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Como leer esta Guia de Disefo

0 Cémo leer esta Guia de Diseiio

Esta Guia de Disefio le ayudara a conocer todas las caracteristicas del FC 300.

Documentacion disponible para el FC 300

- El Manual de Funcionamiento del FC 300 VLT® AutomationDrive MG.33.AX.YY proporciona toda
la informacién necesaria para utilizar el convertidor de frecuencia.

- La Guia de Diseno del FC 300 VLT® AutomationDrive MG.33.BX.YY incluye toda la informacién técnica
acerca del convertidor de frecuencia y las aplicaciones y el disefio del cliente.

- El Manual de Funcionamiento del FC 300 Profibus VLT® AutomationDrive MG.33.CX.YY
proporciona la informacidén necesaria para controlar, monitorizar y programar el convertidor
de frecuencia mediante un bus de campo Profibus.

- El Manual de Funcionamiento de DeviceNet del FC 300 VLT® AutomationDrive MG.33.DX.YY
proporciona la informacidén necesaria para controlar, monitorizar y programar el convertidor
de frecuencia mediante un bus de campo DeviceNet.

X = numero de revisién
YY = cédigo de idioma

La documentacién técnica de Danfoss Drives se encuentra también disponible en www.danfoss.com/Busi-
nessAreas/DrivesSolutions/Documentations/Technical+Documentation.

O Aprobaciones

dEON Vv,
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__ COmo leer esta Guia de Disefo

0 Simbolos O Abreviaturas
Simbolos utilizados en esta Guia de Disefo.

iNOTA!:
Indica algo que debe tener en
cuenta el usuario.

Diametro de cable norteamericano AWG

Adaptacion automatica del motor AMA

I

Indica una advertencia general.
Grados celsius °C

om 2

I

Dependiente de la unidad D-TYPE

Indica una advertencia de alta tension. Relé térmico electrdnico ETR

Gramo

l

. . . . Kilohercio kHz
Indica configuraciones predetermi-

nadas Metro m

Miliamperio mA

|

Minuto min

Dependiente del tipo de motor

I

Newton metro Nm

=

Frecuencia nominal del motor M

Tensién nominal del motor Um,N

Tension protectora muy baja PELV

I

Intensidad nominal de salida del Iinv
convertidor

Segundo

lmitedepar T

Voltios \Y
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__ Cémo leer esta Guia de Disefio

O Definiciones
Convertidor de frecuencia:

D-TYPE
Tamafo y tipo de la unidad conectada (dependencias).

Ivit,mMAX
La maxima intensidad de salida.

IviT,N
La corriente de salida nominal suministrada por el convertidor de frecuencia.

UvLT, MAX
La maxima tension de salida.

Entrada: Grupo 1 Reset, Parada de inercia, Reset y
parada de inercia, Parada rapida,
Frenado de CC, Parada y la tecla
"Off" (desconexion).

Grupo 2 Arranque, Arranque de pulsos,

Comando de control

Puede iniciar y detener el funcionamiento del motor
conectado mediante el LCP y las entradas digitales.
Las funciones se dividen en dos grupos.

Inversion, Arranque e inversion,

Las funciones del grupo 1 tienen mayor prioridad Velocidad fija y Mantener salida

que las funciones del grupo 2.

Motor:

fi06
La frecuencia del motor cuando la funcidn velocidad fija estd activada (mediante terminales digitales).

fm
La frecuencia del motor.

fmax
La frecuencia maxima del motor.

fmin
La frecuencia minima del motor.

fm,N
La frecuencia nominal del motor (datos de la placa de caracteristicas).

Im
La intensidad del motor.

Im,N
La intensidad nominal del motor (datos de la placa de caracteristicas).

M-TYPE
Tamafio y tipo del motor conectado (dependencias).

=)

M,N

La velocidad nominal del motor (datos de la placa de caracteristicas).

B

M,N
La potencia nominal del motor (datos de la placa de caracteristicas).
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_ Como leer esta Guia de Diseho —
Tm,N
El par nominal (motor).

Um
La tension del motor instantanea.

Um,N
La tension nominal del motor (datos de la placa de caracteristicas).

El par de arranque

Par max.

o/min.

DANFOSS
1756ZA078.10

VLT
El rendimiento del convertidor de frecuencia se define como la razén entre la poten-

cia de salida y la potencia de entrada.

Comando de desactivacién de arranque
Orden de parada que pertenece al grupo 1 de los comandos de control (véase este grupo).

Comando de parada
Consulte los comandos de control.

Referencias:

Referencia analdgica

Una senal transmitida a las entradas analdgicas 53 o 54 puede ser de tensién o de intensidad.

Referencia binaria

Una sefal transmitida al puerto de comunicacidon en serie.

Referencia interna

Una referencia interna definida que se puede ajustar entre el -100% y el +100% del intervalo de referencia.
Se pueden seleccionar ocho referencias internas mediante los terminales digitales.

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

Refmax
Determina la relacion entre la entrada de referencia a un 100% de la escala de valores total (normalmente,
10 Vy 20 mA) y la referencia resultante. El valor de la referencia maxima se ajusta en el par. 3-03.

Refmin
Determina la relacidén entre la entrada de referencia a un valor del 0% (normalmente, 0 V, 0 mA, 4
mA) y la referencia resultante. El valor de la referencia minima se ajusta en el par. 3-02.

Varios:

Entradas analdgicas
Las entradas analdgicas se utilizan para controlar varias funciones del convertidor de frecuencia.
Hay dos tipos de entradas analdgicas:
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__ Cémo leer esta Guia de Disefio

Entrada de intensidad, 0-20 mA y 4-20 mA
Entrada de tension, 0-10 V CC (FC 301)
Entrada de tension, -10 - +10 V CC (FC 302).

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

Adaptaciéon automatica del motor, AMA
El algoritmo AMA determina los parametros eléctricos para el motor conectado cuando se encuentre parado.

Resistencia de freno

La resistencia de freno es un mddulo capaz de absorber potencia de frenado generada durante el frenado
regenerativo. Esta energia de frenado regenerativo aumenta la tension del circuito intermedio y un
chopper de freno asegura que la energia se transmite a la resistencia de freno.

Caracteristicas CT
Caracteristicas de par constante utilizadas para todas las aplicaciones como cintas trans-
portadoras, bombas de desplazamiento y gruas.

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

Salidas digitales
El convertidor de frecuencia dispone de dos salidas de estado sdlido que pueden propor-
cionar una sefial de 24 V CC (méax. 40 mA).

DSP
Procesador de sefial digital.

Salidas de relé:
El convertidor FC 301 dispone de una salida de relé programable.
El convertidor FC 302 dispone de dos salidas de relé programables.

ETR
El relé térmico electréonico es un calculo de la carga térmica basado en la carga y el tiempo
actuales. Su finalidad es estimar la temperatura del motor.

Hiperface®
Hiperface® es una marca registrada de Stegmann.

Inicializacién
Si se lleva a cabo una inicializacion (par. 14-22), el convertidor de frecuencia vuelve a los ajustes de fabrica.
Ciclo de servicio intermitente

Un ciclo de trabajo intermitente se refiere a una secuencia de ciclos de trabajo. Cada ciclo esta formado por un
periodo en carga y un periodo sin carga. La operacion puede ser de trabajo periddico o de trabajo no periddico.

LCP

El panel de control local (LCP) es una completa interfaz para el control y la programacién de la serie FC 300.
El panel de control es desmontable y puede instalarse a un maximo de 3 metros de distancia del convertidor
de frecuencia, por ejemplo, en un panel frontal, mediante el kit de instalacién que se suministra.

Isb
Bit menos significativo.

MCM
Sigla en inglés de Mille Circular Mil, una unidad norteamericana de seccién de cables. 1 MCM = 0,5067 mm?2,

msb
Bit mas significativo.
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__ Cémo leer esta Guia de Disefio

Parametros en linea/fuera de linea
Los cambios en los parametros en linea se activan inmediatamente después de cambiar el valor del dato.
Los cambios en los parametros fuera de linea no se activan hasta pulsar [OK] en el LCP.

PID de proceso
El regulador PID mantiene la velocidad, presion, temperatura, etc., deseados ajustando la
frecuencia de salida para que coincida con la carga variable.

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

RCD
Dispositivo de intensidad residual.

Ajuste
Puede guardar los ajustes de los parametros en cuatro Ajustes. Puede cambiar entre los cuatro
Ajustes de parametros y editar uno mientras otro esta activo.

SFAVM
Patrén de conmutacién denominado Stator Flux oriented Asynchronous Vector Modulation (par. 14-00).

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

Smart Logic Control (SLC)
SLC es una secuencia de acciones definidas por el usuario que se ejecuta cuando el SLC evalla
como verdaderos los eventos asociados definidos por el usuario.

Termistor:
Una resistencia variable en funcién de la temperatura que se sitla en el punto donde ha de
controlarse la temperatura (convertidor de frecuencia o motor).

Desconexién

Un estado en el que se entra en situaciones de fallo, por ejemplo si el convertidor de frecuencia
se sobrecalienta, o cuando esta protegiendo el motor, el proceso o el mecanismo. Se impide el
reinicio hasta que desaparece la causa del fallo y se anula el estado de desconexion mediante la
activacion del reinicio o, en algunos casos, mediante la programacion de un reinicio automatico.
No debe utilizarse la desconexiéon por motivos de seguridad personal.

Blogueo por alarma

Un estado en el que se entra en situaciones de fallo cuando el convertidor de frecuencia esta protegiéndose a
si mismo y requiere una intervencion fisica, por ejemplo, si el convertidor de frecuencia esta sujeto a un
cortocircuito en la salida. Una desconexion bloqueada puede cancelarse cortando la alimentacion, eliminando
la causa del fallo y volviendo a conectar el convertidor de frecuencia. Se evita el reinicio hasta que se cancela
el estado de desconexion mediante la activacidn del reinicio o, en algunos casos, mediante la programacién
del reinicio automatico. No debe utilizarse la desconexion por motivos de seguridad personal.

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

VVCplus

Si se compara con el control de relacion tension/frecuencia estandar, el Control Vectorial de
Tension (VVCPIus) mejora la dindmica y la estabilidad, tanto cuando se cambia la referencia
de velocidad como en relacién con el par de carga.

60° AVM
Patrén de conmutacion denominado 60° Asynchronous Vector Modulation (par. 14-00).
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O Factor de potencia

El factor de potencia es la relacién entre I1 y Irms. Factor de potencia — V'3 x Ux Tixcosy

ﬁXUXIRMS

El factor de potencia para el control trifasico es:
I1 x cos 1 I:
= = yaque cosp1 = 1
Irus Irns

El factor de potencia indica la carga que

impone el convertidor de frecuencia sobre IrMs=/12+12+ 12+ +12
la alimentacion de red.

Cuanto menor sea el factor de potencia, mayor sera

el Irms para el mismo rendimiento en kW.

Ademas, un factor de potencia elevado indica que los distintos armdnicos son bajos.
Las bobinas CC integradas en los convertidores de frecuencia FC 300 producen un factor de
frecuencia alto que minimiza la carga impuesta a la alimentacion de red.
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v

Los equipos que contienen componentes eléctricos no se pueden
desechar junto con los desperdicios domésticos.

Deben separarse y recogerse con los desperdicios de origen eléctrico
y electrénico segun la legislacién local vigente.

Precaucion

Los condensadores de CC del FC 300 AutomationDrive permanecen cargados después de
desconectar la alimentacion. Para evitar el peligro de descargas eléctricas, antes de llevar a
cabo tareas de mantenimiento, desconecte el FC 300 de la toma de alimentacion. Antes de
iniciar el mantenimiento del convertidor de frecuencia, espere al menos el tiempo indicado:
FC 300: 0,25-7,5kW 4 minutos

FC 300: 11 -22 kW 15 minutos

Tenga en cuenta que puede haber alta tensiéon de CC aunque los indicadores LED estén

apagados.

13
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FC 300
Guia de Disefio
Version de software: 3.5x

€ © ©

Este Guia de Disefio puede emplearse para todos los convertidores de frecuencia FC 300
gue incorporen la version de software 3.5x.
El nimero de dicha versidon puede verse en el pardmetro 15-43.

O Conformidad y marca CE
¢Qué es la Conformidad y marca CE?
El propdsito de la marca CE es evitar los obstaculos técnicos para la comercializacidén en la EFTA y la UE. La
UE ha introducido la marca CE como un modo sencillo de demostrar si un producto cumple con las directivas
correspondientes de la UE. La marca CE no es indicativa de la calidad o las especificaciones de un producto.
Los convertidores de frecuencia se tratan en tres directivas de la UE, que son las siguientes:
Directiva sobre maquinas (98/37/EEC)
Toda la maquinaria con partes moviles criticas esta cubierta por la directiva sobre maquinas, vigente desde
el 1 de enero de 1995. Los convertidores de frecuencia son fundamentalmente equipos eléctricos, por lo
qgue no estan incluidos en la directiva sobre maquinas. Sin embargo, si se suministra un convertidor de
frecuencia para utilizarlo con una maquina, proporcionamos informacion sobre los aspectos de seguridad
relativos a dicho convertidor. Esto lo hacemos mediante una declaracién del fabricante.
Directiva sobre baja tension (73/23/EEC)
Los convertidores de frecuencia deben contar con la marca CE segun la directiva sobre baja tensién,
vigente desde el 1 de enero de 1997. Esta directiva es aplicable a todos los equipos y aparatos eléctricos
utilizados en el rango de tensién de 50 - 1.000 V CAy 75 - 1.500 VCC. Danfoss otorga la marca CE de
acuerdo con esta directiva y emite una declaracion de conformidad si asi se solicita.
Directiva sobre EMC (89/336/CEE)
EMC es la abreviatura de compatibilidad electromagnética en inglés. La presencia de
compatibilidad electromagnética significa que las interferencias mutuas entre los diferentes
componentes/aparatos no afecta al funcionamiento de los aparatos.
La directiva EMC entro en efecto el 1 de enero de 1996. Danfoss utiliza el distintivo CE de acuerdo con esta
directiva, y emite una declaracion de conformidad si asi se solicita. Para realizar una instalacién correcta
en cuanto a EMC, véanse las instrucciones en esta Guia de diseflo. Ademas, especificamos las normas que
cumplen nuestros distintos productos. Ofrecemos filtros que pueden encontrarse en las especificaciones
y proporcionamos otros tipos de asistencia para asegurar un resultado éptimo de EMC.

En la mayoria de los casos, los profesionales del sector utilizan el convertidor de frecuencia
como un componente complejo que forma parte de un aparato, sistema o instalacién mas
grandes. Debe sefalarse que la responsabilidad sobre las propiedades finales en cuanto a EMC
del aparato, sistema o instalacién, corresponde al instalador.

14
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O Qué situaciones estan cubiertas
La directriz de la UE "Guidelines on the Application of Council Directive 89/336/EEC" (directrices para
la aplicacion de la Directiva del Consejo 89/336/CEE) describe tres situaciones tipicas de utilizacion de
convertidores de frecuencia. Consultar mas adelante para cobertura EMC y marca CE.

1. El convertidor de frecuencia se vende directamente al usuario final. Por ejemplo, el convertidor se
vende en el mercado del bricolaje doméstico. El usuario es un ciudadano medio. Instala el convertidor
personalmente, por ejemplo, en una maquina que usa como pasatiempo o en un electrodoméstico. En
este caso, el convertidor de frecuencia debe contar con la marca CE segun la directiva sobre EMC.

2. El convertidor de frecuencia se vende para instalarlo en una planta. La planta esta integrada
por profesionales del sector. Por ejemplo, puede tratarse de una instalacién de produccion
o de calefaccién/ventilacion, disefiada e instalada por profesionales. En este caso, ni el
convertidor ni la instalacion terminada necesitan contar con la marca CE segun la directiva
sobre EMC. Sin embargo, la unidad debe cumplir con los requisitos basicos de compatibilidad
electromagnética establecidos en la directiva. Esto puede asegurarse utilizando componentes,
aparatos y sistemas con la marca CE, segun la directiva sobre EMC.

3. El convertidor de frecuencia se vende como parte de un sistema completo. El sistema esta siendo
comercializado como un conjunto que podria ser, por ejemplo, un sistema de aire acondicionado.

El sistema completo debe contar con la marca CE segun la directiva sobre EMC. El fabricante
puede garantizar la marca CE segun la directiva sobre EMC, ya sea utilizando componentes con
la marca CE o bien realizando pruebas de EMC del sistema. Si decide utilizar s6lo componentes
con la marca CE, no esta obligado a probar todo el sistema.

O Convertidores de frecuencia Danfoss
VLT y marca CE
La marca CE es una caracteristica positiva cuando se emplea para su proposito original, es
decir, facilitar la comercializacién en la UE y la EFTA.

Sin embargo, la marca CE puede abarcar muchas especificaciones diferentes. Por lo tanto,
debera comprobar qué cubre especificamente una marca CE concreta.

Las especificaciones cubiertas pueden ser muy diferentes, y esta es la razén de que la marca
CE pueda dar a los instaladores una falsa impresiéon de seguridad cuando utilizan un convertidor
de frecuencia como componente de un sistema o un aparato.

Danfoss etiqueta con la marca CE sus convertidores de frecuencia VLT segun la directiva sobre baja tension
y compatibilidad electromagnética. Esto significa que siempre que el convertidor de frecuencia se instale
correctamente, queda garantizado que cumple con ambas directivas. Danfoss emite una declaracién de
conformidad para hacer constar que nuestra marca CE cumple la directiva sobre baja tension.

La marca CE es aplicable a la directiva sobre EMC, con la condiciéon de que se sigan las
instrucciones para la instalacién y filtrado correctos en cuanto a EMC. Sobre esta base, se emite
una declaraciéon de conformidad con la directiva sobre EMC.

La Guia de Disefio ofrece instrucciones detalladas para la instalacion y asegurarse asi la instalaciéon adecuada
respecto al EMC. Ademas, Danfoss especifica las normas que cumplen sus distintos productos.

Danfoss esta a su disposicién para proporcionar otros tipos de asistencia que le ayuden a obtener
el mejor resultado posible en cuanto a compatibilidad electromagnética.

O Conformidad con la directiva sobre
EMC 89/336/ CEE
En la mayoria de los casos y tal y como se ha mencionado anteriormente, los profesionales del sector
utilizan el convertidor de frecuencia como un componente complejo que forma parte de un aparato,
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sistema o instalacion mas grandes. Debe sefialarse que la responsabilidad sobre las propiedades finales en
cuanto a EMC del aparato, sistema o instalacién, corresponde al instalador. Como ayuda al instalador,
Danfoss ha preparado unas directrices de instalacion en cuanto a compatibilidad electromagnética, para el
sistema de control de potencia (PDS) Power Drive System. Las normas y niveles de prueba establecidos
para sistemas de accionamiento se cumpliran siempre que se hayan seguido las instrucciones para la
instalacion correcta en cuanto a EMC (consulte la seccion de Instalacion eléctrica).

Humedad atmosférica
El convertidor de frecuencia ha sido disefiado para cumplir la norma IEC/EN
60068-2-3, EN 50178 pkt. 9.4.2.2 a 50 °C.

Entornos agresivos
Un convertidor de frecuencia consta de un gran nimero de componentes mecanicos y electronicos.
Todos ellos son, hasta cierto punto, vulnerables a los efectos ambientales.

El convertidor de frecuencia no se debe instalar en lugares en los que haya liquidos,
' particulas o gases en suspension capaces de afectar y dafiar los componentes
. electronicos. Si no se toman las medidas de proteccidon necesarias, aumentara el riesgo
de paradas, y reducira la vida (til del convertidor de frecuencia.

