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2 « vacon Introduccioén

Aplicaciéon Control Multi-propdsito

1. INTRODUCCION

La aplicacion Control Multi-propdsito para Vacon NXL utiliza la referencia directa de frecuencia de
la entrada analdgica 1 por defecto. No obstante, se puede utilizar un regulador PID, por ejemplo, en
aplicaciones de control de bombas y ventiladores, que ofrece funciones de medicién y ajuste
internas versatiles. Al poner a punto el accionamiento, el Unico grupo de pardmetros visible es B2.1
(Parametros béasicos). Los parametros especiales se pueden buscar y editar después de cambiar el
valor del par. 2.1.22 (Ocultacion Param).

La referencia directa de frecuencia se puede utilizar para el control sin el regulador PID y se puede
seleccionar desde entradas analdgicas, bus de campo, panel, velocidades constantes o
potenciometro motorizado.

Los parametros especiales para el Control de bombas y ventiladores (Grupo P2.10) pueden buscarse
y editarse tras cambiar el valor del par. 2.9.1 a 2 (Control de bombas y ventiladores activado).

La referencia del regulador PID se puede seleccionar desde entradas analdgicas, bus de campo,
referencia de panel PID 1 o activando la referencia de panel PID 2 mediante la entrada digital. El
valor actual del regulador PID se puede seleccionar desde entradas anal6gicas, bus de campo o los
valores actuales del motor. El regulador PID también se puede utilizar cuando el convertidor de
frecuencia esté controlado a través de bus de campo o el panel de control.

e Las entradas digitales DIN2, DIN3, (DIN4) y las entradas digitales opcionales DIE1, DIE2,
DIE3 pueden programarse libremente.

e Las salidas analdgicas y de relé/digitales opcionales e internas se pueden programar
libremente.

e Laentrada analtgica 1 se puede programar como entrada de intensidad, entrada de
tension o entrada digital DIN4.

iNOTA! Si la entrada analégica 1 se ha programado como DIN4 con el parametro 2.2.6 (Rango
Sefal All), compruebe que las selecciones de los puentes (Figura 1- 1) sean correctas.

Funciones adicionales:
e Elregulador PID puede emplearse desde las E/S de lugares de control, panel y bus de campo
Funcién Dormir
Funcion de supervision de valor actual: completamente programable; progr. desconectada, aviso, fallo
Légica sefiales de control Marcha/Paro e Inversion programable
Escalado referencia
2 velocidades constantes
Seleccién de rango de entrada analdgica, escalado de la sefial, inversion y filtrado
Supervision de limite de frecuencia
Funciones de marchay paro programables
Freno CC a la marchay paro
Area de frecuencias prohibidas
Curva U/f y optimizacion U/f programables
Frecuencia de conmutacion ajustable
Funcion autoarranque después del fallo
Protecciones y supervisiones (todas completamente programables; progr. desconectada, aviso, fallo):

e Fallo de entrada de intensidad e Proteccion de baja carga, de motor blogqueado y
e Fallo Externo térmica del motor

e Fase Salida e  Termistor

e Bajatension e Comunicacién Bus de campo

e Fallotierra e  Carta opcional

Teléfono: 938 774 506 = Fax: 938 770 009




E/S de control vacon = 3
2. E/S DE CONTROL
Potenciémetro
referencia
N Terminal Sefal Descripcion
| —— 1 +10V o Alimentacion referencia Tensién para el potencidémetro, etc.
| 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
r T T T tension 0—10V CC. tension
| Se puede programar como DIN4
L = 3 All- Masa E/S Masa para referenciay control
4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
5 Al2-/ tension 0-10 V CC o rango de intensidad
GND intensidad 0/4—20mA
6 +24V Salida de tension de control Tension para interruptores, etc. max. 0,1 A
: / 7| GND Masa E/S Masa para referenciay control
r—— o ———————- 8 DIN1 Marcha directa Contacto cerrado = marcha directa
:_ _ / ________ 9 DIN2 Marcha inversa (programable) | Contacto cerrado = marcha inversa
: / 10 DIN3 Seleccion 1 velocidad multiple | Contacto cerrado = velocidad maltiple
- T~ (programable)
11 GND Masa E/S Masa para referenciay control
_ —| 18 AOl+ Frecuencia de salida Programable
| 19 AO1- Salida anal6gica Rango 0—20 mA/R,, méx. 500Q
A | RS485 Bus serie Receptor/transmisor diferencial
B RS 485 Bus serie Receptor/transmisor diferencial
30 +24V 24V Tensidén entrada auxiliar Alimentacion control externa
21 RO1 A Salidarelé 1 | Programable
22 RO1 FALLO
23 RO1

Tabla 1- 1. Configuracion de E/S por defecto de la aplicacion control multi-

proposito
Terminal Sefal Descripcion
1 +10V o Alimentacion referencia Tensién para el potencidémetro, etc.
2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
(o] tensién 0—10V CC tension
DIN4 Referencia de frecuencia de entrada de
tensién/intensidad
(MF4-MF6)
Se puede programar como DIN4
3 All- Masa E/S Masa para referenciay control
4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
5 Al2-/ intensidad 0—20mA intensidad
GND
6 +24V Salida de tensién de control
7 | GND Masa E/S Masa para referenciay control
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3.  APLICACION CONTROL MULTI-PROPOSITO - LISTAS DE PARAMETROS

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de pardmetros con los grupos de parametros
respectivos. Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 16 a 46.

Explicaciones de las columnas:

Cédigo = Indicacién de lugar en el panel; muestra al operador el nimero de pardm. actual
Pardmetro = Nombre del pardmetro

Min = Valor minimo del pardmetro

Max = Valor méximo del parametro

Uni. = Unidad del valor del pardmetro; se facilita si esté disponible

Defecto = Valor ajustado en fabrica

Clie. = Ajustes del cliente

ID = Numero de ID del parametro (utilizado con herramientas PC)

= En el codigo de parametro: el valor del pardmetro sélo puede cambiarse tras el
paro del convertidor de frecuencia.

3.1 Valores de monitorizacién (Panel de control: menu M1)

Los valores de monitorizacion son los valores actuales de los parametros y sefiales, asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacién no pueden editarse.
Véase el Capitulo 7.3.1 del Manual del usuario de Vacon NXL para més informacion.

Caod. Pardmetro Uni. ID Descripcién
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia al motor
V1.2 Referencia de frecuencia Hz 25
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad calculada del motor
V1.4 Intensidad motor A 3 Intensidad medida del motor
V1.5 Par motor % 4 Par nominal/actual calculado de la unidad
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia nominal/actual calculada de la unidad
V1.7 Tension motor V 6 Tension calculada del motor
V1.8 Tension DC-link V 7 Tension medida DC-link
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Temperatura del refrigerador
V1.10 | Entrada analdgica 1 13 | All
V1.11 | Entrada analdgica 2 14 | A2
V1.12 | Intensidad salida anal6gica mA 26 | AO1
V1.13 | Intensidad salida analdgica 1, carta expansion mA 31
V1.14 | Intensidad salida analGgica 2, carta expansion mA 32
V1.15 DIN1, DIN2, DIN3 15 | Estados de entrada digital
DIE1, DIE2, DIE3 Carta de expansion de E/S: estados de entrada
V1.16 33 .
digital
V1.17 | RO1 34 | Estado salida relé 1
V1.18 ROE1, ROE2, ROE3 35 | Cartade exp. de E/S: estados salida relé
V1.19 | DOE1 36 | Cartade exp. de E/S: estado salida digital 1
V1.20 | Referencia PID % 20 | En porcentaje de la frecuencia maxima
V1.21 | Valor actual PID % 21 | En porcentaje del valor actual maximo
V1.22 | Valor error PID % 22 | En porcentaje del valor de error maximo
V1.23 | Salida PID % 23 | En porcentaje del valor de salida méximo
V1.24 Rotacién salidas 1,2,3 30 | Solo para control de bombas y ventiladores
Temperatura del motor calculada, 1000 equivale
V1.26 Temperatura del motor % 9 a 100,0% = temperatura nominal del motor

Tabla 1- 3. Valores de monitorizacion
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3.2 Paradmetros basicos (Panel de control: Menu P2 > P2.1)
Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
pP2.1.1 Frecuencia minima 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif,, >quela
velocidad sincr. motor,
P2.1.2 |Frecuencia maxima|Par.2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | comprobar que tanto el motor
como el sistema de
accionamiento lo permitan
p213 |TI€MPO aie'erac'on 0,1 3000,0 s 1,0 103
p2.1.4 |/'€MPO delce'erac'o” 0,1 3000,0 s 1,0 104
NOTA: Las formulas se
aplican aproximadamente a
Lo . convertidores de frecuencia
P2.1.5 Limite intensidad | 0,1x1_ 15x1, A I 107 hasta ME3. Para tamafios
superiores, consultar a la
fabrica.
Tension nominal del NXL2:230v
P2.1.6 motor 180 690 \Y NXL5.-400v 110
P2 17 Frecuencia nominal 30,00 320,00 Hz 50,00 111 Ver la placa de caracteristicas
del motor del motor
Valor por defecto para un
P218 Velocidad nominal 300 20 000 rpm 1440 112 motor dg cuatro polos yun
del motor convertidor de frecuencia de
potencia nominal.
P21.9 Intensidad nominal 031, 15x, A I 113 Ver la placa de caracteristicas
del motor del motor
2440 |Cosphi del motor | 0,30 1,00 0,85 120 | Ver1aplaca de caracteristicas
del motor
. 0=Rampa
P2.1.11 Tipo de marcha 0 1 0 505 1=Motor girando
. O=Libre
P2.1.12 Tipo de paro 0 1 0 506 1=Rampa
S 0=Sin utilizar
P2.1.13 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automético
0=Al1
1=AI2
P2.1.14 Referencia E/S 0 4 0 117 ZfReferenc!a Panel
3=Referencia Bus de campo
(FBSpeedReference)
4=Potencibmetro motorizado
Sin utilizar si MinCliente EA2
<> 0% o MaxCliente EA2 <>
100%
P2.1.15 Rango sefial EA2 1 4 2 390 | 1=-0—20 mA
2=4—20 mA
3=0v - 10V
4=2V - 10V

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es




6 = vacon Listas de parametros

0=Sin utilizar
1=Frec. Salida (0—f,,,)
2=Ref. frec. (0—f,4)
3=Veloc. motor (0—Velocidad
nom. motor)
4=Intensidad salida (0—I )
P2 116 Contenic}o.salida 0 12 1 307 SfPar mqtor (0—T wotor)
analdgica 6=Potencia motor (0—P yeor)
7=Tension motor (0--U,ot0r)
8=Tension DC-link (0—U,yot0r)
9=Valor ref. regulador PID
10=Valor act. reg. PI 1
11=Valor error regul. PI
12=Salida regulador PI

0=Sin utilizar

1=Marcha inversa
(DIN1=Marcha directa)

2=Inversa (DIN1=Marcha)

3=Pulso de paro (DIN1=Pulso
marcha)

4=Fallo externo, cc

5=Fallo externo, ca

6=Permiso marcha

7=Velocidad constante 2

8= Pot. motor UP (cc)

9= Desactivar PID (Ref. de frec.
directa)

10=Enclavamiento 1

P2.1.17 Funcién DIN2 0 10 1 319

0=Sin utilizar

1=Inversion

2=Fallo externo, cc

3=Fallo externo, ca

4=Reset fallo

5=Permiso marcha

6=Velocidad const. 1

7=Velocidad const. 2

8=Comando de frenado CC

9=Pot. motor. UP (cc)

10=Pot. motor. DOWN (cc)

11=Desactivar PID (Ref. frec.
directa)

12=Seleccion ref. panel PID 2

13=Enclavamiento 2

14=Entrada termistor (Véase
el Capitulo 6.2.4 del
Manual del usuario)

15=Forzar lugar de control a
terminal de E/S

16=Forzar lugar de control a
fieldbus

P2.1.18 Funcién DIN3 0 16 6 301

P2.1.19 Veloc. const. 1 0,00 Par.2.1.2 Hz 10,00 105

P2.1.20 Veloc. const. 2 0,00 Par.2.1.2 Hz 50,00 106

0=Sin utilizar

P2.1.21 |Rearranque autom. 0 1 0 731 1=Utilizado

0=Todos los pardmetros

P2.1.22 | Ocultacion param. 0 1 1 115 |visibles
1=Solo el grupo b21 visible

Tabla 1- 4. Parametros basicos P2.1
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Listas de parametros vacon = 7
3.3 Sefiales de entrada (Panel de control: Menu P2 > P2.2)
Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
0=Sin utilizar
1=Inversién
2=Fallo externo, cc
3=Fallo externo, ca
4=Reset fallo
5=Permiso marcha
6=Velocidad const. 1
Funcién carta 7:Velociq€id const. 2
P2.2.1 expansion DIE1 0 13 7 368 [ 8=Inyeccion CC
9=Pot. motor. UP (cc)
10=Pot. motor. DOWN
(cc)
11=Desactivar PID
(seleccion ctrl. PID)
12=Selecciodn ref. pan. PID
2
13=Enclavamiento 1
Funcion carta de Como par. 2.2.1, excepto:
P2.22 expansion DIE2 0 13 4 330 13=Enclavamiento 2
Funcion carta de Como par. 2.2.1, excepto:
P2.23 expansion DIE3 0 13 1 369 13=Enclavamiento 3
Se utilizasi P2.2.6=0
P2.2.4 Funcion DIN4 (AlL) 0 13 2 499 | Véanse las selecciones
anteriores, Par 2.2.3
10=Al1 (1=Local,
O=entrada 1)
11=AI2 (1=Local,
1=entrada 2)
P2.2.5 | Seleccion sefial All 0 10 377 | 20°BXP: Al_l
(2=carta exp.
O=entrada 1)
21=Exp. Al2
(2=carta exp.
1=entrada 2)
O=Entrada digital 4
1=0mA — 20mA (MF4-->)
2=4mA — 20mA (MF4-->)
3=0vV - 10V
4=2V - 10V
P2.2.6 Rango sefal All 1 4 3 379 | Sin utilizar si MinCliente
EA2 > 0% o MaxCliente
EA2 < 100%
iNota! Véase el capitulo
7.3.6 del Manual del
usuario de NXL: Modo All
pp27 | Austecliente 000 | 10000 | % 0,00 380
minimo All
po2g | Austecliente 000 | 10000 | % | 100,00 381
maximo All
P2.2.9 Inversion sefial All 0 1 0 387 Ome inversion
1=Inversion
P2.2.10 Tiempo filtrado All 0,00 10,00 S 0,10 378 | 0=Sin filtrado
P2.2.11 | Seleccion sefial Al2 0 11 388 [ Comopar.2.25

