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ACERCA DEL MANUAL DE APLICACIONES “ALL-IN-ONE"

En el Manual de Aplicaciones "All-in-one” usted encontrara informacion sobre las diferentes
aplicaciones que estan incluidas en el Conjunto de Aplicaciones "All-in-one”. Si estas aplicaciones
no satisfacen los requisitos de su proceso pongase en contacto con fabrica para recibir informacion
sobre las aplicaciones especiales.

Este manual esta disponible en papely en version electronica. Si es posible le recomendamos que
utilice la version electrdnica. Si usted dispone de la version electrdnica pude beneficiarse de las

siguientes prestaciones:

El manual tiene links y referencias a otras partes del manual, lo que facilita al lector moverse por el
manual para comprobary localizar rapidamente la referencia deseada.

El manual también tiene hyperlinks a paginas web. Hay que tener instalado un navegador de
Internet en su ordenador para conectarse a las paginas web a través de los links.

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com
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1. APLICACION BASICA
1.1 Introduccidn

La Aplicacion Basica es de uso sencillo y flexible debido a sus versatiles funciones de fieldbus. Se
trata del ajuste por defecto realizado en fabrica. En caso contrario, seleccione la Aplicacidn Basica
en el menl M6 de la pagina S4.2. Véase el Vacon NX Manual del usuario.

La entrada digital DIN3 es programable.

La funcién de proteccion térmica del motor de la Aplicacion Basica se explica en el Capitulo 8 de
este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el nUmero de identificacion
individual del parametro.

1.1.1 Funciones de proteccion del motor en la Aplicacion Bdsica

La Aplicacion Basica proporciona practicamente las mismas funciones de proteccidn que las otras
aplicaciones:

Proteccion fallo externo
Supervision fases de entrada
Undervoltage protection
Supervisién fases de salida
Proteccion fallo a tierra
Proteccion térmica del motor
Proteccion fallo del termistor
Proteccion fallo de fieldbus
Proteccion fallo de ranura

A diferencia de las otras aplicaciones, la Aplicacion Basica no proporciona ningun parametro para
elegir la funcidn de respuesta o los valores limite de los fallos. La proteccion térmica del motor se
explica de forma mas detallada en la pagina 196.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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1.2 E/S de control
Potenciémetro de
referencia, 1...10 kQ OPT-A1
A Terminal Senal Descripcién
r—— —_— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.
| 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia entrada de
r T T T tensiéon 0—10V CC tension
|
|
Lo - 3 Al1- Masa E/S Masa para referencia y control
4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
5 Al2- intensidad 0—20mA intensidad
- ——————— = 6 +24V Salida tensidn de control Tensidn entr. dig., etc. méx. 0,1 A
: / 7 |® GND Masa E/S Masa para referencia y control
F——" ———————— 8 DIN1 Marcha directa Contacto cerrado = marcha directa
|
| / 9 DIN2 Marcha inversa Contacto cerrado = marcha inversa
r——
L / ________ 10 DIN3 Entrada fallo externo Contacto abierto = ningun fallo
[ (programable) Contacto cerrado = fallo
| 1" CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
|
I 12 +24V Salida tensidn de control Tensién entr. dig. (igual que #6)
: / r————|_13 |® GND Masa E/S Masa para referencia y control
r— ———F———— 14 DIN4 Seleccion 1 velocidad multiple | DIN4 DINS Ref. frecuencia
| | 15 DINS Seleccion 2 velocidad multiple | Abierta Abierta Ref.U,,
I / L Cerrada | Abierta Ref.1 multiple
- - - Abierta Cerrada Ref.2 maltiple
| - P
: I Cerrada | Cerrada | RefMax
I / | 16 DIN6 Reset de fallo Contacto abierto = ninguna accién
- I Contacto cerrado = reset de fallo
| : 17 CMB Comun para DIN4—DINé Conectar a GND o +24V
| I —— 18 AO1+ Frecuencia de salida Programable
: LISTO | L _[ 719 @ AO1- | Salida analégica Rango 0—20 mA/R,, max. 5000
|[——— —_—— bk ————] 20 DO1 Salida digital Programable
| : LISTO Colector abierto, I<50mA, U<48 VCC
: I OPT-A2
21 RO1 Salida relé 1
I |
| MARCHA [ 2 ror | —" MARCHA
|___®_ _________ 23| RrO1T |—
24 RO2 Salida relé 2
200"/~ 25 R0O2 j/ FALLO
VAC-———/ F————— 26 RO2 —

Tabla 1-1. Configuracion por defecto de E/S de Aplicacion Basica.

Nota: Véanse las selecciones de los
puentes a continuacion. Se facilita
mas informacion en el Vacon NX
Manual del usuario.

Bloque de puentes X3:
Conex. amasa de CMAy CMB

(o9
(9]

®[@® | CMB aislado de GND
®[@®@ | CMAaislado de GND

iE

CMB conectado a GND
CMA conectado a GND

CMB y CMA conectados
entre si internamente,
aislados de GND

= Valor de fabrica

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com
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1.3 Légica sefales de control en la Aplicacién Bésica

_| 3.2 Referencia panel |
jm————————— ~| 2.14 Referencia E/S

—1 2.19 Vel. constante 2

[}
[}
|
: 2.18 Vel. constante 1
[}
[}
[}
[}

DIN4@-F-==--=-====----fF---=-=-~- R N \ |-| 3.1 Lugar control
DINS @ F==============f====—=——f--————- B . |
|
|
|

[}

All & | |
A2 ® :\\ l
— ) _‘\_ |

[}

* — |

| 2.2 Frec. maxima . l

Referencia de

—'\:\ frecuencia interna

- >

—e

wasan

Puls. Reset —]

- -
Referencia de fieldbus Puls. Marcha/Paro ——

Marcha/Paro de fieldbus

Direccion de fieldbus

DIN1 ® Marcha directa Logica de Marcha/Par¢ Marcha/Paro interno
Marcha/Paro e L, >
DIN2 ® - inversion o
Marcha inversa |
Inversion ! o
3.3 Direccion panel | o~ _nversion interna |
Entrada restauracion fallos s 1 Reset fallo interno
DING & 2 >
Entrada fallo externo (programable
DIN3® (prog ) .

NX12k00.th8

Figura 1-1. Logica senales de control de la Aplicacion Basica
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1.4 Aplicacién Basica - Listas de parametros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de parametros
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Codigo = Indicacidén de lugar en el panel; muestra al operador el niUmero de parametro
actual

Parametro = Nombre del parametro

Min = Valor minimo del parametro

Max = Valor maximo del parametro

Unidad = Unidad del valor del parametro; se facilita si esta disponible

Paso = Precision del menor cambio de valor posible

Por defecto = Valor ajustado en fabrica

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

= el valor del parametro so6lo puede cambiarse tras el paro del convertidor de

frecuencia.

1.4.1 Valores de monitorizacion (Panel de control: mend M1)

Los valores de monitorizacién son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacién no pueden editarse.
Véase el Vacon NX Manual del usuario para mas informacion.

Caod. Parametro Ud. ID Descripcion
V11 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a
motor

Referencia de Hz 25 Referencia de frecuencia al
V1.2 :

frecuencia control del motor
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 Tension motor v 6
V1.8 Tension enlace CC vV 7
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Temperatura del

) refrigerador
V1.10 Temperatura motor % 9 Temperatura calculada del
motor

V1.11 Entrada de tension V 13 | Al1
V1.12 | Entrada de intensidad mA 14 | Al2
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Estados de entrada digital
V1.14 | DIN4, DIN5, DIN6 16 Estados de entrada digital
V1.15 | DO1, RO1, RO2 17 Eeslt:dos de salida digital y
V1.16 | |, analégica mA 26 | AO1

Elementos de Muestra tres valores de
M1.17 | monitorizacion monitorizacion

multiple seleccionables

Tabla 1-2. Valores de monitorizacion

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com
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1.4.2 Parametros bdsicos [Panel de control: Mend M2 2 G2.1]
Cddigo Parametro Min Max Ud. Por Cli. ID Nota
defecto
P2.1 Frecuenc. min. 0,00 Par. 2.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif, ., > que la
velocidad sincr. motor,
P2.2 Frecuencia max Par. 2.1 320,00 Hz 50,00 102 | compr. que tanto el motor
como el sistem lo
permiten
pP2.3 Tiempo acelel 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2 4 Tiempo de1celeraC|on 0.1 3000,0 . 3.0 104
P2.5 Limite intensidad 0,1xly 2xly A I 107
Tensié inal del NX2: 230V Ver la placa de
P2.6 enS|onmn0c;rc:1:na € 180 690 \% NX5: 400V 110 | caracteristicas del motor
NX6: 690V
P2 7 Frecuencia nominal 8,00 320,00 Hz 50,00 111 Ver la ple,1c5_1 de
motor caracteristicas del motor
Ver placa de caracteristi-
cas motor. Valor por de-
P28 Velocidad nominal 2% 20000 rpm 1440 112 fecto para motqr de cuatro
motor polos y convertidor de
frecuencia de potencia
nominal.
Intensidad nominal Ver la placa de
2% del motor 0.1y 2xly A ly 113 caracteristicas del motor.
P210 | Cos phi del motor 0,30 1,00 0,85 120 | Verlaplacade
caracteristicas del motor
. 0=Rampa
P2.11 Tipo marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.12 Tipo paro 0 3 0 506 | 2=Rampa + Libre permiso
marcha
3=Libre + Rampa permiso
marcha
o 0=No se usa
P2.13 Optimizacién U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico
0=Al"
P24 | ReferenciaE/S 0 3 0 117 | 1=A2
2=Panel
3=Fieldbus
Ajuste referencia 0= Ningun ajuste
P2.15 intensidad 0 ! 1 302 1= Ajuste 4mA - 20 mA
0=No se usa
1=Frec. salida (0—f ;)
2=Referencia frec. (0—f ]
3=Velocidad del motor (0—
Contenido salida Velocid. nominal motor]
P2.16 0 8 1 307 | 4=Intens. salida (0—I, .

analdgica

5=Par motor (0—T, )

6=Potencia mo. (0—P, /)

7=Tensidn mot. (0--U yotor

8=Tensidn enlace CC (0—
1000V)

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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P2.17

Funcion DIN3

301

0=No se usa

1=Fallo ext. cont.cerrado
2=Fallo ext., cont.abierto
3=Permiso marcha, cc
4=Permiso marcha, ca
5=Forzar lc. a ES
6=Forzar lc. a panel
7=Forzar lc. a fieldbus

P2.18

Velocidad constante
1

0,00

Par. 2.1.2

Hz

0,00

105

Velocidades ajustadas por
el operador

P2.19

Velocidad constante
2

0,00

Par.2.1.2

Hz

50,00

106

Velocidades ajustadas por
el operador

P2.20

Autoarranque

0

1

731

0=Desactivado
1=Activado

Tabla 71-3. Parametros basicos G2. 71

1.4.3

Control de panel [(Panel de control: Menu M3/

Los parametros para la seleccidn del lugar de control y la direccidn en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Codigo Parametro Min Max Unidad FEl Cli. ID Nota
defecto

1=Terminales E/S

P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 | 2=Panel
3=Fieldbus

R3.2 Referencia de panel| Par. 2.1 | Par. 2.2 Hz

P33 Direccién (en el 0 1 0 123 Pet.icién de inversion

panel activada desde el panel

0=Funcién limitada del

R3.4 | Pulsador de Paro 0 1 1 14 pulsador de Paro

1=Pulsador de Paro

siempre activado

Tabla 1-4. Parametros de control de panel, M3

1.4.4

Mend de sistema [Panel de control: Mend Mé)

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacion e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.

1.4.5

Cartas de expansién [Panel de control: Mend M7)

El mend M7 muestra las cartas opcionales y de expansidn montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com
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2. APLICACION STANDARD
2.1 Introduccién

Seleccione la Aplicacion Standard en el Menu Mé de la pagina 56.2.

La Aplicacion Standard se suele emplear en aplicaciones de bombas y ventiladores y
transportadores donde la Aplicacion Basica es demasiado limitada pero no se requieren funciones
especiales.

e La Aplicacion Standard tiene las mismas senales de E/S y la misma ldgica de control que
la Aplicacion Basica.

e Laentrada digital DIN3 y todas las salidas son programables.
Funciones adicionales:

Senales de Marcha/Paro e inversion programables
Escalado referencia

Una supervision de limite de frecuencia

Segundo juego de rampas y curvas en S progr.
Funciones de marchay paro programables
Frenado por CC al paro

Una area de frecuencia prohibida

Curva U/fy frecuencia de conmutacion progr.

e Funcidn autoarranque

e Proteccidn térmicay bloqueo motor: Accion programable; progr. desconectada, aviso,
fallo

La funcion de proteccion térmica del motor de la Aplicacion Standard se explica en el Capitulo 8 de
este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el nUmero de identificacion
individual del parametro.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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2.2 E/S de control

Potenciémetro de

referencia, 1...10 kQ OPT-A1
Terminal Senal Descripcién

r—— ——— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.

I U 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia entrada de

| tensiéon 0—10V CC tension

I 3 All- Masa E/S Masa para referencia y control

\ 4 Al2+ Entrada analégica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de

5 Al2- intensidad 0—20mA intensidad
—_——————————————— 6 +24V @ | Salida tension de control Tensidn entr. dig., etc. méx. 0,1 A
: / 7 |@® GND Masa E/S Masa para referencia y control
—_—  ——— 8 DIN1 Marcha directa Contacto cerrado = Marcha directa
I (programable)
:_ / 9 DIN2 Marcha inversa Contacto cerrado = marcha inversa
- T (programable)
: / 10 DIN3 Entrada fallo externo Contacto abierto = ningln fallo
- TT T (programable) Contacto cerrado = fallo
| 11 CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
|
I 12 +24V @ | Salida tensién de control Tensién entr. dig. (igual que #6)
: / 1————| 13 |® GND Masa E/S Masa para referencia y control
o —_——ad—— | 14 DIN4 Seleccion 1 velocidad multiple | DIN4 DIND Ref. frecuencia
| | 15 DINS Seleccion 2 velocidad mdultiple | Abierta Abierta Ref.U,,
| / : Cerrada | Abierta Ref.1 maltiple
:—— e T Abierta Cerrada | Ref.2 multiple
| | Cerrada Cerrada Ref.l;,
| / | 16 DINé Reset de fallo Contacto abierto = ninguna accién
- -t Contacto cerrado = reset de fallo
| : _ 17 CMB Comun para DIN4—DIN6 Conectar a GND o +24V
: I 18 AO1+ Frecuencia de salida Programable
| LISTO | ~~""1 19 [® A01- | Salida analégica Rango 0—20 mA/R,, méx. 5000
|——— S | — A DO1 Salida digital Programable
: : LISTO Colector abierto, I<50mA, U<48 VCC
| I OPT-A2
| 21 RO1 )2 Salidarelé 1 | Programable

| MARCHA \———— 22| ROl | MARCHA
|___®_ _________ 23| RO1

L o 24 RO2 ) Salidarelé 2 | Programable

220 :IZI: 5| RO2 || FALLO
VA === F===—~ 26 | RO2

Tabla 2-1. Configuracion por defecto de E/S de Aplicacion Standard.

Nota: Véanse las selecciones de los

puentes a continuacion. Se facilita mas
informacion en el Vacon NX Manual del

usuario.

Bloque de puentes X3:
Conex. amasa de CMAy CMB

(o9
(9]

®[@ | CMB aislado de GND
®[@®@ | CMAaislado de GND

iE

CMB conectado a GND
CMA conectado a GND

CMB y CMA conectados
entre si internamente,
aislados de GND

= Valor de fabrica

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com
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2.3 Logica senales de control de la Aplicacién Standard

—1 3.2 Referencia panel
jm———— === 2.1.11 Referencia E/S
\ R —— 2.1.12 Referencia Ctrl Panel
| | ----12.1.13 Referencia Ctrl Fieldbus
| L 2.1.14 Velocidad Constante 1
| L —1 2.1.15 Velocidad Constante 2
] 1
] 1
DINA@-p---==--==---==-1-""~7--- . T q .-I 3.1 Lugar control
DINS@ f---------=--=-—-f{--—=—--—-9----- [ i !
AL @ : ¥ N !
A2 ® :\\' N o |
- :: '\‘\'\'_ .
N 4 :
1
|————-: : e | Referencia frec.
e | ! _‘\:\ interna
P : . >
. X -4 e 0]
I Vil ey |
[} i
e r—-——=7= - %
L .
—q/l/
- - Puls. Reset
Referencia de fieldbus Start/Stop buttons i
Marcha/Paro de fieldbus \
Direccion de fieldbus i
DIN1® Marcha directa Logica de Marcha/Paro | Marcha/Paro interno
(programable) Marcha/Paro e D ) >
invers. progr. . !
DIN2& Marcha inversa (programable prog :
Inversion ! o
| 3.3 Direccion panel | S nversion interna |
Entrada restauracion fallos | 5 q [Resetfallointerno
DING & =
Entrada fallo externo (programable
DIN3 ® (prog ) .
NX12k01

Figura 2-1. Logica sefales de control de la Aplicacion Standard
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2.4 Aplicacion Standard - Listas de pardmetros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de parametros
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Codigo = Indicacidn de lugar en el panel; Muestra al operador el nUmero de pardmetro
actual
Pardmetro = Nombre del pardmetro
Min = Valor minimo del parametro
Max = Valor maximo del parametro
Unidad = Unidad del valor del parametro; Se facilita si esta disponible
Paso = Precision del menor cambio de valor posible
Por defecto = Valor ajustado en fabrica
ID = Numero de ID del pardmetro (utilizado con herramientas PC)
= Aplique el método Terminal to Function [TTF]a estos parametros (Véase el
Capitulo 2)
= el valor del parametro sélo puede cambiarse tras el paro del convertidor de
frecuencia.
2.4.1 Valores de monitorizacion [Panel de control: mend MT1]

Los valores de monitorizacion son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacion no pueden editarse.
Véase el Vacon NX Manual del usuario para mas informacion.

Cad. Pardmetro Uni. ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a motor
Referencia de Hz 25 Referencia de frecuencia al
V1.2 ;
frecuencia control del motor
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 Tension motor V b
V1.8 Tension enlace CC Vv 7
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Temperatura del refrigerador
V1.10 Temperatura del % 9 Temperatura calculada del
motor motor
V1.1 Entrada de tension \" 13 | A1
V1.12 Entrada de intensidad mA 14 | Al2
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 | Estados de entrada digital
V1.14 DIN4, DIN5S, DIN6 16 Estados de entrada digital
V1.15 D01, RO1, RO2 17 | Estados de salida digital y relé
V1.16 |, analdgica mA 26 | AO1
Elem.ent.os de Muestra tres valores de
M1.17 monitorizacién % oS .
e monitorizacion seleccionables
multiple

Tabla 2-2. Valores de monitorizacion
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2.4.2 Pardametros bdsicos [Panel de control: Mend M2 = G2.7)

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
P2.1.1 Frecuencia minima 0,00 Par. 2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif,., > que la
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 lo
permitan
p2.1.3 |T1€mPo ajelerac"’” 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 |Tiem. deceleracion 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Limite intensidad 0,1 xly 2 x|y A I 107
Tension nominal del NX2: 230V
P21 | SN MO EE 180 690 V| NX5: 400V 110
NXé: 690V
P2 17 Frecuencia nominal 8,00 320,00 Hz 50,00 111 V}ar_la placa de caracte-
del motor risticas del motor
Valor por defecto para un
Velocidad nominal motor de cuatro polosy un
P2.1.8 24 20000 rpm 1440 12 . .
del motor convertidor de frecuencia
de potencia nominal.
Intensidad nominal Ver la placa de caracte-
23k del motor 0.1y 2xly A ly 13 risticas del motor.
2410 | Cos phidel motor | 0,30 1,00 0,85 120 | Ver aplaca de caracte-
risticas del motor
0=Al"
2.1.11 Referencia E/S 0 3 0 117 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al"
Referencia del 1=AI2
A panel de control 0 3 2 121 2=Panel
3=Fieldbus
0=Al"
Referencia de 1=Al2
ol control fieldbus 0 3 3 122 2=Panel
3=Fieldbus
Velocidad
2.1.14 constante 1 0.00 Par.2.1.2 Hz 10,00 105 Velocidades ajustadas por
2.1.15 velocidad 000 |Par.212| Hz 50,00 106 | €t oPerador
constante 2

Tabla 2-3. Parametros basicos G2. 1
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2.4.3 Seriales de entrada [Panel de control: Mend M2 = G2.2/
Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
DIN1 DIN2
0 | Marchadir. |Marchainv
1| Mar./Paro Inv/Direc
P2.21 | Légica Marcha/Paro 0 6 0 300 |2 | Mar/Paro  [Permiso mar.
3 | Pulsomar. [Pulso de paro
4 | Directa* Inv*
5 | Mar.*/Paro [nv/Direc
6 | Mar.*/Paro [Perm. mar.
0=No se usa
1=Fallo ext., cont. cerrado
2=Fallo ext., cont. abierto
3=Permiso marcha
P2.2.2 Funcién DIN3 0 8 1 301 | 4=Acc./Dec. selec. tiempo
5=Forzarlc. a ES
6=Forzar lc. a panel
7=Forzar lc. a fieldbus
8=Inv
Ajuste minimo 0=Ningun ajuste
P2.23 referencia intensidad 0 ! ! 302 1=4—20 mA
Selecciona la frecuencia
P2 94 Escalado rgft_erencia 0.00 320,00 Hy 0,00 303 | aue corresponde a la )
valor minimo senal de referencia min.
0,00 = Sin escalado
Selecciona la frecuencia
P2 25 Escalado relfejrencia 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | Que corresponde a la )
valor maximo senal de referencia min.
0,00 = Sin escalado
P2.2.6 Inversion _de 0 1 0 305 0=Sin inyersién
referencia 1 = Invertida
ppo7 | Tiempofiltrado 0,00 10,00 s 0,10 306 | 0= Sin filtrado
referencia
Método de programacion
P2.2.8 | Seleccion sefial Al A1 gy || VU UI0D, Ve
aplicacion Control de
ventiladores/bombas
Método de programacion
P2.2.9 | Seleccién sefal Al2 A2 oy || UUE dllch, Hieese [
aplicacion Control de
ventiladores/bombas

Tabla 2-4. Senales de entrada, G2.2
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2.4.4 Seriales de salida (Panel de control: Meni M2 = G2.3]
Cddigo Pardametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
Método de programacion
Seleccion senal TTF utilizado. Véase la
G salida analégica 2 &l L aplicacion Control de venti-
ladores/bombas
0=Sin uso
1=Frec. salida (0—f )
2=Referencia frec. (0—f .}
3=Veloc. motor (0—Vel.
nom. motor)
P2 3.2 Conteniqo.salida 0 8 1 307 4=Intensidad motor (0-
analdgica | aMotor)
5=Par motor (0—T, o100
6=Pot. motor (0—P,yoor
7=Tension motor (0--U, yot0/)
8=Tensidn enlace CC (0-
1000V)
pp33 | l'em filtradosal. 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Sin filtrado
analog.
P23.4 Inversién’salida 0 1 0 309 0=Sin inv.e'rsién
analdg. 1 =Inversidn
P235 Ml'nimol s_alida 0 1 0 310 0=0mA
analogica 1=4mA
pp36 | Eecaladosalida 10 1000 % 100 311
analog.
0=Sin utilizar
1=Listo
2=Marcha
3=Fallo
4=Inversion fallo
5=Aviso sobretemp convert.
6=Aviso o fallo externo
7=Aviso o fallo referencia
. . 8=Aviso
237 |Cont Sa“f'a digital 0 16 1 312 | 9=Inversién
10=Velocidad constante 1
11=En velocidad
12=Regulador motor
activado
13=Limite 1 superv.
frecuencia salida
14=Lugar de control: ES
15= Aviso o fallo term.
16= Entrada Fieldbus
P2.3.8 | Cont. salida relé 1 0 16 2 313 | Como parametro 2.3.7
P2.3.9 | Cont. salida relé 2 0 16 3 314 | Como paradmetro 2.3.7
Funcion de 0=No
P2.3.10 [ supervisién limite 0 2 0 315 | 1=Limite bajo
frecuencia salida 1 2=Limite alto
Limite frecuencia
P2.3.11 salida 1; 0,00 320,00 Hz 0,00 316
Valor supervisado
Método de programacion
P23.12 Sgleccién lse.ﬁal 0 0 471 TTE uti!i’zado. Véase la
salida analogica 2 aplicacion Control de
ventiladores/bombas.
p23.13 | Contenidosalida 0 8 4 472 | Como parametro 2.3.2

analdgica 2
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p2.3.14 | Tem. filtrado sal. 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Sin filtrado
analog. 2
P2 315 Inver5|o[1 salida 0 1 0 474 0=Sin |nv_e,r5|0n
analog. 2 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.16 analdgica 2 0 1 0 475 1=4 mA
pp.3.17 | Escaladosalida 10 1000 % 100 476
analog. 2

Tabla 2-5. Senales de salida, G2.3

2.4.5 Parémetros control accionamiento [Panel de control: Mend M2 2 G2.4)
Cddigo Pardametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
Acc./Dec. curva 0 = Lineal
P2.4.1 ’ ’ 0,0 10,0 s 0,1 500 | >0 =Curva-S tiempo
rampa 1
acc./dec.
Acc./dec. curva 0 = Lineal
pP2.4.2 ' ’ 0,0 10,0 s 0,0 501 | >0 =Curva-S tiempo
rampa 2
acc./dec.
p2.43 |l1€mPO agderac'on 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.44 |I1€TPO dezcelerac'on 0,1 3000,0 s 10,0 503
0=Sin utilizar
1=Utilizado en marcha
2=Chopper externo de
frenado
P2.4.5 |Chopper de frenado 0 4 0 504 3=Utilizado en paro/
marcha
4=Utilizado en marcha (sin
pruebal)
. 0=Rampa
P2.4.6 Tipo de Marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.4.7 Tipo de Paro 0 3 0 504 | 2=Rampa+ Libre Permiso
marcha
3=Libre+Rampa Permiso
marcha
P2.4.8 '”tens'dg‘éfre”ad" 0,00 I, A 0,7 x I 507
P2.4.9 Tiem. freno CC 0,00 60,00 s 0,00 508 | 0= FrenoCC
al paro desconectado al paro
Frecuencia para
iniciar frenado CC
P2.4.10 0,10 10,00 Hz 1,50 515
durante
paro en rampa
P2 411 Tiem. freno CC 0,00 60,00 s 0,00 516 0 = Freno CC desconec-
al arranque tado al arranque
P2.4.12 Freno de flujo 0 1 0 500 | 0= Desconectado
1 = Conectado
P2 4,13 Inten5|dad_ frenado 0,00 I A I, 519
flujo

Tabla 2-6. Parémetros control accionamiento, G2.4
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2.4.6 Parémetros frecuencia prohibida [Panel de control: Meni M2 2> G2.5)]

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto

Frecuencia prohibida

P2.5.1 3 profibl 0,00 320,00 Hz 0,00 509
rango 1 limite bajo

p25.2 | recuenciaprohibida 4 5, 320,00 Hz 0.0 510
rango 1 limite alto

pp53 | Rampaacc./dec. 0.1 10,0 X 1,0 518

prohibida

Tabla 2-7. Parémetros frecuencia prohibida, G2.5
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2.4.7 Parémetros control de motor [Panel de control: Mend M2 = G2.6]
Cadigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
0=Control de frecuencia
1=Control de velocidad
P2.6.1 Modo control motor 0 1/3 0 600 ﬁ()i(l;l.onalmente para
2=Sin utilizar
3=Ctrl. vel. bucle cerrado
S, 0=Sin utilizar
P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1-Sobrepar automatico
O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadratica
et u/f 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.4 Punto desexcitacion| 30,00 320,00 Hz 50,00 602
Tensién en el punto N% X Unmor
P2.6.5 e pu 10,00 200,00 % 100,00 603 | Valor max. parametro =
de desexcitacion
par. 2.6.7
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 64 Hz 50,00 604
P2.6.7 Curva Ufftensién | o 100,00 % 100,00 605 | n%x U,
punto medio
P2.6.8 Tension de salidaa | g, 40,00 % Varia 606 | n% x U,
frecuencia cero
P2 69 Frecuenua?,de 10 Varia KHz Varia 601 Ver Tabla 8-13 para los
conmutacion valores exactos
0=Sin utilizar
P2.6.10 Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado (sin rampal)
2=Utilizado (rampa)
. ., 0=Sin utilizar
P2.6.11 Control baja tensidén 0 1 1 608 1=Utilizado
P2.6.12 Caida de la carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ninguna accién
1=Identificacion sin
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 | marcha

I Grupo de pardmetros de bucle cerrado 2.6.14 [sélo NXP) |

2=|dentificacion con
marcha (sélo NXP)

P2.6.14.1 Intensidad 0,00 100,00 A 0,00 612
magnetizacion

P2.6.142 | GananciaPcontrol} 1000 30 613

velocidad
P2.6143 | Tempolcontrol 0,0 500,0 ms 30,0 614

velocidad
P2.6145 | Compensacionde | a4 | 55049 s 0,00 626

aceleracion
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619
deslizamiento
P2.6.147 |ntensidad magneti-\ 4 4, I A 0,00 627
zante al arranque
P2.6.148 |l1€mpo de magneti- 0 60000 ms 0 628
zacion al arranque

P2.6.14.9 Tiempo vel. 0a la 0 32000 ms 100 615

marcha
P2.6.14.10 [Tiempo vel. 0 al paro 0 32000 ms 100 616

0=Sin utilizar
1=Memoria de par

P2.6.14.11 Par de arranque 0 3 0 621 | 2=Referencia de par

3=Par de arranque
dcto./inv.
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Par de arranque
P2.6.14.12 DCTO -300,0 300,0 s 0,0 633
P2.6.14.13 |Par de arranque INV| -300,0 300,0 3 0,0 634
P2.6.14.15 | Tlempo defiltro 0,0 100,0 ms 0,0 618
codificador
P2.6.14.17 | GananciaPcontrol) g qq 1 4000 | o 40,00 617
intensidad

Tabla 2-8. Parametros control motor, G2.6
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2.4.8 Protecciones [Panel de control: Mend M2 = G2.7)
Codigo Parametro Min Max Uni. . = ID Nota
defecto
0=Sin accion
1=Aviso
Respuesta frente 2=Aviso+Frec. anterior
P2.7.1 P 0 5 0 700 [ 3=Aviso+Frec. ajust.2.7.2
fallo 4mA .
4=Fallo, paro segun par.
2.4.7
5=Fallo, paro libre
P2.7.2 [Frecuencia fallo 4mA] 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 728
P2.73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=S|r.1 accion
fallo externo 1=Aviso
L 2=Fallo, paro segun par
P2.7.4 S“pergft'fa”d;ase I 3 0 730 2.4.7
3=Fallo, paro libre
Respuesta frente 0O=Fallo guard. en historial
P2.7.5 fallo baja tensién 0 ! 0 727 1=Fallo no guardado
pp76 |Supervisionfasedel 3 2 702 | 0=Sin accién
salida .
Proteccion fall 1=Aviso
P2.7.7 roteccion fatto a 0 3 2 703 | 2=Fallo, paro segun par
tierra 247
P2 78 Proteccion térmica 0 3 2 704 | 3=Fallo, paro libre
motor
Factor de
pP2.7.9 temperatura -100,0 100,0 % 0,0 705
ambiente del motor
Factor de
pp.7.10 | refrigeracion del 0,0 150,0 % 40,0 706
motor a velocidad
cero
pp.7.11 |Constante detiempol 200 min | Varia 707
térmica del motor
P2 712 Ciclo de servicio del 0 100 % 100 708
motor
0=Sin accion
Proteccion motor 1=Aviso
P2.7.13 0 3 0 709 | 2=Fallo, paro segun par
bloqueado
2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.14 Intensidad de 0,00 2x 1, A I, 710
bloqueo
pp.7.15 | Limitetiempo 1,00 120,00 s 15,00 711
blogueo
pp.7.16 | Limitefrecuencia 10 | Par.21.2 | Hz 25,0 712
blogueo
0=Sin accion
Proteccion de baja 1=Aviso
P2.7.17 ) 0 3 0 713 | 2=Fallo, paro segun par
carga
2.4.7
3=Fallo, paro libre
pp.7.1g |Curvadebajacargal gy 150 % 50 714
a frecuencia nominal
p2.7.19 |Curvadebajacarga) g, 150,0 % 10,0 715
a frecuencia cero
Limite de tiempo de
P2.7.20 | proteccion de baja 2 600 s 20 716

carga
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Respuesta frente

0=Sin accion
1=Aviso

P2.7.21 fallo del termistor 0 3 2 732 g:AF;zllo, paro segun par
3=Fallo, paro libre
Respuesta frente .
P2.7.22 fallo de fieldbus 0 3 2 733 | Véase el P2.7.21
pp.7.23 | Response frente 0 3 2 734 | Véase el P2.7.21

fallo de ranura

Tabla 2-9. Protecciones, G2.7

2.4.9 Rearranque automatico [Panel de control: Mend M2 > G2.8/
Codigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
P2.8.1 Tiempo espera 0,10 10,00 0,50 717
p2.8.2 Tiempo intentos 0,00 60,00 30,00 718
0=Rampa
P2.8.3 Tipo de Marcha 0 2 0 719 | 1=Marcha motor girando
2=Segun el par. 2.4.6
Numero de intentos
P2.8.4 |tras disparo por baja 0 10 0 720
tension
NUmero de intentos
P2.8.5 | después de disparo 0 10 0 721
por sobretension
Numero de intentos
P2.8.6 tras disparo por 0 3 0 722
sobreintensidad
Numero de intentos
P2.8.7 tras disparo de 0 10 0 723
referencia
Numero de intentos
P2.8.8 |[tras disparo por fallo 0 10 0 726
de temperatura
Numero de intentos
P2.8.9 |[tras disparo por fallo 0 10 0 725
externo
Numero de intentos
P2.8.10 | despues de un dis- 0 10 1 738

paro por baja carga

Tabla 2-10. Parametros rearranque automatico, G2.8
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2.4.10  Control de panel [Panel de control: Mend M3]

Los parametros para la seleccion del lugar de controly la direccion en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Cddigo Parametro Min Max Uni. Par Lz ID Nota
defecto
1=Terminal de E/S
P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 | 2=Panel
3=Fieldbus
. Par.
R3.2 Referencia del panel 211 Par. 2.1.2 Hz
P3.3 Direccion (en panel) 0 1 0 123 0=D|rect.al
1=Inversion
0=Funcidn limitada del
pulsador de Paro
R3.4 Pulsador de Paro 0 1 1 114 1=Pulsador de Paro
siempre activado

Tabla 2-11. Parametros de control de panel, M3

2.4.11  Mendu de sistema [Panel de control: Mend Mé)

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacion e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.

2.4.12  Cartas de expansién [Panel de control: Mend M7)

El ment M7 muestra las cartas opcionales y de expansidn montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.
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3.  APLICACION CONTROL LOCAL/REMOTO

3.1 Introduccidn

Seleccione la Aplicacion de Control Local/Remoto en el mend Mé de la pagina S6.2.

A través de la Aplicacion de Control Local/Remoto es posible disponer de dos lugares de control
distintos. Para cada lugar de control, se puede seleccionar la referencia de frecuencia desde el
panel de control, el terminal de E/S o el fieldbus. El lugar de control activo se selecciona con la
entrada digital DIN6.

e Todas las salidas pueden programarse libremente.
Funciones adicionales:

Senales de Marcha/Paro e inversion programables
Escalado referencia

Una supervision de limite de frecuencia

Segundo juego de rampas y curvas en S progr.
Funciones de marchay paro programables
Frenado por CC al paro

Una area de frecuencia prohibida

Curva U/fy frecuencia de conmutacion progr.
Funcion autoarranque

e Proteccion térmicay bloqueo motor: Accion programable; progr. desconectada, aviso,
fallo

La funcién de proteccion térmica del motor de la Aplicacion de Control Local/Remoto se explica en
el Capitulo 8 de este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el niUmero de
identificacion individual del parametro.
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3.2 E/S de control

Potenciémetro referencia, OPT-A1
1...10 kQ NS Terminal Senal Descripcién
r—— —_— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.
| 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia lugar B
I T tensiéon 0—10V CC rango 0-10V CC
|
b 3 All- Masa E/S Masa para referencia y control
Referencia remota — — — — — — 4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia lugar A,
04)-20mA 5 Al2- intensidad 0—20mA rango 0-20 mA
6 +24V Salida tension de control Tension entr. dig. max. 0,1 A
(2:2\7“0[ rw 7 | ® GND Masa E/S Masa para referencia y control
- - 8 DIN1 Lugar A: marcha directa Contacto cerrado = marcha directa
I (programable)
| / 9 DIN2 Lugar A: Marcha inversa Contacto cerrado = marcha inversa
A (programable)
10 DIN3 Entrada fallo externo Contacto abierto = ningun fallo
I_/ ________ (programable) Contacto cerrado = fallo
Masa control remoto 11 CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
——————————————— 12 +24V Salida tension de control Tensidn entr. dig. (igual que #6)
: ————— 13 | ® GND Masa E/S Masa para referencia y control
— — / _ __I | 14 DIN4 Lugar B: Marcha directa Contacto cerrado = marcha directa
I :_ (programable)
| / L 15 DINS Lugar B: Marcha inversa
:__ Ty T T (programable) Contacto cerrado = marcha inversa
|
:__/ ___:_____ 16 DIN6 Seleccion lugar A/B Contacto abierto = lugar A activo
| | Contacto cerrado = lugar B activo
| I 17 CMB Comun para DIN4—DIN6 Conectar a GND o +24V
: | ——| 18 AO1+ Frecuencia de salida Programable
| LISTO | __ 19 |@A01- | Salida analégica Rango 0—20 mA/R,, max. 5000
|———-®—————:————— 20 DO1 Salida digital Programable
| | LISTO Colector abierto, 1I<50mA, U<48 VCC
: | OPT-A2
| 21 RO1 Salidarelé 1 | Programable
: MARCHA e 22| RO1 _ MARCHA ’
|___®_ _________ 23| RrO1T |—
24 RO2 Salida relé 2 | Programable
20 -———- f————-— 25 RO2 j/ FALLO
VAC ___:|Z|: _____ 26 Ro2 |—

Tabla 3-1. Configuracion por defecto de E/S de la Aplicacion de Control

Local/Remoto.

Nota: Véanse las selecciones de los

puentes a continuacion. Se facilita mas
informacion en el Vacon NX Manual del

usuario.

Bloque de puentes X3:

Conex. a masade CMAy CMB

CMB conectado a GND
CMA conectado a GND

(9]
(o]

®[®@ | CMB aislado de GND
®[®@ | CMAaislado de GND

o CMB y CMA conectados
EI entre si internamente,

aislados de GND

= Valor de fabrica
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3.3 Ldgica sefales de control en la Aplicacién Control Local/Remoto

@ - mmmmmm e .
[}
[}
DIN6@-p-----------mmmmmm oo ! ——[2.1.15 Ref. veloc. Jogging
2.1.14 Referen. ctrl fieldbus =~ |-=—=—————=-——-- - ! !
2.1.13 Referencia Ctrl Panel  |_______-_-___ q | : \
! 1
2.1.12 ReferenciaE/SB ~  |[_______ ; P! \ :
] [}
2.1.11 Referencia E/S A - | ! | ! :
1 | |
R3.2 Referencia panel |— | ! | : | !
1 | [ | X
All ® , R i !
s I
A2 ® el Ay !
E\;_A—;_Aw
- ! ] .
[}
[}
[}

® - I
Potenciom. —
@ motorizado \

[}
[}
[}
[}
[}
[}
[}
[}
______ 2 I
— ! | interna
. | o ! e 1
v/ X [
. [ \ —
! [}
I
[}
I
[}
! [}
| < [}
s | . - -
[} [} 4. -3
' I 5 | L

Puls. Reset

—® r——-—---- - Puls. Marcha/Paro

|
|
Referencia de fieldbus T— : \
Marcha/Paro de fieldbu :
Direccion de fieldbus l
|
|
|
Marcha directa !
o [}
DIN1® (programable) Logica A Marcha/Paro r
. Marcha/Paro e ! ,
DIN2® Marchainversa | invers. progr. A| _.B ! !
(programable) X |
| [}
[}
Marcha directa \ « ! Marcha/Paro interno
DIN4® (programable) Légica A version \..I .
Marcha/Paro e e L o
Marchainversa |invers. progr. B — !
e (programable) ° —'\i Inversioén interna
| 3.3 Direccion panel | . >
. Reset fallo interno
DIN3® Entrada restauracion fallos (programable) >1 -

Figura 3-1. Logica senales de control de la Aplicacion Control Local/Remoto
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3.4 Aplicacion de Control Local/Remoto - Listas de pardmetros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de parametros
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Codigo = Indicacion de lugar en el panel; Muestra al operador el nUmero de parametro
actual
Pardmetro = Nombre del parametro
Min = Valor minimo del parametro
Max = Valor maximo del parametro
Unidad = Unidad del valor del parametro; Se facilita si esta disponible
Por defecto = Valor ajustado en fabrica
Cliente = Ajustes del cliente
ID = Numero de ID del pardametro (utilizado con herramientas PC)
= Aplique el método Terminal to Function [TTF]a estos parametros (Véase el
Capitulo 2
= Elvalor del parametro so6lo puede cambiarse tras el paro del convertidor de
frecuencia.
3.4.1 Valores de monitorizacion (Panel de control: mend M1)

Los valores de monitorizacidn son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacién no pueden editarse.
Véase Vacon NX Manual del usuario para mas informacion.

Caod. Parametro Ud. ID Descripcion
V11 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a
motor

Referencia de Hz 25 Referencia de frecuencia
V1.2 .

frecuencia al control del motor
V13 | Velocidad del motor | ™ | 2 \rlgrlgc'dad del motor en
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 Tension motor V 6
V1.8 Tension enlace CC Vv 7
V1.9 Temperatura unidad °c 8 Temperatura del

refrigerador

V1.10 Temperatura motor % 9 Temperatura del motor
V1.1 Entrada de tension V 13 | Al
V112 !Entradg de mA 14 | Al2

intensidad
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Estados de entrada digital
V1.14 DIN4, DIN5S, DINé6 16 Estados de entrada digital
V115 DO1, RO, RO2 17 II.Eesltefados de salida digital y
V1.16 |, analdgica mA 26 | AO1

Elementos de Muestra tres valores de
M1.17 monitorizacion % monitorizacion

multiple seleccionables

Tabla 3-2. Valores de monitorizacion
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3.4.2 Pardametros bdsicos [Panel de control: Mend M2 = G2.7)

Cadigo Parametro Min Max Ud. Por Cli. ID Nota
defecto
P2.1.1 Frecuencia min 0,00 Par.2.1.2| Hz 0,00 101

NOTA: Sif, ., > que la
velocidad sincr. motor,

P2.1.2 Frecuencia max Par.2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | comprobar que tanto el
motor como el sistema lo
permiten

P2.1.3 |Tiempo de aceleracion 1 0,1 3000,0 s 3,0 103

P2 14 Tiempo de qlecelerauon 0.1 30000 S 3,0 104

P2.1.5 Limite intensidad 0,1 xly 2 x|y A I 107

Tensién nominal del NX2:230v
P2.1.6 € Somo"tor arde 180 690 v | NX5: 400V 110
NX6: 690V
P2 17 Frecuencia nominal del 8,00 320,00 Hz 50,00 111 Ver la plellcg de
motor caracteristicas del motor

Valor por defecto para un
P2.1.8 Velocidad nominal del 2% 20 000 rpm 1440 112 motor d_e cuatro polos y un
motor convertidor de frecuencia

de potencia nominal.

P2.19 Intensidad nominal del 0.1 x1, 2x1, A I, 13 Vler.la placa de caracte-
motor risticas del motor.
P2.1.10 | Cos phi del motor 0,30 1,00 0,85 120 | Verlaplacade
caracteristicas del motor
0=Al1
1=Al2
P2.1.11 Referencia A E/S 0 4 1 117 | 2=Panel
3=Fieldbus
4=Potenciometro motor.
0=Al1
1=Al2
P2.1.12 Referencia B E/S 0 4 0 131 | 2=Panel
3=Fieldbus
4=Potenciometro motor.
0=Al1
P2.1.13 Referencia de control 0 3 2 121 1=Al2
de panel 2=Panel
3=Fieldbus
0=Al1
Referencia de control 1=Al2
2l de fieldbus 0 3 3 122 2=Panel
3=Fieldbus
P2.1.15 [Referencia vel. jogging 0,00 |Par.2.1.2] Hz 10,00 124

Tabla 3-3. Parametros basicos G2. 71
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3.4.3

Serales de entrada (Panel de control: Menu M2 = G2.2)

Cddigo

Parametro

Min

Max

ud.

Por
defecto

Cli.

Nota

P2.2.1

Seleccion de logica
Marcha/Paro del
lugar A

300

DIN1 DIN2

Mar. dir. Marcha inv
Mar./Paro [Inversién
Mar./Paro  [Permiso mar.
Pulso mar  [Pulso paro
Mar. dir. AU pot.mot.
Directa* Inv*
Mar*/Paro [Inv/Direc
Mar*/Paro |Permiso mar.
Mar. dir* AU pot.mot.

OO U~ WN—-O

P2.2.2

Funcion DIN3

13

301

0=No se usa
1=Fallo ext., cont. cerrado
2=Fallo ext., cont. abierto
3=Permiso marcha
4=Acc./Dec. selec. tiempo
5=Forzarlc.a ES
6=Forzar lc. a panel
7=Forzar lc. a fieldbus
8=Inv
9=Velocidad de jogging
10=Reset de fallo
11=Acc./Dec. prohibicion
operacion
12=Com. de frenado CC
13=DISM. potencidmetro
motorizado

P2.2.3

Seleccion senal Al

A1

377

Método de programacion
TTF utilizado. Véase la
aplicacion control de
bombas y ventiladores.

P2.2.4

Rango senal Al1

320

0=0- 10 V**

1=2 - 10 V**

2=ajuste de rango del
cliente

P2.2.5

Minimo ajuste cliente
Al

0,00

100,00

%

0,00

321

Minimo escala entrada
analdgica 1

P2.2.6

Maximo ajuste cliente
Al

0,00

100,00

%

100,0

322

Maximo escala entrada
analdgica 1

P2.2.7

Inversion senal Al1

323

Inversion referencia
entrada analdgica 1 si/no

P2.2.8

Tiempo senal filtro
Al1

0,00

10,00

0,10

324

Tiempo filtro de referencia
entrada analdgica 1,
constante

P2.2.9

Seleccion senal Al2

A2

388

Método de programacion
TTF utilizado. Véase la
aplicacion control de
bombas y ventiladores.

P2.2.10

Rango senal Al2

325

0=0 - 20 mA**

1=4 - 20 mA**

2=Ajuste de rango del
cliente

P2.2.11

Minimo ajuste cliente
Al2

0,00

100,00

%

0,00

326

Minimo escala entrada
analdgica 2

P2.2.12

Maximo ajuste cliente
Al2

0,00

100,00

%

100,00

327

Maximo escala entrada
analdgica 2

P2.2.13

Inversion senal Al2

328

Inversion referencia

entrada analdgica 2 si/no
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Tiempo filtro sefial Tiempo filtro de referencia
P2.2.14 Al2 0,00 10,00 s 0,10 329 | entrada analdgica 2,
constante
DIN4 DINS
0 | Marcha dir Marchainv
1| Mar./Paro [nv/Direc
Seleccidon légica 2 | Mar./Paro [Permiso mar.
P2.2.15 | Marcha/Paro lugar 0 6 0 363 |3 | Pulso mar [Pulso paro
B 4 | Directa* Inv*
5 | Mar*/Paro |Inv/Direc
6 | Mar*/Paro [Permiso mar.
Valor minimo Selecciona la frecuencia
P2.2.16 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | que corresponde a la
lugar A senal de referencia min.
Selecciona la frecuencia
Valor maximo que corresponde a la
P2.2.17 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | senal de referencia max.
lugar A 0,00 = Sin escalado
>0 = valor max. escalado
Valor minimo Selecciona la frecuencia
P2.2.18 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 364 | que corresponde a la
lugar B senal de referencia min.
Selecciona la frecuencia
Valor maximo que corresponde a la
P2.2.19 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 365 | senal de referencia max.
lugar B 0,00 = Sin escalado
>0 = valor max. escalado
0=No se usa
Entrada analdgica 1=U,, [entrada de tension
P2.2.20 | libre, seleccion se 0 2 0 361 analdgica
senal 2=l (entrada de
intensidad analdgica)
0=Sin funcion
1=Reduce el limite de
intensidad (par. 2.1.5)
Entrada analégica 2=Reduce la intensidad de
P2.2.21 libre. funcién 0 4 0 362 frenado CC
' 3=Reduce los tiempos de
acel. y decel.
4=Reduce el limite de
supervision de par
Tiempo de rampa
p2.2.22 potenciometro 0,1 2000,0 Hz/s 10,0 331
motorizado
Reset mem.orla de 0=Sin reset
referencia de 1=Reset con paro o
P2.2.23 frecuencia 0 2 1 367 .
L desconexion
potencpmetro 2=Reset con desconexion
motorizado
0=Estado de marcha no
P2 224 Memoria de pulso de 0 1 0 498 copiado
arranque 1=Estado de marcha
copiado

Tabla 3-4. Senales de entrada, G2.2
* = Flanco ascendente necesari al arranque

** = Ajustar el puente X2. Véase el Vacon NX Manual del
usuario
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3.4.4

Senales de salida [Panel de control: Menu M2 > G2.3)]

Cédigo

Parametro

Min

Max

ud.

Por
defecto

Cli.

Nota

P2.3.1

Seleccion senal
salida analdgica 1

A1

464

Método de programacion
TTF utilizado. Véase la
aplicacion control de
bombas y ventiladores.

P2.3.2

Contenido salida
analdgica

307

0=No se usa

1=Frec. salida (0—f )

2=Referencia frec. (0—f )

3=Velocidad del motor (0—
Veloc. nom. motor)

4=Intensidad motor (0-
lnMoIor]

5=Par motor (0—T,yotor)

6=Pot. motor (0-P, o100

7=Tension motor (0-U, o)

8=Tensién enlace CC (0—
1000V)

P2.3.3

Tiempo filtro salida
analdgica

0,00

10,00

1,00

308

0=Sin filtrado

P2.3.4

Inversion salida
analdgica

309

0=Sin inversion
1=Invertida

P2.3.5

Minimo salida
analdgica

310

0=0 mA
1=4 mA

P2.3.6

Escala salida
analdgica

10

1000

%

100

31

P2.3.7

Contenido salida
digital 1

22

312

0=No se usa

1=Listo

2=Marcha

3=Fallo

4=|nversion fallo

5=Aviso sobretemp convert.

6=Aviso o fallo externo

7=Aviso o fallo referencia

8=Aviso

9=Inversion

10=Selecciodn vel jogging

11=En velocidad

12=Regulador motor activ.

13=Limite
superv.frec.salida 1

14=Limite
superv.frec.salida 2

15=Limite supervision de pa

16=Referencia activa limite
supervision

17=Control freno externo

18=Lugar de control: ES

19=Limite superv.temper.
convertid. de
frecuencia

20=Sentido de giro no
pedido

21=Control freno externo,
inversion

22=Aviso o fallo term.