Los liquidos pueden ser transportados por el aire y condensarse en el convertidor de frecuencia,
provocando la corrosion de las piezas y componentes metalicos. El vapor, la grasa y el agua
salada pueden ocasionar la corrosién de componentes y de piezas metdlicas. En tales entornos,
utilice equipos con clasificacion de proteccion IP 55. Como proteccidon extra, se pueden pedir
opcionalmente placas de circuitos impresos con revestimiento.

Las particulas transportadas en el aire, como el polvo, pueden provocar fallos mecéanicos, eléctricos
o térmicos en el convertidor de frecuencia. Un indicador habitual de los niveles excesivos de
particulas suspendidas en el aire son las particulas de polvo alrededor del ventilador del convertidor
de frecuencia. En entornos con mucho polvo, se recomienda el uso de un equipo con clasificacidon
de proteccién IP 55 o un armario para equipos IP 00/IP 20/TIPO 1.

En ambientes con altos niveles de temperatura y humedad, los gases corrosivos, como los compuestos de
azufre, nitrégeno y cloro, originaran procesos quimicos en los componentes del convertidor de frecuencia.

Dichas reacciones quimicas afectaran a los componentes electrénicos y los dafiaran con rapidez.
En esos ambientes, monte el equipo en un armario con ventilaciéon de aire fresco, manteniendo
los gases agresivos alejados del convertidor de frecuencia.

Como proteccion extra, en estas zonas se puede pedir opcionalmente el reves-

timiento de las placas de circuito impreso.

iNOTA!:
La instalacién de los convertidores de frecuencia en entornos agresivos aumentara el riesgo
de parada del sistema y reducira considerablemente la vida util del convertidor.

Antes de instalar el convertidor de frecuencia, compruebe la presencia de liquidos, particulas y gases en
el aire. Para ello, observe las instalaciones existentes en este entorno. Signos habituales de liquidos
dafiinos en el aire son la existencia de agua o aceite en las piezas metalicas o su corrosion.

Los niveles excesivos de particulas de polvo suelen encontrarse en los armarios de instalacién y en las
instalaciones eléctricas existentes. Un indicador de gases agresivos en el aire es el ennegrecimiento de
los carriles de cobre y de los extremos de los cables en las instalaciones existentes.
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O Vibracion y choque
El convertidor de frecuencia ha sido probado segln IEC/EN 60068-2-6:  Vibracion (sinusoidal) - 1970
un procedimiento basado en las siguientes normas: IEC/EN 60068-2-64:  Vibracion aleatoria de banda
ancha
El convertidor de frecuencia cumple los requisitos

relativos a estas condiciones cuando se monta en
las paredes y suelos de instalaciones de produccion,
0 en paneles atornillados a paredes o suelos.
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O Principio de control
Un convertidor de frecuencia rectifica la tensién CA de alimentacion en tensiéon CC, después de lo
cual dicha tension CC se convierte en CA con amplitud y frecuencia variables.

De este modo, el motor recibe una tension y frecuencia variables, lo que permite una
regulacién infinitamente variable de la velocidad en motores CA trifasicos estandar y
en motores sincronos de magnetizacion permanente.

Controles del FC 300
El convertidor de frecuencia puede controlar la velocidad o el par en el eje del motor.
El ajuste del par. 1-00 determina el tipo de control.

Control de velocidad:
Hay dos tipos de control de velocidad:

o El control de lazo abierto de velocidad, que no requiere realimentacion (sin sensor).

e El control de lazo cerrado de velocidad, en forma de controlador PID, que requiere una
realimentacion de velocidad hacia una entrada. Un control de lazo cerrado de velocidad, debidamente
optimizado, tendra una precisién mayor que un control de lazo abierto.

Se selecciona qué terminal se utilizard como realimentacién de PID de velocidad en el par. 7-00.

Control de par (sélo FC 302):

El control de par forma parte del control del motor, y es muy importante ajustar correctamente los
parametros del mismo. La precision y el tiempo de ajuste del control de par vienen determinados
por Lazo Cerrado Flux (par. 1-01, Principio control motor).

o El sistema Flux sin sensores ofrece un rendimiento superior en los cuatro cuadrantes
y a frecuencias de motor superiores a 10 Hz.

e El sistema Flux con realimentacidén de encoder ofrece un rendimiento superior en los
cuatro cuadrantes y a todas las velocidades del motor.

Referencia de velocidad / par:

La referencia a estos controles puede ser una referencia Unica o la suma de varias,
incluyendo referencias de escalado relativo. La utilizacién de las referencias se explica con
mayor detalle mas adelante, en este mismo apartado.

O Principio de control de FC 301 vs. FC 302
El FC 301 es un convertidor de frecuencia de propdsito general para aplicaciones de velocidad variable.
El principio de control estd basado en el control del vector de tension (VVCPIus),
El FC 301 solamente puede manejar motores asincronos.
El principio de deteccion de intensidad en el FC 301 estad basado la medicidn de la intensidad en el enlace
de CC o en la fase del motor. La proteccién de fallo de conexidn a tierra en la parte del motor se resuelve
mediante un circuito de desaturacion en los IGBT conectado a la placa de control.
El comportamiento en cortocircuito del FC 301 depende del transductor de intensidad en el enlace de CC
positivo y de la proteccion de desaturation con realimentacion desde los 3 IGBT inferiores y el freno:

18
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Carga compartida +

89(+) Filtro LC +

(5A)

R+ Resistor de
82 freno

L1 91
e,

MM
LCZ 92 MM = Q' |>—
MM rw

81 %
i i N —————o0
° U 96
L3 93
< Carga v o7
R carga de /. de
L—088(-) arranque arranque W 98
== T T Carga compartida - M q

Proteccién de desaturacion

L ETEE

Filtro LC -
— (5A) 130BA192.10

:

El FC 302 es un convertidor de frecuencia de alto rendimiento para aplicaciones exigentes. El
convertidor de frecuencia puede tratar diversos tipos de principios de control de motor, tales como
modo de motor especial U/f, VVCplus o control de motor de vector de flujo.

El FC 302 es capaz de manejar Motores sincronos de magnetizacién permanente (servomotores
sin escobillas) asi como motores asincronos normales en caja de ardilla.

El comportamiento en cortocircuito del FC 302 depende de los 3 transductores de intensidad de las
fases del motor y de la proteccion de desaturacion con realimentacion desde el freno.
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O Estructura de control en VVCplus
Estructura del controlador en configuraciones VVCP!Us de lazo abierto y lazo cerrado:

P. 4-13
Velocidad del motor P 4-19
limite alto [RPM] Freq. max. de salida
P 1-00 P 1-00 4
Mod fi P. 4-14 Mod fi
odo COT 9. Velocidad del motor ' © CI) config. +f max.
| limite alto [Hz] | \ 7z
—xx Controlad
| Alto P3 | Sortraleder —
Ref. | ~— —
- > J/L P Rampa -f max.
Bajo
+
5’ e P 4-19
Proceso elocidad del motor F . d lid
limite bajo [RPM] req. max. de salida
P. 4-12
i P 7-0%* +f max.
P. 7-20 Realimentacién \’/e|.0CIda(Ei del motor
de proceso limite bajo [Hz] ) controad Nn—
1 fuente ;%omdad P Controlador |y, L »
P. 7-22 Realimentacién 7N
de proceso -f max.
2 fuente P. 7-00 Velocidad PID
130BA055.10 fuente realimentaciéon

En la programacion mostrada en la ilustracion anterior, el par. 1-01 Principio Control Motor se ajusta como
"WVVCPlus [1]" v el par. 1-00 se ajusta como "Veloc. lazo abierto [0]". Se recibe la referencia resultante del
sistema de manejo de referencias y se transfiere a la limitacién de rampa y de velocidad antes de enviarse al
control del motor. La salida del control del motor se limita entonces segun el limite de frecuencia maxima.

Si el par. 1-00 se ajusta como "Veloc. Lazo Cerrado [1]", la referencia resultante pasara de la
limitacion de rampa y velocidad a un controlador PID de velocidad. Los parametros del control PID
de velocidad se encuentran en el grupo de par. 7-0*. La referencia resultante del control de PID
de velocidad se envia al control de motor limitado por el limite de frecuencia.

Seleccione "Proceso [3]" en el par. 1-00 para utilizar el control de PID de procesos para el control de
lazo cerrado de, por ejemplo, la velocidad o la presidn de la aplicacidén controlada. Los parametros
del PID de procesos se encuentran en el grupo de par. 7-2* y 7-3%,
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O Estructura de control en Flux Sensorless
(Flux sin sensor) (s6lo FC 302)
Estructura de control en configuraciones de lazo abierto y de lazo cerrado en Flux sin sensores.

P 1-00
130BA053.11 Modo config.

P. 4-13 Velocidad del motor

|
|
: limite alto [RPM] P 4-19
| P. 4-14 Velocidad del motor Freq. max. de salida
| limite alto [Hz]
| Alto P 3-** P 7-0%* +f max.
Ref. ~— + ) N
p{ Rampa| glelgnmdnd > S:Inf_:\oolgg?r ! -
4 Y — 4 N
Bajo -f max.
P P. 4-11 Velocidad del motor
o e° limite bajo [RPM]
P. 4-12 Velocidad del motor

limite bajo [Hz]

P. 7-20 Realimentacién de proceso
1 fuente
P. 7-22 Realimentacidon de proceso
2 fuente

En la configuracién mostrada, el par. 1-01 Principio control motor se ajusta a "Flux sensorless [2]" y el par.
1-00 se ajusta a "Veloc. lazo abierto [0]". La referencia resultante del sistema de manejo de referencias pasa
a través de los limites de rampa y velocidad, tal y como determinan los ajustes de parametros indicados.

Se genera una realimentacidn de velocidad estimada para el PID de velocidad con el
fin de controlar la frecuencia de salida.
El PID de velocidad debe ajustarse con sus parametros P, I y D (grupo de par. 7-0%).

Seleccione "Proceso [3]" en el par. 1-00 para utilizar el control de PID de procesos para el control de
lazo cerrado de, por ejemplo, la velocidad o la presidn de la aplicacion controlada. Los parametros
del PID de procesos se encuentran en el grupo de par. 7-2* y 7-3%*,
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O Estructura de control en Flux con
Realimentacion del motor
Estructura de control en Flux con configuracion de realimentacion del motor (disponible sélo en FC 302):

130BA054.11 P 1-00 P 1-00
Modo config. Modo config.
! Par :
|
| P. 4-13 Velocidad del motor |
| limite alto [RPM] | P 4-19
| P. 4-14 Velocidad del motor | Freq. max.
| limite alto [Hz] | de salida
P 7-2% | Alto P 3-%% P 7-0% : +f méax.
Ref. + ~—r + —
Pio° ) Romea b Velosidod——+—L |Gty —>
_ / N _ / N
Bajo -f max.

P. 4-11 Velocidad del motor
limite bajo [RPM]

P. 4-12 Velocidad del motor
limite bajo [Hz]

Fuente PID

P. 7-20 Realimentacién de proceso
1 fuente
P. 7-22 Realimentacién de proceso
2 fuente

En la configuracién mostrada, el par. 1-01, Principio control motor, se ajusta como "Lazo Cerrado
Flux [3]", y el par. 1-00 se ajusta como "Veloc. Lazo Cerrado [1]".

El control del motor en esta configuracion se guia mediante una sefial de realimentacion
procedente de un encoder montado directamente en el motor (que se ajusta mediante
el par. 1-02, Realimentacion encoder motor Flux).

Seleccione “Veloc. lazo cerrado [1]” en el par. 1-00 para utilizar la referencia resultante
como una entrada para el control de PID de velocidad. Los pardmetros del control PID
de velocidad se encuentran en el grupo de par. 7-0%*.

Seleccione "Par [2]" en el par. 1-00 para utilizar la referencia resultante directamente como
una referencia de par. El control de par solo puede seleccionarse en la configuracion Lazo
Cerrado Flux (par. 1-01, Principio control motor). Cuando se selecciona este modo, la referencia
utiliza las unidades Nm. No requiere realimentacion de par, ya que el par real se calcula a
partir de la medida de intensidad del convertidor de frecuencia.

Seleccione “Proceso [3]” en el par. 1-00 para utilizar el control de PID de procesos para el control de lazo
cerrado de, por ejemplo, la velocidad o una variable de proceso de la aplicacion controlada.

O Control interno de intensidad en modo VVC+
El convertidor de frecuencia incorpora un control integral de limite de intensidad que
se activa cuando la intensidad del motor y, en consecuencia, el par, es superior a los
limites de par ajustados en los par. 4-16, 4-17 y 4-18.
Cuando el convertidor de frecuencia esté en el limite de intensidad durante el funcionamiento del motor
o el funcionamiento regenerativo, el convertidor de frecuencia intentara situarse lo mas rapidamente
posible por debajo de los limites de par predeterminados sin perder el control del motor.
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O Control Local (Hand On) y Remoto (Auto On)
El convertidor de frecuencia puede accionarse manualmente a través del panel de control local (LCP) o de
forma remota a través de entradas analdgicas y digitales, asi como a través del bus en serie.
Si se permite en los par. 0-40, 0-41, 0-42 y 0-43, es posible arrancar y parar el convertidor de
frecuencia mediante el LCP utilizando las teclas [Off] (Desconexién) y [Hand ON] (Marcha local).
Las alarmas pueden reiniciarse mediante la tecla [RESET]. Después de pulsar la tecla [Hand On]
(Marcha local), el convertidor pasa al modo manual y sigue (como predeterminada) la referencia
local, que puede ajustarse utilizando la tecla de flecha en el LCP.

Tras pulsar la tecla [Auto On] (Marcha local), el
convertidor de frecuencia pasa al modo automatico
y sigue (como predeterminada) la referencia
remota. En este modo, resulta posible controlar el
convertidor de frecuencia mediante las entradas
digitales y diferentes interfaces serie (RS-485,
USB o un bus de campo opcional). Consulte mas
detalles acerca del arranque, parada, cambio de
rampas y ajustes de parametros en el grupo de
par. 5-1* (entradas digitales) o en el grupo de
par. 8-5* (comunicacion en serie).

130BP046.10

Referencia activa y Modo de configuracion
La referencia activa puede ser tanto la referencia local como la remota.

En el par. 3-13 Lugar de referencia, puede seleccionarse de forma permanente

la referencia local eligiendo Local [2].

Para seleccionar permanentemente la referencia remota seleccione Remoto [1]. Seleccionando Conex. a
manual/auto [0] (predeterminado) el lugar de referencia dependera del modo que esté activo. (Manual o Auto).

130BA245.10

remota l
] emoto

Mado JAsociada a |Referencia
Modo ] O_UTCEF%
manual | 5 | |
| |
local |
| |
| p313 |
Teclas [Hand on], Origen de
[Off] y [Auto on] referencia
del LCP
Hand Off Lugar de referencia Referencia activa
Auto Par. 3-13
Teclas del LCP
Hand Ligado a Hand / Auto Local
Hand -> Off Ligado a Hand / Auto Local
Auto Ligado a Hand / Auto Remota
Auto -> Off Ligado a Hand / Auto Remota
Todas las teclas Local Local
Todas las teclas Remota Remota
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La tabla indica bajo qué condiciones esta activa la referencia local o la remota. Una de ellas

esta siempre activa, pero nunca pueden estarlo

ambas a la vez.

El par. 1-00 Modo configuracion determina el tipo de principio de control de aplicacién (es
decir, velocidad, par o control de proceso) que se usara cuando esté activa la referencia
remota (véase la tabla anterior para consultar las condiciones).

El par. 1-05 Configuracion modo local determina el tipo de principio de control de
aplicacidon que se usara al activar la referencia local.

Manejo de referencias
Referencia local

Danfiti

P 1-05

Modo de
configuracién
local

130BA246.10

P 1-00

Modo de

configuracién
Velocidad - lazo
abierto/cerrado

Escala
—a RPM | —

o Hz

I Par

| Ref.

local
Escala a >
Nm l
Escala a
L unidad de |

proceso

Proceso de
lazo cerrado
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Referencia remota
El sistema de manejo de referencias para el calculo de la referencia remota se
muestra en la siguiente ilustracion.

[ ]
2
| 5 |
° 130BA244.11
| ; | Sin funcionamiento
°
| o Ref. analégica
g |
O
® a Ref. de pulsos
Iz ¢ |
? .
n g Ref. bus local
o
L’l J DigiPot N
[ 514 7
Ref. relativa presel. 2
P 1-00
™ [0] P 3-00 Modo de
L Rango ref./realim. configuracion
5 7 :_ ________
|
|_ —l L2 I
© P 5-1x[19]/P 5-1x[20] | |
| £ | 31 Comando de entrada: | | Velocidad - lazo
s Mantener ref. | | abierto/cerrado
g2 | L o
. Escala
|":‘ ‘T | [5] : -ref. max. / | | —1a RPM [
& _ H
& 6] P 5-1x[28]/P 5-1x[29] | wref. max. | o Hz
I_ J Comando de entrada: | | |
—_— [7] Enganche/deceleraciyn | | :
L | | I | Par P 16-01
v | | | Ref.
> | auto
P 3-04 Relativo |  [Enganche/ Escala a »
[o] X+X*Y —{Nm >
»| /100 _
I
,_ _| p3-12 |
- Sin funcionamiento Valor di Jcecer
enganche/decel.
o L Proceso
3} Ref. analégica
; ref. min. Escala o
| o | Ref. de pulsos ] m“ —
n 8 +100%
- = Ref. bus local Montener
I 8 ref. y
] DigiPot -
o disminuir
ref.
T
1
P 5-1x[21]/P 5-1x[22]
Acelerar/decelerar
Sin funcionamiento
~ \4
: Ref. analégica P16-02
| "Q | 9 ) 4 \200% Ref. en %
| v | Ref. de pulsos 2)— >
k]
A200%\
| o 3 | Ref. bus local A 200%
- £
o 0 DigiPot JR—
> @ |
Sin funcionamiento
0
| 'ﬁ'; | Ref. analdgica
v
| [} | Ref. de pulsos
o
| ~ B Ref. bus local
—- = |
O DigiPot P
o &
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La referencia remota se calcula una vez en cada intervalo de exploracion y consta, inicialmente, de dos partes:

1. X (la referencia externa) : una suma (ver par. 3-04) de hasta cuatro referencias seleccionadas de
forma externa, que comprenden cualquier combinacidén (determinada por el ajuste de los par. 3-15,
3-16 y 3-17) de una referencia preseleccionada fija (par. 3-10), referencias analdgicas variables,
referencias digitales variables de pulsos y diversas referencias variables de bus serie, sea cual sea
la unidad en la que se controla el convertidor de frecuencia ([Hz], [RPM], [Nm], etc.).

2. Y- (la referencia relativa): una suma de una referencia preseleccionada fija (par. 3-14)

y una referencia analdgica variable (par. 3-18) en [%].

Las dos partes se combinan en el siguiente céalculo: Referencia remota = X + X *Y / 100%. La
funcién enganche arriba / abajo y la funcion mantener referencia pueden activarse mediante entradas
digitales en el convertidor de frecuencia. Se describen en el grupo de par. 5-1%*.

El escalado de las referencias analdgicas se describe en los grupos de par. 6-1* y 6-2*, mientras que
el escalado de referencias de pulsos digitales se describe en el grupo de par. 5-5*.

Los limites y rangos de referencias se ajustan en el grupo de par. 3-0%*,

Las referencias y la realimentacidn pueden escalarse en unidades fisicas (es decir, RPM, Hz, °C) o simplemente
en % con relacion a los valores del par. 3-02 Referencia minima y del par. 3-03 Referencia maxima.