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es
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Sin utilizar si MinCliente
EA2 <> 0% o MaxCliente
EA2 <> 100%

P2.2.12 Rango sefal Al2 1 2 2 390 | 1=0—20 mA
2=4—20 mA
3=0V -10V
4=2V - 10V

pr213 | Austecliente 0,00 10000 | % 0,00 301

minimo Al2

pro14 | AUstecliente 0,00 10000 | % | 100,00 392

maximo Al2

P2.2.15 Inversion Al2 0 1 0 398 0=Sin |n\{63r5|0n
1=Inversion

P2.2.16 Tiempo filtrado Al2 0,00 10,00 S 0,10 389 | 0=Sin filtrado

Restauracion 0=Sin reset
2217 memorig ref. 0 5 1 367 1=Reset cgn pa}ro o
frecuencia pot. desexcitacion
motor. 2=Reset con desexcitacion
Valor minimo
P2.2.18 escalado de 0,00 pP2.2.18 0,00 344
referencia
Valor maximo
P2.2.19 escalado de P2.2.17 320,00 0,00 345
referencia
0=Al1
1=AI2

2=Referencia Panel
Seleccion referencia 8=Referencia de Bus de
P2.2.20 control de panel 0 5 2 121 campo
(FBSpeedreference)
4=Potenciémetro
motorizado
5=Regulador PID

Seleccion referencia
P2.2.21 control bus de 0 5 3 122 | Véanse los anteriores
campo

Tabla 1- 5. Sefiales de entrada, P2.2

LC=lugar de control
cc=contacto cerrado
ca=contacto abierto
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3.4 Sefales de salida (Panel de control: Menu P2 > P2.3)
Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
0=Sin utilizar
1=Listo
2=Marcha
3=Fallo
4=Inversion fallo
5=Aviso sobretem.convert.frec.
6=Aviso o fallo externo
7=Aviso o fallo referencia
8=Aviso
9=Inversion
P2.3.1 | Cont.salidaderelé 1 0 20 3 313 | 10=Velocidad constante
11=En velocidad
12=Regulador motor activado
13=Limite superv.frec.salida 1
14=Lugar de control: ES
15=Aviso/fallo de termistor
16=Supervision de valor actual
17=Control rotacién 1
18=Control rotacién 2
19=Control rotacion 3
20= Supervision Al
p2.3.2 Cont. salida rg!e carta 0 16 2 314 | Como parametro2.3.1
de expansion 1
pP2.3.3 Contenido S‘"""d"’T ,rele 0 16 3 317 | Como paradmetro2.3.1
carta de expansion 2
pP2.3.4 Contenido salida fj,lgltal 0 16 1 312 | Como paradmetro2.3.1
carta de expansion 1
P2.3.5 Contemc}o.sahda 0 12 1 307 | Véaseelpar. 2.1.16
analégica
po3g | 1lem.filtradosal 0,00 10,00 s 1,00 308
analégica
P2 3.7 Inversiép §alida 0 1 0 309 0=Sin invgrsién
anal6gica 1=Inversién
- . - 0=0 mA
P2.3.8 |Minimo salida analdgica 0 1 0 310 1=4 mA
P2.3.9 Escalado salida 10 1000 % 100 311
analégica
Contenido salida
P2.3.10 analdgica carta de 0 12 0 472 | Como parametro 2.1.16
expansion 1
Contenido salida
P2.3.11 analdgica carta de 0 12 0 479 | Como parametro2.1.16
expansion 2
Supervision limite 0=Sin Iim!tg . .
P2.3.12 - 0 2 0 315 [ 1=Supervision limite bajo
frecuen. salida 1 _ e
2=Supervision limite alto
pag1z |[Mitefrecuen. salidal; | o4y | par o1 | e 0,00 316
Valor supervisado
Supervision entrada 0=No se utiliza -
P2.3.14 analégica 0 2 0 356 | 1=Entrada analdgica 1
2=Entrada analdgica 2
Limite desactivacion
P2.3.15 supervisién entrada 0,00 100,00 % 10,00 357
analégica
Limite activacion
P2.3.16 supervision entrada 0,00 100,00 % 90,00 358

analégica

Tabla 1- 6. Sefales de salida, P2.3

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es
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3.5 Paradmetros control accionamiento (Panel de control: Menu P2 > P2.4)

Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
O=Lineal
pP2.4.1 Forma Rampa 1 0,0 10,0 s 0,0 500 [ >0=Curva-S tiempo de
rampa

0=Sin utilizar

1=Utilizado en estado de

P2.4.2 Chopper frenado 0 3 0 504 Marcha

3=Utilizado en estado de
Marcha y Paro

Intensidad frenado

pP2.4.3 ce 0,15x1,[ 1,5xlI, A Varia 507
P2 44 Tiem. freno CC 0,00 600,00 S 0,00 508 0=Freno CC desconect. al
al paro paro
Frec. para iniciar
P2.45 |frenado CC durante 0,10 10,00 Hz 1,50 515

paro en rampa

P2 46 Tiem. frenado CC 0,00 600,00 S 0,00 516 | O=FrenoCC desconect. a
ala marcha la marcha
P2.4.7 Freno flujo 0 1 0 520 0=Desconectado

1=Conectado

P2.4.8 |Intens. frenado flujo 0,0 Varia A 0,0 519
Tabla 1- 7. Parametros control accionamiento, P2.4

3.6 Parametros frecuencia prohibida (Panel de control: Mena P2 - P2.5)

Caédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
pp51 | recuenciaprohibida o4 | pa o5, | 0,0 509 | 0=Sin utilizar
rango 1 limite bajo
p252 |recuenciaprohibida o4 | pa oy 5| 00 510 | 0=Sin utilizar
rango 1 limite alto
Escalado rampa Multiplicador del tiempo
P2 53 acel./degel. 01 10,0 Tiem 10 518 de rampa actualmerlte.
frecuencias pos seleccionado entre limites
prohibidas de frecuencia prohibida

Tabla 1- 8. Parametros frecuencias prohibidas, P2.5

Teléfono: 938 774 506 = Fax: 938 770 009
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3.7 Parametros control de motor (Panel de control: Ment P2 > P2.6)

Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
0=Control de frecuencia
P2.6.1 |Modo control motor 0 1 0 600 1=Control de velocidad
O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadrética
P2:6.2 u/f 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.3 |Punto desexcitacion| 30,00 320,00 Hz 50,00 602
o | ensionenelpuntol 44, | 50000 % 100,00 603 | n%xU,,
de desexcitacion
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.5 punto medio 0,00 P2 6.4 Hz 50,00 604
. n% X Unmot
poge | Cuvalftension |, 100,00 % 100,00 605 | Valor méx. pardmetro =
punto medio
par. 2.6.4
oy | Tensiondesalidaa) 40,00 % 0,00 606 | % x U,
frecuencia cero
pogg | recuenciade 1,0 16,0 KHz 6,0 601 | Depende de los kW
conmutacion
P2.6.9 [Control sobretension 0 1 1 607 ofS".] .utlllzar
1=Utilizado
. L 0=Sin utilizar
P2.6.10 |Control baja tension 0 1 1 608 1=Utilizado

Tabla 1- 9. Parametros control motor, P2.6
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3.8 Protecciones (Panel de control: Mena P2 > P2.7)

Cédigo Parametro Min Méx Uni. Por el ID Nota
defecto
0=Sin respuesta
1=Aviso
P2.7.1 Respuesta frer)te fallo 0 3 0 700 | 2=Fallo, paro segun par.
referencia
2.1.12
3=Fallo, paro libre
P2 72 Respuesta frente fallo 0 3 5 701
externo
P2 73 Respue;ta fren,te fallo 1 3 5 797 .
baja tension 0=Sin respuesta
Supervision fase de 1=Aviso
P2.7.4 salida 0 3 2 702 2=Fallo, paro segun par. 2.1.12
275 Protecgon fallo a 0 3 5 03 3=Fallo, paro libre
tierra
P276 Proteccion térmica 0 3 5 704
motor
Factor de
p2.7.7 temperatura -100,0 100,0 % 0,0 705
ambiente del motor
Factor de
pP2.7.8 refrigeracion del 0,0 150,0 % 40,0 706
motor a velocidad 0
pp.7.9 | Constantetiempo 1 200 min 45 707
térmico motor
P2.7.10 | Ciclo servicio motor 0 100 % 100 708
P2.7.11 Proteccién blogueo 0 3 1 709 [ Comopar.2.7.1
P2.7.12 Intensidad bloqueo 0,1 lmotor X 2 A lwotor X1,3 710
P2.7.13 [Limite tiempo blogueo| 1,00 120,00 S 15,00 711
pa71s | LiMitefrecuencia |4 | pogn |y 25,0 712
blogueo
P2.7.15 |Proteccion baja carga 0 3 0 713 [ Comopar.2.7.1
pp716 | Cunvabaacargaa | 4, 150,0 % 50,0 714
frecuencia nominal
pp717 | Cunvabajacargaa | g, 150,0 % 10,0 715
frecuencia cero
p27.18 | LiMitedetiempo 2,00 | 600,00 s 20,00 716
proteccion baja carga
pp719 | RESpuestairente 0 3 0 732 | Como par.2.7.1
fallo termistor
p2720 | Nespuestairente 0 3 2 733 | Como par.2.7.1
fallo bus de campo
P2.7.21 Respuesta frente 0 3 2 734 | Como par. 2.7.1
fallo ranura
0=Sin respuesta
Supervision valor 1=Aviso por debajo del limite
P2.7.22 P actual 0 4 0 735 | 2=Aviso por encima del limite
3=Fallo, por debajo del limite
4=Fallo, por encima del limite
p2.7.23 | Limitesupervision | 100,0 % 10,0 736
valor actual
P27 24 Retraso supervision 0 3600 S 5 737
valor actual

Tabla 1- 10. Protecciones, G2.7
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3.9 Parametros rearranque automatico (Panel de control: Menu P2 > P2.8)

Cédigo Parametro Min Max Uni. P el ID Nota
defecto
pP2.8.1 Tiempo espera 0,10 10,00 s 0,50 717
pP2.8.2 Tiempo intentos 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampa
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719 | 1=Arranque motor girando
2=Segun el par. 2.4.6

Tabla 1- 11. Pardmetros rearranque automatico, P2.8

3.10 Parametros referencia PID (Panel de control: Menu P2 - P2.9)

Cédigo Parametro Min Max Uni. P el ID Nota
defecto

0=Sin utilizar
1=Regulador PID activado
P2.9.1 Activacién PID 0 1 0 163 | 2=Control de bombasy
ventiladores activo, grupo
P2.10 visible

0=Al1

1=AI2

2=Ref. de panel (Ref. PID

P2.9.2 Referencia PID 0 3 2 332 1)

3=Referencia Bus de
campo
(ProcessDatalN1)

0=Sefial All

1=Senal Al2

2=Bus de campo
(ProcessDatalN2)

P2.9.3 Entrada valor actual 0 6 1 334 | 3=Par motor
4=Velocidad del motor
5=Intensidad motor
6=Potencia motor

7=Al1-Al2
P2.9.4 Ga”anc'glrgg”'ador 0,0 1000,0 % 100,0 118
P2.9.5 [Tiempo | regulador PID 0,00 320,00 s 10,00 119
P26 | 1'€MPO [F),IrDegu'ador 0,00 10,00 s 0,00 132
pp.9.7 | Escalaminimavalor | 5555 | 10000 | % 0,00 336 | 0=Sin escalar el minimo
actual 1
P29.8 Escala maxima valor -1000,0 1000,0 % 1000 337 10,0:.S|n escalar el
actual 1 maximo
P2.9.9 Inversion valor error 0 1 0 340
P2.9.10 Frecuencia dormir ;iri Par.2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.9.11 Retraso dormir 0 3600 S 30 1017
P2.9.12 Nivel despertar 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=Despertar por debajo
del nivel despertar
(2.9.12)
1=Despertar por encima
del nivel despertar
P2.9.13 Funcion despertar 0 1 0 1019 (2.9.12)

2= Despertar por debajo
del nivel despertar
(Ref. PID)

3= Despertar por encima
del nivel despertar
(Ref. PID)
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Tabla 1- 12. Parametros de referencia PID, P2.9

3.11 Parametros de control de bombas y ventiladores (Panel de control: Ment P2 - P2.10)

iNOTA! El Grupo P2.10 solo es visible si el valor del par 2.9.1 se ajusta en 2.