P2.3.8

Contenido salida
relé 1

22

313

Como parametro 2.3.7

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com

=



34 ®© VACON

APLICACION CONTROL LOoCAL/REMOTO

Funcion de 0=Sin limite
P2.3.10 | supervision, limite 0 2 0 315 | 1=Limite supervision bajo
frecuencia salida 1 2=Limite supervision alto
Limite frecuencia
P2.3.11 salida 1; Valor de 0,00 320,00 Hz 0,00 316
supervision
Funcion de 0=Sin limite
P2.3.12 | supervision, limite 0 2 0 346 | 1=Limite supervisién bajo
frecuencia salida 2 2=Limite supervisidon alto
Limite frecuencia
pP2.3.13 salida 2; Valor de 0,00 320,00 Hz 0,00 347
supervision
Funcion de super- 0=Sin supervision
P2.3.14 vision. limite ds ar 0 2 0 348 | 1=Limite bajo
' P 2=Limite alto
pp.3.15 |/alordesupervision. | 5504 | 3999 % 0,0 349
limite de par
Funcion de super- 0=Sin supervision
P2.3.16 vision, limite de 0,0 200,0 0,0 350 | 1=Limite bajo
referencia 2=Limite alto
pp.3.17 |falordesupervision, | 4 4 320,00 Hz 0,00 351
limite de referencia
P23.18 Retraso desconexion 0.0 100,0 s 0.0 352
freno externo
p2.3.19 | Retrasoconexion 0,0 100,0 s 1,5 353
freno externo
it Umite tempe- 0-Sin supervisign
P2.3.20 ' np 0 2 0 354 | 1=Limite bajo
ratura convertidor .
. 2=Limite alto
de frecuencia
Valor de supervision,
p2.3.21 | \Mitetemperatura | 4, 75 °C 0 355
del convertidor de
frecuencia
Método de programacion
P2 3.99 Sglecuon ,se_nal 0 0 471 TTE utlylzado. Véase la
salida analégica 2 aplicacién control de
bombas y ventiladores.
pp.3.23 | Contenido salida 0 8 4 472 | Como pardmetro 2.3.2
analogica 2
p2.3.24 | lemfiltrado sal. 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Sin filtrado
analog. 2
P23.25 Inver5|9n. salida 0 1 0 474 0=Sin inversion
analogica 2 1=Invertida
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.26 analdgica 2 0 ! 0 475 1=4 mA
pp.3.27 | Escaladosalida 10 1000 % 100 476
analogica 2

Tabla 3-5. Senales de salida, G2.3
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3.4.5 Parémetros control accionamiento [Panel de control: Mend M2 = G2.4)
Cddigo Parametro Min Max Ud. Por Cli. ID Nota
defecto
Acc./Dec. curva rampa O=Lineal .
P2.4.1 1 0,0 10,0 s 0,1 500 [ >0=Curva-S tiempo
acc./dec
Acc./Dec. curva rampa 0-Lineal .
P2.4.2 ) 0,0 10,0 s 0,0 501 | >0=Curva-S tiempo
acc./dec
P2.4.3 |Tiempo aceleracion 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 Tiempo deceler. 2 0,1 3000,0 10,0 503
0=Sin utilizar
1=Utilizado en marcha
2=Chopper externo de
P2.45 | Chopper de frenado 0 4 0 504 3=Lert(ialri]zaaddoo en paro/
marcha
4=Utilizado en marcha (sin
prueba)
. 0=Rampa
P2.4.6 Tipo de marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 504 | 2-RampasLibre permiso
marcha
3=Libre+Rampa permiso
marcha
P2.4.8 |Intensidad frenado CC 0,00 I A 0,7 x 1y 507
P2 4.9 Tiem. freno CC 0,00 60,00 . 0,00 508 0=Freno CC desconect. al
al paro Paro
Frec. conex. freno CC
P2.4.10 con 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampa de paro
P2 411 Tiem. freno CC 0,00 60.00 s 0,00 516 0=Freno CC desconect.
Marcha Marcha
P2.4.12 Freno flujo 0 1 0 520 | 9=Desconectado
1=Conectado
P2 4.13 Intensidad frenado 0,00 I A I, 519

flujo

Tabla 3-6. Parametros control accionamiento, G2.4

3.4.6 Parametros frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 = G2.5]

Code Parameter Min Max Unit Default Cust ID Note

p2.5.1 | recuenciaprohibida 5, 32000 | Hz 0,00 509
rango 1 limite bajo

P52 Frecuenua{ proh|b|da 0,00 320,00 Hy 0.0 510 0=Rango prohibido 1
rango 1 limite alto descon.

p253 | recuenciaprohibida g5y | 30000 | Hz | 000 511
rango 2 limite bajo

P25.4 Frecuenua{ proh|b|da 0.00 320,00 Hy 0.0 512 0=Rango prohibido 2
rango 2 limite alto descon.

p255 | recuenciaprohibida a5 | 30000 | Hz | 0,00 513
rango 3 limite bajo

P2.5.6 Frecuenua, p_roh|b|da 0.00 320,00 Hy 0.0 514 0=Rango prohibido 3
rango 3 limite alto descon.

p.57 | Rampaacc/dec 0,1 10,0 X 1,0 518

prohibida

Tabla 3-7. Parametros frecuencias prohibidas, G2.5
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3.4.7 Parémetros control de motor [Panel de control: Mend M2 = G2.6]
Cddigo Parametro Min Max Ud. Por Cli. ID Nota
defecto
0=Control de frecuencia
1=Control de velocidad
P26 |Modo control motor| 0 1/3 0 600 ﬁl‘)’(';'_“alme"te para
2=Sin utilizar
3=Ctrl. vel. bucle cerrado
o, 0=No se usa
P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico
O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadratica
P2.6.3 u/f 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.4 Punto desexcitacion 8,00 320,00 Hz 50,00 602
pogs |Tensionenelpuntol qaa0 | 90000 | % | 100,00 603 | n%x U, .,
de desexcitacion
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 6.4 Hz 50,00 604
. N% X U, mot
P2.6.7 Curva Ufftensién | 4 100,00 % 100,00 605 | Valor max. parémetro =
punto medio
par.2.6.5
P2.6.8 Tensiondesalidaa | o 40,00 % Varia 606 | n%x U,
frecuencia cero
P2 4.9 Frecuenag’de 10 Varia KHz Varia 601 Ver Tabla 8-13 para los
conmutacion valores exactos
0=Sin utilizar
P2.6.10 Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado
2=Utilizado (rampa)
. ., 0=Sin utilizar
P2.6.11 Control baja tensidén 0 1 1 608 1=Utilizado
P2.6.12 Caida de la carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ninguna accién
1=Identificacidn sin
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 | marcha

2=|dentificacion con
marcha (sélo NXP)

I Grupo de parametros de bucle cerrado 2.6.14 (s6lo NXP) |

P2.6.14.1 Intensidad 000 | 10000 | A 0,00 612
magnetizacion

P2.6.14 |CGananciaPcontrol| 1000 30 613

velocidad
P2.6.14.3 Tiempo | control 0,0 500,0 ms 30,0 614

velocidad
P2.6.145 | Compensacionde | g5 | a5500 | g 0,00 626

aceleracion
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619

deslizamiento
P2.6.147 |Intensidad magneti-| g 4, I, A 0,00 627
zante al arranque
P2.6.14.8 |'I€mpo de magneti- 0 60000 ms 0 628
zacion al arranque
P2.6.14.9 Tiempo vel. 0a la 0 32000 ms 100 615
marcha
P2.6.14.10 [Tiempo vel. 0 al paro 0 32000 ms 100 616
0=Sin utilizar
1=Memoria de par

P2.6.14.11 Par de arranque 0 3 0 621 | 2=Referencia de par

3=Par de arranque
dcto./inv.
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Par de arranque

P2.6.14.12 D eTo -300,0 300,0 s 0.0 633

P2.6.14.13 [Par de arranque INV[ -300,0 300,0 s 0,0 634

P2.6.14.15 Tiempo de filtro 0.0 100,0 ms 0.0 618
codificador

P2.6.14.17 | GananciaPcontrol| 4, 100,00 % 40,00 617
intensidad

Tabla 3-8. Parametros control de motor, G2.6
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3.4.8 Protecciones [Panel de control: Mend M2 = G2.7)

Cédigo Parametro Min Max | Ud. Por Cli. | ID Nota
defecto
0=Sin accion
1=Aviso
Respuesta frente fallo 2=Aviso+Frec. anterior
P2.7.1 4mA 0 S 0 700 3=Aviso+Frec. ajust.2.7.2
4=Fallo, paro por p. 2.4.7
5=Fallo, paro libre
pP2.7.2 Frecuencia fallo 4mA 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 728
P27 3 Respuesta frente fallo 0 3 2 701 0=S|r.1 accion
externo 1=Aviso
o 2=Fallo, paro segun par
P2.7.4 SUF’”‘":'OS fases 0 3 0 730 2.4.7
entrada 3=Fallo, paro libre
P2 75 Respue_sta freh,te fallo 0 1 0 797 0=Fallo guard. en historial
baja tension 1=Fallo no guardado
P27 6 SuperV|S|0.n fases de 0 3 2 702 0=S|rj accion
salida 1=Aviso
P2.7.7 | Proteccion fallo a tierra 0 3 2 703 | 2=Fallo, paro segun par
Proteccion térmica 2.4.7
P2.7.8 motor 0 3 2 704 3=Fallo, paro libre
p.7.g |Factordetemperatura | 1054 | 400 | o 0,0 705
ambiente motor
P2.7.10 Factor refrllgerac. motor 0.0 150,0 % 40,0 706
a velocidad cero
pp7.11 | Constante tiempo 1 200 min | Varia 707
termico motor
P2.7.12 Ciclo servicio motor 0 100 % 100 708
0=Sin accion
1=Aviso
P2.7.13 Proteccion bloqueo 0 3 0 709 | 2=Fallo, paro segun par
2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.14 Intensidad bloqueo 0,00 2xly A Iy 710
P2.7.15 [ Limite tiempo bloqueo 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Limite frecuencia 10 | Par.212| Hz 25,0 712
blogueo
0=Sin accion
1=Aviso
P2.7.17 | Proteccion baja carga 0 3 0 713 | 2=Fallo, paro segun par
2.4.7
3=Fallo, paro libre
pp.7.1g | Curvabajacargaa 10 150 % 50 714
frecuencia nominal
pp7.19 | Curvabajacargaa 5,0 1500 | % 10,0 715
frecuencia cero
p2.7.20 | Limite de tiempo 2 600 s 20 716
proteccidn baja carga
0=Sin accion
Respuesta frente a un 1=Aviso
P2.7.21 P . 0 3 2 732 | 2=Fallo, paro segun par
fallo de termistor 247
3=Fallo, paro libre
Respuesta frente fallo .
P2.7.22 . 0 3 2 733 | Véase el P2.7.21
de fieldbus
pp.7.23 |Respuestafrenteaun 0 3 2 734 | Véase el P2.7.21
fallo de ranura

Tabla 3-9. Protecciones, G2.7
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3.4.9 Rearranque automatico [Panel de control: Mend M2 2 G2.8]
2 1 z . 2 Por .
Cddigo Parametro Min Max Ud. d Cli. ID Nota
efecto
pP2.8.1 Tiempo espera 0,10 10,00 0,50 717
p2.8.2 Tiempo intentos 0,00 60,00 30,00 718
0=Rampa
P2.8.3 Funciéon de marcha 0 2 0 719 | 1=Arranque motor girando
2=Segun el par. 2.4.6
NUmero de intentos
P2.8.4 después de disparo 0 10 0 720
por baja tension
NUmero de intentos
P2.8.5 después de disparo 0 10 0 721
por sobretensién
Numero de intentos
P2.8.6 después de disparo 0 3 0 722
por sobreintensidad
NUmero de intentos
P2.8.7 |después de disparo de 0 10 0 723
referencia
NUmero de intentos
P2 8.8 después de disparo 0 10 0 796
por fallo de tempera-
tura del motor
NUmero de intentos
P2.8.9 después de disparo 0 10 0 725
por fallo externo
Numero de intentos
P2.8.10 |despues de un disparo 0 10 1 738

por baja carga

Tabla 3-10. Parametros rearranque automatico, G2.8

3.4.10

Control de panel [Panel de control: Menud M3/

Los pardmetros para la seleccion del lugar de controly la direccion en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Cddigo Parametro Min Max Unidad Por Cliente | ID Nota
defecto
1 =Terminal de E/S
P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 | 2 = Panel
3 = Fieldbus
R3.2 Referencia del panel Par. Par. Hz
2.1.1 2.1.2
P3.3 Direccidn (en panel) 0 1 0 123 0= Dlrectgl
1 = Inversion
0=Funcion limitada del
R3.4 | Pulsador de Paro 0 1 1 114 | , pulsadorde Paro

1=Pulsador de Paro
siempre activado

Tabla 3-11. Parametros de control de panel, M3

3.4.11

Menu de sistema [Panel de control: Mend Mé)

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacion e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.
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3.4.12  Cartas de expansion [Panel de control: Mend M7)

El ment M7 muestra las cartas opcionales y de expansidn montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.
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4. APLICACION CONTROL VELOCIDADES MULTIPLES
(Software ASFIFF04)

4.1 Introduccion

Seleccione la Aplicacidn Control Velocidades Multiples en el menu Mé de la pagina S6.2.

La Aplicacion Control Velocidades Multiples puede utilizarse en aplicaciones en las que se requie-
ren velocidades fijas. En total, pueden programarse 15 + 2 velocidades diferentes: una velocidad
basica, 15 velocidades multiples y una velocidad jogging. Las etapas de velocidad se seleccionan con
las senales digitales DIN3, DIN4 DIN5 y DIN6. Si se utiliza la velocidad jogging, DIN3 se puede pro-
gramar de restauracion de fallos a seleccion velocidad jogging.

La referencia de velocidad basica puede ser tensidn o intensidad a través de terminales de entrada
analdgica (2/3 o 4/5). La entrada analdgica restante se puede programar para otro propdsito.

e Todas las salidas pueden programarse libremente.
Funciones adicionales:
e Sefales de Marcha/Paro e inversion programables

Escalado referencia
Una supervision de limite de frecuencia

e Segundo juego de rampas y curvas en S progr.

e Funciones de marchay paro programables

e Frenado por CC al paro

e Una area de frecuencia prohibida

e Curva U/fy frecuencia de conmutacion progr.

e Funcidén autoarranque

e Proteccion térmicay bloqueo motor: Accién programable; progr. desconectada, aviso,
fallo

La funcidn de proteccion térmica del motor de la Aplicacion Control Velocidades Multiples se explica
en el Capitulo 8 de este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el nimero de
identificacion individual del pardametro.
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4.2 E/S de control

Potenciémetro de referencia, | OPT-A1
1..10 kQ NS Terminal Senal Descripcién
r—— —_— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.
| 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia basica (programable),
I T tensiéon 0—10V CC rango 0-10V CC
I
b 3 All- Masa E/S Masa para referencia y control
Referencia basica ———| 4 Al2+ Entrada para intensidad Referencia basica (programable],
(opcional] | 5 Al2- referencia rango 0-20 mA
—_—_—————————————— 6 +24V @| Salida tensidn de control Tensidn entr. dig., etc. méx. 0,1 A
: / 7 | @ GND Masa E/S Masa para referencia y control
F—_erm ————_——— 8 DIN1 Marcha directa Contacto cerrado = Marcha directa
I (programable)
| / 9 DIN2 Marcha inversa Contacto cerrado = marcha inversa
ke TTTTTTTT (programable)
: / 10 DIN3 Entrada fallo externo Contacto abierto = ningln fallo
- TT T T (programable) Contacto cerrado = fallo
| 11 CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
I
I 12 +24V @] Salida tension de control Tensién entr. dig. (igual que #6)
: / I 13 | ® GND Masa E/S Masa para referencia y control
- -——-r——- 14 DIN4 Seleccion 1 velocidad mdltiple | Sel1  Sel2  Sel3 Sel4 (con DIN3)
| 0 0 0 0 vel basica
| _/ ___:_____ 15 DIN5 Seleccién 2 velocidad maltiple | 1 0 0 0 velocidad 1
:_ | 0 1 0 0 velocidad?2
I__/ ___:_____ 16 DINé Seleccion 3 velocidad multiple | - - - ---
| | 1 1 1 1 velocidad 15
| I 17 CMB Comun para DIN4—DINé Conectar a GND o +24V
| | —— 18 AOT+ Frecuencia de salida Programable
: LISTO I L 19 [®A01- | Salida analégica Rango 0—20 mA/R,, max. 5000
|———-®—————:————— 20 DO1 Salida digital Programable
| | LISTO Colector abierto, 1I<50mA, U<48 VCC
: I OPT-A2
| 21 RO1 Salidarelé 1 | Programable
| MARCHA I_____ 2 roi | —" MARCHA
|___®_ _________ 23| RrOT |—
24 RO2 Salidarelé 2 | Programable
220-"——71/F—~————— 25 RO2 j/ FALLO
VAC-———/ F————— 26| Ro2 |—
— Tabla 4-1. Configuracion por defecto de E/S de la Aplicacion Control
Velocidades Multiples.
Nota: Véanse las selecciones de los Blogue de puentes X3:

. ., o , Conex. amasa de CMAy CMB
puentes a continuacion. Se facilita mas
[®@®] CMB conectado a GND

informacion en el Vacon NX Manual del [@®] CMA conectado a GND
usuario. ®[@®@ | CMB aislado de GND
®[®@ | CMAaislado de GND

o CMB y CMA conectados
EI entre si internamente,

aislados de GND

= Valor de fabrica
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4.3 Logica senales de control en la Aplicacion Control Velocidades Mdltiples
3.2 Referencia panel |— ittty 2.1.11 Referencia E/S
\ N 2.1.12 Referencia Crtl Panel
\ | ;---- 2.1.13 Referencia Crtl Fieldbus
\ b 2.1.15 Vel. constante 1
\ b ...2.1.29 Vel. constante 15
DINS@f-==-==mm=mmmmmg=== T Do 2.1.14 Referencia vel.
DINag | Yehoonstante L | tToiTTTAT AT ogging
Vel. constante 2 | Lo | [
DINS@-f---Z -l - PR FIS ) S — - !
Vel. constante 3 I 1o r |
DIN6Q@-F -~ -~ i i 7 1 B T ! 3.1 Lugar control
DINS@-F---==---===-==-7-==----- e e o Eaiattl roo! \ !
Al @ R AR !
A2 © SN
Lq] | | | —e ! |
® | \ I
L ! ! !
| | :
. i Referencia de
— ! ' frecuencia interna
/ : — :
- ) - e [0l )
! Wi ;
I | aql
L r-——-- - ﬁ M
D .
—c/l/-
- - Puls. Reset —
| Referencia de fieldbus Puls. Marcha/Paro i
Marcha/Paro de fieldbus |
Direccion de fieldbus i
DINL® Marcha directa Logica de Marcha/Parg : Marcha/Paro interno
(programable) Marcha/Paro e — >
invers. progr. -
DIN2%& Marc. inversa (programable) prog :
Inversion ! .
3.3 Direccion pandl S~ Inversion Interna N
6 | Reset fallo interno
DIN3g Entrada restauracion fallos >1 .
(programable)
NX12k03.fh8
Figura 4-1. Logica senales de control de la Aplicacion Control Velocidades Multiples
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4.4 Aplicacion Control Velocidades Mdltiples - Listas de pardmetros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de parametros
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Codigo = Indicacidn de lugar en el panel; Muestra al operador el nUmero de pardmetro
actual
Parametro = Nombre del parametro
Min = Valor minimo del parametro
Max = Valor maximo del parametro
Unidad = Unidad del valor del parametro; Se facilita si esta disponible
Por defecto = Valor ajustado en fabrica
Cliente = Ajuste del cliente
ID = Numero de ID del pardmetro (utilizado con herramientas PC)
= Aplique el método 7erminal to Function [TTF]a estos parametros (Véase el
Capitulo 2)
= Elvalor del pardametro sélo puede cambiarse tras el paro del convertidor de
frecuencia.
4.4.1 Valores de monitorizacion (Panel de control: mend M1)

Los valores de monitorizacidn son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacién no pueden editarse.
Véase el Vacon NX Manual del usuario para mas informacion.

Cod. Parametro Uni. ID Descripcion
V11 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a
motor
Referencia de Hz 25 Referencia de frecuencia al
V1.2 :
frecuencia control del motor
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 Tension motor v b
V1.8 Tension enlace CC vV 7
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Tem_peratura del
refrigerador
V1.10 Temperatura motor % 9 Temperatura calculada del
motor
V1.1 Entrada de tension v 13 | Al
V1.12 Entrada de intensidad mA 14 | Al2
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Estados de entrada digital
V1.14 DIN4, DIN5, DINé6 16 Estados de entrada digital
V1.15 | DO1. RO1, RO2 17 rEeslt;dos de salida digital y
V1.16 | |, analdgica mA 26 | AO1
Elementos de Muestra tres valores de
M1.17 | monitorizacidn % monitorizacion
multiple seleccionables

Tabla 4-2. Valores de monitorizacion
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4.4.2 Parémetros bdsicos (Panel de control: Mend M2 > G2.7)
Cadigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
P2.1.1 Frecuencia min 0,00 Par. 2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif,,, > que la
velocidad sincr. motor,
P2.1.2 Frecuencia max Par.2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | comprobar que tanto el
motor como el sistema lo
permitan
p2.1.3 Tiempo aceleracion 1 0,1 3000,0 3 3,0 103
P2.1.4 | Tiempo deceleracion 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Limite intensidad 0,1 xly 2xly A I 107
Tension nominal del NX2: 230V
P2.1.6 ¢ 180 690 \Y NX5: 400V 110
rotor NXb: 690V
P2 17 Frecuencia nominal del 8,00 320,00 Hz 50,00 1 Ver la plellcg de
motor caracteristicas del motor
Valor por defecto para un
P2 18 Velocidad nominal del 2% 20 000 rpm 1440 112 motor d.e cuatro polos y un
motor convertidor de frecuencia
de potencia nominal.
P2 19 Intensidad nominal del 0.1x1, 21, A I, 113 Vlerhla placa de caracte-
motor risticas del motor.
P2.110 | Cos phi del motor 0,30 1,00 0,85 120 | Ver a placa de caracte-
risticas del motor
0=Al1
P2Vl |  Referencia E/S 0 3 1 117 | 1=AI12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al1
P2.1.12 Referencia control 0 3 2 121 1=Al2
panel 2=Panel
3=Fieldbus
0=Al1
Referencia control 1=Al2
Zolld fieldbus 0 3 3 122 2=Panel
3=Fieldbus
P2.1.14 |Refer.velocidad jogging 0,00 Par. 2.1.2 Hz 10,00 124
P2.1.15 | Velocidad constante 1 0,00 Par.2.1.2 Hz 5,00 105 | Velocidad mdltiple 1
P2.1.16 | Velocidad constante 2 0,00 Par. 2.1.2 Hz 10,00 106 | Velocidad mdltiple 2
P2.1.17 | Velocidad constante 3 0,00 Par. 2.1.2 Hz 12,50 126 | Velocidad multiple 3
P2.1.18 | Velocidad constante 4 0,00 | Par.21.2| Hz 15,00 127 | Velocidad multiple 4
P2.1.19 [ Velocidad constante 5 0,00 Par.2.1.2 Hz 17,50 128 | Velocidad multiple 5
P2.1.20 | Velocidad constante 6 000 |Par.212| Hz 20,00 129 | Velocidad multiple 6
P2.1.21 | Velocidad constante 7 0,00 Par. 2.1.2 Hz 22,50 130 | Velocidad mdltiple 7
P2.1.22 | Velocidad constante 8 0,00 Par. 2.1.2 Hz 25,00 133 | Velocidad muiltiple 8
P2.1.23 |Velocidad constante 98 0,00 Par.2.1.2 Hz 27,50 134 | Velocidad multiple 9
P2.1.24 |Velocidad constante 10 0,00 Par. 2.1.2 Hz 30,00 135 | Velocidad multiple 10
P2.1.25 |Velocidad constante 11 0,00 Par. 2.1.2 Hz 32,50 136 | Velocidad maltiple 11
P2.1.26 [Velocidad constante 12 0,00 Par.2.1.2 Hz 35,00 137 | Velocidad multiple 12
P2.1.27 |Velocidad constante 13 0,00 Par. 2.1.2 Hz 40,00 138 | Velocidad multiple 13
P2.1.28 [Velocidad constante 14 0,00 Par.2.1.2 Hz 45,00 139 | Velocidad multiple 14
P2.1.29 [Velocidad constante 15 0,00 Par.2.1.2 Hz 50,00 140 | Velocidad multiple 15

Tabla 4-3. Parametros basicos G2.1
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4.4.3 Senales de entrada [Panel de control: Mend M2 > G2.2)
Cadigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
DIN1 DIN2
0 | Marcha Marcha inversa
directa
1 | Marcha/Paro |Inv/Direc
P2.2.1 Léglca MarCha/ParO 0 6 0 300 2 | Marcha/Paro |Permiso marc.
3 | Pulso marcha | Pulso de paro
4 | Directa Inv
5 | Marcha/Paro |Inv/Direc
6 Marcha/Paro [Permiso marcha
0=Sin utilizar
1=Fallo ext., cont. cerrado
2=Fallo ext., cont. abierto
3=Permiso marcha
4=Acc./Dec. selec. tiempo
5=Forzar lc. a ES
6=Forzar lc. a panel
P2.2.2 Funcion DIN3 0 13 1 301 [ 7=Forzar lc. a fieldbus
8=Inv
9=Velocidad jogging
10=Restauracion fallo
11=Acc./Dec. prohibicién
operacion
12=0rden frenado CC
13=Velocidad constante
Método de programacion TTF
P2.23 | Seleccién sefal Al A1 gy || DR Ueea B el
control de bombasy
ventiladores.
P2.24 | Rango senal Al1 0 2 0 320 | Aluste minimo entrada
analogica 1*
P2 25 Minimo ajuste cliente 0,00 100,00 % 0,00 391 animg escala entrada
Al analdgica 1
P22 Maximo ajuste cliente 0,00 100,00 % 1000 399 Méximp escala entrada
Al analdgica 1
P2.2.7 Inversion senal Al1 0 1 0 323 InverIS|9n refelrenua entrada
analdgica 1 si/no
Tiempo sefal filtro Tiempo filtroldg referencia
p2.2.8 Al 0,00 10,00 s 0,10 324 | entrada analdgica 1,
constante
Método de programacion TTF
P2.2.9 | Seleccién sefal Al2 A2 o | iz teeme o eplieston
control de bombas y
ventiladores.
0=0 - 20 mA*
P2.2.10 Rango senal Al2 0 2 1 325 | 1=4 - 20 mA*
2=Ajuste de rango del cliente
P2 2 11 Minimo ajuste cliente 0.00 100,00 % 0,00 326 M|'nir’ng escala entrada
Al2 analdgica 2
P2 212 Maximo ajuste cliente 0.00 100,00 % 100,00 397 Méxi’mp escala entrada
Al2 analdgica 2
P2.2.13 | Inversion sefal Al2 0 1 0 328 | Inversion referencia entrada
analdgica 2 si/no
Tiempo filtrado sefial Tiempo filtra(lio. referencia
P2.2.14 A2 0,00 10,00 s 0,10 329 | entrada analdgica 2,
constante
Valor minimo Selecciona la frecuencia que
P2.2.15 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | corresponde a la sehal de

Al

referencia min.

* Ajustar el puente X2
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Valor maximo

Selecciona la frecuencia que
corresponde a la sehal de

P2.2.16 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | referencia max.
Al 0,00 = Sin escalado
>0 = valor max. escalado
0=Sin utilizar
Entrada analdgica 1=U,, [e[’ltrada de tension
P2.2.17 | libre, seleccién de 0 2 0 361 analogica
senal 2=l,. (entrada de intensidad
analdgica)
0=Sin funcidn
1=Reduce el limite de
intensidad (par. 2.1.5)
Entrada analégica 2=Reduce la intensidad de
P2.2.18 0 4 0 362 frenado CC

libre, funcion

3=Reduce los tiempos de
acel.y decel.

4=Reduce el limite de
supervision de par

Tabla 4-4. Senales de entrada, G2.2

LC=lugar de control
cc=contacto cerrado
ca=contacto abierto

* = Ajustar el puente X2. Véase el Vacon NX Manual del

usuario.
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4.4.4

Senales de salida [Panel de control:- Meni M2 2> G2.3]

Cédigo

Parametro

Min

Max

Uni.

Por
defecto

Cli.

Nota

P2.3.1

Seleccion senal
salida analdgica 1

A1

464

Método de programacion
TTF utilizado. Véase la
aplicacion control de
bombas y ventiladores.

P2.3.2

Funcidn salida
analdgica

307

0=Sin utilizar
1=Frec. salida (0—f )
2=Referencia frec. (0—f )
3=Veloc. motor (0—Vel.
nom. motor)
4=Intensid.motor (0-1 o)
5=Par motor (0—T, o)
6=Pot. motor (0—P, o)
7=Tension motor (0-U, ot
8=Tensidn enlace CC (0—
1000V)

P2.3.3

Tiem.filtrado sal.
analég.

0,00

10,00

1,00

308

0=Sin filtrado

P2.3.4

Inversion salida
analdgica

309

0=Sin inversion
1=Inversion

P2.3.5

Minimo salida
analdgica

310

0=0 mA
1=4 mA

P2.3.6

Escalado salida
analdgica

10

1000

%

100

311

P2.3.7

Cont.salida digital 1

22

312

0=Sin utilizar

1=Listo

2=Marcha

3=Fallo

4=Inversion fallo

5=Aviso sobretemp convert.

6=Aviso o fallo externo

7=Aviso o fallo referencia

8=Aviso

9=Inversion

10=Seleccion vel jogging

11=En velocidad

12=Regulador motor activ.

13=Limite superv. frec.
salida 1

14=Limite superv. frec.
salida 2

15=Limite superv. de par

16=Referencia activa limite
supervision

17=Control freno externo

18= Lugar de control: ES

19=Limite superv. tempera-
tura convertid. de frec.

20=Sentido de giro no
pedido

21=Control freno externo,
inversion

22=Aviso o fallo term.

P2.3.8

Cont. salida relé 1

22

313

Como parametro 2.3.7

P2.3.9

Cont. salida relé 2

22

314

Como pardmetro 2.3.7
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Funcién de 0=Sin limite
P2.3.10 | supervision limite 0 2 0 315 | 1=Limite supervision bajo
frecuen. salida 1 2=Limite supervisién alto
Limite frecuencia
P2.3.11 salida 1; 0,00 320,00 Hz 0,00 316
Valor de supervision
Valor de supervision 0=Sin limite
P2.3.12 |limite frecuen.salida 0 2 0 346 | 1=Limite supervisidn bajo
2 2=Limite supervision alto
Limite
pP2.3.13 frecuen.salida 2; 0,00 320,00 Hz 0,00 347
Valor de supervision
Funcién de 0=Sin supervision
P2.3.14 |supervision limite de 0 2 0 348 | 1=Limite bajo
par 2=Limite alto
p2.3.15 |/alordesupervision | a5045 | 309 % 0,0 349
limite de par
Funcion de 0=Sin supervision
P2.3.16 | supervision limite 0 2 0 350 | 1=Limite bajo
referencia activa 2=Limite alto
p2.3.17 |/alordesupervision | g 100,0 Hz 0,0 351
limite de referencia
p2.3.1g | Retraso descon. 0,0 100,0 s 0.5 352
freno ext.
p2.3.19 [Retraso e freno | g g 100,0 s 1,5 353
Suf:;"'ZII?ar]t:lglte 0=Sin supervision
P2.3.20 per 0 2 0 354 | 1=Limite bajo
convertidor de .
. 2=Limite alto
frecuencia
Valor limite
P2.3.21 temperatura -10 75 °C 0 355
convertidor de
frecuencia
Método de programacion
P2 399 Se_lecuon §gnal 0 0 471 TTE utly,zado. Véase la
salida analogica 2 aplicacion control de
bombas y ventiladores.
p2.3.23 | Contenido salida 0 8 4 472 | Como pardmetro 2.3.2
analdgica 2
p2.3.24 | Tem. filtrado sal. 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Sin filtrado
analdg. 2
P2 .3.25 Inverspn_ salida 0 1 0 474 0=Sin inversion
analégica 2 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.26 analégica 2 0 1 0 475 1=4 mA
pp.3.27 | Escaladosalida 10 1000 % 100 476
analdgica 2

Tabla 4-5. Senales de salida, G2.3
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4.4.5 Parémetros control accionamiento [Panel de control: Mend M2 = G2.4)
Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
Acc./Dec. curva rampa 0 = Lineal .
P2.4.1 1 0,0 10,0 s 0,1 500 | >0 =Curva-S tiempo
acc./dec.
Acc./dec. curva rampa 0= Lineal .
P2.4.2 ? 0,0 10,0 s 0,0 501 | >0 =Curva-S tiempo
acc./dec.
P2.4.3 |Tiempo aceleracion 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 |Tiempo deceleracion 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
0=Sin utilizar
1=Utilizado en marcha
2=Chopper externo de
P2.45 | Chopper de frenado 0 4 0 504 3=Lert(ialri]zaaddoo en paro/
marcha
4=Utilizado en marcha (sin
prueba)
. 0=Rampa
P2.4.6 Tipo de marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 504 | 2=Rampa+Libre Permiso
marcha
3=Libre+Rampa Permiso
marcha
P2.4.8 |Intensidad frenado CC 0,00 I A 0,7 x Iy 507
P2 4.9 Tiem. freno CC 0,00 60,00 . 0,00 508 0=Freno CC desconect. al
al paro Paro
Frec. conex. freno CC
P2.4.10 con 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampa de paro
P2 411 Tiem. freno CC 0,00 60,00 S 0.00 516 0=Freno CC desconect.
al arranque Marcha
P2.4.12 Freno flujo 0 1 0 5o0 | 9=Desconectado
1=Conectado
p2.4.13 | IMtensidad frenado 0,00 I, A I 519
flujo

Tabla 4-6. Parametros control accionamiento, G2.4

4.4.6 Parametros frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 = G2.5]

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
p2.5.1 | recuencia prohibida 4 4 320,00 Hz 0,00 509
rango 1 limite bajo
P2 52 Frecuenaa} proh|b|da 0.00 320,00 Hz 0.0 510 0=Rango prohibido 1
rango 1 limite alto desconectado
p2.5.3 | recuencia prohibida 4 4 320,00 Hz 0,00 511
rango 2 limite bajo
P25 4 Frecuenaa} proh|b|da 0.00 320,00 Hz 0.0 512 0=Rango prohibido 2
rango 2 limite alto desconectado
pp.5.5 | recuenciaprohibida g o, 320,00 Hz 0,00 513
rango 3 limite bajo
P2 56 Frecuenue{x proh|b|da 0,00 320,00 Hz 0.0 514 0=Rango prohibido 3
rango 3 limite alto desconectado.
pp5y | Rampaacc/dec. 0,1 10,0 1,0 518
prohibida

Tabla 4-7. Parémetros frecuencias prohibidas, G2.5
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4.4.7 Parémetros control de motor [Panel de control: Mend M2 = G2.6]
Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
0=Control de frecuencia
1=Control de velocidad
P26  |Modo control motor| O 1/3 0 600 ﬁi‘;f”alme"te para
2=Sin utilizar
3=Ctrl. vel. bucle cerrado
o, 0=Sin utilizar
P2.6.2 Optimizaciéon U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico
O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadratica
P2.6.3 U/t 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.4 Punto desexcitacion 8,00 320,00 Hz 50,00 602
Tensién en el punto N% X Unmor
P2.6.5 e pu 10,00 200,00 % 100,00 603 | Valor max. parametro =
de desexcitacion
par. 2.6.7
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 6.4 Hz 50,00 604
P2.6.7 Curva Ufftensién | o 10000 | % | 100,00 605 | n%x U,
punto medio
P2.6.8 Tensiondesalidaa | o, 40,00 % Varfa 606 | n%x U,
frecuencia cero
P2 69 Frecuenag’de 10 Varia KHz Varia 601 Ver Tabla 8-13 para los
conmutacion valores exactos
0=Sin utilizar
P2.6.10 Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado
2=Utilizado (rampal)
. ., 0=Sin utilizar
P2.6.11 Control baja tensidén 0 1 1 608 1=Utilizado
P2.6.12 Caida de la carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ninguna accién
1=Identificacion sin
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 | marcha

2=ldentificacion con
marcha (sélo NXP)

I Grupo de parametros de bucle cerrado 2.6.14 (s6lo NXP) B

P2.6.14.1 Intensidad 000 | 10000 | A 0,00 612
magnetizacion

P2.6.142 | GananciaPcontrol | 1000 30 613

velocidad
26143 | lempolcontrol |, 5000 | ms | 30,0 614

velocidad
P2.6.145 | Compensacionde |4, 300,00 s 0,00 626

aceleracion
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619
deslizamiento
P2.6.147 |IMtensidad magneti-| 4 5 I A 0,00 627
zante al arranque
P2.6.148 | empode magneti- 0 60000 ms 0 628
zacion al arranque

P2.6.14.9 Tiempo vel. 0a la 0 32000 ms 100 615

marcha
P2.6.14.10 |Tiempo vel. 0 al paro 0 32000 ms 100 616

0=Sin utilizar
1=Memoria de par

P2.6.14.11 Par de arranque 0 3 0 621 | 2=Referencia de par

3=Par de arranque
dcto./inv.
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Par de arranque
P2.6.14.12 DCTO -300,0 300,0 s 0,0 633
P2.6.14.13 |Par de arranque INV| -300,0 300,0 s 0,0 634
P2.6.14.15 | T1empo defiltro 0,0 100,0 ms 0,0 618
codificador
P2.6.14.17 | GananciaPcontrol | 505 | 45000 | 9 | 40,00 617
intensidad

Tabla 4-8. Parametros control de motor, G2.6
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4.4.8 Protecciones [Panel de control: Meni M2 2 G2.7)
Cédigo Parametro Min Max Uni. o C ID Nota
defecto
0=Sin accion
1=Aviso
Respuesta frente fallo 2=Aviso+Frec. anterior
P2.7.1 P 0 5 0 700 | 3=Aviso+Frec. const.2.7.2
4mA .
4=Fallo, paro segun par.
2.4.7
5=Fallo, paro libre
p2.7.2 Frecuencia fallo 4mA 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 728
P2.73 Respuesta frente fallo 0 3 2 701 0=S|q accién
externo 1=Aviso
L 2=Fallo, paro segun par
P2.7.4 S“pegw'tsr';’gafases 0 3 0 730 2.4.7
3=Fallo, paro libre
P27 5 Respue;ta frep,te fallo 0 1 0 797 0O=Fallo guard. en historial
baja tension 1=Fallo no guardado
P27 6 SuperV|S|o.n fases de 0 3 2 702 0=S|r.1 accion
salida 1=Aviso
2=Fallo, paro segun par
P2.7.7 Proteccidn fallo a tierra 0 3 2 703 2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2 7.8 Proteccion térmica 0 3 2 704
motor
p.79 |Factordetemperatura | y504 1 4g90 | o 0,0 705
ambiente motor
p.7.1g |Factor refrigerac. motor| 4 4 150,0 % 40,0 706
a velocidad cero
P2.7.11 Constante tiempo 1 200 min | Varia 707
termico motor
P2.7.12 Ciclo servicio motor 0 100 % 100 708
0=Sin accion
1=Aviso
P2.7.13 Proteccién bloqueo 0 3 0 709 | 2=Fallo, paro segun par
2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.14 Intensidad bloqueo 0,00 2 x|y A I 710
P2.7.15 Limite tiempo bloqueo 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Limite frecuencia 10 | Par.21.2 | Hz 25,0 712
blogueo
0=Sin accidn
. . 1=Aviso
P2.7.17 Proteccion baja carga 0 3 0 713 2-Fallo, paro por p. 2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.18 Curva baja carga a 10 150 % 50 714
frecuencia nominal
P2.7.19 Curva baja carga a 5,0 150,0 % 10,0 715
frecuencia cero
p2.7.00 | Limitedetiempo 2 600 s 20 716
proteccidn baja carga
0=Sin accion
Respuesta frente a un 1=Aviso
P2.7.21 P . 0 3 0 732 | 2=Fallo, paro segun par
fallo de termistor 247
3=Fallo, paro libre
pp.7.22 | Respuestafrentefallo 0 3 0 733 | Véase el P2.7.21
de fieldbus
p2.7.23 | Respuestafrenteaun 0 3 0 734 | Véase el P2.7.21

fallo de ranura

Tabla 4-9. Protecciones, G2.7
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4.4.9 Paréametros rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 > G2.8/
Cédigo Parametro Min Max Uni. p oIy 6, ID Nota
efecto
pP2.8.1 Tiempo espera 0,10 10,00 0,50 717
P2.8.2 Tiempo intentos 0,00 60,00 30,00 718
0=Rampa
P2.8.3 | Funcion de marcha 0 2 0 719 | 1=Marcha motor girando
2=Segun el par. 2.4.6
NUmero de intentos
P2.8.4 | después de disparo 0 10 0 720
por baja tension
NUmero de intentos
P2.8.5 | después de disparo 0 10 0 721
por sobretension
Numero de intentos
P2.8.6 | después de disparo 0 3 0 722
por sobreintensidad
NUmero de intentos
P2.8.7 | después de disparo 0 10 0 723
de referencia
NUmero de intentos
P2 8.8 después de disparo 0 10 0 796
por fallo de tempe-
ratura del motor
NUmero de intentos
P2.8.9 | después de disparo 0 10 0 725
por fallo externo
Numero de intentos
P2.8.10 | despues de un dis- 0 10 1 738

paro por baja carga

Tabla 4-10. Parametros rearranque automatico, G2.8

4.4.10

Control de panel [Panel de control: Menud M3/

Los pardmetros para la seleccion del lugar de controly la direccion en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Code Parameter Min Max Unit Default Cust ID Note
1 =Terminal de E/S
P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 | 2 = Panel
3 = Fieldbus
. Par.
R3.2 Referencia del panel 211 Par.2.1.2 Hz
P3.3 Direccién (en panel) 0 1 0 123 0- Dlr'ectfa,
1 = Inversién
0=Funcidn limitada del
R3.4 Pulsador de Paro 0 1 1 114 pulsador de Paro

1=Pulsador de Paro
siempre activado

Tabla 4-11. Parametros de control de panel, M3

4.4.117

Mend de sistema (Panel de control: Mend Mé)

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacidn e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.
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4.4.12  Cartas de expansién [Panel de control: Mend M7)

El ment M7 muestra las cartas opcionales y de expansidn montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.

=
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5. APLICACION CONTROL PID
(Software ASFIFF05)

5.1 Introduccién

Seleccione la Aplicacion Control PID en el Menu Mé de la pagina S6.2.

La Aplicacion Control PID tienen dos lugares de control de terminales de E/S; el lugar A es el
controlador PID y el lugar B es la referencia de frecuencia directa. El lugar de control Ao B se
selecciona con la entrada DINé.

La referencia del controlador PID se puede seleccionar de las entradas analdgicas, fieldbus,
potenciometro motorizado, activando la Referencia PID 2 o aplicando la referencia del panel de
control. El valor actual del controlador PID se puede seleccionar desde las entradas analdgicas,
fieldbus, los valores actuales del motor o a través de sus funciones matematicas.

La referencia directa de frecuencia se puede utilizar como control sin controlador PID y se puede
seleccionar desde entradas analdgicas, fieldbus, potencidmetro motorizado o panel.

La Aplicacion PID se emplea normalmente para controlar la medicidn de nivel o bombas'y
ventiladores. En estas aplicaciones, la Aplicacion PID proporciona un control uniforme y un paquete
de control y medicion integrado en el que no se requieren componentes adicionales.

e Las entradas digitales DIN2, DIN3, DIN5 y todas las salidas pueden programarse.

Funciones adicionales:
e Seleccion de rango de senal de entrada analdgica

e Dos supervisiones de limite de frecuencia

e Supervision de limite de par

e Supervision de limite de referencia

e Segundo juego de rampas y curvas en S progr.

e Funciones de marchay paro programables

e Frenado por CC a la marchay paro

e Tres areas de frecuencia prohibidas

e Curva U/fy frecuencia de conmutacion progr.

e Funcidén autoarranque

e Proteccidn térmicay bloqueo motor: completamente programable; progr. desconectada,
aviso, fallo

e Proteccidn baja carga motor

e Supervision fases de entrada y salida

e Adicidn de frecuencia punto de suma a salida PID

e El controlador PID también puede emplearse desde los lugares de control E/S B, panely

fieldbus
e Funcidon de cambio suave
e Funcion dormir

La funcion de proteccion térmica del motor de la Aplicacion Control PID se explica en el Capitulo 8

de este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el niUmero de identificacion
individual del pardmetro.
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5.2 E/S de control

Potenciémetro de referencia, | OPT-A1
1..10kQ NS Terminal Senal Descripcién
-—= —_— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.
| 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia entrada de
: _____ tensiéon 0—10V CC tension
- 3 All- Masa E/S Masa para referencia y control
Valorr | ——————] 4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
actual - i----| 5 Al2- intensidad 0—20mA intensidad
| |
(04.20mA | +
————__—_—————=—=—C==| 6 +24V @ | Salida tension de control Tension entr. dig., etc. max. 0,1 A
| E— 7 | @® GND Masa E/S Masa para referencia y control
I / 8 DIN1 Marcha/Paro Contacto cerrado = marcha
:__ ________ Lugar de control A
| (Controlador PID)
| _/ 9 DIN2 Entrada fallo externo Contacto cerrado = fallo
r-—- T T-—-——--= (programable]) Contacto abierto = ningun fallo
| / 10 DIN3 Reset de fallo Contacto cerrado = reset de fallo
L (programable)
11 CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
[——————————————— 12 +24V @] Salida tensién de control Tensidn entr. dig. (igual que #6)
| r———- 13 | @ GND Masa E/S Masa para referencia y control
| | 14 DIN4 Marcha/Paro Lugar control B Contacto cerrado = marcha
I I (Referencia directa de
:__/ ___:_____ frecuencial
I | 15 DINS Seleccion velocidad jogging Contacto cerrado = Velocidad jogging
I / | (programable) activa
|—— ———f———— 16 DIN6 Seleccion lugar control A/B Contacto abierto = Lugar de control A
I | activo
: / | Contacto cerrado = Lugar de control B
I~ ___':‘____ activo
| | 17 CMB Comun para DIN4—DINé Conectar a GND o +24V
| I __ 18 AO1+ Frecuencia de salida Programable (par. 2.3.2)
| LISTO I ——| 19 | @ AO1- Salida analdgica Rango 0—20 mA/R,, méax. 500Q
:___ _____:_____ 20 DO1 Salida digital Programable
I | LISTO Colector abierto, I<50mA, U<48 VCC
| | OPT-A2
| 21 RO1 Relay output 1 | Programmable
: MARCHA - 22| RO1 _ RUN
R O 23| RrO1 |—
24 RO2 Relay output 2 | Programmable
20—/~ ———— 25 RO2 j/ FAULT
VCA-———/ b ————— 26| Ro2 |—

Tabla 5-1. Configuracion de E/S por defecto de aplicacion PID [con
transmisor 2 hilos].

Nota: Véanse las selecciones de los

puentes a continuacion. Se facilita mas
informacion en el Vacon NX Manual del

usuario.

Bloque de puentes X3:
Conex. amasa de CMAy CMB

[®@®] CMB conectado a GND
[@®] CMA conectado a GND

®[®@ | CMB aislado de GND
.E CMA aislado de GND

® CMB y CMA conectados
EI entre si internamente,

aislados de GND

= Valor de fabrica
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5.3 Légica senales de control en la Aplicacién Control PID

DIN2 ® Fallo externo (programable)

DIN5 @- Veloc. Jogging (programable)

DING @- Seleccion Lugar A/B Activar ref. panel PID 2 (DIN5=13)

L
POl UubhwNRER/O bhWwWN
vy]

-
|
|
-
2.2.7 Referen. CirT Fieldous | --—----- - \
2.2.6 Referencia Ctrl Panel T i : |
|
2.2.5 Referencia E/S B A !
| I I
2.2.4 Referen. ppal. P - - - - - -- . i Lo
| ol R3.5 Ref. panel PID 7
sl L l
DIN2 @ otenciom —.1 ! D
. ] r—%2+A , 1 1 ! -
DIN3 @ otorizado .3 Lo PID _<-|>
. Lo Sel. valores | Act 1 SgTeccion valor
2.1.11 Referen. PID |____..___:__| P >factuales, par.[ ast 2
Coor 229&221 actual par. 2.2.8
All @ 0 11
A2 & : o
R3.4 Refer. panel P10| A
|
|
|
|

/

I S

F-——————mmm e — - - —

[R3.2 Reterencia panel
. 5
Py 1
I
p-o 1
L4 I_ T |
! : T ef. veloc. Jogging
K A |
. Y
. L
| |
=0 | Ref. f i
ef. frecuencia
% : Panel . interna
L 4 1 L
—"F" Fieldbus i
»5 i _*.ﬁﬂ

Puls. Reset

Referencia de fieldbus -
Marcha/Paro de fieldbug
Direccion de fieldbus

Puls. Marcha/Paro

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
-

11" "7

Marcha; Lugar A ]

DIN1® AL [ S\ Marcha/Paro intemno

DIN4 Marcha; Lugar B B . :

DIN2 !

DIN3 i Inversion interna
DIN5 | 3.3 Direccion panel | . >
DIN3 @ Entrada restauracion fallos (programable) ] >1 Reset fallo interno

NX12k04.th8

Figura 5-1. Logica senales de control de la Aplicacion Control PID
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5.4 Aplicacion PID - Listas de pardmetros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de parametros
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Cadigo = Indicacidén de lugar en el panel; Muestra el nimero de param. actual
Parametro = Nombre del parametro
Min = Valor minimo del parametro
Max = Valor maximo del parametro
Unidad = Unidad del valor del parametro; Se facilita si esta disponible
Por defecto = Valor ajustado en fabrica
Cliente = Ajuste del cliente
ID = Numero de ID del pardmetro (utilizado con herramientas PC)
= Aplique el método Terminal to Function [TTF]a estos parametros (Véase el Capitulo
2)
= Elvalor del parametro sélo puede cambiarse tras el paro del convertidor de
frecuencia.
5.4.1 Valores de monitorizacion [Panel de control: mend MT1]

Los valores de monitorizacion son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacion no pueden editarse.

Véase el Vacon NX Manual del usuario para mas informacion. Observe que los valores de
monitorizacidon V1.19 a V1.22 estan disponibles solamente con la aplicacion control PID.

Cad. Parametro Uni. ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a motor
. . Hz 25 | Referencia de frecuencia al control del
V1.2 Referencia de frecuencia
motor
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 | Tensidon motor v 6
V1.8 | Tensién enlace CC v 7
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Temperatura del refrigerador
V1.10 | Temperatura del motor % 9 Temperatura calculada del motor
V1.10 | Temperatura del motor % 9 Temperatura calculada del motor
V1.11 | Entrada de tension v 13 | Al
V1.12 | Entrada de intensidad mA 14 | A2
V1.13 | Entrada analdgica 3 27 | AI3
V1.14 | Entrada analégica 4 28 | Al4
V1.15 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Estados de entrada digital
V1.16 DIN4, DIN5S, DIN6 16 Estados de entrada digital
V1.17 | DO1, RO1, RO2 17 | Estados de salida digital y relé
V1.18 | I, analdgica mA 26 | AO1
V1.19 | Referencia PID % 20 | En porcentaje de la frecuencia maxima
V1.20 | Valor actual PID % 21 En porcentaje del valor max actual
V1.21 | Valor error PID % 22 | En porcentaje del valor de error max.
V1.22 | Salida PID % 23 | En porcentaje del valor max salida
V1.23 | Visualizaciéon especial valor actual 29 | Ver pardmetros 2.2.46 t0 2.2.49
La mas alta de las temperaturas de las
V1.24 | Temperatura PT-100 c 42 entradas PT100 utilizadas
Elementos de monitorizacidn Muestra tres valores de monitorizacién
G1.25 s % .
multiple seleccionables

Tabla 5-2. Valores de monitorizacion
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5.4.2 Parémetros badsicos (Panel de control: Mend M2 2 G2.7)
Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
P2.1.1 Frecuencia min 0,00 Par. 2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif,,, > que la
velocidad sincr. motor,
P2.1.2 Frecuencia max |Par.2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | comprobar que tanto el
motor como el sistema lo
permitan
P2.1.3 Tiempo de 0.1 3000,0 s 1,0 103
aceleracion 1
P2.1.4 Tiempo de 0.1 3000,0 s 1,0 104
deceleracion 1
P2.1.5 Limite intensidad 0,1 xly 2xly A I 107
Tension nominal del NX2: 230V
P2.1.6 motor 180 690 v NX5: 400V 110
NXé: 690V
P2.1.7 Frecuencia nominal 8,00 320,00 Hy 50,00 111 Ver la plz?cz? de
del motor caracteristicas del motor
Valor por defecto para un
Velocidad nominal motor de cuatro polos y un
P2.1.8 24 20000 rpm 1440 112
del motor convert. de frecuen. de su
potencia.
Intensidad nominal Ver la placa de caracte-
— del motor 0.1y 2xly A ly 13 risticas del motor.
P2.1.10 | Cos phidel motor | 0,30 1,00 0,85 120 | Verlaplacade
caracteristicas del motor
0=Entr. tensién (#2—3)
1=Entr. intens. (#4—5)
Senal referencia 2=R(’:ef I;’IDlde la Lpaglna3 4
P2.1.41 | controlador PID 0 4 0 332 ONtrot panes, par. <.
(Lugar AJ 3=Ref PID de fieldbus
(ProcessDatalN 1)
4=Potenciéometro
motorizado
P2.1.12 Control. PID, 0,0 1000,0 % 100,0 118
ganancia
Tiempo |
P2.1.13 controlador PID 0,00 320,00 s 1,00 119
Tiempo D
P2.1.14 controlador PID 0,00 10,00 s 0,00 132
P2.1.15 |Frecuencia dormir | 0,00 ij‘ré Hz 10,00 1016
P2.1.16 Retraso dormir 0 3600 s 30 1017
P2.1.17 Nivel despertar 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=Despertar por debajo
del nivel despertar
s (2.1.17)
P2.1.18 | Funcion despertar 0 1 0 1019 .
1=Despertar por encima
del nivel despertar
(2.1.17)
P2.1.19 Referencia 000 |Par.212| Hz 10,00 124
velocidad jogging

Tabla 5-3. Parametros basicos G2. 71
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5.4.3

Serales de entrada (Panel de control: Menu M2 = G2.2)

Cddigo

Parametro

Min

Max

Uni.

Por
defecto

Clie.

Nota

P2.2.1

Funcidon DIN2

13

319

0=Sin utilizar

1=Fallo externo cc
2=Fallo externo ca
3=Permiso marcha
4=Acc/Dec selec. tiempo
5=LC: terminal de E/S
6=LC: Panel

7=LC: Fieldbus
8=Directa/Inversion
9=Frecuenc. jogging (cc]
10=Reset fallo (cc)
11=Acel/Decel proh. (cc]
12=0rden frenado CC
13=Pot. Mot.ARRIBA (cc)

P2.2.2

Funcidon DIN3

13

10

301

Véanse los anteriores
exceptuando:
13=Pot. Mot. ABAJO (cc)

P2.2.3

Funcion DINS

13

330

Véanse los anteriores
exceptuando:
13=Activar referen PID 2

P2.2.4

PID referencia punto
suma

376

0=Valor salida PID
1=Al1+Salida PID
2=Al2+Salida PID
3=Al3+Salida PID
4=Al4+Salida PID
5=Panel PID+Salida PID
6=Fieldbus+Salida PID
(ProcessDatalN3)
7=Pot. mot.+Salida PID

P2.2.5

Seleccion referencia
B E/S

343

0=Al1

1=Al2

2=Al3

3=Al4

4=Referencia del panel

5=Referencia de fieldbus
(FBSpeedReference)

6=Potencidometro

motorizado

7=Controlador PID

P2.2.6

Seleccion de
referencia del panel
de control

121

Como en par. 2.2.5

P2.2.7

Seleccion de
referencia de control
de fieldbus

122

Como en par. 2.2.5

P2.2.8

Seleccion valor
actual

333

0=Valor actual 1
1=Actual 1 + Actual 2
2=Actual 1 - Actual 2
3=Actual 1 * Actual 2
4=Max(Actuall, Actual2)
5=Min(Actuall, Actual2)
6=MedialAct.1,Act.2)
7=R. cuad. (Act1) + R.
cuad. (Act2)
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0=Sin utilizar
1=Senal Al1 (carta de
control)

2=Senal Al2 (carta de
control)

3=AlI3

4=Al4

5=Fieldbus
(ProcessDatalN2)

6=Par motor
7=Velocidad del motor
8=Intensidad motor
9=Potencia motor
10=Frecuencia a encoder

P2.2.9 |Entrada valor actual 1 0 10 2 334

0=Sin utilizar
1=Senal Al1 (carta de
control)

2=Senal Al2 (carta de
control)

3=AlI3

P2.2.10 |Entrada valor actual 2 0 9 0 335 | 4=Al4

5=Fieldbus
(ProcessDatalN3)
6=Par motor
7=Velocidad del motor
8=Intensidad motor
9=Potencia motor

Valor actual 1

pP2.2.11 .. -1600,0 1600,0 % 0,0 336 | 0=Sin escalar el minimo
escalado minimo

P2.2.12 Valor actual 1 -1600,0 | 16000 % 100,0 337 | 100=Sin escalar el
escalado maximo maximo

p.213 | _valoractal2 )\ ya001 q4000 | % 0,0 338 | 0=Sin escalar el minimo
escalado minimo

p.2.14 | valoracal2 \ yia00 1 14000 | % 100,0 339 | 100=5in escalar el
escalado maximo maximo

Método de programacion
TTF utilizado. Véase la
aplicacion control de
bombas y ventiladores.