En ese caso, todas las entradas analdgicas y por pulsos se escalan de acuerdo con las reglas siguientes:

e Cuando el par. 3-00 Rango de referencia es [0] Min - Max, la referencia 0% es igual a 0 [unidad],
donde la unidad puede ser cualquiera, por ejemplo rpm, m/s, bar, etc., y la referencia 100% es igual
al maximo (abs(par. 3-03 Referencia maxima), abs(par. 3-02 Referencia minima)).

e Cuando el par. 3-00 Rango de referencia: [1] -Max - +Max, la referencia 0% es igual a 0 [unidad], la
referencia -100% es igual a la referencia -Max, y la referencia 100% es igual a la referencia maxima.

Las referencias de bus se escalan segun estas reglas:

e Cuando el par. 3-00 Rango de referencia es [0] Min - Max. Para obtener la resolucién maxima
en la referencia del bus, el escalado del bus es: la referencia 0% es igual a la referencia
minima y la referencia 100% es igual a la referencia maxima.

e Cuando el par. 3-00 Rango de referencia: [1] -Max - +Max, la referencia -100% es igual a la
referencia -Max, y la referencia 100% es igual a la referencia maxima.

Los par. 3-00 Rango de referencia, 3-02 Referencia minima y 3-03 Referencia maxima definen
conjuntamente el rango permitido para la suma de todas las referencias. Cuando es necesario,
la suma de todas las referencias se bloquea. La relacion entre la referencia resultante (tras
bloquear) y la suma de todas las referencias se indica mas abajo.

P. 3-00 Rango de referencia= [0] Min.-Max. P. 3-00 Rango de referencia= [1] -Max.-Max.
Referencia de resultado Referencia de resultado
P 3-03 P 3-03
Delantero
P 3-02
-
Suma de todas Suma de todas
—-P 3-02 las referencias las referencias
Cambio sentido
—-P 3-03 -P 3-03
130BA184.10 130BA185.10
26
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El valor del par. 3-02 Referencia minima no puede
ajustarse por debajo de 0 a menos que el par. 1-00 P 3-01 Rango de referencia= [0] Min.-Max.
Modo configuracion esté ajustado a [3] Proceso.
En ese caso, las relaciones siguientes entre la

referencia resultante (tras bloquear) y la suma de v
todas las referencias son las indicadas a la derecha. P 3-03 ////

Referencia de resultado

)i,

'

Suma de todas

130BA186.10

Las referencias y la realimentacidén se escalan de la misma manera a partir de entradas analdgicas
y por pulsos. La Unica diferencia es que una referencia superior o inferior a los "puntos finales"
minimo y maximo especificados (P1 y P2 en la grafica siguiente) se bloquea, mientras que una
realimentacion superior o inferior a dichos puntos no se bloquea.

Salida de fuente
[RPM]
Salida de fuente
Referencia alta/valor de 1500+ P2 [RPM] A ’
realim. 7
4
; P27
Referencia alta/valor de 1500+
realim.
Entrada
Terminal X bajo / de fuente
I 0 o
1I0 I6 Is 1|0 [v1 Entrada
Terminal X Terminal X bajo A de fuente
alto I I I I -
-10 -6 8 10 [VI
Terminal X
—600 — Referencia baja/valor de realim. alto
P —600 -} Referencia baja/valor de realim.
- . 4
1500 ,
4
4
‘ -1500
130BA181.10
130BA182.10
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Los puntos finales P1 y P2 se definen mediante los parametros siguientes en funcién de
qué entrada analdgica o por pulsos se utilice.

Danfiti

Analdgica Analdgica Analdgica Analdgica Entrada de | Entrada de
53 53 5201=Si | 54 54 5202=S{ | pulsos 29 pulsos 33
S201=NO S202=NO

P1 = (minimo valor de entrada, minimo valor de referencia)

Minimo valor de referencia | Par. 6-14 Par. 6-14 Par. 6-24 Par. 6-24 Par, 5-52 Par. 5-57

Minimo valor de entrada Par. 6-10 Par. 6-12 Par. 6-20 Par. 6-22 Par. 5-50 Par. 5-55
[V] [mA] [V] [mA] [Hz] [Hz]

P2 = (Maximo valor de entrada, Maximo valor de referencia)

Maximo valor de referencia | Par. 6-15 Par. 6-15 Par. 6-25 Par. 6-25 Par. 5-53 Par. 5-58

Maximo valor de entrada Par. 6-11 Par. 6-13 Par. 6-21 Par. 6-23 Par. 5-51 Par. 5-56
V] [mA] [V] [mA] [Hz] [Hz]

En algunos casos, la referencia (y, raramente, también la realimentacion) deben tener una banda muerta

alrededor de cero (para asegurar que la maquina se detendra cuando la referencia est

Lon

(S

proxima a cero").

Para activar la banda muerta y ajustar la cantidad de la misma, debe aplicar los ajustes siguientes:

El valor de referencia minimo (véase la tabla superior para saber el parametro apropiado) o

bien el valor de referencia maximo debe ser igual a cero. Dicho de otra manera; O bien P1 o
bien P2 deben estar en el eje X en la grafica que aparece mas abajo.

Los dos puntos que definen la grafica de escalado estan en el mismo cuadrante.

El tamafio de la banda muerta se define mediante P1 o P2, tal como indica la grafica superior.

Cuadrante 2

Salida de fuente

Cuadrante 1

bajo

/

4
Cuadrante 3

130BA179.10

Terminal X

[RPM] A
’
/
Referencia alta/valor de 1500+ P2
realim.
Ref 2 baja/valor d Entrada
eferencia baja/valor de
realim.. Y . o|P1 Ide flIJente
1 f T
-10 -6 -1 1 6 10 VI

alto

Cuadrante 4

Terminal X

Cuadrante 2

Salida de fuente

[RPM] A

1500+

| Referencia baja/valor
realim.

Cuadrante 1

de

Entrada
Referencia alta/valor de P2 0 de fuente
reallr‘]. | | | |
T T T T T —
-10 -6 -1 1 6 10 [VI
Terminal X Terminal X
bajo alto
\
\
-1500 ++ \
\
Al

Cuadrante 3 Cuadrante 4
130BA180.10

De esta forma, un punto final de referencia de P1 = (0 V, 0 RPM) no producird ninguna banda muerta, pero
un punto final de referencia de p. e. P1 = (1V, 0 RPM), producird una banda muerta de -1V a +1V en
este caso, siempre que se ponga el punto final P2 o en el Cuadrante 1 o en el Cuadrante 4.

28
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Danfiti

Caso 1: referencia positiva con banda muerta, entrada digital para disparar inversiéon
Este caso muestra como se bloquea la entrada de referencia con limites en el rango Min - Max.

130BA187.10

Parametros de referencia
generales:

Rango de referencia: Min.-Max.
Referencia minima: 0 RPM (0,0%)

Referencia maxima: 500 RPM (100,0%)

Limitado a: -200%- +200%
(-1000 RPM- +1000 RPM)

Parametros generales

del motor:

Direccién veloc. motor: Ambos sentidos
Limite bajo veloc. motor: 0 RPM

Limite alto veloc. motor: 200 RPM

Entrada analdgica 53

Referencia baja 0 RPM
Referencia alta 500 RPM

Ref. externa

Absoluto
0 RPM 1V
500 RPM 10V

Tensién baja 1 V
Tensién alta 10 V

Recurso externo 1

Rango:

0,0% (0 RPM)
100,0% (500 RPM)

N \4
: Referencia externa
Range:

0,0% (0 RPM)

Algoritmo de
referencia

100,0% (500 RPM)

y

Limitado a:

0%- +100%

(0 RPM- +500 RPM)

La referencia se escala
segun la referencia

min.-max. dando una

Referencia
Rango:

0,0% (0 RPM)
100,0% (500 RPM)

"4

velocidad.

500 +

Entrada digital 18

Entrada digital

H—p Bajo Sin inversion
Alto Con inversién

Banda muerta
A
Escalar a RPM
500 +
la veloc. |
JE— v
1 10
Punto ajuste
veloc.
Rango: -500 1+
-500 RPM
+500 RPM
imita el punto de ajuste de la
velocidad segun la velocidad de
min. a max.
PID motor. ,
Rango:
\‘ Control
motor —»-200 RPM  —¥| Motor
+200 RPM
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Caso 2: referencia positiva con banda muerta, entrada digital para dis-

parar inversion. Reglas de bloqueo.

Este caso muestra cémo se bloquea la entrada de referencia con limites fuera del rango -Max - +Max en
los limites inferior y superior de las entradas antes de afiadirse a la referencia externa. Asimismo, muestra
como se bloquea la referencia externa a -Max - +Max mediante el algoritmo de referencia.

130BA188.11 Parametros de referencia Parametros generales
nerales: H
ge eda ei . Méx. -M4 Limitado a: -200%- +200% del m,OtOI; b d
ango de referencia: -Max.-Max. i i : i
g > b : (-1000 RPM- +1000 RPM) Direccién veloc. motor: Ambos sentidos
Referencia minima: cualquiera Limite bajo veloc. motor: 0 RPM
Referencia maxima: 500 RPM (100,0%) Limite alto veloc. motor: 200 RPM
Entrada analdgica 53 —y
Referencia baja 0 RPM _’C_D_’ReferenCIa externa N Algorltm.o de Limitado a:
Referencia alta 500 RPM Rango: referencia -100%- +100%
Tensién baja 1 V 0,0% (0 RPM) (-500 RPM- +500 RPM))
Ref. extern X
ef. externa Tensidén alta 10 V 150,0% (750 RPM)
Absoluto
0 RPM 1V g
Recurso externo 1 -
750 RPM 10V Referencia K
R H
ange T ¢ i | Rango:
0,0% (0 RPM) a referencia se escala
150,0% (750 RPM) segun la referencia max. 0,0% (0 RPM)
dando una velocidad. 100,0% (500 RPM)
Banda muerta
RPM
750 +
Escalar a RPM
la veloc. sooT
JE— \
1 10
JE— v
. 1 10
Punto ajuste
veloc.
Rango: -500+
Entrada digital 18 -500 RPM
Entrada digital [l p|Bajo Sin inversion +500 RPM
Alto Con inversién
Limita el punto de
ajuste de la velocidad
segun la velocidad de
min. a max.
PID motor,
A 4
Rango:
\‘ Control
motor —»{ -200 RPM —»{ Motor
+200 RPM
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Caso 3: referencia de negativa a positiva con banda muerta, direccion de-
terminada por el signo, -Max - +Max

130BA189.11

Ref. externa

Absoluto

-500 RPM -10V
+500 RPM 10V

Parametros de referencia
generales:

Rango de referencia: -Max. - +Max.
Referencia minima: cualquiera

Referencia maxima: 1000 RPM (100,0%)

Entrada analdgica 53

Banda muerta

Referencia baja 0 RPM
Referencia alta +500 RPM
Tensién baja 1 V

Tensién alta 10 V

Recurso externo 1

Rango:
-50,0% (-500 RPM) -10 -1

RPM

+50,0% (+500 RPM) '

-500 T

Tensién baja -10 V RPM I
Ref. externa Tensién alta +10 V 500 + La referencia se escala Punto ajuste
Absoluto segun la referencia veloc.
max.

_ ~ Rango:
500 RPM -10V Recurso externo 1
+500 RPM 10V X Y -1000 RPM

Rango: 10 ' +1000 RPM

Entrada analdgica 54

Referencia baja -500 RPM
Referencia alta +500 RPM

-50,0% (-500 RPM)
+50,0% (+500 RPM)

-500+

Sin banda
muerta

Parametros generales
del motor:
Direccién veloc. motor: Ambos sentidos

Limite bajo veloc. motor: 0 RPM
Limite alto veloc. motor: 1500 RPM

/: Ref. externa
'd_ Rango:

-100,0% (-1000 RPM)

+100,0% (+1000 RPM)
4

Algoritmo de
referencia

Limitado a:
-200%- +200%

(-2000 RPM-
+2000 RPM)

Limitado a:
-100%- +100%

(-1000 RPM-
+1000 RPM)

Limita la velocidad a la

velocidad de min. a max.

del motor.

A
Referencia

Rango:
-100,0% (-1000 RPM)
+100,0% (+1000 RPM)

Escalar a
RPM

A

PID motor‘

N

Control

motor Motor
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0 Controlador PID velocidad

La tabla muestra las configuraciones de control en las que el control de velocidad esta activo.

Par. 1-00 Modo Par. 1-01 Principio control motor

configuracién u/f VVCplus Flux sensorless Lazo cerrado Flux
[0] Veloc. lazo No activo No activo ACTIVO N.D.

abierto

[1] Lazo cerrado N.D. ACTIVO N.D. ACTIVO
velocidad

[2] Par N.D. N.D. N.D. No activo

[3] Proceso No activo ACTIVO ACTIVO

Nota: "N.D." significa que el modo especificado no esta disponible. "No activo" significa que el modo
especificado esta disponible pero el control de velocidad no esta activo en dicho modo.

Nota: El PID de control de velocidad funciona usando el ajuste de pardmetros predeterminado, pero es

recomendable ajustar los parametros para optimizar el rendimiento del control del motor. Los dos principios

de control del motor Flux dependen especialmente del ajuste adecuado para alcanzar todo su potencial.

Los siguientes parametros estan relacionados con el control de velocidad

Parametro

Descripcion de la funcién

7-00

Realimentacién, par.

Seleccione desde qué entrada obtendra la realimentacion el PID de velocidad.

7-02

Ganancia proporc., par.

Cuanto mayor sea este valor, mas rapido sera el control. Sin embargo,
valores demasiado elevados pueden producir oscilaciones.

7-03

Tiempo integral, par.

Elimina el error de velocidad de estado fijo. Cuanto menor es el valor,
mas rapida es la reaccidon. Sin embargo, valores demasiado bajos pueden

producir oscilaciones.

7-04

Tiempo diferencial, par.

Proporciona una ganancia proporcional al indice de cambio de la

realimentacién. El ajuste a cero desactiva el diferencial.

7-05

Limite ganancia dif., par.

Si hay cambios rapidos en la referencia o en la realimentacién en
determinada aplicacion, lo que significa que el error cambia rapidamente,
el diferencial puede volverse demasiado dominante. Esto se debe a que
reacciona a cambios en el error. Cuanto mas rapido cambia el error, mas

alta es la ganancia diferencial. Por ello, esta ganancia se puede limitar para
permitir el ajuste de un tiempo diferencial razonable para cambios lentos, y
una ganancia rapida adecuada para cambios rapidos.

Tiempo filtro paso bajo,

El filtro de paso bajo amortigua las oscilaciones de la sefial de realimentacién

par. 7-06

y mejora el rendimiento de estado fijo. Sin embargo, un filtro demasiado
grande deteriorara el rendimiento dinamico del control PID de velocidad.
Ajustes practicos del Par 7-06 tomados del nimero de pulsos por revolucion

del encoder (PPR):

PPR del encoder Par. 7-06
512 10 ms
1024 5 ms
2048 2 ms
4096 1 ms

32
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A continuacion se muestra un ejemplo de programacion del control de velocidad:

En este caso, el control PID de velocidad t%

se usa para mantener una velocidad de ';f__ I S
motor constante independientemente de la P11t -——————- —
modificacién de carga del motor. ”[] H

La velocidad del motor requerida se ajusta mediante
un potencidmetro conectado al terminal 53. El
rango de velocidad es 0 - 1500 RPM y corresponde
a 0 - 10 V en el potencidmetro.

El arranque y la parada estan controlados por un
interruptor conectado al terminal 18.

El PID de velocidad monitoriza las RPM actuales
del motor usando un encoder incremental de
24 V (HTL) como realimentacion. El sensor de
realimentacion es un encoder (1024 pulsos por
revolucion) conectado a los terminales 32 y 33.

130BA174.10

En la lista de pardmetros que figura mas abajo se supone que todos los demas parametros
e interruptores permanecen en su ajuste predeterminado.

Debe programarse lo siguiente en el orden indicado. Consulte la explicacidon de los ajustes
en la seccion "Instrucciones de programacion”.

33

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Diseno del FC 300

Danfiti

__ Introduccion al FC 300 _

Funcidn

[ N° par.

l Ajuste

1) Asegurese de que el motor funciona correctamente. Haga lo si

guiente:

Ajuste los parametros del motor usando los 1-2% Segun lo especificado por la placa de
datos de la placa de caracteristicas caracteristicas del motor
Haga que el VLT realice una adaptacion 1-29 [1] Act. AMA completo

automatica del motor (AMA)

2) Compruebe gque el motor esta en marcha y qu

e el encoder esta

conectado correctamente. Haga lo siguiente:

Pulse la tecla [Hand on] del LCP. Compruebe
que el motor estd en marcha y fijese en qué
direccion esta girando (que a partir de ahora
denominaremos "direccién positiva").

Ajuste una referencia positiva.

Vaya al par. 16-20. Gire el motor lentamente 16-20 N.D. (parametro de sélo lectura) Nota: Un valor
en la direccién positiva. Debe girarlo tan creciente se desborda al llegar a 65535 y vuelve
lentamente (solo algunas RPM) que pueda a empezar por 0.

determinarse si el valor del par. 16-20 esta

aumentando o disminuyendo.

Si el par. 16-20 esta decreciendo, cambie la 5-71 [1] Dcha. a izqda. (si el par. 16-20 esta

direccion del encoder en el par. 5-71.

decreciendo)

3) Asegurese de que los limites del convertidor d

e frecuencia esta

n ajustados a valores seguros

Ajuste unos limites aceptables para las 3-02 0 RPM (valor predeterminado)

referencias. 3-03 1500 RPM (valor predeterminado)

Compruebe que los ajustes de rampa estén 3-41 ajuste predeterminado:

dentro de las posibilidades de la unidad y 3-42 ajuste predeterminado:

cumplan las especificaciones de funcionamiento

de la aplicacidon permitida.

Ajuste unos limites aceptables para la 4-11 0 RPM (valor predeterminado)

frecuencia y la velocidad del motor. 4-13 1500 RPM (valor predeterminado)
4-19 60 Hz (predeterminado 132 Hz)

Pulse la tecla [Hand on] del LCP. Compruebe
que el motor estad en marcha y fijese en qué
direccidn estd girando.

Ajuste una referencia positiva.

Si el motor gira en la direccion equivocada,
retire el conector del motor y cambie dos de
las fases del motor.

4) Configure el control de velocidad y seleccione

el principio de control del motor

Activacion del control de velocidad 1-00 [1] Veloc. lazo cerrado
Seleccion del principio de control del motor 1-01 [3] Lazo cerrado Flux

5) Configure y escale la referencia al control de velocidad

Ajuste la entrada analdgica 53 como recurso 3-15 No necesario (predeterminado)
de referencia

Escale la entrada analdgica 53 de 0O RPM (0 V) a | 6-1%* No necesario (predeterminado)

1500 RPM (10 V)

6) Configure la sefial del encoder HTL de 24 V como realimentacié

n para el control del motor y de la velocidad.

Ajuste la entrada digital 32 y la 33 como 5-14 [0] Sin funcion (predeterminado)
entradas del encoder 5-15

Seleccione el terminal 32/33 como 1-02 No necesario (predeterminado)
realimentacién del motor

Seleccione el terminal 32/33 como 7-00 No necesario (predeterminado)
realimentacién del PID de velocidad

7) Ajuste los parametros del control PID de velocidad

Use las pautas de ajuste cuando sea apropiado | 7-0* Consulte las pautas que encontrard mas abajo
0 ajuste manualmente

8) iYa esta!