Cédigo Parametro Min Max Uni. Fley <l ID Nota
defecto
Ndmero de
P2.10.1 accionamientos 0 3 1 1001
auxiliares
Retraso marcha,
P2.10.2 accionamientos 0,0 300,0 S 4.0 1010
auxiliares
Retraso paro,
P2.10.3 accionamientos 0,0 300,0 S 2,0 1011
auxiliares
0=No se utiliza
1= Rotacién con bombas
aux
2= Rotacién con conv frec. y
bombas aux
P2.10.4 Selec Rotacion 0 4 0 1027 | 3=Rotaciony
enclavamientos
(bombas aux)
4= Rotaciony
enclavamientos (conv
frec. y bombas aux)
0,0=TEST=40 s
P2.10.5 | Intervalo de rotacién 0,0 3000,0 h 48,0 1029 | Tiempo transcurrido para la
rotacion
Rotacién; nimero
P2.10.6 maximo de 0 3 1 1030 | Nivel de rotacion para
accionamientos accionamientos auxiliares
auxiliares
Nivel de frecuencia de
p2.10.7 | Limitede frecuencia | 5 | (o 995 | py 25,00 1031 | rotacion para .
de rotacion accionamiento de velocidad
variable
p2.10.g | Frecuenciamarcha, | Par. | 5506, | 51,00 1002
accionam. auxiliar 1 2.10.9
p2.10.9 | Frecuenciade paro, | - Par. | oo 5 g, | 10,00 1003
accionam. auxiliar 1 2.10.8

Tabla 1- 13. Parametros de control de bombas y ventiladores, P2.10
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3.12 Control de panel (Panel de control: Menu K3)

Los parametros para la seleccion del lugar de control y la direccién en el panel se detallan a
continuacion. Véase el menu Control de panel en el Manual del usuario de Vacon NXL.

o . . . . Por Clie.
Caédigo Parametro Min Max Uni. defecto ID Nota
1 =Terminal de E/S
P3.1 Lugar control 1 3 1 125 | 2 = Panel
3 = Bus de campo
R3.2 Referencia panel ;iri Par.2.1.2 Hz
P3.3 Direccion (en panel) 0 1 0 123 0 f Dlrea?,
1 = Inversion
0=Funcién limitada del
pulsador de Paro
R3.4 Pulsador de Paro 0 1 1 114 1=pulsador de Paro
siempre activado
R3.5 Referencia PID 0,00 100,00 % 0,00
R3.6 | ReferenciaPID2 | 000 | 100,00 % 0,00 Seleccionada con entradas
digitales

Tabla 1- 14. Parametros de control de panel, M3

3.13 Menu de sistema (Panel de control: Men( S6)

Para los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de frecuencia,
como ajustes de parametros del cliente o informacién acerca del hardware y el software, véase el
Capitulo 7.3.6 del Manual del usuario de Vacon NXL.

3.14 Cartas de expansion (Panel de control: Menu E7)

El mend E7 muestra las cartas de expansion montadas en la carta de control y la informacion
relativa a la carta. Para més informacion, véase el Capitulo 7.3.7 del Manual del usuario de Vacon
NXL.
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4. DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS

4.1 PARAMETROS BASICOS

2.1.1, 2.1.2Frecuencia minima/maxima

Define los limites de frecuencia del convertidor de frecuencia.
El valor maximo de los parametros 2.1.1y 2.1.2 es de 320 Hz.

El software comprobaréd automéaticamente el valor de los pardmetros 2.1.19, 2.1.20,
2.3.13,25.1,25.2y 2.6.5.

2.1.3, 2.1.4Tiempo aceleracién 1, tiempo deceleracion 1

2.1.5

2.1.6

2.1.7

2.1.8

2.1.9

2.1.10

Estos limites corresponden al tiempo requerido para que la frecuencia de salida acelere
de frecuencia cero a la frecuencia maxima ajustada (par. 2.1.2). Se utiliza la misma
I6gica para la deceleracion.

Limite intensidad

Este pardmetro determina la intensidad maxima del motor del convertidor de
frecuencia. Para evitar la sobrecarga del motor, ajuste este paradmetro segun la
intensidad nominal del motor. El limite de intensidad equivale a la intensidad nominal
del convertidor (1) por defecto.

Tension nominal del motor
Compruebe este valor U_en la placa de caracteristicas del motor. Este parametro ajusta

la tension en el punto de desexcitacion (parametro 2.6.4) a 100% X U, o0,

Frecuencia nominal del motor

Compruebe este valor f_ en la placa de caracteristicas del motor. Este parametro ajusta
el punto de desexcitacion (pardmetro 2.6.3) al mismo valor.

Velocidad nominal del motor

Compruebe este valor n_ en la placa de caracteristicas del motor.

Intensidad nominal del motor

Compruebe este valor | en la placa de caracteristicas del motor.

Cos phi del motor

Compruebe este valor “cos phi” en la placa de caracteristicas del motor.
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2.1.11 Tipo de marcha

Rampa:

0 El convertidor de frecuencia se pone en marcha a 0 Hz y acelera hasta la
frecuencia méxima en el tiempo de aceleracion ajustado. (La inercia de la
carga o el rozamiento de arranque pueden ocasionar un tiempo de aceleraciéon
mas prolongado).

Motor girando:

1 El convertidor de frecuencia puede ponerse en marcha con un motor que esté
girando mediante la aplicacion al motor de un pequefio par y buscando la
frecuencia que corresponde a la velocidad actual de giro del motor. La
busqueda comienza desde la frecuencia méaxima hacia la frecuencia actual
hasta que se detecta el valor correcto. Después, la frecuencia de salida se
aumenta/reduce hasta el valor de referencia ajustado, segun los pardmetros
de aceleracion/deceleracion ajustados.

Utilice este modo de arranque si el motor esté girando libre cuando se da la
orden de marcha. Con la marcha motor girando es posible hacer frente a
cortas interrupciones de tension de la red.

2112 Tipo paro

Libre:

0 El motor para libremente sin ningun control del convertidor de frecuencia
después de la orden de Paro.

Rampa

1 Después de la orden de Paro, la velocidad del motor decelera segun los

ajustes de los parametros de deceleracion.

Si existe una alta energia cinética, quizé deba utilizarse una resistencia de
frenado externa para una rapida deceleracion.
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2.1.13  Optimizacion U/f

0 Sin utilizar

1 Sobrepar automatico

La tensién al motor cambia de forma automatica, con lo que el
motor produce un par suficiente para arrancar y funcionar a bajas
frecuencias. El aumento de tensién depende del tipo y potencia
del motor. El sobrepar automético puede usarse en aplicaciones
en las que el par de arranque debido a la friccion de arranque es
alto, p.ej. en cintas transportadoras.

iNOTA! En aplicaciones de par elevado - baja velocidad - es probable que el
motor se sobrecaliente. Si el motor debe funcionar durante un
periodo prolongado en estas condiciones, debe prestarse especial
atencion a la refrigeracion del motor. Utilice refrigeracion externa
para el motor si la temperatura tiende a elevarse demasiado.

2.1.14 Seleccion de referencia de frecuencia de E/S

Define la fuente de referencia de frecuencia seleccionada cuando el accionamiento se
controla desde el terminal de E/S.

Referencia All (terminales 2y 3, p.ej. potencidémetro)
Referencia Al2 (terminales 5y 6, p.ej. transductor)
Referencia del panel (parametro 3.2)

Ref. de bus de campo (FBSpeedReference)
Referencia potenciémetro motorizado

A WNEFO

2.1.15 Rango sefial Al2 (1;,)

1 Rango sefal 0...20 mA
2 Rango sefial 4...20 mA
3 Rango sefial 0...10V
4 Rango sefal 2...10V

iNota! Las selecciones no surten efecto si el par. 2.2.12 > 0%, o el par. 2.2.13 < 100%.
2.1.16 Contenido salida analégica

Este pardmetro selecciona la funcion requerida para la sefial de salida analdgica.

Véase la tabla en la pagina 5 para los valores de pardmetros.
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2.1.17 Funcién DIN2

Este pardmetro tiene 10 selecciones. Si no tiene que utilizarse la entrada digital DIN2,
ajustar el valor del parametro a 0.

Marcha inversa
Inversion
Pulso de paro
Fallo externo
Contacto cerrado: se muestra el fallo y se para el motor cuando la entrada esté activa
Fallo externo
Contacto abierto: se muestra el fallo y se para el motor cuando la entrada no esté activa
6 Permiso marcha
Contacto abierto: Marcha de motor desactivada
Contacto cerrado: Marcha de motor activada
Paro libre si se abandona durante MARCHA
7 Velocidad constante 2
8 Potenciometro motorizado UP
Contacto cerrado: La referencia aumenta hasta que se abre el contacto.
9 Desactivar el controlador PID (Ref. de frecuencia directa)
10 Enclavamiento 1 (s6lo puede seleccionarse con control de bombas y ventiladores
activo, P2.9.1=2)

A WN -

(¢,]

2.1.18 Funcion DIN3

Este pardmetro tiene 13 selecciones. Si no tiene que utilizarse la entrada digital DIN3,
ajustar el valor del parametro a 0.

1 Inversion
Contacto abierto: Directo
Contacto cerrado: Inversiéon
2 Fallo externo
Contacto cerrado: Se muestra el fallo y se para el motor cuando la entrada esta activa
3 Fallo externo
Contacto abierto: Se muestra el fallo y se para el motor cuando la entrada no esta
activa
4 Reset fallo
Contacto cerrado: Todos los fallos restaurados
5 Permiso marcha
Contacto abierto: Marcha de motor desactivada
Contacto cerrado: Marcha de motor activada
Paro libre si se abandona durante MARCHA
Velocidad constante 1
Velocidad constante 2
8 Orden frenado CC
Contacto cerrado: En el modo Paro, el frenado CC funciona hasta que el contacto se
abre. La intensidad del frenado de CC es aproximadamente el 10% del valor
seleccionado con el par. 2.4.3.

~N o
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9 Potenciometro motorizado UP
Contacto cerrado: La referencia aumenta hasta que se abre el contacto.
10 Potenciometro motorizado DOWN.
Contacto cerrado: La referencia disminuye hasta que se abre el contacto.
11 Desactivar el controlador PID (Ref. de frecuencia directa)
12 Seleccion de referencia del panel PID 2
13 Enclavamiento 2 (sélo puede seleccionarse con control de bombas y ventiladores
activo, P2.9.1=2)
14 Entrada termistor (Véase el Capitulo 6.2.4 del Manual del usuario)
15 Forzar lugar de control a terminal de E/S
16 Forzar lugar de control a fieldbus

2.1.19 Velocidad constante 1
2.1.20 Velocidad constante 2

Los valores de parametros se limitan de forma automatica entre las frecuencias minima
y méxima. (par. 2.1.1y 2.1.2)

2.1.21 Rearranque automatico

El rearranque automatico se utiliza con este pardmetro

0 = Desactivado

1 = Activado (3 rearranques automaticos, véase el par. 2.8.1 — 2.8.3)

2.1.22 Ocultacion. param.

Con este pardmetro, puede ocultar todos los demas grupos de pardmetros excepto el
grupo de pardmetros basicos (B2.1).

El valor de fabrica de este parametro es 0.

0 = Desactivado (todos los grupos de parametros pueden examinarse con el panel)
1 = Activado (s6lo los parametros béasicos, B2.1, pueden examinarse con el panel)
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4.2 SENALES DE ENTRADA

221 Funcién carta de expansion DIE1

Este pardmetro tiene 12 selecciones. Si no es necesario utilizar la entrada digital DIN1
de la carta de expansion, ajuste el valor de parametro en 0.

Las selecciones son las mismas que para el parametro 2.1.18, exceptuando:

13 = Enclavamiento 1

222 Funcién carta de expansion DIE2

Las selecciones son las mismas que para el parametro 2.2.1, exceptuando.

13 = Enclavamiento 2

2.2.3 Funcion carta de expansién DIE3

Las selecciones son las mismas que para el parametro 2.2.1, exceptuando:

13 = Enclavamiento 3

224 Funcién DIN4
Si se cambia el valor del par. 2.2.6 a 0, Al1 funciona como entrada digital 4.

Las selecciones son las mismas que para el parametro 2.2.3.

iNOTA! Si programa la entrada anal6gica como DIN4, compruebe que las
selecciones de los puentes de X4 sean correctas (véase la figura siguiente).

X4. X4: X8:

(X )

(X )

oo oo

@ @®  Programacion (X J : : @Igl

o0 IS [ce

Entrada de tension; 0...10V Entrada de tensién; 0...10V Entrada de tension; 0...10V

Jumperdin4.th8

Figura 1- 1. Selecciones de los puentes de X4 cuando Al1 funciona como DIN4
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2.2.5

2.2.6

Seleccion sefial All

Conecte la sefial All a la entrada analdgica que elija con este parametro.

110 term 1/0 term

Paa\g./: < 'IB > \(;;\Irgrbiar
/|

Indicador de carta . ,
nxik29.thg N Umero de entrada

Figura 1- 2. Seleccion sefial All

El valor de este parametro se compone del indicador de cartay del nimero de terminal
de entrada respectivo. Véase la Figura 1- 2 anterior.

Indicador de carta 1 = Entradas locales

Indicador de carta 2 = Entradas de carta de expansion
NUmero de entrada 0 = Entrada 1

NUmero de entrada 1 = Entrada 2

NUmero de entrada 2 = Entrada 3

Nl]mero de entrada 9 = Entrada 10

Ejemplo:

Si ajusta el valor de este parametro en 10, ha seleccionado la entrada local 1 para la
sefial All. De nuevo, si se ajusta el valor en 21, la entrada de la carta de expansion 2 se
ha seleccionado para la sefial All.

Si desea utilizar los valores de la sefial de entrada analégica para, por ejemplo,
propositos de prueba Unicamente, puede ajustar el valor de parametro en 0 - 9. En este
caso, el valor 0 corresponde a 0%, el valor 1 corresponde a 20% y cualquier valor entre 2
y 9 corresponde a 100%.

Rango sefial Al1 (U, /I;,)

Con este pardmetro se puede seleccionar el rango de sefial All.

