%
Speed Position PI Min Speéd PID
,,r_’ F;ee: 4 Flux motor
rwar
- control
Factor Par. 7-08
Speed PID
Acceleration Par. 1-69 Torque Accel. Feed
System Inertia Forward
Factor

llustracién 4.3 Modo de sincronizacién y posicionamiento
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4.3.2 Senales de estado y de control

Las sefales de estado y de control IMC estan disponibles como bits de I/0O digital y bits de fieldbus. La Tabla 4.1 muestra las

opciones disponibles:

Nombre Funcién Entrada Cédigo de Salidas Cédigo de
digital" control digitales estado

Senales de control
Activa el desplazamiento del maestro cuando el

Enable master offset |pardmetro 17-93 Master Offset Selection esta ajustado X X - -
en las opciones [0]-[5].

Start homing Arranca la funcion de retorno al inicio seleccionada. X X - -

Start virtual master Arranca el maestro virtual. X X - -

. Selecciona el modo de posicionamiento de sonda de

Activate touch X X - _
contacto.

Relative position Selecciona posicionamiento absoluto o relativo. X X - -

Enable reference Arranca el movimiento seleccionado. X X - -

Sync. to position Selecciona el posicionamiento en el modo de sincro-

X X - -

mode nizacion.

Home sensor Selecciona la entrada del sensor de inicio. X - - -

Home sensor inverse |Selecciona la entrada del sensor de inicio. X - - -
Selecciona una entrada para el sensor de la sonda -

Touch sensor X - -
de contacto.

. Selecciona una entrada para el sensor de la sonda -

Touch sensor inverse X - -
de contacto.
Selecciona el modo de velocidad cuando el

Speed mode pardmetro 1-00 Modo Configuracion esté ajustado X X - -
como [9] Positioning o [10] Synchronization.

Senales de estado
Indica el simbolo de la velocidad de referencia

Reverse after ramp ) - - X -
después de la rampa.

Virtual master dir. Controla el sentido de los auxiliares. - - X -

. El retorno al inicio se completa con la funcién de

Homing OK o . - - X X
retorno al inicio seleccionada.
Posicionamiento: alcanzada la posicion de destino.

On target Sincronizacioén: posicion del auxiliar alineada con la - - X X
posicién del maestro.

Position Error Superado el error maximo de posicion. - - X X
Se ha alcanzado un limite de posicion

Position limit (pardmetro 3-06 Minimum Position o - - X -
pardmetro 3-07 Maximum Position).
La posicion de destino se alcanza en el modo de

Touch on target . . - - X X
posicionamiento de sonda de contacto.

Touch activated Activado el posicionamiento de sonda de contacto. - - X X

Tabla 4.1 Senales de estado y de control

1) Para obtener la mayor precision posible, utilice las entradas digitales rdpidas 18, 32 y 33 para los sensores de sonda de contacto y de inicio.

Cuando se selecciona [3] FC Motion Profile en el
pardmetro 8-10 Trama Céd. Control, los bits del cdédigo de
control y del cédigo de estado tienen el siguiente

significado:

MG33MMO05
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bit [0 1 bit 0 1
0 Referencia interna, bit menos signifi- 0 Control no preparado Ctrl prep.
cativo (Isb) Convertidor de frecuencia
— — 1 Frequency converter ready
: Referencia interna, bit mas significativo no preparado
(msb) 2 Inercia Enable
2" [Referencia interna EXB - 3 Sin error Desconexion
3 [Paro por inercia Sin paro por inercia 4" No retornado al inicio Retornado al inicio
4 | Quick stop Sin parada rapida Reservado Reservado
59 [Sin referencia Enable reference Sin error Bloqueo por alarma
Parada de rampa acel Sin advertencia Advertencia
Sin reinicio Reinicio g0 Fuera de la posiciéon de Alcanzada la posicién de
Sin velocidad fija Veloc. fija destino destino
9" | Absolute Relative 9 Funcionamiento local Contr. bus
3l 3li Fuera del limite de
10 |Datos no validos Datos validos 10 : Limite de frecuencia OK
11M|No homing Start homing frecuencia
12" No touch Activate touch 1 Sin funcién En funcionamiento
— - - — Convertidor de frecuencia Detenido, arranque
Seleccion de ajuste, bit menos signifi- 12
13 cativo (Isb) - OK automatico
Seleccién de ajuste, bit mas signifi- 3 Tension OK Tension excedida
14 cativo (msb) - 14 Par OK Par excedido
15 |Sin cambio de sentido Cambio de sentido 15 Temporizador OK Temporizador excedido

Tabla 4.2 Cédigo de control Tabla 4.3 Status Word

1) Distinto de [0] Protocolo FC.
Opciones para los bits 5y 12-15 en el pardmetro 8-13 Cddigo de

1) Distinto de [0] Protocolo FC.
Opciones para los bits 12-15 en el pardmetro 8-14 Cédigo de control

configurable CTW: estado configurable STW:

[13] Sync. to Pos. Mode
[14] Rampa 2

[15] Relay 1

[16] Relay 2

[17] Speed Mode

[18] Start Virtual Master

[19] Activate Master Offset

[4] Position Error
[5] Position Limit
[6] Touch on Target

[7] Touch Activated
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5 Listas de parametros

5.1 Opciones y listas de parémetros indice de conversién Factor de conversion
100 1
5.1.1 Introduccién 75 3600000
74 3600
Serie de convertidores de frecuencia 70 60
Todo = vélido para las series FC 301 y FC 302 67 1/60
01 = valido solo para FC 301 6 1000000
02 = valido solo para FC 302 5 100000
Cambios durante el funcionamiento 4 10000
Verdadero significa que el pardmetro puede modificarse 3 1000
mientras el convertidor de frecuencia se encuentra en 2 100
funcionamiento. Falso significa que debera pararse el 1 10
convertidor de frecuencia si se desea realizar alguna 0 1
modificacion. R 0,1
4 ajustes -2 0,01
Todos los ajustes: el parametro puede configurarse indivi- -3 0,001
dualmente en cada una de las cuatro configuraciones; por -4 0,0001
ejemplo, un parametro individual puede tener cuatro -5 0,00001
valores de dato diferentes. 6 0,000001

1 ajuste: el valor de dato es el mismo en todos los ajustes.

Tipo de [Descripcion Tipo
dato

2 Entero 8 Int8

3 Entero 16 Int16
4 Entero 32 Int32
5 Sin signo 8 Uint8
6 Sin signo 16 Uint16
7 Sin signo 32 Uint32
9 Cadena visible VisStr
33 Valor normalizado de 2 bytes N2

35 Secuencia de bits de 16 variables booleanas |V2

54 Diferencia de tiempo sin fecha TimD

Tabla 5.2 Tabla de conversion

Tabla 5.1 Tipo de dato

5.1.2 Conversion

Los distintos atributos de cada pardametro se muestran en
los ajustes de fabrica. Los valores de pardmetros que se
transfieren son Unicamente numeros enteros. Para transferir
decimales se utilizan factores de conversion.

Un factor de conversién de 0,1 significa que el valor
transferido se multiplica por 0,1. Por lo tanto, el valor 100
se lee como 10,0.

Ejemplos:

0 s = indice de conversién 0

0,00 s = indice de conversiéon -2
0 ms = indice de conversién -3
0,00 ms = indice de conversién -5

MG33MMO05
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5.1.3 Parametros activos/inactivos en distintos modos de control

+ = activo
- = no activo

Pardmetro 1-10 Construccion del

Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless . vvct .,
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
0-** Func./Display (todos los
i + + + + - - - -
parametros)
Pardmetro 1-00 Modo Configuracié
[0] Veloc. lazo abierto + + + - - - - _
[1] Veloc. lazo cerrado - - + - - - _
[2] Par - _ + _ _ _ _
[3] Proceso + + + - - - _ _
[4] Lazo abierto de par + - - - - _ _
[5] Vaivén + + + - - _ _
[6] Bobinadora superf. + + - - - - _
[7] Vel. lazo a. PID ampl. + + - - - - _
[8] Vel. lazo c. PID ampl. + - + - - - _
Pardmetro 1-02 Realimentacion
—_ _ _ + —_ _ —_ —_
encoder motor Flux
Pardmetro 1-03 Caracteristicas de +
+ +
par - consulte’ 2Y _ _ _ _
3 consulte”3Y4 | consulte’ 3Y 4
Pardmetro 1-04 Modo sobrecarga + + + + + - + +
Pardmetro 1-05 Configuracién
+ + + + + - + +
modo local
Pardmetro 1-06 En sentido horario + + + + + - + +
Pardmetro 1-20 Potencia motor
[kW] + + + + - - - -
(Par. 023 = Internacional)
Pardmetro 1-21 Potencia motor
[cvi + + + + - - - -
(Par. 023 = EE UU)
Pardmetro 1-22 Tensién motor - - - -
Pardmetro 1-23 Frecuencia motor - - - -
Pardmetro 1-24 Intensidad motor - - - -
Pardmetro 1-25 Veloc. nominal
+ + + + - - - -
motor
Pardmetro 1-26 Par nominal
) - - - - + - + +
continuo
Pardmetro 1-29 Adaptacion
. + + + + - - - -
automdtica del motor (AMA)
Pardmetro 1-30 Resistencia
+ + + + + - - -
estator (Rs)
Pardmetro 1-31 Resistencia rotor +
_ + + _ _ —_ —_
(Rr) consulte®
Pardmetro 1-33 Reactancia fuga
j + + + + + - - -
estdtor (X1)
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Pardmetro 1-10 Construccion del .
¢ Motor de CA Motor PM no saliente
motor

Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L, vvc .
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de

motor motor

Pardmetro 1-34 Reactancia de +
—_ + + —_ —_ p— —_
fuga del rotor (X2) consulte®

Pardmetro 1-35 Reactancia princ.
(Xh)
Pardmetro 1-36 Resistencia

+ + + + + - - -

pérdida hierro (Rfe) 5
Pardmetro 1-37 Inductancia eje d
(Ld)

Pardmetro 1-39 Polos motor + + + + - -

Pardmetro 1-40 fcem a 1000 RPM - - - - + - + +

Pardmetro 1-41 Angulo despalza-
miento motor (Offset)

Pardmetro 1-50 Magnet. motor a
veloc. cero

Pardmetro 1-51 Veloc. min. con
magn. norm. [RPM] (Par. 002 = - + - - - - - -
rmp)

Pardmetro 1-52 Magnetizacién

normal veloc. min. [Hz] (Par. 002 - + - - - - - _
= Hz)

Pardmetro 1-53 Modo despl. de
frec.

- - + + - - + +

Pardmetro 1-54 Reduccién tension +
en debilit. campo consulte®

Pardmetro 1-55 Caracteristica U/f
-U
Pardmetro 1-56 Caracteristica U/f
-F

Pardmetro 1-58 Intens. imp.
prueba con motor en giro

Pardmetro 1-59 Frec. imp. prueba
con motor en giro

Pardmetro 1-60 Compensacion
carga baja veloc.

Pardmetro 1-61 Compensacion
- + - - - - - -
carga alta velocidad

Pardmetro 1-62 Compensacion +
deslizam. consulte”

Pardmetro 1-63 Tiempo compens. +
+ + +
deslizam. constante + - consulte - -

consulte® consulte® o consulte®

Pardmetro 1-64 Amortiguacion de
) + + + - + - + -
resonancia

Pardmetro 1-65 Const. tiempo
amortigua. de resonancia

Pardmetro 1-66 Intens. min. a

baja veloc.

Pardmetro 1-67 Tipo de carga - - + - - - - -

Pardmetro 1-68 Inercia minima - - + - - - - _
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Pardmetro 1-10 Construccion del

Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L vvct L,
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 1-69 Inercia mdxima - - - - - - -
Pardmetro 1-71 Retardo arr. + + + + - + +
Pardmetro 1-72 Funcién de
+ + + + + - + +
arranque
Pardmetro 1-73 Motor en giro - + + + - - - -
Pardmetro 1-74 Veloc. arranque .
[RPM] (Par. 002 = rmp)
Pardmetro 1-75 Velocidad N
arranque [Hz] (Par. 002 = Hz)
Pardmetro 1-76 Intensidad N
arranque
Pardmetro 1-80 Funcién de
+ + + + + - + +
parada
Pardmetro 1-81 Vel. min. para
func. parada [RPM] + + + + + - + +
(Par. 002 = rpm)
Pardmetro 1-82 Vel. min. para
func. parada [Hz] + + + + + - + +
(Par. 002 = Hz)
Pardmetro 1-83 Funcion de
. + + + + + - + +
parada precisa
Pardmetro 1-84 Valor de contador
+ + + + + - + +
para parada precisa
Pardmetro 1-85 Demora comp.
+ + + + + - + +
veloc. det. precisa
Pardmetro 1-90 Proteccién
. + + + + - - - -
térmica motor
Pardmetro 1-91 Vent. externo
+ + + + - - - -
motor
Pardmetro 1-93 Fuente de
. + + + + - - - -
termistor
Pardmetro 1-95 Tipo de sensor
+ + + + - - - -
KTY
Pardmetro 1-96 Fuente de
+ + + + - - - -
termistor KTY
Pardmetro 1-97 Nivel del umbral
+ + + + - - - -
KTY
Pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol.
. + + + + - - - -
points freq.
Pardmetro 1-99 ATEX ETR interpol
. + + + + - - - -
points current
Pardmetro 2-00 CC mantenida - - - -
Pardmetro 2-01 Intens. freno CC - - - -
Pardmetro 2-02 Tiempo de
+ + + + - - - -
frenado CC
Pardmetro 2-03 Velocidad
L + + + + - - - -
activacion freno CC [RPM]
Pardmetro 2-04 Velocidad de
y + + + + - - - -
conexién del freno CC [Hz]
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Pardmetro 1-10 Construccion del

Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L vvct L,
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 2-05 Referencia
. + + + + - - - -
mdxima
Pardmetro 2-10 Funcién de freno +
+ + + - - - -
consulte?
Pardmetro 2-11 Resistencia freno
. + + + + - - - -
(ohmios)
Pardmetro 2-12 Limite potencia
+ + + + - - - -
de freno (kW)
Pardmetro 2-13 Ctrol. Potencia
+ + + + - - - -
freno
Pardmetro 2-15 Comprobacién +
+ + + - - - -
freno consulte?
Pardmetro 2-16 Intensidad mdx.
- + + + - - - -
de frenado de CA
Pardmetro 2-17 Control de
. + + + + - - - -
sobretension
Pardmetro 2-18 Estado compro-
o + + + + - - - -
bacion freno
Pardmetro 2-19 Ganancia
B + + + - - - - -
sobretension
Pardmetro 2-20 Intensidad freno
+ + + + - - - -
liber.
Pardmetro 2-21 Velocidad
+ + + + - - - -
activacioén freno [RPM]
Pardmetro 2-22 Activar velocidad
+ + + + - - - -
freno [Hz]
Pardmetro 2-23 Activar retardo de
+ + + + - - - -
freno
Pardmetro 2-24 Retardo parada - - - + - - - -
Pardmetro 2-25 Tiempo liberacion
_ _ —_ + _ _ —_ —_
de freno
Pardmetro 2-26 Ref par - - - + - - - +
Pardmetro 2-27 Tiempo de rampa
_ _ —_ + _ _ —_ —_
de par
Pardmetro 2-28 Factor de
- - - + - - - +
ganancia de refuerzo
Pardmetro 2-29 Torque Ramp
- - - + - - - +
Down Time
Pardmetro 2-30 Position P Start
- - - + - - - +
Proportional Gain
Pardmetro 2-31 Speed PID Start
- - - + - - - +
Proportional Gain
Pardmetro 2-32 Speed PID Start
- - - + - - - +
Integral Time
Pardmetro 2-33 Speed PID Start
- - - + - - - +
Lowpass Filter Time
3-** Ref./Rampas (todos los
i + + + + - - - -
parametros)
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Pardmetro 1-10 Construccion del .
Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L, vvc .
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 4-10 Direccién veloc.
+ + + + - - - -
motor
Pardmetro 4-11 Limite bajo veloc.
+ + + + - - - -
motor [RPM]
Pardmetro 4-12 Limite bajo veloc.
+ + + + - - - -
motor [Hz]
Pardmetro 4-13 Limite alto veloc.
+ + + + - - - -
motor [RPM]
Pardmetro 4-14 Limite alto veloc.
+ + + + - - - -
motor [Hz]
Pardmetro 4-16 Modo motor
o + + + + - - - -
limite de par
Pardmetro 4-17 Modo generador
o + + + + - - - -
limite de par
Pardmetro 4-18 Limite intensidad + + + + - - - -
Pardmetro 4-19 Frecuencia salida
| + + + + - - - -
mdx.
Pardmetro 4-20 Fuente del factor
o + + + + - - - -
de limite de par
Pardmetro 4-21 Fuente del factor
o ) - + consulte® - + consulte™ - - - -
de limite de velocidad
Pardmetro 4-30 Funcién de
o . - + consulte'? - + consulte’? - - - -
pérdida de realim. del motor
Pardmetro 4-31 Error de velocidad
] - + consulte? - + consulte!? - - - -
en realim. del motor
Pardmetro 4-32 Tiempo lim.
o . - + consulte? - + consulte!? - - - -
pérdida realim. del motor
Pardmetro 4-34 Func. error de
o + + + + - - - -
seguimiento
Pardmetro 4-35 Error de
o + + + + - - - -
seguimiento
Pardmetro 4-36 T. lim. error de
o + + + + - - - -
seguimiento
Pardmetro 4-37 Error de
o + + + + - - - -
seguimiento rampa
Pardmetro 4-38 T. lim. error de
o + + + + - - - -
seguimiento rampa
Pardmetro 4-39 Error seguim. tras
. i + + + + - - - -
tiempo lim. rampa
Pardmetro 4-50 Advert. Intens.
. + + + + - - - -
baja
Pardmetro 4-51 Advert. Intens.
+ + + + - - - -
alta
Pardmetro 4-52 Advert. Veloc.
. + + + + - - - -
baja
Pardmetro 4-53 Advert. Veloc. alta + + + + - - - -
Pardmetro 4-54 Advertencia
. . + + + + - - - -
referencia baja
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Pardmetro 1-10 Construccion del

Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L vvct L,
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 4-55 Advertencia
) + + + + - - - -
referencia alta
Pardmetro 4-56 Advertencia
) By ) + + + + - - - -
realimentacién baja
Pardmetro 4-57 Advertencia
) By + + + + - - - -
realimentacion alta
Pardmetro 4-58 Funcién Fallo Fase Motor
[0] Desactivado - - - - - - - -
[1] Desconexién 100 ms Monofasic | Monofasico' | Monofasico y | Monofasico y
o™ 3) trifasico trifasico
[2] Desconexién 1.000 ms Monofasic | Monofasico' [ Monofasico y
o' 3) trifasico
[3] Desc 100ms det lim trif Monofésico y
trifasico
[5] Motor check (service switch) |Inercia si el motor estd desconectado. Arranque
automadtico si el motor estd conectado.
Pardmetro 4-59 Motor Check At Start
[0] No - - - - - - - -
[1] Si*4 Compruebe si el motor estd presente antes de ejecutar
la orden de arranque. Active la deteccion trifasica para el - - - -
pardmetro 4-58 Funcién Fallo Fase Motor.
Pardmetro 4-60 Velocidad bypass
+ + + + - - - -
desde [RPM]
Pardmetro 4-61 Velocidad bypass
+ + + + - - - -
desde [Hz]
Pardmetro 4-62 Velocidad bypass
+ + + + - - - -
hasta [RPM]
Pardmetro 4-63 Veloc. bypass
+ + + + - - - -
hasta [Hz]
5-** E/S digital (todos los
| + + + + - - - -
parametros excepto 5-70 y 71)
Pardmetro 5-70 Term. 32/33
B - + consulte'? - + - - - -
resolucion encoder
Pardmetro 5-71 Term. 32/33 direc.
- + consulte'? - + - - - -
encoder
6-** E/S analdgica (todos los
) + + + + - - - -
pardmetros)
Pardmetro 7-00 Fuente de realim.
- + consulte'? - + - - - -
PID de veloc.
Pardmetro 7-02 Ganancia
- + consulte'? + + - - - -
proporc. PID veloc.
Pardmetro 7-03 Tiempo integral
- + consulte'? + + - - - -
PID veloc.
Pardmetro 7-04 Tiempo diferencial
- + consulte'? + + - - - -
PID veloc.
Pardmetro 7-05 Limite ganancia ite1?
- + consulte + + - - - -
dif. PID veloc.
Pardmetro 7-06 Tiempo filtro paso
) - + consulte'? + + - - - -
bajo PID veloc.
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Pardmetro 1-10 Construccion del .
Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L vvct L,
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 7-07 Relacién
) . ) - + consulte'? - + - - - -
engranaje realim. PID velocidad
Pardmetro 7-08 Factor directo de te?
- + consulte - - - - - -
alim. PID de veloc.
Pardmetro 7-12 Ganancia propor-
. - + consulte - - _ _ _ B
cional Pl de par
Pardmetro 7-13 Tiempo integral Pl
- + consulte’® - - - - - -
de par
Pardmetro 7-20 Fuente 1 realim.
+ + + + - - - -
lazo cerrado proceso
Pardmetro 7-22 Fuente 2 realim.
+ + + + - - - -
lazo cerrado proceso
Pardmetro 7-30 Ctrl. normal/
. + + + + - - - -
inverso de PID de proceso.
Pardmetro 7-31 Saturacién de PID
+ + + + - - - -
de proceso
Pardmetro 7-32 Valor arran. para
+ + + + - - - -
ctrldor. PID proceso.
Pardmetro 7-33 Ganancia
+ + + + - - - -
proporc. PID de proc.
Pardmetro 7-34 Tiempo integral
+ + + + - - - -
PID proc.
Pardmetro 7-35 Tiempo diferencial
+ + + + - - - -
PID proc.
Pardmetro 7-36 Limite ganancia
+ + + + - - - -
diferencial PID proceso.
Pardmetro 7-38 Factor directo
+ + + + - - - -
aliment. PID de proc.
Pardmetro 7-39 Ancho banda En
+ + + + - - - -
Referencia
Pardmetro 7-40 Reinicio parte | de
+ + + + - - - -
PID proc.
Pardmetro 7-41 Grapa salida PID
+ + + + - - - -
de proc. neg.
Pardmetro 7-42 Grapa salida PID
+ + + + - - - -
de proc. pos.
Pardmetro 7-43 Esc. ganancia PID
+ + + + - - - -
proc. con ref. min.
Pardmetro 7-44 Esc. ganancia PID
+ + + + - - - -
proc. con ref. mdx.
Pardmetro 7-45 Recurso FF de PID
+ + + + - - - -
de proceso
Pardmetro 7-46 Feed Forward PID
) + + + + - - - -
Proceso normal/inv.
Pardmetro 7-48 PCD Feed Forward + + + + - - - -
Pardmetro 7-49 Ctrl. salida PID de
) + + + + - - - -
proc. normal/inv.
Pardmetro 7-50 PID de proceso
. + + + + - - - -
PID ampliado
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Pardmetro 1-10 Construccion del .
Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L, vvc .
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 7-51 Ganancia FF de
+ + + + - - - -
PID de proc.
Pardmetro 7-52 Aceleracién FF de
PID de proceso + + + + - - - -
Pardmetro 7-53 Deceleracién FF 5
+ + + + - - - -
de PID de proceso
Pardmetro 7-56 Tiempo filtro ref.
+ + + + - - - -
PID de proc.
Pardmetro 7-57 Tiempo filtro
. + + + + - - - -
realim. PID de proceso
8-** Comunic. y opciones (todos
i + + + + - - - -
los pardmetros)
13-** Smart logic control (todos
| + + + + - - - -
los pardmetros)
Pardmetro 14-00 Patrén
B + + + + - - - -
conmutacion
Pardmetro 14-01 Frecuencia
By + + + + - - - -
conmutacion
Pardmetro 14-03 Sobremodu-
B + + + + - - - -
lacién
Pardmetro 14-04 PWM aleatorio + + + + - - - -
Pardmetro 14-06 Compensacion
. + + + + - - - -
de tiempo muerto
Pardmetro 14-10 Fallo aliment.
[0] Sin funcion + + + + - - - -
[1] Deceler. controlada - + + + - - - -
[2] Decel. contr., desc. - + + + - - - -
[3] Inercia + + + + - - - -
[4] Energia regenerativa - + + + - - - -
[5] Energia regen., desc. - + + + - - - -
[6] Alarma + + + + - - - -
Pardmetro 14-11 Averia de
B + + + + - - - -
tension de red
Pardmetro 14-12 Funcién desequil.
. B + + + + - - - -
alimentacioén
Pardmetro 14-14 Kin. Back-up
—_ —_ + + —_ _ —_ p—
Time-out
Pardmetro 14-15 Kin. Back-up Trip
+ + + + - - - -
Recovery Level
Pardmetro 14-20 Modo Reset + + + + - - - -
Pardmetro 14-21 Tiempo de
L . + + + + - - - -
reinicio automdtico
Pardmetro 14-22 Modo funciona-
. + + + + - - - -
miento
Pardmetro 14-24 Retardo descon.
+ + + + - - - -
con lim. de int.
Pardmetro 14-25 Retardo descon.
i + + + + - - - -
con lim. de par
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Pardmetro 1-10 Construccion del .
Motor de CA Motor PM no saliente
motor
Flux con Flux con
Pardmetro 1-01 Principio control realimen- Modo Flux realimen-
Modo U/f vvct Flux Sensorless L vvct L,
motor tacion de u/f Sensorless | tacion de
motor motor
Pardmetro 14-26 Ret. de desc. en
+ + + + - - - -
fallo del convert.
Pardmetro 14-29 Cédigo de
. + + + + - - - -
servicio
Pardmetro 14-30 Ctrol. lim.
. . + + + + - - - -
intens., Gananacia proporc.
Pardmetro 14-31 Control lim.
. . . + + + + - - - -
inten., Tiempo integrac.
Pardmetro 14-32 Control lim.
. . + + + + - - - -
intens., tiempo filtro
Pardmetro 14-35 Proteccion de
Bloqueo
Pardmetro 14-36 Field-weakening
. - - + + - - + +
Function
Pardmetro 14-40 Nivel VT - + + + - - - -
Pardmetro 14-41 Minima
- + + + - - - -
magnetizacion AEO
Pardmetro 14-42 Frecuencia AEO
o - + + + - - - -
minima
Pardmetro 14-43 Cosphi del motor - + + + - - - -
Pardmetro 14-50 Filtro RFI + + + + - - - -
Pardmetro 14-51 Comp. del enlace
+ + + + - - - -
de CC
Pardmetro 14-52 Control del
+ + + + - - - -
ventilador
Pardmetro 14-53 Monitor del
+ + + + - - - -
ventilador
Pardmetro 14-55 Filtro de salida + + + + - - - -
Pardmetro 14-56 Capacitancia del
filtro de salida
Pardmetro 14-57 Inductancia del
filtro de salida
Pardmetro 14-74 Cédigo estado
+ + + + - - - -
VLT ampl.
Pardmetro 14-80 Opcién sumin.
+ + + + - - - -
por 24 V CC ext.
Pardmetro 14-89 Option Detection + + + + - - - -
Pardmetro 14-90 Nivel de fallos + + + + - - - -

Tabla 5.3 Parametros activos/inactivos en distintos modos de control

1) Par constante.

2) Par variable.

3) AEO.

4) Potencia constante.

5) Se utiliza en la funcién de Motor en giro.

6) Se utiliza cuando el pardmetro 1-03 Caracteristicas de par es potencia constante.
7) No se usa cuando el pardmetro 1-03 Caracteristicas de par = VT.

8) Parte de amortiguacion de resonancia.

9) Sin freno de CA.

10) Lazo abierto de par.
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11) Par.
12) Velocidad de lazo cerrado.

13) Seleccionar [1] Si en el pardmetro 4-59 Motor Check At Start activa la deteccion trifdsica para el pardmetro 4-58 Funcion Fallo Fase Motor en
WCty U/

14) Si el convertidor de frecuencia no puede detectar el motor en el arranque, utilizard la accion del pardmetro 4-58 Funcion Fallo Fase Motor.
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5.1.4 0-** Func./Display

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302| Cambio |indice de Tipo
ro del ajustes) durante | conversi
para funciona- on
metro miento
0-0* Ajustes basicos
0-01 Idioma [0] Inglés 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 Unidad de velocidad de motor ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 | Ajustes regionales [0] Internacional 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 Estado operacién en arranque (Manual) | [1] Par. forz, ref. guard All set-ups TRUE - Uint8
0-09 [Control de rendimiento 0 % All set-ups TRUE -1 Uint16
0-1* Operac. de ajuste
0-10  [Ajuste activo [1] Ajuste activo 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Editar ajuste [1] Ajuste activo 1 All set-ups TRUE - Uint8
0-12 | Ajuste actual enlazado a [0] Sin relacionar All set-ups FALSE - Uint8
0-13 |Lectura: Ajustes relacionados 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
0-14  |Lectura: Editar ajustes / canal 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-15 |Readout: actual setup 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
0-2* Display LCP
0-20 |Linea de pantalla pequefa 1.1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-21 Linea de pantalla pequefa 1.2 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 |Linea de pantalla pequefa 1.3 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 |Linea de pantalla grande 2 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 |Linea de pantalla grande 3 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-25 Mi menu personal ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* Lectura LCP
0-30 Unidad lectura def. por usuario [0] Ninguno All set-ups TRUE - Uint8
0-31 Valor min. de lectura def. por usuario 0 CustomReadoutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-32 [Valor max. de lectura defin. usuario 100 CustomReadoutUnit | All set-ups TRUE -2 Int32
0-33 Source for User-defined Readout [240] Default Source All set-ups TRUE - Uint8
0-37 |Texto display 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-38 |Texto display 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-39 |Texto display 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-4* Teclado LCP
0-40 |Botdén (Hand on) en LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-41 Boton (Off) en LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-42 [Auto activ.] llave en LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-43  [Botdn (Reset) en LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-44 |Tecla [Off/Reset] en LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-45 [Bypass conv.] Llave en LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Copiar/Guardar
0-50 |Copia con LCP [0] No copiar All set-ups FALSE - Uint8
0-51 Copia de ajuste [0] No copiar All set-ups FALSE - Uint8
0-6* Contraseina
0-60 |Contrasefia menu principal 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-61 Acceso a menu princ. sin contrasefa [0] Acceso total 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 Contrasefia Menu rapido 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-66 Acceso a menu rapido sin contraseia [0] Acceso total 1 set-up TRUE - Uint8
0-67 |Contrasefa acceso al bus 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
0-68 |Safety Parameters Password 300 N/A 1 set-up TRUE Uint16
Password Protection of Safety
0-69 Parameters [0] Desactivado 1 set-up TRUE - Uint8
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5.1.5 1-** Carga y motor

Nume [Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio |Iindice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

1-0* Ajustes generales

1-00 Modo Configuracién ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-01 Principio control motor ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-02 Realimentacién encoder motor Flux [1] Encoder 24 V All set-ups X FALSE - Uint8
1-03 Caracteristicas de par [0] Par constante All set-ups TRUE - Uint8
1-04 Modo sobrecarga [0] Par alto All set-ups FALSE - Uint8
1-05 Configuracién modo local [2] Segun par. 1-00 All set-ups TRUE - Uint8
1-06 En sentido horario [0] Normal All set-ups FALSE - Uint8
1-07 Motor Angle Offset Adjust [0] Manual All set-ups X FALSE - Uint8
1-1* Selecciéon de motor

1-10 Construccién del motor [0] Asincrono All set-ups FALSE - Uint8
1-11 Modelo de motor ExpressionLimit All set-ups X FALSE - Uint8
1-14 Factor de ganancia de amortiguacion 140 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-15 Const. tiempo filtro a baja velocidad ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16 Const. tiempo filtro a alta velocidad ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17 Const. de tiempo del filtro de tensién ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-18 Min. Current at No Load 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-2* Datos de motor

1-20 Potencia motor [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
1-21 Potencia motor [CV] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 Tension motor ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-23 Frecuencia motor ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-24 Intensidad motor ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 Veloc. nominal motor ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 Par nominal continuo ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 Adaptaciéon automatica del motor (AMA) [0] No All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Dat avanz. motor

1-30 Resistencia estator (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-31 Resistencia rotor (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-33 Reactancia fuga estator (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-34 Reactancia de fuga del rotor (X2) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 Reactancia princ. (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 Resistencia pérdida hierro (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 Inductancia eje d (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Int32
1-38 Inductancia eje q (L) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-39 Polos motor ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint8
1-40 fcem a 1000 RPM ExpressionLimit All set-ups X FALSE Uint16
1-41 Angulo despalzamiento motor (Offset) 0 N/A All set-ups FALSE Int16
1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-46 Ganancia de detecc. de posicion 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-47 Calibrac. de par baja veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-48 Inductance Sat. Point ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Int16
1-5% Aj. indep. carga

1-50 Magnet. motor a veloc. cero 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-51 Veloc. min. con magn. norm. [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-52 Magnetizacién normal veloc. min. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-53 Modo despl. de frec. ExpressionLimit All set-ups X FALSE -1 Uint16
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Nume [Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio |Iindice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

1-54 Reduccién tension en debilit. campo ov All set-ups FALSE 0 Uint8
1-55 Caracteristica U/f - U ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-56 Caracteristica U/f - F ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-58 Intens. imp. prueba con motor en giro ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-59 Frec. imp. prueba con motor en giro ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-6* Aj. depend. carga

1-60 Compensacién carga baja veloc. 100 % All set-ups TRUE Int16
1-61 Compensacién carga alta velocidad 100 % All set-ups TRUE Int16
1-62 Compensacién deslizam. ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
1-63 Tiempo compens. deslizam. constante ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 uUint16
1-64 Amortiguacion de resonancia ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 Const. tiempo amortigua. de resonancia 5ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-66 Intens. min. a baja veloc. ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
1-67 Tipo de carga [0] Carga pasiva All set-ups X TRUE - Uint8
1-68  |Inercia minima 0 kgm? All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-69 Inercia méaxima ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-7* Ajustes arranque

1-70 Modo de inicio PM [0] Deteccién de rotor All set-ups TRUE - Uint8
1-71 Retardo arr. 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 Funcién de arranque [2] Tiempo inerc/retardo | All set-ups TRUE - Uint8
1-73 Motor en giro ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-74 Veloc. arranque [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-75 Velocidad arranque [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 Intensidad arranque 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
1-8* Ajustes de parada

1-80 Funcién de parada [0] Inercia All set-ups TRUE - Uint8
1-81 Vel. min. para func. parada [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-82 Vel. min. para func. parada [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-83 Funcién de parada precisa [0] Det. precisa rampa All set-ups FALSE - Uint8
1-84 Valor de contador para parada precisa 100000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
1-85 Demora comp. veloc. det. precisa 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-9* Temperatura motor

1-90 Proteccién térmica motor ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-91 Vent. externo motor ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-93 Fuente de termistor [0] Ninguno All set-ups TRUE - Uint8
1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction 0 % 2 set-ups X TRUE -1 Uint16
1-95 Tipo de sensor KTY [0] Sensor KTY 1 All set-ups X TRUE - Uint8
1-96 Fuente de termistor KTY [0] Ninguno All set-ups X TRUE - Uint8
1-97 Nivel del umbral KTY 80 °C 1 set-up X TRUE 100 Int16
1-98 ATEX ETR interpol. points freq. ExpressionLimit 1 set-up X TRUE -1 Uint16
1-99 ATEX ETR interpol points current ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
1) Este pardmetro solo estard disponible con la version 48.XX del software.
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5.1.6 2-** Frenos

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 [ Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

2-0* Freno CC

2-00 CC mantenida 50 % All set-ups TRUE Uint8
2-01 Intens. freno CC 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-02 Tiempo de frenado CC 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-03 Velocidad activacién freno CC [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-04 Velocidad de conexién del freno CC [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-05 Referencia maxima MaxReference (P303) All set-ups TRUE -3 Int32
2-06 Intensidad estacionamiento 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 Tiempo estacionamiento 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Func. energ. freno

2-10 Funcion de freno ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
2-1 Resistencia freno (ohmios) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
2-12 Limite potencia de freno (kW) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
2-13 Ctrol. Potencia freno [0] No All set-ups TRUE - Uint8
2-15 Comprobacién freno [0] No All set-ups TRUE - Uint8
2-16 Intensidad méax. de frenado de CA 100 % All set-ups TRUE -1 Uint32
2-17 Control de sobretensién [0] Desactivado All set-ups TRUE - Uint8
2-18 Estado comprobacion freno [0] Al encender All set-ups TRUE - Uint8
2-19 Ganancia sobretensiéon 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* Freno mecanico

2-20 Intensidad freno liber. ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
2-21 Velocidad activacion freno [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 vint16
2-22 Activar velocidad freno [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 Activar retardo de freno 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-24 Retardo parada 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-25 Tiempo liberacion de freno 0.20 s All set-ups TRUE -2 Uint16
2-26 Ref par 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
2-27 Tiempo de rampa de par 02s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-28 Factor de ganancia de refuerzo 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
2-29 Torque Ramp Down Time 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-3* Adv. Mech Brake

2-30 Position P Start Proportional Gain 0.0000 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-31 Speed PID Start Proportional Gain 0.0150 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-32 Speed PID Start Integral Time 200.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time 10.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
5.1.7 3-** Ref./Rampas

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

3-0* Limites referencia

3-00 |Rango de referencia ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-01 Referencia/Unidad realimentacion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-02  |Referencia minima ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 |Referencia méaxima ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 |Funcién de referencia [0] Suma All set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

3-1* Referencias

3-10 [Referencia interna 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-11 Velocidad fija [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 | Valor de enganche/arriba-abajo 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-13  |Lugar de referencia [0] Conex. a manual/auto | All set-ups TRUE - Uint8
3-14  |Referencia interna relativa 0 % All set-ups TRUE -2 Int32
3-15 Recurso de referencia 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-16 | Recurso de referencia 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-17  |Recurso de referencia 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-18 | Recurso refer. escalado relativo [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
3-19  |Velocidad fija [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
3-4* Rampa 1

3-40 |Rampa 1 tipo [0] Lineal All set-ups TRUE - Uint8
3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42  |Rampa 1 tiempo desacel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-45 |Rel. Rampa1/Rampa-S comienzo acel 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-46  |Rel. Rampa1l / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-47  |Rel. Rampa1l/Rampa-S comienzo dec. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-48 | Rel. Rampa1/Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-5* Rampa 2

3-50 [Rampa 2 tipo [0] Lineal All set-ups TRUE - Uint8
3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52  [Rampa 2 tiempo desacel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-55 Rel. Rampa2/Rampa-S comienzo acel 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-56 |Rel. Rampa2 / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-57 | Rel. Rampa2/Rampa-S comienzo dec. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-58 |Rel. Rampa2/Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-6* Rampa 3

3-60 [Rampa 3 tipo [0] Lineal All set-ups TRUE - Uint8
3-61 Rampa 3 tiempo acel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 Rampa 3 tiempo desacel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-65 | Rel Rampa3/Rampa-S comienzo acel 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-66 |Rel. Rampa3 / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-67 |Rel. Rampa3/Rampa-S comienzo dec. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-68 | Rel. Rampa3/Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-7* Rampa 4

3-70 |Rampa 4 tipo [0] Lineal All set-ups TRUE - Uint8
3-71 Rampa 4 tiempo acel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-72  |Rampa 4 tiempo desacel. rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-75 Rel Rampa4/Rampa-S comienzo acel 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-76 | Rel. Rampa4 / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-77 | Rel. Rampa4/Rampa-S comienzo dec. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-78 | Rel. Rampa4/Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-8* Otras rampas

3-80 |Tiempo rampa veloc. fija ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 Tiempo rampa parada rapida ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32
3-82 |Tipo rampa de parada rapida [0] Lineal All set-ups TRUE - Uint8
3-83 [Rel. rampa-S paro rap. inicio decel. 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-84 | Rel. rampa-S paro rap. final decel. 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-89 Ramp Lowpass Filter Time 1 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

3-9*% Potenciom. digital

3-90 [Tamano de paso 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-91 Tiempo de rampa 1s All set-ups TRUE -2 Uint32
3-92 | Restitucion de Energia [0] No All set-ups TRUE - Uint8
3-93  [Limite maximo 100 % All set-ups TRUE Int16
3-94 |Limite minimo -100 % All set-ups TRUE Int16
3-95 Retardo de rampa ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD
1) Este pardmetro solo estard disponible con la versién 48.XX del software.