Guarde el ajuste de parametros en el LCP para | 0-50 [1] Trans. LCP tod. par.

conservarlo de forma segura
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O Ajuste fino del control PID de velocidad
Las pautas de ajuste que le ofrecemos a continuacion son relevantes en caso de que utilice
uno de los principios de control del motor Flux en aplicaciones en las que la carga sea
principalmente inercial (con un bajo nivel de friccién).

El valor del par. 7-02, Ganancia proporcional, depende de la inercia combinada del motor y la carga,
y el ancho de banda seleccionado puede calcularse usando la formula siguiente:

Total inercia [kgmz] x par.l — 25

- T—02 =
Par.7—02 Par. 1 — 202 9550

rAnchoDeBanda [rad/s]

Nota: El par. 1-20 es la potencia del motor en [kW] (o sea, introduzca ‘4’ kW en vez de ‘4000’ W
en la formula). Un valor que resulta practico usar para el ancho de banda es 20 rad/s. Compruebe
el resultado del calculo del par. 7-02 y comparelo con la formula siguiente (esto no es necesario
si usa una realimentacién de alta resolucidn, tal como una SinCos):

0.01 = 4 x Encoder ResoluciOn x par. 7 — 06

Par7—02praxrara = ;
2w

2MarRizadoPar [%]

Un valor de arranque adecuado para el par. 7-06 Tiempo filtro velocidad es 5 ms (a menor resolucion
del encoder, mayor valor del filtro). Normalmente es aceptable un valor maximo de rizado del par del
3%. En los encoders incrementales, la resolucion del encoder se encuentra en el par. 5-70 (HTL de
24 V en una unidad estandar) o en el par. 17-11 (TTL de 5V en la opcién MCB102).

Generalmente, y en la practica, el limite maximo del par 7-02 viene determinado por la resolucién
del encoder y el tiempo del filtro de realimentacion, pero también otros factores de la aplicacion
pueden limitar el par. 7-02, Ganancia proporcional, a un valor inferior.

Para minimizar la sobremodulacién, el par. 7-03, Tiempo integral, puede ajustarse aprox-
imadamente a 2,5 s (variable segun la aplicacion).

El par. 7-04, Tiempo diferencial, debe ajustarse a 0 hasta que todo lo demas esté ajustado. Si resulta
necesario, termine el ajuste experimentando con pequefios incrementos de este ajuste.
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O Control PID de proceso
El control PID de proceso puede emplearse para controlar parametros de aplicacion que pueden
medirse mediante un sensor (es decir, presidn, temperatura, flujo) y verse afectados por el motor
conectado a través de una bomba o ventilador o de otra manera.

La tabla muestra las configuraciones de control que permiten usar el control de proceso. Si se usa un principio
de control de motor de flujo vectorial, recuerde ajustar los parametros PID del control de velocidad. Consulte
la seccidén que se ocupa de la estructura de control para saber dénde esta activo el control de velocidad.

Par. 1-00 Modo Par. 1-01 Principio control motor

configuracién u/f VVCplus Flux sensorless Lazo cerrado Flux

[3] Proceso N.D. Proceso Proceso y Proceso y
velocidad velocidad

Nota: El PID de control de proceso funciona usando el ajuste de parametros por defecto, pero es
recomendable ajustar los pardmetros para optimizar el rendimiento del control de la aplicacién. Los dos
principios de control del motor de flujo dependen especialmente del ajuste adecuado del PID del control
de velocidad (previo al ajuste del PID de control de proceso) para alcanzar todo su potencial.

PID proceso

A\

P 7-38
Factor directo alim.

\J100% /

Manejo +
de ref. %

[unidad]

7 0% ™

%

[unidad
| PID

\_0%

%
[velocidaHd] . Al control del

motor

Escalar qf
la veloc.

|
: AT00R :
| 100% |
| —> |
I

7=100%>

\ 4

Manejo
de %

realim. [unidad]

[
P 4-10
Direccién
veloc. motor

P 7-30
normal/inverso

130BA178.10

Diagrama del control PID de proceso
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Los siguientes parametros son relevantes para el control de proceso

Parametro

Descripcion de la funcién

Fuente de realimentacion 1, par. 7-20

Seleccione de qué fuente (es decir, entrada analdgica o por pulsos) obtendra
la realimentacién el PID de proceso.

Fuente de realimentacién 2, par. 7-22

Opcional: Determina si (y desde donde) el PID de proceso debe obtener
una sefal de realimentacion adicional. Si se selecciona un recurso de
realimentacion adicional, las dos sefales de realimentacion se afiadiran
conjuntamente antes de ser utilizadas en el control PID de proceso.

Control normal/inverso, par. 7-30

En funcionamiento Normal [0], el control de proceso respondera con un
incremento de la velocidad del motor si la realimentacion es inferior a la
referencia. En la misma situacion, pero en funcionamiento Inverso [1], el
control de proceso respondera con una velocidad de motor decreciente.

Saturacion, par. 7-31

La funcidén de saturacidon garantiza que cuando se alcanza un limite

de frecuencia o de par, el integrador se ajustara en una ganancia que
corresponda a la frecuencia real. Esto evita la integracidn en un error que
no pueda compensarse, de ningin modo, con un cambio de velocidad. Esta
funcién puede desactivarse seleccionando "No" [0].

Valor arranque para controlador, par.
7-32

En algunas aplicaciones, alcanzar el punto de velocidad/consigna necesario
puede tomar un tiempo muy largo. En estas aplicaciones, podria resultar util
establecer una velocidad fija del motor desde el convertidor de frecuencia
antes de activar el control de proceso. Esto se hace fijando un valor de
arranque para controlador PID de proceso en el par. 7-32.

Ganancia proporcional, par. 7-33

Cuanto mayor sea este valor, mas rapido sera el control. Sin embargo,
valores demasiado elevados pueden crear oscilaciones.

Tiempo integral, par. 7-34

Elimina el error de velocidad de estado fijo. Cuanto menor es el valor, mas
rapida es la reaccién. Sin embargo, valores demasiado bajos pueden crear
oscilaciones.

Tiempo diferencial, par. 7-35

Proporciona una ganancia proporcional al indice de cambio de la
realimentacion. El ajuste a cero desactiva el diferencial.

Limite ganancia diferencial, par. 7-36

Si hay cambios rapidos en la referencia o en la realimentacién en
determinada aplicacion, lo que significa que el error cambia rapidamente,
el diferencial puede volverse demasiado dominante. Esto se debe a que
reacciona a cambios en el error. Cuanto mas rapido cambia el error, mas
alta es la ganancia diferencial. Por ello, esta ganancia se puede limitar para
permitir el ajuste de un tiempo diferencial razonable para cambios lentos.

Factor directo alimentacion, par. 7-38

En aplicaciones con una correlacidon buena (y aproximadamente lineal) entre
la referencia del proceso y la velocidad del motor necesaria para obtener
dicha referencia, el factor directo de realimentacidon puede usarse para
alcanzar un mejor rendimiento dindmico del control PID de proceso.

Tiempo de filtro de paso bajo, par.
5-54 (terminal por pulsos 29), par.
5-59 (terminal por pulsos 33), par.
6-16 (terminal analdgico 53), par.
6-26 (terminal analdgico 54).

Si existen oscilaciones de la sefal de realimentacion de intensidad/tension,
se pueden reducir mediante un filtro de paso bajo. Esta constante de tiempo
representa la frecuencia limite del rizado que se produce en la sefal de
realimentacion.

Ejemplo: Si el filtro de paso bajo se ha ajustado en 0,1 s, la velocidad limite
sera 10 RAD/s (el reciproco de 0,1 s), correspondiente a (10/(2 x n)) =

1.6 Hz. Esto significa que todas las intensidades/tensiones que varian en
mas de 1,6 oscilaciones por segundo seran suprimidas por el filtro. El
control sélo se efectuara en una sefial de realimentacidon que varie en una
frecuencia (velocidad) de menos de 1,6 Hz.

El filtro de paso bajo mejora el rendimiento de estado fijo, pero si se
selecciona un tiempo de filtro demasiado grande, el rendimiento dinamico
del control PID de proceso disminuira.
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El siguiente es un ejemplo de un control PID de proceso utilizado en un sistema de ventilacion:

130BA218.10
—
Aire frio &> 8:%
100kW
Proceso de
generacioén
de calor
=
W n °C éTransmisor de
A A temperatura
BIE
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A
5 g| gl
3 glpe .
. g g L1
En un sistema de ventilacion, la temperatura L2
deberd poder ajustarse entre -5 °C y 35 °C con 3
un potenciometro de 0-10 V. La temperatura N r - - - - -
F- L — — — — —
ajustada debera mantenerse constante, para lo =
cual deberd emplearse el control de proceso. F'H [ [] !
El control es de tipo inverso, lo que significa que _7?_7?_73
i i 54 9
cuando se mcre_menta la ten_wpe.r,atura, tamplen 91 92 95 95 12 o I
lo hace la velocidad de ventilacién, con el fin de S 37 o——1 \
generar mas aire. Cuando cae la temperatura, se L1L2L3PE 18 o
reduce también la velocidad. El transmisor usado gg z:’n
es un sensor de temperatura con un rango de L 55 o
funcionamiento de -10 °C a 40 °C, 4-20 mA. y ]
una velocidad min/méx de 300/1500 RPM. 54 0
A Transmisor
- d t .
iNOTA!: e femp
El ejemplo muestra un transmisor
de dos hilos.
e
d
3
3

1. Arranque/parada mediante el interruptor conectado al terminal 18.

Referencia de temperatura a través del potenciometro (-5 °C a 35 °C, 0-10 VCC) conectado al terminal 53.
3. Realimentacion de temperatura por transmisor (-10 °C a 40°C, 4-20 mA conectado al terminal

54. Interruptor S202 ajustado a Si (entrada de intensidad).
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Funcidn [ N° par. | Ajuste

1) Asegurese de gue el motor funciona correctamente. Haga lo siguiente:

Ajuste los parametros del motor usando los 1-2% Segun lo especificado por la placa de
datos de la placa de caracteristicas caracteristicas del motor

Haga que el convertidor de frecuencia realice 1-29 [1] Act. AMA completo

una adaptacidon automatica del motor

2) Compruebe que el motor esté rodando en la

direccion adecuada.

Pulse la tecla [Hand on] del LCP. Compruebe
que el motor estd en marcha y fijese en qué
direccion esté girando.

Ajuste una referencia positiva.

Si el motor gira en la direcciéon equivocada,
retire el conector del motor y cambie dos de
las fases del motor.

3) Asegurese de gue los limites del convertidor de frecuencia estan aj

ustados a valores seguros.

Compruebe que los ajustes de rampa estén 3-41 60 seg.

dentro de las posibilidades del convertidor de 3-42 60 seg.

frecuencia y cumplan las especificaciones de iDepende del tamafo/carga del motor!

funcionamiento de la aplicacidn. También activo en modo manual.

Si es necesario, prohiba la inversidén del motor | 4-10 [0] Izgda. a dcha

Ajuste unos limites aceptables para la 4-11 300 RPM

frecuencia y la velocidad del motor 4-13 1500 RPM (valor predeterminado)
4-19 60 Hz (predeterminado 132 Hz)

4) Configure la referencia al control de proceso

Permita un rango de referencias "asimétrico" 3-00 [0] Min - Max

seleccionando el rango de referencias "Min -

Max"

Seleccione la unidad de referencia apropiada 3-01 [13] °C

Ajuste unos limites aceptables para la suma de | 3-02 -5 °C

todas las referencias 3-03 35 °C

Ajuste la entrada analdgica 53 como recurso 3-15 No necesario (predeterminado)

de referencia

5) Escale las entradas analdgicas empleadas como referencia y realimentacion

Escale la entrada analdgica 1 (terminal 53) que | 6-10 oV CC
se usa para la referencia de temperatura a 6-11 10 vV CC
través del potenciémetro (-5 a 35 °C, 0-10 V 6-14 -5°C
CQ). 6-15 35 °C
Escale la entrada analdgica 2 (terminal 54) que | 6-22 4 mA
se usa para la realimentacion de temperatura 6-23 20 mA
via transmisor (-10 a 40°C, 4-20 mA) 6-24 -10 °C
6-25 40 °C
6-26 50 ms - 100 ms

6) Configure la realimentacion al control de proceso

Ajuste la entrada analdgica 54 como recurso
de realimentacién

7-20

[2] Entrada analdgica 54

7) Ajuste los parametros del control PID de proceso

Seleccione el control inverso. 7-30 [1] Inverso

Use las pautas de ajuste cuando sea apropiado | 7-3* Consulte las pautas que encontrara mas abajo
0 ajuste manualmente

8) iYa esta!

Guarde el ajuste de parametros en el LCP para | 0-50 [1] Trans. LCP tod. par.

conservarlo de forma segura
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Optimizacién del controlador de proceso

Ya se han realizado los ajustes basicos; todo lo que hay que hacer es optimizar la ganancia
proporcional, el tiempo de integral y el tiempo diferencial (par. 7-33, 7-34, 7-35). En la mayoria de
los procesos, esto puede hacerse siguiendo las pautas indicadas a continuacion.

1. Poner en marcha el motor
Ajuste el par. 7-33 (Ganancia proporcional) a 0,3 e increméntelo hasta que la sefial de realimentacion
empiece a variar constantemente. Seguidamente, reduzca el valor hasta que la sefial de retroalimentacién
se haya estabilizado. Después, reduzca la ganancia proporcional en un 40-60%.

3. Ajuste el parametro 7-34 (tiempo de integral) a 20 s y reduzca el valor hasta que la sefial de
realimentacién empiece a variar constantemente. Aumente el tiempo de integral hasta que la
sefial de realimentacion se estabilice, seguido de un incremento del 15-50%.

4. Utilice el par. 7-35 Unicamente para sistemas de actuaciéon muy rapida (tiempo de diferencial). El
valor normal es cuatro veces el tiempo de integral definido. El diferencial sélo debe emplearse
cuando el ajuste de la ganancia proporcional y del tiempo de integral se hayan optimizado por
completo. Compruebe que las oscilaciones de la sefial de realimentacion estan suficientemente
amortiguadas por el filtro de paso bajo de la sefial de realimentacién.

iNOTA!:
Si es necesario puede activarse el arranque/parada una serie de veces para provocar
una variacién de la sefial de retroalimentacién.

O Método de ajuste Ziegler Nichols
Pueden utilizarse varios métodos para ajustar los controles PID del convertidor de frecuencia. Uno de
estos métodos es una técnica desarrollada en la década de 1950 que ha superado el paso del tiempo
y aun se emplea hoy dia. Se trata del método conocido como ajuste Ziegler Nichols.

iNOTA!:
El método descrito no debe utilizarse en aplicaciones que puedan resultar dafiadas por las
oscilaciones creadas por ajustes de control marginalmente estables.

y(t)

Los criterios de ajuste de los pardmetros estan
basados en la evaluacién del sistema en el
limite de estabilidad en lugar de estarlo en la
obtencion de una respuesta de paso. Asi pues,
se incrementa la ganancia proporcional hasta
que se observan oscilaciones continuas (medidas
en la realimentacién), es decir, hasta que el
sistema se vuelve marginalmente estable. La
ganancia correspondiente (Ky) (denominada
ganancia ultima) y el periodo de oscilacion
(Py) (también denominado periodo Ultimo) se
determinan tal como indica la figura 1.

VA

130BA183.10

Figura 1: sistema marginalmente estable

P, debe medirse cuando la amplitud de la oscilaciéon es bastante pequefia . A continuacién se
"retrocede" de nuevo desde esta ganancia, tal como indica la tabla 1.

Ky es la ganancia a la que se obtiene la oscilacién.
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Tipo de control Ganancia proporcional Tiempo integral Tiempo diferencial
Control PI 0,45 * Ky 0,833 * Py -

Control PID estricto 0,6 * K, 0,5 * p, 0,125 * p,

PID con cierta 0,33 * Ky 0,5 * py 0,33 * Py
sobremodulacidn

Tabla 1: Ajuste Ziegler Nichols para reguladores, basado en un limite de estabilidad.

La experiencia ha demostrado que el ajuste de control segln la regla de Ziegler Nichols proporciona
una buena respuesta de lazo cerrado para muchos sistemas. El operador del proceso puede realizar el
ajuste final del control de forma iterativa para alcanzar un control satisfactorio.

Descripcion paso a paso:

Paso 1: Seleccione solo el control proporcional: el tiempo de integral se ajusta al valor
maximo y el tiempo de diferencial se ajusta a cero.

Paso 2: Aumente el valor de la ganancia proporcional hasta llegar al punto de inestabilidad
(oscilaciones sostenidas) y se alcance el valor critico de ganancia , Ky.

Paso 3: Mida el periodo de oscilacidén para obtener la constante de tiempo critico , Py.

Paso 4: Use la tabla superior para calcular los pardametros del control PID necesarios.
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O Aspectos Generales de las Emisiones de EMC
Normalmente aparecen interferencias eléctricas a frecuencias en el intervalo de 150 kHz a 30 MHz.
Las interferencias generadas por el convertidor y transmitidas por el aire, con frecuencias en el rango
de 30 MHz a 1 GHz, tienen su origen en el inversor, el cable de motor y el motor.
Como muestra la ilustraciéon inferior, las corrientes capacitivas en el cable de motor, junto con
una alta dV/dt de la tension del motor, generan corrientes de fuga.
La utilizacién de un cable blindado de motor incrementa la corriente de fuga (consulte la siguiente ilustracion),
porque los cables apantallados tienen una mayor capacitancia a tierra que los cables no apantallados. Si la
corriente de fuga no se filtra, provocara una mayor interferencia en la alimentacion de red, en el intervalo de
radiofrecuencia inferior a 5 MHz, aproximadamente. La corriente de fuga (I1) se devuelve al convertidor
de frecuencia a través del apantallamiento (I3), por lo que, en principio, sélo habra un reducido campo
electromagnético (I4) procedente del cable blindado del motor, de acuerdo con la siguiente figura.

El apantallamiento reduce la interferencia radiada, aunque incrementa la interferencia de baja
frecuencia en la red eléctrica. El apantallamiento del cable de motor debe montarse en la proteccion
del convertidor de frecuencia, asi como en la proteccion del motor. El mejor procedimiento consiste
en utilizar abrazaderas de apantallamiento integradas para evitar extremos retorcidos del cable
(espirales). Estos ultimos incrementan la impedancia del apantallamiento a frecuencias mas altas,

lo que reduce el efecto del apantallamiento e incrementa la corriente de fuga (I4).

Si se emplea un cable blindado para Profibus, el bus estandar, el relé, el cable de control, la interfaz de
sefial o el freno, el apantallamiento debe conectarse en la proteccién de ambos extremos. En algunas
situaciones, sin embargo, sera necesario romper el apantallamiento para evitar bucles de corriente.

[ LINEA [PONVERTIDOR CABLE APANTALLADO | MOTOR |
! DE FRECUENGIA  DEL MOTOR ! !
7z L C C
—o— s, Uy —1 I ' S
_@_'z: L2 Vi — ;—1> ! :]:I
oo 3 W
Y Lo 1 ic Cable de conexidn
Zx PE PE| «z _ 2+1bs g tierra |
L) e T T Pantalle______ L
:Cs tcs Cgt B
pRren DETIaERG
g
Nivel "del suelo =

Si el apantallamiento debe colocarse en una placa de montaje para el convertidor de frecuencia VLT,
dicha placa debera ser metalica, ya que la intensidad del apantallamiento debe volver al convertidor
de frecuencia. Aseglrese ademas, de que la placa de montaje y el bastidor del convertidor de
frecuencia hacen buen contacto eléctrico a través de los tornillos de montaje.

iNOTA!:
Al utilizar cables no apantallados no se cumpliran algunos requisitos sobre
emisién, aunque si los de inmunidad.