0=DIN4

1 = Rango sefial 0...20mA (s6lo para tamafios MF4 y superiores)
2 = Rango sefial 4...20mA (sélo para tamafios MF4 y superiores)
3 = Rango sefial 0...10V

4 = Rango seial 2...10V

iNota! Las selecciones no sufren efecto si el par. 2.2.7 > 0%, o el par. 2.2.8 < 100%.
Si se cambia el valor del par. 2.2.6 a 0, All funciona como entrada digital 4.
Véase el par. 2.2.4.
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2.2.7
2.2.8

2.2.9

2.2.10

2211

2.2.12

2.2.13
2.2.14

2.2.15

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es

Minimo ajuste cliente All
Maximo ajuste cliente All

Ajusta los niveles minimo y maximo del cliente para la sefial Al1 dentro de 0...10V.

Inversién sefial Al1
Al ajustar el valor del parametro a 1 tiene lugar la inversion de sefial All.

Tiempo filtro sefial Al1
%

Este pardmetro, con un valor mayor
que 0, activa la funcion que filtra las
perturbaciones de la sefial de entrada 100% 4 - -
analdgica U,

Sefal sin filtrar

Un tiempo de filtrado alto ocasiona Sefial filtrada
una respuesta mas lenta de la 63% - L __ L ___.
regulacion. Véase la Figura 1- 3

t[s]

NX12K78

Figura 1- 3.  Filtrado sefial Al1
Seleccion sefial Al2

Conecte la sefal Al2 a la entrada analdgica que elija con este parametro. Véase el par.
2.2.5 para el procedimiento de ajuste del valor.

Rango sefial Al2 (1;,)
1 =Rango sefial 0...20mA

2 = Rango sefial 4...20mA
3 = Rango sefial 0...10V
4 = Rango seial 2...10V

iNota! Las selecciones no surten efecto si el par. 2.2.13 > 0%, o el par. 2.2.14 < 100%.

Minimo cliente AlZ2 (1;,)
Méximo cliente Al2 (1;,)

Estos pardmetros permiten escalar la sefial de intensidad de entrada entre 0y 20 mA.

Ver pardmetros 2.2.7y 2.2.8.

Inversién sefial entrada analdgica Al2 (;,)

Véase el pardmetro correspondiente 2.2.9.
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2.2.16

2.2.17

2.2.18
2.2.19

2.2.20

2.2.21

Tiempo filtrado sefial entrada analégica AlZ2 ()

Véase el pardmetro correspondiente 2.2.10.

Reset memoria potenciéometro motorizado (Referencia de frecuencia)

0 =Sin reset
1 = Reset de memoria en paro y desconexion
2 = Reset memoria en desconexién

Valor minimo escalado referencia
Valor maximo escalado referencia

Se puede elegir un rango de escalado para la referencia de frecuencia entre la frecuencia
Minima y Maxima. Si no se requiere escalado, ajustar el valor del pardmetro a 0.

En las siguientes figuras, la entrada de tension All con rango de sefial 0...10V se
selecciona para la referencia.

A Frecuencia A Frecuencia
de salida de salida
| Méx frec. par 2.1.2 | _Maéx frec. par 2.1.2

Par. 2.2.19

Entrada Par. 2.2.18 -
anal. [V] T Min frec. par 2.1.1

Entrada

- Min frec. par 2.1.1 anal. [V]

0 10 0 10
NX12K35

Figura 1- 4. lzquierda: Par. 2.1.18=0 (Sin escalado de referencia) Derecha: Escalado
referencia

Seleccion de referencia de frecuencia de panel

Define la fuente de referencia seleccionada cuando el accionamiento se controla desde
el panel

Referencia All (por defecto All, terminales 2y 3, p. €]. potenciémetro)
Referencia Al2 (por defecto Al2, terminales 5y 6, p. ej. transductor)
Referencia del panel (parametro 3.2)

Ref. de Bus de campo (FBSpeedReference)

Referencia potenciémetro motorizado

Referencia regulador PID

abhwMNdDEFLO

Seleccién de referencia de frecuencia de bus de campo

Define la fuente de referencia seleccionada cuando el accionamiento se controla desde
el bus de campo. Acerca de los valores de los pardmetros, véase el par. 2.2.20.
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4.3 SENALES DE SALIDA

2.3.1 Contenido salida relé 1

2.32 Contenido salida relé 1 carta de expansion
2.3.3 Contenido salida relé 2 carta de expansion
2.34 Contenido salida digital carta de expansién 1

Valor ajustado

Contenido de la sefial

0 = Sin utilizar

1 =Listo
2 = Marcha

3= Fallo
4 = Inversion fallo
5 = Aviso sobretemp. conv. frec.

6 = Aviso o fallo externo
7 = Aviso o fallo referencia

8 = Aviso

9 = Inversion

10 = Velocidad constante
11 = En velocidad

12 = Regulador motor activado

13 = Supervision limite frecuen. salida 1

14 = Control desde los terminales de E/S

15 = Aviso o fallo termistor

16 = Supervision de valor actual activa
17 = Control rotacion 1
18 = Control rotacion 2

19 = Control rotacién 3

20 = Supervisién de entrada analdgica

Fuera de utilizacion

La salida de relé RO1y los relés programables de la carta
de expansién (RO1, RO2) se activan cuando:

El convertidor de frecuencia esta listo para funcionar

El convertidor de frecuencia esta en funcionamiento (motor
en marcha)

Ha ocurrido un disparo por fallo

No ha ocurrido un disparo por fallo

La temperatura del refrigerador excede los +70°C

Fallo o aviso dependiendo del par. 2.7.2

Fallo o aviso dependiendo del par. 2.7.1

- si la referencia analdgica es 4—20 mA y la sefial es <4mA
Siempre que exista un aviso

Se ha seleccionado la orden de inversion

Se ha seleccionado una velocidad constante

La frecuencia de salida ha alcanzado la referencia ajustada

Se ha activado el regulador de sobretension o
sobreintensidad

La frecuencia de salida esta fuera del limite bajo/limite alto
de supervision ajustado (véanse los parametros 2.3.12 y
2.3.13 siguientes)

Modo de control externo (Menu K3; par. 3.1)

La entrada de termistor de la carta opcional indica
sobretemperatura. Fallo o aviso dependiendo del
parametro 2.7.19.

Pardmetros 2.7.22 - 2.7.24

Control bomba 1, pardametros 2.10.1 — 2.10.7
Control bomba 2, pardmetros 2.10.1 - 2.10.7
Control bomba 3, pardametros 2.10.1 — 2.10.7

El relé se activa de acuerdo con los ajustes de los
parametros 2.3.14 — 2.3.16.

Tabla 1- 15. Sefiales de salida a través de RO1 y carta de expansion RO1 y DO1.
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2.3.5 Contenido salida analdgica

Este pardmetro selecciona la funcion requerida para la sefial de salida analdgica.

Véase la tabla en la pagina 5 para los A

valores de pardmetros.

%

Sefial sin filtrar

100% + - -
2.3.6 Tiem. filtrado salida analdgica

Define el tiempo de filtrado de la sefial de Sefial filtrada
salida analdgica. 63% - - ----- o

Si ajusta el valor 0 para este parametro,
no se produce filtrado.

ts]

NX12K16

Figura 1- 5. Filtrado salida analdgica

2.3.7 Inversioén salida analégica

Invierte la sefal de salida analégica:

Senal salida max. = 0%

Sefal salida min. = Valor ajustado maximo (pardmetro 2.3.3)

A
0 Sininversion
.. 20 mA-
1 Inversion
P , . . 12 mA Tl
Veéase el parametro 2.3.9 siguiente. mA- ST "Param. 23.9
10 mA- B
aram. 2.3.9
0%
4 mA -
0mA >
° NX12K17
Figura 1- 6. Inversion salida analdgica
2.3.8 Minimo salida analégica

Define que el minimo de sefial sea 0 mA o bien 4 mA (offset cero). Observe la diferencia
en el escalado de la salida analdgica en el parametro 2.3.9.
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2.3.9 Escalado salida analdgica

Factor de escalado de la salida analdgica.

Senal Valor méx. de la sefial
Frecuencia de 100% X f, idzei
. analogica Par.2.3.9=
salida 200% ;’36.0/3.3.%
Velocidad del motor | 100% x Veloc. nom. motor LU I S 7
Intensidad salida 100% X | yoror
Par motor 100% X Trpsotor |
Potencia motor 100% X P ppotor 12mA
Tensién motor 100% X U, yt0r 10ma P
Tens. DC-link 1000V Par.238=1 | /.- i
Valor ref. PI 100% x méx. valor ref. AmaTe
valor act. Pl 1 100% x méx. valor actual Par2:98=0 o
Valor error PI 100% x max. valor error 0 05 10
Salida PI 100% x max. salida mka0.m8
Tabla 1- 16. Escalado salida analdgica
Figura 1- 7.Escalado salida analdgica
2.3.10 Contenido salida analdgica carta de expansion 1
2.3.11 Contenido salida analdgica carta de expansion 2

Estos parametros seleccionan las funciones deseadas para las sefiales de salida
analogica de la carta de expansioén. Véase el par. 2.1.16 para los valores del parametro.

2.3.12 Funcién de supervision, limite frecuencia de salida 1

0 Sin supervision
1 Supervision limite bajo
2 Supervision limite alto

Si la frecuencia de salida esté por debajo/encima del limite ajustado (par. 2.3.13) esta
funcién genera un mensaje de aviso mediante las salidas de relé dependiendo del ajuste
de los pardmetros 2.3.1 — 2.3.4.

2.3.13 Valor de supervision, Iimite frecuencia salida 1
Selecciona el valor de frecuencia supervisado por el parametro 2.3.12.

Figura 1- 8. Supervision frecuencia de salida

A
f[Hz] Par2.3.11=2

Par2312 |- ___ S O

Ejemplo: |9 ROl_—/| 21|RO1— |21 ROlj

22| RO 22 ROll 22| RO
23|ROLI— 23| RO 23| ROI—

NX12K19

2.3.14 Supervision entrada analdgica
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2.3.15

2.3.16

Con este pardmetro puede seleccionar la entrada analdgica que se va a supervisar.

0 = No se utiliza
1 = Entrada analdgica 1
2 = Entrada analdgica 2

Limite desactivacion supervision entrada analégica

Cuando la sefial de la entrada analdgica seleccionada con el parametro 2.3.14 es inferior
al limite establecido con este parametro, la salida del relé se desactiva.

Limite activacion supervisién entrada analégica

Cuando la sefial de la entrada analdgica seleccionada con el parametro 2.3.14 es
superior al limite establecido con este pardmetro, la salida del relé se activa.

Esto significa que si, por ejemplo, el limite de activacién es el 60% y el de desactivacion,
el 40%, el relé se activa cuando la sefial sobrepasa el 60% y permanece asi hasta que
cae por debajo del 40%.

Teléfono: 938 774 506 = Fax: 938 770 009



Descripcion de los parametros vacon = 29

4.4 CONTROL ACCIONAMIENTO

241

2.4.2

2.4.3

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es

Forma de la rampa de aceleracién/deceleracién 1

Con este pardmetro se puede programar que se suavice el inicio y el final de la rampa de
aceleracion y deceleracion. Ajustando este valor a 0 la rampa es lineal, con lo que la
aceleracion y deceleracion actian inmediatamente con los cambios en la sefial de
referencia.

Ajustando el valor del pardmetro en 0,1...10 segundos para este parametro, se produce
una aceleracion/deceleracion de curva-S. El tiempo de aceleracion se determina con los
parametros 2.1.3/2.1.4

A
[HZ]

[t]

»
»

NX12K20

Figura 1- 9. Aceleracion/Deceleracion (curva en S)

Chopper de frenado

iNota! Hay instalado un chopper de frenado interno en todos los tamarios excepto el
MF2

0 Sin chopper de frenado
1 Chopper de frenado en estado de Marcha
3 Utilizado en estado de Marcha y Paro

Cuando el convertidor de frecuencia decelera el motor, la energia cinética del motory la
carga se disipan hacia una resistencia externa de frenado. Esto permite que el
convertidor de frecuencia frene la carga con un par igual al de la aceleracion si la
resistencia de frenado se ha seleccionado segun las especificaciones. Véase el manual
de instalacion de la Resistencia de frenado.

Intensidad frenado CC

Define la intensidad que se inyecta al motor durante el frenado por CC.
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2.4.4

Tiempo frenado por CC al paro

Determina si el frenado esta activado o desactivado y el tiempo de frenado del freno CC
cuando el motor se esté parando. La funcién de frenado por CC depende de la funcion de
paro, parametro 2.1.12.

0 Freno CC desconectado

>0 El freno CC esté en uso y su funcionamiento depende de la funcion de Paro,
(par. 2.1.12). El tiempo de frenado por CC se determina con este pardmetro

Par. 2.1.12 = 0 (Funcién de paro = Libre):

Tras la orden de paro, el motor para libremente sin el control del convertidor de
frecuencia.

Con la inyeccion de CC, el motor puede pararse eléctricamente en el tiempo mas corto
posible sin utilizar una resistencia externa de frenado opcional.

El tiempo de frenado esté escalado en funcion de la frecuencia cuando se inicia el
frenado por CC. Si la frecuencia es mayor que la frecuencia nominal del motor, el valor
ajustado del pardmetro 2.4.4 determina el tiempo de frenado. Cuando la frecuencia es el
<10% de la nominal, el tiempo de frenado es el 10% del valor ajustado en el parametro
244.