5.1.8 4-** Lim./Advert.

Nume | Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio | indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversi6

para funciona- n

metro miento

4-1* Limites motor

4-10 | Direccién veloc. motor ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
4-11  |Limite bajo veloc. motor [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-12  |Limite bajo veloc. motor [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-13 |[Limite alto veloc. motor [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 vint16
4-14 |Limite alto veloc. motor [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 vint16
4-16 |Modo motor limite de par ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-17 | Modo generador limite de par 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
4-18 |Limite intensidad ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
4-19 |Frecuencia salida max. ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-2* Fact. limitadores

4-20 |Fuente del factor de limite de par [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
4-21 |Fuente del factor de limite de velocidad [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
4-23 | Brake Check Limit Factor Source [0] DC-link voltage All set-ups TRUE - Uint8
4-24 |Brake Check Limit Factor 98 % All set-ups TRUE 0 Uint8
4-3* Mon. veloc. motor

4-30 |Funcion de pérdida de realim. del motor ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-31 | Error de velocidad en realim. del motor 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-32  |Tiempo lim. pérdida realim. del motor ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
4-34 | Func. error de seguimiento ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-35 |Error de seguimiento 10 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-36 |T. lim. error de seguimiento 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-37 |Error de seguimiento rampa 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-38 |T. lim. error de seguimiento rampa 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-39 | Error seguim. tras tiempo lim. rampa 5s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-4* Speed Monitor

4-43 | Motor Speed Monitor Function [0] Desactivado All set-ups TRUE - Uint8
4-44 | Motor Speed Monitor Max 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-45 | Motor Speed Monitor Timeout 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-5* Ajuste Advert.

4-50 |Advert. Intens. baja 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 Advert. Intens. alta ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
4-52 | Advert. Veloc. baja 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-53 [Advert. Veloc. alta ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
MG33MMO05 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 239




Dt

Listas de parametros

VLT® AutomationDrive FC 301/302

Nume | Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [ indice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

4-54 | Advertencia referencia baja -999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 | Advertencia referencia alta 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 | Advertencia realimentacion baja ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 | Advertencia realimentacion alta ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 |Funcion Fallo Fase Motor ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-59 |Motor Check At Start [0] No All set-ups TRUE - Uint8
4-6* Bypass veloc.

4-60 |Velocidad bypass desde [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-61 |Velocidad bypass desde [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-62 |Velocidad bypass hasta [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-63 | Veloc. bypass hasta [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1) Este pardmetro solo estard disponible con la version 48.XX del software.

5.1.9 5-** E/S digital

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

5-0* Modo E/S digital

5-00 |Modo E/S digital [0] PNP All set-ups FALSE - Uint8
5-01 Terminal 27 modo E/S [0] Entrada All set-ups TRUE - Uint8
5-02 |Terminal 29 modo E/S [0] Entrada All set-ups X TRUE - Uint8
5-1* Entradas digitales

5-10 |Terminal 18 Entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-11 | Terminal 19 entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-12 | Terminal 27 Entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 | Terminal 29 Entrada digital ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-14 |Terminal 32 entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-15 | Terminal 33 entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-16 |Terminal X30/2 Entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-17 |Terminal X30/3 Entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-18 |Terminal X30/4 Entrada digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-19 |Terminal 37 parada segura ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 |Terminal X46/1 Entrada digital [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
5-21 |Terminal X46/3 Entrada digital [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
5-22 | Terminal X46/5 Entrada digital [0] Sin funcidn All set-ups TRUE - Uint8
5-23  |Terminal X46/7 Entrada digital [0] Sin funcidn All set-ups TRUE - Uint8
5-24 |Terminal X46/9 Entrada digital [0] Sin funcién All set-ups TRUE - Uint8
5-25 |Terminal X46/11 Entrada digital [0] Sin funcién All set-ups TRUE - Uint8
5-26 | Terminal X46/13 Entrada digital [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Salidas digitales

5-30 |Terminal 27 salida digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-31 |Terminal 29 salida digital ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-32  |Term. X30/6 salida dig. (MCB 101) ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-33  |Term. X30/7 salida dig. (MCB 101) ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-4* Relés

5-40 |Relé de funcién ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 Retardo conex, relé 0.01 s All set-ups TRUE -2 vint16
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [Iindice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversié
para funciona- n
metro miento
5-42 Retardo desconex, relé 0.01 s All set-ups TRUE -2 vint16
5-5*% Entrada de pulsos
5-50 |Term. 29 baja frecuencia 100 Hz All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-51 |Term. 29 alta frecuencia ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-52 | Term. 29 valor bajo ref./realim 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups X TRUE -3 Int32
5-53  |Term. 29 valor alto ref./realim ExpressionLimit All set-ups X TRUE -3 Int32
5-54 | Tiempo filtro pulsos constante #29 100 ms All set-ups X FALSE -3 Uint16
5-55 |Term. 33 baja frecuencia 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32 5
5-56 |Term. 33 alta frecuencia ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-57 | Term. 33 valor bajo ref./realim 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 |Term. 33 valor alto ref./realim ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 | Tiempo filtro pulsos constante #33 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* Salida de pulsos
5-60 |Termina 27 salida pulsos variable ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-62 |Frec. max. salida de pulsos #27 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 |Termina 29 salida pulsos variable ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-65 |Frec. méx. salida de pulsos #29 ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-66 |Terminal X30/6 var. salida pulsos ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-68 |Frec. max. salida de pulsos #X30/6 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* Entr. encoder 24V
5-70 | Term. 32/33 resolucién encoder 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 | Term. 32/33 direc. encoder [0] Izqda. a dcha. All set-ups FALSE - Uint8
5-8* Salida de encoder

Retardo de reconexién de condensador
5-80 |AHF 25 s 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
5-9* Controlado por bus
5-90 |Control de bus digital y de relé 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 | Control de bus salida de pulsos #27 0% All set-ups TRUE -2 N2
5-94 |Tiempo lim. predet. salida pulsos #27 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5-95 | Control de bus salida de pulsos #29 0% All set-ups X TRUE -2 N2
5-96 |Tiempo lim. predet. salida pulsos #29 0 % 1 set-up X TRUE -2 Uint16
5-97 | Control de bus salida de pulsos #X30/6 0% All set-ups TRUE -2 N2
5-98 |Tiempo lim. predet. salida pulsos #X30/6 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.1.10 6-** E/S analogica
Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio
para funciona- n
metro miento
6-0* Modo E/S analégico
6-00 [Tiempo Limite Cero Activo 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Funcién Cero Activo [0] No All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Entrada analdgica 1
6-10 [Terminal 53 escala baja V ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16
6-11 [Terminal 53 escala alta V 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-12 [Terminal 53 escala baja mA 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-13  |Terminal 53 escala alta mA 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-14 [Term. 53 valor bajo ref./realim 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 [Term. 53 valor alto ref./realim ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio
para funciona- n
metro miento
6-16 [Terminal 53 tiempo filtro constante 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-2* Entrada analdgica 2
6-20 [Terminal 54 escala baja V ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16
6-21 [Terminal 54 escala alta V 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-22 |Terminal 54 escala baja mA ExpressionLimit All set-ups TRUE -5 Int16
6-23 |Terminal 54 escala alta mA 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-24  [Term. 54 valor bajo ref./realim 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 [Term. 54 valor alto ref./realim ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 | Terminal 54 tiempo filtro constante 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-3* Entrada analdgica 3
6-30 |Terminal X30/11 baja tensién 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-31 [Terminal X30/11 alta tensién 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-34 [Term. X30/11 valor bajo ref./realim. 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-35 [Term. X30/11 valor alto ref./realim. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-36 | Term. X30/11 const. tiempo filtro 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-4* Entrada analdgica 4
6-40 | Terminal X30/12 baja tension 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-41 |Terminal X30/12 alta tension 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-44 | Term. X30/12 valor bajo ref./realim. 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-45 [Term. X30/12 valor alto ref./realim. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-46 [Term. X30/12 const. tiempo filtro 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-5* Salida analdgica 1
6-50 [Terminal 42 salida ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-51 [Terminal 42 salida esc. min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-52  [Terminal 42 salida esc. max. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-53 [Terminal 42 control bus de salida 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-54 [Terminal 42 Tiempo lim. salida predet. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-55 [Terminal 42 Filtro de salida [0] No 1 set-up TRUE - Uint8
6-6* Salida analégica 2
6-60 [Terminal X30/8 salida ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-61 [Terminal X30/8 Escala min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-62 |Terminal X30/8 Escala max. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-63 | Terminal X30/8 Control bus salida 0 % All set-ups TRUE -2 N2
Terminal X30/8 Tiempo lim. salida
6-64 |predet. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* Salida analégica 3
6-70 | Terminal X45/1 salida ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-71 |Terminal X45/1 Escala min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 |Terminal X45/1 Escala max. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-73 | Terminal X45/1 Control bus salida 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-74 |T. X45/1 Tiempo lim. sal. predet. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* Salida analdgica 4
6-80 [Terminal X45/3 salida ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-81 [Terminal X45/3 Escala min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 [Terminal X45/3 Escala max. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-83 [Terminal X45/3 Control bus de salida 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-84 [T. X45/3 Tiempo lim. sal. predet. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
242 Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. MG33MMO05



Dt

Listas de parametros Guia de programacion

5.1.11 7-** Controladores

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

7-0* Ctrlador PID vel.

7-00 Fuente de realim. PID de veloc. ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
7-01 Speed PID Droop 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-02 | Ganancia proporc. PID veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03  [Tiempo integral PID veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04  [Tiempo diferencial PID veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16 5
7-05 Limite ganancia dif. PID veloc. 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 [Tiempo filtro paso bajo PID veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07  [Relacion engranaje realim. PID velocidad 1 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 Factor directo de alim. PID de veloc. 0 % All set-ups FALSE 0 Uint16
7-09 |Speed PID Error Correction w/ Ramp ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint32
7-1* Control de Pl de par

7-10  [Torque PI Feedback Source [0] Controller Off All set-ups TRUE - Uint8
7-12  [Ganancia proporcional Pl de par 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13  [Tiempo integral Pl de par 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-16  [Torque PI Lowpass Filter Time 5ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-18  [Torque PI Feed Forward Factor 0% All set-ups TRUE 0 Uint16
7-19  [Current Controller Rise Time ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
7-2* Ctrl. realim. proc.

7-20 Fuente 1 realim. lazo cerrado proceso [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
7-22 Fuente 2 realim. lazo cerrado proceso [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
7-3* Ctrl. PID proceso

7-30  [Ctrl. normal/inverso de PID de proceso. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-31 Saturacién de PID de proceso [1] Si All set-ups TRUE - Uint8
7-32 | Valor arran. para ctrldor. PID proceso. 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 | Ganancia proporc. PID de proc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 | Tiempo integral PID proc. 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-35 [Tiempo diferencial PID proc. 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 |Limite ganancia diferencial PID proceso. 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 Factor directo aliment. PID de proc. 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-39  [Ancho banda En Referencia 5% All set-ups TRUE 0 Uint8
7-4* PID proc. av. |

7-40  [Reinicio parte | de PID proc. [0] No All set-ups TRUE - Uint8
7-41 Grapa salida PID de proc. neg. -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-42  |Grapa salida PID de proc. pos. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-43  |Esc. ganancia PID proc. con ref. min. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-44  |Esc. ganancia PID proc. con ref. max. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-45 Recurso FF de PID de proceso [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
7-46 Feed Forward PID Proceso normal/inv. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-48  [PCD Feed Forward 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint16
7-49 Ctrl. salida PID de proc. normal/inv. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-5*% PID proc. av. Il

7-50 PID de proceso PID ampliado [1] Activado All set-ups TRUE - Uint8
7-51 Ganancia FF de PID de proc. 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-52 | Aceleracién FF de PID de proceso 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-53 Deceleracién FF de PID de proceso 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-56 | Tiempo filtro ref. PID de proc. 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

7-57 | Tiempo filtro realim. PID de proceso 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1) Este pardmetro solo estard disponible con la versién 48.XX del software.

5.1.12 8-** Comunic. y opciones

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 [ Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante |conversié

para funciona- n

metro miento

8-0* Ajustes generales

8-01 Puesto de control [0] Digital y céd. ctrl All set-ups TRUE - Uint8
8-02 |[Fuente cédigo control ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 [Valor de tiempo limite céd. ctrl. 1s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 |[Funcién tiempo limite cod. ctrl. ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-05 [Funcién tiempo limite [1] Reanudar ajuste 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 [Reiniciar si tiempo limite céd. ctrl. [0] No reiniciar All set-ups TRUE - Uint8
8-07 |Accionador diagndstico [0] Desactivar 2 set-ups TRUE - Uint8
8-08 |Filtro lectura de datos ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-1* Aj. cod. ctrl.

8-10 |Trama Cdéd. Control [0] Protocolo FC All set-ups TRUE - Uint8
8-13 [Cddigo de estado configurable STW ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-14 [Cddigo de control configurable CTW [1] Perfil por defecto 2 set-ups TRUE - Uint8
8-17 [Configurable Alarm and Warningword [0] Off All set-ups TRUE - Uint16
8-19 [Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* Ajuste puerto FC

8-30 Protocolo [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Direccion 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 [Veloc. baudios port FC ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 [Paridad / Bits de parada [0] Parid. par, 1b parada 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 |Tiempo de ciclo estimado 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 |Retardo respuesta min. 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 [Retardo respuesta max. ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 |Retardo maximo intercarac. ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* Conf. protoc. FC MC

8-40 [Seleccion de telegrama [1] Telegram.estandar1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 Param. para sefales 0 All set-ups FALSE - Uint16
8-42 [Config. escritura PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-43 [Config. lectura PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-45 |Orden de transaccion de refuerzo [0] Off All set-ups FALSE - Uint8
8-46 |Estado transaccion refuerzo [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
8-47 |BTM tiempo sobrepasado 60 s 1 set-up FALSE Uint16
8-48 [BTM Maximum Errors 21 N/A 1 set-up TRUE Uint8
8-49 [BTM Error Log 0.255 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
8-5* Digital/Bus

8-50 |Seleccion inercia [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-51 [Seleccion parada rapida [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-52 [Seleccion freno CC ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-53 Selec. arranque [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-54 [Selec. sentido inverso ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 [ Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante |conversié

para funciona- n

metro miento

8-55 [Selec. ajuste [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-56 [Selec. referencia interna [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-57 [Profidrive OFF2 Seleccién [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-58 |Profidrive OFF3 Seleccién [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-8* Diagnostico puerto FC

8-80 [Contador mensajes de bus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 [Contador errores de bus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 [Msjs. escl. recibidos 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 [Contador errores de esclavo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* Vel. fija bus1

8-90 |[Veloc Bus Jog 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 [Veloc Bus Jog 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
5.1.13 9-** PROFIdrive

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Indice de| Tipo
ro del ajustes) durante |conversié

para funciona- n

metro miento

9-00 |Consigna 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 |Valor 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 Config. escritura PCD ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 |Config. lectura PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-18 |Direcciéon de nodo 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 | Drive Unit System Number 1034 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 [Seleccién de telegrama [100] Ninguno 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 | Param. para sefales 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 |Editar parametros [1] Activado 2 set-ups FALSE - Uint16
9-28 | Control de proceso [1] Act. master ciclico 2 set-ups FALSE - Uint8
9-44 | Contador mensajes de fallo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 | Codigo de fallo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47  |Numero de fallo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 | Contador situacion fallo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 | Cod. de advert. Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-63 Veloc. Transmision [255] Sin vel. transmision | All set-ups TRUE - Uint8
9-64 |ldentificacion dispositivo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-65 Numero perfil Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 OctStr[2]
9-67 | Cod. control 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 | Cod. estado 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 |Edit Set-up [1] Ajuste activo 1 All set-ups TRUE - Uint8
9-71 Grabar valores de datos [0] No All set-ups TRUE - Uint8
9-72  |Reiniciar unidad [0] Sin accion 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 Identificacion DO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 Parametros definidos (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 Parametros definidos (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 | Parametros definidos (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 | Parametros definidos (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 | Parametros definidos (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-85 |Defined Parameters (6) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-90 | Pardmetros cambiados (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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metro miento

9-91 Parametros cambiados (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 Parametros cambiados (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 Parametros cambiados (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 Parametros cambiados (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 | Contador revision de Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
5.1.14 10-** CAN Fieldbus

Nume [Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 [ Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

10-0* Ajustes comunes

10-00 |Protocolo CAN ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
10-01 |Selecc. velocidad en baudios ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
10-02 |ID MAC ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-05 |Lectura contador errores transm. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 |Lectura contador errores recepcion 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-07 |Lectura contador bus desac. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-1* DeviceNet

10-10 |Seleccién tipo de datos proceso ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
10-11 |Escritura config. datos proceso ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-12 |Lectura config. datos proceso ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-13 |Pardmetro de advertencia 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
10-14 |Referencia de red [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
10-15 |Control de red [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
10-2* Filtro COS

10-20 |Filtro COS 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-21 |Filtro COS 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-22 |Filtro COS 3 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-23 |[Filtro COS 4 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-3* Acceso pardam.