Para reducir el nivel de interferencia del sistema completo (convertidor de frecuencia + instalacién),
haga que los cables de motor y de freno sean lo mas cortos posibles. Los cables con un nivel de sefial
sensible no deben colocarse junto a los cables de motor y de freno. La interferencia de radio superior
a 50 MHz (radiada) es generada especialmente por los elementos electrénicos de control.
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Resultados de las pruebas de EMC (Emision, inmunidad)

Los siguientes resultados de las pruebas se obtuvieron utilizando un sistema con un convertidor de frecuencia (con
opciones, si era el caso), un cable de control apantallado y un cuadro de control con potenciémetro, asi como un
motor y un cable de motor apantallado.

FC 301/FC 302 Emisién conducida Emision irradiada
200-240 V
380-500 V
600 V sin filtro

Ajuste EN 55011 EN 55011 EN 55011 EN 55011 EN 55011 Clase B
Clase A2 Clase Al Clase B Clase Al

FC 301/FC 302 H2

0-3,7 kW 200-240 V 5m No No No No

0-7,5 kW 380-500 V 5m No No No No

FC 301 con filtro

integrado H1

0-3,7 kW 200-240 V 75 m 50 m 10 m Si No

0-7,5 kW 380-480 V 75 m 50 m 10 m Si No

FC 302 con filtro

integrado H1

0-3,7 kW 200-240 V 150 m 150 m 40 m Si No

0-7,5 kW 380-500 V 150 m 150 m 40 m Si No

FC 301 11-22 kW

380-500 V 25 m No No No No

FC 302 11-22 kW

380-500 vV 25 m No No No No

FC 301 con filtro

integrado H1

11-22 kW 380-500 V 75 m 50 m 10 m Si No

FC 302 con filtro

integrado H2

11-22 kW 380-500 V 150 m 150 m 40 m Si No

Hx es sin filtro
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O Niveles de conformidad requeridos

Estandar / entorno Entorno doméstico, establecimientos | Entorno industrial
comerciales e industria ligera

IEC 61000-6-3 (genérico) Clase B Clase B

IEC 61000-6-4 Clase Al Clase Al

EN 61800-3 (restringida) Clase Al Clase Al Clase Al Clase Al

EN 61800-3 (sin restriccion) Clase B Clase B Clase A2 Clase A2

EN 55011: Valores de umbral y métodos de medida para las interferencias de radio procedentes de
equipos industriales, cientificos y médicos (ISM) de alta frecuencia.

Clase A1l: Equipos utilizados en una red de suministro eléctrico publica. Distribucion restringida.

Clase A2: Equipos utilizados en una red de suministro eléctrico publica.

Clase B1: Equipos utilizados en areas con red eléctrica publica (entorno doméstico,

establecimientos comerciales e industria ligera). Distribucion sin restriccién.

O Inmunidad EMC
Para documentar la inmunidad a interferencias eléctricas provenientes del acoplamiento de
fendmenos eléctricos, se han realizado las siguientes pruebas de inmunidad con un sistema formado
por un convertidor de frecuencia (con opciones, en su caso), un cable de control apantallado y
un panel de control, con potenciémetro, cable de motor y motor.

Las pruebas se realizaron de acuerdo con las siguientes normas basicas:

e« EN 61000-4-2 (IEC 61000-4-2): Descargas electrostaticas (ESD)

Simulacion de descargas electrostaticas de seres humanos.
e EN 61000-4-3 (IEC 61000-4-3): Radiacién de campo

electromagnético entrante, con modulacién de la amplitud

Simulacién de los efectos de equipos de radar y comunicacién por radio,

asi como de comunicaciones moviles.
e EN 61000-4-4 (IEC 61000-4-4): Transitorios de conexion/desconexion

Simulacidén de la interferencia introducida por el acoplamiento de un contactor, relés o dispositivos similares.
e« EN 61000-4-5 (IEC 61000-4-5): Transitorios de sobretension

Simulacién de transitorios introducidos, por ejemplo, al caer rayos cerca de las instalaciones.
e EN 61000-4-6 (IEC 61000-4-6): RF modo comin

Simulacién del efecto del equipo transmisor de radio conectado a cables de conexion.

Consulte la siguiente tabla sobre inmunidad EMC.
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Inmunidad (continuacion)

FC 301/FC 302; 200-240 V, 380-500 V

Tension 2 kV/2 Q DM
4 kV CM
4 kV/12 Q CM

4 kv cw 4 kv/2 @b I

Cables de control 2wvpon | - | ]
Cables de reté 2wvpon | - | _ ]

Cable del LCP 2wvpon | - | _ ]

Proteccidn

AD: Descarga de aire
CD: Descarga de contacto
CM: Modo comun

DM: Modo diferencial

1. Inyeccién en pantalla del cable.
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O Aislamiento galvanico (PELV)
PELV ofrece proteccion por medio de una tension extremadamente baja. Se considera garantizada la
proteccidén contra descargas eléctricas cuando el suministro eléctrico es de tipo PELV y la instalacion se
realiza de acuerdo con las reglamentaciones locales o nacionales sobre equipos PELV.

Todos los terminales de control y de relé 01-03/04-06 cumplen con PELV - proteccion de tension extra baja -
(no aplicable a las unidades de 525-600 V y a la conexidn a tierra en tridngulo por encima de 300 V).

El aislamiento galvanico (garantizado) se consigue cumpliendo los requisitos relativos a
un mayor aislamiento, y proporcionando las distancias necesarias en los circuitos. Estos
requisitos se describen en la norma EN 61800-5-1.

Los componentes que forman el aislamiento eléctrico, segiin se explica a continuacion, también cumplen
todos los requisitos relativos al aislamiento y a la prueba correspondiente descrita en EN 61800-5-1.
El aislamiento galvanico PELV puede mostrarse en seis ubicaciones (véase la ilustracion):

Para mantener el estado PELV, todas las conexiones realizadas con los terminales de control deben ser
PELV, por ejemplo, el termistor debe disponer de un aislamiento reforzado/doble.

1. Alimentacion eléctrica (SMPS), incluyendo - 3
el aislamiento de la sefial Ucc, que indica la :
tensién del circuito intermedio. N Zti fﬁ J< M
2. Tarjeta de potencia que activa los IGBT i L
(transformadores de disparo/optoacopladores). |
3. Transductores de corriente. —‘6 5 4 Z 1Z ZZ
4. Optoacoplador, médulo de freno.
5. Circuitos de aflujo de corriente interno, RFI L N I J
y medicion de temperatura. a Z b%
6. Relés configurables.

130BA0S56.10

Aislamiento galvanico

El aislamiento galvanico funcional (a y b en el dibujo) funciona como opcién auxiliar
de 24 V y para la interfaz del bus estandar RS 485.
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O Corriente de fuga a tierra

Advertencia:

El contacto con los componentes eléctricos puede llegar a provocar la muerte, incluso

una vez desconectado el equipo de la red de alimentacion.

Ademas, aseglrese de que se han desconectado las demas entradas de tension, como la carga
compartida (enlace del circuito intermedio de CC), asi como la conexidén del motor para energia regenerativa.
Uso del FC 300 VLT AutomationDrive: espere al menos 15 minutos.

Sélo se permite un intervalo de tiempo inferior si asi se indica en la placa de
caracteristicas de la unidad especifica. v

Corriente de fuga
La corriente de fuga a tierra desde el FC 300 sobrepasa los 3,5 mA. Para asegurarse de que el l
cable a tierra cuenta con una buena conexidon mecanica a tierra (terminal 95), la seccidn de cable
debe ser de al menos 10 mm2 ¢ 2 cables a tierra de seccidén estandar de forma separada.

Dispositivo de corriente residual

Este producto puede producir una intensidad de CC en el conductor de protecciéon. Cuando se

utiliza un interruptor de proteccién diferencial (RCD) como proteccién adicional, sélo se debera

utilizar un RCD de Tipo B (tiempo de retardo) en el lado de alimentacién de este producto.

Consulte también la nota sobre la aplicacion RCD MN.90.GX.02.

La conexidn a tierra protectora del convertidor de frecuencia y la utilizacidon de los interruptores

diferenciales debe seguir siempre las normas nacionales y locales.
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O Seleccion de la Resistencia de freno
Para gestionar mayores demandas debidas a un frenado generador, es necesaria una
resistencia de freno. El uso de una resistencia de freno garantiza que la energia es
absorbida por ésta, y no por el convertidor de frecuencia.

Si no se conoce la cantidad de energia cinética transferida al resistor en cada periodo de frenado, la potencia
media puede ser calculada a partir del tiempo de ciclo y del tiempo de frenado, también llamado ciclo

de trabajo intermitente. El ciclo de trabajo intermitente de la resistencia, es un indicador del ciclo de
trabajo con el que funciona la misma. La figura inferior muestra un ciclo de frenado tipico.

iNOTA!:
Los proveedores del motor utilizan a menudo S5 al declarar la carga admisible que
es una expresion del ciclo de trabajo intermitente.

El ciclo de trabajo intermitente de la resistencia se calcula como se indica a continuacién:

Ciclo de trabajo = tp/T

T = duracién del ciclo en segundos
tp es el tiempo de frenado en segundos (del tiempo de ciclo)

130BA167.10
Carga |

Velocidad )

Tiempo

Danfoss ofrece resistencias de freno con ciclo de trabajo del 5, del 10 y del 40 %. Si se aplica un ciclo de
trabajo del 10 %, las resistencias de freno son capaces de absorber potencia de frenado durante un 10 %
del tiempo de ciclo. El restante 90% del tiempo del ciclo se utilizara en desviar el exceso de calor.

La carga maxima admisible en la resistencia de freno se establece como un pico de potencia en
un determinado ciclo de trabajo intermitente, y puede calcularse como:

Ppico = PmoTOR X MBR(%) X N MOTOR X NviT [W]

La resistencia de freno se calcula de la siguiente R, = % = [Q
manera: '

Como puede verse, la resistencia de freno depende de la tensién del circuito intermedio (UCC).
La funcién de frenado del FC 301 y del FC 302 se fija en 3 areas generales:
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FC 301 /302 3 x200-240V 390 V (UDC) 405 V 410 V

FC 301 3 x 380-480 V 778 V 810 V 820 V

FC 302 3 x 380-500 V 810 V 840 V 850 V

FC 302 3 x 525-600 V 943 V 965 V 975V
iNOTA!:

Compruebe que la resistencia de freno pueda manejar una tension de 410 V, 820 V, 850
V 0 975 V, a menos que utilice resistencias de freno de Danfoss.

Danfoss recomienda la resistencia de freno al par méximo de frenado (Mpr) del 160%. La
RRrec, es decir, una que pueda garantizar que el formula puede expresarse como:
convertidor de frecuencia sea capaz de frenar e v 100
— sde” — (’)
R... = Prmotor © MpBR(%) * Tuit * Tmotor - [' '}
Nmotor NOrmalmente es 0,90 Nmotor NOrmalmente es 0,98

Para los convertidores de frecuencia de 200 V, 480 V, 500 V y 600 V, la Rrec a
160% de par de freno se escribe como:

1077
200V : Rrrc = 1)01—180 €]
MOTOR
1430V : R = 20 g
2. 480V B o= 520 [0
- 464923
500V Rune = 5 0]
MOTOR
. 630137 ,
600V : Rrpe = —— Q
HEC Prroror 8

Para convertidores de frecuencia FC 300, salida de eje < 7,5 kW
Para convertidores de frecuencia FC 300, salida de eje > 7,5 kW

N =

iNOTA!:
La resistencia seleccionada del circuito de freno no deberia ser superior a la recomendada
por Danfoss. Si se selecciona una resistencia de freno con un valor en ohmios mas
alto, tal vez no se consiga el par de frenado del 160% porque existe el riesgo de que
el convertidor de frecuencia se desconecte por motivos de seguridad.

iNOTA!:

Si se produce un cortocircuito en el transistor del freno, la disipacion de calor en la

resistencia de freno sélo se puede impedir por medio de un contactor o un interruptor

de red que desconecte la alimentacion eléctrica del convertidor de frecuencia. (El
convertidor de frecuencia puede controlar el contactor).
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O Control con Funcion de freno
El freno sirve para limitar la tensidn en el circuito intermedio cuando el motor funciona como generador.
Esto ocurre, por ejemplo, cuando la carga acciona el motor y la energia se acumula en el enlace de
CC. El freno esta integrado en forma de un circuito de chopper con conexién de una resistencia de freno
externa. Colocando la resistencia de freno externamente se obtienen las siguientes ventajas:

- Es posible seleccionar la resistencia de freno segun la aplicacion.
- La energia de frenado puede disiparse fuera del panel de control, es decir, donde pueda utilizarse.
- Los componentes electronicos del convertidor de frecuencia no se sobrecalentaran

si se sobrecarga la resistencia de freno.

El freno estd protegido contra cortocircuitos en la resistencia de freno y el transistor de freno esta controlado
para garantizar la deteccidn de cortocircuitos en el transistor. Puede utilizarse una salida digital con relé para
proteger de sobrecargas la resistencia de freno en el caso de producirse un fallo en el convertidor de frecuencia.
Ademas, el freno permite leer la energia instantanea y la media de los Ultimos 120 segundos. El

freno también puede controlar la potencia y asegura que no se supera el limite seleccionado en el

par. 2-12. En el par. 2-13, seleccione la funcion que se realizara cuando la potencia que se transmite

a la resistencia de freno sobrepase el limite ajustado en el par. 2-12.

iNOTA!:
El control de la potencia de freno no es una funcidn de seguridad; se necesita un interruptor térmico
para dicha funcion. El circuito de resistencia del freno no tiene proteccion de pérdida a tierra.

Control de sobretensién (OVC) (excluyendo la resistencia de freno) puede seleccionarse como funcion
de freno alternativa en el par. 2-17. Esta funcion esta activada para todas las unidades. Permite
evitar una desconexidn si se incrementa la tension del enlace de CC. Esto se realiza incrementando la
frecuencia de salida para limitar la tensidn del enlace de CC. Es una funcién muy Util, por ejemplo, si el
tiempo de rampa de deceleracién es demasiado corto, ya que se evita la desconexion del convertidor
de frecuencia. En esta situacidon, se amplia el tiempo de rampa de deceleracion.
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O Control del Freno mecanico
En aplicaciones de elevacidn, es necesario poder controlar un freno electromagnético. Para controlar el freno,
se necesita una salida de relé (relél o relé2) o una salida digital programada (terminal 27 o 29). Normalmente,
esta salida debe estar cerrada mientras el convertidor de frecuencia no pueda "mantener" el motor, por
ejemplo porque su carga sea demasiado grande. En el par. 5-40 (parametro indexado), el par. 5-30 o el par.
5-31 (salida digital 27 o 29), seleccione Ctrl. freno mec. [32] para aplicaciones con un freno electromagnético.

Cuando esta seleccionado Ctri. freno mec. [32], el relé del freno mecanico permanece cerrado durante
el arranque hasta que la intensidad de salida supera el nivel seleccionado en el par. 2-20, Intensidad
freno liber. Durante la parada, el freno mecanico se cerrara cuando la velocidad sea inferior al nivel
seleccionado en el par. 2-21, Velocidad activacién freno [RPM]. Si el convertidor de frecuencia entra en
una condicion de alarma, por ejemplo en una situacion de sobretension, el freno mecanico desconecta
inmediatamente. Este es también el caso durante una parada de seguridad.

v
L/

130BA074.11

Term. 18, 1=on

Arranque 0=off
Par 1-71
Tiempo de retardol

d Par 2-21
e arranque Activar velocidad
Velocidad del eje — de freno
Par 1-74
. ) Velocidad de
Intensidad de salida arranque 1
Intensidad de /_
premagnetizacién N
o corriente CC Par 2-20
Par 1-76 Corriente de arranque/ ¢ .
maltemzdaz3 Par 2-00 Corriente CC mantenida  Liberar corriente de freno
ar 2- %
Tiempo de retardo m
del freno
Tiempo de reaccién freno EMK
on !
Relay 01 /
off — l
Freno mecéanico —

Bloqueo libre

Tiempo

Descripcion paso a paso
En las aplicaciones de elevacidon/descenso, tiene que ser posible controlar un freno electromecanico.

e Para controlar el freno mecénico se puede utilizar cualquier salida de relé o digital (terminal
27 6 29), utilizando un contactor magnético adecuado si es necesario.
o Aseglrese de que la salida permanece sin tensién mientras el convertidor de frecuencia
no pueda controlar el motor, por ejemplo debido a que la carga sea demasiado pesada
o a que el motor no haya sido desmontado aun.
e Seleccione Ctrl. freno mec. [32] en el par. 5-4* (o0 en el par. 5-3*) antes de conectar el freno mecanico.
e El freno queda liberado cuando la intensidad del motor supera el valor preseleccionado en el par. 2-20.
o El freno se acciona cuando la frecuencia de salida es inferior a la frecuencia establecida en el parametro
2-21 o en el 2-22, y sdlo si el convertidor de frecuencia emite un comando de parada.

iNOTA!:

Compruebe que la resistencia de freno pueda manejar una tensién de 410 V (unidades
de 240 V), 820 V (unidades de 480 V), 850 V (unidades de 500 V) o 975 V (unidades
de 600 V), a menos que utilice resistencias de freno de Danfoss.

iNOTA!:
No tocar nunca la resistencia de freno, porque puede estar muy caliente durante o tras el frenado
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iNOTA!:
Para aplicaciones de elevacion o descenso vertical se recomienda encarecidamente
asegurarse de que se pueda detener la carga en caso de emergencia o funcionamiento
defectuoso de un solo componente, como un contactor, etc.
Si el convertidor de frecuencia se encuentra en modo de alarma o en una situacién de
sobretension, el freno mecanico corta inmediatamente.

O Cableado

EMC (cables trenzados/apantallamiento)

Para reducir el ruido eléctrico de los cables entre la resistencia de freno y el convertidor
de frecuencia, los cables deben ser trenzados.

Para mejorar el rendimiento EMC se puede utilizar una pantalla metalica.

Smart Logic Control

El Smart Logic Control (SLC) es esencialmente una secuencia de acciones definidas por el

usuario (véase el 13-52) ejecutadas por el SLC cuando el evento asociado definido por el usuario

(véase el par. 13-51) es evaluado como VERDADERO por el SLC.

Los eventos y las acciones estan numerados y vinculados entre si en parejas. Esto significa que cuando se
complete el evento [1] (cuando alcance el valor VERDADERO), se ejecutara la accion [1]. Después de
esto, las condiciones de evento [2] seran evaluadas y si se evallan como VERDADERAS, la accidon [2] se
ejecutara y asi sucesivamente. Los eventos y las acciones se colocan en parametros indexados.

Se evaluara solamente un evento en cada momento. Si un evento se considera FALSO, no sucede nada (en el
SLC) durante el presente intervalo de exploracidn y no se evaluara ningun otro evento. Esto significa que
cuando el SLC se inicia, evalua el evento [1] (y sblo el evento [1]) en cada ciclo de escaneo. Sélo si el evento
[1] se considera VERDADERO, el SLC ejecuta la accién [1] e inicia la evaluacion del evento [2].