A
fout fout

fn

\\ Frecuencia de salida
Freno CC con.\\\\ 0dxfn - Velocidad del motor
”1 . Freno CC conectado ¢
‘ L= 1xPar 244 I t=0,1x Par. 2.4.4 >
iy oy

NX12K21

Figura 1- 10. Tiempo frenado por CC cuando modo Paro = Libre.
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Par. 2.1.12 = 1 (Funcién Paro = Rampa):

Después de la orden de paro, se decelera la
velocidad del motor segun el ajuste de los 4
parametros de deceleracion, lo masrapido | = F=—==== N
posible, hasta la velocidad definida con el
parametro 2.4.5, donde se inicia el frenado
por CC.

Freno CC

parametro 2.4.4. Si la energia cinética es muy
alta, recomendamos utilizar una resistencia
de frenado externa para una deceleracion t=Par. 244
maés rapida. Véase la Figura 1- 11. MARCHA |

PARO

El tiempo de frenado se define en el par. 245 |-~ I

NX12K23

Figura 1- 11. Tiempo frenado por CC cuando
modo Paro = Rampa

2.4.5 Frecuencia de frenado por CC con Paro por rampa

La frecuencia de salida a la cual se aplica el frenado por CC. Véase la Figura 1- 11.
A

Frecuencia
2.4.6 Tiempo frenado por CC a la marcha de salida

El freno CC se activa al dar la orden de
marcha. Este pardmetro define el tiempo
antes de la liberacién del freno. Tras la
liberacion del freno, la frecuencia de salida
aumenta segun la funcion de marcha
ajustada con el pardmetro 2.1.11. Véase la

Figura 1- 12. i >
Par2.4.6 |
>
MAR.
PARO NX12K80
Figura 1- 12. Tiempo frenado por CC a la
marcha
2.4.7 Frenado de flujo

En vez del frenado de CC, el frenado de flujo es una forma util de frenar motores <15 kW.
Cuando se necesita frenar, la frecuencia se reduce y el flujo en el motor se incrementa,
aumentando la capacidad de frenado del motor. A diferencia del frenado de CC, la
velocidad del motor permanece controlada durante el frenado.

El frenado de flujo puede Conectarse o Desconectarse.

0 = Frenado de flujo Desconectado
1 = Frenado de flujo Conectado
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Nota: El frenado de flujo convierte la energia en calor en el motor, y ha de utilizarse
intermitentemente para evitar dafar el motor

2.4.8 Intensidad de frenado de flujo

Define el valor de la intensidad de frenado de flujo. Puede estar ajustado entre 0,3 X | ot
y el Limite intensidad.
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4.5 FRECUENCIAS PROHIBIDAS

2.5.1 Area de frecuencias prohibidas 1; Limite bajo
2.5.2 Area de frecuencias prohibidas 1; Limite alto
A .
En algunos sistemas, puede ser ggeggl?;;';zl

necesario evitar ciertas frecuencias
debido a problemas de resonancias S i 7
mecénicas. Con estos pardmetros es i
posible ajustar un limite para la region L v
de "frecuencia de salto". Véase la

Figura 1- 13. |
251 252
i : Referencia [Hf]
NX12K33
Figura 1- 13. Ajuste de area de frecuencias
prohibidas.
2.5.3 Relacion de escalado de velocidad de la rampa de acel./decel. entre limites de

frecuencias prohibidas

Define el tiempo de aceleracion/deceleracion cuando la frecuencia de salida esté entre
los limites del rango de frecuencia prohibida seleccionados (pardmetros 2.5.1y 2.5.2). El
tiempo de rampa (tiempo de aceleracion/deceleracion seleccionado 1 o 2) se multiplica
por este factor. P.gj. el valor 0,1 hace que el tiempo de aceleracion sea 10 veces menor
que fuera de los limites del rango de frecuencias prohibidas.

fout [Hz]
e
R
R
R
Par.2.5.3=0,2 ././
\ P
R
R
Par.252 -~~~ ""~=--"""="==-=-"¢f------ ‘_/__,/
R
e
R
Par 251 ----ooooo oo -~ Par.25.3=1,2
Time [s]
nxlk37.th8

Figura 1- 14. Escalado del tiempo de rampa entre frecuencias prohibidas
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4.6 CONTROL MOTOR

2.6.1 Modo control motor

0 Control de frecuencia: Las referencias, tanto desde el panel como desde el terminal de
E/S, son referencias de frecuenciay el convertidor de
frecuencia controla la frecuencia de salida (resolucion de
frecuencia de salida = 0,01 Hz)

1 Control de velocidad: Las referencias, tanto desde el panel como desde el terminal de
E/S, son referencias de velocidad y el convertidor de frecuencia
controla la velocidad del motor (precision + 0,5%).

2.6.2 Seleccion relacion U/f

Lineal:  Latension del motor cambia linealmente con la frecuencia en el area de flujo

0 constante de 0 Hz al punto de desexcitacion donde se suministra la tensién
nominal al motor. La relacion U/f lineal deberia emplearse en aplicaciones de
par constante. Véase la Figura 1- 15.

Este ajuste por defecto deberia usarse si no se requiere ningan otro
ajuste en especial.

Cuadrat.: La tension del motor cambia siguiendo una forma de curva cuadratica con la

1 frecuencia en el &rea de 0 Hz al punto de desexcitacion donde la tension
nominal también se suministra al motor. EI motor funciona bajo
magnetizacion por debajo del punto de desexcitacion y produce menos pary
un menor ruido electromecénico. La relacion U/f cuadrética puede emplearse
en aplicaciones en las que la demanda de par de la carga es proporcional al
cuadrado de la velocidad, p.ej. en bombas y ventiladores centrifugos.

A UV

un |- - - __ _ _ _ __________

par.2.6.4 | Defecto: Tension ' Punto desexcitacion
nominal del motor !

Lineal

Cuadréatico Defecto:
Frecuencia

,/ nominal del motor f[HZ]

. >

NX12K07

Figura 1- 15. Cambio lineal y cuadratico de la tension del motor

Curva U/f programable:
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2.6.3

2.6.4

2.6.5
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2 La curva U/f puede programarse con tres puntos distintos. La curva U/f
programable puede utilizarse si los demas ajustes no satisfacen las
necesidades de la aplicacion.

Figura 1- 16. Curva U/f programable

A U]

un |- - - - ____
Default: Nominal
Par2.6.4 voltage of the motor

Field weakening point

Par.2.6.6 |
(Def. 10%) \ .
| Default: Nominal
Par. 2.6.7 | frequency of the motor
(Def. 1.3%) ! / f[Hzg
Par. 2.6.3
Par. 2.6.5
(Def. 5 HZ) NX12K08
Lineal con optim. flujo:
3 El convertidor de frecuencia empieza a buscar la intensidad del motor minima

y, para ahorrar energia, reduce las perturbacionesy el ruido. Esta funcién
puede emplearse en aplicaciones con carga del motor constante, como
ventiladores, bombas, etc.

Punto de desexcitacion

El punto de desexcitacion es la frecuencia de salida a la cual la tension de salida alcanza
el valor ajustado con el par. 2.6.4.

Tensién en el punto de desexcitacion

Por encima de la frecuencia en el punto de desexcitacion, la tension de salida
permanece en el valor ajustado con este parametro. Por debajo de la frecuencia en el
punto de desexcitacion, la tension de salida depende de los ajustes de los pardmetros de
la curva U/f. Véanse los parametros 2.1.13, 2.6.2, 2.6.5,2.6.6 y 2.6.7, y la Figura 1-16.

Cuando se ajustan los pardmetros 2.1.6 y 2.1.7 (tension nominal y frecuencia nominal del
motor), los pardmetros 2.6.3y 2.6.4 reciben de forma automética los valores
correspondientes. Si requiere valores distintos para el punto de desexcitaciony la
tension, cambie estos pardmetros tras ajustar los parametros 2.1.6y 2.1.7.

Curva U/f, frecuencia en el punto medio

Si se ha seleccionado la curva U/f programable con el parametro 2.6.2, este parametro
define la frecuencia en el punto medio de la curva. Véase la Figura 1-16.
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2.6.6

2.6.7

2.6.8

2.6.9
2.6.10

Curva U/f, tension en el punto medio

Si se ha seleccionado la curva U/f programable con el parametro 2.6.2, este parametro
define la tensién en el punto medio de la curva. Véase la Figura 1- 16.

Tension de salida a frecuencia cero

Este pardmetro define la tension a frecuencia cero de la curva. Véase la Figura 1- 16.

Frecuencia de conmutacion

Se puede minimizar el ruido del motor utilizando altas frecuencias de conmutacion. Al
incrementar la frecuencia de conmutacion se reduce la posibilidad de carga del
convertidor de frecuencia.

Frecuencia de conmutacion para Vacon NXL: 1...16 kHz

Control sobretension
Control baja tension

Estos parametros permiten desconectar los reguladores de sobretension/baja tension.
Esto puede ser (til si, por ejemplo, la tension de la red fluctia mas del —-15% al +10% y la
aplicacion no soporta esta sobretension/baja tension. Este regulador controla la
frecuencia de salida teniendo en cuenta las fluctuaciones de alimentacion.

Nota: Silos reguladores estan desconectados, pueden ocurrir disparos por
sobretension/baja tension.

0 Regulador desconectado

1 Regulador conectado
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4.7 PROTECCIONES

2.7.1

2.7.2

2.7.3

2.7.4
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Respuesta frente a fallo referencia

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12
3 = Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

El mensaje y la accion de aviso o fallo se generan cuando se utiliza la sefial de referencia
4..20 mAYy la sefal cae por debajo de 3,5 mA durante 5 segundos o por debajo de 0,5 mA
durante 0,5 segundos. La informacion también puede programarse en salidas de relé.

Respuesta frente a fallo externo

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12
3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

El mensaje y la accion de aviso o fallo se generan a partir de la sefial externa de fallo
en las entradas digitales programables. La informacion también puede programarse en
salidas de relé.

Respuesta frente a fallo de baja tension

0 = Aviso
1 = Fallo, modo de paro después del fallo segiin parametro 2.1.12
2 = Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

En cuanto a los limites de baja tensién, véase la Tabla 4-3 del Manual del usuario de
Vacon NXL.

Nota: Esta proteccion no puede desactivarse.

Supervision fase de salida

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12
3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

La supervision de fase de salida del motor verifica que las fases de motor tengan
aproximadamente la misma intensidad.
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2.7.5 Proteccion fallo a tierra

0= Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12
3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

La proteccion de fallo a tierra verifica que la suma de las intensidades de fase de motor
sea cero. La proteccion de sobreintensidad funciona siempre y protege al convertidor de
frecuencia contra fallos a tierra con intensidades elevadas.

Parametros 2.7.6—2.7.10, Proteccion térmica motor:
Generalidades

La proteccion térmica del motor evita el sobrecalentamiento del motor. El accionamiento Vacon
puede proporcionar més intensidad que la nominal al motor. Si la carga requiere estas altas
intensidades, existe el riesgo de sobrecargar térmicamente el motor. Esto se da a bajas frecuencias.
A bajas frecuencias se reduce el efecto de refrigeracion del motor, asi como la capacidad de carga
del mismo. Si el motor cuenta con un ventilador externo, la reduccién de la carga a bajas
velocidades es reducida.

La proteccion térmica del motor se basa en un modelo matematico y utiliza la intensidad de salida
del accionamiento para determinar la carga en el motor.
La proteccion térmica del motor puede ajustarse con parametros. La intensidad térmica I+

determina la intensidad de carga por encima de la cual el motor esta sobrecargado. Este limite de
intensidad es una funcion de la frecuencia de salida.

iPRECAUCION! £/ modelo matematico no puede proteger el motor si se ha reducido
! la ventilacion del motor debido a la interrupcion del flujo de aire.

2.7.6 Proteccion térmica motor

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12
3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

Si se ha seleccionado disparo, el accionamiento se parardy activara el estado de fallo.

Desactivando la proteccion, es decir, ajustando el pardmetro a 0, se restaurara el
modelo térmico del motor al 0%.

Si el parametro se ajusta en 0, se desactivara la proteccion y se restablecera el contador
del tiempo de calado.

2.7.7 Proteccién térmica del motor: Factor de temperatura ambiente del motor
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Cuando es necesario tener en cuenta la temperatura ambiente del motor, es
recomendable ajustar un valor para este parametro. El valor del factor se puede ajustar
entre —100,0% y 100,0%, donde —
100,0% corresponde a 0°C y 100,0% a 4
la temperatura ambiente de
funcionamiento maxima del motor. 100%
Ajustar el valor del pardmetro a 0%
asume que la temperatura ambiente
es la misma que la temperatura del
refrigerador a la conexion.

D 8=40%

\/

0 £t

NX12k62

Figura 1- 17. Capacidad refrigeracion motor

2.7.8 Proteccion térmica del motor: Capacidad de refrigeracién a frecuencia cero

La intensidad puede ajustarse entre 0—150,0% x capacidad de refrigeracion a frecuencia
nominal. Véase la Figura 1- 17.

2.7.9 Proteccion térmica del motor: Constante de tiempo

Este tiempo puede ajustarse entre 1 y 200 minutos.

Esta es la constante de tiempo térmico del motor. Cuanto mayor sea el motor, mayor
sera la constante de tiempo. La constante de tiempo es el tiempo en el cual el modelo
térmico calculado ha alcanzado el 63% de su valor final.

El tiempo térmico del motor es especifico del disefio del motor y difiere entre distintos
fabricantes de motores.