10-30 |Indice Array 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-31 |Grabar valores de datos [0] No All set-ups TRUE - Uint8
10-32 | Revision Devicenet ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
10-33 | Almacenar siempre [0] No 1 set-up TRUE - Uint8
10-34 | Cdédigo de producto DeviceNet ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
10-39 |Parametros Devicenet F 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
10-5* CANopen

10-50 |Escritura config. datos proceso ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
10-51 |Lectura config. datos proceso ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
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5.1.15 12-** Ethernet
Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de Tipo
ro del ajustes) durante |conversid
para funciona- n
metro miento
12-0* Ajustes de IP
12-00 |Asignacién de direccion IP ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 |Direccioén IP 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 |Mascara de subred 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 |Puerta enlace predet. 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 |Servidor DHCP 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 |Caducidad arriendo ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 |Servidores de nombres 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-07 |Nombre de dominio 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-08 |Nombre de host 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-09 |Direccion fisica 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* Parametros enlace Ethernet
12-10 |Estado del vinculo [0] Sin vinculo All set-ups TRUE - Uint8
12-11 [Duracién del vinculo ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 | Negociacion automatica ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 | Velocidad vinculo ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 | Vinculo Duplex ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-18 |Supervisor MAC 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[6]
12-19 |Supervisor IP Addr. 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[4]
12-2* Datos de proceso
12-20 |Instancia de control ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 |Escritura config. datos proceso ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 |Lectura config. datos proceso ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-23 |Process Data Config Write Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-24 |Process Data Config Read Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-27 | Maestro primario 0 N/A 2 set-ups FALSE 0 OctStr[4]
12-28 | Grabar valores de datos [0] No All set-ups TRUE - Uint8
12-29 | Almacenar siempre [0] No 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP
12-30 |Pardmetro de advertencia 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-31 |Referencia de red [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 | Control de red [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 | Revision CIP ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 |Cddigo de producto CIP ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 |Pardmetro EDS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 |Temporizador de inhibicién COS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 |[Filtro COS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP
12-40 |Param. de estado 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-41 |Recuento mensajes de esclavo 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
Recuento mensajes de excep. de
12-42 |esclavo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-5* EtherCAT
12-50 |[Configured Station Alias 0 N/A 1 set-up FALSE Uint16
12-51 |Configured Station Address 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
12-59 | EtherCAT Status 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-6* Ethernet PowerLink
12-60 |Node ID 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
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metro miento

12-62 |SDO Timeout 30000 ms All set-ups TRUE -3 Uint32
12-63 |Basic Ethernet Timeout 5000.000 ms All set-ups TRUE -6 Uint32
12-66 |Threshold 15 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-67 |Threshold Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-68 | Cumulative Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-69 | Ethernet PowerLink Status 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-8* Otros servicios Ethernet

12-80 |Servidor FTP [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 |Servidor HTTP [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-82 |Servicio SMTP [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-83 |SNMP Agent [1] Activado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-84 |Address Conflict Detection [1] Activado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-85 |ACD Last Conflict 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[35]
12-89 |Puerto de canal de zécalo transparente ExpressionLimit 2 set-ups TRUE Uint16
12-9* Servicios Ethernet avanzados

12-90 |Diagnostico de cableado [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 |Cruce automatico [1] Activado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 |Vigilante IGMP [1] Activado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 |Long. de cable errénea 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 | Proteccién transmisién multiple -1 % 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 |Filtro transmisién multiple 120 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-96 |Config. puerto ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-97 | QoS Priority ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-98 |Contadores de interfaz 4000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-99 |Contadores de medios 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5.1.16 13-** Ldgica inteligente

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

13-0* Ajustes SLC

13-00 [Modo Controlador SL ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 [Evento arranque ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 [Evento parada ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 |Reiniciar SLC [0] No reiniciar SLC All set-ups TRUE - Uint8
13-1* Comparadores

13-10 [Operando comparador ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 [Operador comparador ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 |Valor comparador ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-1* RS Flip Flops

13-15 [RS-FF Operand S ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-16 [RS-FF Operand R ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-2* Temporizadores

13-20 |Temporizador Smart Logic Controller ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* Reglas ldgicas

13-40 [Regla légica booleana 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 |Operador regla logica 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 |Regla légica booleana 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [Iindice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversié
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metro miento

13-43 |Operador regla légica 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 [Regla légica booleana 3 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5* Estados

13-51 [Evento Controlador SL ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 [Accion Controlador SL ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
5.1.17 14-** Func. especiales

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversid

para funciona- n

metro miento

14-0* Conmut. inversor

14-00 |Patron conmutacion [1] SFAVM All set-ups TRUE - Uint8
14-01 |Frecuencia conmutacion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 [Sobremodulacién ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
14-04 |PWM aleatorio [0] No All set-ups TRUE - Uint8
14-06 |Compensacion de tiempo muerto [11 Si All set-ups TRUE - Uint8
14-1* Mains Failure

14-10 [Fallo aliment. [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
14-11 |Tensién de red en fallo de red ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 [Funcién desequil. alimentacion [0] Desconexion All set-ups TRUE - Uint8
14-14 |[Kin. Back-up Time-out 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-15 [Kin. Back-up Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-16 [Kin. Back-up Gain 100 % All set-ups X TRUE 0 Uint32
14-2* Reinicio desconex.

14-20 [Modo Reset [0] Reset manual All set-ups TRUE - Uint8
14-21 |Tiempo de reinicio automatico ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 [Modo funcionamiento [0] Funcion. normal All set-ups TRUE - Uint8
14-23 | Ajuste de codigo descriptivo ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint16
14-24 [Retardo descon. con lim. de int. 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-25 [Retardo descon. con lim. de par 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-26 [Ret. de desc. en fallo del convert. ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-28 [Aj. produccién [0] Sin accién All set-ups TRUE - Uint8
14-29 |Cddigo de servicio 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* Ctrl. lim. intens.

14-30 [Ctrol. lim. intens., Ganancia proporc. 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 [Ctrol. lim. intens., Tiempo integrac. ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint16
14-32 |Control lim. intens., tiempo filtro ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-35 |[Proteccion de Bloqueo [1] Activado All set-ups FALSE - Uint8
14-36 |Field-weakening Function [0] Auto All set-ups X TRUE - Uint8
14-37 |Fieldweakening Speed ExpressionLimit All set-ups X TRUE 67 Uint16
14-4* Optimizacion energ

14-40 [Nivel VT 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 [Minima magnetizaciéon AEO ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-42 |Frecuencia AEO minima ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-43 [Cosphi del motor ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* Ambiente

14-50 |Filtro RFI [1] Si 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 |Comp. del enlace de CC ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

14-52 |Control del ventilador [0] Autom. All set-ups TRUE - Uint8
14-53 [Monitor del ventilador [1] Advertencia All set-ups TRUE - Uint8
14-55 [Filtro de salida [0] Sin filtro All set-ups FALSE - Uint8
14-56 |Capacitancia del filtro de salida ExpressionLimit All set-ups FALSE -7 Uint16
14-57 |Inductancia del filtro de salida ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Uint16
14-59 [Nuamero real de inversores ExpressionLimit 1 set-up X FALSE 0 Uint8
14-7* Compatibilidad

14-72 |Cddigo de alarma del VLT 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-73 [Cédigo de advertencia del VLT 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-74 |Codigo estado VLT ampl. 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-8* Opciones

14-80 [Opcion sumin. por 24 V CC ext. [1] Si 2 set-ups FALSE - Uint8
14-88 [Option Data Storage 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
14-89 [Option Detection [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Ajustes de fallo

14-90 |Nive| de fallos ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5.1.18 15-** Informacién drive

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio [ indice de Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

15-0* Datos func.

15-00 |Horas de funcionamiento 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 | Horas funcionam. 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 | Contador KWh 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 | Arranques 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-04 | Sobretemperat. 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-05 |Sobretension 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-06 |Reiniciar contador KWh [0] No reiniciar All set-ups TRUE - Uint8
15-07 |Reinicio contador de horas funcionam. [0] No reiniciar All set-ups TRUE - Uint8
15-1* Ajustes reg. datos

15-10 |Variable a registrar 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 |Intervalo de registro ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 [Evento de disparo [0] Falso 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 | Modo de registro [0] Reg. siempre 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 | Muestras antes de disp. 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* Registro histérico

15-20 |Registro histérico: Evento 0 N/A All set-ups FALSE Uint8
15-21 |Registro histérico: Valor 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
15-22 | Registro histérico: Tiempo 0 ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-3* Registro fallos

15-30 |Registro fallos: Cédigo de fallo 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-31 |Registro fallos: Valor 0 N/A All set-ups FALSE Int16
15-32 | Registro fallos: Hora 0s All set-ups FALSE Uint32
15-4* Id. dispositivo

15-40 |Tipo FC 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[6]
15-41 | Seccién de potencia 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[20]
15-42 [Tensién 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[20]
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio [ indice de Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

15-43 | Versiéon de software 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[5]
15-44 |Tipo cod. cadena solicitado 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-45 | Cadena de cédigo 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 |Ne° pedido convert. frecuencia 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-47 | Cédigo tarjeta potencia 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-48 |No id LCP 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-49 |Tarjeta control id SW 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-50 |Tarjeta potencia id SW 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20] 5
15-51 | Ne° serie convert. frecuencia 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[10]
15-53 [Numero serie tarjeta potencia 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[19]
15-54 | Config File Name ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[16]
15-59 [Nombre de archivo ExpressionLimit 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Identific. de opcion

15-60 |Opcion instalada 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 |Version SW opcion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 | N° pedido opcién 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr([8]
15-63 [N serie opcién 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 [Opcidn en ranura A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 | Version SW de opcién en ranura A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-72 [Opcién en ranura B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-73 | Version SW de opcién en ranura B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-74 | Opcién en ranura CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-75 | Versién SW opcién en ranura CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-76 | Opcién en ranura C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-77 | Versién SW opcién en ranura C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-8* Datos func. Il

15-80 |Horas de funcionamiento del ventilador 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-81 |Horas funcionam. ventilador presel. 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-89 | Configuration Change Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-9* Inform. parametro

15-92 | Pardmetros definidos 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-93 | Pardmetros modificados 0 N/A All set-ups FALSE 0 vint16
15-98 |Id. dispositivo 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-99 | Metadatos param. 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5.1.19 16-** Lecturas de datos

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de Tipo
ro del ajustes) durante |conversio

para funciona- n

metro miento

16-0* Estado general

16-00 |Coddigo de control 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-01 |[Referencia [Unidad] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 |Referencia % 0% All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 [Codigo estado 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 | Valor real princ. [%] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-06 |[Actual Position 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups FALSE 0 Int32
16-09 |Lectura personalizada 0 CustomReadoutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* Estado motor
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de Tipo
ro del ajustes) durante |conversio

para funciona- n

metro miento

16-10 |Potencia [kW] 0 kW All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 |[Potencia [HP] 0 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 [Tensién motor ov All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 | Frecuencia 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
16-14 |Intensidad motor 0A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 | Frecuencia [%)] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-16 |[Par [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int16
16-17 |[Velocidad [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 [Térmico motor 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-19 [Temperatura del sensor KTY 0°C All set-ups FALSE 100 Int16
16-20 [Angulo motor 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
16-21 [ Par [%] res. alto 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-22 | Par [%] 0% All set-ups FALSE 0 Int16
16-23 | Motor Shaft Power [kW] 0 kW All set-ups TRUE 1 Int32
16-24 |Calibrated Stator Resistance 0.0000 Ohm All set-ups X TRUE -4 Uint32
16-25 |Par [Nm] alto 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-3* Estado Drive

16-30 [Tensién Bus CC oV All set-ups FALSE 0 Uint16
16-31 [System Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
16-32 |Energia freno / s 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-33 |Energia freno / 2 min 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 |Temp. disipador 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 [Témico inversor 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-36 [Int. Nom. Inv. ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 [ Maéx. Int. Inv. ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 [Estado ctrlador SL 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 |Temp. tarjeta control 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-40 |[Buffer de registro lleno. [0] No All set-ups TRUE - Uint8
16-41 [Linea estado inf. LCP 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[50]
16-45 [Motor Phase U Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-46 [Motor Phase V Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-47 |Motor Phase W Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-48 |[Speed Ref. After Ramp [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-49 |[Origen del fallo de intensidad 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint8
16-5* Ref. & realim.

16-50 |Referencia externa 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-51 |Referencia de pulsos 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-52 | Realimentacion [Unit] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 |Referencia Digi pot 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-57 |Feedback [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-6* Entradas y salidas

16-60 |Entrada digital 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 |[Terminal 53 ajuste conex. [0] Intensidad All set-ups FALSE - Uint8
16-62 |Entrada analégica 53 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 [Terminal 54 ajuste conex. [0] Intensidad All set-ups FALSE - Uint8
16-64 |Entrada analégica 54 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 [Salida analégica 42 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 | Salida digital [bin] 0 N/A All set-ups FALSE Int16
16-67 |Entrada de frecuencia #29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE Int32
16-68 |Entrada de frecuencia #33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE Int32
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado | 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |indice de Tipo
ro del ajustes) durante |conversio

para funciona- n

metro miento

16-69 [Salida pulsos #27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 [Salida pulsos #29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-71 [Salida Relé [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 [Contador A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 [Contador B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-74 |Contador de parada precisa 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
16-75 |[Entr. analég. X30/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 |[Entr. analég. X30/12 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32 5
16-77 |[Salida analégica X30/8 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-78 [Salida analégica X45/1 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 |Salida analdgica X45/3 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* Fieldb. y puerto FC

16-80 [Bus campo CTW 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 [Bus campo REF 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-84 [Opcion comun. STW 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 [Puerto FC CTW 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 |[Puerto FC REF 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-87 |Bus Readout Alarm/Warning 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-89 |[Configurable Alarm/Warning Word 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-9* Lect. diagndstico

16-90 |Cddigo de alarma 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 [Cddigo de alarma 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 [Cddigo de advertencia 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 [Cddigo de advertencia 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-94 [Cod. estado amp 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
1) Este pardmetro solo estard disponible con la versién 48.XX del software.

5.1.20 17-** Opcs. realim. motor

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

17-1* Interfaz inc. enc.

17-10 |Tipo de sefal [1]1 TTL (5 V, RS422) All set-ups FALSE - Uint8
17-11 | Resolucion (PPR) 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
17-2% Interfaz encod. abs.

17-20 |Seleccion de protocolo [0] Ninguno All set-ups FALSE - Uint8
17-21 [Resolucion (Pulsos/Rev.) ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint32
17-22 [ Multiturn Revolutions 1 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
17-24 [Longitud de datos SSI 13 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
17-25 |[Velocidad del reloj 260 kHz All set-ups FALSE 3 Uint16
17-26 |Formato de datos SSI [0] Codigo Gray All set-ups FALSE - Uint8
17-34 |Veloc. baudios HIPERFACE [4] 9.600 All set-ups FALSE - Uint8
17-5* Interfaz resolver

17-50 [Polos 2 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
17-51 |Tension de entrada 7V 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-52 | Frecuencia de entrada: 10 kHz 1 set-up FALSE 2 Uint8
17-53 [Proporcién de transformacion 0.5 N/A 1 set-up FALSE -1 Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante [ conversio

para funciona- n

metro miento

17-56 |Encoder Sim. Resolution [0] Disabled 1 set-up FALSE - Uint8
17-59 |Interfaz de resolver [0] Desactivado 2 set-ups FALSE - Uint8
17-6* Ctrl. y aplicacion

17-60 |Direccion de realimentacion [0] Izqda. a dcha. All set-ups FALSE - Uint8
17-61 | Control de sefal de realimentacion [1] Advertencia All set-ups TRUE - Uint8
17-7* Position Scaling

17-70 | Position Unit [0] pu All set-ups TRUE - Uint8
17-71 | Position Unit Scale 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int8
17-72 | Position Unit Numerator 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-73 | Position Unit Denominator 1 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-74 | Position Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
1) Este pardmetro solo estard disponible con la version 48.XX del software.

5.1.21 18-** Lecturas de datos 2

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

18-3* Analog Readouts

18-36 |Entrada analdgica X48/2 [mA] 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
18-37 |Entr. temp. X48/4 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-38 | Entr. temp. X48/7 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-39 |Entr. temp. X48/10 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-4* Lect. datos PGIO

18-43 |Salida analégica X49/7 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-44 |Salida analégica X49/9 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-45 |Salida analégica X49/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-5* Active Alarms/Warnings

18-55 | Active Alarm Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-56 |[Active Warning Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-6* Inputs & Outputs 2

18-60 |Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
18-7* Rectifier Status

18-70 |Mains Voltage ov All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-71 |Mains Frequency 0 Hz All set-ups X TRUE -1 Int16
18-72 | Mains Imbalance 0 % All set-ups X TRUE -1 Uint16
18-75 |Rectifier DC Volt. ov All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-9* Lecturas PID

18-90 |Error PID proceso 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-91 [Salida PID de proceso 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-92 |Salida grapada PID de proc. 0% All set-ups FALSE -1 Int16
18-93 |Salida con ganancia escal. PID de proc. 0% All set-ups FALSE -1 Int16
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5.1.22 30-** Caracteristicas especiales

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

30-0* Vaivén

30-00 |Modo vaivén [0] Frec. abs, tiempo abs. | All set-ups FALSE - Uint8
30-01 |Frecuencia Vaivén [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-02 |Frecuencia Vaivén [%] 25 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-03 |Recurso escalado frec. vaivén [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
30-04 |Frec. salto vaivén [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-05 |Frecuencia escalon Vaivén [%] 0 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-06 |Tiempo escaldn Vaivén ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
30-07 |Tiempo secuencia vaivén 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-08 |Tiempo acel./decel. vaivén 5s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-09 |Funcién aleatoria vaivén [0] No All set-ups TRUE - Uint8
30-10 [Relacion vaivén 1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-11 |Rel. vaivén aleatoria max. 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-12 |[Rel. vaivén aleatoria min. 0.1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-19 |Frec. vaivén en tridng. escalada 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
30-2* Ajuste arrang. av.

30-20 |Tiempo par arranque alto ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint16
30-21 |High Starting Torque Current [%)] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-22 |Protecc. rotor bloqueado ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
30-23 |Tiempo detecc. rotor bloqueado [s] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint8
30-24 |Locked Rotor Detection Speed Error [%] 25 % All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-25 |Light Load Delay [s] 0.000 s All set-ups X TRUE -3 Uint32
30-26 |Light Load Current [%] 0 % All set-ups X TRUE Uint16
30-27 [Light Load Speed [%] 0 % All set-ups X TRUE Uint16
30-5* Unit Configuration

30-50 |Heat Sink Fan Mode ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE - uint8
30-8* Compatibilidad (I)

30-80 |Inductancia eje d (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
30-81 |Resistencia freno (ohmios) ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
30-83 |Ganancia proporc. PID veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
30-84 |Ganancia proporc. PID de proc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
5.1.23 32-** Aj. MCO basicos

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante [ conversio

para funciona- n

metro miento

32-0* Encoder 2

32-00 |Tipo de senal incremental [1]1 TTL (5 V, RS422) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-01 |Resolucién incremental 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-02 |Protocolo absoluto [0] Ninguno 2 set-ups TRUE - Uint8
32-03 |Resolucion absoluta 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-04 |Absolute Encoder Baudrate X55 [4] 9.600 All set-ups FALSE - Uint8
32-05 |Longitud de datos del encoder absoluto 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-06 |Frec. reloj de encoder absoluto 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-07 |Gener. de reloj encoder absol. [1] Si 2 set-ups TRUE - Uint8
32-08 |Longitud del cable del encoder absoluto 0m 2 set-ups TRUE 0 Uint16
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante [ conversio

para funciona- n

metro miento

32-09 |Control del encoder [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
32-10 |Direccién rotacional [1] Sin accion 2 set-ups TRUE - Uint8
32-11 |Denominador de la unidad de usuario 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-12 |Numerador de unidades del usuario 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-13 |Enc.2 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-14 |Enc.2 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-15 |Enc.2 CAN guard [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
32-3* Encoder 1

32-30 |Tipo de sefal incremental [T TTL (5 V, RS422) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-31 |Resolucion incremental 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-32 | Protocolo absoluto [0] Ninguno 2 set-ups TRUE - Uint8
32-33 |Resolucién absoluta 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-35 |Longitud de datos del encoder absoluto 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-36 |Frec. reloj de encoder absoluto 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-37 | Gener. de reloj encoder absol. [11 Si 2 set-ups TRUE - Uint8
32-38 |Longitud del cable del encoder absoluto 0Om 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-39 |Control del encoder [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
32-40 |Terminacién del encoder [11 Si 2 set-ups TRUE - Uint8
32-43 |Enc.1 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-44 |Enc.1 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-45 |Enc.1 CAN guard [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
32-5* Fuente realiment.