Start 130BA062.12
event P13-01

Se pueden programar entre 0 y 20 eventos y
acciones. Cuando se haya ejecutado el ultimo
evento/accion, la secuencia vuelve a comenzar
desde el evento [1] / accion [1]. La ilustracidon
muestra un ejemplo con tres eventos / acciones:

Estado 1

Evento 1/
Accién 1

Estado 2

Evento 2/
Accién 2

Stop
event P13-03

~
~

N
\ Stop
\ event P13-0

Estado 4

Evento 4/
Accion 4

Estado 3

Evento 3/
Accion 3

/
/

s,
~~ Stop
4~ eventP13-03
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O Condiciones de funcionamiento extremas
Cortocircuito (Fase del motor - Fase)
El convertidor de frecuencia esta protegido contra cortocircuitos por medio de la lectura de la intensidad
en cada una de las tres fases del motor o en el enlace CC. Un cortocircuito entre dos fases de salida
provoca una sobreintensidad en el inversor. El inversor se cierra individualmente cuando la corriente
del cortocircuito sobrepasa el valor permitido (alarma 16, bloqueo desconexidn).
Para proteger el convertidor de frecuencia contra un cortocircuito en las cargas compartidas
y en las salidas de freno, consulte las directrices de disefo.

Conmutacion en la salida

La conmutacidon en la salida entre el motor y el convertidor de frecuencia esta totalmente
permitida. No puede dafiar de ningin modo el convertidor de frecuencia conmutando la salida.
Sin embargo, es posible que aparezcan mensajes de fallo.

v
L/

Sobretension generada por el motor
La tensidn en el circuito intermedio aumenta cuando el motor actia como gener-
ador. Esto ocurre en los siguientes casos:

1. La carga arrastra el motor (a una frecuencia de salida constante del convertidor de
frecuencia), es decir, cuando la carga genera energia.

2. Durante la deceleracién ("rampa de deceleraciéon") el momento de inercia es alto, la friccidn
es baja y el tiempo de deceleracién es demasiado corto para que la energia se disipe como
pérdida en el convertidor de frecuencia, el motor y la instalacion.

3. Un ajuste de compensacidn de deslizamiento incorrecto puede producir una tension de CC mas alta.

La unidad de control intenta corregir la rampa, si es posible (par. 2-17 Control de sobretensién).
El inversor se apaga para proteger los transistores y los condensadores del circuito intermedio
cuando se alcanza un determinado nivel de tensién.

Véase el par. 2-10 y el par. 2-17 para seleccionar el método utilizado para controlar

el nivel de tension del circuito intermedio.

Corte en la alimentacién

Durante un corte en la alimentacion, el convertidor de frecuencia sigue funcionando hasta que la tension
del circuito intermedio desciende por debajo del nivel de parada minimo. Generalmente, este nivel es
un 15% inferior a la tensién de alimentacién nominal mas baja del convertidor de frecuencia.

La tension de alimentacion antes del corte y la carga del motor determinan el tiempo
necesario para la parada de inercia del inversor.

Sobrecarga estatica en modo VVCplus

Cuando el convertidor de frecuencia esta sobrecargado (se alcanza el limite de par del par. 4-16/4-17),
los controles reducen la frecuencia de salida para reducir la carga.

Si la sobrecarga es excesiva, puede producirse una intensidad que provoque una desconexidn

del convertidor de frecuencia después de unos 5-10 segundos.

El tiempo de funcionamiento dentro del limite de par puede limitarse (0-60 seg.) en el par. 14-25.

O Proteccion térmica motor

La temperatura del motor se calcula sobre la 2000 g
base de la intensidad del motor, la frecuencia de 1000l :
salida y el tiempo o el termistor. Véase el par. 4 \'\
z 7 4 X
1-90 en el capitulo Cémo programar. HERANN
2 ~
100 I | tour= 1 x fyn
60 = four= 2 x fun
28 four= 0.2 X fyy
30
20
10 L’.‘N

1.0 1.2 1.4 1.6 1.8 2.0
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O Operacion de Parada segura (s6lo FC 302)
El FC 302 puede llevar a cabo la Funcién de Seguridad "Parada incontrolada por corte de energia" (como se
indica en el borrador IEC 61800-5-2) o Parada Categoria 0 (tal como se indica en la norma EN 60204-1).
Ha sido disefiado y aprobado para cumplir los requisitos de la Categoria de seguridad 3 de la norma
EN 954-1. Esta funcionalidad recibe el nombre de “parada de seguridad”.
Antes de la integraciéon y el uso de la parada de seguridad del FC 302 en una instalacion, se debe llevar
a cabo un analisis completo de los riesgos en dicha instalacion para decidir si la funcionalidad de la
parada de seguridad y la categoria de seguridad del FC 302 son apropiadas y suficientes.
La funcidén Parada segura se activa eliminando la tension en el Terminal 37 del Inversor de seguridad.
Si se conecta el inversor de seguridad a dispositivos externos de seguridad que proporcionan un relé
de seguridad, puede obtenerse una instalacidén para una Parada segura de Categoria 1. La funcién
de parada segura del FC 302 puede utilizarse con motores sincronos y asincronos.

La activacién de la Parada segura (es decir, la eliminaciéon de suministro de tensién de
24 V CC al terminal 37) no proporciona seguridad eléctrica.

1. Activar la funcion Parada segura eliminando el suministro de tension de 24 V CC al terminal 37.
Después de la activacion de la Parada segura (por ejemplo, tras el tiempo de respuesta) el
convertidor de frecuencia pasa al modo de inercia (se detiene creando un campo rotacional en
el motor). El tiempo de respuesta es inferior a 10 ms para el rango de rendimiento completo
del FC 302. Para el FC 302 hasta 7,5 kW es incluso inferior a 5 ms.

Se garantiza que el convertidor de frecuencia no reiniciara la creacion de un campo rotacional a
causa de un fallo interno (segun la Categoria 3 de la norma EN 954-1).

Después de la activacién de la Parada segura, la pantalla del FC 302 mostrara el texto "Parada segura
activada”. El texto de ayuda asociado indica "La Parada segura ha sido activada". Esto significa que se
ha activado la parada segura o que el funcionamiento normal todavia no ha sido reiniciado después
de la activacion de la Parada segura. NB: los requisitos de la norma EN 945-1 Categoria 3 sélo se
cumplen si el suministro de 24 V CC al terminal 37 se retira o disminuye.

Para reanudar el funcionamiento después de la activacion de la parada de seguridad, primero
debe volver a aplicarse una tension de 24 V CC al terminal 37 (todavia se muestra el texto
"Parada segura activada") y, a continuacién, debe crearse una sefial de reinicio (por bus, E/S
digital o pulsando la tecla [Reset] (Reinicio) del inversor).

iNOTA!:

La funcién de parada segura del FC 302 puede utilizarse con motores sincronos y

asincronos. Puede suceder que se produzcan dos fallos en el semiconductor de potencia

del convertidor de frecuencia. Esto puede provocar una rotacidn residual si se utilizan
motores sincronos. La rotacion puede calcularse asi: angulo=360/(numero de polos). La aplicacion
gue usa motores sincronos debe tener esto en cuenta y garantizar que no se trate de un problema
critico de seguridad. Esta situacion no es relevante para los motores asincronos.

iNOTA!:

Para usar la funcion de Parada segura de acuerdo con los requisitos de la Categoria 3 de
la norma EN-954-1, la instalacion de dicha funcién debe cumplir varias condiciones. Para
mas informacion, consulte la seccién Instalacion de la Parada segura.

iNOTA!:

El convertidor de frecuencia no proporciona una proteccion en relacién a la seguridad
contra el suministro de tensién involuntario o malintencionado al terminal 37

y el posterior reinicio. Proporcione esta proteccidén a través del dispositivo de
interrupcion, a nivel de aplicacion o a nivel organizativo.

Para mas informacion, consulte la seccidon Instalacion de la parada de seguridad.
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FC 300 - Seleccion

,

Datos eléctricos

Red de alimentaciéon 3 x 200 - 240 V CA

Continua

1.8 24 35 46 66 7.5 106 125 16.7 - - -
(3 x 200-240 V) [A]

Continua
%:, KVA (208 V CA) [KVA]

0.65 0.86 1.26 1.66 2.38 2.70 3.82 4.50 6.00 - - -

Continua

16 22 32 41 59 68 95 11.3 150 - - -
(3 x 200-240 V) [A]

Fusibles previos max.1) [A] 10 10 10 10 20 20 20 32 32 - - -

Pérdida estimada de
potencia

a carga maxima nominal
(W] 4

21 29 42 54 63 82 116 155 185 - - -

Peso, proteccidon IP20 [kg] 47 4.7 48 48 49 49 49 66 6.6 - - -
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_ FC 300 - Seleccion —

O Alimentacion de red 3 x 380 - 500 V CA (FC 302)
3 x 380 - 480 V CA (FC 301)

S
S0

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

%:, Continua KVA
(400 V CA) [KVA]

- 09 13 1.7 21 28 39 50 - 69 90 11.0

Tamafio max. de cable

(alimentacién, motor, 24 - 10 AWG 24 - 10 AWG
freno) 0,2 - 4 mm?2 0,2 - 4 mm?2
[AWG] 2) [mm?]

Continua

1.2 16 22 27 37 50 65 - 9.0 11.7 14.4
(3 x 380-440 V) [A]
Continua

1.0 14 19 2.7 3.1 43 57 - 7.4 99 13.0
(3 x 440-500 V) [A]
Fusibles previos

- 10 10 10 10 10 20 20 - 20 32 32

max.[A]

Pérdida estimada de

potencia

, . . - 35 42 46 58 62 88 116 - 124 187 255
a carga maxima nominal
[(w]4
Peso,
47 47 48 48 49 49 49 - 49 6.6 6.6

proteccion IP20 [kg]
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Alimentacion de red 3 x 380 - 500 V CA

Sobrecarga alta del 160% durante 1 minuto

—>E-

=l

=

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Continua KVA
(400 V CA) [KVA]

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Tamafio max. de cable [mm2 / AWG] 2) 16/6 16/6 35/2 35/2

Pérdida estimada de potencia
a carga maxima nominal [W] 4

Peso,
proteccion IP21, IP 55 [kg]

ul
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_ FC 300 - Seleccion —

Alimentacion de red 3 x 380 - 500 V CA

Sobrecarga normal del 110% durante 1 minuto

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

=

Continua kVA
(400 V CA) [kVA]

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Tamafio max. de cable [mm2 / AWG] 2) 16/6 16/6 35/2 35/2

Pérdida estimada de potencia

o _ 382 454 513 721
a carga maxima nominal [W] 4

Peso,
proteccion 1P21, IP 55 [kg]
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O Red de alimentaciéon 3 x 525 - 600 V
CA (solo FC 302)

Continua
(3 x 525-550 V) [A]

Continua
(3 x 525-600 V) [A]

Continua kVA (525 V CA)
[kVA]

Tamafio max. de cable

(alimentaciéon, motor, 24 - 10 AWG 24 - 10 AWG
freno) 0,2 - 4 mm2 0,2 - 4 mm2
[AWG] 2) [mm?]

Continua
(3 x 525-600 V) [A]

Fusibles previos max.1) [A] 10 10 10 20 20 - 20
ol Amblente
e Pérdida estimada de
otencia
=) P . ) - - - 35 50 65 92 122 - 145 195 261
a carga maxima nominal
(w14

Peso,

proteccion 1P20 [kg]

1) Para el tipo de fusible, consulte la seccidn Fusibles.

2) Didmetro de cable norteamericano.

3) Medido utilizando cables de motor apantallados de 5 m, a la carga y a la frecuencia nominales.

4) La pérdida de potencia tipica es en condiciones de carga normales y se espera que esté dentro del
+/-15% (la tolerancia esta relacionada con la variedad en las condiciones de cable y tensién)

Los valores estan basados en el rendimiento tipico de un motor (en el limite de eff2/eff3) Los motores de
rendimiento inferior se afiaden a la pérdida de potencia del convertidor de frecuencia y a la inversa.

Si la frecuencia de conmutacidn se eleva por encima de la nominal, las perdidas de

potencia pueden aumentar de forma considerable.

Se incluyen los consumos de potencia tipicos del LCP y de la tarjeta de potencia. La carga del cliente y
las opciones adicionales pueden afiadir hasta 30W a las pérdidas. (Aunque normalmente sélo 4 W
extra por una tarjeta de control a plena carga o por cada opcién en la ranura A o B).

Pese a que las mediciones se realizan con instrumentos del maximo nivel, debe

admitirse una imprecision en las mismas de +/5%.

Ul
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_ FC 300 - Seleccion

o Especificaciones generales

Proteccidn y caracteristicas:

e Proteccion térmica electronica del motor frente a sobrecargas.

e El control de la temperatura del disipador asegura la desconexion si la temperatura alcanza
95 °C £5 °C. La sefial de temperatura de sobrecarga no se puede desactivar hasta que la
temperatura del disipador térmico se encuentre por debajo de los 70 °C 5 °C (Indicativo, estas
temperaturas pueden variar para diferentes potencias, protecciones, etc.).

e El convertidor de frecuencia se encuentra protegido contra los cortocircuitos en
los terminales U, V y W del motor.

o Sj falta una fase de red, el convertidor de frecuencia se desconectarad o emitira una
advertencia (dependiendo de la carga).

e El control de la tensién del circuito intermedio asegura que el convertidor se desconectara
si la tension del circuito intermedio es demasiado alta o baja.

o El convertidor de frecuencia se encuentra protegido contra los fallos de conexidn
a tierra en los terminales U, V y W del motor.

Alimentacion de red (L1, L2, L3):

Tension de aliMENtACION ..i.iuiuii it e e et a e aaans 200-240 V £10%
Tensidon de alimentacion .....ocvvveviiiiiiiii e FC 301: 380-480 V / FC 302: 380-500V +10%
Tension de alimMeNntaciOn ......c.iiiiiieiiiiiiie e e e e e e e eaaans FC 302: 525-600 V £10%
[ <YelUE<] a Tl = 1o L= 11 0'a = 7= ol o 50/60 Hz
Maximo desequilibrio transitorio entre fases de alimentacion ... 3,0 % de la tensién de alimentacién nominal
Factor de potencia real (A) .ooeiiiiiiii i > 0,90 a la carga nominal
Factor de potencia (CoS ) PractiCAmeENTe UNO ..i.iviuiiieiiiiiiiiie et e e aea e (> 0.98)
Conmutacion en la alimentacion de la entrada L1, L2, L3 (arranques) < 7.5 kW ........ maéaximo 2 veces/min.
Conmutacion en la alimentacion de la entrada L1, L2, L3 (arranques) = 11 kW ......coovvevinnnnen. 1 vez/minuto
Entorno segun la norma EN60664-1 ............cccvvvens categoria de sobretensidn III/grado de contaminacion 2

La unidad es adecuada para ser utilizada en un circuito capaz de proporcionar no mas de
100.000 amperios simétricos RMS, 240/500/600 V max.

Salida de motor (U, V, W):

TENSION @ SAlIAA 1.iiiririi i e e 0 - 100% de la tensién de red
Frecuencia de salida .....ccvviiiiiiiiiiiiii e FC 301: 0,2 - 1000 Hz/ FC 302: 0 - 1000 Hz
(0o] a2 11 =Tolle Y N1 a I = JET=1 1 = Ilimitada
LRl al oo Tole [T o= 10 ] o - PP 0,01 - 3600s

Caracteristicas de par:

Par de arranque (Par CONStANtE) .....ciuieiniii i maximo 160% para 1 min.*
Par A€ @rmanQUE  ...eieieii ittt e et e et e et ettt a e e e maximo 180% hasta 0,5 s*
Par de sobrecarga (Par constante) .......cccciiiiiiiiiiiiii méaximo 160% para 1 min.*

*El porcentaje se refiere al par nominal del FC 300.

Longitudes y secciones transversales del cable:

Longitud maxima del cable de motor, apantallado/blindado ....................... FC 301: 50 m/ FC 302: 150 m
Longitud maxima del cable de motor, no apantallado/no blindado ............... FC 301: 75 m/ FC 302: 300 m
Seccién transversal maxima para motor, alimentacion, carga compartida y freno (consulte la seccién Datos
eléctricos en la Guia de Diseno del FC 300, MG.33.BX.YY) (0,25 kW - 7,5 kW). ...ccovvnvnnnne. 4 mm2/ 10 AWG
Seccidén transversal maxima para motor, alimentacion, carga compartida y freno (consulte la seccion Datos
eléctricos en la Guia de Disefo del FC 300, MG.33.BX.YY) (11-15 kW) .ivvvriiiiiiininenennnnns 16 mm2/ 6 AWG
Seccidn transversal maxima para motor, alimentacion, carga compartida y freno (consulte la seccion Datos
eléctricos en la Guia de Disefio del FC 300, MG.33.BX.YY) (18,5-22 kW) ..icvvvirieiiriininnnnen. 35 mm2 /2 AWG
60
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Seccidn transversal maxima para los terminales de control, cable rigido .. 1,5 mm2/16 AWG (2 x 0,75 mm?2)

Seccién maxima para los terminales de control, cable flexible ........cccooviiiiiiiiiiiiiieene, 1 mm2/18 AWG
Seccidon maxima para los terminales de control, cable con nucleo recubierto ................... 0,5 mm2/20 AWG
Seccidén transversal minima para los terminales de CoNtrol .......cccoiiiiiiiiiiii i 0,25 mm?2

Entradas digitales:

Entradas digitales programables ......ccoiiiiiiiiiiiiii FC 301: 4 (5) / FC 302: 4 (6)
1 LSl F=Y8 <Y o 2 1 = 18, 19,271,294, 32, 33,
] £ R [ To el T PR PNP o NPN
N A2 I L T g T T o 0-24VCC
Nivel de tensidn, "0" 10GICO PNP ...ttt e e e et e et e e e e et e e e e neaenanaens <5VCC
Nivel de tension, "1" [OGICO PN P ....uiuiiiiiii ittt e et ea e aea e et e e e e raeeneraenenerennnn > 10V CC
Nivel de tension, "0" 10GICO NPIN2) ...ttt ittt e etetete e st ra e rarererenenenensnrnenrnenns > 19V CC
Nivel de tension, "1" 10GICO NPIN2) .. .i.iiiiiitiiit ittt ettt e et eaeae s raeeaeeaeneneraereneaerens <14V CC
T AT oY 0 0 F= i [T =] ] o T = 28 V CC
Resistencia de entrada, Ri ....ooviieiiiiiiiii e 4 kQ aprox.

Parada de seguridad terminal 374):
El terminal 37 sdlo funciona con ldogica PNP

N Y21 e LT =] 1= [ o T 0-24VCC
Nivel de tensidn, "0" 10GICO PNP .....ciiiiiiii et e e e et et e e e e e e e et e e eeneaees <4VCC
Nivel de tension, "1" [OGICO PN P ....uiuiiiiiii it ettt et e et et er e et e e e e raeneneeaenenereanens >20V CC
Intensidad de entrada NOMINAl @ 24 V oottt ettt aaaeas 50 mA rms
Intensidad de entrada NOMINAl @ 20 Voot i ettt 60 mA rms

Capacitancia de Ntrada ......o.vieiiiiiiii e 400 nF
Todas las entradas digitales estan aisladas galvanicamente de la tensién de alimentacién

(PELV) y de otros terminales de alta tension.

1) Los terminales 27 y 29 también pueden programarse como salidas.

2) Excepto la entrada de parada de seguridad del terminal 37.