Si el tiempo t6 del motor (t6 es el tiempo en segundos durante el que puede funcionar el
motor de forma segura con una intensidad seis veces la nominal) se conoce (lo facilita el
fabricante del motor), es posible ajustar el pardmetro de la constante de tiempo
basandose en él. Como regla general, la constante de tiempo térmico del motor en
minutos equivale a 2xt6. Si el accionamiento se halla en estado de paro, la constante de
tiempo se incrementa de forma interna hasta el triple del valor de parametro ajustado.
La refrigeracion en el estado de paro se basa en la conveccion y la constante de tiempo
se incrementa. Véase también la Figura 1-18. Nota: Si la velocidad nominal (par. 2.1.8) o
la intensidad nominal (par. 2.1.9) del motor se modifican, este parametro se ajusta
autométicamente al valor por defecto (45).
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A
Temperatura del motor

Zona dispar -
ona disparo I/_

105%

o

A'_'_'_!

""" Avisol/fallo
par. 2.7.6

‘o
‘e
"y, o
e,

=
_'

Const. tpo. T*)

B
i
o

. Temperatura del motor @ = (I/I-|—)2 X (1-e't/T)

»
>

*) Cambia con el tamafio del motor y
se ajusta con el par. 2.7.9 NX12k82

Figura 1- 18. Calculo de la temperatura del motor

2.7.10 Proteccion térmica del motor: Ciclo de servicio del motor
Define qué cantidad de la carga nominal del motor se aplica.

El valor puede ajustarse al 0%...100%.

Parametro 2.7.11, Proteccién motor bloqueado:
Generalidades

La proteccion de motor blogqueado protege al motor frente a situaciones de sobrecarga de corta
duracién tales como las que provoca un eje blogueado. El tiempo de reaccién de la proteccion de
blogueo puede ser méas corto que el de la proteccion térmica del motor. El estado de bloqueo se
define con dos parametros, 2.7.12 (Intensidad de bloqueo) y 2.7.13 (Frecuencia de bloqueo). Si la
intensidad es superior al limite ajustado y la frecuencia de salida es menor que el limite ajustado, se
considera que existe blogueo. No existe una indicacion real de la rotacién del eje. La proteccion de
blogueo es un tipo de proteccion de sobreintensidad.

2.7.11 Proteccién bloqueo
0 = Sin respuesta
1 = Aviso
2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12

3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

Ajustar el pardmetro a 0 desactiva la proteccion y restaura el contador de tiempo de
bloqueo.
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2.7.12 Limite intensidad bloqueo 4,

La intensidad puede ajustarse a
0,0...Imotor*2. En el estado de bloqueo, la
intensidad tiene que estar por encima de
este limite. Véase la Figura 1- 20. El
software no permite el ajuste de un valor
mayor que | yewr*2. Si se cambia el
parametro 2.1.9 Intensidad nominal del
motor, este parametro se restaura
autométicamente al valor por defecto

(InMotor*l,S)- i

Zona bloqueo

Par. 2.7.12

f

»

Par. 2.7.14  wanes

Figura 1- 19. Ajustes de las caracteristicas de
blogueo

2.7.13 Tiempo bloqueo

El tiempo puede ajustarse entre 1,0y 120,0s.

Este es el tiempo maximo permitido para
detectar un estado de bloqueo. Hay un
contador ascendente/descendente
interno que cuenta el tiempo de bloqueo. Par. 2.7.13 |
Si el contador del tiempo de bloqueo
supera el valor de este limite, la
proteccién ocasionara un disparo (véase
la Figura 1- 20).

A Contador tiempo bloqueo

Zona de disparo

Disparo/aviso
par. 2.7.11

Tiempo

i T e —

log.

NX12k64

Figura 1- 20. Recuento del tiempo de bloqueo

2.7.14 Frecuencia maxima bloqueo

La frecuencia se puede ajustar entre 1-f _ (par.2.1.2).

Para que se produzca un bloqueo, la frecuencia de salida debe haber permanecido por
debajo de este limite.

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es




42 = vacon Descripcion de los parametros

Pardmetros 2.7.15—2.7.18, Proteccién baja carga:
Generalidades

El propdsito de la proteccion de baja carga es supervisar que el motor tenga carga mientras el
accionamiento esté en funcionamiento. Si el motor pierde la carga puede haber un problema en el
proceso, p.ej. una correa rota o una bomba sin liquido. La proteccion de baja carga del motor se
puede ajustar mediante la modificacion de la curva de baja carga con los parametros 2.7.16 (Carga
area punto de desexcitacion) y 2.7.17 (Carga frecuencia cero), véase a continuacion. La curva de baja
carga es una curva cuadratica ajustada entre la frecuencia cero y el punto de desexcitacion. La
proteccidn no esta activa por debajo de 5Hz (se detiene el valor del contador de baja carga).

Los valores de par para ajustar la curva de baja carga se ajustan en un porcentaje relativo al par
nominal del motor. Los datos de la placa de datos del motor, el pardmetro Intensidad nominal del
motor y la intensidad nominal del accionamiento I.qr Se utilizan para determinar la relacion de
escalado para el valor del par interno. Si se utiliza otro tamafio de motor distinto al tamafio nominal
con el accionamiento, disminuye la precision del calculo del par.

2.7.15 Proteccion baja carga
0 = Sin respuesta
1 = Aviso
2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12

3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

Si se ha seleccionado el disparo, el accionamiento se para y activa el estado de fallo.

Desactivando la proteccion al ajustar el parametro a 0 se restaura el
contador de tiempo baja carga.

2.7.16 Proteccion baja carga, carga zona area desexcitacion
El limite de par se puede ajustar entre 10,0—150,0 % X T votor-

Este pardmetro nos da el valor para el minimo par permitido cuando la frecuencia de
salida esta por encima del punto de desexcitacion. Véase la Figura 1- 21.

A par

Si se cambia el parametro 2.1.9
(Intensidad nominal del motor), este

. Par. 2.7.16
parametro se restaura :
autométicamente al valor por defecto. ;
|
|
|
Par. 2.7.17 |
Zona baja targa
|
I 1 {
1 T »>
5 Hz Punto desexcitacion
par. 2.6.3 NX12k65

Figura 1- 21. Ajuste de la carga minima
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2.7.17 Proteccion baja carga, carga frecuencia cero
El limite de par se puede ajustar entre 5,0—150,0 % X T, uotor-

Este pardmetro da el valor del par minimo permitido a la frecuencia cero. Véase la
Figura 1- 21.

Si se cambia el valor del pardmetro 2.1.9 (Intensidad nominal motor), este pardmetro se
restaura automaticamente al valor por defecto.

2.7.18 Tiempo baja carga

Este tiempo se puede ajustar entre 2,0
y 600,0 s. A Contador tiempo baja carga

Este es el tiempo maximo permitido Zona de disparo
para el estado de baja carga. Un Par. 2.7.18 |
contador ascendente/descendente

\

interno cuenta el tiempo de baja carga 1 DaeParolayiso
acumulado. Si el valor del contador de ;

baja carga supera este limite, la ;
proteccién ocasionara un disparo }

segun el parametro 2.7.15. Si el l
accionamiento se para, el contador de . Tiempo
baja carga se ajusta a cero. Véase la Beia carga - | >
Figura 1- 22. Sinb. carga—1 L L

NX12k66

Figura 1- 22. Funcién contador tiempo baja carga
2.7.19 Respuesta frente a fallo de termistor

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun parametro 2.1.12
3 =Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

El ajuste del pardmetro a 0 desactivara la proteccion.

2.7.20 Respuesta frente a fallo de bus de campo

Ajuste aqui el modo de respuesta para el fallo del bus de campo si se usa una carta de
bus de campo. Para mas informacion, véase el Manual de la carta de bus de campo
respectiva.

Véase el pardmetro 2.7.19.

2.7.21 Respuesta frente a un fallo de ranura

Ajuste aqui el modo de respuesta para un fallo de ranura de carta debido a una carta
ausente o defectuosa.

Véase el pardmetro 2.7.19.

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es




44 « vacon Descripcion de los parametros

2.7.22 Funcién de supervision de valor actual

0 = Sin utilizar

1 = Aviso, si el valor actual esté por debajo del limite ajustado con el par. 2.7.23
2 = Aviso, si el valor actual supera el limite ajustado con el par. 2.7.23

3 =Fallo, si el valor actual esta por debajo del limite ajustado con el par. 2.7.23
4 = Fallo, si el valor actual supera el limite ajustado con el par. 2.7.23

2.7.23 Limite supervisién de valor actual

Con este pardmetro, puede ajustar el limite del valor actual supervisado por el par.
2.7.22

2.7.24 Retraso supervision de valor actual
Ajuste aqui el retraso para la funcion de supervision del valor actual (par. 2.7.22).

Si este parametro esta en uso, la funcion del par. 2.7.22 estara activa s6lo cuando el
valor actual esté fuera del limite definido para el tiempo determinado por este
parametro.
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4.8 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO

La funcion de rearranque automatico esta activa si el valor del par. 2.1.21 = 1. Siempre hay tres
intentos de rearranque:

2.8.1

2.8.2

2.8.3

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es

Rearranque automatico: Tiempo de espera

Define el tiempo antes de que el convertidor de frecuencia intente rearrancar
autométicamente el motor tras la desaparicién del fallo.

Rearranque automatico: Tiempo intentos

La funcion de Rearranque automatico rearranca el convertidor de frecuencia cuando los
fallos han desaparecido y ha transcurrido el tiempo de espera.

T. espera T. espera T. espera T. espera

Par. 2.8.1 |Par. 28.1 Par. 2.8.1 |Par. 281
Disparador H ﬂ H ﬂ

de fallos

Sefial paro motor H H H H

Rearranque 1 | Rearranque 2 | Rearranque 3

Sefal marcha motor H H

Supervision Tiempo intentos [
Par. 2.8.2
Fallo activo
RESET/
Reset de falla _l

NX12k67
Func. rest. automatica: (Intentos = 3)

Figura 1- 23. Rearranque automatico

El recuento de tiempo empieza a partir del primer arranque automatico. Si el nimero de
fallos que ocurren durante el tiempo de intentos supera los tres fallos, el estado de fallo
se activa. En caso contrario, se elimina el fallo tras haber transcurrido el tiempo de
intentos y el siguiente fallo inicia el recuento del tiempo de intentos otra vez.

Si queda un solo fallo durante el tiempo de intentos, existe un estado de fallo.

Rearranque automatico, tipo de marcha

Este pardmetro define el tipo de marcha para el Rearranque automatico. El parametro
define el tipo de marcha:

0 = Marcha con rampa
1 = Marcha motor girando
2 = Marcha segun par. 2.1.11
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4.9 PARAMETROS REFERENCIA PID

2.9.1

2.9.2

2.9.3

2.9.4

2.9.5

Activacién PID

Con este pardmetro, puede activar o desactivar el regulador PID o activar los
parametros de control de bombas y ventiladores.

0 = Regulador PID desactivado

1 = Regulador PID activado

2 = Control de bombas y ventiladores activado. El grupo de pardmetros P2.10 pasa a ser
visible.

Referencia PID
Define qué fuente de referencia de frecuencia se selecciona para el regulador PID.

El valor por defecto es 2.

0 = Referencia All

1 = Referencia Al2

2 = Referencia PID de la pagina Control panel (Grupo K3, parametro P3.5)
3 = Referencia del bus de campo (FBProcessDatalN1)

Entrada valor actual

All

Al2

Bus de campo (Valor actual 1: FBProcessDatalN2; Valor actual 2. FBProcessDatalN3)
Par motor

Velocidad del motor

Intensidad motor

Potencia motor

All - Al2

N~No o h~WNEFLO

Ganancia regulador PID

Este parametro define la ganancia del regulador PID. Si se ajusta el valor del parametro
a 100%, un cambio del 10% en el valor de error hace que la salida del regulador cambie
en un 10%.

Si se cambia el valor del parametro a 0, el regulador PID funciona como regulador ID.

Véanse los ejemplos siguientes.

Tiempo | regulador PID

Este pardmetro define el tiempo de integracién del regulador PID. Si este pardmetro
esta ajustado en 1,00 segundos, un cambio del 10% en el valor de error hace que la
salida del regulador cambie en un 10,00%/s. Si se cambia el pardmetro a 0,00 s, el
regulador PID funciona como regulador PD. Véanse los ejemplos siguientes.
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2.9.6 Tiempo D regulador PID

El pardmetro 2.9.5 define el tiempo de derivacion del regulador PID. Si este pardmetro
esta ajustado en 1,00 segundo, un cambio del 10% en el valor de error durante 1,00 s
hace que la salida del regulador cambie en un 10,00%. Si el valor del parametro esté
ajustado en 0,00 s, el regulador PID funcionard como regulador PI.

Véanse los ejemplos siguientes.

Ejemplo 1:

Para reducir el valor de error a cero, con los valores dados, la salida del convertidor de
frecuencia se comporta del modo siguiente:

Valores dados:

Par.2.9.4,P=0% Limite max. PID = 100,0%
Par. 2.9.5, tiempo1=1,00s Limite min. PID = 0,0%
Par. 2.9.6, tiempo D =0,00 s Frec. min.=0Hz

Valor error (valor ajustado — valor proceso) = 10,00% Frec. max. = 50 Hz

En este ejemplo, el regulador PID funciona practicamente so6lo como regulador ID.

Segun el valor dado del parametro 2.9.5 (tiempo 1), la salida PID aumenta en 5 Hz (10%
de la diferencia entre la frecuencia maximay minima) cada segundo hasta que el valor
de error es 0.