P2.2.15 | Seleccion sefal Al1 A1 377

0=Rango senal 0—10V*
P2.2.16 Rango sehal Al1 0 2 0 320 | 1=Rango senal 2—10V*
2=Rango del cliente

Ajuste cliente,

P2.2.17 > 0,00 100,00 % 0,00 321
minimo Al1
P2.2.18 Ajuste cliente, 0,00 100,00 % 100,00 322
maximo Al1
P2.2.19 | Inversion sefial Al1 0 1 0 323 | 0=Sininversion
1=Inversion
P2.2.20 | Tiempo filtrado Al 0,00 10,00 S 0,10 324 | 0=Sin filtrado
Método de programacion
F2921 | Selecdtin seial A A2 gy || 00 willzzerele, Hesee
aplicacion control de
bombas y ventiladores.
0-0—20 mA*
P2.2.22 | Rango sefal A2 0 2 1 325 | 1=4—20 mA*
2=Ajuste cliente
P2.2.23 Ajuste cliente, 0,00 100,00 % 0,00 326
minimo Al2
P2.2.24 Ajuste cliente, 0,00 100,00 % 100,00 327
maximo Al2
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P2.2.25 Inversion Al2 0 1 0 308 | 0=Sin inversion
1=Inversion
P2.2.26 Tiempo filtrado Al2 0,00 10,00 s 0,10 329 | 0=Sin filtrado
pp.2.27 |T1€mPpo derampa potenc.| 20000 | Hz/s 10,0 331
motorizado
Reset memoria de [‘I)i;:sgtascitn aro o
P2.2.28 | referencia de frecuencia 0 2 1 367 a p
ot. motorizado desconexion
pot. 2=Reset con desconex.
. 0=Sin reset
Reset memoria de 1=Reset
P2.2.29 referencia PID 0 2 0 37g | 'Thesetconparoo
otencidmetro motorizado desconexion
P 2=Reset con descon.
P2.2.30 |Controlador PID, lim. min.| -1600,0 szaa % 0,00 359
P2.2.31 [Controlador PID, lim. méx. szag'o 1600,0 % 100,00 360
P2.2.32 Inversion valor error 0 1 0 340 0=Sin |n\{elr5|on
1=Inversion
P2.2.33 Referencia PID, 0,0 100,0 s 5.0 341
tiempo aumento
P2.2.34 Referencia PID, 0,0 100,0 s 5,0 342
tiempo caida
Lugar B escalado
P2.2.35 . . 0,00 320,00 Hz 0,00 344
referencia, valor minimo
P2.2.36 Lugar B escalado 0,00 320,00 Hz 0,00 345
referencia, valor maximo
P2.2.37 Cambio suave 0 1 0 364 | O=Mantener referencia
1=Copiar referencia actual
Método de programacion
P2.2.38 | Seleccién sefial Al3 0 0 141 | TTF utilizado. Vease la
aplicacion control de
bombas y ventiladores
= 0=Rango senal 0—10V
P2.2.39 Rango senal AI3 0 1 1 143 1=Rango sefial 2—10V
P2.2.40 Inversion Al3 0 1 0 157 | 9=Sininversion
1=Inversion
P2.2.41 Tiempo filtrado AI3 0,00 10,00 s 0,00 142 | 0=Sin filtrado
Método de programacion
P2.2.42 Seleccion senal Al4 0 0 152 | TTF utilizado. Vease la
aplicacion control de
bombas y ventiladores
- 0=Rango senal 0—10V
P2.2.43 Rango senal Al4 0 1 1 154 1=Rango sefial 2—10V
P2.2.44 Inversion Al4 0 1 0 142 | 9=Sin inversion
1=Inversion
P2.2.45 Tiempo filtrado Al4 0,00 10,00 S 0,10 153 | 0=Sin filtrado
p2.2.46 | Minimo visualizacion 0 30000 0 1033
especial valor actual
p2.2.47 | Maximovisualizacion 0 30000 100 1034
especial valor actual
P22 48 Deuma.les visualizacion 0 4 1 1035
especial valor actual
p2.2.49 | Unidadvisualizacion 0 28 4 1036 | Véase la pagina 215.
especial valor actual

Tabla 5-4. Senales de entrada, G2.2

* = Ajustar el puente X2. Véase el Vacon NX Manual del

usuario.
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5.4.4

Serales de salida [Panel de control: Mend M2 2 G2.3)

Cddigo

Parametro

Min

Max

Uni.

Por
defecto

Clie.

Nota

P2.3.1

Seleccion senal salida
analdgica 1

Al

464

Método de programacion TTF
utilizado. Véase la aplicacion
control de bombas y
ventiladores.

P2.3.2

Contenido salida
analégica

14

307

0=Sin utilizar
1=Frec. salida (0—f,,)
2=Referencia frec. (0—f )
3=Veloc. motor (0—Vel. nom.
motor)
4=Intensidad motor (0—I o)
5=Par motor (0—T,yotor)
6=Pot. motor (0—P o)
7=Tension motor (0--U, o)
8=Tension enlace CC (0-U, o100
9=Valor ref. contr. PID
10=Valor act. 1 con. PID
11=Valor act. 2 con. PID
12=Valor error cont. PID
13=Salida control. PID
14=Temperatura PT100

P2.3.3

Tiem. filtrado sal.
analég.

0,00

10,00

1,00

308

0=Sin filtrado

P2.3.4

Inversion salida
analdgica

309

0=Sin inversion
1=Inversion

P2.3.5

Minimo salida
analdgica

310

0=0 mA
1=4 mA

P2.3.6

Escalado salida
analdgica

10

1000

%

100

3N

P2.3.7

Cont. salida digital 1

23

312

0=Sin utilizar

1=Listo

2=Marcha

3=Fallo

4=Inversion fallo

5=Aviso sobretemp convert.

6=Aviso o fallo externo

7=Aviso o fallo referencia

8=Aviso

9=Inversion

10=Velocidad constante 1

11=En velocidad

12=Regulador motor activado

13=Limite superv. frec. salida 1

14=Limite superv. frec. salida 2

15=Limite supervision de par

16=Supervisidn limite ref.

17=Control freno ext

18=Lugar de control: ES

19=Limite superv. temp.
convertidor de frecuencia

20=Sentido no pedido

21=Control freno externo, inv.

22=Aviso o fallo term

23=Entrada Fieldbus

P2.3.8

Cont. salida relé 1

23

313

Como parametro 2.3.7

P2.3.9

Cont. salida relé 2

23

314

Como pardmetro 2.3.7
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Funcion de 0=Sin limite
P2.3.10 supervision limite 0 2 0 315 | 1=Limite supervision bajo
frecuencia salida 1 2=Limite supervisidn alto
Limite frecuencia
P2.3.11 salida 1; 0,00 320,00 Hz 0,00 316
Valor de supervision
Funcion de 0=Sin limite
P2.3.12 | supervision limite 0 2 0 346 | 1=Limite supervision bajo
frecuencia salida 2 2=Limite supervision alto
Limite frecuencia
P2.3.13 salida 2; 0,00 320,00 Hz 0,00 347
Valor de supervision
Funcién de 0=Sin utilizar
P2.3.14 | supervision limite de 0 2 0 348 | 1=Limite supervision bajo
par 2=Limite supervision alto
p2.3.15 | Yalerdesupervision |- 504 | 3909 % 0,0 349
limite de par
Funcion de 0=Sin utilizar
P2.3.16 | supervision Limite 0 2 0 350 [ 1=Limite bajo
referencia activa 2=Limite alto
p2.3.17 | Vator de supervision 000 | Par.2.1.2 | Hz 0,00 351
limite de referencia
P2.3.18 Retraso 0,0 100,0 s 0,5 352
descon. freno ext.
P2.3.19 Retraso 0,0 100,0 s 15 353
conex. freno ext.
su Zl:\:.i,llz: (ljffnite 0=Sin utilizar
P2.3.20 P 0 2 0 354 | 1=Limite bajo
temperatura ..
. 2=Limite alto
convertidor
Valor de supervision
P2.3.21 temperatura -10 75 °C 40 355
convertidor
Método de programacion TTF
P2 322 Seleccion lsgnal salida 0 0 471 utilizado. Véase la aplicacion
analdgica 2 control de bombas 'y
ventiladores.
pp.3.23 | Contenidosalida 0 14 4 472 | Como paréametro 2.3.2
analogica 2
p2.3.24 | liem- filtrado sal. 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Sin filtrado
analog.
P2 395 Inver5|9n. salida 0 1 0 474 0=Sin inversion
analogica 2 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.26 analégica 2 0 1 0 475 124 mA
pp327 | FEecaladosalida 10 1000 % 100 476
analogica 2

Tabla 5-5. Senales de salida, G2.3
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5.4.5 Parémetros control accionamiento [Panel de control: Mend M2 = G2.4)
Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
Acc./Dec. curva rampa O=Lineal .
P2.4.1 1 0,0 10,0 s 0,1 500 [ >0=Curva-S tiempo
acc./dec
O=Lineal
P2.4.2 |Acc./dec. curva rampa 2 0,0 10,0 s 0,0 501 | >0=Curva-S tiempo
acc./dec
P2.4.3 Tiempo aceleracion 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 | Tiempo deceleracion 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
0=Sin utilizar
1=Utilizado en marcha
2=Chopper externo de
P2.45 | Chopper de frenado 0 4 0 504 3=ijrtiel’i‘:add°0 en paro/
marcha
4=Utilizado en marcha (sin
pruebal)
. 0=Rampa
P2.4.6 Tipo de marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 504 | 2=Rampa+Libre Permiso
marcha
3=Libre+Rampa Permiso
marcha
P2.4.8 Intensidad frenado CC 0,00 I A 0,7 x Iy 507
P2 4.9 Tiem. freno CC 0,00 60,00 . 0,00 508 0=Freno CC desconect. al
al paro Paro
Frec. conex. freno CC
P2.4.10 con 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampa de paro
P2 411 Tiem. freno CC 0,00 60,00 s 0,00 516 0=Freno CC desconect.
al arranque Marcha
P2.4.12 Freno flujo 0 1 0 5p0 | 9=Desconectado
1=Conectado
P2.4.13 |Intensidad frenado flujo 0,00 I A I 519

Tabla 5-6. Parametros control accionamiento, G2.4

5.4.6 Parémetros frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 > G2.5]

Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
Frecuencia prohibida S

P2.5.1 ;. . 0,00 320,00 Hz 0,00 509 [ 0=Sin utilizar
rango 1 limite bajo

pp52 | Frecuenciaprohibida |y 4, 320,00 Hz 0.0 510 | 0=Sin utilizar
rango 1 limite alto

pp53 | Frecuenciaprohibida |4 4, 320,00 Hz 0,00 511 | 0=Sin utilizar
rango 2 limite bajo

p2.54 | Trecuenciaprohibida |y 4, 320,00 Hz 0.0 512 | 0=Sin utilizar
rango 2 limite alto

pp55 | Frecuenciaprohibida |y 44 320,00 Hz 0,00 513 | 0=Sin utilizar
rango 3 limite bajo

p2.56 | Trecuenciaprohibida |y 4, 320,00 Hz 0.0 514 | 0=Sin utilizar
rango 3 limite alto

P2.5.7 Rampa acc./dec. 0.1 10,0 X 1,0 518

prohibida

Tabla 5-7. Parametros frecuencias prohibidas, G2.5
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5.4.7 Parémetros control de motor [Panel de control: Mend M2 = G2.6]

Code Parameter Min Max Unit Default Cust ID Note
0=Control de frecuencia
1=Control de velocidad

P2:64  |Modo control motor| 0 1/3 0 600 ﬁl‘;(';'_“alme”te para
2=Sin utilizar
3=Ctrl. vel. bucle cerrado

o, 0=Sin utilizar

P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico

O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadratica

L u/f 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo

pP2.6.4 Punto desexcitacion 8,00 320,00 Hz 50,00 602

paies | Tensionenelpuntol 4q4q | 5g9 0 % 100,00 603 | n% x U,

de desexcitacion
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 b4 Hz 50,00 604
. N% X U ot
P2.6.7 Curva Ufftension | o 100,00 % 100,00 605 | Valor max. pardmetro =
punto medio
par. 2.6.5
poigg | 'ensiondesalidaa) g4, 40,00 % Varia 606 | n% x U, .,
frecuencia cero
P2.6.9 FrecuenC|§lde 10 Varia KH7 Varia 601 Ver Tabla 8-13 para los
conmutacion valores exactos
0=Sin utilizar
P2.6.10 Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado
2=Utilizado (rampa)
. ., 0=Sin utilizar
P2.6.11 Control baja tensidon 0 1 1 608 1=Utilizado
P2.6.12 Caida de la carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ninguna accién
1=Ildentificacion sin
pP2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 | marcha

2=Identificacion con
marcha (sélo NXP)

I Grupo de pardmetros de bucle cerrado 2.6.14 [sélo NXP)

P2.6.14.1 Intensidad 0,00 100,00 A 0,00 612
magnetizacion
P2.6.142 | GananciaP control 1 1000 30 613
velocidad
P2.6143 | Tiempol control 0,0 500,0 ms 30,0 614
velocidad
P2.6145 | Compensacionde | o, 300,00 s 0,00 626
aceleracion
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619
deslizamiento
P2.6.147 |/ntensidad magneti-| g g, I A 0,00 627
zante al arranque
P2.6.148 |liempodemagneti-| 60000 ms 0 628
zZaclion aL arranque
P2.6149 | Tiempovel.0ala 0 32000 ms 100 615
marcha
P2.6.14.10 [Tiempo vel. 0 al paro 0 32000 ms 100 616
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0=Sin utilizar
1=Memoria de par
2=Referencia de par
3=Par de arranque

P2.6.14.11 Par de arranque 0 3 0 621

dcto./inv.
Par de arranque
P2.6.14.12 DCTO -300,0 300,0 3 0,0 633
P2.6.14.13 |Par de arranque INV| -300,0 300,0 s 0,0 634
P2.6.14.15 | 11€mpo defiltro 0.0 100,0 ms 0,0 618
codificador
P2.6.14.17 | Ganancia P control |4 5 100,00 % 40,00 617
intensidad

Tabla 5-8. Parametros control de motor, G2.6

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




APLICACION CONTROL PID

VACON ® 49

5.4.8 Protecciones [Panel de control: Meni M2 2 G2.7)
Codigo Parametro Min Max Uni. P el ID Nota
defecto
0=Sin accion
1=Aviso
Respuesta frente 2=Aviso+Frec. anterior
P2.7.1 fallo 4mA 0 S 4 700 3=Av.+Frec. const.2.7.2
4=Fallo, paro p. 2.4.7
5=Fallo, paro libre
P2.7.2 [Frecuencia fallo 4mA] 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 728
P2.73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=S|r.1 accion
fallo externo 1=Aviso
o 2=Fallo, paro segun par
P2.7.4 SUF’erV'tS'Og fases 0 3 0 730 2.4.7
entrada 3=Fallo, paro libre
Respuesta frente 0=Fallo guard. en historial
P2.7.5 fallo baja tension 0 ! 0 727 1=Fallo no guardado
pp.7.4 |Pupervisionfasesdel 3 2 702 | 0=Sin accién
salida .
Proteccion fallo a 1=Aviso
P2.7.7 . 0 3 2 703 | 2=Fallo, paro seguin par
tierra 247
P278 Proteccién térmica 0 3 2 704 | 3=Fallo, paro libre
motor
Factor de
P2.7.9 temperatura -100,0 100,0 % 0,0 705
ambiente motor
Factor refrigerac.
p2.7.10 motor a velocidad 0,0 150,0 % 40,0 706
cero
pp.7.11 | Constante tiempo 1 200 min | Varia 707
termico motor
P2.7.12 | Ciclo servicio motor 0 100 % 100 708
0=Sin accion
1=Aviso
P2.7.13 | Proteccion bloqueo 0 3 1 709 | 2=Fallo, paro por
parametro 2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.14 | Intensidad bloqueo 0,00 2 x|y A I 710
pp.7.45 | Limitetiempo 100 | 120,00 s 15,00 71
blogueo
p2.7.16 | Limitefrecuencia | g o por 992 | he 25,0 712
blogueo
0=Sin accion
Proteccion baja 1=Aviso
P2.7.17 caraa J 0 3 0 713 | 2=Fallo, paro por
g parametro 2.4.7
3=Fallo, paro libre
pp.7.1g | Curvabajacargaa |, 150 % 50 714
frecuencia nominal
pp.7.19 | Curvabajacargaa | g, 150,0 % 10,0 715
frecuencia cero
Limite de tiempo
P2.7.20 proteccion baja 2 600 s 20 716
carga
Respuesta frente a ?jilvr;sicuon
P2.7.21 un fallo de 0 3 2 732 i
termistor 2=Fallo, paro par 2.4.7
3=Fallo, paro libre
pp.7.22 | Respuesta frente 0 3 2 733 | Ver P2.7.21

fallo de fieldbus
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p2.7.23 | Respuestafrente 0 3 2 734 | Ver P2.7.21
fallo ranura
N° de entradas
P2.7.24 PT100 0 3 0 739
0=Sin respuesta
Respuesta ante 1=Aviso
P2.7.25 fallo PT100 0 3 2 740 2=Fallo, paro por 2.4.7
3=Fallo, parada libre
Limite de aviso o
P2.7.26 PT100 -30,0 200,0 C 120,0 741
Limite de fallo o
P2.7.27 PT100 -30,0 200,0 C 120,0 742
Tabla 5-9. Protecciones, G2.7
5.4.9 Parémetros rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 > G2.8/
Codigo Parametro Min Max Uni. Por Clie. ID Nota
defecto
pP2.8.1 Tiempo espera 0,10 10,00 s 0,50 717
p2.8.2 Tiempo intentos 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampa
P2.8.3 Funcién de marcha 0 2 0 719 | 1=Marcha motor girando

2=Segun el par. 2.4.6

Numero de intentos
P2.8.4 | después de disparo 0 10 0 720
por baja tension

NUmero de intentos
P2.8.5 | después de disparo 0 10 0 721
por sobretension

NUmero de intentos
P2.8.6 | después de disparo 0 3 0 722
por sobreintensidad

NUmero de intentos
P2.8.7 | después de disparo 0 10 0 723
de referencia

NUmero de intentos

después de disparo

por fallo de tempe-
ratura del motor

P2.8.8 0 10 0 726

NUmero de intentos
P2.8.9 | después de disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NUmero de intentos
P2.8.10 | despues de un dis- 0 10 1 738
paro por baja carga

Tabla 5-10. Parametros rearranque automatico, G2.8
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5.4.10  Control de panel [Panel de control: Menud M3)

Los parametros para la seleccion del lugar de controly la direccion en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cle ID Nota
defecto
1=Terminal de E/S
P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 | 2=Panel
3=Fieldbus
. Par.
R3.2 Referencia del panel 211 Par. 2.1.2 Hz
P3.3 Direccion (en panel) 0 1 0 123 0=D|rect.al
1=Inversién
R3.4 Referencia PID 0,00 100,00 % 0,00
R3.5 Referencia PID 2 0,00 100,00 % 0,00
0=Funcion limitada del
ulsador de Paro
R3.6 Pulsador de Paro 0 1 1 114 1=I§ulsador de Paro
siempre activado

Tabla 5-11. Parametros de control de panel, M3

5.4.11  Mend de sistema [Panel de control: Menu Mé]

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacion e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.

5.4.12  Cartas de expansion [Panel de control: Mend M7]

El menld M7 muestra las cartas opcionales y de expansion montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.
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6.  APLICACION CONTROL MULTI-PROPGSITO

(Software ASFIFF06)

6.1 Introduccion

Seleccione la Aplicacion Control Multi-Propésito en el ment Mé de la pagina 56.2.

La aplicacién control multi-proposito proporciona un amplio rango de parametros para controlar
motores. Puede utilizarse para varias clases de procesos distintos, donde se requiere una amplia
flexibilidad de las sefales de E/S y no se requiere control PID (si requiere funciones de control PID,
utilice la Aplicacion control PID o la Aplicacion control de bombas y ventiladores).

La referencia de frecuencia puede seleccionarse, p.ej., desde entradas analdgicas, control joystick,
potenciometro motorizado y las funciones matematicas de las entradas analégicas. También hay
parametros para comunicacion Fieldbus. También se pueden seleccionar velocidades multiples y
velocidad jogging si se programan las entradas digitales para estas funciones.

e lasentradas digitales y todas las salidas son programables libremente y la aplicacion soporta
todas las cartas de E/S

Funciones adicionales:

Seleccidon de rango de sefial de entrada analdgica
Dos supervisiones de limite de frecuencia
Supervision de limite de par

Supervision de limite de referencia

Segundo juego de rampas y curvas en S progr.
Légica de Marcha/Paro e Inversién programable
Frenado por CC a la marchay paro

Tres areas de frecuencia prohibidas

Curva U/f y frecuencia de conmutacion progr.
Funcién autoarranque

Proteccion térmica y bloqueo motor: completamente programable; progr. desconectada, aviso,
fallo

Proteccion baja carga motor

Supervision fases de entrada y salida

Histéresis de joystick

Funcién dormir

Funciones NXP:

Funciones de limitacion de potencia

Diferentes limites de potencia para lado generador y funcionamiento con motor

Funcién maestro / seguidor

Diferentes limites de par de arranque para lado generador y funcionamiento con motor
Entrada de monitorizacidn de refrigeracion desde unidad de intercambio térmico

Entrada de monitorizacidn de freno y control de corriente real para cierre de freno inmediato.
Ajuste de control de velocidad individual para diferentes velocidades y cargas

Funcidn de avance lento, dos referencias diferentes

Posibilidad de conectar los datos de proceso de FB a cualquier parametro y algunos valores de
monitorizacion

e El parametro de identificacidon se puede ajustar manualmente

La funcién de proteccién térmica del motor de la Aplicacion Control Multi-Propdsito se explica en el
Capitulo 8 de este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el nUmero de
identificacion individual del parametro.
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6.2 E/S de control

Potenciometro

referencia, 1...10 kQ OPT-A1
NS Terminal Senal Descripcién
r—— —_— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.
| \AT‘ 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia entrada de
N T T tensiéon 0—10V CC tension
|
b 3 All- Masa E/S Masa para referencia y control
4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
5 Al2- intensidad 0—20mA intensidad
- b +24V @ | Salida tensidn de control Tension entr. dig., etc. max. 0,1 A
| / 7 |® GND Masa E/S Masa para referencia y control
bk ———— 8 DIN1 Marcha directa Contacto cerrado = marcha directa
: (programable)
L _ / ________ 9 DIN2 Marcha inversa Contacto cerrado = marcha inversa
I (programable)
L / ________ 10 DIN3 Reset de fallo Contacto cerrado = reset de fallo
(programable)
11 CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
|——————————————= 12 +24V @ | Salida tensidn de control Tensién entr. dig. (igual que #6)
| r———" 13 |® GND Masa E/S Masa para referencia y control
| / | 14 DIN4 Seleccion velocidad jogging Contacto cerrado = Velocidad jogging
== T T T T T (programable]) activa
:__/ ____:_____ 15 DINS Fallo externo Contacto abierto = ningun fallo
I | (programable) Contacto cerrado = fallo
| / I 16 DINé Seleccion tiempo acel./decel. Contacto abierto = par. 2.1.3, 2.1.4 en uso
:__ T T T T T~ (programable) Contacto cerrado. = par. 2.4.3., 2.4.4 en
| uso
: : 17 CMB Comun para DIN4—DINé Conectar a GND o +24V
| LISTO | —— 18 | [ AOA1+ | Frecuencia de salida Programable
| I —— 19 |@AOA1- Salida analdgica Rango 0—20 mA/R,, méx. 500Q
=== T T T T T 20 DOA1 Salida digital Programable
: | LISTO Colector abierto, I<50mA, U<48 VCC
| : OPT-A2
| 21 RO1 Salidarelé 1 | Programable
' MARCHA Lo 22 RO1 _ MARCHA
[ —1
1____® __________ 23 RO1
24 RO2 Salida relé 2 | Programable
20—~/ ———"] 25 RO2 j/ FALLO
VAC -———/ ————— 26| RO2 |—
— — Tabla 6-1. Configuracion de E/S por defecto de la aplicacion control multi-

propdsito y ejemplo de conexion.

Nota: Véanse las selecciones de los

puentes a continuacion. Se facilita mas
informacion en el Vacon NX Manual del

usuario.

Bloque de puentes X3:
Conex. amasade CMAy CMB

(X
LX)

®[@®@ | CMB aislado de GND
®[@®@ | CMAaislado de GND

iE

CMB conectado a GND
CMA conectado a GND

CMB y CMA conectados
entre si internamente,
aislados de GND

= Valor de fabrica
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6.3 Logica senales de control en la Aplicaciéon Control Multi-propésito

3.2 Referencia panel | [ 2.1.11 Referencia E/S
: — 2.1.12 Referencia Ctrl Panel
: | ;---- 2.1.13 Referencia Ctrl Fieldbus
: o 2.1.15 Velocidad constante 1
: o ...2.1.21 Velocidad constante 7
DIN#@ [ ==============77==~~ T Do 2.1.14 Ref. velocidad
Vel. constante 1 il Tt ol -1 Jogging
DIN#@ - ————————— 2ol R e o E TR T .
\el. constante 2 | o | !
DIN#@-F -~ - - - mm e ook P S S ny !
Vel. constante 3 I 1o o |
DIN#@-[-====-====-=--7--==---- B T ! .-|3.1 Lugar control
! [ ! \ !
At Q T SN i
A @ NG
. ] ] | | —® :
o
DINY g .0 |
®— Potenciom. O | Referencia de
Dism.[ Imotorizado —e ! ! I frecuencia interna
DIN# / :
® |
|
Y r-——-—-- =
L.
—/v
- - Puls. Reset —
L__| Referencia de fieldbus Puls. Marc./Paro
Marc./Paro de fieldbus
Direccion de fieldbus
Marcha directa — Marc./Paro
DIN#Q b Logica
(programable) Marcha/Paro e
DIN# - inv. programable
® Marc. invers. (programable) prod
Inversion o
[ 3.3 Direccion panel | ~ Inversion interna N
DIN#g Entrada restauracion fallos ] s> q |Reset fallo internEJ
(programable)
NX12k103.th8

Figura 6-1. Logica senales de control de la Aplicacion Control Multi-propdsito
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6.4 Principio de programacién “Terminal To Function” (TTF)

El principio de programacion de las senales de entrada y salida en la Aplicacién Control Multi-
propdsito asi como en la Aplicacién control de bombas y ventiladores [y en parte en las otras
aplicaciones) es diferente en comparacion con el método convencional empleado en otras aplicacio-
nes Vacon NX.

En el método de programacion convencional, Function to Terminal Programming [FTT), se dispone
de una entrada o salida fija para la que se define una determinada funcidn. Las aplicaciones men-

cionadas anteriormente, sin embargo, usan el método Terminal to Function Programming [TTF]en
el cual el proceso de programacidn se lleva a cabo de forma inversa: Las funciones aparecen como
pardmetros, para los cuales el operador define una determinada entrada/salida. Véase el Avisoen
la pagina 76.

6.4.1 Definicion de una entrada/salida para una funcion determinada en el panel

La conexion de una entrada determinada a una funcion especifica (parametro) se lleva a cabo dando
al parametro un valor apropiado. El valor se compone de la Ranura de cartaen la carta de control
del Vacon NX (véase el Vacon NX6: Manual del usuario) y el ndmero de seral respectivo, véase a
continuacion.

[READY]
PRI D

Nombre de la funcion — |Fallo/Av Ref A1l
DigOUT:B.1- 4
A PN

Ranura NUmero termina
Tipo terminal

Ejemplo: Desea conectar la funcion de salida digital Aviso/fallo referencia (pardmetro 2.3.3.7) a la
salida digital DO1 de la carta basica OPT-A1 (ver el Vacon NX Manual del usuario).

Primero, debe hallarse el parametro 2.3.3.7 en el panel. Pulse el pulsador menu derecha una vez
para entrar en el modo de edicién. En la linea de valor, vera el tipo de terminal a la izquierda (DiglN,
DigOUT, An.IN, An.QUT) y, a la derecha, la entrada/salida actual a la que esta conectada la funcién
(B.3, A.2 etc.) o, si no esta conectada, un valor (0.#).

Cuando el valor parpadee, mantenga pulsado el pulsador Navegador arriba o abajo para encontrar
la ranura de cartay el nUmero de senal. El programa se desplazara por las ranuras de carta,
empezando por 0 y avanzando de A a E y los nimeros correspondientes a la seleccion de E/S.
Cuando haya ajustado el valor requerido, pulse el pulsador Enteruna vez para confirmar el cambio.

[READY] [READ
P233 1D EERL - ) P233 D

Fallo/Av Ref A1 > Fallo/Av Ref A1 A [Fallo/Av Ref A1
DigOUT:0.0 + DigOUT;0.0- + DigOUT:B.1
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6.4.2 Definicion de un terminal para una determinada funcion con la herramienta de
programacion NCDrive

Si utiliza la herramienta de programacidon NCDrive para la parametrizacion, debera establecer la
conexion entre la funcién y la entrada/salida del mismo modo que con el panel de control. Elija el
codigo de direccion en el mend desplegable de la columna Value [Valor/ (véase la Figura siguiente).

T
LOADED Compare. .. |
[ G 225ANALDG INPUT 4 ;I Index “ariable Text Yalue Default Unit hdin bl & |
[ G226 DIGITAL IMPUTS P231.3 [Faul DigOUT:A1 DigOUT:0.1 igDUT:E10] <]
F231.4 |Faul, Invered DigDUT:0.1 DigOUT:01 [ygOUT:E A0
B3 G230UTPUT SIGNALS P 2315 |Waming DigduT:0.1 DigOUT:0.1 g UT:E.10
EE3 6 2371 DIG AUT SIGNALS P 2316 |Extemal Faul DigDUT:01 DigOUT:0.1 DigQUT:E.T0
3 P 2.3.1.1 Ready P 2.31.7 |4l Ref Faulfw'am DigDUT:E 1S DigOUT:0.1 igDUT:E.10
b DighUT:4.4 -
: F231.2Run DiOUTAS
F 2.3.1.3 Fault J DigDUT 4.6
S| P 2.3.1.4 Fault, Inverted DigouT:7 |
3 . DigOUT 4.8
F 2.3.1.5Warming DigUT:4.9
External Fault DigDUT:4.10

P 2.31.7 Al Fef Faul/wam!
3718 OverTemp wam,

2 F 23.1.9 Reserved

S| F 2.3.1.10 Direct Differenc

2| P 231.11 A&t Ref. Speed

=l P 2.3.1.12 Jogging Speed

| P 2.3.1.13 ExtControl Place

2| P 2.3.1.14 Ext Brake Cantrl

| P 2.3.1.15 ExtBrakeltlIny

| P 2.3.1.16 FreqOut SupwLim1

| P 2.3.1.17 FreqQOut SupwLim2

Y P 23115 RefLimSupere. 7| -

Figura 6-2. Imagen de la herramienta de programacion NCDrive; Entrada del codigo de direccion

Aseglirese COMPLETAMENTE de no conectar dos funciones a la
misma salida para evitar sobrecargas en las funciones y para
WARNING garantizar un correcto funcionamiento.

Nota: Las entradas, a diferencia de las salidas, no pueden cambiarse en estado
MARCHA.
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6.4.3 Definicion de entradas/salidas no utilizadas

Debe asignarse a todas las entradas y salidas no utilizadas el valor de la ranura de carta 0 y tam-
bién el valor 1 para el nimero de terminal. El valor 0.1 también es el valor por defecto para la ma-
yoria de las funciones. De todas formas, si desea utilizar los valores de una senal de entrada
digital, p.ej., con fines de comprobacidn, puede ajustar el valor de la ranura de cartaa 0y el niimero
de terminal a cualquier cifra entre 2...10 (herramienta PC: 1...9) para situar la entrada en un estado
VERDADERQO. En otras palabras, el valor 1 (0) corresponde a ‘contacto abierto' y los valores 2 a 10 (1
a 9] a contacto cerrado.

En el caso de entradas analdgicas, dar el valor 1 para el niUmero de terminal corresponde al 0% de

nivel de senal, el valor 2 corresponde al 20%, el 3 al 30% y asi sucesivamente. Dar el valor 10 para
el nimero de terminal corresponde al nivel de senal del 100%.
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6.5 Funcidn maestro / seguidor [solo NXP)

La funcién maestro / seguidor esta disefiada para aplicaciones en las que el sistema se ejecuta por
varias unidades NXP y los ejes del motor se acoplan unos a otros mediante engranajes, cadenas,
correas, etc. Las unidades NXP estan en modo de control de bucle cerrado.

Las senales de control externas sélo estan conectadas al NXP maestro. ELl maestro controla los
seguidores mediante un SystemBus (bus de sistema). Normalmente la estacion maestra suele ser
de velocidad controlada y el resto de unidades siguen su referencia de par de arranque o de
velocidad.

El control del par de arranque del seguidor sdlo debe utilizarse cuando los ejes del motor de
las unidades Maestro y Seguidor estén firmemente acoplados entre si mediante engranajes,
cadenas, etc., para evitar que se produzcan diferencias de velocidad entre las unidades.

El control de la velocidad del seguidor sdlo debe utilizarse cuando los ejes del motor de las
unidades Maestro y Seguidor estén acoplados entre si de forma flexible para posibilitar una
pequena diferencia de presion entre las unidades. Cuando el maestro y los seguidores son de
velocidad controlada, también suele utilizarse la dispersion.

6.5.1 Conexiones fisicas, enlace maestro / sequidor

La unidad maestra esta situada en el lado izquierdo; el resto son seguidores. El enlace fisico
maestro / sequidor puede realizarse con las cartas opcionales OPT-D1 o OPT-D2.

6.5.2 Conexion de fibra optica entre convertidores de frecuencia con OPT-D1

Conecte la salida 1 del dispositivo 1 a la entrada 2 del dispositivo 2 y la entrada del dispositivo 1 a la
salida 2 del dispositivo 2. Tenga en cuenta que en los dispositivos finales, hay un par de terminales
que permanece sin utilizar.

6.5.3 Conexion de fibra optica entre convertidores de frecuencia con OPT-D2

En este ejemplo de conexion, el dispositivo del extremo izquierdo es el maestro y el resto son los
seguidores. La carta OPT-D2 en el maestro tiene las selecciones de puente por defecto, es decir
X6:1-2, X5:1-2. Para los seguidores, las posiciones de puente deben cambiarse: X6:1-2, X5:2-3.

R X TX R X TX R X TX R X TX
1 1 2 1 2 1

Figura 6-3. Conexiones fisicas de bus de sistema con la carta OPT-D2
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TX| RX| TX| RX TX|RX| TX | RX TX|RX | TX | RX TX|RX| TX RX
2|2 1 2|2 1 2|2 1

Figura 6-4. Conexiones fisicas de bus de sistema con la carta OPT-D7

6.5.4 Mend de la carta de expansion OPT-D2
SBCRCErrorCounter

Indica el nUmero de errores CRC en la comunicacion.

SBOk
Indicador: SystemBus funciona adecuadamente.
SB/nUse
Parametro para la activacion de la comunicacion SystemBus.
0 = Sin utilizar
1 = Comunicacion activada
SB/d
Numero de unidad en la linea del SystemBus. Use 1 para el maestro o la misma
identificacion que en la linea CAN.
SBNextld
Numero de unidad siguiente en la linea del SystemBus.
SBSpeed

Paradmetro para la seleccion de la velocidad del SystemBus.
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6.6 Aplicacion Control Multi-propésito - Listas de parametros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de parametros
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de parametros se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Codigo = Indicacién de lugar en el panel; Muestra al operador el nUmero de param. actual
Parametro = Nombre del parametro
Min = Valor minimo del parametro
Max = Valor maximo del parametro
Unidad = Unidad del valor del pardmetro; Se facilita si esta disponible
Por defecto = Valor ajustado en fabrica
Cliente = Ajuste del cliente
ID = Numero de ID del parametro (utilizado con herramientas PC)
= Elvalor del parametro sélo puede cambiarse tras el paro del convertidor de
frecuencia.
= Aplique el método Terminal to Function [TTF]a estos parametros (Véase el Cap. 6.4)
= Valores de monitorizacidn que se pueden controlar desde fieldbus usando el
numero ID
6.6.1 Valores de monitorizacion [Panel de control: mend MT1]

Los valores de monitorizacion son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacion no pueden editarse.
Véase el Vacon NX Manual del usuario para mas informacion.

Caod. Parametro Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a motor
V1.2 Referenc.ia de Hz 25 Referencia de frecuencia al control
frecuencia del motor
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 Tension motor \ 6
V1.8 Tensién enlace CC v 7
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Temperatura del refrigerador
V1.10 | Temperatura motor % 9 Temperatura calculada del motor
V1.1 Entrada analdgica 1 V/mA 13 Al
V1.12 | Entrada analégica 2 V/mA 14 Al2
V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 Estados de las entradas digitales
V1.14 | DIN4, DIN5, DINé 16 Estados de las entradas digitales
V1.15 | analdgica V/mA 26 AQA1
V1.16 | Entrada analégica 3 V/mA 27 Al3
V1.17 Entrada analdgica 4 V/mA 28 Al4
V1.18 Referencia de par % 18
La mas alta de las temperaturas de
V119 Temperatura PT-100 c° 42 las entradas PT100 utilizadas
Elementos de moni- Muestra tres valores de monito-
M1.20 L - % T .
torizacidn multiple rizacion seleccionables
V1.21.1 | Corriente A 1113 | Corriente del motor sin filtrar
V1.21.2 | Par de arranque % 1125 | Par de arranque del motor sin filtrar
V1.21.3 | Tension CC v A Tensién de enlace CC sin filtrar
V1.21.4 | Palabra de estado 43
Corriente del motor a Co_rrient_e d_eL motor (independiente
V1.21.5 FB A 45 unidad) indicada con un punto
decimal

Tabla 6-2. Valores de monitorizacion, NXS
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Cad. Parametro Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia de salida a motor
V1.2 Referencia de frecuencia Hz 25 Referencia de frecuencia al control
del motor
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 Intensidad motor A 3
V1.5 Par motor % 4 En % del par motor nominal
V1.6 Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 Tension motor \ 6
V1.8 Tension enlace CC \ 7
V1.9 Temperatura unidad °C 8 Temperatura del refrigerador
V1.10 Temperatura motor % 9 Temperatura calculada del motor
V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13 Al1
V1.12 Entrada analdgica 2 V/mA 14 Al2
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Estados de las entradas digitales
V1.14 DIN4, DIN5, DINé6 16 Estados de las entradas digitales
V1.15 o, @analdgica V/mA 26 AOA1
V1.16 Entrada analdgica 3 V/mA 27 Al3
V1.17 | Entrada analdgica 4 V/mA 28 Al4
V1.18 Referencia de par % 18
La mas alta de las temperaturas de
V119 Temperatura PT-100 ce 42 las entradas PT100 util?zadas
Elementos de moni- Muestra tres valores de monito-
M1.20 L -~ % T .
torizacidn multiple rizacién seleccionables
V1.21.1 | Corriente A 1113 | Corriente del motor sin filtrar
V1.21.2 | Par de arranque % 1125 | Par de arranque del motor sin filtrar
V1.21.3 | Tensién CC v L4 Tensién de enlace CC sin filtrar
V1.21.4 | Palabra de estado 43 Véase capitulo 6.6.2
V1.21.5 | Frecuencia codificador 1 Hz 1124
V1.21.6 | Forma redonda, eje r 1170 | Véase ID 1090
V1.21.7 | Angulo, eje Deg 1169 | Véase ID 1090
V1.21.8 | Temperatura medida 1 o 50
V1.21.9 | Temperatura medida 2 co 51
V1.21.10 | Temperatura medida 3 c° 52
V1.21.11 | Frecuencia codificador 2 Hz 53 Desde carta OPTA7
V1.21.12 | Posicidn codificador absol. 54 Desde carta OPTBB
V1.21.13 | Rotaciones codific. absol. 55 Desde carta OPTBB
V1.21.14 | Estado ejec. ID 49
V1.21.15 | NUmeroParPolo 58
V1.21.16 | Entrada analdgica 1 % 59 Al
V1.21.17 | Entrada analdgica 2 % 60 Al2
V1.21.18 | Entrada analdgica 3 % 61
V1.21.19 | Entrada analdgica 4 % 62
V1.21.20 | Salida analégica 2 % 50 AQ2
V1.21.21 | Salida analégica 3 % 51 AO3
Referencia frecuencia Se utiliza para el ajuste de la
viaiz final, bucle cerrado Hz 131 velocidad Ftiiel bucleJ cerrado
V1.21.23 | Paso respuesta Hz 1132
V1.22.1 Referencia par de % 1140 Control por defecto de FB PD 1
arranque de FB
V1.22.2 | Escalado limite FB % 46 Control por defecto de FB PD 2
V1.22.3 | Referencia ajuste FB % 47 Control por defecto de FB PD 3
V1.22.4 | Salida analégica FB % 48 Control por defecto de FB PD 4
V1.22.5 | Ultimo fallo activo 37
. Corr. del motor (independiente uni-
V1.22.6 | Corriente del motor a FB A 45 - .
dad) indicada con un punto decimal
V1.24.7 | DIN StatusWord 1 56
V1.24.8 | DIN StatusWord 2 57

Tabla 6-3. Valores de monitorizacion, NXS
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6.6.2 Application Status Word

Application Status Word
Aplicacion | poysngar | Loc/Rem | MU PID MP cvB
Status Word paso
b0
b1 Listo Listo Listo Listo Listo Listo
b2 Marcha Marcha Marcha Marcha Marcha Marcha
b3 Fallo Fallo Fallo Fallo Fallo Fallo
b4
No
b5 ParoEM
(NXP)
bé Permiso Permiso Permiso Permiso Permiso Permiso
marcha marcha marcha marcha marcha marcha
b7 Aviso Aviso Aviso Aviso Aviso Aviso
b8
b9
b10
b11 Freno CC | FrenoCC |FrenoCC |FrenoCC Freno CC | Freno CC
b12 Petic. Petic. Petic. Petic. Marcha | Petic. Petic.
Marcha Marcha Marcha Marcha Marcha
b13 Limit Limit Limit Limit Limit Limit
control control control control control control
b14 Control Aux 1
freno
b15 PID activo Aux 2

Tabla 6-4. Application Status Word, contenido
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6.6.3 Parémetros bdsicos (Panel de control: Mend M2 = G2.1)]
Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
P2.1.1 Frecuencia min 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif, ., > que la
velocidad sincr. motor,
P2.1.2 Frecuencia max |Par.2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | comprobar que tanto el
motor como el sistema lo
permitan
P2.1.3 Tiempo de 0,1 3000,0 s 3,0 103
aceleracion 1
P2.1.4 Tiempo de 0,1 3000,0 s 3,0 104
deceleracion 1
P2.1.5 Limite intensidad 0,1 xly 2xly A I 107
Tension nominal del NX2: 230V
P2.1.6 motor 180 690 Y NX5: 400V 110
NX6: 690V
P2.1.7 Frecuencia nominal 8,00 32000 Hy 50,00 111 Ver la plz?cz? de
del motor caracteristicas del motor
Valor por defecto para un
Velocidad nominal motor de cuatro polosy un
P2.1.8 24 20000 rpm 1440 112 . .
del motor convertidor de frecuencia
de potencia nominal.
Intensidad nominal Ver la placa de
Ry del motor 0.1x1, 2xly A l 113 caractre)rfsticas del motor.
P2.1.10 | Cos phidel motor | 0,30 1,00 0,85 120 | Verlaplacade
caracteristicas del motor
0=Al1
1=Al2
2=Al1+Al2
3=Al1-Al2
4=Al12-Al1
5=Al1xAl2
6=Joystick Al1
7=Joystick Al2
P2.1.11 Referencia E/S 0 16 0 117 | 8=Panel
9=Fieldbus
10=Potenciom. motoriz.
11=Minimo Al1, Al2
12=Maximo Al1, Al2
13=Frecuencia maxima
14=Seleccién Al1/AI2
15=Codificador 1
16=Codific. 2 [s6lo NXP)
0=Al1
1=Al2
2=Al1+Al2
3=Al1-Al2
Referencia control 4=A12-Al1
P2.1.12 panel 0 7 8 121 5=Al1xAI2
6=Joystick Al1
7=Joystick Al2
8=Panel
9=Fieldbus
p.1.13 | Referencia control 0 9 9 122 | Véase el par. 2.1.12
fieldbus
p2.1.14 | Refervelocidad 0,00 |Par.2.1.2| Hz 10,00 124 | Ver ID413.
Jogging
P2.1.15 Velocidad 0,00 |Par.2.1.2| Hz 10,00 105 | Velocidad maltiple 1
constante 1
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Velocidad

P2.1.16 000 |Par.2.1.2| Hz 15,00 106 | Velocidad multiple 2
constante 2

P2.1.17 Velocidad 0,00 |Par.2.1.2| Hz 20,00 126 | Velocidad maltiple 3
constante 3

P2.1.18 Velocidad 0,00 |Par.2.1.2| Hz 25,00 127 | Velocidad maltiple 4
constante 4

P2.1.19 Velocidad 0,00 |Par.2.1.2| Hz 30,00 128 | Velocidad maltiple 5
constante 5

P2.1.20 Velocidad 0,00 |Par.2.1.2| Hz 40,00 129 | Velocidad maltiple 6
constante 6

P2.1.21 Velocidad 000 |Par.2.1.2| Hz 50,00 130 | Velocidad multiple 7

constante 7

Tabla 6-5. Parametros basicos G2.71
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6.6.4 Senales de entrada

6.6.4.1  Ajustes bdsicos [Panel de control: Menu M2 2 G2.2.7)]

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
Senal de Senal de
arranque 1 arranque 2
(Por defecto: (Por defecto:
DINT) DIN2)
0 | Marcha direc. Marcha inv.
P2.2.1.1 | Ldgica Marcha/Paro 0 7 0 300 ; m::z::;g::g ng;sﬁzr
3 | Pulsodemarcha | Pulso paro
4 | Marcha AU pot.mot.
5 | Pulsodcto Pulso inv.
6 |Pulso de marcha Pulso inv.
7 |Pulso de marcha Pulso perm.
Pal2iig | Temporampapoten. | o4 | 5000 | Hy/s 10,0 331
motor.
Reset memoria de
referencia de 0=Sin reset
P2.2.1.3 frecuencia 0 2 1 367 1=Reset con paro o desconexion
potenciémetro 2=Reset con desconexion
motorizado
0=Sin utilizar
1=Al1
. 2=Al2
P2.2.1.4 Entrada ajuste 0 5 0 493 32A13
4=Al4
5=Fieldbus (FBProcessDatalN3)
P2.2.1.5 Minimo ajuste 0,0 100,0 % 0,0 494
P2.2.1.6 Maximo ajuste 0,0 100,0 % 0,0 495

Tabla 6-6. Senales de entrada: ajustes basicos, G2.2.1

6.6.4.2  Entrada analdgica 1.[Panel de control: Mend M2 2 G2.2.2)

Codigo Parametro Min Max Uni. Fon Cli. ID Nota
defecto
P2.2.2.1 Seleccion senal Al1 0 Al 377
P2.222 | Tempo Zﬁ”al fittro 1 4,00 10,00 s 0,10 324 | 0=Sin filtrado
0=0...100%*
- 1=20...100%*
pP2.2.2.3 Rango senal Al1 0 3 0 320 2=-10V. +10V*
3=Rango del cliente

pa224 |MMMOastectent 4000 | 14000 | % 0,00 321
p2225 |'Xmodustecients 4000 | 16000 | % | 10000 322

Valor minimo Selecciona la frecuencia
pP2.2.2.6 escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | que corresponde a la

Al senal de referencia min.

Valor maximo Selecciona la frecuencia

P2.2.2.7 | escalado referencia 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | que corresponde a la
Al senal de referencia max.

P2.2.2.8 H'Stereiijoys““ 0,00 20,00 % 0,00 384
pP2.2.2.9 Limite dormir Al1 0,00 100,00 % 0,00 385
P2.2.2.10 | Retraso dormir Al1 0,00 320,00 s 0,00 386
P2.2.2.11 Al1 Offset joystick | -100,00 100,00 % 0,00 165

Tabla 6-7. Parametros entrada analogica 1, G2.2.2 * Ajustar el puente X2. Véase el Vacon NX Manual del

usuario.
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6.6.4.3  Entrada analdgica 2 [Panel de cantrol: Mend M2 2 G2.2.3]
o , , , . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.2.3.1 Seleccion senal Al2 0 A2 388
P2.2.3.2 Tiempo filtrado Al2 0,00 10,00 s 0,10 329 | 0=Sin filtrado
0=0...100%*
- 1=20...100%*
P2.2.3.3 Rango senal Al2 0 3 1 325 2=-10V.. +10V*
3=Rango del cliente
p2.2.3.4 | Austecliente. 000 | 16000 | % 20,00 326
minimo Al2
p2.235 | Austecliente, 000 | 16000 | % | 100,00 327
maximo Al?2
Escalado referencia Selecciona la frecuencia
P2.2.3.6 . 0,00 320,00 Hz 0,00 393 | que corresponde a la
Al2, valor minimo N ) ,
senal de referencia min.
Escalado referencia Selecciona la frecuencia
pP2.2.3.7 L. 0,00 320,00 Hz 0,00 394 | que corresponde a la
Al2, valor maximo - . ,
senal de referencia max.
P2.2.3.8 H'Sterej\'fch’ys“Ck 0,00 20,00 % 0,00 395
P2.2.3.9 Limite dormir Al2 0,00 100,00 % 0,00 396
P2.2.3.10 Retraso dormir Al2 0,00 320,00 s 0,00 397
P2.2.3.11 Al2 Offset joystick | -100,00 100,00 % 0,00 166
Tabla 6-8. Parametros entrada analogica 2, G2.2.3
6.6.4.4  Enptrada analdgica 3 [Panel de control: Mend M2 2 G2.2.4]
. , , p . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.2.4.1 Seleccion senal Al3 0 0.1 141
P2.2.4.2 Tiempo filtrado AI3 0,00 10,00 s 0,00 142 | 0=Sin filtrado
0=0...100%
- 1=20...100%
P2.2.4.3 Rango senal AI3 0 3 0 143 2=-10V.. +10V
3=Rango del cliente
P2.2.44 Ajuste cliente, 1 4509 | 140,00 % 0,00 144
minimo Al3
P2.2.45 Ajuste cliente, | 40000 | 16000 | % 100,00 145
maximo Al3
P2.2.4.6 | Inversién sefal A3 0 1 0 157 | 0=Sin inversion
1=Inversion

Tabla 6-9. Parametros entrada analogica 3, G2.2.4

** Ajustar el puente X2.

usuario.