32-50 |Esclavo fuente [2] Encoder 2 2 set-ups TRUE - Uint8
32-51 |Ultima voluntad MCO 302 [1] Desconexion 2 set-ups TRUE - Uint8
32-52 |Source Master [1] Encoder 1 X56 2 set-ups TRUE - Uint8
32-6* Controlador PID

32-60 |Factor proporcional 30 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-61 |Factor de derivacién 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-62 |Factor integral 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-63 |Valor limite para la suma integral 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-64 |Ancho de banda del PID 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-65 |Avance de velocidad 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-66 |Avance aceleracion 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-67 |Max. Error de posicion tolerado 20000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-68 |Comport. inverso para esclavo [0] Inversion permitida 2 set-ups TRUE - Uint8
32-69 |Tiempo de muestra para el control PID 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint16
32-70 |Tiempo explor. gener. perf. 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
32-71 |Tam. ventana control (activ.) 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
32-72 |Tam. ventana control (desact.) 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
32-73 |Integral limit filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-74 |Position error filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-8* Velocidad y; Acel.

32-80 |Velocidad maxima (encoder) 1500 RPM 2 set-ups TRUE 67 Uint32
32-81 |Rampa mads corta 1s 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-82 |Tipo de rampa [0] Lineal 2 set-ups TRUE - Uint8
32-83 |Resolucion de velocidad 100 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-84 |Velocidad predeterminada 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-85 |Aceleracion predeterminada 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-86 |Acc. up for limited jerk 100 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-87 |Acc. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante [ conversio

para funciona- n

metro miento

32-88 |Dec. up for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-89 |Dec. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-9* Desarrollo

32-90 |Origen depuracion [0] Tarjeta control 2 set-ups TRUE - Uint8
5.1.24 33-** Ajustes MCO avanz.

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio | indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversid

para funciona- n

metro miento

33-0* Movimiento inicial

33-00 |Forzar HOME [0] Inicio no forzado 2 set-ups TRUE - Uint8
33-01 |Desplaz. del punto cero desde HOME 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-02 |Rampa para movimiento HOME 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-03 |Velocidad del movimiento HOME 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-04 |Comport. durante el movimiento HOME [0] Inverso e indice 2 set-ups TRUE - Uint8
33-1* Sincronizacién

33-10 |Factor de sincronizacion maestro (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-11 |Factor de sincronizacion esclavo (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-12 |Desplaz. posic. para sincroniz. 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-13 |Ventana precis. para sincroniz. posicion 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-14 |Lim. veloc. de esclavo relativo 0 % 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-15 |Numero de marcador para Maestro 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-16 |Numero de marcador para Esclavo 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-17 |Distancia del marcador maestro 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-18 |Distancia del marcador esclavo 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-19 |Tipo de marcador maestro [0] Encoder Z positivo 2 set-ups TRUE - Uint8
33-20 |Tipo de marcador esclavo [0] Encoder Z positivo 2 set-ups TRUE - Uint8
33-21 |Ventana toler. del marcad. maestro 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-22 |Ventana de toler. del marcad. esclavo 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-23 |Comp. arran. para sincr. marc. [0] Func. arranque 1 2 set-ups TRUE - Uint16
33-24 [Numero de marcador para Fallo 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-25 [Numero de marcador para Listo 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-26 |[Filtro de velocidad 0 us 2 set-ups TRUE -6 Int32
33-27 |Tiempo de filtro de desplazamiento 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-28 |Configuracion del filtro de marcadores [0] Filtro marcador 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-29 |Tiempo filtro para filtro de marc. 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int32
33-30 |Correcciéon de marcadores maxima 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-31 |Tipo de sincronizacién [0] Estandar 2 set-ups TRUE - Uint8
33-32 |Feed Forward Velocity Adaptation 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
33-33 |Velocity Filter Window 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
33-34 |Slave Marker filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-4* Gestion de limites

33-40 [Comport. en conmut. de lim. final [0] Gestor error llam. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-41 |Limite final de software negativo -500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-42 |Limite final de software positivo 500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-43 [Lim. final software neg. activado [0] Inactivo 2 set-ups TRUE - Uint8
33-44 |Lim. final software pos. activado [0] Inactivo 2 set-ups TRUE - Uint8
33-45 |Tiempo en la ventana de destino 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio [indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversio

para funciona- n

metro miento

33-46 |Valor de limite de la ventana de destino 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-47 |Tamanho de la ventana de destino 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-5* Configuracién E/S

33-50 |[Entrada digital Terminal X57/1 [0] Sin funcidn 2 set-ups TRUE - Uint8
33-51 |Entrada digital Terminal X57/2 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-52 |Entrada digital Terminal X57/3 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-53 |Entrada digital Terminal X57/4 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-54 |Entrada digital Terminal X57/5 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-55 |Entrada digital Terminal X57/6 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-56 |Entrada digital Terminal X57/7 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-57 |Entrada digital Terminal X57/8 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-58 |Entrada digital Terminal X57/9 [0] Sin funcion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-59 |Entrada digital Terminal X57/10 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-60 |Modo Terminal X59/1 y X59/2 [1] Salida 2 set-ups FALSE - Uint8
33-61 |Entrada digital Terminal X59/1 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-62 |Entrada digital Terminal X59/2 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-63 |Salida digital Terminal X59/1 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-64 |Salida digital Terminal X59/2 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-65 |Salida digital Terminal X59/3 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-66 |Salida digital Terminal X59/4 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-67 |Salida digital Terminal X59/5 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-68 |Salida digital Terminal X59/6 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-69 |[Salida digital Terminal X59/7 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-70 |Salida digital Terminal X59/8 [0] Sin funcién 2 set-ups TRUE - Uint8
33-8* Param. globales

33-80 |Num. prog. activado -1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int8
33-81 |Estado de arranque [1] Motor encendido 2 set-ups TRUE - Uint8
33-82 | Control del estado del convertidor [1] Si 2 set-ups TRUE - Uint8
33-83 | Comportam. tras error [0] Inercia 2 set-ups TRUE - Uint8
33-84 |Comportam. tras Esc [0] Parada controlada 2 set-ups TRUE - Uint8
33-85 |MCO sumin. por 24 VCC ext. [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
33-86 |Terminal en alarma [0] Relé 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-87 |Estado term. en alarma [0] No hace nada 2 set-ups TRUE - Uint8
33-88 |Codigo estado en alarma 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-9* Aj. puerto MCO

33-90 [X62 MCO CAN node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-91 |X62 MCO CAN baud rate [20] 125 Kbps 2 set-ups TRUE - Uint8
33-94 |X60 MCO RS485 serial termination [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
33-95 |X60 MCO RS485 serial baud rate [2] 9.600 baudios 2 set-ups TRUE - Uint8
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5.1.25 34-** Lectura datos MCO

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio |indice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

34-0* Par. escr. PCD

34-01 [PCD 1 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-02 [PCD 2 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-03 [PCD 3 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-04 [PCD 4 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-05 [PCD 5 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16 5
34-06 [PCD 6 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-07 [PCD 7 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-08 |PCD 8 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-09 |PCD 9 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-10 |PCD 10 escritura en MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-2* Par. lectura PCD

34-21 |PCD 1 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-22 |PCD 2 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-23 |PCD 3 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-24 |PCD 4 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-25 |PCD 5 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-26 |PCD 6 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-27 |PCD 7 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-28 |PCD 8 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-29 |PCD 9 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-30 |PCD 10 lectura desde MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-4* Entradas y; salidas

34-40 |Entradas digitales 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-41 |Salidas digitales 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-5* Datos de proceso

34-50 |Posicién real 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-51 |Posicién ordenada 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-52 |Posicién real del maestro 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-53 |Posiciéon de indice del esclavo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-54 |Posicién de indice del maestro 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-55 |Posicién de curva 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-56 |Error de pista 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-57 |Error de sincronizacién 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-58 |Velocidad real 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-59 |Velocidad real del maestro 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-60 |Estado de sincronizacion 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-61 |Estado del eje 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-62 |Estado del programa 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-64 |Estado MCO 302 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-65 |Control MCO 302 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-66 |SPI Error Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-7* Lect. diagnostico

34-70 |Cod. alarma MCO 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-71 |Cod. alarma MCO 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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5.1.26 35-** Op. entr. sensor

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de| Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

35-0* Modo entr. temp.

35-00 |Term. X48/4 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-01 |Terminal X48/4 tipo entr. [0] No conectado All set-ups TRUE - Uint8
35-02 |Term. X48/7 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-03 |Terminal X48/7 tipo entr. [0] No conectado All set-ups TRUE - Uint8
35-04 |Term. X48/10 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-05 |Terminal X48/10 tipo entr. [0] No conectado All set-ups TRUE - Uint8
35-06 |Func. alarma sensor temp. [5] Parada y desconexion | All set-ups TRUE - Uint8
35-1* Entr. temp. X48/4

35-14 |Term. X48/4 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-15 | Term. X48/4 Temp. Monitor [0] Desactivado All set-ups TRUE - Uint8
35-16 |Term. X48/4 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-17 |Term. X48/4 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-2* Entr. temp. X48/7

35-24 | Term. X48/7 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-25 |Term. X48/7 Temp. Monitor [0] Desactivado All set-ups TRUE - Uint8
35-26 |Term. X48/7 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-27 |Term. X48/7 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-3* Entr. temp. X48/10

35-34 | Term. X48/10 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-35 |Term. X48/10 Temp. Monitor [0] Desactivado All set-ups TRUE - Uint8
35-36 |Term. X48/10 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-37 |Term. X48/10 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-4* Entrada analdgica X48/2

35-42 |Term. X48/2 Low Current 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-43 |Term. X48/2 High Current 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-44 | Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-45 | Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-46 |Term. X48/2 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
5.1.27 36-** Op. E/S program.

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | S6lo FC 302 | Cambio | indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

36-0* Modo E/S

36-03 [Modo Terminal X49/7 [0] Tensién 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-04 [Modo Terminal X49/9 [0] Tensién 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-05 [Modo Terminal X49/11 [0] Tensi6n 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-4* Salida X49/7

36-40 |Terminal X49/7 Salida analégica [0] Sin funcién All set-ups TRUE - Uint8
36-42 |Terminal X49/7 escala min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-43 [Terminal X49/7 escala max. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-44 [Terminal X49/7 control de bus 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-45 |Term. X49/7 Tiempo lim. sal. pred. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
36-5* Salida X49/9

36-50 |[Terminal X49/9 Salida analégica [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 [ Cambio [ indice de | Tipo
ro del ajustes) durante | conversié

para funciona- n

metro miento

36-52 [Terminal X49/9 escala min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-53 [Terminal X49/9 escala max. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-54 [Terminal X49/9 control de bus 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-55 [Term. X49/9 Tiempo lim. sal. pred. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
36-6* Salida X49/11

36-60 |Terminal X49/11 Salida analdgica [0] Sin funcion All set-ups TRUE - Uint8
36-62 |Terminal X49/11 escala min. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-63 |[Terminal X49/11 escala méx. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-64 |[Terminal X49/11 control de bus 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-65 |Term. X49/11 Tiempo lim. sal. pred. 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.1.28 43-** Unit Readouts

Nume |Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up (4 | Sélo FC 302 | Cambio |Iindice de | Tipo
ro del ajustes) durante [ conversio

para funciona- n

metro miento

43-0* Component Status

43-00 |Component Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-01 | Auxiliary Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-1* Power Card Status

43-10 |HS Temp. ph.U 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-11 |HS Temp. ph.V 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-12 |HS Temp. ph.W 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-13 |PC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-14 |PC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-15 |PC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-2* Fan Pow.Card Status

43-20 |FPC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-21 |FPC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-22 |FPC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-23 |FPC Fan D Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-24 |FPC Fan E Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-25 |FPC Fan F Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
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6 Solucién de problemas

6.1 Mensajes de estado

Las advertencias o alarmas se sefalizan mediante la luz
indicadora correspondiente en la parte delantera del
convertidor de frecuencia y muestran un cédigo en la
pantalla.

Las advertencias permanecen activas hasta que se elimina
la causa. En determinadas circunstancias, es posible que el
motor siga funcionando. Los mensajes de advertencia
pueden ser criticos, aunque no necesariamente.

En caso de alarma, el convertidor de frecuencia se
desconectard. Una vez corregida la causa de la alarma,
reinicie la alarma para poder reanudar el funcionamiento.

Hay tres maneras de reiniciar:
o Pulse [Reset].

. A través de una entrada digital con la funcién de
reset.

. Mediante la opcién de comunicacion serie /
fieldbus.

AVISO!

Después de un reinicio manual mediante la tecla [Reset],
pulse [Auto On] para volver a arrancar el motor.

La razén de que no pueda reiniciarse una alarma puede
ser que no se haya corregido la causa o que la alarma esté
bloqueada (consulte también la Tabla 6.1).

Las alarmas bloqueadas ofrecen una proteccion adicional,
ya que es preciso cortar la alimentaciéon de red para poder
reiniciarlas. Cuando vuelva a conectarse el convertidor de
frecuencia, dejara de estar bloqueado y podra reiniciarse,
como se ha descrito anteriormente, una vez subsanada la
causa.

Las alarmas que no estdn bloqueadas pueden reiniciarse
también utilizando la funcion de reset automatico del
pardmetro 14-20 Modo Reset (advertencia: puede producirse
un reinicio automatico).

Si en la Tabla 6.1 aparecen marcadas con un cédigo una
advertencia o una alarma, significa que, o bien se produce
una advertencia antes de la alarma, o bien se puede
especificar si debe mostrarse una advertencia o una alarma
para un fallo determinado.

Esto es posible, p. ej., en el pardmetro 1-90 Proteccion
térmica motor. Después de una alarma o una desconexion,
el motor funcionard por inercia y la alarma y la advertencia
parpadearan. Una vez que se haya corregido el problema,
solamente la alarma seguird parpadeando hasta que se
reinicie el convertidor de frecuencia.

AVISO!

Funcidn fallo fase motor (30-32) y deteccién de bloqueo
no estan activas cuando pardmetro 1-10 Construccion del
motor tiene el valor [1] PM no saliente SPM.

Numero [Descripcion Advertenc | Alarma/ | Alarma / Referencia de
ia descone | bloqueo parametros
xion por
alarma
1 10 V bajo X - -
2 Error cero activo (X) (X) - Pardmetro 6-01 Funcién Cero Activo
3 Sin motor (X) - - Pardmetro 1-80 Funcién de parada
4 Pérdida de fase de alim. (X) (X) (X) Pardmetro 14-12 Funcién desequil. alimen-
tacion
5 Alta tensién de enlace CC X - - -
6 Tensiéon de CC baja X - - -
7 Sobretension CC X X - -
8 Baja tension CC X X - -
9 Inversor sobrecarg. X X - -
10 Sobrt ETR mot (X) (X) - Pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor
11 Sobretemp. del termistor del motor (X) (X) - Pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor
12 Limite de par X X - -
13 Sobrecorriente X X X -
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Numero |Descripcion Advertenc | Alarma/ | Alarma / Referencia de
ia descone | bloqueo parametros
xion por
alarma
14 Ground fault X X - -
15 Hardware mismatch - -
16 Cortocircuito - X X -
17 Cod. ctrl TO (X) (X) - Pardmetro 8-04 Funcion tiempo limite cod.
ctrl.

20 Temp. input error - X - -
21 Error de par. - X -
22 Elev. freno mec. (X) (X) - Grupo de pardmetros 2-2* Freno mecdnico
23 Vent. internos X - - -
24 Vent. externos X - - -
25 Resist. freno cortocircuitada - - -
26 Lim. potenc. resist. freno (X) (X) - Pardmetro 2-13 Ctrol. Potencia freno
27 Brake chopper short-circuited X X -
28 Comprob. freno (X) (X) - Pardmetro 2-15 Comprobacion freno
29 Heat sink temp X X X
30 Falta la fase U del motor (X) (X) (X) Pardmetro 4-58 Funcién Fallo Fase Motor
31 Falta la fase V del motor (X) (X) (X) Pardmetro 4-58 Funcién Fallo Fase Motor
32 Falta la fase W del motor (X) (X) (X) Pardmetro 4-58 Funcién Fallo Fase Motor
33 Fa. entr. corri. X X -
34 Fallo comunic. Fieldbus X - -
35 Fallo de opcién - - X -
36 Fallo aliment. X X - -
37 Imbalance of supply voltage X - -
38 Fallo interno X X -
39 Sensor disipad. X X -
40 Sobrecarga de la salida digital del terminal 27 (X) - - Pardmetro 5-00 Modo E/S digital,

pardmetro 5-01 Terminal 27 modo E/S
41 Sobrecarga de la salida digital del terminal 29 (X) - - Pardmetro 5-00 Modo E/S digital,

pardmetro 5-02 Terminal 29 modo E/S
42 S/crg X30/6-7 (X) - - -
43 Alim. ext. (opc.) X - - -
45 Ground fault 2 X - -
46 Alim. tarj. alim. - X X -
47 Alim. baja 24 V X X X -
48 Alim. baja 1.8 V - X X -
50 Fallo de calibracion AMA - X - -
51 Unom e Inom de la comprobacién de AMA - X - -
52 Inom bajo de AMA - X - -
53 Motor AMA demasiado grande - X - -
54 Motor AMA demasiado pequeio - X - -
55 Par. AMA fuera de intervalo - X - -
56 AMA interrumpido por usuario - X - -
57 T. lim. AMA - X - -
58 Fallo interno del AMA X X - -
59 Limite de intensidad X - -
60 Parada externa X X - -
61 Error seguim. (X) (X) - Pardmetro 4-30 Funcién de pérdida de realim.

del motor

62 Output frequency at maximum limit X - -
63 Fr. mecén. bajo (X) - Pardmetro 2-20 Intensidad freno liber.
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Numero |Descripcion Advertenc | Alarma/ | Alarma / Referencia de
ia descone | bloqueo parametros
xion por
alarma
64 Limite tension X - - -
65 Control board overtemperature X X X -
66 Heat sink temperature low X - -
67 Option configuration has changed - X - -
68 Parada segura (X) (X - Pardmetro 5-19 Terminal 37 parada segura
69 Temp. tarj.alim. - X X -
70 Conf. FC incor. - - X -
71 PTC 1 Par.seg. - X - -
72 Fallo peligroso - X -
73 R.aut. Par.seg. (X) (X) - Pardmetro 5-19 Terminal 37 parada segura
74 Termistor PTC - - X -
75 lllegal Profile Sel. - X - -
76 Conf. unid. pot. X - - -
77 M. ahorro en. X - - Pardmetro 14-59 Numero real de inversores
78 Error seguim. (X) (X) - Pardmetro 4-34 Func. error de seguimiento
79 Conf. PS no vdl. - X X
80 Frequency converter Initialized to default value - X - -
81 CSIV corrupto - X - -
82 Error p. CSIV - X - -
83 Illegal option combination - - X -
84 No safety option - X - -
88 Option detection - - X -
89 Mechanical brake sliding X - - -
920 Control encoder (X) (X) - Pardmetro 17-61 Control de senal de
realimentacion
91 Analog input 54 wrong settings - - X $202
99 Rotor bloqueado - X -
101 Speed monitor X X -
104 Mixing fans X X - -
122 Mot. rotat. unexp. - X - -
123 Motor mod. changed - X - -
163 ATEX ETR cur.lim.warning X - -
164 ATEX ETR curlim.alarm - X - -
165 ATEX ETR freq.lim.warning X - -
166 ATEX ETR freq.lim.alarm - X - -
210 Position tracking X X - Pardmetro 4-70 Position Error Function,
pardmetro 4-71 Maximum Position Error,
pardmetro 4-72 Position Error Timeout
211 Position limit X X - Pardmetro 3-06 Minimum Position,
pardmetro 3-07 Maximum Position,
pardmetro 4-73 Position Limit Function
212 Homing not done - X - Pardmetro 17-80 Homing Function
213 Homing timeout - X - Pardmetro 17-85 Homing Timout
214 No sensor input - X - -
220 Configuration File Version not supported X - - -
246 Alim. tarj. alim. - - X -
250 Nva. pieza rec. - - X -
251 Nvo. céd. tipo - X X -
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Numero |Descripcion Advertenc | Alarma/ | Alarma / Referencia de
ia descone | bloqueo parametros
xion por
alarma
430 PWM Disabled - X - -

Tabla 6.1 Lista de cédigos de alarma/advertencia

(X) En funcién del pardmetro.
1) No puede realizarse el reinicio automadtico a través del pardmetro 14-20 Modo Reset.