Hz ¢
----- Salida PID
------------------ Valor error
 fessssssc=c= --
e ! 10% |-Parte=5 Hz/s
4 ‘ t
SN 10% I-Parte=5 Hz/s
e |A
PR 10% I-Parte=5 Hz/s
- !
,o0 |l 10% I-Parte=5 Hz/s
o A
o Valor error =10% I-Parte=5 Hz/s
A 4 -
<> >
1s a
NX12k70

Figura 1- 24. El regulador PID funciona como regulador |
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Ejemplo 2:

Valores dados:

Par.2.9.4, P = 100% Limite max. PID = 100,0%
Par.2.9.5, tiempo1=1,00s Limite min. PID = 0,0%
Par. 2.9.6, tiempoD=1,00s Frec. min.=0Hz

Valor error (valor ajustado — valor proceso) = +10%  Frec. max. = 50 Hz

Cuando se conecta la alimentacion, el sistema detecta la diferencia entre el valor
ajustado y el valor de proceso actual y empieza a incrementar o reducir (en caso de que
el valor de error sea negativo) la salida PID segun el tiempo |. Cuando la diferencia entre
el valor ajustado y el valor de proceso se ha reducido a 0, la salida se reduce en la
cantidad correspondiente al valor del parametro 2.9.5.

En caso de que el valor de error sea negativo, el convertidor de frecuencia reacciona
reduciendo la salida de forma correspondiente.

Hz

A
A
K Z . Salida PID
',' R — Valor error
P4rte D L,
’ ~
4 \ \\
/' b@ s
', v Pajte D O
"' ParteD ‘o VA
’ ~
4 ~
; """""""""""""""""""""""""""""" é ‘\
% Parte P=5 Hz I Error=10% S
Error= _lo%I Parte P=-5 Hz E t

NX12k69

Figura 1- 25. Curva salida PID con los valores del Ejemplo 2

Ejemplo 3:

Valores dados:

Par. 2.9.4, P = 100% Limite max. PID = 100,0%
Par. 2.9.5, tiempo 1=0,00 s Limite min. PID = 0,0%
Par. 2.9.6, tiempoD=1,00s Frec. min.= 0 Hz

Valor error (valor ajustado — valor proceso) = £10%/s Frec. max. =50 Hz

Cuando aumenta el valor de error, también aumenta la salida PID de conformidad con
los valores ajustados (tiempo D = 1,00s).

Teléfono: 938 774 506 = Fax: 938 770 009




Descripcion de los parametros

vacon = 49

2.9.7

2.9.8

Hz ¢
----- Salida PID
s \/@lOF €101

I Parte D=10%=5,00 Hz

I"a” Parte D= -10%=-5,00 Hz

K,
§
& 1
PR !
K
S
3 .

z' s"s \\ ",
’ S “,
D & LR
'l{bb-"s éb ) ",,'700
, .~‘° Qo\ \$¢‘$" -
¢ & N VP
¢ F MO
’ & Ay %,
¢ & S
¢ & ‘\ %,
AR ",
. & Par. P=100% *Err. PID = 5,00Hz/s s
R . “,
1§ =,
1 s“ 10% \\ ""4
a2 ) S
>
1,00s NX12k72 a

Figura 1- 26. Salida PID con los valores del Ejemplo 3.

Escalado minimo valor actual 1

Ajusta el punto de escalado minimo para el Valor actual 1. Véase la Figura 1- 27.

Escalado maximo Valor actual 1

Ajusta el punto de escalado méximo para el Valor actual 1. Véase la Figura 1- 27.

A
Sefial entrada
escalada [%0]
100-|-------—————————---—
| |
| |
Par. 2.9.7 = 30% I :
Par. 2.9.8 = 80% : .
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I |
! ' Entrada
0 3 80 100 anal. [%]
T f f >
0 3,0 80 10,0V
0 6.0 16,0 20,0 mA
4 8,8 16,8 20,0 mA

Figura 1- 27. Ejemplo de escalado de serial de valor actual
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2.9.9

2.9.10

2.9.11

2.9.12

2.9.13

Inversién de valor de error PID

Este pardmetro permite invertir el valor de error del regulador PID (y por lo tanto el
funcionamiento del regulador PID).

0 Sininversiéon
1 Inversion

Frecuencia dormir

El convertidor de frecuencia se detiene automéaticamente si la frecuencia del accionamiento
cae por debajo del Nivel dormir definido con este parametro durante un tiempo mayor que el
determinado con el pardmetro 2.9.11. Durante el estado de Paro, el regulador PID funciona
cambiando el convertidor de frecuencia a estado de Marcha cuando la sefial de valor actual
cae por debajo o supera (véase el par. 2.9.13) el Nivel despertar determinado por el
parametro 2.9.12. Véase la Figura 1- 28.

Retraso dormir

La cantidad minima de tiempo que la frecuencia debe permanecer por debajo del Nivel
dormir antes de que se pare el convertidor de frecuencia. Véase la Figura 1- 28.

Nivel despertar

El nivel despertar define el nivel por debajo del cual debe caer el valor actual o que debe
superarse antes de que se restaure el estado de Marcha del convertidor de frecuencia. Véase
la Figura 1- 28.

Funcidén despertar

Este pardmetro define si se restaura el estado de Marcha cuando la sefial de valor actual cae
por debajo o supera el Nivel despertar (par. 2.9.12). Véase la Figura 1- 28 y la Figura 1- 29.

Valor actual

Niv. destertar (param. 2.9.12)

Tiempo

Frecuencia de salida

t< param. 2.9.11 t<par29.11
' | |

Niv. dormir.

aram. 2.9.10
Tiempo

>

Estado Marcha/Paro del en marcha

acc. de velocidad
variable paro NX12k56

Figura 1- 28. Funcién dormir del convertidor de frecuencia
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Figura 1- 29. Funciones despertar seleccionables

lugar cuando el

el parametro 2.9.12

?)/glror Funcion Limite Descripcion
0 | Despertar tiene B limite definido con Sefial de valor actual

valor actual es es un porcentaje del _| 100%
inferior al limite valor actual maximo
Par. 2.9.12=30%
Tiempo
Marcha
Paro I
P . Sefial de valor actual
1 Despertar tiene H limite definido con
lugar cuando el el parametro 2.9.12 . 0%
valor actual es es un porcentaje del 4200
superior al limite valor actual maximo
Par. 2.9.12=60%
Tiempo

>

Marcha

Paro I

2 Despertar tiene
lugar cuando el
valor actual es
inferior al limite

H limite definido
con el parametro
2.9.12 esun
porcentaje del
valor de intensidad
de la sefial de
referencia

Sefial de valor actual
100%

referencia=50%

T Par. 2.9.12=60%
limite=60%" referencia=30

Tiempo

>

Marcha
Paro

3 Despertar tiene
lugar cuando el
valor actual es
superior al limite

H limite definido con
el parametro 2.9.12
es un porcentaje del
valor de intensidad
de la sefial de
referencia

Sefial de valor actual

100%

Par. 2.9.12=140%
limite=140%"* referencia=7 /

-4 referencia=50%

Tiempo

Marcha

Paro

NXLKk59.th8
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4.10 CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

El Control de bombas y ventiladores puede emplearse para controlar un accionamiento de velocidad
variable y hasta 3 accionamientos auxiliares. El controlador PID del convertidor de frecuencia
controla la velocidad del convertidor de frecuencia variable y proporciona las sefales de control
para poner en marchay detener los accionamientos auxiliares para controlar el flujo total. Ademés
de los ocho grupos de parametros facilitados de serie, esta disponible un grupo de pardmetros para
funciones de control de multiples bombas y ventiladores.

Como ya indica su nombre, el Control de bombas y ventiladores se emplea para controlar el
funcionamiento de bombas y ventiladores. La aplicacion emplea contactores externos para cambiar
entre los motores conectados al convertidor de frecuencia. La funcion de rotacién proporciona la
capacidad de cambiar el orden de arranque de los accionamientos auxiliares.

4.10.1  Descripcién breve de la funciéon PFC y parametros esenciales

El cambio automatico del orden de marchay paro se activay se aplica s6lo a los accionamientos
auxiliares o a éstos y al accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia, en funcién del
ajuste del pardmetro 2.10.4.

La funcion Rotacion permite cambiar el orden de marchay paro de los accionamientos controlados
por los automatismos de las bombas y ventiladores a intervalos deseados. El accionamiento
controlado por el convertidor de frecuencia también puede incluirse en la secuencia automéatica de
cambio y bloqueo (par. 2.10.4). La funcion Rotacién posibilita igualar los tiempos de marcha de los
motores y prevenir, p. €j., bloqueos de las bombas debidos a interrupciones de la marcha demasiado
prolongadas.

e Aplique la funcion Rotacion con el pardmetro 2.10.4, Selec Rotacion.

e La rotacion tiene lugar cuando ha transcurrido el tiempo ajustado con el parametro
2.10.5 Intervalo rotacion, y la capacidad utilizada se encuentra por debajo del nivel
definido con el pardmetro 2.10.7, Limite frecuencia rotacion.

e Se detienen los accionamientos en marcha y se vuelven a poner en marcha de
conformidad con el nuevo orden.

e Los contactores externos controlados a través de las salidas de relé del convertidor de
frecuencia conectan los accionamientos al convertidor de frecuencia o la red. Si el motor
controlado por el convertidor de frecuencia se incluye en la secuencia de rotacion, se controla
siempre a través de la salida de relé activada en primer lugar. Los demas relés activados
posteriormente controlan los accionamientos auxiliares.

Este pardmetro se emplea para activar las entradas de enclavamiento (Valores 3y 4). Las sefiales
de enclavamiento proceden de los conmutadores del motor. Las sefiales (funciones) estan
conectadas a entradas digitales programadas como entradas de enclavamiento empleando los
parametros correspondientes. Los automatismos de control de bombas y ventiladores solamente
controlan los motores con datos de enclavamiento activos.

¢ Siel enclavamiento de un accionamiento auxiliar esta inactivo y hay otro accionamiento auxiliar
sin utilizar, éste pasard a utilizarse sin detener el convertidor de frecuencia.
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¢ Siel enclavamiento del accionamiento controlado esta inactivo, se parardn todos los motores'y
se volveran a poner en marcha con la nueva configuracion.

¢ Siel enclavamiento se reactiva en estado Marcha, los automatismos pararan todos los motores
inmediatamente y se volveran a poner en marcha con una nueva configuracion. Ejemplo: [P1 2>
P3] 2 [P2 BLOQUEADO] - [PARO] - [P1 2> P2 > P3]

Véase el capitulo 4.10.2, Ejemplos.

Parametro 2.10.5, Intervalo rotacion

Tras transcurrir el tiempo definido con este parametro, tiene lugar la funcion de rotacion si la
capacidad utilizada se encuentra por debajo del nivel definido con los parametros 2.10.7 (Limite
frecuencia rotacion) y 2.10.6 (Numero maximo de accionamientos auxiliares). Si la capacidad llega a
superar el valor del par. 2.10.7, la rotacion no tendré lugar antes de que la capacidad sea inferior a
este limite.

e El recuento de tiempo se activa solamente si la peticion de Marcha/Paro esta activa.

e Elrecuento de tiempo se restaura tras haber tenido lugar la rotacion o al eliminar la peticiéon de
Marcha.

Parametros 2.10.6, Numero maximo de accionamientos auxiliares y
2.10.7, Limite de frecuencia de rotacion

Estos pardmetros definen el nivel por debajo del cual debe permanecer la capacidad empleada para
que pueda tener lugar la rotacién.

Este nivel se define de este modo:

¢ Siel numero de accionamientos auxiliares en marcha es inferior al valor del pardmetro 2.10.6,
puede tener lugar la funcién de rotacion.

¢ Siel numero de accionamientos auxiliares en marcha equivale al valor del parametro 2.10.6 y la
frecuencia del accionamiento controlado se encuentra por debajo del valor del parametro
2.10.7, puede tener lugar la rotacion.

e Sielvalor del pardmetro 2.10.7 es 0,0 Hz, la rotacion so6lo puede tener lugar en posicion de
reposo (Paro y Dormir) con independencia del valor del pardmetro 2.10.6.
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4.10.2 Ejemplos

Situacion: 1 accionamiento controlado y 2 accionamientos auxiliares.
Ajustes de parametros: 2.10.1= 2

Sefiales de realimentaciéon de enclavamiento utilizadas, rotacién entre todos los
accionamientos utilizada.

Ajustes de parametros: 2.10.4=4

DIN4 activa (par.2.2.6=0)

Las sefiales de realimentacion de enclavamiento proceden de las entradas digitales
DIN4 (Al1), DIN2 y DIN3 seleccionadas con los parametros 2.1.17, 2.1.18y 2.2.4.

El control de labomba 1 (par.2.3.1=17) se activa a través del Enclavamiento 1 (DIN2,
2.1.17=10), el control de la bomba 2 (par.2.3.2=18) a través del Enclavamiento 2 (DIN3,
par. 2.1.18=13) y el control de la bomba 3 (par.2.3.3=19) a través del Enclavamiento 3
(DIN4).