Véase el Vacon NX Manual del
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6.6.4.5  Entrada analdgica 4 [Panel de control: Mend M2 2G2.2.5)
- . . . . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.2.5.1 Seleccion senal Al4 0 0.1 152
P2.25.2 | Tiempo filtrado Al4 | 0,00 10,00 s 0,10 153 | 0=Sin filtrado
0-0...100%
i 1=20...100%
P2.25.3 Rango senal Al4 0 3 1 154 2=-10V.. +10V
3=Rango del cliente
P2.2.5.4 AJUSteC“eAnlze'm'“'mo -160,00 | 160,00 % 20,00 155
p2.25.5 [Nuste C“eAnlze' Maximol _140.00 | 160,00 % 100,00 156
P2.2.5.6 | Inversién sefial Al4 0 1 0 162 | 0=Sin inversion

1=Inversion

Tabla 6-10. Parametros entrada analogica 4, G2.2.5

6.6.4.6  Entrada analdgica libre, seleccion senal (Panel: Mend M2 .2 G2.2.6]
. , , p . Por .
Caodigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
0=Sin utilizar
1=Al1
. 2=Al2
P2.2.6.1 Esf:tf:;égg'te 0 5 0 399 B-A13
b=Al4
5=Fieldbus
[FBProcessDatalN2)
p2.2.6o | Escaladointensidad | 5 0 400 | Escalado de 0 a ID507
freno CC
P2243 Reduccion tiempos 0 5 0 401 Escalado de tiempo
acel./decel. rampaal0,1s
P2.2.6.4 Reduccion limite 0 5 0 402 | Escalado de 0 a ID348
supervision de par
. Escalado de 0 a (ID609
P2.2.6.5 [Escalado limite de par| O 5 0 485 (NXS) 0 1D1287 (NXP))
Solo NXP
P2.2.66 |Austedellimitedel | 5 0 1087 | Escalado de 0 a ID1288
par de generacién
Escalado del limite de
P2.2.6.7 potencia funciona- 0 5 0 179 Escalado de 0 a1D1289
miento con motor
Ajuste del limite de
P2.2.6.8 potencia de 0 5 0 1088 | Escalado de 0aID1290
generacion

Tabla 6-11. Entrada analdgica libre, seleccion senal, G2.2.6
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6.6.4.7  Entradas digitales [Panel de control: Mend M2 2 G2.2.4]

Cadigo Parametro Min el Cliente ID Nota
defecto
P2.2.7.1 Senal marcha 1 0 Al 403
pP2.2.7.2 Senal marcha 2 0 A2 404
P2.2.7.3 Permiso marcha 0 0,2 407 | Marcha motor permitida (cc)
P2.2.7.4 Inversién 0 0,0 41 | Direccion directa (cal
Direccién inversa (cc)
P2.2.7.5 Velocidad constante 1 0 0,0 419 Consulte las velocidades
pP2.2.7.6 Velocidad constante 2 0 0,0 420 constantes en parametros
P2.2.7.7 Velocidad constante 3 0 0,0 421 | basicos (G2.1)
P2 278 DI%M. referenuq 0 0.0 W7 Lg re'ferenua pot. mot.
potenciometro motorizado disminuye (cc)
P2279 Al.JIM. referenua. 0 0.0 418 La referencia pot. mot.
potencidmetro motorizado aumenta [cc]
P2.2.7.10 Reset de fallo 0 A3 414 [TCOC(;"’S los fallos restaurados
P2.2.7.11 Fallo externo (cerrado) 0 A5 405 | Fallo ext. mostrado (cc)
P2.2.7.12 Fallo externo (abierto) 0 0,0 406 | Fallo ext. mostrado [ca)
Seleccion tiempo Tiempo Acel./Decel. 1 (ca)
P2.2.7.13 Acel./Decel. 0 Al 408 Tiempo Acel./Decel. 2 (cc)
P2.2.7.14 Acel./Decel. prohibidas 0 0,0 415 | Acel./Decel. prohibidas (cc)
P2.2.7.15 Frenado CC 0 0,0 416 Frenado CC activo (cc)
P2.2.7.16 Velocidad jogging 0 A4 gy || S seleEEens el Joggling
como ref. de frecuencia (cc)
P2.2.7.17 Seleccion Al1/AlI2 0 0,0 422
P2.2.7.18 |Control desde terminal E/S| 0 0.0 Ay || FOUEEr IR B COmiTElE
terminal de E/S (cc)
P2.2.7.19 Control desde panel 0 0.0 Ay || FeUEE R EE ERElE
panel (cc)
P2.2.7.20 | Control desde fieldbus 0 0,0 Ay || ORIl WERrFEEeiitle
fieldbus (cc)
Seleccién Juego Cont. cerrado = juego 2 util.
P2.2.7.21 parametros 1/2 0 0.0 496 Cont. abierto = juego 1 util.
Cont. cerrado = Modo 2 util.
P2.2.7.22 Modo control motor 1/2 164 Cont. abierto = Modo 1 util.
Véase el par 2.6.1y 2.6.12
Sélo NXP
P2 2793 Mon|t9r|zaC|9'n de 0 0.2 750 Se gt|l|za con unl'dat.j
refrigeracion refrigerada por liquido
P2.27 94 Confirmacion de freno 0 0.2 1210 Senal de monltor!z§C|on
externo desde freno mecanico
P2.2.7.25 Prevencion de arranque 0 0.2 1420 Entra('ia ILETLIRCE
seguridad
P2.2.7.26 | Habilitar marcha lenta 0 0.1 532 Ei?g'ta (& funcion de avance
P2.2.7.27 Referencia avance lento 1 0 0.1 530 Refer.er]c!a a,vance !ento l-
Esto iniciara la unidad
P2.2.7.28 Referencia avance lento 2 0 0.1 531 Refer.er]c!a a,vance !ento Z
Esto iniciara la unidad
P2 9729 Reset del contador del 0 01 1090 Re,|n|C|o senale§ monltorlza-
encoder cién, redond. y angulo eje
P2.2.7.30 Paro de emergencia 0 0.2 1213
P2.2.7.31 Modo 2 Maestro Seguidor 0 0.1 1092
P2.2.732 . Confirmacion del 0 0.2 1209
interruptor de entrada

Tabla 6-12. Senales entrada digital, G2.2.4

cc = contacto cerrado
ca = contacto abierto
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6.6.5 Senales de salida
6.6.5.1  Saljda digital temporizada 1 [Panel: Mend M2 2 .G2.3.1]

Cédigo Parametro Min Max Uni. Por cli. | ID Nota
defecto

Seleccion senal salida Inversion posible con ID1084
L digital 1 0 01 486 (solo NXP)

0=Sin utilizar

1=Listo

2=Marcha

3=Fallo

4=|nversion fallo

5=Aviso sobretemp convert

6=Aviso o fallo externo

7=Aviso o fallo referencia

8=Aviso

9=Inversion

10=Seleccidn vel jogging

11=En velocidad

12=Regulador motor
activado

13=Limite superv. frec. 1.

P2.3.1.2 |Funcion salida digital 1 0 26 1 312 | 14=Limite superv. frec. 2.

15=Limite supervision de
par

16=Supervisién limite ref

17=Control freno ext

18=Act. lugar de control E/S

19=Limite superv.temperat.
convertidor de frec.

20=Inversion de referencia

21=Control freno externo,
inversion

22=Aviso o fallo term.

23=Supervision EA

24=Entrada dig. 1 Fieldbus

25=Entrada dig. 2 Fieldbus

26=Entrada dig. 3 Fieldbus
Retraso conexion

p2.3.1.3 . o 0,00 320,00 s 0,00 487 | 0,00 = retraso no utilizado
salida digital 1

p2.3.1.4 | Retrasodesconex. 0,00 320,00 s 0,00 488 | 0,00 = retraso no utilizado
salida digital 1

Tabla 6-13. Parémetros salida digital retrasada 1, G2.3.1

6.6.5.2  Saljda digital temporizada 2 [Panel: Menu M2 2G2.3.2/

Cédigo Parametro Min Méx Uni. Por Cli. | ID Nota
defecto

Seleccion senal Inversion posible con
el salida digital 2 L Ol " ID1084 (solo NXP)
P2.3.2.2 |Cont. salida digital 2 0 26 0 490 | Véase el par.2.3.1.2
P2.3.2.3 Retras‘;i;(i’tr;‘fxz' salida g o 320,00 s 0,00 491 | 0,00 = retraso no utilizado
pp3.24 | Retrasodescon. 0,00 320,00 s 0,00 492 | 0,00 = retraso no utilizado

salida digital 2

Tabla 6-14. Parametros salida digital retardada 2, G2.3.2
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6.6.5.3  Senales de salida digital [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.3]

Cddigo Parametro Min Por Cliente ID Nota
defecto
P2.3.3.1 Listo 0 A1 432
P2.3.3.2 Marcha 0 B.1 433
P2.3.3.3 Fallo 0 B.2 434
P2.3.3.4 Inversion fallo 0 0.1 435
P2.3.3.5 Aviso 0 0.1 436
P2.3.3.6 Fallo externo 0 0.1 437
P2.3.3.7 Aviso/fallo referencia 0 0.1 438
P2.3.3.8 Aviso sobretemp. 0 0.1 439
P2.3.3.9 Inversion 0 0.1 440
P2.3.3.10 Direccion no pedida 0 0.1 441
P2.3.3.11 En velocidad 0 0.1 442
P2.3.3.12 Velocidad Jogging 0 0.1 443
P2.3.3.13 Lugar control externo 0 0.1 444
P2.3.3.14 Control freno externo 0 0.1 445 L
Control freno externo Vgr.expllcaCIones enla
P2.3.3.15 : - ’ 0 0.1 446 | pagina 176.
inversion
PRSE. G || LN £ SRS 0 0.1 447
limite frecuen. salida 1
PREE. 7 || LD EE SR 0 0.1 448
limite frecuen. salida 2
PRSE.E || N S SRS 0 0.1 449
Limite referencia activa
FRaay || TSI 6 Sy 0 0.1 450
limite temperatura
pRagy || TEmSi Ce iy 0 0.1 451
limite de par
P2 3.3.21 Proteccion térmica 0 0.1 452
motor
PRaS7) || — LImlie SUERIET 0 0.1 463
entrada analdgica
P233.23 Activacion regulador 0 0.1 454
motor
P2.3.3.24 Fieldbus input data 1 0 0.1 455
P2.3.3.25 Fieldbus input data 2 0 0.1 456
P2.3.3.26 Fieldbus input data 3 0 0.1 457
P2.3.3.27 Fieldbus input data 4 0 0.1 169
P2.3.3.28 Fieldbus input data 5 0 0.1 170
Sélo NXP
P2.33.29 | PulsodeCClisto | o0 [ 01 | [ 1218 |
Tabla 6-15. Senales de salida digital, G2.3.3
Aseglirese COMPLETAMENTE de no conectar dos funciones a la
misma salida para evitar sobrecargas en las funciones y para
WARNING garantizar un correcto funcionamiento.
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6.6.5.4  Ajustes de limites [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.4]
L p , p . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
., 0=Sin limite
Funcion de 1=Supervision limite bajo
P2.3.4.1 supervision limite 0 3 0 315 ~>upervision umi J
. 2=Supervision limite alto
frecuen. salida 1
3=Control conex. freno
Limite frecuencia
P2.3.4.2 salida 1; Valor de 0,00 320,00 Hz 0,00 316
supervision
0=Sin limite
. 1=Supervision limite bajo
Funcion de 2=Supervision limite alto
P2.3.43 | supervision limite 0 4 0 346 | Z72UP
) 3=Control desconex. freno
frecuen. salida 2
4=Control conex./
desconex. freno
Limite frecuencia
P2.3.4.4 salida 2; Valor de 0,00 320,00 Hz 0,00 347
supervision
0=Sin utilizar
P2345 F.u.n,cmp dg super- 0 3 0 348 1=Superv!s!9n lllm!te bajo
vision limite de par 2=Supervision limite alto
3=Control desconex. freno
P23.46 | Yalordesuper- 1 500 | 3000 | % 0.0 349
visién limite de par
Funcion de 0=Sin utilizar
P2.3.4.7 | supervision Limite 0 2 0 350 1=Limite bajo
referencia activa 2=Limite alto
Valor de
P2.3.4.8 |supervision Limite 0,0 100,0 % 0,0 351
referencia activa
P2.3.4.9 Retraso 0,0 100,0 s 0,5 352
descon. freno ext.
P2.3.4.10 Retraso 0,0 100,0 s 1,5 353
conex. freno ext.
e limite 1ompe. 0-Sin utilizar
P2.3.4.11 np 0 2 0 354 1=Limite bajo
ratura convertidor ;.
. 2=Limite alto
de frecuencia
Valor de
P2.3.4.12 [SuPervisiontempe- | 4, 100 °C 40 355
ratura convertidor
de frecuencia
0=Sin utilizar
Senal control 1=Al1
P2.3.4.13 conex./descon 0 4 0 356 2=Al2
’ ' 3=AI3
4=Al4
P2.3.4.14 |-Imitebajocontrol 1} 44 100,00 % 10,00 357
conex./descon.
p2.3.4.15 |Hmitealtocontrol |5 1 4gg00 | o 90,00 358
conex./descon.
Sdlo NXP
Limite de corriente El freno se mantiene cer-
P2.3.4.16 | para Marcha/Paro 0 2xly A 0 1085 | rado si la corriente esta

del freno

por debajo de este valor.

Tabla 6-16. Ajustes de limites, G2.3.4

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com

=



92 ® VACON

APLICACION CONTROL MULTI-PROPOSITO

6.6.5.5  Salida analdgica 1 [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.5]
- . . . . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
p2.35.1 | Seteccion senal 0 A1 46k
salida analdgica 1
0=Sin utilizar
1=Frec. salida (0—f,,,,)
2=Referencia frec. (0-f )
3=Veloc. motor (0—Vel.
nom. motor)
4=Intensid.motor (0-l,yotor)
5=Par motor (0—T,uotor
6=Pot. motor (0—P, o100
7=Tens. motor (0-U o)
Contenido salida 8=Tensién enlace CC (0—
P2.3.5.2 analdgica 0 15 1 307 1000V)
9=Al"
10=AI2
11=Frec. salida (f - fma)
12=Par motor
(=2..4+2XT )
13=Potencia motor
(=2..42XT )
14=Temperatura PT-100
15=Salida analdgica FB
p2353 | M- filtradosal. 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Sin filtrado
analog.
P235 4 Inver5|oln ;aUda 0 1 0 309 0=Sin inversion
analogica 1=Inversion
p2355 | Minimosalida 0 1 0 310 | 90mA
analdgica 1=4 mA
p235.6 | Cocaladosalida 10 1000 % 100 311
analogica
p2.3.5.7 |Muste minimosalida | 40905 | 10000 | % 0,00 375
analogica 1
Tabla 6-17. Parametros salida analdgica 1, G2.3.5
6.6.5.6  Salida analdgica 2 [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.6)
o z a z . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.3.6.1 | Seleccion senal 0 0.1 471
salida analdgica 2
p2.3.62 | Contenidosalida 0 15 4 472 | Véase el par. 2.3.5.2
analogica 2
p2.3.6.3 | Tiem- filtradosal. 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Sin filtrado
analog.
P2 364 Inver5|9n_ salida 0 1 0 474 0=Sin inversion
analogica 2 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.6.5 analégica 2 0 1 0 475 1=4 mA
P23.4.6 | Cocatadosalida 10 1000 % 100 476
analogica 2
p2.3.6.7 |Austeminimosalida | 45009 | 1qp,00 % 0,00 477
analogica 2

Tabla 6-18. Paréametros salida analogica 2, G2.3.6
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6.6.5.7  Salida analdgica 3 [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.7)
- p , p . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
FRagy) || SEeesEmeEE 0 0.1 478
salida analégica 3
pp.3.72 | Contenido salida 0 15 5 479 | Véase el par. 2.3.5.2
analdgica 3
pp.3.73 | Tiem. filtradosal. 0,00 10,00 s 1,00 480
analdg. 3
P23.74 Inversmp salida 0 1 0 481 0=Sin |nv_e:r5|on
analog. 3 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.7.5 analdgica 3 0 ! 0 482 1=4 mA
p2.3.7.6 | Fscaladosalida 10 1000 % 100 483
analog. 3
pp.3.7.7 [Muste minimosalida |\ ;5659 | 100,00 % 0,00 484
analdgica 3

Tabla 6-19. Parémetros salida analogica 3, G2.3.7
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6.6.6 Parémetros control accionamiento [Panel de control: Mend M2 = G2.4)
Cddigo Pardametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
Acc./Dec. curva 0=Lineal
P2.4.1 ) ) 0,0 10,0 s 0,1 500 [ >0=Curva-S tiempo
rampa 1
acc./dec
Acc./dec. curva 0=Lineal
P2.4.2 ) ’ 0,0 10,0 s 0,0 501 >0=Curva-S tiempo
rampa 2
acc./dec
P2.4.3 |11€mMPO a;elerac"’” 0.1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 |11€MPO de;elerac'on 0.1 3000,0 s 10,0 503
0=Sin utilizar
1=Utilizado en marcha
2=Chopper externo de
frenado
P2.4.5 |Chopper de frenado 0 3 0 504 3=Utilizado en paro/
marcha
4=Utilizado en marcha (sin
pruebal)
. 0=Rampa
P2.4.6 Tipo de marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506 | 2=Rampa+Libre Permiso
marcha
3=Libre+Rampa Permiso
marcha
P2.4.8 '”tens'dg‘éfre”ad" 0,00 I, A 0.7 x I 507
P2 4.9 Tiem. freno CC 0,000 60,000 s 0,000 508 0=Freno CC desconect. al
al paro Paro
Frec. conex. freno
P2.4.10 CC con 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampa de paro
P2 411 Tiem. freno CC 0,000 60,000 S 0,000 516 0=Freno CC desconect.
al arranque Marcha
P2.4.12 Freno flujo 0 1 0 5o0 | 9=Desconectado
1=Conectado
p2.4.13 | ntensidad frenado 0,00 I, A I 519
flujo
Sdlo NXP
Corriente de freno
P2.4.15 de CC en parado 0 I A 0,1x 1, 1080
Po.4.16 | Referenciade -320,00 | 320,00 | Hz 2,00 1239
marcha lenta 1
p2.4.17 | Referenciade -320,00 | 320,00 | Hz -2,00 1240
marcha lenta 2
p2.4.1g | Rampa de marcha 0.1 3200,0 s 1,0 533
lenta
P2 491 Modo de paro de 0 1 0 1276 O=Libre
emergencia 1=Rampa
P2.4.22 | Opciones de control 0 65536 0 1084

Tabla 6-20. Parametros control accionamiento, G2.4
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6.6.7 Parémetros frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 2 G2.5]
Cddigo Pardametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto

Frecuencia

P2.5.1 prohibida rango 1 0,00 320,00 Hz 0,00 509 | 0=Sin utilizar
limite bajo
Frecuencia

p2.5.2 prohibida rango 1 0,00 320,00 Hz 0,0 510 [ 0=Sin utilizar
limite alto
Frecuencia

P2.5.3 | prohibida rango 2 0,00 320,00 Hz 0,00 511 | 0=Sin utilizar
limite bajo
Frecuencia

P2.5.4 prohibida rango 2 0,00 320,00 Hz 0,0 512 [ 0=Sin utilizar
limite alto
Frecuencia

pP2.5.5 prohibida rango 3 0,00 320,00 Hz 0,00 513 | 0=Sin utilizar
limite bajo
Frecuencia

P2.5.6 | prohibida rango 3 0,00 320,00 Hz 0,0 514 | 0=Sin utilizar
limite alto

pp5y | Rampaacc/dec. 0.1 10,0 X 1,0 518
prohibida

Tabla 6-21. Parametros frecuencias prohibidas, G2.5
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6.6.8 NXS: Parametros control de motor (Panel de control: Mend M2 = G2.6)

Cddigo Parametro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto

0=Control de frecuencia
1=Control de velocidad
P2.6.1 Modo control motor 0 4 0 600 | 2=Control de par
3=Ctrl.vel.bucle cerrado
4=Ctrl par bucle cerrado

0=Sin utilizar

P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico
O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadrética
Rz u/t 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.4 Punto desexcitacion 8,00 320,00 Hz 50,00 602
pas  |Tensionenelpunto | 640 | 90009 % 100,00 603 | n% x U,
de desexcitacidn
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 64 Hz 50,00 604
L N% X U mot
pagy | CurvaUlftension |40 | 100,00 % 100,00 605 | Valor max. parametro =
punto medio
par. 2.6.5
poigg |cnsiondesalidaa | gqy | 4009 % Varfa 606 | n%x U, .,
frecuencia cero
P2.6.9 Frecuenuaﬂde 10 Varia KH7 Varia 601 Ver Tabla 8-13 para los
conmutacion valores exactos
0=Sin utilizar
P2.6.10 |Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado (sin rampal)
2=Utilizado (rampa)
0=Sin utilizar
P2.6.11 |Control baja tension 0 2 1 608 | 1=Utilizado
2=Utilizado (rampa a cero)
P26z [1odocontrotmotor | g 1/6 2 521 | Ver par. 2.6.1
Ganancia P control
P2.6.13 velocidad (bucle 0 32767 3000 637
abierto)
Ganancia | control
P2.6.14 velocidad (bucle 0 32767 300 638
abierto)
P2.6.15 Caida de la carga 0,00 100,00 % 0,00 620

0=Ninguna accidn
1=Identific. sin marcha
P2.6.16 |dentificacion 0 1/2 0 631 | 2=Ildentificacidon con
marcha (sélo NXP)
3=Codificador ID marcha

Tabla 6-22. Paréametros control de motor, NXS [G2.6)]
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6.6.8.1  NXS: Pardmetros de bucle cerrado (Panel de control: Menu M22 G2.6.17]
Cddigo Parametro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto
P2.6.17.1 Intensidad 0,00 | 100,00 A 0,00 g1 | > cerose calcula
magnetizacion internamente
P2.6.17.2 | Ganancia P control ) 1000 30 613
velocidad
Tiempo | control El valor negativo usa una
P2.6.17.3 pot -32000 32000 ms 100,0 614 | precision de 0,1 ms en vez
velocidad
de 1 ms
P2.6.17.5 | Compensacionde | a5 | 349 o s 0,00 626
aceleracién
P2.6.17.6 Ajuste de 0 500 % 75 619
deslizamiento
p2.6.17.7 |Intensidad magneti-\ 4 o, I A 0,00 627
zante al arranque
P2.6.17.8 |1€mpo de magneti- 60000 ms 0 628
zacion al arranque
P2.6.17.9 | Tempovel.Dala 0 32000 ms 100 615
marcha
P2.6.17.10 [Tiempo vel. 0 al paro 0 32000 ms 100 616
0=Sin utilizar
1=Memoria de par
P2.6.17.11 Par de arranque 0 3 0 621 | 2=Referencia de par
3=Par de arranque
dcto./inv.
Par de arranque
P2.6.17.12 DCTO -300,0 300,0 s 0,0 633
P2.6.17.13 |Par de arranque INV| -300,0 300,0 s 0,0 634
P2.6.17.15 | 11empo de filtro 0,0 100,0 ms 0,0 618
codificador
p2.6.17.17 | GananciaPcontrol |4 55| 440 gg % 40,00 617
intensidad
Tabla 6-23. Pardmetros de bucle cerrado, NXS [(G2.6.17)
8.6.8.2  NXS:Identificacion [Panel de control: Mend M22 G2.6.19]
Cddigo Pardmetro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto
P2.6.19.23 Paso velocidad -50,0 50,0 0,0 0,0 1252 | Ajuste velocidad NCDrive
P2.6.19.24 Paso par -100,0 100,0 0,0 0,0 1253 | Ajuste par NCDrive

Tabla 6-24. Parametros de identificacion, unidades NXS
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6.6.9 NXP: Parémetros control de motor [Panel de control: Mend M2 = G2.6]

Cddigo Parametro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto

0=Control de frecuencia
Modo control 1=Control de velocidad
P2.6.1 motor 0 4 0 600 | 2=Control de par
3=Ctrl.vel.bucle cerrado
4=Ctrl par bucle cerrado

0=Sin utilizar

P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico
O=Lineal
Seleccion relacion 1=Cuadrética
P2.6.3 U/t 0 3 0 108 2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.4 Punto desexcitacion 8,00 320,00 Hz 50,00 602
pas  |Tensionenelpunto | 640 | 90009 % 100,00 603 | n%xU,..,
de desexcitacidn
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 64 Hz 50,00 604
L N% X U mot
pagy | CurvaUftension |00 | 40000 % 100,00 605 | Valor méx. parametro =
punto medio par. 2.6.5

polg |ensiondesalidaa | g 40,00 % Varia 606 | n%x U,
frecuenma cero

Frecuencia de Ver Tabla 8-13 para los

P2.6.9 L 1,0 Varia kHz Varia 601
conmutacion valores exactos
0=Sin utilizar
P2.6.10 |Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado (sin rampal)
2=Utilizado (rampa)
0=Sin utilizar
P2.6.11 |Control baja tension 0 2 1 608 | 1=Utilizado
2=Utilizado (rampa a cero)
p2.6.12 [Modo °°“;r°t motor | ¢ 1/6 2 521 | Ver par. 2.6.1
Ganancia P control
P2.6.13 velocidad (bucle 0 32767 3000 637
abierto)
Ganancia | control
P2.6.14 velocidad (bucle 0 32767 300 638
abierto)
P2.6.15 Caida de la carga 0,00 100,00 % 0,00 620

0=Ninguna accidn
1=Identific. sin marcha
P2.6.16 |dentificacion 0 1/2 0 631 2=Identificacion con
marcha (sélo NXP)
3=Codificador ID Marcha

pP2.6.17 Retraso de reinicio 0,000 65,535 s Varia 1424

P2.6.18 | . Tempode 0 32000 ms 0 656
dispersion de carga

P2.6.19 Limitede 1 7600 | 320,00 Hz -320,00 1286
frecuencia negativo

P2.6.20 Limite de -320,00 | 320,00 Hz 320,00 1285
frecuencia positivo

P2.6.21 Limite de par 0.0 300,0 % 300,0 1288

generador
P2.6.22 Limite de par 0.0 300,0 % 300,0 1287
motor

Tabla 6-25. Parémetros control de motor, NXP [G2.6]
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8.6.9.1 NXP: Parametros de bucle cerrado [Panel de control: Menu M2 G2.6.23)

Cddigo Parametro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto
P2.6.23.1 Intensidad 0,00 | 100,00 A 0,00 g12 | Dicerosecalcula
magnetizacion internamente
P2.6.23.2 | BananciaP control |y 1000 30 613
velocidad
Tiempo | control El valor negativo usa una
P2.6.23.3 pot -32000 32000 ms 100,0 614 precision de 0,1 ms en vez
velocidad
de 1 ms
P2.6.235 | Compensacionde | a5 | 349 s 0,00 626
aceleracién
P2.6.23.6 Ajuste de 0 500 % 75 619
deslizamiento
P2.6.23.7 |Intensidad magneti-\ 4 o, I A 0,00 627
zante al arranque
P2.6.23.8 |iempo de magneti-| g 60000 ms 0 628
zaclon al arranque
P2.6.23.9 | lempovel.Dala 0 32000 ms 100 615
marcha
P2.6.23.10 [Tiempo vel. 0 al paro 0 32000 ms 100 616
0=Sin utilizar
1=Memoria de par
P2.6.23.11 Par de arranque 0 3 0 621 2=Referencia de par
3=Par de arranque
dcto./inv.
Par de arranque
P2.6.23.12 i -300,0 | 300,0 s 0,0 633
P2.6.23.13 |Par de arranque INV| -300,0 300,0 s 0,0 634
P2.6.23.15 | Tiempo de filtro 0,0 100,0 ms 0,0 618
codificador
P2.6.23.17 | Ganancia P control | g 55 | 440 o9 % 40,00 617
intensidad
P2.6.23.19 | Limite depotencia | g | 399 % 300,0 1290
generador
P2.6.23.20 | Limite depotencia | g | 399 % 300,0 1289
motor
P2.6.23.21 | Limite par negativo 0,0 300,0 % 300,0 645
P2.6.23.22 | Limite par positivo 0,0 300,0 % 300,0 646
P2.6.23.23 | Retrasoenlades— 4 32000 s 0 1402 | -1=Siempre
conexion del flujo
P2.6.23.24 | Flujo en paro 0,0 150,0 % 100,0 1401
P2.6.23.25 | Punto f1 del CV 0,00 | 320,00 Hz 0,00 1301
P2.6.23.26 | Punto f0 del CV 0,00 | 320,00 Hz 0,00 1300
P2.6.23.27 | Ganancia f0 del CV 0 1000 % 100 1299
P2.6.23.28 Ga”a”i‘: ngl CVen 0 1000 % 100 1298
P2.6.23.29 | Par minimo del CV 0 400,0 % 0,0 1296
P2.6.23.30 [0anancia min.depar) g 1000 % 100 1295
del CV
Tiempo de filtr. min.
P2.623.31 | “T8E T ey 0 1000 ms 0 1297
P2.6.23.32 | Referencia de flujo | 0,0 500,0 % 100,0 1250
P2.6.23.33 | Fittro PC errorde 0 1000 ms 0 1311
velocidad

Tabla 6-26. Parametros de bucle cerrado, NXP [(G2.6.27)]
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6.6.9.2  Unidades NXP: Pardmetros de control del motor PMS [motor .sincrono de iman
permanente] [panel de control: Mend M2 2 G2.6.24)
Cddigo Pardametro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto
0=Motor de induccion
P2.6.24.1 Tipo de motor 0 1 0 650 | 1=Motor sincrono de iman
permanente

P2.6.24.2 Flux Current Kp 0 32000 5000 651
P2.6.24.3 Flux Current Ti 0 1000 25 652

Posicion del eje
P2.6.24.4 motor PMS 0 65565 0 649

Habilitar 0=No

P2.6.24.5 identificacion Rs 0 ! 1 654 1=Si
P2.6.24.6 |G2nanciadelesta-l 1000 800 1412

bilizador del par

Atenuacion del
P2.6.24.7 | estabilizador del 0 1000 100 1413

par
Ganancia del

P2.6.24.8 | estabilizador del 0 1000 50 1414

par ZD

Tabla 6-27. Parametros de control motor PMS, unidades NXP

6.6.9.3  Unidades NXP: Pardmetros_de identificacion [panel de control: Menu M2 2 GZ2.6.25]
Cadigo Parametro Min Max Unidad Por Cli. ID Nota
defecto
P2.6.25.1 Flujo 10 % 0 2500 % 10 1355
P2.6.25.2 Flujo 20 % 0 2500 % 20 1356
P2.6.25.3 Flujo 30 % 0 2500 % 30 1357
P2.6.25.4 Flujo 40 % 0 2500 % 40 1358
P2.6.25.5 Flujo 50 % 0 2500 % 50 1359
P2.6.25.6 Flujo 60 % 0 2500 % 60 1360
P2.6.25.7 Flujo 70 % 0 2500 % 70 1361
P2.6.25.8 Flujo 80 % 0 2500 % 80 1362
P2.6.25.9 Flujo 90 % 0 2500 % 90 1363
P2.6.25.10 Flujo 100 % 0 2500 % 100 1364
P2.6.25.11 Flujo 110 % 0 2500 % 110 1365
P2.6.25.12 Flujo 120 % 0 2500 % 120 1366
P2.6.25.13 Flujo 130 % 0 2500 % 130 1367
P2.6.25.14 Flujo 140 % 0 2500 % 140 1368
P2.6.25.15 Flujo 150 % 0 2500 % 150 1369
P2.6.25.16 | Caida de tension 0 30000 Varia 662
medida

P2.6.25.19 |I" (tension): Anadir) 30000 Varia 665

escala generador

Ir (tensidn): ARadir
P2.6.25.20 | escala funciona- 0 30000 Varia 667

miento con motor
P2.6.25.21 lu Offset -32000 32000 0 668
P2.6.25.22 lv Offset -32000 32000 0 669
P2.6.25.23 lw Offset -32000 32000 0 670
P2.6.25.24 |  Escalonde -50,0 50,0 0,0 0,0 1252 | Ajuste velocidad NCDrive

velocidad

P2.6.25.25 Escaldn de par -100,0 100,0 0,0 0,0 1253 | Ajuste par NCDrive

Tabla 6-28. Parametros de identificacion, unidades NXP
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6.6.10  Protecciones [Panel de control: Meni M2 = G2.7]

Cédigo Parametro Min Max Uni. Pl Cli. ID Nota
defecto
0=Sin accion
1=Aviso
Respuesta frente 2=Aviso+Frec. anterior
P2.7.1 fallo 4mA 0 5 0 700 3=Aviso+Frec. const.2.7.2
4=Fallo, paro por p. 2.4.7
5=Fallo, paro libre
P2.7.2 [Frecuencia fallo 4mA| 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 728
P2.73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=S|r.1 accion
fallo externo 1=Aviso
L 2=Fallo, paro segun par
P2.7.4 SUF’erV'tS'Og fases 0 3 0 730 2.4.7
entrada 3=Fallo, paro libre
Respuesta frente 0=Fallo guard. en historial
P2.7.5 fallo baja tension 0 ! 0 727 1=Fallo no guardado
p2.7.4 |CuPervisionfasesdel 4 3 2 702 | 0=Sin accién
salida .
Proteccion fall 1=Aviso
pP2.7.7 roteccion fatto a 0 3 2 703 | 2=Fallo, paro segln par
tierra 247
P2 78 Proteccion térmica 0 3 2 704 | 3=Fallo, paro libre
motor
Factor de
P2.7.9 temperatura -100,0 100,0 % 0,0 705
ambiente motor
Factor refrigerac.
pP2.7.10 motor a velocidad 0,0 150,0 % 40,0 706
cero
pp.7.11 | Constantetiempo 1 200 min | Varia 707
termico motor
P2.7.12 | Ciclo servicio motor 0 100 % 100 708
0=Sin accion
., 1=Aviso
P2.7.13 | Proteccién bloqueo 0 3 0 709 2-Fallo, paro por p. 2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.14 | Intensidad bloqueo 0,00 2 x Iy A Iy 710
pp7.15 | Limite tiempo 1,00 120,00 s 15,00 711
bloqueo
pp.7.16 | Hmitefrecuencia |\ g0 | pooqo | g 25,00 712
bloqueo
0=Sin accion
Proteccién baja 1=Aviso
P2.7.17 carga 0 3 0 713 2=Fallo, paro por p. 2.4.7
3=Fallo, paro libre
pp.7.1g | Curvabajacargaa | 4 150,0 % 50,0 714
frecuencia nominal
pp.7.19 | Cunvabajacargaa | g, 150,0 % 10,0 715
frecuencia cero
Limite de tiempo
pP2.7.20 proteccion baja 2,00 600,00 s 20,00 716
carga
Respuesta frente a ?iim accion
P2.7.21 un fallo de 0 3 0 732 | TEVI0
termistor 2=Fallo, paro por p. 2.4.7
3=Fallo, paro libre
Respuesta frente .
P2.7.22 fallo de fieldbus 0 3 2 733 | Véase el P2.7.21
p2.7.23 |Respuestafrentea 0 3 2 734 | Véase el P2.7.21
un fallo de ranura
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p2.7.03 | Respuesta frente 0 3 2 734 | Véase el P2.7.21
fallo ranura
N° de entradas
P2.7.24 PT100 0 3 0 739
Respuesta ante
P2.7.25 fallo PT100 0 3 0 740
Limite de aviso o
P2.7.26 PT100 -30,0 200,0 C 120,0 741
Limite de fallo o
P2.7.27 PT100 -30,0 200,0 C 120,0 742
Solo NXP
Respuesta fallo de 1=Advertencia
pP2.7.28 P 1 3 1 1316 | 2=Fallo, paro acc. a 2.4.7
freno .
3=Fallo, paro por paro libre
P2.7.29 [Retrasos fallo freno 0,00 320,00 3 0,20 1317
Respuesta de fallo ?iildn 2:;'22'a
P2.7.30 | comunicacién del 2 2 2 1082 | 2% '
SvsternBus 2=Fallo, paro acc. a 2.4.7
y 3=Fallo, paro por paro libre
P2.7.31 Retraso fallo 0,00 320,00 s 3,00 1352
SystemBus
P2.7.32 Retraso fallo 0,00 7,00 s 2,00 751
refrigeracion

Tabla 6-29. Protecciones, G2.7

6.6.11  Parémetros rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 > G2.8/

Céd. Parémetro Min Méx | Uni. Por cli. | ID Nota
defecto
p2.8.1 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 Funcion de marcha 0 2 0 719 | 1=Marcha motor girando

2=Segun el par. 2.4.6

Numero de intentos
P2.8.4 |después de disparo por 0 10 0 720
baja tensién
Numero de intentos
P2.8.5 |después de disparo por 0 10 0 721
sobretension
NUmero de intentos
P2.8.6 |después de disparo por 0 3 0 722
sobreintensidad
Numero de intentos
P2.8.7 | después de disparo de 0 10 0 723
referencia
Numero de intentos
después de disparo por

P2.8.8 fallo de temperatura del 0 10 0 726
motor
NUmero de intentos
P2.8.9 |después de disparo por 0 10 0 725

fallo externo
Numero de intentos
P2.8.10 | despues de un disparo 0 10 0 738
por baja carga

Tabla 6-30. Parametros rearranque automatico, G2.8
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6.6.12  Pardmetros de fieldbus [Panel de control:- Meni M2 = G2.9]
, , , , . Por .
Cod. Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.9.1 |Escala min. fieldbus| 0,00 320,00 Hz 0,00 850
P2.9.2 |Escala max. fieldbus| 0,00 320,00 Hz 0,00 851
Seleccién salida Seleccione los datos de
P2.9.3 datos fieldbus 1 0 10000 1 852 | monitorizacion con ID de
parametro
Seleccion salida Seleccione los datos de
P2.9.4 datos fieldbus 2 0 10000 2 853 | monitorizacion con ID de
pardmetro
Seleccién salida Seleccione los datos de
pP2.9.5 datos fieldbus 3 0 10000 45 854 | monitorizacién con ID de
parametro
Seleccién salida Seleccione los datos de
P2.9.6 datos fieldbus 4 0 10000 4 855 | monitorizacion con ID de
pardmetro
Seleccion salida Seleccione los datos de
pP2.9.7 datos fieldbus 5 0 10000 5 856 | monitorizacion con ID de
pardmetro
Seleccién salida Seleccione los datos de
pP2.9.8 datos fieldbus 6 0 10000 6 857 | monitorizacién con ID de
parametro
Seleccion salida Seleccione los datos de
P2.9.9 datos fieldbus 7 0 10000 7 858 | monitorizacion con ID de
parametro
Seleccion salida Seleccione los datos de
P2.9.10 datos fieldbus 8 0 10000 37 859 | monitorizacion con ID de
parametro
Solo NXP
Seleccion entrada Seleccione los datos de
P2.9.11 datos fieldbus 1 0 10000 1140 876 | monitorizacion con ID de
pardmetro
Seleccién entrada Seleccione los datos de
pP2.9.12 datos fieldbus 2 0 10000 46 877 | monitorizacién con ID de
parametro
Seleccién entrada Seleccione los datos de
P2.9.13 datos fieldbus 3 0 10000 47 878 | monitorizacion con ID de
parametro
Seleccion entrada Seleccione los datos de
P2.9.14 datos fieldbus 4 0 10000 48 879 | monitorizacion con ID de
pardmetro
Seleccién entrada Seleccione los datos de
P2.9.15 datos fieldbus 5 0 10000 0 880 | monitorizacion con ID de
parametro
Seleccién entrada Seleccione los datos de
P2.9.16 datos fieldbus 6 0 10000 0 881 | monitorizacion con ID de
pardmetro
Seleccién entrada Seleccione los datos de
pP2.9.17 datos fieldbus 7 0 10000 0 882 | monitorizacion con ID de
parametro
Seleccién entrada Seleccione los datos de
P2.9.18 datos fieldbus 8 0 10000 0 883 | monitorizacion con ID de
parametro

Tabla 6-31. Pardmetros de fieldbus (G2.9)
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6.6.13  Parametros control de par [Panel de control: Meni M2 2> G2.10/

Cadigo Parametro Min Max Uni. q Pl Cli. ID Nota
efecto
P2.10.1 Limite de par 0,0 300,0 % 300,0 609
P2.10.2 Ganfan_cia P control 0.0 32000 3000 610 Solo se util.iza en control
limite de par de Lazo Abierto
Control limite de
P2.10.3 par 0,0 32000 200 611
Ganancia |
0=Sin utilizar
1=Al1
2=Al2
3=AI3
P2.10.4 | Seleccion ref. par 0 8 0 641 g:ﬁ:?joystick
6=Al2 joystick
7=Referencia de par del
panel, R3.5
8=Fieldbus
P2.10.5 |Max. referencia par| -300,0 300,0 % 100 642
P2.10.6 | Min. referencia par| -300,0 300,0 % 0,0 643
0=Frecuencia max.
P2.10.7 | Limite vel. de par 0 2 1 444 | 1=Referencia de frec.
seleccionada
2=Vel. constante 7
Frec. min. para
P2.10.8 |control de par bucle| 0,00 50,00 Hz 3,00 636
abierto
p2.10.9 |®ananciaPcontrol) 4 32000 150 639
de par
p2.10.10 | ©anancia | control 0 32000 10 640
de par
Sélo NXP
0=Control velocidad bucle
cerrado
1=Limites frec. pos/neg
2=RampaFuera (-/+)
Limite de velocidad gzl;#;;:fgf;,\leg h
P2.10.11 de par, bucle 0 7 2 1278 L
cerrado 4=LimitFreqPos-
RampFuera
5=VentanaRampFuera
6=RampaFuera
7=VentanaRampaFuera
On/0ff
p2.10.12 | l'empo defiltrado 0 32000 ms 0 1244
de la refer. de par
P2.10.13 Ventana negativa 0,00 50,00 Hz 2,00 1305
P2.10.14 | Ventana positiva 0,00 50,00 Hz 2,00 1304
p2.10.15 |Limite desconexion) g a5 | by g0 43 | h 0,00 1307
ventana negativa
p2.10.16 |HMite desconexion) g a5 | by g0 44 | hg 0,00 1306
ventana positiva
p2.10.17 |-Imite de salidadel 4 4 300,0 % 300,0 1382
control de velocidad

Tabla 6-32. Parémetros control de par, G2.10
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6.6.14

Parémetros de Maestro Seguidor [Panel de control: Mend M2 2 G2.17)

Cédigo

Parametro

Min

Max

Uni.

Por
defecto

Cli.

ID

Nota

P2.11.1

Seleccion
maestro/seguidor

1324

0=Unidad simple
1=Unidad maestro
2=Unidad seguidor
3=Corriente maestro
4=Corriente seguidor

P2.11.2

Funcion paro del
seguidor

1089

0=Paro libre
1=Rampa
2=Como maestro

P2.11.3

Seleccion de
referencia de
seguidor

18

1081

0=Al1

1=Al2

2=Al1+Al2

3=Al1-Al2

4=Al2-Al1

5=Al1xAI2

6=Al2

7=Joystick Al2

8=Panel

9=Fieldbus
10=Potenciometro motor
11=Al1, AI2 minimo
12=Al1, Al2 maximo
13=Frecuencia maxima
14=Seleccion Al1/Al2
15=Codificador 1
16=Codificador 2
17=Referencia maestro
18=Rampa fuera maestro

P2.11.4

Seleccion de
referencia de par
del seguidor

10

1083

0=Sin utilizar

1=Al1

2=A12

3=AI3

4=Al4

5=Joystick Al1

6=Joystick Al2

7=Referencia par desde
panel, R3.5

8=Referencia par FB

9=Par maestro

P2.11.5

Reparto de
velocidad

-300,00

300,00

%

100,00

1241

Activo también en modo
simple

P2.11.6

Reparto de carga

0,0

500,0

%

100,0

1248

Activo también en modo
simple

P2.11.7

Seleccion modo 2
Maestro Seguidor

1093

0=Unidad simple
1=Unidad maestro
2=Unidad seguidor
3=Corriente maestro
4=Corriente seguidor

Tabla 6-33. Master Follower parameters [G2.71)]
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6.6.15  Control de panel [Panel de control: Menud M3)

Los parametros para la seleccion del lugar de controly la direccion en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. | ID Nota
defecto
0=PC Control
P3.1 Lugar de control 0 3 1 125 | 1=Terminalde E/S
2=Panel
3=Fieldbus
R3.2 Referencia del panel ZF)?r:I Par.2.1.2 Hz
P3.3  |Direccién (en panel)| 0 1 0 193 | O=Directa
1=Inversion
0=Funciodn limitada del
pulsador de Paro
P3.4 Pulsador de Paro 0 1 114 1=Pulsador de Paro
siempre activado
R3.5 Referencia de par 0,0 100,0 % 0,0

Tabla 6-34. Parametros de control de panel, M3

6.6.16  Mend de sistema [Panel de control: Menu Mé]

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacion e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.

6.6.17  Cartas de expansion [Panel de control: Mend M7)

El ment M7 muestra las cartas opcionales y de expansidn montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.
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7. APLICACION CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES
(Software ASFIFFQ7)

7.1 Introduccién

Se puede seleccionar la Aplicacidn control de bombas y ventiladores en el menu Mé de la pagina
S56.2.

La Aplicacion control de bombas y ventiladores puede controlar un accionamiento de velocidad
variable y hasta cuatro accionamientos auxiliares. El controlador PID del convertidor de frecuencia
controla la velocidad del accionamiento de velocidad variable y da las senales de control de Marcha
y Paro de los accionamientos auxiliares para un control total del flujo. Ademas de los ocho grupos
de parametros facilitados de serie, esta disponible un grupo de parametros para funciones de
control de multiples bombas y ventiladores.

La aplicacidn tiene dos lugares de control en el terminal de E/S. El lugar A es control Bombas 'y
Ventiladores y el lugar B es referencia directa de frecuencia. El lugar de control se selecciona con la
entrada DINé.

Como indica su nombre, la Aplicacion control de bombas y ventiladores se utiliza para controlar el
funcionamiento de bombas y ventiladores. Puede emplearse, por ejemplo, para reducir la presion
de salida en estaciones impulsoras si la presidon de entrada medida cae por debajo de un limite
especificado por el usuario.

La aplicacién utiliza contactores externos para cambiar entre los motores conectados al convertidor
de frecuencia. La funcion de rotacion proporciona la capacidad de cambiar el orden de arranque de
los convertidores auxiliares. Por defecto viene seleccionaddo para Rotacion entre dos
accionamientos (principal + auxiliar), véase el Capitulo 7.4.1.

e Allinputs and outputs are freely programmable.

Funciones adicionales:
e Seleccion de rango de senal de entrada analdgica

Dos supervisiones de limite de frecuencia
Supervision de limite de par
Supervision de limite de referencia
Segundo juego de rampas y curvas en S progr.
Légica de Marcha/Paro e Inversion programable
Frenado por CC a la marchay paro
Tres areas de frecuencia prohibidas
Curva U/fy frecuencia de conmutacion progr.
Funcion autoarranque
e Proteccion térmicay bloqueo motor: completamente programable; progr. desconectada,

aviso, fallo
e Proteccion baja carga motor
e Supervision fases de entrada y salida
e Funcién dormir

La funcion de proteccion térmica del motor de la Aplicacion control de bombas y ventiladores se
explica en el Capitulo 8 de este manual. Las explicaciones estan ordenadas de acuerdo con el
numero de identificacion individual del parametro.

=
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7.2 E/S de control

Potenciémetro

referencia, 1...10 kQ OPT-A1
NS Terminal Senal Descripcién
I~ _— 1 +10V o Salida referencia Tensidn para el potencidmetro, etc.
| uﬁ‘ 2 All+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia entrada de
l\ T T T T tensiéon 0—10V CC tension
Transmisor |
2 hilos [ — 3 All- Masa E/S Masa para referencia y control
valor b —————— 4 Al2+ Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada de
actual ! - | s a2 intensidad 0—20mA intensidad
J6.20mA | .
= ::::1:__:: 6 +24V @] Salida tensidn de control Tensidn entr. dig., etc. méx. 0,1 A
I ----| 7 |® GND Masa E/S Masa para referencia y control
| / 8 DIN1 Marcha/Paro Contacto cerrado = marcha
r—— T Lugar de control A
| (Controlador PID]
:__ / _________ 9 DIN2 Enclavamiento 1 Contacto cerrado = Encl. utilizado
I (programable) Contacto abierto = Encl. sin utilizar
| / 10 DIN3 Enclavamiento 2 Contacto cerrado = Encl. utilizado
T T T T (programable) Contacto abierto = Encl. sin utilizar
11 CMA Comun para DIN 1—DIN 3 Conectar a GND o +24V
[——————————————- 12 +24V_ @| Salida tensidn de control Tensién entr. dig. (igual que #6)
| r————_13 ® GND Masa E/S Masa para referencia y control
| / | 14 DIN4 Marcha/Paro Lugar control B Contacto cerrado = marcha
:__ A (Referencia directa frecuencia)
|__/ ____:_____ 15 DINS Seleccion velocidad jogging Contacto cerrado = Velocidad jogging
I | (programable) activa
I / | 16 DIN6 Seleccion lugar control A/B Contacto abierto = Lugar de control A
- I R activo
I | Contacto cerrado = Lugar de control B
: : activo
| | 17 CMB Comun para DIN4—DINé6 Conectar a GND o +24V
| I 18 AO1+ Frecuencia de salida Programable; Véanse los capitulos 7.5.4.3,
I | 19 |@ AO1- Salida analdgica 7.5.4.4y75.45
: LISTO | (GND) Rango 0—20 mA/R,, max. 500Q
|____® _____ :_____ 20 DO1 Salida digital Programable
| | FALLO Colector abierto, I<50mA, U<48 VCC
| | OPT-A2
: I 21 RO1 j/ Salidarelé 1 | Programable; véase el Capitulo 7.5.4.1
| L[ RO1 Aux/Rotacién 1
. % _____ 23| ROl |—
24 RO2 j/ Salida relé 2 | Programable; véase el Capitulo 7.5.4.1
20—~ /r————— 25 R0O2 Aux/Rotacion 2
VAC———:|Z|: ————— 26| RO2 |—
—_~ — Tabla 7-1. Configuracion de E/S por defecto de la aplicacion control de

bombas y ventiladores y ejemplode conexion [con transmisor de 2 hilos].

Nota: Véanse las selecciones de los Blogue de puentes X3:

. ., - , Conex. a masade CMAy CMB
puentes a continuacion. Se facilita mas
informacion en el Vacon NX Manual del
usuario.

[®@®] CMB conectado a GND
[@®] CMA conectado a GND

®[®@ | CMB aislado de GND
.E CMA aislado de GND

® CMB y CMA conectados
EI entre si internamente,

aislados de GND

= Valor de fabrica
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230 VAC
22 VACON NXOPTA2 %
24VDC
RO1 RO2
12 9 DIN2 DIN3 ¢ 10
23 26
Autom. O Mains Autom. O Mains
o / o
S i s2 7 i
K2 K1
K2 K1
K11 K1 7_ . K2.1 K2 7-
K1 K11 K2 K21
NX12k105.dsf
M1/Vacon Ml/mains M2/vacon M2/mains

Figura 7-1. Sistema de rotacion de 2 bombas, esquema de control

230 VAC
VACON NXOPTAL VACON NXOPTAL VACON NXOPTA1
24VDC  DIN2 DIN3 10 DIN4
12 9 14
22 VACON NXOPTB5 ¢ 2 ACON NXOPTB54 28
23 26 29
A o Mains| A O Mains A O Mains
o i ; Vi \ o - | : \ s l /. \
R “ IR
K3 K2 K1 j
K2 K1 | K2

K2.1 K2

’

K3 K3.1
NX12k106.dsf

M1/Vacon M1/mains M2/Vacon M2/mains M3/Vacon M3/mains

) “
"
]

L] ~

K1 ki1 [ ke [ ] kea [

Figura 7-2. Sistema de rotacion de 3 bombas, esquema de control

=
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7.3 Logica sefnales de control en la Aplicacién control de bombas y ventiladores

Veloc. Jogging (programable, par. 2.2.6.12)

DINs@- Il - T- T s W e e M el ,
DIN6®- L -S€leccion Lugar A/B (programable, par. 2.2.6.3) |
DIN2 Enclavamiento 1 (programable, par. 2.2.6.18) N
® Enclavamiento 2 (programable, par. 2.2.6.19) I
DIN3® -
P2 I3 Refer. CirTFieldbus | - _________ ]
| [}
P.2.1.2 Refer. Ctrl Panel | -———-————- : : [Activar ref. panel PID 2
.2.1.1 Referencia E/SB | - ___ ! ! (parl 2.2.6.23)
p.2.1.4 ReferenciaPID2  [----- ! '
2.1.11 ReferenciaPID1  [--__. -
ro Caélculo ref.
Al ® *0 Lo de frec. y [Referen, A |—
A2 @ *1 Al P ~— légica de ctrl
ﬁ:i .3 ! Valor actual 1 PID deacc.aux. | camp autol ROL
Ref. fieldbus PTD 5 ! 2219 Togicade |(Programable)
(FBProcessDatalN1) ’_:g ! 2 iillg usar [ —{camb. auto. Camb. auto 2 RO2
el X 2 =AI2 (programable)
*2 | 3=A13
Ref. panelPID 1 'ﬁ 4 =Ald
R34 o5 / ' ' |5 =Fieldbus
| . . =
Ref. panel PID 2 e Do Valor actual 2
R3.5 ¢ ! ' 0 = Sin usar
Ref. fieldbus PID 2_|| 9 A AT
(FBProcessDatalN3) b Vo 3 ;AI3
[Ref. panel, R3.2 | *3 P |a=An
.5 ro 5 = Fieldbus
.6 i Referencia A
0
1
.2
B aum, *3 ef. vel. Joggng
DIN#@ diem [Potenciom. M
DIN#Q® ‘Imotorizado o6
(programable) _.(l)
—e
’g Ref. frec. interna
—’45/" F ieldbus
h .6 __ viasorn

Pulsador Reset

5

Referencia de fieldbus
Marcha/Paro de fieldbu
Direccién de fieldbus

Puls. Marcha/Paro

e i P

Marc.; Lug. A, progr. par. 2.2.6.1 . —
DIN1® Al arcPar L Marcha/Paro interno___| Puls. ng??S .

* N activo, 6=
DIN4® Marc.; Lug B, progr. par.2.2.6.2 B . . >1
Invers. E/S, par. 2.2.6.11 ' -
DIN# Inversion interna
® (programable) - . } :'\
|3.3 Direccion panel | . >

- Reset fallo interno
|Reset desde el fleldbus! >1 ——MM 5

NX12<08 4+8

A1l = Referencia PID (E/S A); A2 = Referencia PID 2 (E/S A); B = Ref. de frec. directa (E/S B); K
= Referencia panel; F = Referencia fieldbus

Figura 7-3. Logica senales de control de la Aplicacion control de bombas y ventiladores
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7.4 Descripcion breve del funcionamiento y los pardmetros esenciales
7.4.1 Rotacion entre accionamientos (Rotacion, P2.9.24]

La funcion Rotacion permite cambiar el orden de arranque y paro de los accionamientos
controlados por el control de bombas y ventiladores con los intervalos deseados. El accionamiento
controlado por el convertidor de frecuencia también puede incluirse en la secuencia de
enclavamientos y rotacion (par. 2.9.25). La funcidn Rotacion posibilita igualar los tiempos de marcha
de los motores y prevenir p.ej. bloqueos de bombas debido a interrupciones de funcionamiento
demasiado prolongadas.

e Aplique la funcidn Rotacion con el pardmetro 2.9.24, Rotacion.

e Larotacion tiene lugar cuando el tiempo ajustado con el pardmetro 2.9.26, /ntervalo rotacion, ha
transcurrido y la capacidad utilizada esta por debajo del nivel definido con el parametro 2.9.28,
Limite frecuencia rotacion.

e Los accionamientos en marcha se paran y se rearrancan 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 a la red. Si se incluye el
motor controlado por el convertidor de frecuencia en la secuencia de rotacion, siempre se
controla a través de la primera salida a relé activada. Los demas relés activados

posteriormente controlan los accionamientos auxiliares (véase la Figura 7-5y la Figura 7-6).