3) El terminal 37 solo esta disponible para el FC 302. Sélo se puede utilizar como entrada de
parada de seguridad. El terminal 37 es adecuado para las instalaciones de categoria 3 segtn el
EN 954-1 (parada de seguridad segun la categoria 0 del EN 60204-1) tal y como exige la directiva
98/37/EC de la UE sobre maquinaria. El terminal 37 y la funcidon de parada de seguridad estan
disefiados de acuerdo con los estandares EN 60204-1, EN 50178, EN 61800-2, EN 61800-3 y EN
954-1. Para cerciorarse de que usa la funcion de parada de seguridad de una manera correcta,
consulte la informacién y las instrucciones pertinentes en la Guia de Disefio.

4) Sélo en FC 302.

Entradas analdgicas:

N IS LI <Y oY =T = T= =1 L Yo L of- 1= 2
[N e TSI /=T o o 011 =1 53, 54
1 o Yo [0 1= PP Tension o intensidad
SelecCion de MO0 iviviieiiiiit i Interruptor S201 e interruptor S202
MOdO de tENSION euiviiiitiiii it Interruptor S201 / Interruptor S202 = OFF (U)
Nivel de tension .......cocviviiiiiiiiiiie e FC 301: De 0O a +10/ FC 302: De -10 a +10 V (escalable)
Resistencia de eNtrada ; Ri .iiceiiiiiiiiiiii it e et 10 kQ (aprox.)
L S o] T a0 F= D ] o - T PP +20V
Modo de intensidad .....ccooiiiiiiiiii Interruptor S201 / Interruptor S202 = ON (I)
Nivel de intensidad ......c.ooeiiiiiiii De 0/4 a 20 mA (escalable)
Resistencia de entrada , Ri ...ooviiiiiiiii e 200 Q (aprox.)
YT ] e =T I o = D1 .4 1= T 30 mA
Resolucion de entradas analOgiCas ...cveieiiieiiiiieii ittt e e e e reeaeeees 10 bits (+ signo)
Precision de entradas analdgiCas .......ccoevvveiiiiiiiiiiiieineieinnieneens Error maximo: 0,5% del fondo de escala
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P 1ol o Lo Je (=T o= 1 1 [ £= TR FC 301: 20 Hz / FC 302: 100 Hz
Las entradas analdgicas estan aisladas galvanicamente de la tension de alimentacion
(PELV) y de los demds terminales de alta tensién.

130BA117.10 Aislamiento
FPELV
+24Vv — -
18 —] control = Alimentacién
1 ! de red
i L
Tension —
37 — alta = Motor
. . 1
fomcionar %3 a
rRS485 —] «—> = Bus CC
Entradas de pulso/encoder:
Entradas de pulso/encoder programables ...o.iiiiiiiiii i s 2/1
NUmero de terminal de PUISO/ENCOARE ..iuiviririritit ittt ra e eeene 29, 331) /18, 32, 332
Frecuencia max. en los terminales 18, 29, 32, 33 .i.iiiiiiiiiiririiiieireeneierenenarnenenens 110 kHz (en contrafase)
Frecuencia max. en los terminales 18, 29, 32, 33 ..iiiiiiiiiiiiiiiii e ee e 5 kHz (colector abierto)
Frecuencia minima en [0s terminales 18, 29, 32, B33 ..iiiiiiiiiiiiiii ittt e e aaenens 4 Hz
Nivel de teNSION v e véase la seccién de Entradas digitales
TENSION MAX. A8 ENEFAA@ L vuetiiiiiit ettt et et et e e et et et et et e e n e r e e e e e e eaanas 28 V CC
I [ (=T g Lol = e [ =T g ol =Y F= TR P 4 kQ (aprox.)
Precision de la entrada de pulsos (0,1 - 1 KHZ) .c.ovviiiiiieiiiiieinininns Error max.: 0,1% del fondo de escala
Precisién de entrada de codificador (1 - 110 kHz) ...ocvvvivviiiiveninnen. Error max.: 0,05 % del fondo de escala

Las entradas de pulsos y encoder (terminales 18, 29, 32, 33) se encuentran galvanicamente aisladas
de la tension de alimentacion (PELV) y demas terminales de alta tension.

1) Las entradas de pulsos son la 29 y la 33

2) Entradas de encoder: 32 = Ay 33 =B

Salida analdgica:

NO de salidas analdgicas Programables .......cc.iuiiiuiiii e 1
N i L ot=T o o 0 = PP 42
Rango de intensidad de salida @naldgiCa ......ccoeveiiiiiiiiiii e 0/4 - 20 mA
Carga max. comuUn de salida @NalOGICa ...vivieieiiie i et ettt 500 Q
Precision en salida analdgiCa ......veveiiviiiiiiiiiiii e Error max.: 0,5 % de escala total
Resolucion de salida analigiCa ....oeiveieiiiriiiiiie e 12 bits

La salida analdgica esta aislada galvanicamente de la tensién de alimentacién (PELV)
y del resto de terminales de alta tension.

Tarjeta de control, comunicacidon serie RS 485:

NO de teIMINAI L.viiiii i e e e 68 (P, TX+, RX+), 69 (N,TX-, RX-)
NO de terminal Bl ...iiuiiiiiii i i e e Comun para terminales 68 y 69
El circuito de comunicacion serie RS 485 se encuentra separado funcionalmente de otros circuitos

y aislado galvanicamente de la tension de alimentacién (PELV).

Salida digital:

Salidas digitales/de pulso Programables ... e 2
(1 Sl =38 <Y o o 1 = PP 27,29 1)
Nivel de tension en salida digital/de freCUBNCIA ....iiviiiiiiiiii e 0-24V
Intensidad max. de salida (drenador 0 fUENEE) ...i.ieiiiiiiiiii e 40 mA
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Carga Max. €N Salida de frECUBNCIA .iviviriiie it it ittt ettt et e st e e e et et et et eae e raeneaeasrnenenarnenenens 1 kQ
Carga capacitiva max. en salida de frECUEBNCIA ...iviviriiiii ittt ettt e ae e e e s eneereeeen 10 nF
Frecuencia de salida min. en salida de freCUBNCIA ....ociciiiiiiiii e e eeeeens 0 Hz
Frecuencia de salida max. en salida de freCUBNCIA .....oviuiiiiiiiiii e e aeaeas 32 kHz
Precision de salida de freCUENCIa ...ccevviriiiiiiiiiii e Error max.: 0,1 % del fondo de escala
Resolucion de salidas de frECUEBNCIA ..viviuiiiie it ettt e e ie et e et e e e e e e e et et et e aeaeeraeneneraenenerees 12 bits

1) Los terminales 27 y 29 también pueden programarse como entradas.

Las salida digitales estan aisladas galvanicamente de la tensién de alimentacién (PELV)
y de los demas terminales de alta tension.

Tarjeta de control, salida de 24 V CC:

N o L (=T o o 0] - PN 12, 13
(=T /e = T 1 2 - D FC 301: 130 mA / FC 302: 200 mA
La alimentacion de 24 V CC esta aislada galvanicamente de la tensién de alimentacion (PELV), aunque

tiene el mismo potencial que las entradas y salidas analdgicas y digitales.

Salidas de relé:

Salidas de relé programables .................... FC301 <7.5kW:1/FC301>=11KkW: 2/FC 302 todos kW: 2
NO de terminal del rel€ 01 .ooovieiiiiie e 1-3 (desconexion), 1-2 (conexion)
Carga max. del terminal (CA-1)1) en 1-3 (NC), 1-2 (NO) (Carga resistente) ..........cceevervvnnns. 240V CA, 2 A
Carga max. del terminal (CA-15)1) (Carga inductiva @ coS® 0,4) ..c.ovviviriririiieinieieieienenenns 240V CA, 0,2 A
Carga max. del terminal (CC-1)1 en 1-2 (NO), 1-3 (NC) (Carga resistente) .......cccvevevrvnvnennns. 60V CC, 1A
Carga max. del terminal (CC-13)1) (Carga inducCtiVa) .....cviiiiiiiiiiiiiiiiiir e 24V CC, 0,1 A
NO° de terminal del relé 02 (s6lo en FC 302) ..cvvvviiiiiiiinineieiiiiiaianannsn 4-6 ( desconexion ), 4-5 ( conexién )
Carga max. del terminal (CA-1)1) en 4-5 (NO) (Carga resistente) .......cccovvvriiiiniiiiiinienenianns 400V CC,2A
Carga max. del terminal (CA-15)1) en 4-5 (NO) (Carga inductiva @ cos® 0,4) .....c.cevevvnenns 240 VCA, 0,2 A
Carga max. del terminal (CC-1)1) en 4-5 (NO) (Carga resistiva) .....c.ociviiiiiieieiiiiniiiiiiinenananns 80VCC,2A
Carga max. del terminal (CC-13)1) en 4-5 (NO) (Carga inductiva) ......ccoeviviiiininiieneinenenens. 24V CC, 0,1 A
Carga max. del terminal (CA-1)1) en 4-6 (NC) (Carga resistiva) ......cocvveiiviiiiiiniiniiiinenanen 240V CA, 2 A
Carga max. del terminal (CA-15)1) en 4-6 (NC) (Carga inductiva @ cos® 0,4) ....ccvvvvenennen. 240V CA, 0,2 A
Carga max. del terminal (CC-1)1) en 4-6 (NC) ( Carga resistente ) ......cvevvvveviriinenirieiinieninnnns 50VCC,2A
Carga max. del terminal (CC-13)1) en 4-6 (NC) (Carga inductiva) .......coovvevereneienenirnennnnn. 24V CC, 0,1 A
Carga min. del terminal en 1-3 (NC), 1-2 (NO), 4-6 (NC), 4-5 (NO) ........... 24V CC 10 mA, 24 V CA 20 mA
Grado de contaminacion de acuerdo con la norma EN 60664-1 .....cccevviriiiiiiririiiieireieieineneeneean categoria

de sobretension III/grado de contaminacion 2

1) IEC 60947 partes 4 y 5

Los contactos del relé estan galvanicamente aislados con respecto a los demas del
circuito con un aislamiento reforzado (PELV).

Tarjeta de control, salida de 10 V CC:

N i L= ot =T o o 0] = P 50
Q=T 0 1= o a e LT Y- 11 T - 10,5V £0,5V
(O] o[- Il o o T- ) TP 15 mA

La alimentacién de 10 V CC esta aislada galvanicamente de la tensidon de alimentacion
(PELV) y de los demds terminales de alta tension.

Caracteristicas de control:

Resolucion de frecuencia de salidaa 0 - 1.000 Hz ................ FC 301: +/- 0,013 Hz / FC 302: +/- 0,003 Hz
Precision repetida del Arranque/parada precisos (terminales 18, 19) FC301: <+ 1ms/FC302: <+ 0,1 ms
Tiempo de respuesta del sistema (terminales 18, 19, 27, 29, 32, 33) .. FC301]: £10ms/FC302: <2 ms

Rango de control de velocidad (lazo abierto) .......cccvviiiiiiiiiiiiiiiici e 1: 100 de velocidad sincrona
Rango de control de velocidad (lazo cerrado) ......coviiiiiiiiiiiiiiiiiiiciie i 1: 1.000 de velocidad sincrona
Precision de velocidad (1azo abierto) ......c.ccveviiririiiiirieiieieneieans 30 - 4.000 rpm: Error max. de £8 rpm
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Precision de velocidad (1azo cerrado) ....ovvvvvieiiiririiiieinieieneinenene, 0 - 6.000 rpm: Error max. de £0,15 rpm
Todas las caracteristicas de control se basan en un motor asincrono de 4 polos.

Entorno:

oY oYt o T T 7 IP 20, IP 55
oY =Yoo o T L PP IP 21, IP 55
Kit de proteccion disponible £ 7,5 KW ..eiririiiiiii e IP21/TIPO 1/IP 4X parte superior
T UT=Y o= Ta LTV o) =Tl Y o T 1,09
Humedad relativa max. ..... 5% - 95%(IEC 721-3-3; Clase 3K3 (no condensante) durante el funcionamiento
Ambiente agresivo (IEC 721-3-3), sin revestimiento barnizado ... clase 3C2
Entorno agresivo (IEC 721-3-3), barNizadO ......ccciiiiiiiiiiiii et e e e e clase 3C3
Temperatura ambiente .....cciviiiiiiiiiiiii i Max. 50 °C (promedio de 24 horas max. 45 °C)
Reduccidn de potencia por alta temperatura ambiente, consulte la seccion que trata de condiciones especiales
Temperatura ambiente min. durante el funcionamiento a escala completa ........ccovvviiiiiiiiiiiiiienns 0 °C
Temperatura ambiente min. con rendimiento reduCidO ......oc.vuviiiiiiiiir e -10°C
Temperatura durante el almacenamiento/tranSPOrte ......ccviriiiiiii i e raeenes -25 - +65/70 °C
Altitud max. sobre el NiVel del MaAr ..o et 1.000 m
Reduccidén por grandes altitudes, consulte la seccion de condiciones especiales

Normas EMC, €mMiSION ...iuiuieiiiiiiiiiiieiiiiie e EN 61800-3, EN 61000-6-3/4, EN 55011
Normas EMC, inmunidad ....ociiiiiiiiiiii i EN 61800-3, EN 61000-6-1/2,

EN 61000-4-2, EN 61000-4-3, EN 61000-4-4, EN 61000-4-5, EN 61000-4-6
Consulte la seccion de condiciones especiales

Funcionamiento de la tarjeta de control:

Intervalo de eXPloraCion .....i.iviiiiieit ittt e e e e aa e eneneraenenens FC 301: 5ms/ FC 302: 1 ms

Tarjeta de control, comunicacién en serie USB:

EStANAAr USB  ..iiiuiiiiiiiiiit ettt ettt e e ettt 1.1 (Velocidad maxima)
CoNECtOr USB . Conector de dispositivos USB tipo B
La conexién al PC se realiza por medio de un cable USB de ordenador central/dispositivo estandar.

La conexion USB se encuentra galvanicamente aislada de la tension de alimentacion

(PELV) y de los demds terminales de alta tension.

La conexién USB no se encuentra galvanicamente aislada de la proteccion a tierra. Utilice sélo un
ordenador portatil aislado como conexion de PC al conector USB de la unidad FC 300
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O Rendimiento
Rendimiento de la serie FC 300 (n v.T)
La carga del convertidor de frecuencia influye poco sobre su rendimiento. En general, el rendimiento
es el mismo a la frecuencia nominal del motor fm,n, tanto si éste suministra el 100% del par
nominal del eje o sélo el 75%, por ejemplo, con carga parcial.

Esto significa también que la eficiencia tampoco cambia si se eligen otras caracteristicas de U/f distintas.
Sin embargo, las caracteristicas U/f influyen en el rendimiento del motor.

Esta se reduce cuando la frecuencia de conmutacién se ajusta a un valor superior a 5
kHz. El rendimiento también se reducira ligeramente si la tensién de red es de 500 V, o
si el cable de motor tiene mas de 30 m de longitud.

Rendimiento del motor (nMoToRr )

El rendimiento de un motor conectado a un convertidor de frecuencia depende del nivel
de magnetizacién. En general, el rendimiento es tan alto como con la tensién de red.
El rendimiento del motor depende del tipo de motor.

En un rango del 75-100% del par nominal, el rendimiento del motor es practicamente constante, tanto
cuando lo controla el convertidor de frecuencia como cuando funciona con tensién de red.

1

En los motores pequefios, la caracteristica U/f influye muy poco en el rendimiento. No obstante,
en motores a partir de 11 kW se consiguen ventajas considerables.

L

En general, la frecuencia de conmutacion no afecta al rendimiento de los motores pequefios. Los motores
de 11 kW y superiores obtienen un rendimiento mejorado (1-2%). Esto se debe a que la forma senoidal
de la intensidad del motor es casi perfecta con una frecuencia de conmutacién alta.

Rendimiento del sistema (nsystem )

Para calcular el rendimiento del sistema, el rendimiento de la serie FC 300 (nvit) se
multiplica por el rendimiento del motor (nmoToRr):

NSYSTEM) = N VLT X NMOTOR

Calcule el rendimiento del sistema a diferentes cargas basandose en el grafico anterior.
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O Ruido acustico
El ruido acustico acustica producida por el convertidor de frecuencia procede de tres fuentes:

1. Las bobinas del circuito intermedio de CC.
2. El ventilador incorporado.
3. Obturador de filtro de RFI.

Valores tipicos medidos a una distancia de 1 metro de la unidad:

PK25-P7K5: @ 400 V IP20/IP21/NEMA TIPO 1
PK25 - P7K5 IP55/NEMA TIPO 12
Velocidad de ventilador reducida 51 dB(A)
Velocidad de ventilador maxima 60 dB(A)

Tension pico en el motor
Cuando se conmuta un transistor en el puente del inversor, la tension aplicada al motor se
incrementa segun una relaciéon dV/dt que depende de:

- el cable del motor (tipo, seccidn, longitud, blindado/no blindado)
- la inductancia

La induccion natural provoca una subida Upico en la tension del motor antes de que se estabilice a
un nivel dependiendo de la tensidon del circuito intermedio. Tanto el tiempo de aceleracion como la
tension pico Upico influyen sobre la vida util del motor. Si la tensién pico es demasiado alta, se veran
afectados especialmente los motores sin aislamiento de fase en la bobina. Si el cable de motor es
corto (unos pocos metros), el tiempo de subida y la tensiéon de pico serdn mas bajos.

Si el cable del motor es largo (100 m), el tiempo de subida y la tensién de pico se incrementaran.

Si se utilizan motores muy pequefos sin aislamiento de fase en la bobina, conecte
un filtro LC al convertidor de frecuencia.
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o Condiciones especiales

O Reduccion de potencia en funcion de la
temperatura ambiente - datos validos
para = 7.5 kW
La temperatura ambiente (Tams,max) €s la maxima permitida. El promedio de esta temperatura
(Tame,avg) medida durante 24 horas debe ser, como minimo, 5 °C mas baja.
Si el convertidor de frecuencia se utiliza a temperaturas superiores a 50 °C, es necesario reducir
la intensidad de salida constante conforme al siguiente diagrama:

% Tout
Frecuencia de conmutacién < 5kHz "—’
3
100 / Frecuencia de conmutacién < 3kHz g
o
]
80
60
40 1
20 1
35 40 45 50 55 60 °C fAMB, MAX
30 35 40 45 50 55 °C 'AMB, AVG

o, . . . Intensidad mdaxima de
O Reduccion de potencia debido a la baja salida

presion atmosférica s0¢
En caso de baja presion atmosférica, disminuye
la capacidad de enfriamiento del aire. 100% -
A una altitud inferior a 1.000 m, no es 9071
necesario reducir la potencia.

. . : 80% +
A una altitud superior a 1000 m es necesario

reducir la temperatura ambiente (Tamg) 0 la Tkm 2km 3km Altura
intensidad de salida maxima (Ivitmax) de acuerdo [ 308A040-11
con el siguiente diagrama:

1. Reduccidn de la intensidad de salida en relacion
con la altitud a Tamsp = max. 50 °C

2. Reduccion de la Tamg max. frente a la altitud
al 100% de la intensidad de salida.

O Reduccion de potencia debido a fun-
cionamiento a velocidad lenta
Al conectar un motor a un convertidor de frecuencia, es necesario comprobar si la
refrigeracién del motor es la adecuada.
A valores de rpm bajos, el ventilador del motor no puede suministrar el volumen de aire requerido
para la refrigeracion. Este problema ocurre cuando el par de carga es constante (p. ej., en una cinta
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transportadora) en todo el rango de control. La reducida ventilacion disponible determinara el tamafio
del par que esta permitido en una carga continua. Si el motor va a funcionar constantemente a un
valor de rpm inferior a la mitad del valor nominal, debe recibir aire adicional para su enfriamiento

(o utilice un motor disefiado para este tipo de funcionamiento).