Potenciémetro

referencia
Terminal Sefal
I/ ________ 1 +10V ot Salida de referencia
: 2 All+ Referencia de frecuencia de entrada de tensién/DIN4
Transductor ———————————
2hilos  [valor 3 All- Masa E/S
actual - 4 Al2+ Valor actual PID
I ___| 5 Al2-
(0)4..20 mA| + | - —
I__________::[::: 6 +24V Salida de tension de control

| / l———| 7|ocND Masa E/S
:—— / ———————— 8| DINI | MARCHA
|__/ ________ 9 DIN2 Enclavamiento 1 (par 2.1.17 = 10)

10 DIN3 Enclavamiento 2 (par 2.1.18 = 13)
11 GND Masa E/S

_ —| 18| Ao1+ Frecuencia de salida
——| 19 AO1- Salida analdgica

A RS 485 Bus serie

B RS 485 Bus serie

21 RO1 Salida de relé 1
22 RO1 7 FALLO

23 RO1 —

NXOPTB5

22 RO1/1 Rotacion 1 (Control bomba 1), par 2.3.2 =17

_ _ﬂ ________ 23 RO1/2

25 RO2/1 Rotacion 2 (Control bomba 2), par 2.3.3 =18

-— _:B, ________ 26 RO2/2

_____________ 28 RO3/1 Rotacion 3 (Control bomba 3), par 2.3.4=19

o _E_ ________ 29 RO3/2

Tabla 1- 17. Ejemplo de configuracion de E/S para control PFC con 6-7
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230 VAC
VACON NXL
24VDC  DIN2 DIN3 AlL
10v
6 8 10
o
NXOPTB5 22 2 28
23 26 29
A O Mains A O Mains A |O Mains
o, st / ot / \ /. \
s1 | s | s3
K3 K3 K1
K2 K3 t K1 K3 K2 K1 :
K2 K1 | K2
K11 K1 7 K21 K2 7_ K31 K3 7-
K1 KL1 K2 K2.1 K3 K3.1
NX12k106.dsf
M1/Nacon M1/mains M2/Vacon M2/mains M3/Vacon M3/mains

Figura 1- 30. Sistema de rotacion de 3 bombas, diagrama de control principal

PE
L1 —
L2 ——
L3 —
o R W e e[ e ]
~ 7k IR K2.1 W\ K3.1 R\
VACON A
Uu v w
1 AN
N N NN A
NX12k104.ds4 ol vlw
ulviw
M1 3Mm M2 3M% M2

Figura 1- 31. Ejemplo de rotacion de 3 bombas, diagrama principal
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Situacion: 1 accionamiento controlado y 1 accionamiento auxiliar.
Ajustes de parametros: 2.10.1=1

Sefiales de realimentaciéon de enclavamiento utilizadas, rotacién entre bombas utilizada.
Ajustes de parametros: 2.10.4=4

Las sefiales de realimentacion de enclavamiento proceden de la entrada digital DIN2
(par. 2.1.17) y la entrada digital DIN3, (par. 2.1.18).

El control de labomba 1 (par.2.3.1=17) se activa a través del Enclavamiento 1 (DIN2,
P2.1.17), el control de la bomba 2 (par.2.3.2=18) a través del Enclavamiento 2 (par.
2.1.18=13).

Potenciémetro
de referencia

Terminal Sefal

= ——— 1 +10V ot Salida de referencia

| I 4 All+ Referencia de frecuencia de entrada de tensién/DIN4

|
T duct
o L\I/Cal(;: b ——— 3] Al- [ MasaE/S

actual —-————— 4 Al2+ Valor actual PID
I + ——— 5 Al2-
0)4...20 mA - =
_______()___m__ :::::: 6 +24V Salida de tension de control

: / L__| 7]|cND Masa E/S

- / ———————— 8| DIN1 | MARCHA

l——/ ———————— 9 DIN2 Enclavamiento 1 (par 2.1.17 = 10)
L7 mee—— ] 10 DIN3 Enclavamiento 2 (par 2.1.18 = 13)
11 GND Masa E/S

— —| 18 AO1+ Frecuencia de salida

——| 19 AO1- Salida analdgica
A RS 485 Bus serie
B RS 485 Bus serie

————————————— 21 RO1 Rotacién 1 (Control bomba 1)
-———B— ——————— 22| ROL 7 par 2.3.1. = 17
_ 23 RO1 | ——
NXOPTAA
X1
——————————————— 1 +24V Salida de control de tensién méx. 150 mA
: / 2 GND Masa para controles, p. ej. para +24Vy DO
= / ________ 3 DIN1 Velocidad seleccionada 2, par 2.2.1 =7
[ —/ ———————— 4 DIN2 Reset de fallo, par 2.2.2=4
L—— - 5 DIN3 Desactivar PID (Referencia de frec de All), par 2.2.3 =11
: 6| DOL | Listo, par2.3.4=1
- ® ____________ Salida de colector abierta, 50 mA/48V
X2

————————————— 22 | RO1/NO | Rotacién 2 (Control bomba 2), par 2.3.2 =18

—— B— ——————— 23 | RO/COM

—— Tabla 1- 18. Ejemplo de configuracion de E/S para control PFC con
enclavamientos y rotacion entre 2 bombas
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230 VAC

“ NXQPTAA *

24vDC CooE
RO1 12 9 DIN2 Ro2 DIN3 ¢ 10
& DIN2\ oL 1*  DIN3

Autom. O Mains
o \

‘
S1 [ i s2 i i

K2 K1

K2 K1
K11 K1 7_ . K21 K2 7-
K1 K11 K2 K21

NX12k105.dsf

M1Nacon M1/mains M2/vacon M2/mains

Figura 1- 32. Sistema de rotacion de 2 bombas, diagrama de control principal

Autom. O Mains

R I I

[ [ [LL
PE PE
NX12k107.ds4
ULV ulv]w
M M
M1 37v M2 3

Figura 1- 33. Ejemplo de rotacion de 2 bombas, diagrama principal
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4.10.3

2.10.1

2.10.2

2.10.3

2.10.4

Descripcién de los parametros de control para bombas y ventiladores

Numero de accionamientos auxiliares

Con este pardmetro se definird el nimero de accionamientos auxiliares en uso. Las
funciones que controlan los accionamientos auxiliares (pardmetros 2.10.4 a 2.10.7)
pueden programarse en salidas de relé.

Retraso de marcha de accionamientos auxiliares

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe
permanecer por encima de la maxima frecuencia durante el tiempo definido con este
parametro antes de que se ponga en marcha el accionamiento auxiliar. El retraso
definido se aplica a todos los accionamientos auxiliares. Ello evita puestas en marcha
innecesarias causadas por superaciones momenténeas del limite de marcha.

Retraso de paro de accionamientos auxiliares

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe
permanecer por debajo de la frecuencia minima durante el tiempo definido con este
parametro antes de que se detenga el accionamiento. El retraso definido se aplica a
todos los accionamientos auxiliares. Ello evita paros innecesarios causados por caidas
momenténeas por debajo del limite de paro.

Cambio automadtico entre accionamientos
0= No se utiliza
1= Rotacion con bombas aux

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia permanece inalterado. Por
lo tanto, se requiere el contactor de red solamente para un accionamiento auxiliar.

Vacon

|

0

Motor aux.1  Motor aux.2

—

Figura 1- 34. Rotacion aplicada solamente a accionamientos auxiliares.

2= Rotacion con convertidor de frecuencia y bombas auxiliares
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El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia se incluye en los automatismos

y se requiere un contactor para cada accionamiento para conectarlo a la red o al convertidor
de frecuencia.

Vacon

Conexién

Conexion auxiliar

auxiliar

N AR TN
Acc. 1 @ Acc. 2 @ NX12k97.fh8

Figura 1- 35. Rotacion con todos los accionamientos

3= Rotacion y enclavamientos (s6lo bombas auxiliares)

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia permanece inalterado. Por lo
tanto, el contactor de red se requiere solamente para un accionamiento auxiliar. Los
enclavamientos para las salidas de rotacion 1, 2, 3 (o DIEL, 2, 3) pueden seleccionarse con los
par.2.1.17y2.1.18.

4= Rotacion y enclavamientos (Conv frec. y bombas aux)

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia se incluye en los automatismos
y se requiere un contactor para cada accionamiento para conectarlo a la red o el convertidor
de frecuencia. DIN 1 es el enclavamiento para la Salida de rotacién 1 de forma automatica.
Los enclavamientos para la Salida de rotacion 1, 2, 3 (o DIE1,2,3) pueden seleccionarse con los
par.2.1.17y2.1.18.

2.10.5 Intervalo rotacion

Tras transcurrir el tiempo definido con este parametro, tiene lugar la funcién de rotacion
si la capacidad utilizada se encuentra por debajo del nivel definido con los parametros
2.10.7 (Limite frecuencia rotacion) y 2.10.6 (Numero maximo de accionamientos
auxiliares). Si la capacidad llega a superar el valor de P2.10.7, la rotacion no tendra
lugar antes de que la capacidad sea inferior a este limite.

e El recuento de tiempo se activa solamente si la peticion de Marcha/Paro esta activa.

e Elrecuento de tiempo se restaura tras haber tenido lugar la rotacion o al eliminar la
peticion de Marcha.
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2.10.6 Numero méaximo de accionamientos auxiliares
2.10.7 Limite de frecuencia de rotacion

Estos pardmetros definen el nivel por debajo del cual debe permanecer la capacidad
empleada para que pueda tener lugar la rotacion.

Este nivel se define de este modo:

e Sjel nUmero de accionamientos auxiliares en marcha es inferior al valor del
parametro 2.10.6, puede tener lugar la funcion de rotacion.

¢ Siel numero de accionamientos auxiliares en marcha equivale al valor del
parametro 2.10.6 y la frecuencia del accionamiento controlado se encuentra por
debajo del valor del parametro 2.10.7, puede tener lugar la rotacion.

e Sielvalor del pardmetro 2.10.7 es 0,0 Hz, la rotacion s6lo puede tener lugar en
posicion de reposo (Paro y Dormir) con independencia del valor del parametro 2.10.6.

Frecuencia
de salida

A Momento cambio autom.

Par.2.10.6 =1
Nivel cambio automatico,
accionamientos auxiliares

Par. 2.10.7
Nivelcambio [~~f/-/-1/~~"""""""""""“"Xf~~—""" N NS
automatico,
frecuencia
Tiempo
Par. 2.10.5 | Par. 2.10.5 —
Intervalo cambio autom. Intervalo cambio autom.

Control acc.

auxiliar 1

Control acc.

auxiliar 2

NXLK56.fh8

Figura 1- 36. Intervalo y limites de rotacion

2.10.8 Frecuencia de marcha, accionamiento auxiliar 1

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe
superar el limite definido con estos parametros en 1 Hz antes de que se ponga en
marcha el accionamiento auxiliar. El exceso de 1 Hz efectlia una histéresis para evitar
marchas y paros innecesarios. Véanse también los pardmetros 2.1.1y 2.1.2, pagina 16.

2.10.9 Frecuencia de paro, accionamiento auxiliar 1

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe caer
por debajo del limite definido con estos pardmetros en 1 Hz antes de que se pare el
accionamiento auxiliar. El limite de frecuencia de paro también define la frecuencia a la
gue desciende la frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de
frecuencia tras la marcha del accionamiento auxiliar.
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4.11 PARAMETROS DE CONTROL DE PANEL

3.1

3.2

3.3

3.4

3.5

3.6

Soporte 24 horas: 686 968 39 = Email: vacon@vacon.es

Lugar de control

El lugar de control activo puede cambiarse con este pardmetro. Para més informacion,
véase el Capitulo 7.3.3. del Manual del usuario de Vacon NXL.

Referencia del panel

La referencia de frecuencia puede ajustarse desde el panel con este parametro. Para
mas informacion, véase el Capitulo 7.3.3.2 del Manual del usuario de Vacon NXL.

Direccion del panel

0 Directa: La rotacion del motor es directa cuando el panel es el lugar de
control activo.

1 Inversa: La rotacion del motor es inversa cuando el panel es el lugar de
control activo.

Para mas informacion, véase el Capitulo 7.3.3.3 del Manual del usuario de Vacon NXL.

Pulsador de Paro activado

Si desea que el pulsador de Paro tenga preferencia para parar el accionamiento con
independencia del lugar de control seleccionado, dé a este pardmetro el valor 1 (por
defecto).

Véase el Capitulo 7.3.3.3 del Manual del usuario de Vacon NXL.

Véase también el parametro 3.1.

Referencia PID 1

La referencia del panel del regulador PID se puede ajustar entre 0% y 100%. Este valor
de referencia es la referencia PID activa si el parametro 2.9.2 = 2.

Referencia PID 2

La referencia del panel del regulador PID 2 se puede ajustar entre 0% y 100%. Esta
referencia estd activa si la funcion DIN# =12 y el contacto DIN# esta cerrado.

LOGICA SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION CONTROL MULTI-PROPOSITO
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Logica sefales de control

Figura 1- 37. Logica sefiales de control de la Aplicacion Control Multi-propdsito

DIN3 & Exp.DIE1 2.1.2 Frecuencia maximg
DIN3 @ T >1 DIN3 [2.1.20 Vel. constante 1
[VeT_constante 2| Z 4 e e
Exp.DIE1® ! Exp.DIE1 [2.1.21 Vel. constante 2|
[}
|
Desactivacion PID | Activar ref. panel PID 2 (DIN#=12)
Exp.DIE3Q®F ————————————— === —m - mmmmm—m - ———— a----1
[} [}
2.2.21 Refter. ctrTtfieldbusf----------- i i
2.2.20 Refer. ctrl panel [--------- ! !
2.1.14 Referencia E/S |-------- : :
| |
[} [}
| |
R3.6 Ref. panel PID 2
L b 1
o e —
DIN3 motorizado ! ! PIDL.
| | ntrada valor
|2.9.2 Referencia PID |_ __________ ! ! actual, par. 2.9.
All & i i
Al2 & I I
P35 Refer. panelPID] r_"____jr ________ P2.9.1 Activar PID
eferencia de L e
fieldbus 4 | 1
FBProcessData IN 1) L !
el Pl ° ,
[R3.2 Referendia panell L . |
i |
B A
t + | 1
I I 1 &
| | | hd
e 0 ! : 1
el : 1 :
| | '
Y |
|
— 0 : )
el E/S Ref. frecuencia
2 [ Panel : interna
y——3 ¢ Fieldbus :
[}
[}
Referencia de fieldbus : Puls. Reset
Marc./Paro de fieldbus i |
Direccién de fieldbus : Puls. Marcha/Paro
L_d___
DIN1 Marcha directa ogica \ :
archa/Paro € \ Marcha/Paro interno
DIN2 - nvers. * e >
(I\/Iarc. |n\g(|er)s. programable b :
programable
|
! Inversién interna
3.3 Direccién panel i T >
— Reset de fallo interno
Entrada reset de fallo (programable
Exp. DIE2 (prog ) >1 >
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