Una desconexion es la accidn tras un alarma. La desconexidon dejara el motor en inercia y podra reiniciarse pulsando [Reset]
o desde una entrada digital (grupo de pardmetros 5-1* Entradas digitales). El evento que generé la alarma no puede dafar al
convertidor de frecuencia ni causar situaciones peligrosas. El bloqueo por alarma es una accidon que se desencadena cuando
se produce una alarma, cuya causa puede dafiar el convertidor de frecuencia o las piezas conectadas a él. Una situacion de
bloqueo por alarma solamente se puede reiniciar mediante un ciclo de potencia.

Advertencia Amarillo
Alarma Rojo intermitente
Bloqueo por alarma Amarillo y rojo
Tabla 6.2 Luz indicadora
bit | Hex Dec Cédigo de Cédigo de Cédigo de Cédigo de Cédigo de
alarma alarma 2 advertencia advertencia 2 | estado ampliado

Codigo de estado ampliado del cédigo de alarma

0 (00000001 1 Comprob. freno Desconexion del |Comprob. freno | Start delayed |En rampa
(A28) servicio, lectura/ [(W28)
escritura
1 100000002 2 Temp. tarj.alim. Desconexion del |Temp. tarj.alim. Stop delayed |AMA en func.
(A69) servicio (A69)
(reservado)
2 |00000004 4 Fallo Tierra (A14) |Desconexién del [Fallo Tierra (W14) |Reservado Arranque de CW/CCW
servicio, codigo start_possible estd activo, cuando
descriptivo / estan activas las selecciones DI [12]
pieza de O [13] y el sentido requerido
recambio coincide con la senal de referencia
3 00000008 8 Temp. tarj. ctrl Desconexion del |Temp.tarj.ctrl Reservado Orden de enganche abajo
(A65) servicio (W65) enganche abajo activo; por ejemplo,
(reservado) mediante CTW bit 11 o DI
4 100000010 16 Cod. ctrl TO (A17) | Desconexion del |Cod. ctrl TO Orden de enganche arriba
servicio (W17) enganche arriba activo; por ejemplo,
(reservado) mediante CTW, bit 12 o DI
5 (00000020 32 Sobrecorriente Reservado Sobrecorriente Reservado Realimentacion alta
(A13) (W13) realimentacion

>pardmetro 4-57 Advertencia
realimentacion alta

6 |00000040 64 Limite de par Reservado Limite de par Reservado Realimentacion baja

(A12) (W12) realimentacion

<pardmetro 4-56 Advertencia
realimentacion baja

7 100000080 128 Sobrt termi mot  |Reservado Sobrt termi mot |Reservado Intensidad de salida alta
(A11) (W11) corriente >pardmetro 4-51 Advert.
Intens. alta
8 00000100 256 Sobrt ETR mot Reservado Sobrt ETR mot Reservado Intensidad de salida baja
(A10) (W10) corriente <pardmetro 4-50 Advert.

Intens. baja
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bit | Hex Dec Cédigo de Cddigo de Cédigo de Cddigo de Cédigo de
alarma alarma 2 advertencia advertencia 2 | estado ampliado
9 (00000200 512 Sobrecar. inv. (A9) | Descarga alta Sobrecar. inv. Descarga alta [Frec. de salida alta
(W9) velocidad >pardmetro 4-53 Advert.
Veloc. alta
10 [ 00000400 1024 Tension baja CC [ Arranque fallido |Tension baja CC | Subcarga del |Frec. de salida baja
(A8) (W8) multimotor velocidad <pardmetro 4-52 Advert.
Veloc. baja
11 100000800 2048 Sobretens. CC Speed limit Sobretens. CC Sobrecarga Comprobacién del freno OK
(A7) (W7) del comprobacion del freno NO OK
multimotor
12 100001000 4096 Cortocircuito Parada Tension baja CC  [Enclava- Frenado max.
(A16) seguridad (We) miento Potencia de frenado > Limite
compresor potencia de freno (2-12)
13 /00002000 8192 Fa. entr. corri. Combi. de Tensién alta CC Mechanical Frenado
(A33) opcién no vilida [ (W5) brake sliding
14 100004000 16384 Pérd. fase alim. No safety option | Pérd. fase alim. Advert. Fuera del rango de velocidad
(A4) (W4) opcién seg.
15 [ 00008000 32768 AMA not OK Reservado Sin motor (W3) Frenado CC  [OVC active
aut.
16 (00010000 65536 Error cero activo |Reservado Error cero activo Frenado de CA
(A2) (W2)
17 100020000 131072 |Fa. corr. carga KTY error 10 V bajo (W1) Adv. de KTY |Temporizador de bloqueo con
(A38) contrasefa
numero permitido de intentos de
contrasefia superado — temporizador
de bloqueo activo
18 |00040000| 262144 |Sobrecar. freno Fans error Sobrecar. freno Adv. de Proteccién por contrasefa
(A26) (W26) ventiladores |0-61 = ALL_NO_ACCESS O
BUS_NO_ACCESS O BUS_READONLY
19 100080000| 524288 |Pérdida fase U ECB error Resist. freno Adv. de ECB [Referencia alta
(A30) (W25) referencia
>pardmetro 4-55 Advertencia
referencia alta
20 |00100000| 1048576 |Pérdida fase V Elev. Freno IGBT (W27) |Elev. freno Referencia baja
(A31) freno mec. (A22) mec. (W22) referencia
<pardmetro 4-54 Advertencia
referencia baja
21100200000| 2097152 |Pérdida fase W Reservado Limite de veloc. [Reservado Referencia local
(A32) (W49) origen de referencia = REMOTA ->
modo automatico pulsado y activo
22 100400000 | 4194304 |Fallo Fieldbus Reservado Fallo Fieldbus Reservado Notificacion del modo de proteccion
(A34) (W34)
23100800000 8388608 |Alim. baja 24 V Reservado Alim. baja 24 V Reservado No utilizado
(A47) (W47)
24 101000000| 16777216 |Fallo aliment. Reservado Fallo aliment. Reservado No utilizado
(A36) (W36)
25102000000 33554432 |Alim. baja 1.8 V  |Limite intensidad | Limite intensidad |Reservado No utilizado
(A48) (A59) (W59)
26 | 04000000| 67108864 |Resist. freno (A25) | Motor rotating Baja temp. (W66) [Reservado No utilizado
unexpectedly
(A122)
27 | 08000000 | 134217728 | Freno IGBT (A27) [Reservado Limite tension Reservado No utilizado
(W64)
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bit | Hex Dec Cédigo de Cddigo de Cédigo de Cddigo de Cédigo de
alarma alarma 2 advertencia advertencia 2 | estado ampliado
28 [ 10000000 | 268435456 | Cambio opcion Reservado Encoder loss Reservado No utilizado
(A67) (W90)
29 (20000000 | 536870912 | Equ. inicializado [Encoder loss Lim. frec. salida Fuerza No utilizado
(A80) (A90) (W62) contraelectro-
motriz
demasiado
alta
30 | 40000000 | 1073741824 | Parada segura Termistor PTC Parada segura Termistor PTC [No utilizado
(A68) (A74) (W68) (W74)
31 (80000000 | 2147483648 | Fr. mecan. bajo Fallo peligroso Cédigo de estado Modo de proteccion
(A63) (A72) ampliado

Tabla 6.3 Descripcion de Cédigo de alarma, Cédigo de advertencia y Codigo de estado ampliado

Los cédigos de alarma, los codigos de advertencia y los
cédigos de estado ampliados pueden leerse mediante bus
serie o fieldbus opcional para su diagnéstico. Consulte
también el pardmetro 16-94 Céd. estado amp.

ADVERTENCIA 1, 10 V bajo

La tensién de la tarjeta de control es inferior a 10 V desde
el terminal 50.

Elimine la carga del terminal 50, ya que la fuente de
alimentacién de 10 V estd sobrecargada. Maximo de 15 mA
o minimo de 590 Q.

Esta situacion puede deberse a un cortocircuito en un
potenciometro conectado o a un cableado incorrecto del
potenciometro.

Resolucion de problemas
. Retire el cableado del terminal 50. Si la
advertencia se borra, el problema es del
cableado. Si la advertencia no se borra, sustituya
la tarjeta de control.

ADVERTENCIA/ALARMA 2, Error cero activo

Esta advertencia o alarma solo aparece si ha sido
programada en el pardmetro 6-01 Funcidn Cero Activo. La
sefal de una de las entradas analdgicas es inferior al 50 %
del valor minimo programado para esa entrada. Esta
situacion puede deberse a un cable roto o a una averia del
dispositivo que envia la sefal.

Resolucion de problemas
. Compruebe las conexiones de todos los
terminales de alimentacion analdgica.

- Terminales de tarjeta de control 53 y 54
para senales, terminal 55 comun.

- VLT® General Purpose 1/0 MCB 101:
terminales 11 y 12 para sefales; terminal
10 comun.

- VLT® Analog I/0 Option MCB 109:
terminales 1, 3 y 5 para senales;
terminales 2, 4 y 6 comunes.

. Compruebe que la programacion del convertidor
de frecuencia y los ajustes del conmutador
concuerdan con el tipo de sefal analdgica.

. Realice una prueba de sefiales en el terminal de
entrada.

ADVERTENCIA/ALARMA 3, Sin motor
No se ha conectado ningin motor a la salida del
convertidor de frecuencia.

ADVERTENCIA/ALARMA 4, Pérdida de fase de alim.

Falta una fase en el lado de la fuente de alimentacién, o
bien el desequilibrio de tension de red es demasiado alto.
Este mensaje también aparecera si se produce una averia
en el rectificador de entrada. Las opciones se programan
en el pardmetro 14-12 Funcién desequil. alimentacién.

Resolucion de problemas
. Compruebe la tensién de alimentacién y las
intensidades de alimentacién del convertidor de
frecuencia.

ADVERTENCIA 5, Alta tension de enlace CC

La tension del enlace de CC es superior al limite de
advertencia de alta tension. El limite depende de la clasifi-
cacion de tensién del convertidor de frecuencia. La unidad
sigue activa.

ADVERTENCIA 6, Tension de CC baja

La tensidn del enlace de CC es inferior al limite de
advertencia de tensién baja. El limite depende de la clasifi-
cacion de tensién del convertidor de frecuencia. La unidad
sigue activa.

ADVERTENCIA/ALARMA 7, Sobretension CC

Si la tension del enlace de CC supera el limite, el
convertidor de frecuencia se desconecta al cabo de un
rato.
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Resolucion de problemas
. Conecte una resistencia de frenado.

. Aumente el tiempo de rampa.
. Cambie el tipo de rampa.

. Active las funciones del pardmetro 2-10 Funcién
de freno.

. Incremente el pardmetro 14-26 Ret. de desc. en
fallo del convert..

. Si la alarma/advertencia se produce durante una
caida de tensidn, utilice una energia regenerativa
(pardmetro 14-10 Fallo aliment.).

ADVERTENCIA/ALARMA 8, Baja tension CC

Si la tension del enlace de CC cae por debajo del limite de
baja tension, el convertidor de frecuencia comprobara si la
fuente de alimentacién de seguridad de 24 V CC esta
conectada. Si no se ha conectado ninguna fuente de
alimentacién externa de 24 V CC, el convertidor de
frecuencia se desconectard transcurrido un retardo de
tiempo determinado. El retardo de tiempo en cuestiéon
depende del tamafo de la unidad.

Resolucion de problemas
. Compruebe si la tension de alimentacién coincide
con la del convertidor de frecuencia.

. Lleve a cabo una prueba de tensién de entrada.
. Realice una prueba del circuito de carga suave.

ADVERTENCIA/ALARMA 9, Sobrecar. inv.

El convertidor de frecuencia ha funcionado con una
sobrecarga superior al 100 % durante demasiado tiempo y
va a desconectarse. El contador para la protecciéon termoe-
lectrénica del inversor emite una advertencia al 98 % y se
desconecta al 100 % con una alarma. El convertidor de
frecuencia no se puede reiniciar hasta que el contador esté
por debajo del 90 %.

Resolucion de problemas
. Compare la intensidad de salida mostrada en el
LCP con la corriente nominal del convertidor de
frecuencia.

. Compare la intensidad de salida mostrada en el
LCP con la intensidad del motor medida.

. Visualice la carga térmica del convertidor de
frecuencia en el LCP y controle el valor. Al
funcionar por encima de la intensidad nominal
continua intensidad nominal del convertidor de
frecuencia, el contador aumenta. Al funcionar por
debajo de la intensidad nominal continua del
convertidor de frecuencia, el contador deberia
disminuir.

ADVERTENCIA/ALARMA 10, Motor overload temperature
La proteccion termoelectrénica (ETR) indica que el motor
estd demasiado caliente. Seleccione si el convertidor de
frecuencia debe emitir una advertencia o una alarma
cuando el contador sea >90 % si el

pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor se ajusta en
opciones de advertencia, o si el convertidor de frecuencia
se desconecta cuando el contador alcanza el 100 % si el
pardmetro 1-90 Proteccion térmica motor esta ajustado en
opciones de desconexion. Este fallo se produce cuando el
motor funciona con una sobrecarga superior al 100 %
durante demasiado tiempo.

Resolucion de problemas
. Compruebe si el motor se esta sobrecalentando.

. Compruebe si el motor estd sobrecargado
mecdanicamente.

. Compruebe que la intensidad del motor
configurada en pardmetro 1-24 Intensidad motor
esté ajustada correctamente.

. Asegurese de que los datos del motor en los
pardmetros 1-20 a 1-25 estén ajustados correc-
tamente.

. Si se esta utilizando un ventilador externo,
compruebe que esta seleccionado en el
pardmetro 1-91 Vent. externo motor.

. La activacion del AMA en el
pardmetro 1-29 Adaptacion automdtica del motor
(AMA) ajusta el convertidor de frecuencia con
respecto al motor con mayor precisién y reduce
la carga térmica.

ADVERTENCIA/ALARMA 11, Sobretemp. del termistor del
motor

Compruebe si el termistor estd desconectado. Seleccione si
el convertidor de frecuencia emite una advertencia o una
alarma en pardmetro 1-90 Proteccién térmica motor.

Resolucion de problemas
. Compruebe si el motor se estd sobrecalentando.

. Compruebe si el motor estd sobrecargado
mecanicamente.

. Cuando utilice el terminal 53 o 54, compruebe
que el termistor esta bien conectado entre el
terminal 53 o 54 (entrada de tensién analdgica) y
el terminal 50 (fuente de alimentacién de +10 V)
y que el interruptor del terminal 53 o 54 esta
configurado para tensiéon. Compruebe que el
pardmetro 1-93 Thermistor Source selecciona el
terminal 53 o 54.

. Cuando se utilicen los terminales 18, 19, 31, 32 o
33 (entradas digitales), compruebe que el
termistor esté bien conectado entre el terminal
de entrada digital utilizado (solo entrada digital
PNP) y el terminal 50. Seleccione el terminal que
se usara en el pardmetro 1-93 Thermistor Source.

ADVERTENCIA/ALARMA 12, Limite de par

El par es mas elevado que el valor en el
pardmetro 4-16 Modo motor limite de par o en el
pardmetro 4-17 Modo generador limite de par. El
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Pardmetro 14-25 Retardo descon. con lim. de par puede
cambiar esta advertencia, de forma que en vez de ser solo
una advertencia sea una advertencia seguida de una
alarma.

Resolucion de problemas
. Si el limite de par del motor se supera durante
una aceleracién de rampa, amplie el tiempo de
aceleracion de rampa.

. Si el limite de par del generador se supera
durante una deceleraciéon de rampa, amplie el
tiempo de deceleracién de rampa.

° Si se alcanza el limite de par durante el funciona-
miento, amplie dicho limite. Asegurese de que el
sistema puede funcionar de manera segura con
un par mayor.

. Compruebe la aplicacidon para asegurarse de que
no haya una corriente excesiva en el motor.

ADVERTENCIA/ALARMA 13, Sobrecorriente

Se ha sobrepasado el limite de intensidad maxima del
inversor (aproximadamente, el 200 % de la corriente
nominal). La advertencia dura unos 1,5 s y entonces el
convertidor de frecuencia se desconecta y emite una
alarma. Este fallo puede deberse a una carga brusca o una
aceleracién rapida con cargas de alta inercia. Si se acelera
de forma rapida durante la rampa, el fallo también puede
aparecer después de la energia regenerativa.

Si se selecciona el control ampliado de freno mecanico, es
posible reiniciar la desconexién externamente.

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacién y compruebe si se
puede girar el eje del motor.

. Compruebe que el tamafo del motor coincide
con el convertidor de frecuencia.

. Compruebe que los datos del motor son
correctos en los pardmetros 1-20 a 1-25.

ALARMA 14, Earth (ground) fault

Hay corriente procedente de la fase de salida a tierra, ya
sea en el cable entre el convertidor de frecuencia y el
motor o bien en el propio motor. Los transductores de
corriente detectan el fallo a tierra al medir la corriente
saliente del convertidor de frecuencia y la corriente
entrante en el convertidor de frecuencia desde el motor.
Se emite un fallo a tierra, si el desvio entre las dos
corrientes es demasiado grande (la corriente saliente del
convertidor de frecuencia deberd ser igual a la corriente
entrante).

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacion del convertidor de
frecuencia y solucione el fallo a tierra.

. Compruebe que no haya fallos a tierra en el
motor midiendo la resistencia de conexién a
tierra de los cables de motor y el motor con un
megaohmimetro.

. Reinicie cualquier posible compensacion
individual en los tres transductores de corriente
del convertidor de frecuencia. Realice la iniciali-
zacién manual o ejecute un AMA completo. Este
método resulta mas pertinente tras modificar la
tarjeta de potencia.

ALARMA 15, Hardware mismatch
Una de las opciones instaladas no puede funcionar con el
hardware o el software de la placa de control actual.

Anote el valor de los siguientes pardmetros y péngase en
contacto con Danfoss:
. Pardmetro 15-40 Tipo FC.

. Pardmetro 15-41 Seccion de potencia.
. Pardmetro 15-42 Tension.

. Pardmetro 15-43 Version de software.

. Pardmetro 15-45 Cadena de cédigo.

. Pardmetro 15-49 Tarjeta control id SW.
. Pardmetro 15-50 Tarjeta potencia id SW.
. Pardmetro 15-60 Opcidn instalada.

. Pardmetro 15-61 Version SW opcién (por cada
ranura de opcioén).

ALARMA 16, Cortocircuito
Hay un cortocircuito en el motor o en su cableado.

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacion del convertidor de
frecuencia y repare el cortocircuito.

AADVERTENCIA

TENSION ALTA

Los convertidores de frecuencia contienen tension alta
cuando estan conectados a una entrada de red de CA, a
un suministro de CC o a una carga compartida. Si la
instalacion, el arranque y el mantenimiento no son
efectuados por personal cualificado, pueden causarse
lesiones graves o incluso la muerte.