Parametro 2.9.24, Rotacion

0 Rotacion no utilizada
1 Rotacion utilizada

El rotacion del orden de arranque y paro se activa y se aplica solamente a los accionamientos
auxiliares o a los accionamientos auxiliares y al accionamiento controlado por el convertidor de
frecuencia, segun el ajuste del parametro 2.9.25, Seleccion automatica. Por defecto la Rotacion
viene activada para dos accionamientos. Véase la Figura 7-1y la Figura 7-5.

Parametro 2.9.25, Seleccion rotacion/enclavamientos

0 Rotacion/enclavamientos aplicados solamente a accionamientos auxiliares

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia no varia. Por ello, el contactor de red
se requiere solamente para el accionamiento auxiliar.

1 Todos los accionamientos incluidos en la secuencia de rotacién/enclavamiento

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia se incluye en la rotacion y para cada
accionamiento se requiere un contactor para conectarlo a la red o al convertidor de frecuencia.
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Parametro 2.9.26, Intervalo de rotacion

Tras el transcurso del 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 2.9.28 (L/mite de frecuencia de rotacion) y 2.9.27 (Numero maximo de
accionamientos auxiliares). Si la capacidad excede el valor de P2.9.28, el rotacion no
tendra lugar antes de que la capacidad descienda por debajo de este limite.

e Elrecuento de tiempo se activa solamente si la peticion de Marcha/Paro est4 activa

en el lugar de control A.
e Elrecuento de tiempo se restaura tras haber tenido lugar el rotacion o al eliminar la

peticion de Marcha en el lugar de control A

Parametros 2.9.27, Nimero maximo de accionamientos auxiliares y
2.9.28, Limite de frecuencia de rotacion

Estos parametros definen el nivel por debajo del cual debe mantenerse la capacidad
utilizada para que pueda tener lugar el rotacion.

Este nivel se define del modo siguiente:

e Sjelnumero de accionamientos auxiliares en marcha es inferior al valor del
parametro 2.9.27, la funcién de rotacion puede tener lugar.

e Sielnumero de accionamientos auxiliares en marcha es igual al valor del
parametro 2.9.27 y la frecuencia del accionamiento controlado es inferior al valor

del pardmetro 2.9.28, el rotacion puede tener lugar.

e Sielvalordel pardametro 2.9.28 es 0,0 Hz, el rotacion puede tener lugar solamente
en posicion de reposo (Paro y Dormir] sin importar el valor del parametro 2.9.27

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




APLICACION CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES VACON ® 113

7.4.2 Seleccidn enclavamiento (P2.9.23)]

Este parametro se utiliza para activar las entradas de enclavamiento. Las senales de enclavamiento
proceden de los interruptores del motor. Las sefales (funciones) estan conectadas a entradas
digitales que se programan como entradas de enclavamiento a través de los parametros
correspondientes. El control de bombas y ventiladores solamente controla los motores con el
enclavamiento activo.

e Los datos de enclavamiento pueden utilizarse incluso cuando no se ha activado la
funcion de Rotacion

e Sise desactiva el enclavamiento de un accionamiento auxiliar y otro accionamiento
auxiliar no utilizado esta disponible, éste Ultimo entrara en funcionamiento sin que
se detenga el convertidor de frecuencia.

e Sisedesactiva el enclavamiento del accionamiento controlado, se pararan todos los
motores y se rearrancaran con la nueva configuracion.

e Sjsevuelve a activar el enclavamiento en estado de Marcha, las funciones
automaticas operan segun el parametro 2.9.23, Seleccidn enclavamiento:

0 Sin utilizar

1 Actualizacién en paro

Enclavamientos utilizados. ELl nuevo accionamiento se colocara el ultimo en la linea
de rotacion sin que se pare el sistema. De todos modos, si el orden de rotacion pasa
a ser, por ejemplo, [P1 > P3 = P4 - P2], se actualizara en el siguiente Paro
(rotacion, dormir, paro, etc.)

Ejemplo:
[P1 2> P3 > P4] 2 [P2 BLOQUEADO] 2[P1 2 P3 2 P4 2 P2] 2 [DORMIR] 2 [P1 2 P2 > P3 > P4]
2 Paro y Actualizacion

Enclavamientos utilizados. Las funciones automaticas pararan todos los motores
inmediatamente y rearrancaran con una nueva configuracion

Ejemplo:
[P1 > P2 > P4] 2 [P3 BLOQUEADO] » [PARO] > [P1 > P2 2 P3 > P4]

Véase el Capitulo 7.4.3, Ejemplos.
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7.4.3 Ejemplos

Funciones automaticas de bombas y ventiladores con enclavamientos y sin rotacion

Situacion: Un accionamiento controlado y tres accionamientos auxiliares.
Ajustes de parametros: 2.9.1=3, 2.9.25=0
Senales de enclavamiento utilizadas, rotacidn sin utilizar.
Ajustes de parametros: 2.9.23=1, 2.9.24=0
Las senales de realimentacion de enclavamiento proceden de las entradas digitales
seleccionadas con los pardmetros 2.2.6.18 a 2.2.6.21.
El control del accionamiento auxiliar 1 (par. 2.3.1.27) se activa a través del
Enclavamiento 1 (par. 2.2.6.18), el Control accionamiento auxiliar 2 (par. 2.3.1.28) a
través del Enclavamiento 2 (par. 2.2.6.19] etc.

Fases: 1) Se ponen en marcha el sistema y el motor controlados por el convertidor de
frecuencia.

2) ElAccionamiento auxiliar 1 se pone en marcha cuando el accionamiento principal
alcanza la frecuencia de arranque (par. 2.9.2).

3) Elaccionamiento principal reduce la velocidad hasta la frecuencia de Paro del
Accionamiento auxiliar 1 (par. 2.9.3) y empieza a aumentar Frecuencia hasta el
arranque del Accion. auxiliar 2, si se requiere.

4) ElAccionamiento auxiliar 2 se pone en marcha cuando el accionam. principal ha
alcanzado la de frecuencia de arranque (par. 2.9.4).

5) La realimentacion de enclavamiento se desconecta del Accionamiento aux. 2. Dado
que el Accionamiento aux. 3 no se utiliza, se pondra en marcha para sustituir al
Accionamiento aux. 2 eliminado.

6) Elaccionamiento principal aumenta la velocidad al maximo porque no hay mas
accionamientos auxiliares disponibles.

7) El Accionamiento aux. 2 eliminado se vuelve a conectar y se coloca en ultimo lugar
en el orden de marcha de los accionamientos auxiliares, que ahora es 1-3-2. El
accionamiento principal reduce la velocidad hasta la frecuencia de Paro ajustada. El
orden de marcha de los accionamientos auxiliares se actualizarad inmediatamente o
bien en el siguiente Paro (rotacion, dormir, paro, etc.) segun el par. 2.9.23.

8) Sialn se requiere mas potencia, la velocidad del accionamiento principal aumenta
hasta la frecuencia maxima, poniendo el 100% de la potencia de salida a disposicidn
del sistema.

Cuando disminuyen los requisitos de potencia, los accionamientos auxiliares se
desconectan en el orden inverso (2-3-1; tras la actualizacién 3-2-1J.

Funciones automaticas de bombas y ventiladores con enclavamientos y rotacion

Todo lo anterior se aplica también si se utiliza la funcién de rotacion. Ademas del orden de marcha
modificado y actualizado, también el orden de cambio de los accionamientos principales depende
del pardmetro 2.9.23.
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Enclavamiento

CON
Encl. 4 DESCON

CON

Encl. 3 DESCON
CON

Encl. 2 pEscon 5—7

CON : :

Encl. 1 Bescon ;

Aux 3en marcha |

S
] Aux 2 en marcha
L

CON
Control QESN

relé DES [ j

S(E)SN Aux 1 en marcha
CON ' Acc. principal en marcha

DES
. 64 1 B

Frec. max.

Frec. marcha
Aux.1,2y3

Frec. salid_a
acc. principal

Frec. paro
Aux.1,2y3

Frec. min.

fa

100%

Salida PID

Acc. aux. 1
t

Figura 7-4. Ejemplo del funcionamiento de la aplicacion control de bombas y ventiladores con tres

accionamientos auxiliares.
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Figura 7-5. Efjemplo de rotacion de 2 bombas, esquema de potencia
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Figura 7-6. Efjemplo de rotacion de 3 bombas, esquema de potencia
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7.5 Aplicacion control de bombas y ventiladores - Listas de pardmetros

En las paginas siguientes, se facilitan las listas de parametros con los grupos de param.
respectivos. Cada parametro incluye un enlace con la descripcidn del parametro correspondiente.
Las descripciones de param. se facilitan en las paginas 134 a 225.

Explicaciones de las columnas:

Codigo = Indicacion de lugar en el panel; Muestra el nimero de param. actual
Parametro = Nombre del parametro
Min = Valor minimo del parametro
Max = Valor maximo del pardmetro
Unidad = Unidad del valor del parametro; Se facilita si esta disponible
Por defecto = Valor ajustado en fabrica
Cliente = Ajustes del cliente
ID = Numero de ID del pardmetro (utilizado con herramientas PC)
= elvalor del parametro s6lo puede cambiarse tras el paro del convertidor de
frecuencia.
= Aplique el método Terminal to Function [TTF]a estos parametros (Véase el Capitulo
6.4)
7.5.1 Valores de monitorizacion [Panel de control: mend MT1]

Los valores de monitorizacion son los valores actuales de los parametros y senales asi como los
estados y las mediciones. Los valores de monitorizacion no pueden editarse.

Véase el Vacon NX Manual del usuario para mas informacion. Observe que los valores de
monitorizacidon V1.18 a V1.23 estan disponibles solamente con la aplicacidn control de bombas'y
ventiladores.

Cad. Pardmetro Uni. ID Descripcidn
V1.1 Frecuencia salida Hz 1 Frecuencia de salida a motor
V1.2 | Ref. de frecuencia Hz 25 | Referencia de frecuencia
V1.3 | Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor en rpm
V1.4 | Intensidad motor A 3
V1.5 | Par motor % 4 Par en arbol calculado
V1.6 | Potencia motor % 5 Potencia eje motor
V1.7 | Tensidn motor V 6
V1.8 | Tensién enlace CC \ 7
V1.9 | Temperatura unidad °c 8 Temperatura del refrigerador
V1.10 | Temperatura motor % 9 Temperatura del motor
V1.11 | Entrada analdgica 1 V/mA 13 | Valor entrada Al1
V1.12 | Entrada analégica 2 V/mA 14 | Valor entrada Al2
V1.13 | DINT, DIN, DIN3 15 Estados de entrada digital
V1.14 | DIN4, DIN5S, DINé6 16 Estados de entrada digital
V1.15 | I, analdgica mA 26 | AO1
V1.16 | Entrada analégica 3 V/mA 27 | Valor entrada Al3
V1.17 | Entrada analdgica 4 V/mA 28 | Valor entrada Al4
V1.18 | Referencia PID 20 | En % de la frecuencia max.
V1.19 | Valor actual PID % 21 En % del valor max actual
V1.20 | Valor error PID % 22 | En % del valor de error méax
V1.21 | Salida PID % 23 | En % del valor de salida max
V1.22 | Accionamientos auxiliares en marcha % 30 | NUmero de accionamientos auxiliares en marcha
V1.23 | Visualizaciéon especial del valor actual 29 | Véanse los parametros 2.9.29 a 2.9.32
La m3s alta de las temperaturas de las entradas
V1.24 | Temperatura PT-100 °C 42 PT100 utilizadas P
G1.25 | Elementos de monitorizaciéon multiple Muestra tres valores de monitorizacién seleccionables

Tabla 7-2. Valores de monitorizacion
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7.5.2 Pardametros bdsicos [Panel de control: Mend M2 = G2.7)

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
P2.1.1 Frecuencia min 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Sif, ., > que la
P2.1.2 | Frecuenciamax |Par.2.1.1| 32000 | Hz 50,00 102 | Velocidad sincr. motor,
compr. que tanto motor
como sistema lo permit.
P2.1.3 | Tiempo aceleracion 1 0,1 3000,0 s 1,0 103
P2.1.4 Tiempo de 0,1 3000,0 s 1,0 104
deceleracion 1
P2.1.5 Limite intensidad 0,1 xly 2xly A I 107
Tension nominal del NX2:230v
P2.1.6 motor 180 690 v NX5: 400V 110
o NX6: 690V
P2 1.7 Frecuencia nominal 8,00 320,00 Hz 50,00 111 Ver la plelxcg de
del motor caracteristicas del motor
. . Valor por defecto para
pp.1g | Velocidad nominal 24 20000 | rpm 1440 112 | mot. cuatro polos y con.
del motor . .
Frec. potencia nominal.
Intensidad nominal Ver la placa de
R2.1.9 del motor 0.1y 2xly A ly 113 caracteristicas del motor.
P2.1.10 | Cos phi del motor 0,30 1,00 0,85 120 | Verlaplacade
caracteristicas del motor
0=Al1 (#2-3)
1=A12 (#4—5)
2=AI3
Senal referencia 3=Al4
P21.41 | controlador PID 0 6 4 332 | 4=Ref PID de panelde
(Lugar AJ Control, par. 3.4
5=Ref. PID del fieldbus
(FBProcessDatalN1)
6=Potenciémetro
motorizado
p2.1.12 | Control PID, 0,0 10000 | % 100,0 118
ganancia
P2.1.13 | 1eMPO 'FfloD”trOladOr 000 | 32000 | s 1,00 19
Tiempo D
P2.1.14 controlador PID 0,00 10,00 s 0,00 132
P2.1.15 | Frecuencia dormir 0,00 ;’;‘ré Hz 10,00 1016
P2.1.16 Retraso dormir 0 3600 S 30 1017
P2.1.17 Nivel despertar 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=Despertar por debajo
nivel desper.(2.1.17)
1=Despertar por encima
nivel desper. (2.1.17)
P2.1.18 | Funcién despertar 0 3 0 1019 | 27Despertar por debajo
nivel despertar (ref.
PID])
3=Despertar por encima
nivel despertar (ref.
PID])
p2.1.19 |Referenciavelocidad | g5 Ipar 5 10| Hy 10,00 124
Jogging

Tabla 7-3. Parametros basicos G2.7

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




APLICACION CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

VACON ® 119

7.5.3 Senales de entrada
7.5.3.1  Ajustes bdsicos (Panel de control: Mend M2 2 G2.2.1)
Cédigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
0=Al1
1=Al2
2=AI3
Seleccion referencia 3=Al4 .
P2.2.1.1 BE/S 0 7 0 343 | 4=Referencia del panel
5=Referencia de fieldbus
(FB SpeedReference])
6=Potencid. motorizado
7=Control PID
p2.2.1.2 | Seleccionrefer 0 7 4 121 | Como en par. 2.2.1.1
control Panel
Seleccion refer.
P2.2.1.3 control Fieldbus 0 7 5 122 | Como en par. 2.2.1.1
0=Al1
1=Al2
2=AI3
3=Al4
4=Referencia PID 1 de
P2.2.1.4 Referencia PID 2 0 7 7 371 panel
5=Referencia de fieldbus
(FBProcessDatalN3)
6=Potenc. motorizado
7=Referencia PID 2 de
panel
P2215 Inversion valor error 0 1 0 340 0=Sin inygrsién
PID 1=Inversion
Referencia PID Tiempo para cambio de
P2.21.6 tiempo incremento 0,0 100.0 ° 50 341 refer. desde 0% a 100%
Referencia PID Tiempo para cambio de
P2.2.1.7 tiempo descenso 0,0 100.0 ° 50 342 refer. desde 100% a 0%
0=Valor actual 1
1=Actual 1 + Actual 2
2=Actual 1 - Actual 2
Seleccion valor 3=Actual 1 * Actual 2
R actual PID 0 7 0 333 4=Max(Actuall, Actual2)
5=Min(Actuall, Actual2)
6=Media(Act.1,Act.2)
7=Raiz(Act1)+Raiz(Act2)
0=Sin utilizar
1=Al1 (carta de control)
Entrada valor actual 2=AIZ [carta de control]
P2.2.1.9 1 0 5 2 334 | 3=AI3
4L=Al4
5=Fieldbus
(FBProcessDatalN2)
0=Sin utilizar
1=Al1 (carta de control)
Entrada valor actual 2=AI2 [carta de control]
P2.2.1.10 9 0 5 0 335 | 3=AI3
4L=Al4
5=Fieldbus
(FBProcessDatalN3)
P2.2.1.11 Valoractuall 44604 | 14000 % 0.0 336 | 0=Sin escalar el minimo
escalado minimo
P2.2.1.12 Valoractual T 144644 | 1400,0 % 100,0 337 | 100=Sin escalar el
escalado maximo maximo
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ppo3 | Valoractualz 4000 44000 | % 0,0 338 | 0=Sin escalar el minimo
escalado minimo
22114 | Valoractualz 4000 q4000 | % 100,0 339 | 100=Sin escalar el
escalado maximo maximo
Tiempo rampa
pP2.2.1.15 potenciémetro 0,1 2000,0 Hz/s 10,0 331
motorizado
Reset memoria de 0=Sin reset
referencia de 1=Reset con paro o
P2.2.1.16 frecuencia 0 2 1 367 - p
otenciometro desconexion
P ) 2=Reset con desconexion
motorizado
Reset memoria de 0=Sin reset
P2 2117 refereQFla PID 0 2 0 370 1=Reset con.pl)aro 0
potenciometro desconexion
motorizado 2=Reset con desconexion
p2.2.1.1g | LugarB.escalado | o, 320,00 Hz 0,00 344 | 9=5in escalado -
refer. valor minimo >0=Escalado valor minimo
p2.2.1.19 | LugarB, escalado | o, 320,00 Hz 0,00 345 | 9=5in escalado .
refer. valor maximo >0=Escalado valor maximo
Tabla 7-4. Senales de entrada, Ajustes basicos
7.5.3.2  Entrada.analdgica l (Panel de control: Mend M2 2 G2.2.2)
o , , , . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.2.2.1 | Seleccion senal Al1 0 A1 377
p2.2.2.2 | Tiempo Zﬁ”al filtro |4 09 10,00 s 0,10 324 | 0=Sin filtrado
0=Rango senal 0—10V
P2.2.2.3 Rango senal Al1 0 2 0 320 | 1=Rango sefnal 2—10V
2=Rango del cliente
p2.2.24 | Minimoajuste | 44000 | 100,00 % 0,00 321
cliente Al1
pp225 | Maximoajuste | 4000 | 100,00 % 100,00 322
cliente Al1
P2.2.2.6 | Inversién sefal Al1 0 1 0 323 | 9=Sininversion
1=Inversion
Tabla 7-5. Senales de entrada, Entrada analdgica 7
7.5.3.3  Entrada analdgica 2 [Panel de control: Menu M2 2 G2.2.3]
o . , , . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.2.3.1 | Seleccion senal Al2 0 A2 388
P2.2.3.2 | Tiempo filtrado Al2 0,00 10,00 s 0,10 329 | 0=Sin filtrado
0=0—20 mA*
P2.2.3.3 Rango senal Al2 0 2 1 325 | 1=4—20 mA*
2=Ajuste cliente
p2.2.3.4 |AlUste C“eA”Itze' minimol 100,00 | 100,00 | % 0,00 326
p2.235 [uste d'eAnltze' maximol 10000 | 10000 | % 100,00 327
P2.23.6 | Inversion sefial A2 0 1 0 308 | 0=Sininversion
1=Inversion

Tabla 7-6. Senales de entrada, Entrada analdgica 2 * Ajustar el puente X2. Véase el Vacon NX Manual del

usuario.
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7.5.3.4  Entrada.analdgica 3 [Panel de control: Mend M2 2G2.2.4]

Cédigo Parametro Min Méx Uni. Por cli. | ID Nota
defecto
P2.2.4.1 Seleccion senal Al3 0 0.1 141
P2.2.4.2 | Tiempo filtrado AI3 0,00 10,00 s 0,00 142 | 0=Sin filtrado
0=0—20 mA
P2.2.43 Rango senal AI3 0 2 1 143 | 1=4—20 mA
2=Ajuste cliente
P2.2.4.4 |MUste C“eA”Ige' MINIMol 400,00 | 100,00 % 0,00 144
P2.2.45 [Nuste C“eA”It;' maximol 10000 | 100,00 % 100,00 145
P2.2.4.6 | Inversion sefal Al3 0 1 0 151 | 9=Sininversion
1=Inversion
Tabla 7-7. Senales de entrada, Entrada analdgica 3
7.5.3.5  Entrada analdgica 4, [Panel de control: Mend M2 2 G2.2.5]
. g p , , . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
P2.2.5.1 Seleccion senal Al4 0 0.1 152
P2.25.2 | Tiempo filtrado Al4 0,00 10,00 s 0,10 153 | 0=Sin filtrado
0=0—20 mA
P2.2.5.3 Rango sefal Al4 0 2 1 154 | 1=4—20 mA
2=Ajuste cliente
P2.25.4 |Auste C“Zrlze' minimol 45000 | 100,00 % 0,00 155
p2.25.5 [Nuste C“e:ff' maximol 100,00 | 100,00 % 100,00 156
P2.2.5.6 | Inversion sefial Al4 0 1 0 162 | 0=Sininversion
1=Inversion

Tabla 7-8. Senales de entrada, Entrada analdgica 4

* Ajustar el puente X2. Véase el Vacon NX Manual del
usuario.

=
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7.5.3.6  Entradas digitales [Panel de control: Mend M2 2 G2.2.4]
o p , Por .
Cadigo Parametro Min Cliente ID Nota
defecto
P2.2.6.1 Senal marcha A 0 Al 423
P2.2.6.2 Senal marcha B 0 AW 424
Seleccion lugar de Lugar de control A (ca)
POz control A/B Y - — Lugar de control B (cc)
P2.2.6.4 FehoGutnle 0 0.1 405 | Fallo ext. mostrado (cc)
(cerrado)
P2.2.6.5 ey 0 0.1 406 | Fallo ext. mostrado [ca)
(abierto)
P2.2.6.6 Permiso marcha 0 0.1 407 ["22]““3 IR e
Seleccién tiempo Tiempo Acel./Decel. 1 (ca)
e Acel./Decel. . Uil - Tiempo Acel./Decel. 2 (cc)
Control desde Forzar lugar de control a
PSS terminal E/S 0 Ll 0 terminal de E/S (cc)
P2.2.6.9 Control desde panel 0 0.1 A || FEUZEI IEEIF el @Rt a
panel (cc)
Control desde Forzar lugar de control a
Lzl fieldbus U & Al fieldbus (cc)
P2.2.6.11 Inversién 0 0.1 412 | Direccion directallcal
Direccién inversa (cc)
Se selecciona vel. Jogging
P2.2.6.12 Velocidad jogging 0 A5 413 | como referencia de
frecuencia (cc)
P2.2.6.13 Reset de fallo 0 0.1 A4 || VRO EBIERGES
restaurados (cc)
Acel./Decel. -
P2.2.6.14 . 0 0.1 415 | Acel./Decel. prohibidas (cc)
prohibidas
P2.2.6.15 Frenado CC 0 0.1 416 | Frenado CC activo (cc)
DI, referenels La referencia pot. mot
P2.2.6.16 potenciémetro 0 0.1 417 S pot. '
X disminuye (cc]
motorizado
Al eteree 2 La referencia pot. mot
P2.2.6.17 potenciometro 0 0,0 418 pot. ’
; aumenta (cc)
motorizado
P2.2.6.18 Enclava_rtnento 0 A2 426 | Activado con cc
rotacion 1
P2.2.6.19 SEETEINIEE 0 A3 427 | Activado con cc
rotacion 2
P2.2.6.20 SEETEIIEE 0 0.1 428 | Activado con cc
rotacion 3
P2.2.6.21 SEETEIplEE 0 0.1 429 | Activado con cc
rotacion 4
P2.2.6.22 SEETEIplEE 0 0.1 430 | Activado con cc
rotacion 5
: Seleccion con 2.1.11(ca)
P2.2.6.23 Referencia PID 2 0 0.1 431 Seleccion con 2.2.1.4(cc)

Tabla 7-9. Senales de entrada, Entradas digitales
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7.5.4 Senales de salida

7.5.4.1  Senales de salida digital [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.1]

Cadigo Parametro Min Por Cliente ID Nota
defecto
P2.3.1.1 Listo 0 0.1 432
pP2.3.1.2 Marcha 0 0.1 433
P2.3.1.3 Fallo 0 Al 434
P2.3.1.4 Inversion fallo 0 0.1 435
P2.3.1.5 Aviso 0 0.1 436
P2.3.1.6 Fallo externo 0 0.1 437
P2.3.1.7 Aviso/fallo referencia 0 0.1 438
P2.3.1.8 Aviso sobretemp. 0 0.1 439
P2.3.1.9 Inversion 0 0.1 440
P2.3.1.10 Direccion no pedida 0 0.1 441
P2.3.1.11 En velocidad 0 0.1 442
P2.3.1.12 Velocidad Jogging 0 0.1 443
P2.3.1.13 | Lugar control externo 0 0.1 4b4
P2.3.1.14 Control freno externo 0 0.1 445
g || STl e SER, 0 0.1 446
inversion
8] || e U SURERET 0 0.1 447
limite frecuen. salida 1
8.7 || LI I SR 0 0.1 448
limite frecuen. salida 2
E 2R TE I R ket 0 0.1 449
Limite referencia activa
P23.1.19 Furlm.on de supervision 0 01 450
limite temperatura
p2.3.1.20 | Funcion de supervision 0 0.1 451
limite de par
P23.1.21 Proteccion térmica 0 01 452
motor
p2.3.122 | Limite supervision 0 0.1 463
entrada analdgica
P2.3.1.23 Activacion regulador 0 01 454
motor
P2.3.1.24 DIN1 Fieldbus 0 0.1 455
P2.3.1.25 DIN2 Fieldbus 0 0.1 456
P2.3.1.26 DIN3 Fieldbus 0 0.1 457
P2.3.1.27 Control rotacion 0 B.1 458
1/aux 1
P2.3.1.28 ST 0 B.2 459
2/aux 2
P2.3.1.29 SIUCIEELD 0 0.1 460
3/aux 3
P2.3.1.30 ST 0 0.1 461
4/aux 4
P2.3.1.31 Rotacion b 0 0.1 462

Tabla 7-10. Senales de salida, Salidas digitales
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7.5.4.2  Ajustes de limites [Panel de control: Menu M2 2 G2.3.2)

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cl ID Nota
defecto

Funcién de 0=Sin limite
P2.3.2.1 supervision limite 0 2 0 315 | 1=Supervis. limite bajo
frecuen. salida 1 2=Supervis. limite alto

Limite frecuencia
salida 1;
Valor de

supervision

P2.3.2.2 0,00 320,00 Hz 0,00 316

Funcién de 0=Sin limite
P2.3.2.3 | supervision limite 0 2 0 346 | 1=Supervision limite bajo
frecuen. salida 2 2=Supervision limite alto

Limite frecuencia
salida 2;
Valor de

supervision

P2.3.2.4 0,00 320,00 Hz 0,00 347

0=Sin utilizar
0 2 0 348 | 1=Supervision limite bajo
2=Supervision limite alto

Funcién de super-

P2325 vision limite de par

Valor de super-

P2326 vision limite de par

-300,0 300,0 % 0,0 349

Funcion de 0=Sin utilizar
P2.3.2.7 | supervision Limite 0 2 0 350 | 1=Limite bajo
referencia activa 2=Limite alto

Valor de
pP2.3.2.8 supervision Limite 0,0 100,0 Hz 0,0 351
referencia activa

P2.3.2.9 Retraso 0.0 100,0 s 05 352
descon. freno ext.

P2.3.2.10 Retraso 0.0 100,0 s 1,5 353
conex. freno ext.

Funcion de super-
vision limite 0=Sin utilizar
P2.3.2.11 temperatura 0 2 0 354 | 1=Limite bajo
convertidor de 2=Limite alto
frecuencia

Valor de super-
vision temperatura
convertidor de
frecuencia

P2.3.2.12 -10 75 °C 40 355

Entrada analdgica 0 1 0 372 0=Al1

P2.3.2.13 supervisada 1=A12

Funcién de 0=Sin limite
P2.3.2.14 | supervision limite 0 2 0 373 | 1=Supervision limite bajo
entrada analdgica 2=Supervision limite alto

Valor de
P2.3.2.15 | supervision limite 0,00 100,00 % 0,00 374
entrada analdgica

Tabla 7-11. Senales de salida, Ajustes de limites
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7.5.4.3  Salida analdgica ] [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.3]
L p , p . Por .
Cadigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
pp.33.1 | Seteccionsenal 0 A1 464
salida analégica 1
0=Sin utilizar
1=Frec. salida (0—f,,,,)
2=Refer. frec. (0—f,,,)
3=Veloc. motor (0—Vel.
nom. motor)
4=Intensid.motor (0-1, o)
5=Par motor (0—T,uotor
6=Pot. motor (0—P, o100
P2332 Contemcllo.sallda 0 14 1 307 7=Tensién motor (0-
analdgica U motor)
8=Tensidén enlace CC (0-
1000V)
9=Valor ref. control PID
10=Valor act. con. PID1
11=Valor act. con.PID 2
12=Valor error cont.PID
13=Salida control PID
14=Temperatura PT-100
p2.333 | l'em. filtradosal. 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Sin filtrado
analog.
P2334 Inver5|0’n ;allda 0 1 0 309 0=Sin |nv.ejr5|0n
analogica 1=Inversion
P2.3.3.5 Minimo salida 0 1 0 310 | 9=0mA
analégica 1=4 mA
p2336 | Cecaladosalida 10 1000 % 100 311
analogica
P2.3.3.7 Ajuste minimo -100,00 | 100,00 % 0,00 375
salida analogica 1
Tabla 7-12. Senales de salida, Salida analdgica 1
7.5.4.4  Salida analdgica 2 [Panel de control: Mend M2 2 G2.3.4]
Codigo Parametro Min Max Uni. Aol 6, ID Nota
defecto
FRgA (|| e sarEl 0 0.1 471
salida analdgica 2
Contenido salida ,
P2.3.4.2 L 0 14 0 472 | Véase el par. 2.3.3.2
analogica 2
P2.3.43 | 1em. filtradosal. 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Sin filtrado
analog.
P2 344 Inverspn‘ salida 0 1 0 474 0=Sin |nv.elr5|on
analogica 2 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.4.5 analégica 2 0 1 0 475 1=4 mA
P23.4¢ | Escaladosalida 10 1000 % 100 476
analogica 2
P2.3.4.7 Ajuste minimo -100,00 | 100,00 % 0,00 477

salida analégica 2

Tabla 7-13. Senales de salida, Salida analdgica 2

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com

=



126 ® VACON APLICACION CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

7.5.4.5  Salida analdgica 3 [Panel de control: Menu M2 2 G2.3.5/

Cddigo Parametro Min Max Uni. Por Cl ID Nota
defecto

p235.1 | Seleccion senal 0 0.1 478
salida analdgica 3

Contenido salida

P2.3.5.2 , . 0 14 0 479 | Véase el par. 2.3.3.2
analdgica 3
pp353 | nem-filtradosal. 1 4 10,00 s 1,00 480
analdg. 3
P235.4 Inversmp salida 0 1 0 481 0=Sin |nv_e,r5|on
analog. 3 1=Inversion
Minimo salida 0=0 mA
P2.3.5.5 analdgica 3 0 ! 0 482 1=4 mA
P2356 | Focaladosalida 10 1000 % 100 483
analog. 3

Ajuste minimo

P2.357 salida analégica 3

-100,00 100,00 % 0,00 484

Tabla 7-14. Senales de salida, Salida analogica 3
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7.5.5 Parémetros control accionamiento [Panel de control: Mend M2 = G2.4)
Cadigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto
Acc./Dec. curva rampa O=Lineal .
P2.4.1 1 0,0 10,0 s 0,1 500 | >0=Curva-S tiempo
acc./dec
Acc./dec. curva rampa O=Lineal .
P2.4.2 2 0,0 10,0 s 0,0 501 | >0=Curva-S tiempo
acc./dec
P2.4.3 | Tiempo aceleracion 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 |Tiempo deceleracion 2 0,1 3000,0 10,0 503
0=Sin utilizar
1=Utilizado en marcha
2=Chopper externo de
P2.45 | Chopper de frenado 0 4 0 504 3=Jtiri‘z"‘add°0 en paro/
marcha
4=Utilizado en marcha (sin
prueba)
. 0=Rampa
P2.4.6 Tipo de marcha 0 1 0 505 1=Marcha motor girando
O=Libre
1=Rampa
P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506 | 2=Rampa+Libre Permiso
marcha
3=Libre+Rampa Permiso
marcha
P2.4.8 |Intensidad frenado CC 0,00 I A 0,7 x Iy 507
P2 4.9 Tiem. freno CC 0,00 60,00 . 0,00 508 0=Freno CC desconect. al
al paro Paro
Frec. conex. freno CC
P2.4.10 con 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampa de paro
P2 411 Tiem. freno CC 0,00 60,00 S 0,00 516 0=Freno CC desconect.
al arranque Marcha
P2.4.12 Freno flujo 0 1 0 500 | 9=Desconectado
1=Conectado
P2.4.13 [Intensidad frenado flujo 0,00 I A Iy 519

Tabla 7-15. Parametros control accionamiento, G2.4

7.5.6 Parémetros frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 > G2.5]
Cadigo Parametro Min Max Uni. Por Cli. ID Nota
defecto

pp.5.1 |Trecuenciaprohibidarangol 44 | 59500 | 4, 0,00 509 | 0=Sin utilizar
1 limite bajo

pp.5p |Trecuenciaprohibidarangol 454 | 59000 | 4, 0.0 510 | 0=Sin utilizar
1 limite alto

pp.53 |Trecuenciaprohibidarangol 44 | 59000 | 4, 0,00 511 | 0=Sin utilizar
2 limite bajo

pp.5.4 |Trecuenciaprohibidarangol 444 | 59000 | 4, 0.0 512 | 0=Sin utilizar
2 limite alto

pp.55 |Trecuenciaprohibidarangol 444 | 59509 | 4, 0,00 513 | 0=Sin utilizar
3 limite bajo

pp.54 |Trecuenciaprohibidarangol 444 | 59500 | 4, 0.0 514 | 0=Sin utilizar
3 limite alto

P2.5.7 |Rampa acc./dec. prohibida| 0,1 10,0 X 1,0 518

Tabla 7-16. Parametros frecuencias prohibidas, G2.5
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7.5.7 Parametros control de motor [Panel de control: Menu M2 = G2.6]

Cddigo Pardametro 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
oo 0=Sin utilizar
P2.6.2 Optimizacién U/f 0 1 0 109 1=Sobrepar automatico
O=Lineal
P2.63 | Seleccion relacion U/f 0 3 0 10g | 1-Cuadratica
2=Programable
3=Lineal con optim. flujo
P2.6.4 Punto desexcitacion 8,00 320,00 Hz 50,00 602
palgs |'ensionenelpuntode |y, g, 200,00 % 100,00 603 | n% x U,y
desexcitacion
Curva U/f frecuencia par.
P2.6.6 bunto medio 0,00 P2 6.4 Hz 50,00 604
- N% X U, mot
pagy |Curve U/ftensionpunto) 4, 10000 | % | 100,00 605 | Valor méx. parametro =
medio
par. 2.6.5
p2.6g | Tensiondesalidaa 0,00 40,00 % Varia 606 | n% x U,
frecuencia cero
P2 6.9 Frecuencia de 10 Varia KHz Varia 601 Ver Tabla 8-13 para los

conmutacion valores exactos

0=Sin utilizar
P2.6.10 Control sobretension 0 2 1 607 | 1=Utilizado
2=Utilizado (rampa)

0=Sin utilizar

P2.6.11 Control baja tension 0 1 1 608 1=Utilizado

Tabla 7-17. Parémetros control de motor, G2.6
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7.5.8 Protecciones [Panel de control: Meni M2 2 G2.7)
2 1 a a 4 . Por .
Cddigo Parametro Min Max Uni. Cli. ID Nota
defecto
0=Sin accion
1=Aviso
Respuesta frente 2=Aviso+Frec. anterior
P2.7.1 P 0 5 4 700 | 3=Aviso+Frec. const.2.7.2
fallo 4mA .
4=Fallo, paro segun par.
2.4.7
5=Fallo, paro libre
pp72 | frecuenciafallo 4 g9 | par 212 | He 0,00 728
4mA
P27 3 Respuesta frente 0 3 2 701 0=S|r.1 accion
fallo externo 1=Aviso
L 2=Fallo, paro segun par
P2.7.4 SUPEFV'tS'OQ fases 0 3 0 730 | 247
entrada 3=Fallo, paro libre
Respuesta frente 0=Fallo guard. en historial
P2.7.5 fallo baja tensidén 0 ! 0 727 1=Fallo no guardado
pp.7.6 [dupervisionfasesdel 3 2 702 | 0=Sin accién
salida .
Proteccion fall 1=Aviso
P2.7.7 roteccion fatto 0 3 2 703 | 2=Fallo, paro segun par
tierra 247
P2 78 Proteccion térmica 0 3 2 704 | 3=Fallo, paro libre
motor
Factor de
P2.7.9 temperatura -100,0 100,0 % 0,0 705
ambiente motor
Factor refrigerac.
P2.7.10 | motor a velocidad 0,0 150,0 % 40,0 706
cero
pp.7.11 | Constantetiempo 1 200 min | Varia 707
termico motor
P2.7.12 | Ciclo servicio motor 0 100 % 100 708
0=Sin accion
1=Aviso
P2.7.13 | Proteccién bloqueo 0 3 1 709 | 2=Fallo, paro segun par
2.4.7
3=Fallo, paro libre
P2.7.14 | Intensidad bloqueo 0,00 2 x|y A I 710
pp.7.15 | Limite tiempo 1,00 120,00 s 15,00 71
blogueo
p.7.16 | Limitefrecuencia |5 | par 212 | e 25,0 712
blogueo
0=Sin accion
Proteccion baja 1=Aviso
P2.7.17 J 0 3 0 713 | 2=Fallo, paro segun par
carga
2.4.7
3=Fallo, paro libre
p2.7.1g | Curvabajacargaa |44 150 % 50 714
frecuencia nominal
pp.7.19 | Curvabajacargaa | g, 150,0 % 10,0 715
frecuencia cero
Limite de tiempo
P2.7.20 proteccidn baja 2 600 S 20 716

carga
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Respuesta frente a

0=Sin accion
1=Aviso

P2.7.21 un fallo de 0 3 2 732 | 2=Fallo, paro segun par
termistor 2.4.7
3=Fallo, paro libre
Respuesta frente .
P2.7.22 fallo de fieldbus 0 3 2 733 | Véase el P2.7.21
P2.7.23 ResP"fr;sueltm slot 0 3 2 734 | Véase el P2.7.21
N° de entradas
P2.7.24 PT100 0 3 0 739
0=Sin respuesta
Respuesta ante 1=Aviso
P2.7.25 fallo PT100 0 3 2 740 2=Fallo, paro por 2.4.7
3=Fallo, parada libre
Limite de aviso o
P2.7.26 PT100 -30,0 200,0 C 120,0 741
Limite de fallo o
P2.7.27 PT100 -30,0 200,0 C 120,0 742

Tabla 7-18. Protecciones, G2.7

7.5.9 Parémetros rearranque automatico [Panel de control: Mend M2 > G2.8/
Cad. Parametro Min Max Uni. Aol 6, ID Nota
defecto
P2.8.1 Tiempo espera 0,10 10,00 S 0,50 717
p2.8.2 Tiempo intentos 0,00 60,00 S 30,00 718
0=Rampa
P2.8.3 Funcion de marcha 0 2 0 719 | 1=Marcha motor girando
2=Segun el par. 2.4.6
NUmero de intentos
P2.8.4 | después de disparo 0 10 1 720
por baja tension
Numero de intentos
P2.8.5 después de disparo 0 10 1 721
por sobretension
Ndmero de intentos
P2.8.6 después de disparo 0 3 1 722
por sobreintensidad
NUmero de intentos
P2.8.7 |después de disparo de 0 10 1 723
referencia
Numero de intentos
P2838 después de disparo 0 10 1 726
por fallo de
temperatura del motor]
NUmero de intentos
P2.8.9 | después de disparo 0 10 0 725
por fallo externo
Ndmero de intentos
P2.8.10 [despues de un disparo 0 10 1 738

por baja carga

Tabla 7-19. Parametros rearranque automatico, G2.8
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7.5.10  Param. control de bombas y ventiladores [Panel de control: Mend M2 > G2.9]
Cddigo Parametro Min Max Uni. o Cli. ID Nota
defecto
P2.9.1 _Ndmero de 0 4 1 1001
accionam. auxiliares
pp9o |Frecuenciamarcha,|  Par. 320,00 Hz 51,00 1002
accionam. auxiliar 1 2.9.3
pp93 |Frecuenciadeparo,|  Par. | o o6, 1 10,00 1003
accionam. auxiliar 1 2.1.2
pp.94 |Frecuenciamarcha,|  Par. 320,00 Hz 51,00 1004
accionam. auxiliar 2 295
pp95 |Frecuenciadeparo,|  Par. | o o6 1, 10,00 1005
accionam. auxiliar 2 2.1.2
ppg¢ |Frecuenciamarcha,|  Par. 320,00 Hz 51,00 1006
accionam. auxiliar 3 2.9.7
ppgy |Frecuenciadeparo,| Par. | 5 oq | 4, 10,00 1007
accionam. auxiliar 3 2.1.2
ppgg |Frecuenciamarcha,| Par. | 5550, |y, 51,00 1008
accionam. auxiliar 4 2.9.9
pp.gg |Frecuenciadeparo,| Par. | o g4l 10,00 1009
accionam. auxiliar 4 2.1.2
pp.9.1g |Retrasodemarcha, | 300,0 s 40 1010
Accionam. auxiliares
pp.9.11 | Retrasodeparo, | 4, 300,0 s 2.0 1011
Accionam. auxiliares
Escalon de
P2.9.12 referencia, 0,0 100,0 % 0,0 1012
Accionam. auxiliar 1
Escaldon de
P2.9.13 referencia, 0,0 100,0 % 0,0 1013
Accionam. auxiliar 2
Escaldon de
P2.9.14 referencia, 0,0 100,0 % 0,0 1014
Accionam. auxiliar 3
Escalon de
pP2.9.15 referencia, 0,0 100,0 % 0,0 1015
Accionam. auxiliar 4
P29 16 Bypass controlador 0 1 0 1020 1=Regul. PID contr. en
PID bypass
0=Sin utilizar
Seleccion de entrada ;:ﬁ:;
P2.9.17 analogica para 0 5 0 1021 | 3=AI3
medicidn de presion 4eAld
de entrada A .
5=Senal Fieldbus
(FBProcessDatalN3)
P2.9.18 Limite alto 0,0 100,0 % 30,00 1022
Presion entrada
P2.9.19 Limite bajo 0,0 100,0 % 20,00 1023
Presion entrada
P2.9.20 [Caida presion salida 0,0 100,0 % 30,00 1024
Retraso caida 0=Sin retraso
P2.9.21 frecuencia 0.0 300.0 s 0.0 1025 300=Sin caida frecuencia
P2 9 99 Retraso de aumento 0.0 300,0 . 0.0 1026 0=Sin retraso

de frecuencia

300=Sin aumento frec.
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0=Enclavamientos no
utilizados
1=Ajuste del nuevo
enclavamiento como
P29 23 Selecci_én 0 2 1 1032 Ultimo; actualizacion
enclavamiento del orden tras valor
del par. 2.9.26 0
estado de Paro
2=Paro y actualizacion
inmediata del orden
P2.9.24 Rotacién 0 1 1 1027 | 0=Sin utilizar
1=Rotacion utilizada
Seleccion 0=S6lo accionamientos
automatica auxiliares
P2.9.25 rotacién/ 0 ! ! 1028 1=Todos los
enclavamientos accionamientos
P2.9.26 |Intervalo de rotacion 0,0 3000,0 h 48,0 1029 | 0,0=PRUEBA=40s
Rotacion; Nimero
P2.9.27 maximo de 0 4 1 1030
accionamientos
auxiliares
pp.g.2g |Himitedefrecuencial o qy | g0 | 1, 25,00 1031
de rotacién
P29 29 Ml'nim.o visualizacion 0 30000 0 1033
especial valor actual
pp.9.30 [M&ximovisualizacion 30000 100 1034
especial valor actual
Decimales
P2.9.31 visualizacion 0 4 1 1035
especial valor actual
pp.9.3p [|Unidad visualizacion| g 28 4 1036 | Véase la pagina 215.
especial valor actual

Tabla 7-20. Parémetros control de bombas y ventiladores

7.5.11  Control de panel (Panel de control: Mend M3)

Los parametros para la seleccion del lugar de controly la direccion en el panel se detallan a
continuacion. Véase el Menu de control del panel en el Vacon NX Manual del usuario.

Cddigo Parametro Min Max Uni. el L ID Nota
defecto
1=Terminal de E/S
P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 | 2=Panel
3=Fieldbus
R3.2 Referencia del panel ZP?ri Par.2.1.2 Hz
P3.3  |Direccién (enpanel)| 0 1 0 193 | O-Directa
1=Inversion
R3.4 Referencia PID 1 0,00 100,00 % 0,00
R3.5 Referencia PID 2 0,00 100,00 % 0,00
0=Funcién limitada del
pulsador de Paro
R3.6 Pulsador de Paro 0 1 1 114 1=Pulsador de Paro
siempre activado

Tabla 7-21. Parémetros de control de panel, M3
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7.5.12  Mend de sistema [Panel de control: Mend Mé)

Acerca de los parametros y funciones relacionados con el uso general del convertidor de
frecuencia, como la seleccion de aplicacion e idioma, ajustes de parametros del cliente o
informacion acerca del hardware y el software, véase el Vacon NX Manual del usuario.

7.5.13  Cartas de expansién [Panel de control: Mend M7)

El menld M7 muestra las cartas opcionales y de expansidn montadas en la carta de controly la
informacion relativa a la carta. Para mas informacion, véase el Vacon NX Manual del usuario.

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com
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8. DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS

En las paginas siguientes encontrara las descripciones de los parametros ordenadas de acuerdo
con el numero de identificacion individual del parametro. Un nimero de identificacion de parametro
sombreado (p. ej., 418 Potenciometro del motor ARRIBA) indica que se debe aplicar al pardmetro
el método de programacion TTF (véase el capitulo 6.4).

Algunos nombres de parametro van seguidos de un cédigo numérico que indica las aplicaciones
"Todo en Uno” en las que se incluye el parametro. Si no aparece ningln cédigo, el parametro esta
disponible en todas las aplicaciones. Véase a continuacidn. También se indican los nUmeros de
parametro con los que aparece el parametro en diferentes aplicaciones.

7 Aplicacion Basica 5 Aplicacion Control PID
2 Aplicacion Standard 6 Aplicacion Control Multi-propdsito
3 Aplicacion Control Local/Remoto 7 Aplicacion control de bombas y
4 Aplicacion Control Velocidades ventiladores
Multiples
107 Frecuencia minima 2.1,2.1.1)
102 Frecuencia maxima (2.2,2.12)
Define los limites de frecuencia del convertidor de frecuencia.
El valor maximo de los parametros ID101y ID102 es de 320 Hz.
El software comprobara automaticamente los valores de parametros ID105, ID106 y
ID728.
103 Tiempo aceleracion 71 (2.3 2.1.3]
104 Tiempo deceleracion 1 (2.4,2.1.4)
Estos limites corresponden al tiempo requerido para que la frecuencia de salida
acelere de frecuencia cero a la frecuencia maxima ajustada (par. ID102).
105 Velocidad constante 1 1246 (218 2.1.14,2.1.15]
106 Velocidad constante 2 1246 (2.19,2.1.15, 2.1.16]
Los valores de parametros se limitan de forma automatica entre las frecuencias minima
y maxima (par. ID101, ID102).
Observe el uso del método de programaciéon TTF en la Aplicacidn Control Multi-
proposito. Véanse los parametros 1D419, ID420 y ID421.
Seleccion 1 Seleccion 2
Velocidad velocidad velocidad
maltiple (DIN4) | maltiple (DINS)
Velocidad basica 0 0
ID105 1 0
ID106 0 1
Tabla 8-1. Velocidad constante
107 Limite de intensidad (2.5, 2.1.5]

Este parametro determina la intensidad maxima del motor del convertidor de
frecuencia. Cuando se cambia este parametro el limite de corriente de pérdida (ID710)
se calcula internamente a 90% de limite de corriente.
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108
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Seleccion relacion U/f 234567 (2.6.3)

Lineal: La tensidn del motor cambia linealmente con la frecuencia en el area de

0 flujo constante de 0 Hz al punto de desexcitacion donde se suministra la
tension nominal al motor. La relacién U/f lineal deberia emplearse en
aplicaciones de par constante. Este ajuste por defecto deberia usarse si
no se requiere ningun ajuste adicional.

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

1

frecuencia en el area de 0 Hz al punto de desexcitacidon donde

la tension nominal también se suministra al motor. El motor funciona con
baja magnetizacion por debajo del punto de desexcitacion y produce menos
pary un menor ruido electromecanico. La relacion U/f cuadratica 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.

AUV

unl- _ _ _ _ __ _ _ _ __________
ID603| Defecto: Tension
nominal del motor

Punto desexcitacion

Lineal

Cuadratico Defecto:

Frecuencia
,/ nominal del motor f[Hz]

|

I
NX12K07

Figura 8-1. Cambio lineal y cuadratico de la tension del motor

Curva U/f programable:

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.

A UV]

Un B S A
ID603 Defecto: Tension

nominal del motor

Punto desexcitacion

ID605 i
0,
(Def. 10%) : Defecto: Frecuencia
1ID606 | | . nominal del motor
(Def. 1.3%) ' W/ f[HZJ
ID606 ID602

(Def. 5 Hz) NX12K08

Figura 8-2. Programmable U/f curve

=
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109

170

1177

Lineal con optim. flujo:

3 El convertidor de frecuencia empieza a buscar la intensidad del motor
minima para ahorrar energia, y reducir las perturbaciones y el ruido. Esta
funcidn puede emplearse en aplicaciones con carga del motor constante,
como ventiladores, bombas, etc.

Optimizacion U/f (2,13 2.6.2)

Sobrepar La tension al motor cambia de forma automatica, con lo que el motor

automatico  produce un par suficiente para arrancary funcionar a bajas frecuencias.
El aumento de tensidon depende del tipo y potencia del motor. El sobre-
par automatico puede usarse en aplicaciones en las que el par de arran-
que debido a la friccién de arranque es alto, p.ej. en transportadores.

EJEMPLO:

;Qué cambios se requieren para la marcha con carga desde 0 Hz?

* En primer lugar, ajuste los valores nominales del motor (grupo de pardmetros
2.1).

Opcion 1: Active el Sobrepar automatico.

Opcidn 2: Curva U/f programable

Para obtener par, debera ajustar la tension en el punto ceroy la tension/frecuencia en el
punto medio (en el grupo de parametros 2.6) de modo que el motor reciba suficiente
intensidad a bajas frecuencias.

Primero, ajuste el par. ID108 a Curva U/F programable (valor 2). Incremente la tension
en el punto cero (ID606) para obtener suficiente intensidad a velocidad cero.
Seguidamente, ajuste la tension en el punto medio (ID605) a 1.4142*ID606 y la
frecuencia en el punto medio (ID604) al valor ID606/100%*ID111.

/NOTA! En aplicaciones de par elevado - baja velocidad - es probable que el
motor se sobrecaliente. 5/ 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.

Tension nominal del motor (26, 21.6)

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

la tension en el punto de desexcitacion (ID603) a 100% * U, oo TENGa €N cuenta
conexion triangulo-estrella utilizada.

Frecuencia nominal del motor (2.7, 2.1.7)

Compruebe este valor f, en la placa de caracteristicas del motor. Este parametro ajusta
el punto de desexcitacion (ID602) al mismo valor.
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172 Velocidad nominal del motor (28 2.1.8)

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

113 Intensidad nominal del motor (2.9 2.71.9)

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

117 Seleccion de referencia de frecuencia de E/S 12346 (2714, 2.7.17)

Define qué fuente de referencia de frecuencia se selecciona al ejercer el control desde
el lugar de control de E/S.

Sel.
0 Referencia analdgica de Referencia analégica de tension de los
tension de los terminales 2-3 terminales 2-3
Referencia analdgica de Referencia analdgica de intensidad de los
1 intensidad de los terminales terminales 4-5
4-5
Referencia de panel (Grupo AlT+Al2
2
M3)
Referencia ajustada desde el Al1-Al2
3 .
fieldbus

4 Al2-Al

5 AlIT*AI2

6 Al1 joystick

7 Al2 joystick

8 Referencia de panel (Grupo M3])

9 Referencia ajustada desde el fieldbus
El valor de referencia se cambia con las
senales de entrada digital DIN5 y DIN6.

10 - interruptor en DINS cerrado = aumento de
referencia de frecuencia
- interruptor en DINé cerrado = disminucion de

referencia de frecuencia

11 La senal minima de Al1y Al2

12 La senal maxima de Al1y Al2

Seleccion de referencia maxima (sélo

13

recomendada en control de par]

14 Seleccién Al1/AI2

15 Encoder 1

16 Codificador 2 (con sincronizacién de velocidad

OPT-A7, sélo NXP)

Tabla 8-2. Selecciones de parémetro ID117
118 Ganancia controlador PID 57 2112

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

Si el valor del parametro se ajusta a 0 el controlador PID funciona como controlador .
Véanse los ejemplos en la pagina 139.
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1179 Tiempo [ controlador PID 57 (2.1.13]

El parametro 2.1.13 define el tiempo de integracién del controlador PID. Si este
parametro se ajusta a 1,00 segundos, un cambio del 10% en el valor de error hace que la
salida del controlador cambie en un 10,00%/s. Si el valor del pardmetro se ajusta a 0,00
s el controlador PID funcionard como controlador PD.

120 Cos phi del motor (2.10,2.1.10)
Compruebe este valor "cos phi” en la placa de caracteristicas del motor.
121 Seleccion de referencia de frecuencia de panel 234567 (2.1.12,2.1.13 2.2.¢,
2212
Define qué fuente de referencia de frecuencia se selecciona al ejercer el control desde
el panel.
Referencia Referencia Referencia Referencia
0 analdgica de analdgica de analdgica de analdgica de
tension de los tension de los tension de los tension de los
terminales 2-3 terminales 2-3 terminales 2-3 terminales 2-3
Referencia Referencia Referencia Referencia
1 analdgica de analégica de analdgica de analdgica de
intensidad de los intensidad de los intensidad de los intensidad de los
terminales 4-5 terminales 4-5 terminales 4-5 terminales 4-5
Referencia de
2 panel (Grupo M3) Al3 Al1+AI2 Al3
Referencia
3 ajustada desde el Al4 Al1-Al2 Al4
fieldbus
Referencia de Referencia de
4 panel [Grupo M3} Al2-All panel (Grupo M3])
Referencia Referencia
5 ajustada desde el AlT*AlI2 ajustada desde el
fieldbus fieldbus
6 Ref. potenciémetro Al1 joystick Ref. potencidmetro
7 Ref. control PID Al2 joystick Ref. control PID
8 Referencia de
panel (Grupo M3]
Referencia
9 ajustada desde el
fieldbus
Tabla 8-3. Selecciones de parametro D127
*FBSpeedReference
122 Seleccion de referencia de control de fieldbus 234567 (2.1.13, 2.1.14,2.2.7, 2.2.1.3]

Véanse los ejemplos en la pagina 139.

Define el lugar de referencia seleccionado cuando el accionamiento se controla desde el

fieldbus.

Para ver las selecciones en diferentes aplicaciones, véase el par. ID121.
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126
127
128
129
130

137

132
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Referencia velocidad jogging 34567 (2.1.14,2.1.15, 2.1.19)
Define la velocidad de jogging seleccionada con la entrada digital DIN3 que puede
programarse para Velocidad jogging. Véase el par. ID301.

El valor del parametro se limita de forma automatica entre las frecuencias minimay
maxima (ID101y ID102).

Velocidad constante 3 46 2.1.17)
Velocidad constante 4 46 2.1.18)
Velocidad constante 5 46 [2.1.19)
Velocidad constante 6 46 [2.1.20)
Velocidad constante 7 46 2.1.21)

Estos pardmetros definen la velocidad multiple seleccionada con las entradas digitales
DIN3, DIN4, DIN5 y DIN6. Véanse también los parametros ID105 y ID106.

El valor del parametro se limita de forma automatica entre las frecuencias minimay
maxima (ID101 y ID102).

Velocidad Veloc. constante, Veloc. constante, Veloc. constante, | Veloc. constante,
sel. 1 (DIN4) sel. 2 (DIN5) sel. 3 (DING) sel. 4 (DIN3])

Veloc. basica 0 0 0 0

P2.1.17 (3) 1 1 0 0

P2.1.18 (4) 0 0 1 0

P2.1.19 (5) 1 0 1 0

P2.1.20 (6] 0 1 1 0

P2.1.21 (7) 1 1 1 0

Tabla 8-4. Velocidades constantes 3a 7

Seleccion de referencia de frecuencia de E/S, lugar B 3 2.1.12)

Véanse los valores del parametro ID117 anterior.

Tiempo D controlador PID 57 (2.1.14]

El parametro ID132 define el tiempo de derivacion del controlador PID. Si este
parametro se ajusta a 1,00 segundos, un cambio del 10% en el valor de error durante
1,00 s hace que la salida del controlador cambie en un 10,00%. Si el valor del parametro
se ajusta a 0,00 s el controlador PID funcionara como controlador PID.

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.2.1.12, P =0%

Par. 2.1.13, tiempo 1= 1,00 s

Par. 2.1.14, tiempo D =0,00 s Frec. min. =0 Hz

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

En este ejemplo, el controlador PID funciona practicamente sélo como controlador .

=



140 ® VACON DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS

Segun el valor dado del pardmetro 2.1.13 (tiempo 1), la salida PID aumenta en 5 Hz (10%
de la diferencia entre la frecuencia maxima y minima) cada segundo hasta que el valor
de error es 0.

Hz 4
----- Salida PID
.................. Valor error
 fo========== -
. |l 10% I-Parte=5 Hz/s
’ ‘ "
SN 10% |-Parte=5 Hz/s
s |A —
L i 10% I-Parte=5 Hz/s
’
,' A
. 10% I-Parte=5 Hz/s
’
Yy
o Valor error =10% I-Parte=5 Hz/s
v -
-—> >
1s a
NX12k70

Figura 8-3. Funcion controlador PID como controlador |.

Ejemplo 2:
Valores dados:

Par. 2.1.12, P =100%

Par. 2.1.13, tiempo 1 = 1,00 s

Par. 2.1.14, tiempo D=1,00 s Frec. min. =0 Hz
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 2.1.13.

En caso de que el valor de error sea negativo, el convertidor de frecuencia reacciona
reduciendo la salida de forma correspondiente. Véase la Figura 8-4.
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Hz
A
DR T —— Salida PID
'/ 1 s \/2OT €ITOF
Parte D R4
’ ‘s
'1(@’\ x‘
S Palte D e
l' e’?“*
4 Parte D @/ N
I' s‘
4 s%
I:""""'""""""'"""""""""""""“E ‘\
£ Parte P=5 Hz I Error=10% S
Error= _10%1 Parte P= -5 Hz

NX12k69

Figura 8-4. Curva salida PID con los valores del Ejemplo 2.

Ejemplo 3:
Valores dados:

Par. 2.1.12, P = 100%
Par. 2.1.13, tiempo 1 =0,00 s
Par. 2.1.14, tiempo D= 1,00 s

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).

Hz t
------ Salida PID
....................... Valor error
a
./} | Parte D=10%=5,00 Hz
" $h m.u..m.m.um..n.u.u.h
o § 14,
R ! I’a,, Parte D= -10%= -5,00 Hz
S sV,
Q¢ S,
S8 o S G
BENG o "% D
RS S N
¢ &N \NO e
’ & s “,
P O,
¢ 8 s %,
’ & A %,
./ & Par. P=100% *Err. PID = 5,00Hz/s  ‘\

S S
< [10% N
-0 W
>

1,00s NX12k72

Figura 8-5. Salida PID con los valores del Ejemplo 3.
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133 Velocidad constante 8 4 (2.1.22]

134 Velocidad constante 9 4 (2.1.23]

135 Velocidad constante 10 4 (2.1.24]

136 Velocidad constante 11 4 [2.1.25]

137 Velocidad constante 12 4 [2.1.26]

138 Velocidad constante 13 4 [2.1.27]

139 Velocidad constante 14 4 [2.1.28)

140 Velocidad constante 15 4 (2.1.29]
Velocidad Veloc. constante, | Veloc. constante, | Veloc. constante, | Veloc. constante,

sel. 1 (DIN4) sel. 2 (DIN5) sel. 3 (DINé) sel. 4 (DIN3)
P2.1.22 (8) 0 0 0 1
P2.1.23 (9) 1 0 0 1
P2.1.24 (10) 0 1 0 1
P2.1.25 (11) 1 1 0 1
P2.1.26 (12) 0 0 1 1
P2.1.27 (13) 1 0 1 1
P2.1.28 (14) 0 1 1 1
P2.1.29 (15) 1 1 1 1
Tabla 8-5. Velocidades constantes seleccionadas con las entradas digitales DINS, DIN4, DINS y
DING
147 Seleccion serial AI3 567 (2238 224.7]

Conecte la senal Al3 a la entrada analdgica de su eleccion con este parametro. Para
mas informaciéon véase el Capitulo 6.4 Principio de programacion “Terminal To
Function” (TTF).

142 Tiempo filtrado Al3 567 (2241 2242)

Cuando este parametro tiene un valor mayor que 0, activa la funcion que filtra las
perturbaciones de la senal de entrada analdgica U;,.
Un tiempo de filtrado alto ocasiona una respuesta lenta de la regulacion. Véase el par.
ID324.

143 Rango senal AI3 567 (2239 224.3)

Con este parametro se puede seleccionar el rango de senal Al3.

AD o)

Sel.
0 0...100% 0...100% 0..100%
1 20...100% 20...100% 20...100%
2 -10...+10V Senal del cliente
3 Senal del cliente

Tabla 8-6. Selecciones de parametro ID143

144 Min. ajuste cliente AI3 67 (2.2.4.4)
145 Max, ajuste cliente AI3 67 [2.2.4.5]

Ajusta los niveles minimo y maximo del cliente para la senal AI3 dentro de -160...160%.
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152

153

154

155
156

162

164

165

166

169
170
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Inversion senal Al3 567 [2.240 224.6)
0 = Sin inversion

1 = Inversion senal

Seleccion senal Al4 567 (2242 225.7)
Véase el par.ID141.

Tiempo filtrado Al4 567 (22452252
Véase el par.ID142.

Rango senal Al4 567 (2243 2253
Véase el par.ID 143.

Min. ajuste cliente Al4 67 (2.2.5.4)

Max. ajuste cliente Al4 67 (2.2.5.5]
Véase el par. ID144 y ID145.

Inversion senal Al4 567 [2244, 2256)
Véase el par. ID 151.

Modo control motor 1/2 é (2.2.7.22]

Contacto abierto = Modo control motor 1 seleccionado
Contacto cerrado = Modo control motor 2 seleccionado
Véase el par. ID600y ID521.

Al Offset joystick é (222.11)

Define el punto de frecuencia cero de la siguiente forma: Con el pardmetro en el panel,
coloque el potenciometro en el pretendido punto ceo y presione £Enteren teclado. Nota:
No obstante, esto no cambiara el escalado de referencia.

Presionar el botdn de Reset para volver al valor del parametro 0,00%.

Al2 Offset joystick é (223.11]

Véase el par. ID165.

Fieldbus input data 4 [FBFixedControlWord, bit 6] 6 (2.3.3.27)
Fieldbus input data 5 [FBFixedControlWord, bit 7] 6 [2.3.3.28)

Los datos del fieldbus (PalabraControlFijoFB) se pueden transferir a las salidas digitales
del convertidor de frecuencia.
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179 Escalado del limite de potencia funcionamiento con motor 6 [2.2.6.7]

El limite de potencia de funcionamiento con motor es igual a ID1289 si se selecciona el
valor “sin utilizar”. Si se selecciona cualquiera de las entradas, el limite de potencia de
funcionamiento con motor se escala entre cero y el parametro ID1289. Este parametro
solo esta disponible para unidades NXP.

0 = Sin utilizar
1=Al
2 =Al2
3 =AI3
4 =Al4

5 = Escalado limite FB ID46 (valor de monitorizacion)
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300 Selec. l6gica Marcha/Paro 2346 (221,22.1.1)

0 DIN1: contacto cerrado = marcha directa
DIN2: contacto cerrado = marcha inversa

A

FWD | Frecuencia de Tipo de paro
salida (ID506)
= libre

REV

A
d)
NX12K09

Figura 8-6. Marcha directa/Marcha inversa

La primera direccidn que se selecciona es la que tiene prioridad.

Cuando se abre el contacto DIN1, empieza a cambiar la direccion.

© OO

Si las senales de Marcha directa (DIN1) y Marcha inversa (DIN2) se activan
simultaneamente, la seial de Marcha directa (DIN1) tiene prioridad.

1 DIN1: contacto cerrado = marcha  contacto abierto = paro
DIN2: contacto cerrado = inversiéon  contacto abierto = directa
Véase la Figura 8-7.

A

FWD | Frecuencia de Tipo de paro
salida (ID506)
= libre

REV

DIN1

DIN2 — o _________] NX12K10

Figura 8-7. Marcha, Paro, Inversion

2 DIN1: contacto cerrado = marcha  contacto abierto = paro
DIN2: cont. cerrado = permiso mar. cont. abierto = mar. no perm.y paro convert. si
estd en marcha
(DIN3 se pueden programar como orden de inversion)

Z
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3 Conexion tres hilos (control por pulsos):
DIN1: contacto cerrado = pulso de marcha
DIN2: contacto abierto = pulso de paro
(DIN3, DIN4 DIN5 o DIN6 se pueden programar como orden de inversion)
Véase la Figura 8-8.

A

Frecuencia de Tipo de paro Con pulsos de Marcha y
salida (ID506) Paro simultaneos, el Paro
= libre se antepone a la Marcha

a7

A\

REV
v

T r

Marcha

DIN2 H L NX012K11
Paro

Figura 8-8. Pulso de marcha / Pulso de paro.

Las selecciones que incluyen el texto ' Pulso ascendente para marcha ' e emplearan
para excluir la posibilidad de un arranque no intencionado cuando, por ejemplo, la
alimentacion se conecte, se vuelva a conectar tras un fallo de alimentacidn, tras un
reset de fallo, tras detenerse el convertidor por Permiso marcha (Permiso marcha =
Falso) o cuando se cambie el lugar de control. Debe abrirse el contacto de Marcha/Paro
antes de que pueda arrancarse el motor.

Aplicaciones 2y 4:

4 DIN1: contacto cerrado = marcha directa (Pulso ascendente para marcha)
DIN2: contacto cerrado = marcha inversa (Pulso ascendente para marcha)

5 DIN1: contacto cerrado = marcha (Pulso ascendente para marcha)
contacto abierto = paro
DIN2: contacto cerrado = inversion
contacto abierto = directa

6 DINT: contacto cerrado = marcha (Pulso ascendente para marcha)
contacto abierto = paro
DIN2: contacto cerrado = permiso marcha
contacto abierto = mar. no perm. y paro convert. si esta en marcha
(DIN3 se pueden programar como orden de inversion)

Aplicaciones 3y 6:
4 DIN1: contacto cerr.= marcha directa
DIN2: contacto cerr.= incremento referencia (referencia potenciémetro motorizado;

par.ID300 se ajusta automaticamente a 4 si par. ID117 se
ajustaa 30 4).
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5 DINT: contacto cerrado = marcha directa (Pulso ascendente para marcha)
DIN2: contacto cerrado = marcha inversa [Pulso ascendente para marcha)

6 DIN1: contacto cerrado = marcha (Pulso ascendente para marchal)

contacto abierto = paro

DIN2: contacto cerrado = inversion

contacto abierto = directa

7 DIN1: contacto cerrado = marcha (Pulso ascendente para marcha)

contacto abierto = paro

DIN2: contacto cerrado = permiso marcha
contacto abierto = mar. no perm. y paro convert. si estd en marcha

Aplicacién 3:

8 DIN1: contacto cerrado = marcha directa (Pulso ascendente para marchal)
DIN2: contacto cerrado = incremento referencia (referencia potenciometro
motorizado; par.ID300 se ajusta automaticamente a 4 si par.
ID117 se ajustaa 3 0 4).

301 Funcion DIN3 12345 [2.17,2.2.2)

0 Noseusa.
1 Fallo externo, cont. cerrado

2 Fallo externo, cont. abierto

3 Permiso de marcha, c. abierto=
contacto cerrado

Aplicacion 1:
4 Permiso de marcha, c. abierto
c. cerr.

Aplicaciones 2 a 5:
4 Acc./Dec  cont. abierto
selec. tiempo cont. cerrado

Se muestra el fallo y el motor se para cuando la
entrada es activa.

Se muestra el fallo y el motor se para cuando la
entrada no esta activa.

Marcha del motor no permitida y se para el motor
= Marcha del motor permitida

Marcha del motor no permitida y se para el motor
Marcha del motor permitida

Seleccion tiempo 1 Acelerac./Decelerac.
Seleccidon tiempo 2 Acelerac./Decelerac

5 Contacto cerrado: Forzar lugar de control a terminal de E/S

o~

Contacto cerrado: Forzar lugar de control a panel

7 Contacto cerrado: Forzar lugar de control a fieldbus
Cuando se fuerza el cambio del lugar de control, se usan los valores de
Marcha/Paro, Direccion y Referencia validos en el lugar de control respectivo
(referencia segun los parametros ID117, ID121y ID122).
Nota: Elvalor del parametro ID125 Lugar de control Panel no varia.
Cuando se abre DIN3, el lugar de control se selecciona segun el parametro 3.1.

Aplicaciones 2 a 5:

8 Inversidn contacto abierto = Directa Puede usarse para marcha inversa si
contacto cerrado = Inversa

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com

la senal de marcha 2 se usa para
otras funciones.
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Aplicaciones 3 a 5:
9 Frec. jogging cont. cerrado Se selecciona frec. Jogging como ref. frec
10 Restaur. fallo cont. cerrado Restaura todos los fallos

11 Acc./Dec. funcionamiento prohibido
contacto cerrado = Detiene la aceleracion y deceleracidn hasta que se
abre el contacto

12 Orden freno CC
contacto cerrado = En el modo paro el freno de CC funciona hasta que
el contacto se abre, véase la Figura 8-9.

Aplicaciones 3y 5:
13 DISM poten. motor.
contacto cerrado = La referencia disminuye hasta que el contacto se
abre

Aplicacién 4:
13 Velocidad constante

A

salida

Frecuencia de

DIN3

MARCHA
MARCHA PARO NX12K83
PARO NX12K83 @

a) DIN3 como entrada de orden de freno CC y tipo de
paro = Rampa

b) DIN3 como entrada de orden de freno CC y tipo
de paro = Libre

302

303
304

Figura 8-9. DIN3 como entrada de control del freno de CC: aJ Modo de Paro = Rampa, b/ Modo de paro =

libre

Ajuste minimo referencia intensidad 12 [2.15 223

0 Sin ajuste: 0—20mA
1 Ajuste 4 mA (“cero vivo”), supervisa el nivel cero de la sefal. La respuesta frente a

un fallo de referencia se debe programar con el parametro ID700.
Escalado referencia, valor minimo 2346 (224, 2276 2.226)
Escalado referencia, valor médximo 2346 (22522172227

Ajuste limites valores: 0 < par. ID303 < par. ID304 < par. ID102. Si tanto el parametro
ID303 como el parametro ID3%94 = 0 se activara el escalado. Las frecuencias minimay
maxima se usan para el escalado.
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305

306
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A .
Frecuencia
de salida

+ Frec max. ID102
ID304

ID303

-+ Frec min. ID101

Entrada
analog [V]

0 10

A Frecuencia
de salida

Frec max. 1D102

Entrada

—Frec min. ID101 analég [V]

NX12K13

Figura 8-10. Izquierda: Escalado referencia;

Inversion de referencia 2

Invierte la senal de referencia:
Max. senal ref. = min. frec. ajus.
Min. senal ref. = max. frec. ajus.

0 Sininversion
1 Inversidn de referencia

Tiempo filtrado referencia

Filtra las perturbaciones de la senal de
entrada analdgica U,,.

Un tiempo de filtrado alto ocasiona una
respuesta lenta de la regulacion.

Right: No se usa escalado [par. D303 = 0.

[2.2.6/
A
Frecuencia
de salida
T Frec. méax. 1D102
1D304
ID303
I Entrada
- Frec. min. ID101 : analdgica
; >
0 mAax.
NX12K14

2

Figura 8-11. Invers. de referencia

(2.2.7]

%

Sefial sin filtrar

100% +--

Sefial filtrada
63% H--t----- -

t [s]

‘ ID306

> NX12K15

Figura 8-12. Filtrado de referencia

=
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307 Contenido salida analdgica (2.16,232 2352 2332)
Este parametro selecciona la funcion ‘
. ~ o A
requerida para la senal analogica de %
salida. Sefial sin filtrar

Véanse las paginas 10, 18, 33, 48, 64, 89
y 125 para ver los valores de
parametros.

100% +--

Sefal filtrada

63% 4--1---_- A

308 Tiempo filtrado sal. analdgica
234567 (233 2353 2333

Define el tiempo de filtrado de la senal
de salida analégica.

Si ajusta el valor 0 para este parametro, ‘ ID308
no se produce filtrado.

t [s]

NX12K16

Figura 8-13. Filtrado salida analdg.

309 Inversion salida analdgica 234567 [2.3.4,2.3.5.4,2.3.3.4]

Invierte la senal de salida analdgica: N

Max. senal de salida = valor minimo ajustado 20mA-e
Min. senal de salida = valor maximo ajustado \

12 mA

Véase el parametro ID311 a

. .y 10 mA—
continuacion.

4 mA :
1 Valor méx de sefial
! seleccionado (ID307)

0mA

0
NX12K17

Figura 8-14. Inversion salida analdg.

310 Minimo salida analdgica 234567 [2.3.5,2.3.5.5 23.3.5]

Define que la sefal minima sea o bien 0 mA o bien 4 mA (cero vivo). Observe la
diferencia en el escalado de la salida analdgica en el parametro ID311 (Figura 8-15).

0 Ajustar el valor minimo a 0 mA
1 Ajustar el valor minimo a 4 mA
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3117 Escalado salida analdgica 234567
Factor de escala de la salida
analdgica.
Senal Valor max. de la sefal
Frecuencia de 100% x f .y
salida
Velocidad del 100% x Veloc. nom. motor
motor
Intensidad salida 100% X | motor
Par motor 100% x Tomotor
Potencia motor 100% X Puotor
Tension motor 100% x U

nmotor

Tens. enlace CC 1000V

Valor ref. Pl 100% x valor ref. max.
Valor act. PI'1 100% x valor actual max.
Valor act. Pl 2 100% x valor actual max.
Valor error PI 100% x valor error. max.
Salida PI 100% x salida max.
Senal Valor max. de la sefal

(2.3.6,2.3.5.6, 2.3.3.6]

Intensidad A
salida
analogica
ID311 = ID311 =
200% 100%
20MA{~ "oy w
/ !
I
|
I
. |
S L |
LR2mA - e e vt
| oo L _iID311=
10 mA s T50%
v -7 |
S S |
ID310 =1 | -7/ i
4 mA-+7 |
I
- 1 Valor max. de sefal
ID310=0 ' selecc. con par.ID307
omA t . >
0 0.5 1.0

NX12K18

Tabla 8-7. Escalado salida analdgica

Figura 8-15. Escalado salida analdgica

23456 (2.3.7,231.2)
2345 (238 2313

312 Contenido salida digital
313 Contenido salida relé 1
374 Contenido salida relé 2
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2345 [239]

Valor ajustado

Contenido de la senal

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 = Seleccion velocid. constante 1
(Aplicacién 2)
10 = Veloc. jogging (Aplicaciones 3456)

11 = En velocidad

12 = Regulador motor activado

13 = Limite 1 superv. frecuencia salida

Fuera de utilizacion

Se activan la salida digital DO1 vy los relés
programables (RO1, RO2) cuando:

El convertidor de frecuencia esta listo para funcionar

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

Ha ocurrido un disparo
No ha ocurrido un disparo
La temperatura del refrigerador excede los +70°C

Fallo o aviso dependiendo del par. ID701

Fallo o aviso dependiendo del par. ID700
- si la referencia analdgica 4—20 mAy la senal es <4mA

Siempre que exista un aviso

Se ha seleccionado la orden de inversion

La velocidad constante se ha seleccionado con la
entrada digital

La velocidad jogging se ha seleccionado con la
entrada digital

La frecuencia de salida ha alcanzado la referencia
ajustada

Se ha activado el regulador de tension o intensidad

La frecuencia de salida esta fuera del limite bajo/
limite alto de supervision ajustado (ver parametros
ID315 y ID316 a continuacién)

=
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14 = Control desde los terminales de
E/S (Apl. 2)
14 = Limite superv. frec. salida 2
(Aplicaciones 3456)

Modo de control de E/S seleccionado (en mend M3)
Frecuencia de salida fuera del limite supervision
ajustado limite Bajo/limite Alto (véanse los
pardmetros 346 y 347 siguientes)

15 = Aviso o fallo termistor (Apl.2)

15 = Limite supervision de par (Apl.3456)

16 = Entrada Fieldbus (Apl. 2)
16 = Valor de supervision, limite de
referencia

17 = Control freno externo (Apl. 3456)

18 = Control desde los terminales de
E/S (Apl. 3456)

19 = Limite supervision temperatura del
convertidor de frecuencia (Apl. 3456)

20 = Sentido de giro no pedido (Apl. 345)

20 = Inversion de referencia (Apl. é)
3456)

22 = Aviso o fallo termistor (Apl.3456)

23 = Entrada Fieldbus (Apl. 5)
23 = Supervision entr. analdgica (Apl. 6)

24 = Entrada Fieldbus 1 (Apl. 6)
25 = Entrada Fieldbus 2 (Apl. 6)
26 = Entrada Fieldbus 3 (Apl. 6)

21 = Control freno externo, inversion (Apl.

La entrada de termistor de la carta opcional indica
sobretemperatura. Fallo o aviso dependiendo del
parametro |ID732.

El par del motor esta fuera del limite de supervision
ajustado limite Bajo/limite Alto (par. D348 y ID349).
Entrada Fieldbus (FBFixedControlWord) a DO/RO.
Referencia activa fuera del limite de supervision
ajustado limite Bajo/limite Alto (par. ID350y ID351)
Control ON/OFF de un freno externo con retraso
programable (par. ID352 y ID353)

Modo de control externo (Mend M3; ID125)

La temperatura del refrigerador del conv. frec. fuera
del limite de supervision ajustado (par. ID354 y
ID355).

El sentido de giro del eje del motor es diferente del
sentido de giro pedido.

Control freno externo ON/OFF (par. ID352 y ID353);
Salida activada cuando el control de freno esta OFF
La entrada de termistor de la carta opcional indica
sobretemperatura. Fallo o aviso dependiendo del
parametro ID732.

Entrada Fieldbus (FBFixedControlWord) a DO/RO.
Selecciona la entrada analdgica a monitorizar. Véase
el par. ID356, ID357, ID358 y ID463.

Entrada Fieldbus (FBFixedControlWord) a DO/RO
Entrada Fieldbus (FBFixedControlWord) a DO/RO
Entrada Fieldbus (FBFixedControlWord) a DO/RO

Tabla 8-8. Senales de salida a través de DOT y DO2.

315
23217)

0 Sin supervision

1 Limite supervision bajo
2 Limite supervision alto
3

Funcion de supervision, limite frecuencia salida

234567 [2.3.10, 2.3.4.1,

Control conex. freno (Aplicacion 6, véase el Capitulo 9.1)

Si la frecuencia de salida esta por debajo/encima del limite ajustado (ID316) esta funcion
genera un mensaje de aviso a través de la salida digital DO1 o a través de los relés RO1y
RO2 en funcidn de los ajustes de los parametros ID312...1D314.

316
2322)

Valor de supervision, limite frecuencia salida

234567 [2.3.11,2.34.2,

Selecciona el valor de frecuencia supervisado por el pardmetro ID315. Véase la Figura
8-16.
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ID316 | ] -

AN

Ejemplo: |21|Ro1 21|RO1 — [21|RO1
22RO j 22 |R0O1 22 |RO1 j

23|RO1 — 23|R0O1 3 23|RO1T —

NX12K19

Figura 8-16. Supervision frecuencia de salida

3719 Funcion DIN2 5 (2217)

Este parametro tiene 14 selecciones. Si no tiene que utilizarse la entrada digital DIN2,
ajustar el valor del pardmetro a 0.

1 Fallo externo
Contacto cerrado: Se muestra el fallo y se para el motor cuando la entrada esta
activa

2 Fallo externo
Contacto abierto: Se muestra el fallo y se para el motor cuando la entrada no esta
activa

3 Permiso marcha
Contacto abierto: Marcha del motor no permitida
Contacto cerrado: Marcha del motor permitida

4 Seleccion tiempo aceleracion o deceleracidn
Contacto abierto: Tiempo aceleracion/deceleracion 1 seleccionado
Contacto cerrado: Tiempo aceleracion/deceleracion 2 seleccionado

5 Contacto cerrado: Forzar lugar de control a terminal de E/S
6 Contacto cerrado: Forzar lugar de control a panel

7 Contacto cerrado: Forzar lugar de control a fieldbus
Cuando se fuerza el cambio del lugar de control, se usan los valores de Marcha/Paro,
Direccion y Referencia validos en el lugar de control respectivo (referencia segun los
parametros ID343, ID121y ID122).
Nota: Elvalor del ID125 (Keypad Control Place) (Lugar de Control Panel) no varia.
Cuando se abre DIN2, el lugar de control se selecciona segun el parametro ID125.

8 Inversion Si se programa la inversion en diversas entradas, un

Contacto abierto: Dlrectgl contacto activo es suficiente para ajustar la direccién a
Contacto cerrado: Inversidn |inversién.

9 Velocidad jogging (véase el par. ID124)
Contacto cerrado: Se selecciona frec. Jogging como referencia de frecuencia

10 Reset de fallo
Contacto cerrado: Todos los fallos restaurados

=
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11 Aceleracién/deceleracion prohibida
Contacto cerrado: No es posible la aceleracidn ni la deceleracion hasta que se abre el
contacto

12 Orden freno CC
Contacto cerrado: En el modo paro el freno de CC funciona hasta que el contacto se
abre. Véase la Figura 8-17.

13 AUMEN. poten. motorizado
Contacto cerrado: La referencia aumenta hasta que se abre el contacto.

A A )
Frecuencia

Frecuencia :
de salida

de salida

ID515
d

DIN2 DIN2
MARCHA

MARCHA | |
PARO PARO

NX12K32

I
\
\
\
\
\
\
\
I
I
\
\
\
to| t
| >
\
\
\
\
\
\
\
I
I

Figura 8-17. Orden freno CC [seleccion 12] seleccionada para DINZ.
/zquierda: Modo de Paro = Rampa, Derecha: Modo de paro = Libre

320 Rango senal Al1 34567 (2.24,22.16 222.3)
Aplic. 3,4,5 ‘ 6 7
Sel.
0 0..100% 0..100% 0..100%
1 20...100% 20...100% 20...100%
2 Ajuste cliente -10...+10V Ajuste cliente
3 Ajuste cliente

Tabla 8-9. Selecciones de parametro ID320

Por seleccidon " Ajuste cliente’, véanse los parametros ID321y ID322.

321 All ajuste cliente minimo 34567 (225 22.17,22.2.4)
322 AlTl ajuste cliente maximo 34567 [2.2.6,2.218 2.2.2.5]

Estos pardmetros ajustan la senal de entrada analdgica para cualquier intervalo de
senales de entrada comprendido entre -160—160%.
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323

324
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Inversion senal Al71

Si parametro ID323 = 0, sin inversion
de la senal analdgica.

Nota: Aplicacion 3: Al1 es referencia de
frecuencia lugar B si par. ID131=0 (por
defecto).

Si parametro ID323 = 1 inversion de la
senal analdgica U, .

max. senal Al'1 = min. veloc. ajustada

min. sefal Al1 = max. veloc. ajustada

Tiempo filtrado senal Al1

Este parametro, con un valor mayor que 0,

activa la funcion que filtra las
perturbaciones de la senal de entrada
analdgica.

Un tiempo de filtrado alto ocasiona una

respuesta lenta de la regulacion. Véase la

Figura 8-20.

3457 (2272219 2226]

A .
Frecuencia de
salida

ID303 4 - == o e e

ID304 L~ _ _ All = cliente

All
(term. 2)

0 1D321 ID322 100%
NX12K71

Figura 8-18. Sin inversion de senal Al1

A .
Frecuencia
de salida

ID303Ng - - - - - --------------- )

I

I

I

|
ID320 =0 l
AlL = 0—100%!
I

I

I

I

I

D320=1
All = cliente
1907 e e
| ! AL
! . I (termin. 2)
0 ID321 ID3|22 100%

NX12K73

Figura 8-19. Inversion senal Al1

34567 (228 2220, 2.222)

%

Sefial sin filtrar

100% + - -

Senal filtrada
63% - - ----- (e

t[s]

>
»>

NX12K74

Figura 8-20. Filtrado de la senal Al7
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325

326
327

328

329

330

337

0 0..20mA 0..20mA 0...100% 0..100%

1 4..20mA 4mA/20...100% 20...100% 20...100%
2 Ajuste cliente Ajuste cliente -10..+10V Ajuste cliente
3 Ajuste cliente

Tabla 8-10. Selecciones de parametro 10325

A )
Frecuencia
de salida

% e s

ID325 =2
Al2 = cliente

ID325=0
Al2 =0—100%

D325 =1
1030377 -7~ -7 AI2=20-100%
| ! Al2
: : (term. 3,4)
| I | =
4mA
D326 * ™ D327 20 mA

NX12K75

Figura 8-21. Escalado entrada analogica Al2.

Entrada analdgica Al2 ajuste cliente minimo 34567 (2.2.11,2223 2.2.3.4]
Entrada analogica Al2 ajuste cliente maximo 34567 (2.2.12, 2224, 2.2.3.5]

Estos parametros ajustan Al2 for any input signal span within -160...160%.

Inversion senal Al2 3457 (2213 2225 2236)

Véase ID323.

Nota: Aplicacion 3: Al1 es referencia de frecuencia lugar A si par. ID117 = 1 (por defecto)
Tiempo filtrado entrada analdgica Al2 (1, 34567 (22.14,2.2.26, 2.2.3.2)
Véase |D324.

Funcion DINS 5 (2.2.3)

La entrada digital DIN5 tiene 14 funciones posibles. Si no tiene que utilizarse, ajustar el
valor del parametro ID330 a 0.
Las selecciones son las mismas que para el parametro ID319 exceptuando:

13 Activar referencia PID 2
Contacto abierto: Refer. controlador PID seleccionada con el param. ID332.
Contacto cerrado: Referencia panel controlador PID seleccionada con el parametro
R3.5.

Tiempo de rampa potenciometro motorizado 3567 (2222, 2227, 2.2.1.2,2.2.1.15]

Define la rapidez con que cambia el valor del potenciémetro motorizado (Hz/s).
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332

333

334
335

336

337
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Senal referencia controlador PID [Lugar A) 57 (2.1.11)

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

Aplic. 5 7
Sel.
0 Al1; terminales 2-3 Al1; terminales 2-3
1 Al2; terminales 4-5 Al2; terminales 4-5

Referencia PID, grupo M3,

2 parametro. R34

Al3

Referencia ajustada desde fieldbus.

(FBProcessDatalN1) Ald

Referencia ajustada desde fieldbus.

3
4 Potencidmetro motorizado Referencia PID, grupo M3, pardmetro. R34
) (FBProcessDatalN1)

b Potenciometro motorizado

Tabla 8-11. Selecciones de parémetro ID332

Seleccion valor actual controlador PID 57 (228 2218

Este parametro selecciona el valor actual del controlador PID.

0 Valoractual 1

1 Valor actual 1 + Valor actual 2

2 Valor actual 1 - Valor actual 2

3 Valor actual 1 * Valor actual 2

4 Mayor del Valor actual 1y Valor actual 2

5 Minimo del Valor actual 1y Valor actual 2

6 Valor medio del Valor actual 1y Valor actual 2

7 Raiz cuadrada del Valor actual 1 + Raiz cuadrada del Valor actual 2
Seleccion valor actual 1 57 (2.2.9 221.9)

Seleccion valor actual 2 57 2210 22.1.10)

0 Sin utilizar

1 Al (carta de control)

2 Al2 (carta de control)

3 A3

4 Al

5 Fieldbus (Valor actual 7: FBProcessDatalN2; Valor actual 2- FBProcessDatalN3)

Aplicacion 5

6 Par motor

7  Velocidad del motor

8 Intensidad motor

9 Potencia motor

10 Frecuencia de encoder (valor actual 1)

Escalado minimo valor actual 1 (2211,221.171)

Ajusta el punto de escalado minimo para el Valor actual 1. Véase la Figura 8-22.

Escalado maximo valor actual 1 57 (2212 221.12)

Ajusta el punto de escalado maximo para el Valor actual 1. Véase la Figura 8-22.

=
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338 Escalado minimo valor actual 2 57 (2213 221.13]

Ajusta el punto de escalado minimo para el Valor actual 2. Véase la Figura 8-22.

339 Escalado méximo valor actual 2 57 (2214,2217.14)

Ajusta el punto de escalado maximo para el Valor actual 2. Véase la Figura 8-22.

A A
Sefal entrada

escalada [%] Sefial entrada

escalada [%]
100~ -==mm - oo oy 1 \mmmmm o
i I I

D336 = 30%
D337=80% / ' - o J60

ID338 = -30%
ID339 = 140%

76,51
(15,3 mA)

17,7 I
i : [3 5 mAJ’ : I
Entrada - | Entrada
. 3 80 100anal %l 30~ o 100 140anal. %)
4 t t D T —>

0 3,0 8,0 10,0V 0 10,0V

0 6,0 16,0 20,0 mA 0 20,0 mA

4 8,8 16,8 20,0 mA 4 20,0 mA NX12k34

Figura 8-22. Ejemplos de escalado de la senal de valor actual

340 Inversion valor error PID 57 (2232 221.5)

Este parametro permite invertir el valor de error del controlador PID [y por lo tanto el
funcionamiento del controlador PID).

0 Sininversién

1 Inversidon

3417 Tiempo aumento referencia PID 57 (2233 2.2.1.6]
Define el tiempo durante el cual la referencia del controlador PID aumenta del 0% al
100%.

342 Tiempo caida referencia PID 57 (2.2.34,2.2.1.7]

Define el tiempo durante el cual la referencia del controlador cae del 100% al 0%.

343 Seleccidn referencia B E/S 57 (225 221.7]

Define la fuente de referencia de frecuencia seleccionada cuando el convertidor se
controla desde el terminal de E/S y la fuente de referencia B esta activa (DINé=cerradal).
0 Referencia Al1 (terminales 2y 3, p.ej. potenciometro)

Referencia Al2 (terminales 5y 6, p.ej. transductor)

Referencia Al3

Referencia Al4

Referencia del panel (pardmetro R32)

Frec. de Fieldbus (FBSpeedReference)

Referencia potencidmetro motorizado

Referencia controlador PID

- seleccion valor actual (par. ID333 a ID339) y la referencia control PID (par. ID332)
Aplicacidn 5: Si se selecciona el valor 6 para este parametro, los valores de los
parametros ID319 y ID301 se ajustan automaticamente a 13.

Aplicacién 7: Si se selecciona el valor 6 para este parametro, las funciones O/SMINUC.
poten. motorizadoy AUMEN. poten. motorizado deben conectarse a entradas digitales
(pardametros ID417 and ID418).

NOOITR~RWN —
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344 Lugar B, escalado refer. valor minimo
345 Lugar B, escalado refer. valor maximo

57 (2.2.35 22.1.18)
57 (2.2.36,2.2.1.19)

Se puede elegir un rango de escalado para la referencia de frecuencia del lugar de

control B entre la frecuencia Minima y Maxima.
Si no se requiere escalado, ajustar el valor del parametro a 0.

En las siguientes figuras, la entrada de tensidn Al1 con rango de senal 0...100% se

selecciona para la referencia de Lugar B.

A Frecuencia
de salida

_|_Maéx frec. 1D102

Entrada 1D344

= Min frec. ID101

Frecuencia
de salida

Méax frec. 1D102

Min frec. ID101

Entrada
anal. [V]

anal. [V]

0 10 0

>

NX12K35

Figura 8-23. Izquierda: Par. I1D344=0 [Sin escalado referencial Derecha: Escalado referencia

346 Funcién de supervision limite frecuen. salida 2 34567
0 Sin supervision
1 Supervision limite bajo
2 Supervision limite alto
3 Control desconex. freno (Aplicacion 6, véase el Capitulo 9.1)
4 Control conex./desconex. freno (Aplicacion 6, véase el Capitulo 9.1)

(2.3.12,23.4.3 23.2.3)

Si la frecuencia de salida esta por debajo/encima del limite ajustado (par ID347) esta
funcion genera un mensaje de aviso a través de la salida digital DO1y a través del relé

de salida RO1 o RO2

1) en funcién de los ajustes de los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5)
2) en funcidn de la salida a la que estén conectadas las sefales de supervision (par.

ID447 y ID44S).

347 Limite frecuencia salida 2; valor de supervision 34567

(2.3.13, 2.3.4.4, 2.3.2.4)

Selecciona la frecuencia supervisada por el pardmetro ID346. Véase la Figura 8-16

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com

=



160 ® VACON DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS

348

349

350

357

Funcién de supervision limite de par 34567 (2.3.14,2.3.4.5,2.3.2.5)

0 = Sin supervision

1 = Supervision limite bajo

2 = Supervision limite alto

3 = Control desconex. freno (Aplicacion 6, véase el Capitulo 9.1)

Si el valor de par calculado cae por debajo del limite o lo excede (ID349) esta funcidn
genera un mensaje de aviso a través de la salida digital DO1 o a través de las salidas
relé RO1 o RO2

1) en funcidn de los ajustes de los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5)

2) en funcidn de la salida a la que esté conectada la sefal de supervision (par. ID451)
(aplicaciones 6y 7).

Valor de supervision, limite de par 34567 (2.3.15,2.3.4.6, 2.3.2.6]

El valor calculado del par que es supervisado mediante el parametro ID348.

Aplicaciones 3y 4:
El valor supervisado del par se puede reducir por debajo del valor ajustado a través de la
funcion entrada analdgica libre, véanse los parametros ID361y ID362.

Funcion de supervision, limite de referencia 34567 (2316, 234.7 23.2.7)

0 = Sin supervision

1 = Limite supervision bajo

2 = Limite supervision alto

Si el valor de la referencia esta por debajo/encima del limite ajustado (ID351), sta
funcidon genera un mensaje de aviso a través de la salida digital DO1y a través de las
salidas relé RO1 o RO2

1) en funcién de los ajustes de los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5)

2) en funcidn de la salida a la que esté conectada la sefal de supervision (par. ID449)
(aplicaciones 6y 7).

La referencia ajustada es la referencia activa. Se puede seleccionar referencia lugar Ao
lugar B mediante la entrada DINé, o bien referencia del panel si el panel es el lugar

activo de control.

Valor de supervision, limite de referencia 34567 (2.3.17,2.3.4.8 23.2.8)

El valor de frecuencia que es supervisado mediante el parametro ID350.
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352
353

354

355

356
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Retraso desconexion freno externo 34567 (2318 23.4.9 2.3.2.9)
Retraso conexion freno externo 34567 (2319, 2.3.4.10,2.3.2.10)

Se puede temporizar el funcionamiento de un freno externo, a las 6rdenes de marcha
paro, mediante estos parametros. Véase la Figura 8-24y el Capitulo 9.1.

La senal de control del freno se puede programar a través de la salida digital DO1 o a
través de uno de los relés RO1y RO2, véanse los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones
3,4,5) 6 D445 (aplicaciones 6y 7).

al b)
tore = 1D352 toy = D353 trr = 1D352 toy = Par. D353

FRENO externo |<_>‘ H FRENO externo H H
DESCONECTADO | ! DO1/RO1/ DESCONECTADO | 1 DO1/RO1/
CONECTADO ' | ! |R02 CONECTADO . : | ROZ
i 1 T 1
DIN1: MAR. DIR. DIN1: MARCHA :
PARO PULSO H

‘
DIN2: MAR. INV. ¢ DIN2: PARO
PARO > PULSO

NX12K45 t

Figura 8-24. Control freno ext.:
al Selec. l6gica Marcha/Paro, ID300=0, 16 2
b] Selec. l6gica Marcha/Paro, ID300= 3

Funcién de supervision, limite temperatura convertidor de frecuencia 34567
[2.3.20234.11,2.3.2.11)

0 = Sin supervision
1 = Limite supervision bajo
2 = Limite supervision alto

Si la temperatura de la unidad esté por debajo/encima del limite ajustado (ID355), esta
funcion genera un mensaje de aviso a través de la salida digital DO1 o a través de las
salidas relé RO1 o RO2

1) en funcién de los ajustes de los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5)

2) en funcidn de la salida a la que esté conectada la sefal de supervision (par. ID450)
(aplicaciones 6y 7).

Valor de supervision, limite temperatura convertidor de frecuencia 34567
(2.321,234.12 232.12]

Ajusta el valor de temperatura que es supervisado mediante el parametro ID354.

Senal control conex./descon. é (2.3.4.13]

Con este parametro se puede seleccionar la entrada analdgica a monitorizar.

0 = Sin utilizar

1=Al1
2=Al2
3 =AI3
4 =Al4

=
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357
358

359
360

361

Limite bajo control conex./descon. 6 (2.3.4.14)
Limite alto control conex./descon. 6 (2.3.4.15]

Estos parametros ajustan los limites alto y bajo de la senal seleccionada con el par.
ID356. Véase la Figura 8-25.

Entrada analégica (seleccionada con el par. ID356)

ID357

P Tpo

] ]
ID358 ' /
]
]
]
]
]
]
]
]
]
]
]
]
]

RO1

En este ejemplo la programacion del par. ID463 = B.1 NX12k116

Figura 8-25. Un ejemplo de control conex./descon.

Controlador PID, lim. min. 5 (2.2.30)
Controlador PID, lim. min. 5 (2.231)

Con estos parametros se pueden ajustar los limites minimo y maximo para la salida del
controlador PID.

Ajuste del limite: -1600.0% (of f,,,) < par. ID359 < par. ID360 < 1600.0% (of f,,,).

Estos limites son importantes, por ejemplo, al definir la ganancia, tiempo | y tiempo D
del controlador PID.

Senal entrada analdgica libre, seleccion de senal 34 (2220 2217
Seleccion de la senal de entrada para la entrada analdgica libre (la entrada no utilizada
para la sefal de referencial:

0 = Sin utilizar
1 = Senal de tensién U;,
2 = Senal de intensidad |;,
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362

1 = Reduccidn limite intensidad motor

Funcion entrada analdgica libre

0 = Funcion no utilizada

34 (2.221,2218)

Con este parametro se puede ajustar la funcion deseada de la entrada analdgica libre a:

(ID107)

Con esta senal se puede ajustar la
intensidad maxima del motor entre 0y
el limite maximo ajustado en el par.
ID107. Véase la Figura 8-26.

Limite de par

Entrada
analégica

.
v Rango de sefial 0V NX12K61

20mA
g ma 20mA
P Cliente

2 = Reducciodn intens. freno CC.

Figura 8-26. Escalado max. intens. motor

A través de la entrada analdgica libre
se puede reducir la intensidad del freno
de CC entre la intensidad zero y la
intensidad ajustada con el parametro
ID507. Véase la Figura 8-27.

Intensidad
freno CC

100% -
Par. ID507

04xIy

Entrada
analdgica libre

Rango de sefial
0 NX12K58

Figura 8-27. Reduccion intensidad freno CC

3 = Reduccion tiempos aceleracion y deceleracion.

Mediante la entrada analdgica libre se
pueden reducir los tiempos de acelera-
ciony deceleracién segun las
siguientes formulas:

Tiempo reducido = Tiempo ajustado de
acel./decel (par.ID103, ID104; ID502,
ID503]) dividido por el factor R de la
Figura 8-29.

A
Factor R

Free

analogue
input g

»

Signal range NX12K59
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Figura 8-28. Reduccion de los tiempos de
aceler. y deceler
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4 = Reduccion limite supervision de par

A Limite de par
El limite de supervisién ajustado se 100%
puede reducir a través de la entrada D3sy T
analdgica libre desde 0 hasta el limite
de supervision ajustado (ID349), véase
la Figura 8-29.
3 Entrada
! analdgica libre
0 Rango de sefial ‘ wazm,;

Figura 8-29. Reduccion limite supervision de
par

363 Lugar B seleccion de la l6gica Marcha/Paro 3 (2.2.15]

0 DIN4: contacto cerrado = marcha directa
DIN5: contacto cerrado = marcha inversa

A

FWD | Frecuenciade Tipo de paro
salida (ID506)
= libre

pNG—« ]
A
1
NX12K09

Figura 8-30. Marcha directa/Marcha inversa

@ La primera direccidn que se selecciona es la que tiene prioridad.
@ Cuando se abre el contacto DIN1, empieza a cambiar la direccion.

® Silas sefiales de Marcha directa (DIN4) y Marcha inversa (DIN5) se activan
simultdneamente, la seial de Marcha directa (DIN4] tiene prioridad.

1 DIN4: contacto cerrado = marcha contacto abierto = paro

DIN5: contacto cerrado = inversion  contacto abierto = directa
Véase la Figura 8-31.
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A

FWD | Frecuencia de Tipo de paro
salida (ID506)
= libre

REV

DING —J ____ Lo

DING —o |

NX12K10

Figura 8-31. Marcha, Paro, Inversion

2 DIN4: contacto cerrado = marcha contacto abierto = paro
DINS: cont. cerrado = permiso mar. cont. abierto = mar. no perm.y paro convert. si

3 conexidn tres hilos (control por pulsos):
DIN4: contacto cerrado = pulso de marcha
DINS: contacto abierto = pulso de paro

estd en marcha

(DIN3 se puede programar como orden de inversion)

Véase la Figura 8-32

A

Frecuencia de Tipo de paro
salida (ID506)
=libre

¥

Con pulsos de Marchay
Paro simultaneos, el Paro
se antepone a la Marcha

¥

REV

\

F

Marcha

I
I

I

I

I

. I

I

H :

DIN4 l
I

I

DINS
Paro

|\ NX012K11

Figura 8-32. Pulso de marcha/ Pulso de paro.

Las selecciones 4 a 6 se emplearan para excluir la posibilidad de un arranque no
intencionado cuando, por ejemplo, la alimentacidn se conecte, se vuelva a conectar tras
un fallo de alimentacion, tras un reset de fallo, tras detenerse el convertidor por
Permiso marcha (Permiso marcha = Falso) o cuando se cambie el lugar de control. Debe
abrirse el contacto de Marcha/Paro antes de que pueda arrancarse el motor.

4 DIN4: contacto cerrado = marcha directa (Pulso ascendente para marcha)

DIN5: contacto cerrado = marcha inversa (Pulso ascendente para marchal
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364
365

366

367

370

5 DIN4: contacto cerrado = marcha (Pulso ascendente para marchal)
contacto abierto = paro
DINbS: contacto cerrado = inversion
contacto abierto = directa

6 DIN4: contacto cerrado = marcha (Pulso ascendente requerido para marcha)
contacto abierto = paro
DINS: contacto cerrado = permiso marcha
contacto abierto = mar. no perm. y paro convert. si esta en marcha

Lugar B escalado referencia, valor minimo 3 [2.2.18)
Lugar B escalado referencia, valor maximo 3 [(2.2.19]

Véanse los parametros ID303 y ID304 anteriores.

Cambio suave 5 (2.2.37]

0 Mantener referencia
1 Copiar referencia

Si se ha seleccionado Copiar referencia, es posible cambiar entre control directoy
control PID y a la inversa sin escalar la referencia y el valor actual.

Por ejemplo: El proceso se acciona con una referencia directa de frecuencia (E/S lugar
de control B, fieldbus o panel) hasta un punto determinado y, seguidamente, el lugar de
control se cambia a uno en que esté seleccionado el controlador PID. El control PID se
empieza a mantener ese punto. El valor de error del controlador PID se fuerza a cero
cuando se cambia el lugar de control.

También es posible cambiar la fuente de control de vuelta al control directo de
frecuencia. En este caso, la frecuencia de salida se copia como la referencia de
frecuencia. Si el lugar de destino es el Panel, se copiaran el estado de marcha

(Marcha/Paro, Direccion y Referencial.

El cambio es suave cuando la referencia de la fuente de destino procede del Panel o de
un potencidmetro motorizado interno (par. ID332 [Ref. PID] =2 0 4, ID343 [I/0 B Ref] = 2
0 4, par. ID121 [Ref. Panell =2 0 4 y ID122 [Ref. Fieldbus]= 2 o 4.

Restauracién memoria potenciometro motorizado [Referencia de frecuencial
3567 (2.223, 2228 2213 22.1.16/

0 Sin restauracion
1 Restauracion de memoria en paroy desconexion
2 Restauracion de memoria en desconexion

Restauracion memoria potenciometro motorizado [Referencia PID)] 57
[2.2.29 22.1.17)

0 Sin restauracion
1 Restauracién de memoria en paroy desconexion
2 Restauracion de memoria en desconexion
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371 Referencia PID 2 [referencia adicional Lugar A] 7 (2.2.1.4]

Si la funcién de entrada Referencia PID 2 permitida= VERDADERA, este parametro
define qué lugar de referencia se selecciona como referencia controlador PID.

0 =Referencia Al1 (terminales 2y 3, p.ej. Potenciémetro)

1 =Referencia Al2 (terminales 5y 6, p.ej. transductor)

2 =Referencia Al3

3 =Referencia Al4

4 = Referencia PID 1 de panel

5 =Referencia de Fieldbus (FBProcessDatalN3)

6 =Potencidmetro motorizado

7 =Referencia PID 2 de panel

Si se selecciona el valor 6 para este parametro, las funciones D/SMINUC. poten. motor.
y AUMEN. poten. motor. deben conectarse a entradas digitales (parametros D417 y
ID418).

372 Entrada analdgica supervisada 7 (2.3.2.13)

0 =Referencia analdgica de Al1 (terminales 2y 3, p.ej. potenciémetro)
1 =Referencia analdgica de Al2 (terminales 4y 5, p.ej. transductor)

373 Funcion de supervision limite entrada analodgica 7 (2.3.2.14]

Si el valor de la entrada analdgica seleccionada esta por debajo/encima del limite
ajustado (par. ID374) esta funcion genera un mensaje de aviso a través de la salida
digital o las salidas relé en funcion de la salida a la que esté conectada la funcion de
supervision (par. ID463).

0 Sin supervision

1 Supervision limite bajo

2 Supervision limite alto

374 Valor de supervision limite entrada analdgica 7 (2.3.2.15)

El valor de la entrada analdgica seleccionada a supervisar con el parametro ID373.