. Desconecte la alimentacidn eléctrica antes de
continuar.

ADVERTENCIA/ALARMA 17, Cod. ctrl TO

No hay comunicacion con el convertidor de frecuencia.

La advertencia solo se activard si el pardmetro 8-04 Funcién
tiempo limite cdd. ctrl. NO estd en [0] Desactivado.

Si el pardmetro 8-04 Funcion tiempo limite cdd. ctrl. se ajusta
en [5] Parada y desconexidn, aparecerd una advertencia y el
convertidor de frecuencia se desacelerara hasta
desconectarse y, a continuacion, emitird una alarma.

Resolucion de problemas
. Compruebe las conexiones del cable de comuni-
cacion serie.

. Incremente el pardmetro 8-03 Valor de tiempo
limite céd. ctrl..
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. Compruebe el funcionamiento del equipo de
comunicaciones.

. Compruebe que la instalacién se haya realizado
correctamente en cuanto a CEM.

ADVERTENCIA/ALARMA 20, Temp. input error
El sensor de temperatura no estd conectado.

ADVERTENCIA/ALARMA 21, Error de par.
El pardmetro esta fuera de intervalo. El nimero de
pardmetro se muestra en el display.

Resolucion de problemas
. Ajuste el pardmetro afectado a un valor vdlido.

ADVERTENCIA/ALARMA 22, Elev. freno mec.

El valor de esta advertencia/alarma muestra el tipo de
advertencia/alarma.

0 = El par de referencia no se ha alcanzado antes de
finalizar el tiempo limite (pardmetro 2-27 Tiempo de rampa
de par).

1 = No se ha recibido la realimentacion de freno esperada
antes de concluir el tiempo limite (pardmetro 2-23 Activar
retardo de freno, pardmetro 2-25 Tiempo liberacién de freno).

ADVERTENCIA 23, Internal fan fault

La funcién de advertencia del ventilador es una proteccién
que comprueba si el ventilador esta funcionando o
montado. La advertencia del ventilador puede desactivarse
en pardmetro 14-53 Monitor del ventilador ([0] Desactivado).

En el caso de convertidores de frecuencia que incluyen
ventiladores de CC, hay un sensor de realimentacién
montado en el ventilador. Esta alarma aparece cuando el
ventilador recibe la orden de funcionar y no hay realimen-
tacion del sensor. En los convertidores de frecuencia con
ventiladores de CA, se supervisa la tensién dirigida al
ventilador.

Resolucion de problemas
. Compruebe que el ventilador funciona correc-
tamente.

. Apague y vuelva a encender el convertidor de
frecuencia y compruebe que el ventilador se
activa al arrancar.

. Compruebe los sensores de la tarjeta de control.

ADVERTENCIA 24, External fan fault

La funcion de advertencia del ventilador es una proteccion
que comprueba si el ventilador esta funcionando o
montado. La advertencia del ventilador puede desactivarse
en pardmetro 14-53 Monitor del ventilador ([0] Desactivado).

En el caso de convertidores de frecuencia que incluyen
ventiladores de CC, hay un sensor de realimentacion
montado en el ventilador. Esta alarma aparece cuando el
ventilador recibe la orden de funcionar y no hay realimen-
tacion del sensor. En los convertidores de frecuencia con
ventiladores de CA, se supervisa la tensién dirigida al
ventilador.

Resolucion de problemas
. Compruebe que el ventilador funciona correc-
tamente.

. Apague y vuelva a encender el convertidor de
frecuencia y compruebe que el ventilador se
activa al arrancar.

. Compruebe los sensores del disipador.

ADVERTENCIA 25, Brake resistor short circuit

La resistencia de frenado se controla durante el funciona-
miento. Si se produce un cortocircuito, la funcion de freno
se desactiva y aparece la advertencia. El convertidor de
frecuencia sigue estando operativo, pero sin la funcion de
freno.

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacion del convertidor de
frecuencia y sustituya la resistencia de frenado
(consulte el pardmetro 2-15 Comprobacion freno).

ADVERTENCIA/ALARMA 26, Lim. potenc. resist. freno

La potencia transmitida a la resistencia de frenado se
calcula como un valor medio durante los ultimos 120 s de
tiempo de funcionamiento. El calculo se basa en la tension
del enlace de CCy el valor de la resistencia de frenado
configurado en pardmetro 2-16 Intensidad mdx. de frenado
de CA. La advertencia se activa cuando la potencia de
frenado disipada sea superior al 90 % de la potencia de
resistencia de frenado. Si se ha seleccionado la opcion [2]
Desconexién en pardmetro 2-13 Ctrol. Potencia freno, el
convertidor de frecuencia se desconectara cuando la
potencia de frenado disipada alcance el 100 %.

ADVERTENCIA/ALARMA 27, Fallo chopper freno

El transistor de freno se supervisa durante el funciona-
miento y, si se produce un cortocircuito, se desactiva la
funcién de freno y aparece una advertencia. El convertidor
de frecuencia puede seguir funcionando, pero como se ha
cortocircuitado el transistor de freno, se transmite una
energia significativa a la resistencia de frenado, aunque
esté desactivada.

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacion del convertidor de
frecuencia y retire la resistencia de frenado.

ADVERTENCIA/ALARMA 28, Brake check failed
La resistencia de frenado no esta conectada o no funciona.

Resolucion de problemas
. Compruebe pardmetro 2-15 Comprobacién freno.

ALARMA 29, Heat Sink temp

Se ha superado la temperatura maxima del disipador. El
fallo de temperatura no se reinicia hasta que la
temperatura se encuentre por debajo de la temperatura
del disipador especificada. Los puntos de desconexién y de
reinicio varian en funcién del tamafo del convertidor de
frecuencia.
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Resolucion de problemas
Compruebe si se dan las siguientes condiciones:
. La temperatura ambiente es demasiado alta.

. Longitud excesiva de los cables de motor.

. Falta de espacio por encima y por debajo del
convertidor de frecuencia para la ventilacion.

. Flujo de aire bloqueado alrededor del convertidor
de frecuencia.

. Ventilador del disipador dafado.
. Disipador sucio

ALARMA 30, Falta la fase U del motor
Falta la fase U del motor entre el convertidor de frecuencia
y el motor.

AADVERTENCIA

TENSION ALTA

Los convertidores de frecuencia contienen tension alta
cuando estan conectados a una entrada de red de CA, a
un suministro de CC o a una carga compartida. Si la
instalacion, el arranque y el mantenimiento no son
efectuados por personal cualificado, pueden causarse
lesiones graves o incluso la muerte.

. Desconecte la alimentacion eléctrica antes de
continuar.

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacion del convertidor de
frecuencia y compruebe la fase U del motor.

ALARMA 31, Falta la fase V del motor
Falta la fase V del motor entre el convertidor de frecuencia
y el motor.

AADVERTENCIA

TENSION ALTA

Los convertidores de frecuencia contienen tension alta
cuando estan conectados a una entrada de red de CA, a
un suministro de CC o a una carga compartida. Si la
instalacion, el arranque y el mantenimiento no son
efectuados por personal cualificado, pueden causarse
lesiones graves o incluso la muerte.

. Desconecte la alimentacion eléctrica antes de
continuar.

Resolucion de problemas
. Apague la alimentacién del convertidor de
frecuencia y compruebe la fase V del motor.

ALARMA 32, Falta la fase W del motor
Falta la fase W del motor entre el convertidor de
frecuencia y el motor.

AADVERTENCIA

TENSION ALTA

Los convertidores de frecuencia contienen tension alta
cuando estan conectados a una entrada de red de CA, a
un suministro de CC o a una carga compartida. Si la
instalacion, el arranque y el mantenimiento no son
efectuados por personal cualificado, pueden causarse
lesiones graves o incluso la muerte.

. Desconecte la alimentacion eléctrica antes de
continuar.

Resolucion de problemas
. Desconecte la alimentacion del convertidor de
frecuencia y compruebe la fase W del motor.

ALARMA 33, Fa. entr. corri.
Se han efectuado demasiados arranques en poco tiempo.

Resolucion de problemas
. Deje que la unidad se enfrie hasta la temperatura
de funcionamiento.

ADVERTENCIA/ALARMA 34, Fallo comunic. Fieldbus
El fieldbus de la tarjeta de opcién de comunicacién no
funciona.

ADVERTENCIA/ALARMA 35, Fallo de opcién

Se recibe una alarma de opcién. La alarma depende de la
opcion. La causa mas probable es un encendido un fallo
de comunicacion.

ADVERTENCIA/ALARMA 36, Fallo aliment.

Esta advertencia/alarma solo se activa si se pierde la
tension de alimentacion al convertidor de frecuencia y si el
pardmetro 14-10 Fallo aliment. no esté ajustado en la
opcion [0] Sin funcidn.

Resolucion de problemas
. Compruebe los fusibles del convertidor de
frecuencia y la fuente de alimentacion de red a la
unidad.

ALARMA 37, Desequil. fase
Hay un desequilibrio entre las unidades de potencia.

ALARMA 38, Fallo interno
Cuando se produce un fallo interno, se muestra un ndimero
de cédigo definido en la Tabla 6.4.

Resolucion de problemas
. Apague y vuelva a encender.

. Compruebe que la opcidn esta bien instalada.

. Compruebe que no falten cables o que no estén
flojos.

En caso necesario, pongase en contacto con su proveedor
Danfoss o con el departamento de servicio técnico. Anote
el nimero de cédigo para dar los siguientes pasos para
encontrar el problema.
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Numero Texto Numero Texto
0 El puerto de comunicacién serie no puede ser 5124 Opcién en ranura B: hardware incompatible con el
inicializado. Péngase en contacto con su proveedor hardware de la placa de control.
de Danfoss o con el departamento de servicio 5125 Opcién en ranura CO: hardware incompatible con
técnico de Danfoss. el hardware de la placa de control.
256-258 Los datos de la EEPROM de potencia son 5126 Opcioén en ranura C1: hardware incompatible con
defectuosos o demasiado antiguos. Sustituya la el hardware de la placa de control.
tarjeta de potencia. 5376-6231 |Fallo interno Péngase en contacto con su
512-519 Fallo interno Péngase en contacto con su proveedor de Danfoss o con el departamento de
proveedor de Danfoss o con el departamento de servicio técnico de Danfoss.
servicio técnico de Danfoss.
783 Valor de parametro fuera de los limites minimo/ Tabla 6.4 Codigos de fallo interno
maximo.
1024-1284 |Fallo interno Péngase en contacto con su ALARMA 39" Senso.rldISIpad.
proveedor de Danfoss o con el departamento de N'o.hay realimentacion del sensor de temperatura del
servicio técnico de Danfoss. disipador.
1299 El software de opcion de la ranura A es demasiado La senal del sensor térmico del IGBT no esta disponible en
antiguo. la tarjeta de potencia. El problema podria estar en la
1300 El software de opcién de la ranura B es demasiado tarjeta de potencia, en la tarjeta de accionamiento de
antiguo. puerta o en el cable plano entre la tarjeta de potencia y la
1302 El software de opcion de la ranura C1 es tarjeta de accionamiento de puerta.
demasiado antiguo. ADVERTENCIA 40, Sobrecarga de la salida digital del
1315 El software de opcién de la ranura A no es terminal 27
compatible o no esta autorizado. Compruebe la carga conectada al terminal 27 o elimine la
1316 El software de opcion de la ranura B no es conexion cortocircuitada. Compruebe el
compatible o0 no esta autorizado. pardmetro 5-00 Modo E/S digital y el
1318 El software de opcién de la ranura C1 no es pardmetro 5-01 Terminal 27 modo E/S.
compatible o no esta autorizado. . .
P ADVERTENCIA 41, Sobrecarga de la salida digital del
1379-2819 [Fallo interno Péngase en contacto con su terminal 29
proveedor de Danfoss o con el departamento de Compruebe la carga conectada al terminal 29 o elimine la
servicio técnico de Danfoss. ., L . -
— _ conexién cortocircuitada. Revise asimismo el
1792 R.elruqo de hardware del procesador de sefal pardmetro 5-00 Modo E/S digital y el
digital. pardmetro 5-02 Terminal 29 modo E/S.
1793 Los parametros derivados del motor no se han
. . ADVERTENCIA 42, Sobrecarga de la salida digital en
transferido correctamente al procesador digital de
sefial X30/6 o X30/7
1794 Los datos de potencia no se han transferido En el caso del 'termlnal )_(30/6’ c?mpruebe la cz.:n,'ga .
conectada a dicho terminal o elimine la conexién cortocir-
correctamente durante el arranque al procesador . . |
digital de sefal cuitada. Compruebe también el pardmetro 5-32 Term. X30/6
1795 El procesador digital de senal ha recibido salida dig. (MCB 101) (VLT® General Purpose 1/0 MCB 101).
demasiados telegramas SPI desconocidos. El En el caso del terminal X30/7, compruebe la carga
convertidor de frecuencia también utilizara este conectada a dicho terminal o elimine la conexién cortocir-
cédigo de fallo si el MCO no se enciende correc- cuitada. Compruebe el pardmetro 5-33 Term. X30/7 salida
p p
tamente. Esta situacién puede producirse debido a dig. (MCB 101) (VLT® General Purpose I/0 MCB 101).
teccion de CEM inad d t .
un.a proteccién de inadecuada o a una puesta ALARMA 43, Alim. ext.
a tierra incorrecta. ., , .
- La opcién de relé ampliado VLT® MCB 113 se ha montado
1796 Error de copia RAM. . . .
561 <ot I o d I sin suministro externo de 24 V CC. Conecte un suministro
ustituya a.ta”eta eAcontro. externo de 24 V CC o especifique que no se utiliza alimen-
2820 Desbordamiento de pila del LCP. tacion externa a través del pardmetro 14-80 Opcién sumin.
2821 Desbordamiento del puerto de serie. por 24 V CC ext., [0] No. Un cambio en el
2822 Desbordamiento del puerto USB. pardmetro 14-80 Opcién sumin. por 24 V CC ext. requerira un
3072-5122 |Valor de parametro fuera de limites. ciclo de potencia.
5123 Opcidén en ranura A: hardware incompatible con el .
P P ALARMA 45, Fallo con. tierra 2
hardware de la placa de control. ., K
Fallo de conexidn a tierra.
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Resolucion de problemas
. Compruebe que la conexidn a tierra es correcta y
revise las posibles conexiones sueltas.

. Compruebe que el tamano de los cables es el
adecuado.

. Compruebe que los cables del motor no
presentan cortocircuitos ni corrientes de fuga.

ALARMA 46, Alim. tarj. alim.
La fuente de alimentacion de la tarjeta de potencia esta
fuera del intervalo.

Hay tres fuentes de alimentacién generadas por la fuente
de alimentacién de modo conmutado (SMPS) de la tarjeta

de potencia:
. 24 V.
. 5V.
. +18 V.

Cuando se aplica un suministro externo de 24 V CC VLT®
MCB 107, solo se controlan las fuentes de alimentacion de
24V y 5 V. Cuando se utiliza la tension de red trifasica, se
controlan las tres fuentes de alimentacion.

Resolucion de problemas
. Compruebe si la tarjeta de potencia esta
defectuosa.

. Compruebe si la tarjeta de control esta
defectuosa.

. Compruebe si la tarjeta de opcién esta
defectuosa.

. Si se utiliza un suministro externo de 24 V CC,
compruebe que el suministro sea correcto.

ADVERTENCIA 47, Alim. baja 24 V
La fuente de alimentacion de la tarjeta de potencia esta
fuera del intervalo.

Hay tres fuentes de alimentacién generadas por la fuente
de alimentacién de modo conmutado (SMPS) de la tarjeta

de potencia:
. 24 V.
. 5V
. +18 V.

Resolucion de problemas
. Compruebe si la tarjeta de potencia esta
defectuosa.

ADVERTENCIA 48, Alim. baja 1.8 V

El suministro de 1,8 V CC utilizado en la tarjeta de control
esta fuera de los limites admisibles. La fuente de alimen-
tacion se mide en la tarjeta de control.

Resolucion de problemas
. Compruebe si la tarjeta de control estd
defectuosa.

. Si hay una tarjeta de opcién, compruebe si existe
sobretension.

ADVERTENCIA 49, Limite veloc.

Esta advertencia se mostrard cuando la velocidad no esté
comprendida dentro del intervalo especificado en el
pardmetro 4-11 Limite bajo veloc. motor [RPM] y el
pardmetro 4-13 Limite alto veloc. motor [RPM].

ALARMA 50, Fallo de calibracion AMA

Péngase en contacto con su proveedor de Danfoss o con
el departamento de servicio técnico de Danfoss.

ALARMA 51, Unom e Inom de la comprobaciéon de AMA
Es posible que los ajustes de tensiéon del motor, intensidad
del motor y potencia del motor sean erréneos.

Resolucion de problemas
. Compruebe los ajustes en los pardmetros de 1-20
a 1-25.

ALARMA 52, Inom bajo de AMA
La intensidad del motor es demasiado baja.

Resolucion de problemas
. Compruebe los ajustes en el
pardmetro 1-24 Intensidad motor.

ALARMA 53, Motor AMA demasiado grande
El motor es demasiado grande para que funcione el AMA.

ALARMA 54, Motor AMA demasiado pequeio
El motor es demasiado pequeiio para que funcione AMA.

ALARMA 55, Par. AMA fuera de intervalo
No se puede ejecutar el AMA porque los valores de
parametros del motor estan fuera del intervalo aceptable.

ALARMA 56, AMA interrumpido por usuario
Se interrumpe manualmente el AMA.

ALARMA 57, Fallo interno del AMA
Pruebe a reiniciar el AMA. Los reinicios repetidos pueden
recalentar el motor.

ALARMA 58, Fallo interno del AMA
Pdongase en contacto con el distribuidor Danfoss.

ADVERTENCIA 59, Limite de intensidad

La corriente es superior al valor del pardmetro 4-18 Limite
intensidad. Asegurese de que los datos del motor en los
pardmetros del 1-20 al 1-25 estén ajustados correctamente.
Si fuese necesario, aumente el limite de intensidad.
Asegurese de que el sistema puede funcionar de manera
segura con un limite superior.

ADVERTENCIA 60, Parada externa

Una sefal de entrada digital indica una situacién de fallo
fuera del convertidor de frecuencia. Una parada externa ha
ordenado la desconexidn del convertidor de frecuencia.
Elimine la situacién de fallo externa. Para reanudar el
funcionamiento normal, aplique 24 V CC al terminal
programado para parada externa y reinicie el convertidor
de frecuencia.

ADVERTENCIA/ALARMA 61, Error seguim.
Error entre la velocidad calculada y la velocidad medida
desde el dispositivo de realimentacion.
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Resolucion de problemas
. Compruebe los ajustes de advertencia/alarma/
desactivacién en el pardmetro 4-30 Funcion de
pérdida de realim. del motor.

. Ajuste el error tolerable en el pardmetro 4-31 Error
de velocidad en realim. del motor.

. Ajuste el tiempo de pérdida de realimentacién
tolerable en el pardmetro 4-32 Tiempo lim. pérdida
realim. del motor.

ADVERTENCIA 62, Output frequency at maximum limit
La frecuencia de salida ha alcanzado el valor ajustado en
pardmetro 4-19 Frecuencia salida mdx.. Compruebe las
posibles causas en la aplicacién. Es posible aumentar el
limite de la frecuencia de salida. Asegurese de que el
sistema puede funcionar de manera segura con una
frecuencia de salida mayor. La advertencia se elimina
cuando la salida disminuye por debajo del limite maximo.