375 Ajuste minimo salida analdgica 67 [23.5.7,2.337]

Sumar -100,0 al 100,0% a la salida analdgica.

376 PID referencia punto suma [referencia directa Lugar A] 5 (2.2.4]

Define qué fuente de refer. se anade a la salida del control. PID si éste se utiliza.
0 Sin referencia adicional (valor salida PID directa)

Salida PID + referencia Al1 de los terminales 2y 3 (p.ej. potenciémetro)
Salida PID + referencia Al2 de los terminales 4y 5 (p.ej. transductor)

Salida PID + referencia Al3

Salida PID + referencia Al4

Salida PID + referencia panel PID

Salida PID + referencia Fieldbus (FBSpeedReference)

7  Salida PID + referencia potenciémetro motorizado

Si se selecciona el valor 7 para este parametro, los valores de los pardmetros ID319 y
ID301 se ajustan automaticamente a 13. Véase la Figura 8-33.

O~NO1IT NN —

=
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Hz %
30,00 &2 7\
g N | Limitemax. PID _ _
SO e A
\ | Lim. min. PID/ -
20,00 £

Figura 8-33. PID referencia punto suma

Nota: Los limites maximo y minimo ilustrados en la figura limitan solamente la salida
PID, no las demas salidas.

377 Seleccion senal Al 234567 (228 223 221522217)

Conecte la senal Al1 a la entrada analdgica de su eleccion con este parametro. Para
mas informacidn, véase el Capitulo 6.4.

384 Histéresis joystick Al 6 (22.2.8

Este pardmetro define la histéresis de joystick entre el 0y el 20 %.

Cuando el control de potenciometro o joystick se gira de inversion a directo, la frecuen-
cia de salida desciende de forma lineal hasta la frecuencia minima seleccionada
(joystick/ potencidometro en posicién intermedia) y se queda ahi hasta que el joystick/
potenciémetro se gira hacia la orden directa. La cantidad de histéresis de joystick
definida con este pardmetro influye en cuanto deberd girarse el joystick/potenciémetro
para iniciar el aumento de la frecuencia hacia la frecuencia maxima seleccionada.

Si el valor de este parametro es 0, la frecuencia empieza a aumentar de forma lineal
inmediatamente cuando el joystick/potenciémetro se gira hacia la orden directa desde la
posicion intermedia. Cuando el control se cambia de directo a inversion, la frecuencia
sigue el mismo patron de forma inversa. Véase la Figura 8-34 .
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385

Referencia de frecuencia

Hz A
Méx.

INVERSA DIRECTA
50% 50%

escalado ref. A
ID304 = 70Hz

Frec. max. 1D102
= 50Hz

Frec. min. ID101 =

.
P
B
P

Entrada anal6gica

(VImA
(0-10V/20mA)

Min. escalado ref.
1D303 = OHz D321
=20%

by

Histéresis de joystick,
ID384 =20 %

ID322
=90 %

NX12k92

De inversa a directa

De directa a inversa

Figura 8-34. Ejemplo de histéresis de joystick. En este ejemplo, el valor del par. 2.2.2.9 [Limite

dormir]/ =0

Limite dormir Al71

é (2.2.2.9]

El convertidor de frecuencia se para automaticamente si el nivel de senal de entrada
analdgica desciende por debajo del L/mite dormir definido con este pardmetro. Véase la

Figura 8-35.

Referencia de frecuencia

Histéresis de joystick,
ID384 = 20 %

Hz A INVERSA DIRECTA
50% 50%
Max.
escalado ref. A B
1D304 = 70Hz
De inversa a directa
Frec. max. ID102 —} —— — — — — — — — — — —
=50Hz
MARCHA PARO
PARO  MARLHA
< 7 De directa a inversa
Entrada anal6gica
i q VImA
Frec. min. ID101 = (0-10V/20mA)
Min. escalado ref. - ’
ID303 = OHz D321 ID322
=20% Limite dormir =90 %
ID385 = 7%

NX12k99

Figura 8-35. Ejemplo de funcion limite dormir
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386

3588

393
394

395

396

397

Referencia de frecuencia
Hz A INVERSA DIRECTA

50% 50%

Max.
escalado ref.
ID304 = 70Hz

—

Inversa --> Directa

Frec. max. ID102
= 50Hz

Directa --> Inversa

Entrada analdgica
(V/ImA)

Frec. min. ID101 = (0-10V/20mA)

Min. escalado ref. >
P2.2.2.6 = OHz D321 oA ID322
=20% Histéresis de joystick, =90 %
ID384 = 20 %

NX12k95

Figura 8-36. Histéresis de joystick con frecuencia minima a 35Hz

Retraso dormir Al1 6 (2.2.2.10]

Este pardmetro define el tiempo durante el cual la senal de entrada analdgica debe
permanecer por debajo del limite dormir determinado con el pardametro ID385 para
parar el convertidor de frecuencia.

Seleccion senal Al2 234567 (2.2.9 2221, 223.17]

Conecte la senal Al2 a la entrada analdgica de su eleccion con este parametro. Para
mas informacion, véase el Capitulo 6.4.

Escalado referencia AlZ valor minimo 6 (2.2.3.6/

Escalado referencia AlZ valor maximo 6 (2.2.3.7]

Véanse los parametros ID303 y ID304.

Histéresis joystick Al2 é (2.2.3.8)
Véase |D384.

AlZ sleep limit é (2.2.3.9]
Véase |D385.

Limite dormir Al2 é [2.2.3.10)
Véase ID386.
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399 Escalado limite intensidad é [22.6.7)
0 = Sin utilizar
1=Al
2=AI2
3 =AI3
4 =Al4

5 = Fieldbus (FBProcessDatalN2)

Con esta senal se puede ajustar la intensidad maxima del motor entre Oy el limite
maximo ajustado en el parametro ID107.
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400 Escalado intensidad freno CC é (2.2.6.2]

Véase el pa. ID399 acerca de las selecciones.

Intensidad

A través de la entrada analdgica libre feno G
se puede reducir la intensidad del

freno de CC entre la intensidad 0,15 x F %507
[_y la intensidad ajustada con el
parametro ID507. Véase la Figura

8-37.
O,AX |H . Entrada
0 Rango de sefal ! NX12K58 >
Figura 8-37. Escalado intensidad freno CC
4071 Reduccion de los tiempos de aceler. y deceler. é (2.2.6.3]

Véase el par. ID399. N

Factor R
Mediante la entrada analdgica libre se
pueden reducir los tiempos de
aceleracion y deceleracion segun las
siguientes formulas:

Tiempo reducido = Tiempo
ajustado de acel./decel.

(par. D103, 104; ID502, ID503)
dividido por el factor R de la Figura
8-38.

Entrada
analogica libre

»
'

NX12K59

Rango de sefial

Figura 8-38. Reduccion de los tiempos de aceler. y
deceler.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS VACON ® 173

402

403

404

405

406

407

408

409

410
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Reduccion limite supervision de par 6 (2.2.6.4)
Véase 1D399.
A Limite de par
El limite de supervisidn de par 100%
ajustado puede reducirse con la e R !

senal de entrada analdgica libre |
entre Oy el limite de supervision !
ajustado, ID349. Véase la Figura
8-39. !

Entrada
analdgica libre
0 Rango de sefial NX12K60=
Figura 8-39. Reduccion limite supervision de par
Senal marcha 1 6 2.2.7.1)

Orden de marcha del lugar de control 1.
Programacion por defecto A.1.

Serial marcha 2 é (2272]

Orden de marcha del lugar de control 2.
Programacion por defecto A.2.

Fallo externo [cerrado] 87 (22711, 226.4)

Contacto cerrado: Se muestra el fallo y se para el motor.

Fallo externo [abierto] 87 (2.2.7.12 2.2.6.5/

Contacto abierto: Se muestra el fallo y se para el motor.

Permiso marcha 67 (2273 226.6)

Contacto abierto:Marcha del motor no permitida
Contacto cerrado: Marcha del motor permitida

Seleccion tiempo Aceleracion/Deceleracion 67 (22.7.13 2.2.6.7)

Contacto abierto: Tiempo Aceleracion/Deceleracion 1 seleccionado
Contacto cerrado: Tiempo Aceleracion/Deceleracion 2 seleccionado

Ajustar los tiempos de Aceleracion/Deceleracion con los parametros ID103 y ID104.

Control desde terminal de E/S 87 (2.2.7.18 2.2.6.8)

Contacto cerrado: Forzar lugar de control a terminal de E/S.

Control desde panel 67 (2.2.7.19,2.26.9]

Contacto cerrado: Forzar lugar de control a panel.
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417

412

413

414

415

416

417

418

419
420
421

422

Control desde fieldbus 67 (22720 226.10/

Contacto cerrado: Forzar lugar de control a fieldbus

NOTA: Cuando se fuerza el cambio del lugar de control, se usan los valores de
Marcha/Paro, Direccion y Referencia validos en el lugar de control respectivo.

El valor del parametro ID125 (Lugar de Control Panel) no varia.

Cuando se abre la entrada, el lugar de control se selecciona segun el parametro
ID125.

Inversion 87 (2274, ,226.11)
Contacto abierto: Direccion directa

Contacto cerrado: Direccion inversa

Velocidad jogging 67 [22.7.16,2.2.6.12)

Contacto cerrado: Se selecciona vel. Jogging como referencia de frecuencia
Véase el parametro ID124.

Programacion por defecto: A.4.

Reset de fallo 67 [2.2.7.10,2.2.6.13]

Contacto cerrado: Todos los fallos restaurados.

Aceleracion/Deceleracion prohibida 67 [2.2.7.14,2.2.6.14]

Contacto cerrado: No es posible la aceleracidn ni la deceleracion hasta que se abre el
contacto.

Frenado CC 67 [2.2.7.15,2.2.6.15]

Contacto cerrado: En el modo paro el freno de CC funciona hasta que el contacto se
abre.

DISMINUC. poten. motor. 67 [22.7.8 2.2.6.16]

Contacto cerrado: La referencia del potenciometro motorizado DISMINUYE hasta que se
abre el contacto.

AUMENTO poten. motor. 67 (22.7.9,2.2.6.17]

Contacto cerrado: La referencia del potenciometro motorizado AUMENTA hasta que se
abre el contacto.

Velocidad constante 1 é (2.2.7.5]
Velocidad constante 2 é (2.2.7.6]
Velocidad constante 3 6 (227.7]

Los valores de parametros se limitan de forma automatica entre las frecuencias minima
y maxima (par. 1D101y ID102).

Seleccion Al1/A12 é (2.2.7.17]

Con este parametro se puede seleccionar la sefal Al1 o Al2 como referencia de
frecuencia.
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423 Senal marcha A 7 (2.2.6.7)

Orden de marcha del lugar de control A.
Programacion por defecto: A.1

424 Senal marcha B 7 (2.2.6.2]

Orden de marcha del lugar de control B.
Programacion por defecto: A.4

425 Seleccion lugar control A/B 7 (2.2.6.3)

Contacto abierto: Lugar de control A
Contacto cerrado: Lugar de control B
Programacion por defecto: A.6

426 Enclavamiento rotacion 1 7 (2.2.6.18)

Contacto cerrado: Enclavamiento del accionamiento de rotacion 1 o del accionamiento
auxiliar 1 activado.
Programacion por defecto: A.2.

427 Enclavamiento rotacion 2 7 (2.2.6.19)

Contacto cerrado: Enclavamiento del accionamiento de rotacion 2 o del accionamiento
auxiliar 2 activado.
Programacioén por defecto: A.3.

428 Enclavamiento rotacion 3 7 (2.2.6.20]

Contacto cerrado: Enclavamiento del accionamiento de rotacion 3 o del accionamiento
auxiliar 3 activado.

429 Enclavamiento rotacion 4 7 (2.2.6.27)

Contacto cerrado: Enclavamiento del accionamiento de rotacion 4 o del accionamiento
auxiliar 4 activado.

430 Enclavamiento rotacion 5 V4 (2.2.6.22]

Contacto cerrado: Enclavamiento del accionamiento de rotacion 5 activado.

43171 Referencia PID 2 7 (2.2.6.23]

Contacto abierto: Referencia controlador PID seleccionada con el parametro ID332.
Contacto cerrado: Referencia panel controlador PID 2 seleccionada con el par. ID371.

432 Listo 67 (2331 231.17)

El convertidor de frecuencia esta listo para funcionar.

433 Marcha 67 (2332 2312

El convertidor de frecuencia esta en funcionamiento (motor en marchal.
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434

435

436

437

438

439

440

4417

442

443

444

445

446

447

Fallo 67 (2.3.3.3 23.1.3]

Ha ocurrido un disparo.
Programacion por defecto a: A.1.

Inversion fallo 67 (23.3.4,2.3.1.4)

No ha ocurrido un disparo.

Aviso 67 [2.3.3.5,2.3.1.5]

Senal de aviso general.

Fallo externo o aviso 67 (2.3.3.6, 2.3.1.6]

Fallo o aviso en funcién del par. ID701.

Aviso o fallo referencia 67 (2337 2317

Fallo o aviso en funcién del par. ID700.

Aviso sobretemperatura 67 (2.3.3.8 2.3.1.8]

La temperatura del refrigerador excede los +70°C.

Inversion 67 (2339 2319

Se ha seleccionado la orden de inversion.

Sentido no pedido 67 (2.3.3.10, 2.3.1.10)

El sentido de giro del eje del motor es diferente del sentido de giro pedido.

En velocidad 67 (23311, 23.1.11)

La frecuencia de salida ha alcanzado la referencia ajustada.

Velocidad jogging 67 (2.33.12,2.3.1.12]

Se ha seleccionado vel. jogging.

Lugar de control externo 67 [2.3.3.13, 23.1.13/
Control desde terminal de E/S seleccionado (Menu M3; par. ID125).

Control freno externo 67 (23314, 231.14)

Control ON/OFF de un freno externo con retraso programable. Utilizado en aplicaciones
en las que el freno mecanico se libera cuando se aplica energia a la bobina de freno.

Control freno externo, inversion 67 (23315, 231.15)

Control freno externo ON/OFF; salida activada cuando el control de freno estd OFF.
Usado en aplicaciones en las que el freno mecanico esta activo cuando no se aplica
alimentacion a la bobina de freno.

Funcion de supervision limite frecuen. salida 1 67 (2.3.3.16, 2.3.1.16)

Frecuencia de salida fuera del limite supervision ajustado limite Bajo/limite Alto (véanse
los parametros ID315y ID316)
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448

449

450

457

452

454

455
456
457

458

459

460
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Funcion de supervision limite frecuen. salida 2 67 (23317, 23.1.17)
Frecuencia de salida fuera del limite supervision ajustado limite Bajo/limite Alto (véanse
los parametros ID346 y ID347)

Funcién de supervision Limite referencia activa 67 (2.3.3.18 2.3.1.18)
Referencia activa fuera del limite de supervision ajustado limite Bajo/limite Alto (véanse
los parametros ID350 y ID351).

Funcién de supervision limite temperatura 67 (23319 23.1.19]
Temperatura del refrigerador del conv. frec. fuera del limite de supervision ajustado
(véanse los parametros ID354 y ID355).

Funcion de supervision limite de par 67 [2.3.3.20, 2.3.1.20)

El par motor esta fuera del limite de supervision ajustado (véanse los pardmetros D348
y ID349).

Proteccion térmica del motor 67 (23321, 231.271)

El termistor del motor inicia una senal de sobretemperatura que puede conducirse a

una salida digital.

NOTA: Este parametro no funcionara a menos que se disponga de Vacon OPTA3 o OPTB2
(carta relé de termistor] conectada.

Activacion regulador motor 67 [2.3.3.23,2.3.1.23]

Activado el regulador de sobretension o sobreintensidad.

Fieldbus input data 1 [FBFixedControlWord, bit 3] 67 [2.3.3.24, 2.3.1.24]

Fieldbus input data 2 [FBFixedControlWord, bit 4] 67 (2.3.3.25, 2.3.1.25)
Fieldbus input data 3 [FBFixedControlWord, bit 5] 67 [2.3.3.26,2.3.1.26)

Los datos del fieldbus (FBFixedControlWord) pueden transmitirse a salidas digitales del
convertidor de frecuencia.

Control accionamiento rotacion 1/auxiliar 1 7 (2.3.1.27]

Senal de control para el accionamiento de rotacién/auxiliar 1.

Programacion por defecto: B.1

Control accionamiento rotacion 2/auxiliar 2 7 (2.3.1.28)

Senal de control para el accionamiento de rotacién/auxiliar 2.

Programacion por defecto: B.2

Control accionamiento rotacion 3/auxiliar 3 7 (2.3.1.29]

Senal de control para el accionamiento de rotacién/auxiliar 3. Si se utilizan tres (o mas)
accionamientos auxiliares, recomendamos la conexion del n°® 3 a una salida relé
también. Dado que la carta OPTA2 dispone solamente de dos salidas relé, se reco-
mienda adquirir una carta de expansion de E/S con salidas relé extra (p.ej. Vacon
OPTB5).

=
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461

462

463

464

471

472
473
474
475
476

477

478

479

480

48171

Control accionamiento rotacion 4/auxiliar 4 7 (2.3.1.30]

Senal de control para el accionamiento de rotacién/auxiliar 4. Si se utilizan tres (o mas)
accionamientos auxiliares, recomendamos la conexidon del n® 3y el 4 a una salida relé
también. Dado que la carta OPTA2 dispone solamente de dos salidas relé, se reco-
mienda adquirir una carta de expansion de E/S con salidas relé extra (p.ej. Vacon
OPTB5].

Control rotacion 5 7 (2.3.1.37)

Senal de control para el accionamiento de rotacion 5.

Limite supervision entrada analogica 67 (23.3.22,2.3.1.22]

La senal de entrada analdgica seleccionada esta fuera del limite de supervisidn ajustado
(véanse los parametros ID372, ID373 y ID374).

Seleccion senal salida analdgica 1 234567 (2312351 233.1)]

Conecte la sefal AO1 a la salida analdgica de su eleccidn con este parametro. Para mas
informacion, véase el Capitulo 6.4 Principio de programacion “Terminal To Function”
(TTF).

Seleccion senal salida analogica 2 234567 (2.3.12,2322,236.1, 234.1)

Conecte la senal AO2 a la salida analdgica de su eleccion con este parametro. Para mas
informacion, véase el Capitulo 6.4 Principio de programacion “Terminal To Function”
(TTF).

Contenido salida analogica 2 234567 [2.3.13, 2323 2.3.6.2, 2.3.4.2
Tiem. filtrado sal. analogica 2 234567 (2.3.14, 2.3.24,2.3.6.3 2.3.4.3]
Inversion salida analdgica 2 234567 (2.3.15, 2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4]
Minimo salida analdgica 2 234567 (2.3.16,2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5]
Escalado salida analdogica 2 234567 (2.3.17,2.3.27, 2.3.6.6, 2.3.4.6]

Acerca de las descripciones y funciones de los parametros, véase la salida analdgica 1
en las paginas 150 a 151.

Ajuste minimo salida analdgica 67 [2.3.6.7,2.3.4.7]

Sumar -100,0 al 100,0% a la salida analdgica.

Seleccion senal salida analdgica 3 67 (23.7.1,235.1)

Véase ID464.
Contenido salida analdgica 3 67 (2.3.7.2,23.5.2]
Véase ID307.
Tiempo filtrado sal. analogica 3 67 (2.3.7.3 2.3.5.3
Véase 1D308.
Inversion salida analogica 3 67 [2.3.7.4,2.3.5.4)

Véase 1D309.
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482 Minimo salida analogica 3 67 [2.3.7.5,2.3.5.5]
Véase ID310.

483 Escalado salida analdgica 3 67 (2.3.7.6,2.3.5.6]
Véase ID311.

484 Ajuste minimo salida analdgica 67 [23.7.7,2.3.5.7]
Véase ID375.

485 Escalado limite de par 6 [2.2.6.5]

Véase el par. ID399 acerca de las selecciones.

486 Seleccion senal salida digital 1 é (2.3.1.7]

Conecte la sefal DO1 a la salida digital de su eleccidn con este parametro. Para mas
informacion, véase el Capitulo 6.4, Principio de programacion “Terminal To Function”
(TTF). La funcidn de la salida digital se puede invertir con las opciones de Control, par.

ID1084.
487 Retraso conexion salida digital 1 é (2.3.1.3
488 Retraso desconexion salida digital 1 6 (2.3.1.4]

Con estos parametros se pueden ajustar retrasos de conexioén y desconexion para
salidas digitales.

Sefial de
salida digital

Salida DO1/DO2

—» < '.
Retraso Retraso
conexiéon desconexion

NX12k102

Figura 8-40. Salidas digitales 1 y 2, retrasos de conexion y desconexion

489 Seleccion senal salida digital 2 6 (2.3.2.7]
Véase 1D486.

490 Cont. salida digital 2 é (2.3.2.2)
Véase ID312.

491 Retraso conexion salida digital 2 6 (2.3.2.3]
Véase 1D487.

492 Retraso desconexion salida digital 2 é [2.3.1.4]
Véase 1D488.
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493

494
495

496

498

Entrada de ajuste é (2.2.1.4)

Con este parametro se puede
Maximo de ajuste

. ~ . A
seleccionar la senal segun la mzstada IDA95 = 10%

cual puede ajustarse con \
precision la referencia de 4bHz

frecuencia al motor.

Ajuste 0 %

40Hz

Sin utilizar
Entrada analdgica 1 A |

Entrada analégica 2 Min. de ajuste
Entrada analdgica 3
Entrada analdgica 4
Senal del fieldbus

(FBProcessDatalN] >

Entrada analégica

36Hz

OO~ WN-—-0O

NX12K108

Figura 8-41. Un ejemplo de entrada de ajuste

Minimo ajuste é (2.2.1.5
Maximo ajuste é (2.2.1.6)

Estos parametros definen el minimo y el maximo de las senales ajustadas. Véase la
Figura 8-41.

Seleccion Juego pardmetros 1/2 6 (2.2.7.21)

Con este parametro se puede elegir entre el Juego de pardmetros 1y el 2. La entrada
para esta funcion puede seleccionarse desde cualquier ranura. El procedimiento de
seleccidn entre juegos de parametros se detalla en el Vacon NX Manual del usuario.

Entrada digital = FALSO (0):
- Elgrupo activo se guarda como juego 2
- Elgrupo 1 se carga como juego activo

Entrada digital = VERDADERO (1):
- Elgrupo activo se guarda como juego 1
- Elgrupo 2 se carga como juego activo

Nota: Los valores de pardmetros sélo pueden cambiarse en el juego activo.

Memoria de pulso de arranque 3 (2.2.24)

Al asignar un valor a este parametro se determina si el estado actual de RUN se copia
cuando el lugar de control se cambia de A a B o viceversa.

0 =No se copia el estado de RUN
1 =Se copia el estado de RUN

Para que este parametro surta efecto, los parametros ID300 e ID363 deben estar
ajustados al valor 3.
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500
5071

502
503

504
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Acc/Dec curva rampa 1 234567 (2.4.7]
Acc/Dec curva rampa 2 234567 (2.4.2)

Con estos parametros se puede programar que se suavice el inicio y el final de la rampa.
Ajustando este valor a 0 la rampa es lineal, con lo que la aceleracidn y deceleracion
actuan inmediatamente con los cambios de referencia.

Ajustar el valor del parametro entre 0,1...10 segundos para este parametro produce una
aceleracion/deceleracion de curva-S. El tiempo de aceleracidn se determina con los
pardmetros ID103/ID104 (ID502/ID503).

A
[HZ]

ID103, ID104
(ID502, ID503)

ID500 (ID501)

[
| |

I
PR

ID500 (ID501) [t]

»

>
NX12K20

Figura 8-42. Curva en S de aceleracion/deceleracion

Tiempo aceleracion 2 234567 (2.4.3]
Deceleration time 2 234567 (2.4.4]

Estos valores corresponden al tiempo necesario para que la frecuencia de salida acelere
desde la frecuencia cero a la maxima frecuencia ajustada (par. ID102). Estos parametros
posibilitan el ajuste de dos diferentes rampas de aceleracion/deceleracion en una apli-
cacion. Se puede seleccionar la rampa activa mediante la entrada programable DIN3
(par. 1D301).

Chopper de frenado 234567 (2.4.5]

0 Sin chopper de frenado

1 Chopper de frenado utilizado y probado en estado de Marcha. También puede
probarse en estado Listo.

2 Chopper externo de frenado (sin pruebal)

3 Utilizado y probado en estado Listo y en Marcha.

4 Utilizado en Marcha (sin prueba)

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

=
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505

506

507

Tipo de Marcha (2.4.6]
Rampa:
0 El convertidor de frecuencia se pone en marcha a 0 Hz y acelera hasta la

frecuencia ajustada con el tiempo de aceleracion ajustado. (La inercia de la
carga o el rozamiento del arranque pueden ocasionar un tiempo de
aceleracion mas prolongado).

Marcha motor girando:

1 El convertidor de frecuencia permite poner en marcha un motor que esté
girando mediante la aplicacion al motor de un pequeno par y buscando la
frecuencia que corresponde a la velocidad actual de giro del motor. La
busqueda empieza en la frecuencia maxima hasta que encuentra el valor
actual. Después, la frecuencia de salida se acelera/decelera hasta el valor de
referencia ajustado, seguin el parametro de aceleracion/deceleracion
ajustado.

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

Tipo de paro (2.4.7)
Libre:
0 El motor para libremente sin ningdn control del convertidor después de la

orden de Paro.

1 Después de la orden de Paro, la velocidad del motor decelera segun los
ajustes del parametro de deceleracidn.
Si existe una alta energia cinética, es recomendable utilizar una resistencia
externa para una rapida deceleracion.

Rampa + Paro libre Permiso marcha

2 Después de la orden de Paro, la velocidad del motor decelera segun los
ajustes del parametro de deceleracién. De todos modos, cuando se ajusta la
sefal Permiso marcha ( p.ej. DIN3J, el motor para libremente sin ningun
control del convertidor.

Libre + Paro en rampa Permiso marcha

3 El motor para libremente sin ningun control del convertidor. De todos modos,
cuando se ajusta la sefial Permiso marcha (p.ej. DIN3), la velocidad del motor
decelera segun los ajustes del parametro de deceleracion. Si existe una alta
energia cinética, es recomendable utilizar una resistencia externa para una
rapida deceleracion.

Intensidad frenado CC 234567 (2.4.8)

Define la intensidad que se inyecta al motor durante el frenado por CC.
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Tiempo freno CC al paro 234567 (2.4.9]

Define si el frenado de CC esta Conectado o Desconectado y el tiempo de frenado de CC
para parar el motor. El modo de funcionamiento del freno de CC depende del ajuste del
modo de paro, parametro ID506.

0 Freno CC desconectado

>0 El freno por CC esta en uso y su funcionamiento depende de la funcién de
paro, ([param. ID506). El tiempo de frenado por CC se determina con este
parametro.

Par. ID506 = 0; Funcidn 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 se para eléctricamente con el tiempo mas corto posible
sin utilizar la resistencia externa de frenado opcional.

El tiempo de frenado esta escalado en funcidn de la frecuencia a la que empieza el
frenado de CC. Si la frecuencia es mayor que la frecuencia nominal del motor, el valor
ajustado del parametro ID508 determina el tiempo de frenado. Cuando la frecuencia es
<10% de la nominal, el tiempo de frenado es el 10% del valor ajustado en el parametro
ID508.

A
fout fout

N Frecuencia de salida

AN
\__- Velocidad del motor
N\

AN
AN

\\ Frecuencia de salida
N .
N Velocidad del motor
Freno CC con. N 0.1 xfn _—
- \\ +1— Freno CC conectado
. t
. N
t=1x1D508 " 1< =! t=0,1x 1D508 -

v

MARCHA MARCHA
PARO

PARO

NX12K21

Figura 8-43. Tiempo frenado CC cuando paro = libre.
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Par. ID506 = 1; Funcidn paro = rampa:

Después de la orden de paro, se decelera la velocidad del motor segun el ajuste de los
parametros de deceleracion, lo mas rapido posible hasta la velocidad definida por el
parametro ID515, donde se pone en marcha el freno de CC.

A

El tiempo de duracidon del frenado se
define en el parametro ID508. Si la
energia cinética es muy alta, recomen-
damos utilizar una resistencia de
frenado externa para una mas rapida

deceleracion. Véase la Figura 8-44. Freno CC

ID515

t

t =1D508

NX12K23

MARCHA

PARO

Figura 8-44. Tiempo frenado CC cuando paro =

rampa
509 Area frecuencia prohibida 1; Limite bajo 234567 (2.5.7]
5710 Area frecuencia prohibida 1; Limite alto 234567 (2.5.2)
511 Area frecuencia prohibida 2; Limite bajo 34567 (2.5.3]
512 Area frecuencia prohibida 2: Limite alto 34567 (2.5.4)
513 Area frecuencia prohibida 3; Limite bajo 34567 (2.5.5]
574 Area frecuencia prohibida 3; Limite alto 34567 (2.5.6]

En algunos sistemas, puede ser necesario evitar ciertas frecuencias debido a problemas
de resonancias mecanicas. Con estos N
parametros es posible ajustar limites Frecuencia

para la regién de "frecuencia de salto”. de salida [Hz]
Véase la Figura 8-45.

ID509 | ID510
ID511 | ID512
ID513 | ID514

Referencia [Hz]

NX12K33

Figura 8-45. Ajuste de una zona de frecuencia
prohibida.

5715 Frecuencia conexion freno CC con Paro por rampa 234567 (2.4.10)

La frecuencia de salida a la cual se aplica el freno de CC. Véase la Figura 8-44.
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576 Tiempo freno CC a la marcha 234567 (2.4.17)

El frenado por CC se activa al dar la orden de marcha. Este parametro define el tiempo
antes de la liberacion del freno. Tras la liberacidn del freno, la frecuencia de salida
aumenta segun la funcidn de marcha ajustada con el parametro ID505.

518 Relacion de escalado de velocidad de la rampa de acel/decel entre limites de
frecuencia prohibida 234567 (2.5.3 2.5.7]

Define el tiempo de aceleracién/deceleracion cuando la frecuencia de salida esta entre
los limites del rango de frecuencia prohibida seleccionados (pardmetros ID509 y ID510).
La velocidad de rampa (tiempo de aceleracion/deceleracion seleccionado 1 0 2) se
multiplica con este factor. P.ej. el valor 0,1 hace que el tiempo de aceleracion sea 10
veces menor que fuera de los limites del rango de frecuencia prohibida.

fout [Hz]
e
e
Ve
Va
ID518 = 0,2 P
e
R
R
D510 [-=-======mmmmmmsmmmmmeoo o
(ID512; ID514) -
‘/,/ \
D509 __________________/_/ ID518=1,2
(ID511; ID513) o
e
Ve
Ve
R
e
Rd
7 Tiempo [s]
NX12k81

Figura 8-46. Escalado de (a velocidad de rampa entre frecuencias prohibidas

5719 Intensidad de frenado de flujo 234567 (2.4.13]

Define el valor de la intensidad de frenado de flujo. El rango de ajuste del valor depende
de la aplicacion que se utilice.

520 Freno de flujo 234567 (2.4.12)

En lugar del frenado de CC, el frenado de flujo es una forma Gtil de aumentar la
capacidad de frenado cuando no se necesitan resistencias de frenado adicionales.
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

Nota: El frenado de flujo convierte la energia en calor en el motor, y ha de utilizarse
intermitentemente para evitar danar el motor.
521 Modo control motor 2 é (2.6.12]

Con este parametro es posible ajustar otro modo de control del motor. El modo utilizado
se determina con el parametro ID164.
Acerca de las selecciones, véase el parametro ID400. Z
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530
53171

532

533

Referencia avance lento 7 é (2.2.7.27]
Referencia avance lento 2 é (2.2.7.28)

Estas entradas activan la referencia de avance lento y el avance lento est4 habilitado.
Las entradas también inician la unidad si no hay ninguna peticién de marcha de otro
sitio.

El parametro solo esta disponible para unidades NXP.

Habilitar marcha lenta 6 (2.2.7.26]

Si estd utilizando la funcidn de marcha lenta, el valor de entrada debe ser VERDADERO,
determinado por una senal digital o mediante el ajuste del valor del parametro a 0.2. El
parametro solo esta disponible para unidades NXP.

Rampa de marcha lenta 6 (2.4.18)

Este parametro define los tiempos de aceleracidn y la deceleracion cuando la marcha
lenta estd activada.
El parametro solo esta disponible para unidades NXP.
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600 Modo control de motor 234567 (2.6.1]

Applic.

el 2 3 4 5 6 7
0 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P | NXS
1 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P | NXS
2 Sin utilizar | Sin utilizar | Sin utilizar | Sin utilizar | NXS/P [ NA
3 NXP NXP NXP NXP NXS/P | NA
4 NA NA NA NA NXS/P | NA

Tabla 8-72.

Seleccidnes:

0 Control de frecuencia: Las referencias, tanto desde el panel como desde las E/S,
son referencias de frecuencia y 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 las E/S,
son referencias de velocidad y el convertidor de frecuencia
controla la velocidad del motor que compensa el desli-
zamiento del motor (precision + 0,5%).

2 Control de par En modo de control de par, las referencias se utilizan para
controlar el par motor.

3 Ctrl. de velocidad (bucle cerrado)

Las referencias, tanto desde el panel como desde las E/S,
son referencias de velocidad y el convertidor de frecuencia
controla la velocidad del motor con mucha precision,
comparando la velocidad actual recibida del tacometro con
la referencia de velocidad (precision £0,01%].

4 Ctrl. de par (bucle cerrado)

Las referencias, tanto desde el panel como desde las E/S,
son referencias de pary el convertidor de frecuencia
controla el par motor.

6071 Frecuencia de conmutacion 234567 (2.6.9]

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

El rango de este parametro depende de la potencia del convertidor de frecuencia:

Tipo Min. [kHz] Méax. [kHz] Por defecto [kHz]
0003—0061 NX_5
0003—0061 NX_2 1.0 16,0 10.0
0072—0520 NX_5 1.0 10.0 3.6
0041—0062 NX_6
0144—0208 NX_6 1.0 6.0 =

Tabla 8-13. Valores en funcion de la talla de convertidor
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602

603

604

605

606

607

608

Nota: La frecuencia de conmutacidn real puede reducirse a 1,5kHz por funciones de
gestion térmica. Esto debe tenerse en cuenta cuando se utilicen filtros de onda inusoidal
u otros filtros de salida con una frecuencia de resonancia baja.

Punto de desexcitacion 234567 (2.6.4)

El punto de desexcitacion es la frecuencia de salida a la cual la tension de salida alcanza
el valor maximo ajustado (ID603).

Tension en el punto de desexcitacion 234567 (2.6.5]

Por encima de la frecuencia en el punto de desexcitacion, la tension de salida
permanece en su valor maximo ajustado. Por debajo de la frecuencia en el punto de
desexcitacion, la tension de salida depende de los ajustes de los parametros de la curva
U/f. Véanse los pardmetros ID109, ID108, ID604 y ID605.

Cuando se ajustan los parametros ID110y ID111 ((tensién nominal y frecuencia nominal
del motor), los pardmetros ID602 y ID603 se ajustan automaticamente al valor
correspondiente. Si son necesarios valores diferentes para el punto de desexcitaciony
para la maxima tension de salida, cambiar estos parametros después de ajustar los
parametros ID110y ID111.

Curva U/Y, frecuencia en el punto medio 234567 [2.6.6]

Si se ha seleccionado la curva U/f programable con el parametro 2.6.3 este parametro
define la frecuencia en el punto medio de dicha curva. Véase la Figura 8-2.

Curva U/Y, tensién en el punto medio 234567 [2.6.7]

Si se ha seleccionado la curva U/f programable con el parametro ID108 este parametro
define la tensidn en el punto medio de dicha curva. Véase la Figura 8-2.

Tension de salida a frecuencia cero 234567 (2.6.8)

Si se ha seleccionado la curva U/f programable con el parametro ID108 este parametro
define la tensidn de dicha curva con frecuencia cero. NOTA: Si se modifica el valor del
parametro ID108, este parametro se ajusta a cero. Véase la Figura 8-2.

Control sobretension 234567 (2.6.10]

Estos pardmetros permiten desconectar los controladores de sobre/baja tension. Esto
puede ser Util si, por ejemplo, la red de alimentacion fluctia méas del -15% al +10% y la
aplicacion no soporta esta sobre/baja tension. El controlador controla la frecuencia de
salida teniendo en cuenta las fluctuaciones de alimentacidn.

0 Controlador desconectado

1 Controlador conectado = Para pequenos ajustes de frecuencia

2 Controlador conectado (Rampa) = El controlador ajusta la frecuencia de salida hasta
su maximo.

Control baja tension 234567 [2.6.17]

Véase el par. ID607.
Nota: Silos controladores estan desconectados, pueden ocurrir disparos por
sobre/baja tension.

0 Controlador desconectado
1 Controlador conectado
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609 Limite de par 6 (2.10.7

Con este parametro se puede ajustar el control de limite de par entre 0,0 - 300,0 %.

610 Ganancia P control limite de par 6 (2.10.2)
Este pardmetro define la ganancia del controlador del limite de par. Este pardmetro se
utiliza solo en control de Lazo Abierto.

611 Ganancia | control limite de par 6 (2.10.3

Determina la ganancia | del controlador del limite de par. Este parametro se utiliza solo
en control de Lazo Abierto.

612 Bucle cerrado: Intensidad magnetizacion 23456 (2.6.17.1,2.6.14.1, 2.6.23.7]
Ajusta la intensidad de magnetizacion del motor (intensidad sin carga). Véase el Capitulo
9.2.

613 Bucle cerrado: Ganancia P control velocidad 23456 (2.6.17.2,2.6.14.2, 2.6.23.2]

Ajusta la ganancia para el controlador de velocidad en % por Hz. Véase el Capitulo 9.2.

614 Bucle cerrado: Tiempo | control velocidad 23456 (2.6.17.3 2.6.14.3 2.6.23.3]

Ajusta la constante de tiempo integral para el controlador de velocidad. El aumento del
tiempo | incrementa la estabilidad, pero alarga el tiempo de respuesta de velocidad.
Véase el Capitulo 9.2.

615 Bucle cerrado: Tiempo velocidad cero a la marcha 23456 [2.6.17.9,2.6.14.9, 2.6.23.9)

Tras emitir la orden de marcha, el convertidor permanecera en velocidad cero durante
el tiempo definido por este parametro. La rampa se liberara para sequir la referencia de
frecuencia/velocidad ajustada tras transcurrir este periodo desde la emision de la
orden. Véase el Capitulo 9.2.

616 Bucle cerrado: Tiempo velocidad cero al paro 23456 (2.6.17.10, 2.6.14.10,
2.6.23.10/

El convertidor permanecera en velocidad cero con los controladores activos durante el
tiempo definido por este parametro tras alcanzar la velocidad cero cuando se emite una
orden de paro. Este parametro no tiene efecto si la funcion de paro seleccionada (par.
ID506) es Libre. Véase el Capitulo 9.2.

617 Bucle cerrado: Ganancia P control intensidad 23456 (26.17.17.2.6.14.17,
2.6.23.17)

Ajusta la ganancia para el controlador de intensidad. Este controlador sélo esta activo
en los modos de bucle cerrado y bucle abierto avanzado. El controlador genera la
referencia vectorial de tension hacia el modulador. Véase el Capitulo 9.2.

618 Bucle cerrado: Tiempo de filtro codificador 23456 (2.6.17.15, 2.6.14.15,
2.6.23.15)

Ajusta la constante de tiempo de filtro para la medicién de velocidad.

El parametro puede utilizarse para eliminar el ruido de la senal del codificador. Un

tiempo de filtro demasiado alto reduce la estabilidad del control de velocidad. Véase el

Capitulo 9.2. Z
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619

620

621

626

627

628

63171

Bucle cerrado: Ajuste de deslizamiento 23456 (2.6.17.6,2.6.14.6, 2.6.23.6]

La velocidad de la placa de caracteristicas del motor se emplea para calcular el desliza-
miento nominal. Este valor se utiliza para ajustar la tension del motor con carga. A
veces, la velocidad de la placa de caracteristicas es un poco imprecisa, por lo que puede
recurrirse a este parametro para ajustar el deslizamiento. La reduccion del valor de
ajuste de deslizamiento incrementa la tension del motor cuando el motor tiene carga.
Véase el Capitulo 9.2.

Caida de carga 23456 [2.6.15,2.6.12)

La funcion de caida permite reducir la velocidad en funcidn de la carga. Este parametro
ajusta la cantidad correspondiente al par nominal del motor.

Bucle cerrado: Par de arranque 23456 (2.6.17.11,2.6.14.11,26.23.11)

Seleccione aqui el par de arranque.

La Memoria de par se emplea en aplicaciones de grta. El Par de arranque DCTO./INV.
puede utilizarse en otras aplicaciones para ayudar al controlador de velocidad. Véase el
Capitulo 9.2.

0=Sin utilizar
1=Memoria de par
2=Ref. de par
3=Par dcto./inv

Bucle cerrado: Compensacion de aceleracion 23456 [2.6.17.5,2.6.14.5, 2.6.23.5]

Ajusta la compensacion de la inercia para aumentar la respuesta de velocidad durante
la aceleracion y la deceleracidn. El tiempo se define como el tiempo de aceleracién
hasta la velocidad nominal con par nominal. Este parametro también esta activo en el
modo de bucle abierto avanzado.

Bucle cerrado: Intensidad magnetizante al arranque 23456 [26.17.7, 2.6.14.7,
2.6.23.7)
Bucle cerrado: Tiempo de magnetizacion al arranque 23456 (2.6.17.8 2.6.14.8,
2.6.23.8)

Ajustar el tiempo para alcanzar la corriente magnetizante.

ldentificacion 23456 (2.6.13 2.6.16)

La identificacidon forma parte del ajuste de los parametros especificos del motory la
unidad. Es una herramienta para la puesta en marcha y servicio de la unidad con el fin
de encontrar los mejores valores de parametros posibles para la mayoria de las
unidades. La identificacion automatica del motor calcula o mide los parametros del
motor que son necesarios para el control 6ptimo del motor y la velocidad.

0 = Ninguna accién

No se solicita ninguna identificacion.
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1 = Identificacidon sin marcha del motor

La unidad se pone en marcha sin velocidad para identificar los parametros del motor. ELl
motor recibe corriente y tension pero ninguna frecuencia.

2 = Identificacion con marcha del motor (sdlo NXP)

La unidad se pone en marcha con velocidad para identificar los parametros del motor.
Nota: Se recomienda realizar esta prueba de identificacidn sin carga en el motor para
obtener los mejores resultados.

3 = Codificador ident. marcha

Identifica la posicion cero del eje cuando se utiliza un motor PMS con codificador
absoluto.

Los datos basicos de la placa del nombre del motor deben ajustarse correctamente
antes de realizar la identificacion:

ID110 Tension nominal del motor (par. 2.1.6)
ID111 Frecuencia nominal del motor (par. 2.1.7)
ID112 Velocidad nominal del motor (par. 2.1.8]
ID113 Corriente nominal del motor (par. 2.1.9)
ID120 Cos phi del motor (par. 2.1.10)

Con un bucle cerrado y un encoder instalado, también hay que ajustar el parametro para
impulsos/revoluciones (en el Menu M7).

La identificacidon automatica se activa mediante el ajuste de este parametro con el valor
apropiado, seguido de una orden de marcha en la direccion solicitada. La orden de
marcha debe emitirse dentro de un margen de 20 s. Si no se emite ninguna durante este
plazo, se cancela la identificacidon y el parametro recupera su ajuste por defecto. La
identificacion

puede detenerse en cualquier momento con una orden normal de paroy el parametro
recupera su ajuste por defecto. Si la identificacién detecta un fallo o cualquier otro
problema, la identificacion se completara si es posible. Una vez terminada, la aplicacion
comprueba el estado de la identificacion y genera un fallo/advertencia si se produce
alguno. Durante la identificacidn, el control del freno esta desactivado (Véase el Capitulo
9.1).

633 Bucle cerrado: Par de arrangue, directo 23456 [26.17.12 2.6.14.12 2.6.23.12/
Ajusta el par de arranque para la direccion de avance si se selecciona con el par. ID621.

634 Bucle cerrado: Par de arranque, inversa 23456 (2.6.17.13 2.6.14.13,
26.23.13)

Ajusta el par de arranque para la direccién de inversa si se selecciona con el par. ID621.

636 Frecuencia minima para control de par de bucle abierto é (2.10.8)

Define el limite de frecuencia por debajo del cual funciona el convertidor de frecuencia

en modo de control de frecuencia.

Debido al deslizamiento nominal del motor, el calculo de par interno es impreciso a

bajas velocidades y se recomienda el uso del modo de control de frecuencia. Z
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637

638

639

640

641

642
643

644

645
646

649

Ganancia P control velocidad, bucle abierto é [2.6.13)

Define la ganancia P para el controlador de velocidad en modo de control de bucle
abierto.

Ganancia [ control velocidad, bucle abierto 6 [2.6.14)
Define la ganancia | para el controlador de velocidad en modo de control de bucle
abierto.

Ganancia P control de par 6 (2.10.9)

Define la ganancia P del controlador de par.

Ganancia | control de par é (2.10.10)

Define la ganancia | del controlador de par.

Seleccion de referencia de par é (2.10.4]
Define la fuente de la referencia de par.

0=Sin utilizar

1=Entrada analdgica 1

2=Entrada analogica 2

3=Entrada analdgica 3

4=Entrada analdgica 4

5=Entrada analdgica 1 (joystick]
6=Entrada analdgica 2 (joystick]
7=Desde el panel, pardametro R3.5

8=Fieldbus
Escalado de referencia de par, valor maximo 6 [2.10.5]
Escalado de referencia de par, valor minimo é [2.10.6]

Escala de los niveles minimo y maximo del cliente para las entradas analdgicas dentro
de -300,0%...300,0%.

Limite de velocidad de par é (2.10.7]

Gracias a este parametro, es posible ajustar la frecuencia maxima para el control del
par.

0 Frecuencia maxima, par. D102

1 Referencia de frecuencia seleccionada

2 Velocidad constante 7, par. ID130

Limite par negativo é [2.6.23.21]
Limite par positivo é [2.6.23.22)

Define el limite de par para las direcciones positiva y negativa.

Posicion del eje motor PMS 6 [2.6.24.4)

Identifica la posicion cero del eje cuando se utiliza un codificador absoluto para motor
PMS.
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650 Tipo de motor 6 (2.6.24.7]
Seleccione el tipo de motor utilizado con este parametro.

0 Motor de induccién
1 Motor sincrono de iman permanente

651 Flux current Kp 6 [2.6.24.2)
652 Flux current Ti é (2.6.24.3]
654 Habilitar identificacion Rs 6 (2.6.24.5]

Identificacion de resistencia del estator al inicio.

No

1 Si

655 Limite indice modulador
Este parametro puede utilizarse para incrementar la tension del motor en la zona
desexcitacion.

656 Tiempo de dispersion de carga 6 (2.6.18)
Esta funcion se utiliza para lograr una dispersion de la velocidad dinamica debido a los
cambios de carga. El parametro define el tiempo durante el cual la velocidad vuelve al
nivel que tenia antes del incremento de la carga.

662 Caida de tension medida 6 (2.6.25.16]
La caida de tension medida en la resistencia del estator entre dos fases con la corriente
nominal del motor.

665 Ir [tensidn): Ariadir escala generador ] (2.6.25.19]

Factor de escalado para compensacién IR, lado generador.

667 Ir [tensidn): Afradir escala funcionamiento con motor 6 [2.6.25.20)

Factor de escalado para compensacion IR, lado funcionamiento con motor.

868 /U Offset 6 (2.6.25.21)]
669 IV Offset é (2.6.25.22)
870 /W Offset 6 (2.6.25.23)

Valores offset para la medicion de la corriente de fase.
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700

7071

702

703

704

Respuesta frente fallo 4mA 234567 2.7.7]
0 =Sin accién
1 = Aviso

2 = Aviso, la frecuencia anterior en 10 segundos se ajusta como referencia
3 = Aviso, la frecuencia constante (Par. ID728) se ajusta como referencia

4 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506

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

El mensaje y la accidn de aviso o fallo se generan cuando se utiliza la sehal de
referencia 4...20 mA y la senal cae por debajo de los 3,5 mA durante 5 segundos o por
debajo de 0,5 mA durante 0,5 segundos. La informacidn se puede programar a través de
la salida digital y a través de las salidas a relés.

Respuesta frente fallo externo 234567 (2.7.3]

0 = Sin accidn

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506

3 = Fault, stop mode after fault always by coasting

El mensaje y la accidn de aviso o fallo se generan a través de una senal externa de fallo
en las entradas digitales programables DIN3. Esta informacion se puede programar a
través de la salida digital DO1y a través de las salidas a relés RO1y RO2.

Supervision fase de salida 234567 (2.7.6]
0 =Sin accién
1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506

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

La supervision de fase de salida del motor supervisa que las fases de motor tengan
aproximadamente la misma intensidad.

Proteccidn fallo a tierra 234567 2.7.7]

0 =Sin accidn

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo seguin par. ID506

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

La proteccidn de fallo a tierra supervisa que la suma de las intensidades de las fases del
motor sea cero. La proteccion de sobreintensidad esta conectada siempre y protege el
convertidor contra fallos a tierra con grandes intensidades.

Proteccion térmica motor 234567 (2.7.8)

0 = Sin accidén

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506

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

Si se ha seleccionado disparo, el convertidor se para y activa el estado de fallo.
Desactivando la proteccidn, ajustando el parametro a 0, se borra el estado térmico del
motor al 0%. Véase el Capitulo 9.3.
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705

706
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Proteccion térmica del motor: Factor de temperatura ambiente del motor
234567 (2.7.9]

Elvalor del factor puede ajustarse entre el -100,0% y el 100,0%. Véase el Capitulo 9.3.

Proteccion térmica del motor: Factor de refrigeracion del motor a velocidad cero
234567 (2.7.10]

El factor puede ajustarse entre 0—150,0% x capacidad de refrigeracion a frecuencia
nominal. Véase la Figura 8-47.

El valor por defecto se ajusta asumiendo que no hay un ventilador externo enfriando el
motor. Si se usa un ventilador externo, este parametro puede ajustarse al 90% o incluso
mas.

Nota: El valor se ajusta como un porcentaje de los datos de la placa de caracteristicas
del motor, par. ID113 (Intensidad nominal del motor), y no la intensidad de salida
nominal del convertidor. La intensidad nominal del motor es la intensidad que puede
soportar el motor en uso directo en linea sin que se sobrecaliente.

Si se cambia el parametro Intensidad nominal del motor, este parametro se restablece
automaticamente al valor por defecto.

Ajustar este parametro no afecta a la intensidad de salida maxima del convertidor
determinada por el par. ID107 Unicamente. Véase el Capitulo 9.3.

F’refrig. A

Zona sobrecarga
100% {Sy Sy | It

ID706=40%

\/

0 f f

n
NX12k62

Figura 8-47. Curva de intensidad térmica del motor
Iy
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707

708

709

Proteccion térmica del motor: Constante de tiempo 234567 2.7.11)

Este tiempo puede ajustarse entre 1y 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 durante el cual el
estado térmico calculado ha alcanzado el 63% de su valor final.

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

Si se conoce el tiempo t6 del motor (dado por el fabricante del motor] el parametro de la
constante de tiempo se puede ajustar basandose en el tiempo t6. Como una regla
aproximada, el tiempo de la constante térmica en minutos es igual a 2xté (t6 en
segundos es el tiempo durante el cual el motor puede funcionar con seguridad con una
intensidad de seis veces la intensidad nominal]. Si el convertidor 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 conveccidony la
constante de tiempo se incrementa. Véase también la Figura 8-48.

Proteccion térmica del motor: Ciclo de servicio del motor 234567 (2.7.12]

Define qué cantidad de la carga nominal del motor se aplica.
El valor puede ajustarse al 0%...100%. Véase el Capitulo 9.3.

A
Temperatura del motor

o

105% ! T\

"""" Avisoffallo
ID704

Q
..

*)
Const. tpo. T

Temperatura del motor Q = [I/I'|']2 X [1—e_t/T] Tiempo
*) Cambia con el tamafio del motor y >
se ajusta con el par. ID707 NX12k82
Figura 8-48. Calculo de la temperatura del motor
Proteccion blogueo 234567
2.7.13) i
0 = Sin respuesta
1 = Aviso
2 = Fallo, modo de paro después del fallo
segun par. ID506 e s
3 = Fallo, modo de paro después del fallo
siempre paro libre
D710
Ajustar el pardmetro a 0 desactiva la E
proteccion y ajusta a 0 el contador de tiempo !
de la proteccion de bloqueo. Véase el Capitulo | "
9.4, D712 NX12k63

Figura 8-49. Ajuste de las caracteristicas de
blogueo
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710

717

712

713
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Limite intensidad blogqueo 234567 (2.7.14]

La intensidad se puede ajustar entre 0,0...2*],,. En el estado de bloqueo, la intensidad
tiene que estar por encima de este limite. Véase la Figura 8-49. El software no permite
introducir un valor superior a 2*l,,. Si se modifica el parametro ID107 limite de corriente
nominal del motor, este parametro se calculard automaticamente a 90% del limite de
corriente. Véase el Capitulo 9.4.

Tiempo bloqueo 234567 (2.7.15]
El tiempo puede ajustarse entre 1,0y 4 Contador tiempo blogueo
120,0s.
Este es el maximo tiempo permitido para Zona de disparo
ID711
el estado de bloqueo. Hay un contador T
interno que cuenta el tiempo de bloqueo. Disparo/aviso
Si el contador del tiempo de bloqueo par. ID709
supera el valor de este limite, la pro-
teccion puede ocasionar un disparo (véase
el par. ID709). Véase el Capitulo 9.4.
Tiemi)o
Boguee [ 1 —
NX12ké4

Figura 8-50. Contador del tiempo de bloqueo

Frecuencia maxima bloqueo 234567 (2.7.16]

La frecuencia se puede ajustar entre 1-f _ (ID102).