ALARMA 63, Fr. mecan. bajo

La intensidad del motor no ha sobrepasado el valor de
intensidad de liberacién del freno dentro de la ventana de
tiempo de retardo de arranque.

ADVERTENCIA 64. Limite tensién

La combinacién de carga y velocidad demanda una
tension del motor superior a la tension real del enlace de
CC.

ADVERTENCIA/ALARMA 65, Sobretemp. tarj. control
La temperatura de desconexién de la tarjeta de control es
de 85 °C (185 °F).

Resolucion de problemas
. Compruebe que la temperatura ambiente de
funcionamiento estd dentro de los limites.

. Compruebe que los filtros no estén obstruidos.
. Compruebe el funcionamiento del ventilador.
. Compruebe la tarjeta de control.

ADVERTENCIA 66, Heat sink temperature low

El convertidor de frecuencia estd demasiado frio para
funcionar. Esta advertencia se basa en el sensor de
temperatura del médulo IGBT. Aumente la temperatura
ambiente de la unidad. También puede suministrarse una
cantidad reducida de corriente al convertidor de
frecuencia, cuando el motor se detenga, ajustando el
pardmetro 2-00 Intensidad CC mantenida/precalent. al 5 % y
el pardmetro 1-80 Funcién de parada.

ALARMA 67, Option module configuration has changed
Se han afadido o eliminado una o varias opciones desde
la dltima desconexidn del equipo. Compruebe que el
cambio de configuracion es intencionado y reinicie la
unidad.

ALARMA 68, Parada segura activada

Se ha activado Safe Torque Off (STO). Para reanudar el
funcionamiento normal, aplique 24 V CC al terminal 37 y
envie una sefal de reinicio (via bus, E/S digital o pulsando
[Reset]).

ALARMA 69, Temp. tarj.alim.
El sensor de temperatura de la tarjeta de potencia esta
demasiado caliente o demasiado frio.

Resolucion de problemas
. Compruebe que la temperatura ambiente de
funcionamiento est4 dentro de los limites.

. Compruebe que los filtros no estén obstruidos.
. Compruebe el funcionamiento del ventilador.
. Compruebe la tarjeta de potencia.

ALARMA 70, Conf. FC incor.

La tarjeta de control y la tarjeta de potencia son incompa-
tibles. Para comprobar la compatibilidad, péngase en
contacto con el proveedor de Danfoss con el cédigo
descriptivo de la unidad indicado en la placa de caracte-
risticas y las referencias de las tarjetas.

ALARMA 71, PTC 1 Par.seg.

Se ha activado el STO desde VLT® PTC Thermistor Card
MCB 112 (motor demasiado caliente). Puede reanudarse el
funcionamiento normal cuando la MCB 112 aplique de
nuevo 24 V CC al terminal 37 (cuando la temperatura del
motor descienda hasta un nivel aceptable) y cuando se
desactive la entrada digital desde la MCB 112. Cuando esto
suceda, envie una senal de reinicio (a través de bus, E/S
digital o pulsando [Reset]).

ALARMA 72, Fallo peligroso

STO con bloqueo por alarma. Se ha producido una
combinacién imprevista de 6rdenes de STO:
®  VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 activa el
X44/10, pero la STO no se activa.

. La MCB 112 es el unico dispositivo que utiliza
STO (se especifica mediante la seleccion [4]
Alarma PTC 1 o [5] Advertencia PTC 1 del
pardmetro 5-19 Terminal 37 parada segura), se
activa la STO sin que se active el X44/10.

ADVERTENCIA 73, R.aut. Par.seg.

La funcion STO estd activada. Con el rearranque
automadtico activado, el motor puede arrancar cuando se
solucione el fallo.

ALARMA 74, Termistor PTC
Alarma relativa a VLT® PTC Thermistor Card MCB 112. El
PTC no funciona.

ALARMA 75, lllegal profile sel.

No introduzca el valor del pardmetro con el motor en
marcha. Detenga el motor antes de introducir el perfil
MCO en el pardmetro 8-10 Trama Céd. Control.

ADVERTENCIA 76, Conf. unid. pot.
El nimero requerido de unidades de potencia no coincide
con el nimero detectado de unidades de potencia activas.

Esta advertencia se emite al sustituir un médulo de
proteccion de tamano F si los datos especificos de
potencia de la tarjeta de potencia del médulo no
coinciden con el resto del convertidor de frecuencia.
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Resolucion de problemas
. Confirme que la pieza de recambio y su tarjeta de
potencia tienen la referencia correcta.

ADVERTENCIA 77, M. ahorro en.

El convertidor de frecuencia esta funcionando en modo de
potencia reducida (con menos del nimero permitido de
secciones de inversor). Esta advertencia se genera en el
ciclo de potencia cuando el convertidor de frecuencia esta
configurado para funcionar con menos inversores y
permanecera activada.

ALARMA 78, Error seguim.

La diferencia entre el valor de consigna y el valor real
supera el valor indicado en el pardmetro 4-35 Error de
seguimiento.

Resolucion de problemas

. Desactive la funcidn o seleccione una alarma/
advertencia en pardmetro 4-34 Func. error de
seguimiento.

. Investigue la parte mecénica alrededor de la

carga y el motor. Compruebe las conexiones de
realimentacion desde el encoder del motor hasta
el convertidor de frecuencia.

. Seleccione la funcion de realimentacién del motor
en pardmetro 4-30 Funcidén de pérdida de realim.
del motor.

. Ajuste la banda de error de seguimiento en
pardmetro 4-35 Error de seguimiento y
pardmetro 4-37 Error de seguimiento rampa.

ALARMA 79, lllegal power section configuration

La tarjeta de escalado tiene una referencia incorrecta o no
estd instalada. El conector MK102 de la tarjeta de potencia
no pudo instalarse.

ALARMA 80, Equ. inicializado

Los parametros se han ajustado a los ajustes predeter-
minados después de efectuar un reinicio manual. Para
eliminar la alarma, reinicie la unidad.

ALARMA 81, CSIV corrupto
El archivo CSIV contiene errores de sintaxis.

ALARMA 82, Error p. CSIV
CSIV no pudo iniciar un parametro.

ALARMA 83, lllegal option combination
Las opciones montadas no son compatibles.

ALARMA 84, No safety option
La opcion de seguridad fue eliminada sin realizar un
reinicio general. Conecte de nuevo la opcién de seguridad.

ALARMA 88, Option detection

Se detecta un cambio en la configuracién de opciones. El
Pardmetro 14-89 Option Detection esta ajustado a [0] Protect
Option Config. y la configuracién de opciones se ha
modificado.

. Para aplicar el cambio, active las modificaciones
de la configuracién de opciones en
pardmetro 14-89 Option Detection.

. De lo contrario, restablezca la configuracién de
opciones correcta.

ADVERTENCIA 89, Mechanical brake sliding
El monitor de freno de elevacion detecta una velocidad del
motor superior a 10 r/min.

ALARMA 90, Control encoder
Compruebe la conexién a la opcién de resolver/encoder vy,
si fuese necesario, sustituya VLT® Encoder Input MCB 102 o
VLT® Resolver Input MCB 103.

ALARMA 91, Analog input 54 wrong settings

Ajuste el conmutador S202 en posicién OFF (entrada de
tensién) cuando haya un sensor KTY conectado al terminal
de entrada analdgica 54.

ALARMA 99, Rotor bloqueado
El rotor estd bloqueado.

ADVERTENCIA/ALARMA 101, Speed monitor

El valor de control de la velocidad del motor esta fuera del
intervalo valido. Consulte el pardmetro 4-43 Motor Speed
Monitor Function.

ADVERTENCIA/ALARMA 104, Mixing fan fault

El ventilador no funciona. El monitor del ventilador
comprueba que el ventilador gira cuando se conecta la
alimentacién o siempre que se enciende el ventilador
mezclador. El fallo del ventilador mezclador se puede
configurar como advertencia o como desconexion de
alarma en el pardmetro 14-53 Monitor del ventilador.

Resolucion de problemas
. Apague y vuelva a encender el convertidor de
frecuencia para determinar si vuelve la
advertencia/alarma.

ADVERTENCIA/ALARMA 122, Mot. rotat. unexp.

El convertidor de frecuencia ejecuta una funcién que
requiere que el motor esté parado; por ejemplo, CC
mantenida para motores PM.

ADVERTENCIA 123, Motor Mod. Changed
El motor seleccionado en el pardmetro 1-11 Modelo de
motor no es correcto. Compruebe el modelo del motor.

ADVERTENCIA 163, ATEX ETR cur.lim.warning

El convertidor de frecuencia ha funcionado por encima de
la curva caracteristica durante mas de 50 s. La advertencia
se activa al 83 % y se desactiva al 65 % de la sobrecarga
térmica permitida.

ALARMA 164, ATEX ETR cur.lim.alarm

Funcionar por encima de la curva caracteristica durante
mdas de

60 s en un periodo de 600 s activa la alarma y el
convertidor de frecuencia se desconecta.

MG33MMO05

Danfoss A/S © 08/2016 Reservados todos los derechos. 275



Dt

Solucién de problemas

VLT® AutomationDrive FC 301/302

ADVERTENCIA 165, ATEX ETR freq.lim.warning

El convertidor de frecuencia funciona durante mas de 50 s
por debajo de la frecuencia minima permitida

(pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.).

ALARMA 166, ATEX ETR freq.lim.alarm

El convertidor de frecuencia ha funcionado durante mas de
60 s (en un periodo de 600 s) por debajo de la frecuencia
minima permitida (pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol. points
freq.).

ADVERTENCIA/ALARMA 210, Position tracking

El error de posicidn real supera el valor del

pardmetro 4-71 Maximum Position Error. El

Pardmetro 4-70 Position Error Function determina si se trata
de una advertencia o de una alarma.

ADVERTENCIA/ALARMA 211, Position limit

La posicién se encuentra fura de los limites definidos en el
pardmetro 3-06 Minimum Position y el

pardmetro 3-07 Maximum Position. El

Pardmetro 4-73 Position Limit Function determina la funcion
en esta advertencia/alarma.

ADVERTENCIA/ALARMA 212, Homing not done

Se selecciona una funcién de retorno al inicio en el
pardmetro 17-80 Homing Function y el posicionamiento
absoluto se ejecuta antes de completarse el retorno al
inicio.

ALARMA 213, Homing timeout

Comenzo el retorno al inicio pero este no concluyé dentro
del tiempo definido en el pardmetro 17-85 Homing Timout.

ALARMA 214, No sensor input

A homing process with a homing function that requires a
sensor, or touch probe positioning is started with no input
defined for the sensor.

ADVERTENCIA 220, Configuration File Version not
supported

El convertidor de frecuencia no admite la version del
archivo de configuracién actual. Personalizacién cancelada.

ALARMA 246, Alim. tarj. alim.

Esta alarma es Unicamente para convertidores de
frecuencia con alojamiento de tamaro F. Es equivalente a
la alarma 46 Alim. tarj. alim. El valor de informe en el
registro de alarmas indica qué mddulo de potencia ha
generado la alarma:

1 = médulo del inversor en el extremo izquierdo.

2 = mddulo del inversor central en el convertidor
de frecuencia F2 o F4.

2 = médulo del inversor derecho en el
convertidor de frecuencia F1 o F3.

3 = mddulo del inversor derecho en el
convertidor de frecuencia F2 o F4.

5 = médulo rectificador.

ADVERTENCIA 249, Baja temp. rect.
La temperatura del disipador del rectificador es mas baja
de lo previsto.

Resolucion de problemas
. Compruebe el sensor de temperatura.

ADVERTENCIA 250, Nva. pieza rec.

La alimentacion o el modo interruptor de la fuente de
alimentacién se han intercambiado. Restaure el cédigo
descriptivo del convertidor de frecuencia en la EEPROM.
Seleccione el cédigo descriptivo adecuado en el
pardmetro 14-23 Ajuste de cddigo descriptivo, segun la
etiqueta del convertidor de frecuencia. No se olvide de
seleccionar «Guardar en la EEPROM» al final.

ADVERTENCIA 251, Nvo. céd. tipo
Se sustituye la tarjeta de potencia u otros componentes y
se cambia el cédigo descriptivo.

ADVERTENCIA 253, Sobrecarga de la salida digital X49/9
La salida digital X49/9 esta sobrecargada.

ADVERTENCIA 254, Sobrecarga de la Salida digital
X49/11
La salida digital X49/11 esta sobrecargada.

ADVERTENCIA 255, Sobrecarga de la salida digital X49/7
La salida digital X49/7 esta sobrecargada.

ALARMA 430, PWM Disabled
El PWM de la tarjeta de potencia estd desactivado.
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7 Anexo

7.1 Simbolos, abreviaturas y convenciones

°C Grados Celsius

°F Grados Fahrenheit

CA Corriente alterna

AEO Optimizacion automatica de la energia

ASM Motor asincrono o motor de induccién estandar
AWG Calibre de cables estadounidense

AMA Adaptacién automatica del motor

CcC Corriente continua

CEM Compatibilidad electromagnética

ETR Relé termoelectrénico

fmN Frecuencia nominal del motor

FC Convertidor de frecuencia

Iinv Intensidad nominal de salida del convertidor
ILim. Limite de intensidad

IMN Corriente nominal del motor

Ivir, MAX. Intensidad de salida maxima

Ivit, N Corriente nominal de salida suministrada por el convertidor de frecuencia
P Proteccion Ingress

IPM Motor PM con polos montados en el interior
LCP Panel de control local

MCT Herramienta de control de movimientos

Ns Velocidad del motor sincrono

PmN Potencia nominal del motor

PELV Tensién de proteccion muy baja

PCB Placa de circuito impreso

Motor PM Motor de magnetizacién permanente

PWM Modulacién de la anchura de impulsos

RPM Revoluciones por minuto

Regen Terminales regenerativos

SPM Motor PM con polos montados en superficie
SynRM Motor sincrono de reluctancia

Tiim. Limite de par

UmN Tension nominal del motor

Tabla 7.1 Simbolos y abreviaturas

Convenciones
Las listas numeradas indican procedimientos.
Las listas de vifetas indican otra informacion.

El texto en cursiva indica:
. Referencia cruzada.

. Vinculo.

. Nombre del pardmetro.

. Nombre del grupo de parametros.
. Opcion de parametro.

. Nota al pie.

Todas las dimensiones de las figuras se indican en mm (in).
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Indice Control
Céd. ctrl TO 269
avanzado de PID de procesos 136
A de Pl de par 134
Abreviatura 277 de PID de procesos 135
B B de PID de velocidad 128
Aceleracion/desaceleracién 11 del limite de intensidad 177
Advertencia 262 Principio de control 37
. Principio de control U/f 37
t
Ajuste Adver 89 Realimentacién del control de proceso.......neeneeennns 134
Ajuste de pardmetros 18 Smart Logic Control 150
Ajuste del puerto 144 Convencion 277
Ajustes de arranque 53 Copia con el LCP / guardar. 35
Ajustes de parada 55 Corriente
Ajustes de registro de datos 182 Intensidad de salida 268
Intensidad nominal 268
Ajustes dependientes de la carga 52 o
i ) Cortocircuito
Ajustes especiales 39 Cortocircuito 269
Ajustes generales 37,139
Ajustes predeterminados 223 D
Alarma 262 Datos de funcionamiento 182
Alimentacion de red 7 Desconexion por sobrecorriente 104
AMA Desequilibrio de tensién 267
Advertencia 273 Diagnéstico 194
Apantallado/blindado 10 Diagnéstico de puerto 148
Arranque accidental 8 Disipador 272
Arranque/parada 1 Display LCP 29
Arranque/parada por pulsos 1
8 E
Encoder 86,115
Bus de campo DeviceNet CAN 149 Enlace de CC 267
Bypass veloc 91 Entrada
Analdgica 267
C Digital 268
Opcidén de entrada 260
Caracteristica U/f. 51 pct
L . Entrada analdgica 118,211
Caracteristicas especiales 205
, Entrada de encoder de 24 V 115
Carga compartida 7,8
Entrada de pulsos 112
Carga térmica 49,189 P
. . Entrada digital 93
Circuito intermedio 267
consulte también Enlace de CC Entradas
C d 154 Entrada analdgica 5,119,121
omparador Modo E/S digital 93
Compatibilidad 180, 207 Estado del convertidor de frecuencia 190
Comunicacion serie 5 Estado general 188
Condensador 104 Ethernet 149
Configuracion 139 ETR 189
Configuracién de aplicaciones Smart 20
Conmut. inversor 170 F
Contrasenfa 36 Flujo 37,50
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Freno Motor
Control de freno 269 Control de realimentacion del MOtOor.........eeerernserererennns 86
DC brake 64 Datos avanzados del motor. 45
mecanico 67 Datos de motor 268
Funciones de energia de frenado 65 Datos del motor 39,44,273
Limite de frenado 270 Estado del motor 189
Potencia de frenado 5 Intensidad del motor 273
Resistencia de frenado 268 Limite del motor 84
Funcién de arranque 54 PM " 40
Potencia del motor 273
Funcion de vaivén 205 Proteccidn contra sobrecarga del MOtor.....u....ecvvvecsmnnene 57
Fusible 271 Temperatura motor 57
Velocidad del motor, nominal 4
| Velocidad del motor, sincrona 4
Identificacién del convertidor de frecuencia.........ooovveevesveee. 185 QO
Inercia 415,93 Op. entr. sensor 209
Informacién de parametros 187 Opcion de comunicacion 271
Inicializacién 24 Opcion de E/ S 116
Interfaz del resolver 196 Output speed 54
Izgda. a dcha 54
P
] Panel de control local numérico 22
Jog 4 Pantalla grafica 13
L Paquete de idioma 25
Par 44
LCP 4,6,13,16,22
Par
Lectura de datos 188, 203 Limite 269
Lectura personalizada LCP 32 Par de arranque 5
LED 13 Parametro indexado 22
Limite de referencia 71 Pérdida de fase 267
Los cables de control 10 Potencidmetro
Luz indicadora 14 digital 82
Referencia de tension a través de un potenciometro......... 12
M PROFIBUS 149
Protocolo FC MC 144
Mant. salida 4,93 rotocolo
MCB 113 100, 125 R
MCB 114 209
Rampa 77,78,79, 81
Medidas de seguridad 7
RCD 6
Mensaje de estado 13 ]
Reactancia de fuga del estator 45
Menu principal 15,18,20
Reactancia principal 45
Menu répido 14,18 . )
Realimentacién 272
Modo de funcionamiento 26 .
Red encendida / apagada 171
Modo de proteccion 8
Ref. 191
Modo display 16
Referencia 71
Modo E/S analégico 118 ) )
Referencia de potenciémetro 12
Referencia local 26
Refrigeracion 59
Registro 184
Registro de alarmas 184
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Regla l6gica 160
Reinicio 16, 268, 269, 274
Reinicio desconex 175
Relé 107
Retardo arr. 54
Rs flip flops 157
S
Salida analdgica 121,123,125
Salida de pulsos 113
Salida Relé [bin] 101
Seguimiento 196
Senal analdgica 267
Simbolo 277
SLC 150
Smart Logic Control 150
Sobrecalentamiento 268
Sobretemperatura 268
T
Tarjeta de control
Tarjeta de control 267
Tecla LCP 23
Tempor 160
Tension alta 7
Tension de alimentacion 271
Terminal
Entrada 267
Terminales
Terminal 42 121
Terminal 53 119
Terminal 54 119, 275
Terminal X30/11 120
Terminal X30/12 121
Terminal X30/8 123
Terminal X45/1 126
Terminal X45/3 127
Terminal X48/10 210
Terminal X48/2 211
Terminal X48/4 209
Termistor 6,57
Tiempo de descarga 8
Vv
Velocidad fija del fieldbus 149
VVC+ 6
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