Para el estado de bloqueo, la frecuencia de salida debe ser menor que este limite. Véase
el Capitulo 9.4.

Proteccion baja carga 234567 (2.7.17)

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506
3 = Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

Si se ha seleccionado el disparo, el convertidor se paray activa el estado de fallo.
Desactivando la proteccion, ajustando el pardmetro a 0, se ajustan a 0 los
contadores de tiempo de baja carga. Véase el Capitulo 9.5.
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714 Proteccion baja carga, carga zona desexcitacion 234567 (2.7.18)

El limite de par se puede ajustar
entre 10,0—150,0 % x Thmotor- A par
Este parametro nos da el valor para
el minimo par permitido con
frecuencias de salida por encima del
punto de desexcitacion. Véase la
Figura 8-51.

ID714

Si se cambia el par. ID113 (Intensidad D715 Zonabaja*‘:arga

nominal del motor) este parametro se !

ajusta automaticamente al valor por | !

T ..
defecto. Véase el Capitulo 9.5. 5 Hz frurmo desexcitacion

y—

NX12k65

Figura 8-51. Ajuste de la carga minima

715 Proteccion baja carga, carga frecuencia cero 234567 (2.7.19)

El limite de par se puede ajustar entre 5,0—150,0 % x TnMotor.
Este pardmetro ajusta el valor del par minimo permitido a la frecuencia cero. Véase la
Figura 8-51.

Si se cambia el par. ID113 (Intensidad nominal del motor) este parametro se ajusta
automaticamente al valor por defecto. Véase el Capitulo 9.5.

716 Tiempo baja carga 234567 (2.7.20]

El tiempo se puede ajustar entre 2,0 y 600,0 s.

Este es el maximo tiempo permitido para el estado de baja carga. Hay un contador de
tiempo interno para contar el tiempo de baja carga. Si el valor del contador supera este
limite, la proteccidn puede ocasionar un disparo segun el parametro ID713. Si el accio-
namiento se para, el contador de baja carga se ajusta a cero. Véase la Figura 8-52 yel
Capitulo 9.5.

A Contador tiempo baja carga

Zona de disparo

ID716 L

| Disparo/aviso
, par. ID713

Bajacarga - — -~
Sib eatga— L L

NX12k66

Figura 8-52. Funcion contador de baja carga

717 Rearranque automatico: Tiempo de espera 234567 (2.8.1)

Define el tiempo antes de que el convertidor de frecuencia intente rearrancar
automaticamente el motor tras la desaparicion del fallo.
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719
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Rearranque automadatico: Tiempo intentos 234567 (2.8.2]

La funcion de Rearranque automatico rearranca el convertidor de frecuencia cuando los
fallos seleccionados con los parametros ID720 a ID725 han desaparecido y ha trans-
currido el tiempo de espera.

T. espera T. espera T. espera

Par.D717 Par.ID717 Par.ID717
Disparador ’/ ’7 ’/

de fallos

Sefial paro motor H H H

Rearranque 1 Rearranque 2

Sefial marcha motor _‘ _‘
Supervision Tiempo intentos 1T
Par. ID718
Fallo activo L
Sssselfye fallo _\

NX12k67
Func. rest. automética: (Intentos = 2)

Figura 8-53. Ejemplo de Rearranque automatico con dos rearranques

Los parametros ID720 a ID725 determinan el nimero maximo de rearranques automa-
ticos durante el tiempo de intentos ajustado por el parametro ID718. 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 valores de los parametros ID720 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, funcion de marcha 234567 [2.8.3)

Este parametro 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. ID505

=
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720

721

722

723

725

Rearranque automdtico: Numero de intentos después de un disparo por fallo de
baja tension 234567 (2.8.4)

Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718 después de un disparo de baja tension.

0 = Sin rearranque automatico después de un fallo por baja tensidn

>0 = Numero de rearranques automaticos después de un fallo de baja
tension. El fallo se restablece y el convertidor se arranca
automaticamente después de que la tension del enlace de CC haya
vuelto al nivel normal.

Rearranque automdético: Numero de intentos después de disparo por sobretension
234567 [28.5]

Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718 después de un disparo por sobretension.

0 = Sin rearranque automatico después de un fallo por sobretension

>0 = Numero de rearranques automaticos después de un fallo de
sobretensidn. El fallo se restablece y el convertidor se arranca
automaticamente después de que la tension del enlace de CC haya
vuelto al nivel normal.

Rearranque automdtico: Numero de intentos tras disparo por sobreintensidad
234567 [2.86)

((NOTA! también se incluye el Fallo temp IGBT)
Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718.

0
>0

Sin rearranque automatico después de un fallo por sobreintensidad
Numero de rearranques automaticos después del disparo por
sobreintensidad y fallos de temperatura IGBT.

Rearranque automdético: Numero de intentos tras disparo de referencia 234567
(2.8.7]

Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718.

0
>0

Sin rearranque automatico después de un fallo por referencia
Numero de rearranques automaticos después de que la senal de
intensidad analdgica (4...20 mA) haya vuelto al nivel normal (>4 mA]

Rearranque automatico: Numero de intentos después de un disparo por fallo
externo 234567 (2.8.9]

Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718.

0
>0

Sin rearranque automatico después de un fallo externo
Numero de rearranques automaticos después de un fallo externo
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Rearranque automdtico: Numero de intentos después de un disparo por fallo de
temperatura del motor 234567 (2.8.8)

Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718.

0 = Sin rearranque automatico después de un fallo por temperatura del
motor
>0 = Numero de rearranques automaticos después de que la
temperatura del motor haya vuelto a su nivel normal.
Respuesta frente a un fallo de baja tension 234567 (2.7.5]

0 = Fallo guardado en historial de fallos
1 = Fallo no guardado

En cuanto a los limites de baja tension, véase el Vacon NX Manual del Usuario.

Fallo de 4 mA: referencia de frecuencia ajustada 234567 (2.7.2]

Si el valor del parametro ID700 se ajusta en 3y se produce el fallo de 4 mA, la referencia
de frecuencia al motor es el valor de este parametro.

Supervision fases de entrada 234567 (2.7.4]

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506
3 = Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

La supervision de fases de entrada supervisa que las fases de entrada del convertidor de
frecuencia tengan aproximadamente la misma intensidad.

Rearranque automatico, tipo de marcha 7 (2.20)

El rearranque automatico se utiliza con este parametro.

0 = Desactivado
1 = Activado

Esta funcion rearma los siguientes fallos hasta un maximo de tres veces (ver el Manual
del Usuario, Capitulo 9):

= Sobreintensidad (F1)

» Sobretension (F2)

= Bajo voltaje (F9)

* Sobretemperatura convertidor de frecuencia (F14)
* Sobretemperatura motor (F16)

» Fallo referencia (F50)

=
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732 Respuesta frente a un fallo de termistor 234567 (2.7.21)

0 = Sin respuesta

1 = Aviso

2 = Fallo, modo de paro después del fallo segun par. ID506
3 = Fallo, modo de paro después del fallo siempre paro libre

Ajustar el pardmetro a 0 desactiva la proteccion.

733 Respuesta frente a fallo de fieldbus 234567 (2.7.22)

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

Véase el pardametro ID732.

734 Respuesta frente a un fallo de ranura 234567 (2.7.23]
Ajuste aqui el modo de respuesta para un fallo de ranura de carta debido a una carta
ausente o rota.

Véase el pardametro ID732.

738 Rearranque automdtico: Numero de intentos despues de un disparo por baja carga
(2.8.10)

Este parametro determina cuantos rearranques automaticos se realizaran durante el
tiempo intentos ajustado en el par. ID718.

0 = Sin rearranque automatico después de un disparo por baja carga
>0 = Numero de rearranques automaticos después de un disparo por
baja carga
739 Ndmero de entradas PT100 utilizadas 567 (2.7.24]

Sitiene instalada un carta de entradas PT100 en su convertidor de frecuencia, podra
elegir el nUmero de entradas de la PT100 a utilizar. Véase también el manual Vacon de
cartas de E/S.

Nota: Si el valor seleccionado es mayor que el nimero actual de las entradas de la
PT100 utilizadas, el panel leera 200°C. Si la entrada esta cortocircuitada el valor
mostrado sera de -30°C.

740 Respuesta ante un fallo de la PT100 567 (2.7.25]
0 = Sin respuesta
1 = Aviso

2 = Fallo, parada segun el parametro ID506 tras el fallo
3 = Fallo, siempre parada libre tras el fallo

J41 Limite de aviso PT100 567 (2.7.26]

Ajuste aqui el limite en el cual el aviso de PT100 se activara.

742 Limite de fallo PT100 567 12.7.27]

Ajuste aqui el limite en el cual el fallo de PT100 (F56) se activara.
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750 Monitorizacion de refrigeracion é (2.2.7.23)

Cuando utilice una unidad de refrigeracion por agua, conecte esta entrada a la senal
Refrigeracion OK desde la aplicacion de control de flujo Vacon. El pardmetro solo esté
disponible para unidades NXP.

751 Retraso fallo refrigeracion

El retraso tras el paro del motor con paro libre tras la senal de refrigeracion OK se ha
perdido.
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850
8571

852 a
859

876 a
883

Escala minima de referencia de fieldbus é (2.9.1)
Escala maxima de referencia de fieldbus 6 (2.9.2)

Utilice estos dos parametros para escalar la senal de referencia de fieldbus.

Limites del valor de ajuste: 0 < par. ID850 < 1D851 <ID102. Si el par. ID851 = no se utiliza
la escala del cliente y se emplean las frecuencias minima y maxima para la escala.

La escala tiene lugar como se describe en la Tabla 8-14. Véase también el Capitulo 9.6.

Nota: El uso de esta funcion de escala del cliente también afecta a la escala del valor
actual.

Selecciones de salida de datos de fieldbus 7 a 8 6 (2.93t02.9.10)

Con estos pardmetros, podra monitorizar cualquier monitorizacién o parametro desde el
fieldbus. Introduzca el numero de ID del elemento que desee monitorizar en cuanto al
valor de estos parametros. Véase el Capitulo 9.6.

Algunos valores tipicos:

1 Frecuencia de salida 15 | Estados de las entradas digitales 1, 2, 3

2 Velocidad del motor 16 | Estados de las entradas digitales 4, 5, 6

3 Intensidad del motor 17 | Estados de las salidas digitales y relé

4 Par motor 25 | Referencia de frecuencia

5 Potencia del motor 26 | Intensidad de salida analdgica

6 Tensidn del motor 27 | AI3

7 | Tensiondelenlacede CC | 28 | Al4

8 | Temperatura de la 31 | AO1 (carta de expansion)

unidad

9 Temperatura del motor 32 | AD2 (carta de expansion)

13 | All 37 | Fallo activo 1

14 A2 45 Corrignte del motor [i.ndependiente de
la unidad) con un decimal

Tabla 8-14.

Selecciones 1 a 8 IN datos Fieldbus

Usando estos parametros, podra controlar cualquier valor de parametro o monitoriza-
cién desde el fieldbus. Introduzca el nUmero de identificacion del elemento que quiere
controlar para el valor de estos parametros.
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1007

1002

1003

1004
1005
1006
1007
1008
1009

1070

10171
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Numero de accionamientos auxiliares 7 (2.9.1)

Este parametro define el nUmero de accionamientos auxiliares en uso. Las funciones
que controlan los accionamientos auxiliares (pardmetros ID458 a ID462) pueden
programarse para salidas de relé o salida digital. Por defecto, se utiliza un
accionamiento auxiliar y estd programado para la salida de relé RO1 en B.1.

Frecuencia de marcha, accionamiento auxiliar 1 7 (2.9.2]

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 efectla una histéresis para evitar
marchas y paros innecesarios. Véase la Figura 8-54. Véanse también los parametros
ID101y ID102, pagina 134.

Frecuencia de paro, accionamiento auxiliar 1 7 [2.9.3)

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe caer
por debajo del limite definido con estos parametros en 1 Hz antes de que se pare el
accionamiento auxiliar. El limite de frecuencia de paro también define la frecuencia a la
que desciende la frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de
frecuencia tras la marcha del accionamiento auxiliar. Véase la Figura 8-54.

Frecuencia de marcha, accionamiento auxiliar 2 7 [2.9.4)
Frecuencia de paro, accionamiento auxiliar 2 7 [2.9.5]
Frecuencia de marcha, accionamiento auxiliar 3 7 [2.9.6)
Frecuencia de paro, accionamiento auxiliar 3 7 (2.9.7]
Frecuencia de marcha, accionamiento auxiliar 4 7 (2.9.8)
Frecuencia de paro, accionamiento auxiliar 4 7 [2.9.9)
Véanse los parametros ID1002 y ID1003.

Retraso marcha de accionamientos auxiliares 7 (2.9.10/

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe
permanecer por encima de la frecuencia de marcha del accionamiento auxiliar definida
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 marchas
innecesarias causadas por una superacién momentanea del limite de marcha. Véase la
Figura 8-54.

Retraso paro de accionamientos auxiliares 7 (2.9.11)

La frecuencia del accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia debe
permanecer por debajo del limite de paro del accionamiento auxiliar definido con este
parametro antes de que se pare el accionamiento. El retraso definido se aplica a todos
los accionamientos auxiliares. Ello evita los paros innecesarios causados por caidas
momentaneas por debajo del limite de paro. Véase la Figura 8-54.

=
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Frec. de salida Frec. de salida

A Retraso marcha de los
acc. aux. (par 1D1010)
b

t---» Aumento de
Frec. marcha acc. aux. 1 (par. ID1002 + 1 Hz) Frec. marcha acc. aux. 1 frec. durante el

__________________________________________ ) - =% retraso de
(par. ID1002 + 1 Hz) marcha

acc. aux. 1 es el
par. ID1003 - 1 Hz

Frec. paro del acc.
aux. 1
(par. ID1003 - 1

P O e, nG e 2 AN el Disminac, derac, T ™
Frec. paro del acc. aux 1  Lafrec. tras arrancar el - - I H
_ (par. ID1003 - 1 Hz) acc. aux. 1 es el par. | -~ durante el retraso. . .| 1 Retraso paro de los acc.
ID1003 + 1 Hz Eg;"}mmde paro “— aux (par. ID1011)
Flujo > Flujo ’

NX12k89

Figura 8-54. Ejemplo de ajuste de parametro; Accionamiento de velocidad variable y un
accionamiento auxiliar

1072 Escalon de ref. después de la marcha del accionamiento auxiliar 1 7 [2.9.12]
1013 Escalon de ref. después de la marcha del accionamiento auxiliar2 7 (2.9.13]
1074 Escalon de ref. después de la marcha del accionamiento auxiliar3 7 [2.9.14]
1015 Escalon de ref. después de la marcha del accionamiento auxiliar4 7 (2.9.15]

El escalon de referencia se sumara automaticamente al valor de referencia siempre que
se ponga en marcha el accionamiento auxiliar correspondiente. Con los escalones de
referencia, p.ej., puede compensarse la pérdida de presion de los tubos provocada por el
incremento de flujo. Véase la Figura 8-55.

Referencia para controlador PI
Escalén referencia 3
par. ID1014
Escalon referencia 2
par. 1D1013
Escplén referencia 1
par. ID1012 K
Referencia I
(entrada
analdgica)
Tiempo
marcha
Acc. aux. 1 paro
marcha
Acc. aux. 2 paro
marcha
Acc. aux. 3
paro
NX12k90

Figura 8-55. Escalones de referencia después de la marcha de los accionamientos auxiliares
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Frecuencia dormir 57 (2.1.15)

El convertidor de frecuencia se para automaticamente si la frecuencia del
accionamiento cae por debajo del Nivel dormir definido con este parametro durante un
tiempo mayor que el determinado con el par. ID1017. Durante el estado de Paro, el
controlador PID funciona cambiando el convertidor de frecuencia a estado de Marcha
cuando la sefal de valor actual cae por debajo o supera (véase el par. ID1019) el Nivel
despertardeterminado por el parametro ID1018. Véase la Figura 8-56.

Retraso dormir 57 (2.1.16]
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 8-56.

Nivel despertar 57 (2.1.17]

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 8-56.

Valor actual

Niv. despertar (param. 1D1018)

Tiempo
Frecuencia de salida
t<param. ID1017  t< par ID1017
! I
—p
|
Tiempo

Estado Marcha/Paro del en marcha

acc. de velocidad
variable paro NX12k56

Figura 8-56. Funcion dormir del convertidor de frecuencia

Funcién despertar 57 (2.1.18

Este parametro define si se produce la restauracion del estado Marcha cuando el valor
de sefal actual cae por debajo o supera el Nivel despertar(par.D1018). Véase la Figura
8-56 y la Figura 8-57.

En la aplicacion 5 estan disponibles las selecciones 0-1y en la aplicacion 7 las
selecciones 0-3.

=



208 ® VACON

DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS

Valor ‘s - L,
par Funcion Limite Descripcidn
0 Despertar tiene El Llimite definido Sefal dg valor actual
lugar cuando el con el parametro .
valor actual es ID1018 es un | 100%
inferior al limite porcentaje del valor
actual maximo
Par. ID1018=30%
Tiem
Marcha
Paro |
1 X .. L. Senal de valor actual
Despertar tiene El limite definido
lugar cuando el con el parametro 00
valor actual es ID1018 es un 40
superior al limite | porcentaje del valor .
actual maximo [ Par. ID1018-60%
Tiempo
Marcha
Paro |
2 Despertar tiene El limite definido Sefial de valor actual
lugar cuando el con el parametro
valor actual es ID1018 es un _| 100%
inferior al limite porcentaje del
\d/al(l)r deJntledn5|dad referencia=50%
e la senal de
i T Par.ID1018=60%
referencia limite=60%*referencia=30%
Tiempo
Marcha
Paro__J
Senal de valor actual
3 Despertar tiene El limite definido
lugar cuando el con el parametro 100%
valor actual es ID1018 es un ParD1018=140%
superior al limite | porcentaje del valor limite=140%*referencia=70 ,
de intensidad de la referencia=50%
senal de referencia T
Tiempo
Marcha
Paro |
NX12k88.thg

Figura 8-57. Funciones despertar seleccionables
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Bypass controlador PID 7 (2.9.16)

Con este parametro, puede programarse el bypass del controlador PID. En ese caso, la
frecuencia del accionamiento controlado y los puntos de marcha de los accionamientos
auxiliares se definen segun la senal de valor actual. Véase la Figura 8-58.

Frec. salida
MAX. TreC.  f e
(par. ID102) Frec. marcha del acc. aux 2
Frec. marcha del acc. aux. 1 (par. 1D10064)
(par. 1D1002) ™.
Minimo . E del Frec. paro del acc. ;
inimo frec. H rec. paro del acc. aux. 2 (par. ID1005) :
(par. ID101)---{-----¥  aux. 1 (par. ID1003) i Valoractual
: Maximo del valor
Minimo del valor actual
actual
marcha
Ctrl. Marcha/Paro
del conv. de frec._ paro
marcha
Acc. auxiliar 1 paro| marcha
Acc. auxiliar 2 paro NX12k91

Figura 8-58. Ejemplo de accionamiento de velocidad variable y dos accionamientos auxiliares
con controlador PID en bypass

Seleccion de entrada analogica para medicion de presion de entrada 7 (2.9.17)

Limite alto presion entrada 7 (2.9.18)
Limite bajo presion entrada 7 (29.19)
Valor caida presion salida 7 (2.9.20)

IEn estaciones de incremento de presion, quiza deba reducirse la presidn de salida si la
presion de entrada disminuye por debajo de un limite determinado. La medicion de la
presion de entrada que se requiere esta conectada a la entrada analdgica seleccionada
con el parametro ID1021. Véase la Figura 8-59.

=
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Vacon NX

Presion de
entrada
seleccionada
con p. ID1021

Entrada valor
actual contr. Pl
par. ID333

1L/

777

NX12k93.fh8

Figura 8-59. Medicion de la presion de entrada y salida

Con los parametros ID1022 y ID1023 es posible seleccionar los limites del area de la
presion de entrada donde se reduce la presion de salida. Los valores son un porcentaje
del valor maximo de medicidn de la presion de entrada. Con el parametro ID1024 es
posible ajustar el valor de la reduccion de la presion de salida dentro de esta area. El
valor esta en porcentaje del maximo del valor de referencia. Véase la Figura 8-60.

PRESION SALIDA

1D1024 T
Valor caida 1
presion salida 1

TIEMPO

1D1022
Limite alto
presion entrada

I
|
|
|
PRESIQN ENTRADT\
|
|
|
|

1D1023 1
Limite bajo 1
presion entrada

TIEMPO

PUMP631.DS4

Figura 8-60. Comportamiento de la presion de salida en funcion de la presion de entrada y los
ajustes de parametros
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Retraso caida de frecuencia después de la marcha del accionamiento auxiliar
7 (29.27]

Retraso aumento de frecuencia después del paro del accionamiento auxiliar
7 [29.22)

Si la velocidad del accionamiento auxiliar aumenta lentamente (p.ej. en control de
arrancador suave), un retraso entre la marcha del accionamiento auxiliar y la caida de
frecuencia del accionamiento de velocidad variable suavizaran el control. Este retraso
puede ajustarse con el parametro ID1025.

De igual modo, si la velocidad de los accionamientos auxiliares disminuye lentamente,
puede programarse un retraso entre el paro del accionamiento auxiliar y el aumento de
frecuencia del accionamiento de velocidad variable con el pardmetro ID1026. Véase la
Figura 8-61.

Si cualquiera de los valores de los parametros ID1025 y ID1026 se ajusta al maximo
(300,0 s), no tiene lugar caida ni aumento de frecuencia.

Frec. de salida

A

Frec. marcha del acc. auxiliar + 1 Hz

Frec. paro del acc. auxiliar - 1 Hz

Tiempo

>

Retraso aumento
_..--frecuencia (par. 1D1026)

Retr. marcha del acc.
auxiliar (par. ID1010)

' _..-frecuencia (par. ID1025)

R | 1 Retra;so p?[r)cigﬂ)a_cc. . ,
' aux. (par.

—

1

1
1

1

1

'

P '

Retraso disminuc. 1
1

'

1

1

!

Control acc.
auxiliar

Control acc.
auxiliar

NX12k94.th3

Figura 8-61. Retrasos de caida y aumento de frecuencia

Rotacién 7 (2.9.24)]

0 Rotacion no utilizada
1 Rotacion utilizada

=
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1028 Seleccidon rotacion/enclavamientos 7 (2.9.25)

0 Rotacidon/enclavamientos aplicado solamente a accionamientos auxiliares

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia no varia. Sélo se requiere
el contactor de red para cada accionamiento. Véase la Figura 8-62.

Vacon

|

0

Motor aux.1  Motor aux.2

—

Figura 8-62. Rotacion aplicado solo a accionamientos auxiliares.

1 Todos los accionamientos incluidos en la secuencia de rotacion/enclavamiento

El accionamiento controlado por el convertidor de frecuencia se incluye en la rotaciony
se requieren dos contactores para cada accionamiento para conectarlo a la red o al
convertidor de frecuencia. Véase la Figura 8-63.

Vacon

Conexién

Conexion auxiliar

auxiliar

\%; N\ \% T
Acc. 1 @ Acc. 2 @ NX12k97.th8

Figura 8-63. Rotacion con todos los accionamientos
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1029 Intervalo de rotacion 7 (2.9.26]

Tras el transcurso del 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 ID1031 (L/mite frecuencia rotacion) y ID1030 (Ndmero maximo de
accionamientos auxiliares). Si la capacidad excede el valor de ID1031, el rotacion no
tendra lugar antes de que la capacidad descienda por debajo de este limite.

e Elrecuento de tiempo se activa solamente si la peticion de Marcha/Paro esta activa.
e Elrecuento de tiempo se restaura tras tener lugar el rotacion.

Véase la Figura 8-64.

1030 Numero maximo de accionamientos auxiliares 7 (2.9.27]
1031 Limite de frecuencia de rotacién 7 (2.9.28)

Estos parametros definen el nivel por debajo del cual debe mantenerse la capacidad
utilizada para que pueda tener lugar el rotacidn.

Este nivel se define del modo siguiente:

e Sjelnumero de accionamientos auxiliares en marcha es inferior al valor del
parametro ID1030, puede tener lugar la funcidn de rotacion.

e Sielnumero de accionamientos auxiliares en marcha es igual al valor del
parametro ID1030 y la frecuencia del accionamiento controlado es inferior al valor
del parametro ID1031, la rotacion puede tener lugar.

e Sielvalordel parametro ID1031 es 0.0 Hz, la rotacidn puede tener lugar solamente
en posicion de reposo (Paro y Dormir) sin importar el valor del pardmetro ID1030.

Frecuencia
de salida

A Momento cambio autom.

Par. ID1030 =1
Nivel cambio
automatico,
accionamientos
auxiliares

Par. ID1031
Nivelcambio |-/ /- |/"""""""""N"""""N"F/"1 /""" ¥V
automatico,
frecuencia

Tiempo
| .
H >
Par. ID1029 ! Par. ID1029
Intervalo cambio autom. ) Intervalo cambio autom.

Control acc.
auxiliar 1
Control acc. 4’—\
auxiliar 2

NX12k98.fh3

Figura 8-64. Intervalo y limites de rotacion

=
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1032

1033
1034
1035
1036

Seleccion enclavamiento 7 (2.9.23]

Con este parametro se puede activar o desactivar la senal de enclavamiento de los
accionamientos. Las senales de enclavamiento proceden de los interruptores que
conectan los motores al convertidor de frecuencia, directamente a la red o los sitlan en
estado de desconexidn. Las funciones de enclavamiento estan conectadas a las entradas
digitales del convertidor de frecuencia. Programar los Parametros ID426 a ID430 para
conectar las funciones de enclavamientos a las entradas digitales. Cada accionamiento
debe conectarse por su propia entrada de enclavamiento. El Control de bombasy
ventiladores controla solamente los motores cuya entrada de enclavamiento esta activa.

0 Realimentacion de enclavamiento sin utilizar

El convertidor de frecuencia no recibe realimentaciéon de enclavamiento de los
accionamientos

1 Actualizacion del orden de rotacion en Paro

El convertidor de frecuencia recibe realimentacion de enclavamiento de los
accionamientos. En caso de que uno de los accionamientos se desconecte por algun
motivo del sistema, y se vuelva a conectar, se colocara el Ultimo en la linea de rotacion
sin que se detenga el sistema. De todos modos, si el orden de rotacién pasa a ser, por
ejemplo, [P1 > P3 >P4 - P2], se actualizara en el siguiente Paro (rotacién, dormir,
paro, etc.)

Ejemplo:
[P1 2> P32 P4] > [P2 BLOQUEADO] 2 [P1 2 P3 3P4 2 P2] 2 [DORMIR] 2 [PT 2 P2 2 P3 >
P4]

2 Actualizacion inmediata del orden

El convertidor de frecuencia recibe realimentacion de enclavamiento de los
accionamientos. Al volver a conectarse un accionamiento a la linea de rotacion, la
automatizacion parara todos los motores inmediatamente y se rearrancara con un

nuevo ajuste.

Ejemplo: [P7 P2 2 P4] 2 [P3 BLOQUEADO] - [PARO] 2 [P1 2> P2 2> P3 > P4]

Minimo visualizacion especial valor actual 57 (2.2.46, 2.9.29]
Maéximo visualizacion especial valor actual 57 (2.2.47, 2.9.30)
Decimales visualizacion especial valor actual 57 (2.2.48 2.9.31]
Unidad visualizacion especial valor actual 57 (2.2.49, 2.9.32)

Los parametros Visualizacion especial valor actual se utilizan para convertir y mostrar
la senal del valor actual de forma mas informativa para el usuario.

Los parametros Visualizacidn especial valor actual estan disponibles en la Aplicacion
Control PIDy \a Aplicacion control de bombas y ventiladores:

Ejemplo:

La senal del valor actual enviada desde un sensor (en mA] indica la cantidad de aguas
residuales bombeadas por segundo desde un depdsito. El margen de senales es de
0(4)...20 mA. En lugar de recibir en la pantalla el nivel de la sefal del valor real (en mA],
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desea recibir la cantidad de agua bombeada en m?/s. Ajuste entonces el valor del
parametro ID1033 para que se corresponda con el nivel minimo de sefnal (0/4 mA] y otro
valor para el parametro ID1034 que se corresponda con el nivel maximo (20 mA). EL
numero de decimales necesarios se puede ajustar con el parametro ID1035, y la unidad
(m3/s) con el parametro ID1036. El nivel de la sefal del valor actual se calcula con los
valores maximo y minimo ajustados y se muestra en la unidad seleccionada.

Es posible seleccionar las siguientes unidades (parametro ID1036):

Valor Unidad En panel de Valor Unidad En panel de
control control
0 No se utiliza 15 m3/h m3/h
1 % % 16 °F °F
2 °C °C 17 pies ft
3 m m 18 galones/s GPS
4 bar bar 19 galones/min GPM
5 milibares mbar 20 galones/h GPH
6 Pa Pa 21 pies3/s CFS
7 kPa kPa 22 pies3/min CFM
8 Libras por PSI 23 pies3/h CFH
pulgada
cuadrada
9 m/s m/s 24 A A
10 l/s l/s 25 v v
11 [/min /m 26 W W
12 l/h l/h 27 kW kW
13 m3/s m3/s 28 cv Hp
14 m3/min m3/m

Tabla 8-15. Valores seleccionables para Visualizacion especial valor actual

NOTA: El nUmero maximo de caracteres que pueden aparecer en el panel de control es
de 4. Esto significa que en algunos casos la unidad mostrada en el panel no se
corresponde con la abreviatura estandar.

DE <O
peog €D
Specl Displ Min
Actual value min (max) ———— 0 0 0 +
1
Number of decimals J
Corriente de freno de CC en parado 6 (2.4.15]

Define la corriente inyectada al motor en estado de paro cuando el parametro ID416 esta
activo.

El parametro solo esta disponible para unidades NXP.

Seleccion de referencia de seguidor é (2.11.3

Seleccionar la referencia de velocidad para la unidad seguidor.

Z
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1082

1083

1084

1085

1087

Respuesta de fallo comunicacion del SystemBus 6 (2.7.30)
Define la accion cuando se pierde la sefal de comunicacién del SystemBus.

0 = No respuesta

1 = Advertencia

2 = Fallo, modo de paro tras fallo segun ID506

3 = Fallo, modo de paro tras fallo siempre por paro libre

Seleccion de referencia de par del sequidor é (2.11.4]

Seleccionar la referencia de par para la unidad seguidor.

Opciones de control 6 (2.4.22)

Las funciones de este parametro dependen de la versidn de la aplicacion Vacon Advance.
El parametro solo esta disponible para unidades NXP.

b0=Deshabilita el fallo de encoder

b1=Actualiza el generador de rampa cuando el ModoControlMotor pasa de CP (4) a CV
(3)

b2=RampaSubida; usar rampa de aceleracion

b3=RampaBajada; usar rampa deceleracion

b4=SigueActual; sigue el valor de velocidad actual dentro de VentanaPos/AnchoNeg
b5=CP ForzarParadaRampa; Bajo peticion de marcha el limite de velocidad fuerza el
paro del motor

Limite de corriente para Marcha/Paro del freno é (2.3.4.16)

Si el valor de corriente del motor cae por debajo de este valor, el freno se cerrara
inmediatamente.
Este pardametro sélo esta disponible para unidades NXP.

Ajuste del limite del par de generacion 6 (2.2.6.6]
0 = Parametro

1=AI

2=Al12

3=AI3

4 =Al4

5 = Ajuste limite FB

Esta senal ajustara el par maximo de generacién del motor entre 0y el limite max.
determinado con el parametro ID1288. Este parametro solo esta disponible para
unidades NXP.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205



DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS VACON ® 217

1088

1089

1090

1092

1093

24-hour support +358 (0)40 837 1150 » Email: vacon(@vacon.com

Ajuste del limite de potencia de generacion 6 (2.2.6.8)

Parametro

Al1

Al2

Al3

Al4

Ajuste limite FB

OO~ WN-—-O0O

Esta senal ajustara la potencia maxima de generacion del motor entre 0y el limite max.
determinado con el parametro ID1290. Este parametro solo esta disponible para
unidades NXP.

Funcion paro del seguidor 6 (2.11.2)
Define el paro de la unidad seguidor.

0 Paro libre, el seguidor permanece controlado incluso si el maestro se ha parado tras
un fallo

1 Rampa, el seguidor permanece controlado incluso si el maestro se ha parado tras un
fallo

2 Como maestro; el seguidor se comporta como un maestro

Reset del contador del encoder 6 (2.2.7.29]

Restablece los valores de monitorizacién Angulo Eje y Rotaciones Eje a cero.
El parametro solo esta disponible para unidades NXP.

Modo 2 Maestro Seguidor 6 (2.2.7.37]

Seleccionar la entrada digital para activar el segundo modo Maestro Seguidor
seleccionado por el parametro ID1093. El pardmetro sélo esta disponible para unidades
NXP.

Seleccion modo 2 Maestro Seguidor 6 (2.11.7]

Seleccionar el modo 2 Maestro Seguidor que se utiliza cuando la entrada digital esta
activada. Si se selecciona Seguidor, a instruccion de Peticidn Marcha se monitoriza
desde el Maestro y el resto de referencias se pueden seleccionar mediante parametros.

0 = Unidad simple

1 = Maestro

2 = Seguidor

3 = Corriente maestro
4 = Corriente seguidor
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1209

1270

1213

1278

1239
1240

1247

1244
1248

1250

1252

1253

Confirmacion del interruptor de entrada é (2.2.7.32)

Seleccionar la entrada digital para confirmar el estado del interruptor de entrada. El
interruptor de entrada suele ser una unidad de seccionador con fusibles o un contactor
principal que se encarga de suministrar energia a la unidad. Sin la confirmacién del
interruptor de entrada, la unidad se desconecta con el fallo /nterruptor entrada abierto
(Fé4). El pardmetro sdlo esta disponible para unidades NXP.

Confirmacion de freno externo é (2.2.7.24]
Si no se recibe la confirmacion dentro del periodo establecido, la unidad generara un
fallo de freno. El pardmetro sélo esta disponible para unidades NXP.

Paro de emergencia é (2.2.7.30)

Seleccionar la entrada digital para activar la entrada de paro de emergencia para la
unidad. Cuando la entrada digital esta desactivada, la unidad se detiene segun la
definicion de parametro del modo de paro de emergencia ID1276. El pardmetro sélo esta
disponible para unidades NXP.

Pulso de CC listo é (2.3.3.29)

Cargar CC. Se utiliza para cargar la unidad convertidor a través de un interruptor de
entrada tipo OEVA. Cuando la tensidn de la seccion de CC supera el nivel de carga, se
genera un tren de impulsos de 2 segundos para cerrar el interruptor de entrada. El tren
de impulsos se desactiva (estado OFF) cuando la confirmacion de interruptor de entrada
se activa. El parametro sdlo esta disponible para unidades NXP.

Referencia de marcha lenta 7 é (2.4.16]
Referencia de marcha lenta 2 6 (2.4.17]

Estos parametros definen la referencia de frecuencia cuando se activa la marcha lenta.
El parametro solo esta disponible para unidades NXP.

Reparto de velocidad 6 (2.11.5)

Define el porcentaje para la referencia de velocidad final respecto a la referencia de
velocidad recibida.

Tiempo de filtrado de la referencia de par 6 (2.10.10)
Reparto de carga é (2.11.6]

Define el porcentaje para la referencia de par final respecto a la referencia de par
recibida.

Referencia de flujo é [2.6.23.32)

Define la cantidad de corriente de magnetizacidn que se va a utilizar.

Escalon de velocidad é (2.6.19.23 2.6.25.24]

Parametro del NCDrive para facilitar el ajuste del controlador de velocidad.

Escalon de par é [2.6.19.24, 2.6.25.25]

Parametro del NCDrive para facilitar el ajuste del controlador de par.
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1276 Modo de paro de emergencia é (2.4.27)

Define la accion cuando la entrada de emergencia se activa. El parametro sélo esta
disponible para unidades NXP.

0 Paro libre
1 Paro por rampa

1278 Limite de velocidad de par, bucle cerrado 6 [2.10.6)
Este parametro permite la seleccién de la frecuencia méaxima para el control del par.

Control de velocidad en bucle cerrado

Limite de frecuencia pos. y neg.

Salida generador rampa (-/+)

Limite frecuencia neg. - Salida generador rampa
Salida generador rampa - Limite frecuencia pos.
Salida generador rampa con ventana

0 - Salida generador rampa

Salida generador rampa con ventana y limites On / Off

N OO RNRWN-—-O0O

Para la seleccion de este parametro en unidades NXS, consulte la pagina 192.

1285 Limite de frecuencia positivo 6 (2.6.20)

Limite de frecuencia maximo para la unidad. El parametro sélo esta disponible para
unidades NXP.

1286 Limite de frecuencia negativo é (2.6.19)

Limite de frecuencia minimo para la unidad. El parametro sélo esta disponible para
unidades NXP.

1287 Limite de par motor 6 (2.6.22]

Define el limite del par maximo en funcionamiento como motor. El parametro sélo esta
disponible para unidades NXP.

1288 Limite de par generador é (2.6.27]

Define el limite del par maximo en funcionamiento como generador. El parametro sélo
esta disponible para unidades NXP.

1289 Limite de potencia motor é [2.6.23.20)

Define el limite de potencia maximo en funcionamiento como motor.

1290 Limite de potencia generador é [2.6.23.19)

Define el limite de potencia maximo en funcionamiento como generador.

=
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1376

1317

1324

1352

1355 a
1369

1382

Respuesta fallo de freno 6 (2.7.28)

Define la accion a realizar tras detectarse un fallo del freno.

Retrasos fallo freno 6 (2.7.29]

El retraso que se produce antes de que se active el fallo de freno. Se utiliza cuando hay
retraso mecanico en el freno.

Seleccion maestro / seguidor 6 2.11.1

Seleccionar el modo Maestro / Seguidor. Cuando se selecciona el valor Seguidor, la
instruccion de Peticion Marcha se monitoriza desde el Maestro. El resto de referencias
se pueden seleccionar mediante parametros.

0 = Unidad simple

1 = Maestro

2 = Seguidor

3 = Corriente maestro

4 = Corriente seguidor

Retraso fallo SystemBus 6 (2.7.31]

Define los retrasos para la generacidon de fallo cuando se pierde la senal de comunica-
cion.

Flujo 70...150% é [2.6.25.1-2.6.25.15]

Tension del motor que corresponde al 10%....150% de flujo como porcentaje de tensidn
de flujo nominal.

Limite de salida del control de velocidad 6 (2.10.15)

El limite de par maximo para la salida del controlador de velocidad como porcentaje del
par nominal del motor.
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1407

1402

1472

1413

1474

1420

1424
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Flujo en paro 6 (2.6.23.24]

La cantidad de flujo como porcentaje del flujo nominal del motor, que se mantiene en el
motor tras el paro de la unidad. El flujo se mantiene durante el periodo de tiempo
determinado por el parametro ID1402. Este parametro sélo puede utilizarse en el modo
de control del motor de bucle cerrado.

Retraso en la desconexion del flujo 6 (2.6.23.23)

El flujo definido por el parametro ID1401 se mantiene en el motor durante el periodo de
tiempo determinado tras el paro de la unidad.

0 No hay flujo tras el paro del motor.
>0 Retraso de desconexion del flujo en segundos.
<0 Elflujo se mantiene en el motor tras el paro hasta que se envie la siguiente peticidn
de marcha a la unidad.
Ganancia del estabilizador del par 6 (2.6.24.6]

Ganancia adicional para el estabilizador del par a frecuencia cero.

Atenuacion del estabilizador del par 6 [2.6.24.7)

Este parametro define la constante de tiempo para el estabilizador del par. Cuanto
mayor sea el valor del parametro, menor sera la constante de tiempo.

Ganancia del estabilizador del par FWP 6 (2.6.24.8)

La ganancia general para el estabilizador de par.

Prevencion de arranque 6 (2.2.7.25)

Este pardmetro se habilita cuando se utiliza el circuito “Prevencion de arranque” para
inhibir los impulsos de puerta. El parametro sélo esta disponible para unidades NXP.
Retraso de reinicio 6 (2.6.17)

Tiempo de retraso durante el cual la unidad no puede reiniciarse tras el paro libre. El
tiempo puede ajustarse hasta 60,000 segundos. El pardmetro sélo esta disponible para
unidades NXP.
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8.1 Parametros de control de velocidad (sélo aplicacién é)

) A
Gain -%

CW ‘ SpeedControl_Kp_FW »—1 .

—100 %—>»——

CW ‘ SpeedControl_Kp_f0 >

v

A f

W | SpeedControl_f0 }— (W ‘ FieIdWeakeningPoint}—
W | SpeedControl_f1

Figura 8-65. Ganancia adaptativa del controlador de velocidad

1295 Ganancia minima del par del controlador de velocidad 6 (2.6.23.30)

La ganancia relativa como porcentaje de ID613 del controlador de velocidad cuando la
referencia de par o la salida del control de velocidad es inferior al valor del par. ID1296.
Este pardmetro suele utilizarse para estabilizar el control de velocidad en un sistema de
accionamiento con holgura en la transmision.

1296 Par minimo del controlador de velocidad é [2.6.23.29)

El nivel de referencia del par por debajo del cual la ganancia del controlador de veloci-
dad cambia de ID613 a ID1295. Este es en porcentaje del par nominal del motor. El
cambio se filtra segun el par. ID1297.

1297 Tiempo de filtrado minimo de par del controlador de velocidad 6 (2.6.23.37]
El tiempo de filtrado en ms que se utiliza cuando la ganancia del controlador de veloci-
dad cambia de ID613 a ID1295.

1298 Ganancia del controlador de velocidad en la zona de desexcitacion 6 (2.6.23.28)
La ganancia relativa del controlador de velocidad en la zona desexcitacion como porcen-
taje del par. 1D613.

1299 Ganancia f0 del controlador de velocidad é [2.6.23.27)

La ganancia relativa del controlador de velocidad como porcentaje del par. ID613 cuando
la velocidad es inferior al nivel definido por ID1300.
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1307

1317
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Punto f0 del controlador de velocidad 6 (2.6.23.26]

El nivel de velocidad en Hz por debajo del cual la ganancia del controlador de velocidad
es igual al par. ID1299.

Punto f1 del controlador de velocidad 6 (2.6.23.25]

El nivel de velocidad en Hz por encima del cual la ganancia del controlador de velocidad
es igual al par. ID613. Desde la velocidad definida por el par. ID1300 hasta la velocidad
definida por el par. ID1301, la ganancia del controlador de velocidad cambia linealmente
desde el par. ID1299 al ID613 y viceversa.

Ventana positiva 6 (2.10.12)

Define el tamano de la ventana en direccion positiva.

Ventana negativa 6 (2.10.17)

Define el tamano de la ventana en direccidon negativa.

Limite desconexion ventana positiva 6 (2.10.14)

Define el limite de desconexion positivo del controlador de velocidad cuando el con-
trolador de velocidad devuelve la velocidad a la ventana.

Limite desconexion ventana negativa 6 (2.10.13)

Define el limite de desconexidn negativo del controlador de velocidad cuando el con-
trolador de velocidad devuelve la velocidad a la ventana.

Filtro PC error de velocidad 6 (2.6.23.33)

Constante de tiempo de filtro para la referencia de velocidad y el error de velocidad real.
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8.2 Parametros de control de panel

A diferencia de los parametros indicados anteriormente, estos parametros se encuentran en el
menu M3 del panel de control. Los parametros de referencia no tienen un niumero de identificacion.

174

125

123

R3.2

R3.4

R3.5

R3.5

Pulsador de Paro activado (3.4, 3.6]
Si desea que el pulsador de Paro tenga preferencia para parar el convertidor con
independencia del lugar de control seleccionado, dé a este pardmetro el valor 1.

Véase también el parametro ID125.

Lugar de control (3.7
El lugar de control activo puede cambiarse con este parametro. Para mas informacion,
véase el Vacon NX Manual del usuario.

Al pulsar el pulsador de Marcha durante 3 segundos se selecciona el panel de control
como lugar de control activo y se copia la informacion de estado de Marcha
(Marcha/Paro, direccién y referencia).

Direccion del panel (3.3

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

1 Inversion:La rotacidon del motor es inversa cuando el panel es el lugar de control
activo.

Para mas informacidn, véase el Vacon NX Manual del usuario.

Referencia del panel  [3.2]

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

La frecuencia de salida puede copiarse como la referencia de panel pulsando el
pulsador de Paro durante 3 segundos en cualquiera de las paginas del menu M3.

Referencia PID 1 57 (3.4)

La referencia de panel del controlador PID puede ajustarse entre el 0% y el 100%. Este
valor de referencia es la referencia PID activa si el parametro ID332 = 2.

Referencia PID 2 57 (3.5)

La referencia de panel del controlador PID puede ajustarse entre el 0% y el 100%. Esta
referencia esta activa si la funcion DIN5=13y el contacto DIN5 esta cerrado.

Referencia de par é (3.5]

Defina en este parametro la referencia de par dentro de 0,0...100,0%.
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9. APENDICES

En este capitulo encontrara informacion adicional sobre grupos de parametros especiales. Estos
grupos son los siguientes:

» [os parametros de control freno ext. con limites adicionales [Capitulo 9.1]
» Los parametros de bucle cerrado [Capitulo 9.2]

» [os parametros de proteccion térmica motor [Capitulo 9.3)

» Los parametros de proteccion motor blogueado [Capitulo 9.4)

» [os parametros de proteccion baja carga [Capitulo 9.5)

» Los parametros de control de fieldbus [Capitulo 9.6]

9.1 Control freno ext. con limites adicionales (IDs 315, 316, 346 a 349, 352, 353)

El freno externo utilizado para el frenado adicional puede controlarse con los parametros ID315,
ID316, ID346 a ID349 y ID352/ID353. La seleccidn del control de Conexion/Desconexién del freno, la
definicion del limite(s) de frecuencia o par a los que deberia reaccionar el freno y la definicion de los
retrasos de Conexién/Desconexion del freno permitird un control eficaz del freno. Véase la Figura
9-1.

Nota: Durante la identificacion (véase el parametro ID631), el control del freno esta desactivado.

Limite de par
ID349

Limite de frec. ---cee--- /-
ID347

U

MARCHA
PARO — |
| Retraso descon. | Retraso con. freno;
: freno; I ID353 . |
Descon. freno | ID352 |

L

Conex. freno

NX12k115.fh8

Figura 9-1. Control freno con limites adicionales

En la Figura 9-1 anterior, el control de freno se ha ajustado para reaccionar al limite de supervision
de par (par. ID349]) y al limite de frecuencia de supervision (ID347). Adicionalmente, se utiliza el
mismo limite de frecuencia para el control de conexién y desconexion del freno dando al parametro
ID346 el valor 4. También es posible el uso de dos limites de frecuencia diferentes. Entonces, los
parametros ID315 y ID346 deben recibir el valor 3.
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Descon. freno: Para que se libere el freno, deben cumplirse tres condiciones: 1) el accionamiento
debe estar en estado Marcha, 2] el par debe estar por encima del limite ajustado (si se usa) y 3] la
frecuencia de salida debe estar por encima del limite ajustado (si se usal.

Conex. freno: La orden de Paro activa el inicio de la temporizacidn de freno y el freno se cierra
cuando la frecuencia de salida cae por debajo del limite ajustado (ID315 o ID346). Como precaucion,
el freno se cierra cuando transcurre el retraso de conex. del freno, como maximo.

Nota: Un estado de fallo o Paro cerrara el freno inmediatamente sin retraso.

Véase la Figura 9-2.

Se recomienda encarecidamente que el ajuste del retraso de conex. del freno sea mayor que
el tiempo de rampa para evitar danos en el freno.

—Sin ctrl descon. freno 0-2
ID346 Ctrl desc. freno, 2 lim 3
Ctrl con./desc. freno, 1lim | 4
o 1 02
g VERD - ”*
.?. Frec. de salida > ID 347 -1
S 34
=2
% REC.
g D348 —| Sin ctrl descon. freno | g-2 v RETR.
=} Ctrl descon. freno, 3 DESC.
= limtge de par
-
o
0-2
= —
° VERD —\
Par motor > ID 349 T3
L Desc. freno
—— Conex. freno
Es. Marcha NO
. REC.
Sin pet. marcha RETR.
CONEX|
Inversion z
Sin p. marcha ‘
—|Sin ctrl conex. freno 0-2 ) O
— 1Y 24
9 ID315 *I 3
3 L_|Ctrl con. freno, 2 lim 3
3 0 i
o 7
; | Sin ctrl conex. freno 0-3
o 1D346 —I — 4
= L_|Crt con./desc. freno, 1 lim 4 1
% :
-
o ID316 —=.0-3
5 P
o ID347 = 4
Frec. de salida -
=
Fallo NX12k114.fh8

Figura 9-2. Logica control del freno
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9.2 Los parametros de bucle cerrado (IDs 612 a 621)

Seleccione el modo de control de bucle cerrado ajustando el valor 3 o 4 para el parametro ID600.
El modo de control de bucle cerrado (véase la pagina 187) se utiliza cuando se requieren un mayor
rendimiento cerca de la velocidad cero y una mayor precision de la velocidad estatica con mayores
velocidades. El modo de control de bucle cerrado se basa en el “control vectorial de intensidad
orientado al flujo del rotor”. Gracias a este principio de control, las intensidades de fase se dividen
en una parte de intensidad de produccion de pary una parte de intensidad de magnetizacion. De
este modo, la maquina de induccion de jaula de ardilla puede controlarse como en el caso de un
motor de CC excitado por separado.

Nota: Estos parametros solo pueden utilizarse con el convertidor Vacon NXP.

EJEMPLO:

Modo de control del motor = 3 (control de velocidad de bucle cerrado)

Este es el modo de funcionamiento normal cuando se requieren tiempos de respuesta
reducidos, una elevada precision o una marcha controlada a frecuencias cero. La carta del
codificador deberia conectarse a la ranura C de la unidad de control. Ajuste el pardametro
P/R del codificador (P7.3.1.1). Realice la marcha en bucle abierto y compruebe la direccion
y la velocidad del codificador (V7.3.2.2). Cambie el pardmetro de direccion (P7.3.1.2) o
cambie las fases de los cables de motor si fuera necesario. No realice la marcha si la
velocidad del codificador es incorrecta. Programe la intensidad sin carga en el parametro
ID612 y ajuste el parametro ID619 (Ajuste de deslizamiento) para que la tensién supere
ligeramente la curva U/f lineal con la frecuencia del motor a un 66% aproximadamente de
la frecuencia nominal del motor. El parametro Velocidad nominal del motor (ID112) es
crucial. El parametro Limite de intensidad (ID107) controla el par disponible de forma
lineal en relacidn con la intensidad nominal del motor.

9.3 Los parametros de proteccion térmica motor (IDs 704 a 708):

Generalidades

La proteccidn térmica del motor evita el sobrecalentamiento del motor. El Vacon puede dar mas
intensidad que la nominal del motor. Si la carga requiere estas altas intensidades existe el riesgo de
sobrecargar térmicamente el motor. Esto es especialmente cierto a bajas frecuencias. A bajas
frecuencias se reduce la ventilacidon del motory se reduce la capacidad de cargar el mismo. Si el
motor cuenta con un ventilador externo, la reduccidn de la carga a bajas velocidades es reducida.

La proteccidn térmica del motor se basa en un modelo matematico que utiliza la intensidad de
salida del convertidor para determinar la carga en el motor.

La proteccidn térmica del motor puede ajustarse con parametros. La intensidad térmica Iy
determina la intensidad de carga por encima de la cual el motor estad sobrecargado. Este limite de
intensidad es una funcidn de la frecuencia de salida.

La etapa térmica del motor se puede monitorizar en la pantalla del panel de control. Véase el Vacon
NX Manual del usuario.

iPRECAUCION! £/ modelo matematico no puede proteger el motor si se ha reducido
la ventilacion debido a la interrupcion del flujo de aire.
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9.4 Los parametros de proteccién motor bloqueado (IDs 709 a 712):

Generalidades

La proteccidon de motor bloqueado es para proteger al motor frente a situaciones de sobrecarga de
corta duracion tales como el eje bloqueado. El tiempo de reaccion de la proteccion de bloqueo
puede ser mas corto que el de la proteccion térmica del motor. El estado de bloqueo se define con
dos parametros, ID710 (Intensidad Bloqueo) y ID712 (Frecuencia Bloqueo). Si la intensidad es
superior al limite ajustado y la frecuencia de salida es menor que la ajustada, se considera que
existe bloqueo. No existe una indicacion real de la rotacion del eje. La proteccion bloqueo es un tipo
de proteccion de sobreintensidad.

9.5 Los parametros de proteccidn baja carga (IDs 713 a 716):

Generalidades

El proposito de la proteccidn de baja carga es supervisar que el motor tenga carga mientras el
convertidor 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 proteccidn de baja carga del motor se puede ajustar mediante la modificacion de la curva de baja
carga con los parametros ID714 (Carga zona punto desexcitacion) y ID715 (Carga frecuencia cero),
véase a continuacion. La curva de baja carga es una curva cuadratica entre cero y el punto de
desexcitacion. La proteccion no esta activa por debajo de 5Hz (se congela el valor del contador de
baja carga).

El valor de par para ajustar la curva de baja carga se ajusta en porcentaje del valor del par nominal
del motor. Los datos de placa del motor, el parametro Intensidad nominal del motor y la intensidad
nominal del accionamiento I, se utilizan para calcular el escalado del valor interno del par. Si se
utiliza otro tamano de motor distinto al tamafo nominal del convertidor, disminuye la precision del
calculo del par.

9.6 Los parametros de control de fieldbus (IDs 850 a 859)

Los parametros de control de fieldbus se utilizan cuando la referencia de velocidad o frecuencia
procede del fieldbus (Modbus, Profibus, DeviceNet, etc.). Con la seleccién de la salida de datos de
fieldbus 1...8, es posible monitorizar los valores desde el fieldbus.
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