También puede reducirse el nivel de la carga del motor en vez de utilizar este enfriamiento
adicional, por ejemplo, eligiendo un motor mas grande. Sin embargo, el disefio del convertidor

de frecuencia establece un limite en cuanto al tamano del motor.

O Reducciéon de potencia por la instalacion de
cables de motor largos o de mayor seccién
La longitud maxima de cable para el FC 301 es de 150 m sin apantallar y 50 m apantallado, siendo
estas longitudes de 300 y 150 m respectivamente para el FC 302.

El convertidor de frecuencia se ha probado usando un cable no blindado de 300 m y uno blindado de 150 m.

El convertidor de frecuencia se ha disefiado para funcionar utilizando un cable de motor con una
determinada seccidn. Si se utiliza otro cable con una seccién mayor, reduzca la intensidad de
salida en un 5% por cada paso que se incremente la seccion del cable.

(Una mayor seccion del cable produce una mayor capacidad a tierra, y con ello,

una mayor corriente de fuga a tierra).

Frecuencia de conmutacion dependiente
de la temperatura Isal.
Esta funcidn asegura la maxima frecuencia de %
conmutacién posible sin que el convertidor de
frecuencia tenga una sobrecarga térmica. La
temperatura interna indica si la frecuencia de
conmutacién se puede basar en la carga, la

100

130BAD61.10

801

temperatura ambiente, la tension de alimentacion 60
o la longitud del cable.
La frecuencia de conmutacién se ajusta 407

en el par. 14-01.
2071

AAN— " " " "

3.0 410 50 6.0 7.0 80 9.0 10.0

Freq. conmut.
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o Dimensiones mecanicas

rd rd
// //
/——
A
a
A
7 4 ——1
< ’
4‘ o g
L 5 130876 7
/ —| g é
e -,._/ 13087303 kﬁ’_______/hh‘/ —-le—
13087331 MH )
FC 300 IP20 (véase la tabla para Dimensiones mecanicas del kit de Dimensiones mecanicas del IP 21/IP
consultar las dimensiones mecanicas) proteccion IP 21/IP 4x/TIPO 1 (£ 7,5 4x/TIPO 1/IP55/TIPO 12 (11-22 kW) 1
A2 + A3 (IP20) kw) A5 + Bl + B2
A2 + A3 (IP21)

Tamafio de bastidor A2 Tamafio de
0,25-2,2 kW (200-240 V) Tamafio de bastidor A3 bastidor A5 Tamafio de Tamafio de
0,37-4,0 kW (380-500 V) 3,0-3,7 kW (200-240 V) 0,25-3,7 kW bastidor B1 bastidor B2
5,5-7,5 kW (380-500 V) (200-500 V) 11-15 kW 18,5-22 kW
0,75-7,5 kW (525-600 V) 0,37-7,5 kW (380-500 V) (380-500 V)
(380-500 V)
Altura de la placa
posterior

Anchura de la
90 mm 90 mm 130 mm 130 mm 242 mm 242 mm
placa posterior

Profundidad sin
i0

SinopcienA/8 | D | | 207mm | | 207mm | |

e | 055mm | ¢55mm | 055mm | ¢55mm | ¢65mm | g9 mm |
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o Opciones y accesorios

Danfoss ofrece una amplia gama de opciones y accesorios para la serie VLT AutomationDrive FC 300.

O Montaje de médulos de opcidn en la ranura B
Debe desconectarse el suministro de corriente del convertidor de frecuencia.

o Retire del convertidor de frecuencia el LCP (Panel de control Local), la tapa de terminal y el bastidor del LCP.
e Ajuste la opcion MCB10x en la ranura B.
o Conecte los cables de control y sujételos mediante las cintas de cable suministradas.
* Quitar el protector del bastidor ampliado del LCP, para que la opciéon quepa
bajo el bastidor ampliado del LCP.
e Ajuste el bastidor ampliado del LCP y la tapa de terminales.
 Encaje el LCP o la tapa ciega en el bastidor ampliado del LCP.
e Conecte el convertidor de frecuencia a la corriente.
o Ajuste las funciones de entrada/salida en los parametros correspondientes, como se
menciona en las Especificaciones técnicas generales.

1308AZ06.10

130BA213.11

0,25 - 7,5 kW IP20 0,25 - 7,5 kW IP 55

Y
11 - 22 kW IP21
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O Moédulo de entrada/salida de propdsito
general MCB 101
El MCB 101 se utiliza para la extension de las entradas y salidas, digitales y analdgicas entradas
digitales y analdgicas y salidas de los FC 301 y FC 302 AutomationDrive.

Indice EI MCB 101 debe encajarse en la ranura B del AutomationDrive.

e Mddulo de opcién MCB 101
e Dispositivo ampliado para LCP
e Tapa de terminal

MCB 101 FC Series
General Purpose I/O B slot

SW. ver. XX.XX ode No. 130BXXXX|

130BA208.10

C
spgp 8
s> 22 53555 39 =
CZZ ZZ zZz0 o0 o0 3 =z & &
Ooo oo Vaaoa <N 0 <<

X30/| 1

N
w
N
vl
[e)]
~
(o]
O
[
(=)
[
[
[
N

O Aislamiento galvanico en el MCB 101
Las entradas digitales/analégicas del MCB 101 estan aisladas galvanicamente de las otras
entradas/salidas en el MCB 101 y de las de la tarjeta de control del convertidor de frecuencia. Las
salidas digitales/analdgicas del MCB 101 estan aisladas galvanicamente de las otras entradas/salidas
del MCB 101, pero no de las de la tarjeta de control del convertidor de frecuencia.

Si las entradas digitales 7, 8 6 9 tienen que ser cambiadas para uso de la fuente de alimentacion de 24 V interna
(terminal 9), tiene que establecerse la conexidn entre el terminal 1 y el 5, tal como se ilustra en el dibujo.
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Contro_l card (FC_100/200/320)

CPU
_ oy ol yzav |
General Purpose o
1/O option MCB 101 E | _
O
[ cru |
| ov 24V |
DIG IN DIG & ANALOG
t— ANALOG —¢|[IN N=
| ouT o)
Iz r [
o ~ o ¢lo N
g RederRy o <
= = === al 2
o) S geglegr VY 5| 2| =
O g Ogoolo <o O < <
X30/( 1 5|6|7|8|9|10|11|12
£ £
X | Og e
[=] o VDC
o o
1 1 I R e 8
§
PLC ( o
(PNP) % 0-10
4 VDC
v 24V DC
1 1 I
PLC <
(NPN)
24V DC 0 130BA209.10

Diagrama del principio

O Entradas digitales - Terminal X30/1-4

Parametros para ajustar: 5-16, 5-17 y 5-18

Numero de |[Nivel de Niveles de tension Impedancia de Carga max.

entradas tension entrada

digitales

3 0-24 V CC |Tipo PNP: Aprox. 5 k ohm + 28 V continuo
Comun =0V + 37 V 10 seg. minimo

Logica “0”: Entrada < 5V CC
Logica “0”: Entrada > 10 V CC
Tipo NPN:

Comun = 24V

Loégica “0”: Entrada > 19 V CC
Logica “0”: Entrada < 14 V CC

O Opcion del encoder MCB 102

El médulo del encoder se usa para presentar la retroalimentacién del motor o proceso.
Ajustes de parametros del grupo 17-xx
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Usos:

¢ VVC mas lazo cerrado

¢ Control de velocidad del vector de flujo

e Control de par del vector de flujo

e Motor de magnetizacidon permanente con retroalimentacién SinCos (Hiperface®)

Encoder incremental: tipo 5V TTL
Encoder SinCos: Stegmann/SICK (Hiperface®)

Seleccidon de parametros en el par. 17-1* y el par. 1-02

El kit de opcidn de encoder, cuando se encarga por separado, incluye lo siguiente:

e Médulo de encoder MCB 102

e Montaje de sujecion del LCP ampliado y tapa de terminales ampliada

La opcidn de encoder no es compatible con los convertidores de frecuencia FC 302 fabricados antes de

la semana 50 de 2004.

Versidn de software min.: 2.03 (par. 15-43)

Conector | Encoder Encoder SinCos Encoder SinCos Descripcion

Desig- incremental Hiperface® EnDat

nacion (consulte el (consulte el grafico

X31 grafico A) B)

1 NC Salida de 24 V.

2 NC 8V CC Salida de 8 V

3 5V CC 5V CC Salida de 5 V

4 GND (toma de GND (toma de GND (toma de tierra)
tierra) tierra)

5 Entrada A +COS +CO0S Entrada A

6 Entrada A REFCOS REFCOS Entrada A inversa
inversa

7 Entrada B +SIN +SIN Entrada B

8 Entrada B REFSIN REFSIN Entrada B inversa
inversa

9 Entrada Z +Datos RS485 Salida de reloj Entrada Z O BIEN +Datos

RS485

10 Entrada Z -Datos RS485 Entrada de reloj Entrada Z O BIEN -Datos
inversa RS485

11 NC NC Data+ Uso futuro

12 NC NC Data- Uso futuro

Max. de 5V en X31.5-12
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130BA163.10
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O Opcion resolver MCB 103 MCB 103 Opcién B
Se utiliza la opcién de Resolver MCB 103 de I S
MCB como interfaz de la realimentacion del Pedats, L,
motor al FC 300 AutomationDrive. Los resolvers mﬁ Z ; : 2 2 : ; :12:1:2
se utilizan basicamente como dispositivos de
realimentacion del motor para motores sincronos VDOOO
sin escobillas de marnetizacion permanente El e ——
kit de opcidn de resolver, cuando se encarga QQ{P{P{P{P@@@@@B

por separado, incluye lo siguiente:

.1 N O LED 1 REF OK
e Opcion resolver MCB 103 i) O LED 2 COS OK
e Montaje de sujecion LCP ampliado y tapa : O LED 3 SIN OK
. . | O LED N/D

de terminales ampliada |

[

l

Seleccién de parametros: 17-5x interfaz resolver J

La interfaz de resolver debe admitir un resolver {

con las especificaciones siguientes: | R1 i_
| |
Especificaciones de resolver: : :

La opcién de resolver MCB 103 admite un :RZ L

diverso numero de tipos de resolver. |

NUumero de polos en
el motor
Tension de entrada

Par 17-50: 2 or 4 *2

| Estator del
I resolver

Par 17-51: 2,0 - 8,0

del resolver V *7,0V

Frecuencia portadora Par 17-52: 2,5 - 15 ¥

(Ref tensién) kHz 18I0 NN
*10,0 kHz

Proporcion de Par 17-53: 0,1 - 1,1

transformacioén *0,5

Voltaje primario 2-8 Vrms

Frecuencia primaria 2 kHz - 15 kHz

Intensidad primaria Max. 50 mArms

Tensién de entrada Méx 8 Vrms

secundaria

Resolucién 10 bit @ max amplitud
de entrada

Carga secundaria App. 10 kQ

Long. de cable Hasta 150 m

Indicadores LED

Nota: Los cables
DEBEN ser blindados
y separados de los del
motor.

El LED 1 esta encendido cuando la senal de
referencia es correcta al resolver

El LED 2 esta encendido cuando la sefial
Cosinus es correcta del resolver

El LED 3 esta encendido cuando la sefial
Sinus es correcta del resolver

Los LED estan activos cuando el par. 17-61 esta
ajustado a Advertencia o a Desconexion.
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Ejemplo de ajuste

En este ejemplo, un Motor de magnetizacion permanente (PM) se utiliza con resolver como
realimentacién de velocidad. Un motor PM deberia funcionar en modo de flujo.

Cableado:

La maxima longitud del cable es 150 m cuando se utiliza un tipo de cable de par trenzado.

iNOTA!:
La pantalla del resolver debe conectarse correctamente a la placa de desacoplamientoacion
y conectada al chasis (tierra) en el motor.

iNOTA!:
Utilice Unicamente cables trenzados de motor y cables de chopper de frenado.

Par. 1-00 Modo Configuracién Veloc. lazo cerrado [1]:

Par. 1-10 Construccion del motor PM, no saliente SPM [1]

Par. 1-25 Velocidad nominal motor Placa de caracteristicas

El AMA no es posible en motores de PM

Par. 1-37 Inductancia eje d (Ld) Hoja de datos técnicos del motor (mH)

Par. 1-40 fcem a 1000 RPM Hoja de datos técnicos del motor.

Par. 17-50  Polos Hoja de datos del resolver

Par. 17-52  Frecuencia de entrada: Hoja de datos del resolver

Par. 17-60 Direccidn de realimentacion

7
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Guia de Diseno del FC 300 M

_ FC 300 - Seleccion

O Opcion relé MCB 105
La opcidon MCB 105 incluye 3 piezas de contactos SPDT y puede ajustarse en la ranura B opcional.

Datos eléctricos:

Carga max. del terminal (CA-1) 1) (Carga resistente) ....iiviiiiriiiiiiiii e neees 240V CA, 2 A
Carga max. del terminal (CA-15) 1) (Carga inductiva @ COSP 0,4) ...vvvvriiiiniiieiiiiininienenanns 240V CA, 0,2 A
Carga max. del terminal (CC-1) 1) (Carga reSiStENE) ....iuvevriiiirieiiieiiietiie et neteenenaanenas 24V CC, 1A
Carga max. del terminal (CC-13) 1) (Carga inductiVa) ......cc.veuiriiiiriiiiiiieiiiineeneereeaeeeaen 24V CCO0,1A
Carga min. del terMINAI (CC) tuiiiiiiiiiit ettt et a e e e e e et e e et eneeeraeneneraenenereenenens 5V, 10 mA
Frecuencia de conmutacién max. en carga nominal/carga min. .......cccoviviiiviiiinineneneneneenns 6 min-1/20 s1

1) IEC 947 partes 4 y 5
El kit de opcidn de relé, cuando se encarga por separado, incluye lo siguiente:

e Mobdulo de relé MCB 105

e Montaje de sujecion LCP ampliado y tapa de terminales ampliada
o Etiqueta de acceso a los conmutadores S201, S202 y S801

e Cintas de cable para ajustar los cables al modulo de relé

La opcién de relé no es compatible con los convertidores de frecuencia FC 302 fab-
ricados antes de la semana 50 de 2004.
Version de software min.: 2.03 (par. 15-43).

1\

DISMOUNT RELAY CARD TO ACCESS RS485
TERMINATION (S801) OR CURRENT/VOLTAGE
SWITCHES (5201, $202)

130BA143.10

< 7,5 kW
IMPORTANTE
1. La etiqueta debe estar en el bastidor del LCP, tal como se indica (segun las normas UL).
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_ FC 300 - Seleccion

DESMONTE LA TARJETA DEL RELE PARA

~ ACCEDER A LA TERMINACION RS485 (S801)
0 A LOS INTERRUPTORES DE

INTENSIDAD/TENSION (S201, $202)

130BA214.10

11-22 kW
IMPORTANTE
1. La etiqueta debe estar en el bastidor del LCP, tal como se indica (segun las normas UL).

Advertencia sobre el suministro doble

Como afiadir la opcién MCB 105:

o« Debe desconectarse el suministro de corriente del convertidor de frecuencia.

o Debe desconectarse el suministro de corriente a las conexiones con corriente de los terminales de relé.
o Retire el LCP, la tapa de terminales y el montaje de sujecion del LCP del FC 30x.

e Ajuste la opcion MCB 105 en la ranura B.

o Conecte los cables de control y sujételos mediante las cintas de cable suministradas.

e Asegurese de que la longitud del cable sea correcta (consulte el dibujo que se muestra a continuacion).
e« No mezcle partes activas (alta tensién) con sefiales de control (PELV).

e Ajuste el montaje de sujecién del LCP ampliado y la tapa de terminales ampliada.

e Vuelva a colocar el LCP.

o Conecte el convertidor de frecuencia a la corriente.

e Seleccione las funciones de relé de los par. 5-40 [6-8], 5-41 [6-8] y 5-42 [6-8].

NB (Matriz [6] es el relé 7, matriz [7] es el relé 8 y matriz [8] es el relé 9)

130BA162.10 130BA177.10
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_ FC 300 - Seleccion

130BA176.10
617|8([9|10]11[12

NCNC
6|7]|8[9 [10[11]12
DIPO|O[D|P[D DIPO1O[D|P[D
PARTE PARTE PELV PARTE PARTE PARTE
CON CON CON CON CON
CORRIENTE ~ CORRIENTE CORRIENTE ~ CORRIENTE CORRIENTE

No combine partes de baja tension con sistemas PELV.
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Guia de Diseno del FC 300 M

_ FC 300 - Seleccion

O Opcion de suministro externo de 24 V
MCB 107 (opcién D)
Suministro externo de 24 V CC

El suministro externo de 24 V CC se puede instalar como un suministro de baja tension para la tarjeta de
control y para cualquier otra tarjeta instalada como opcidn. Esto permite el funcionamiento completo del LCP
(incluido el ajuste de parametros) sin necesidad de realizar una conexion a la tension de alimentacion.

Especificacién del suministro externo de 24 V CC:

Rango de tension de entrada ......cooveveeiiiiiiiiiiii 24V CC £15% (méax. 37 Ven 10 s)
Intensidad de eNtrada MAXIMA ...iuiiiiii it e e e et e e aeaeans 2,2A
Intensidad media de entrada para €1 FC 302 ...iiiiiiiiiiii i i r et a e et a e aneas 0,9A
(o] Yo [ o0 o B0 F= 3] . = Je LT I or=1 o I 75 m
Carga de capacitancia de ENErada ....ocviiieiiiiiii e < 10 uF
[N t=] e [oJa [T o =1 T U= PP <0,6s

Las entradas estan protegidas.
NUumeros de terminales:

Terminal 35: - suministro externo de 24 V CC.
Terminal 36: + suministro externo de CC de 24 V.

130BAQ28.11

Siga estos pasos:

1. Retire el LCP o la tapa cegada
Retire la tapa de terminales

3. Retire la placa de conexiones de cables y
la tapa de plastico inferior

4. Inserte la opcidon de suministro externo de 24
V CC en la ranura para opciones

5. Monte la placa de conexiones de cables

6. Acople la tapa de terminales y el LCP Conexién al suministro externo de 24 V (< 7,5 kW).

o la tapa cegada.

Cuando el MCB 107, opcién de suministro externo
de 24 V CC esta alimentando el circuito de
control, se desconecta automaticamente la fuente
de alimentacién interna de 24 V.

1308A216.10

Conexion al suministro externo de 24 V (11-22 kW).
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_ FC 300 - Seleccion

O Resistencias de freno
Las resistencias de freno se utilizan en aplicaciones en las que se requiere una gran dinamica o
en las que sea preciso parar una carga de gran inercia. La resistencia de freno se utiliza para
eliminar la energia del enlace CC del convertidor de frecuencia.

Numeros de cddigo de resistencias de freno: consulte la seccion Cémo realizar un pedido.

O Kit de montaje remoto para el LCP
El Panel de control local se puede mover al frontal _
de un armario utilizando el kit de montaje remoto. Proteccidn: IP 65 delantero
La proteccion es la IP65. Los tornillos deben Longitud max. de cable entre el VLT
apretarse con un par maximo de 1 Nm. y la unidad: 3 m
Estdndar de comunicaciones: RS 485
2 2
\&, \&,
64,5 £0,2
Pz PZ 4 2.54+0.01
g g =
Q
2 d
‘Q- N $
o e ° |
3"13 ‘l:‘
Desco- 2 ; c
nexion |~ = J
1308A138.10 1308A200.10 del
i panel

130BA139.11

O Kit de proteccion IP 21/IP 4X/ TIPO 1
IP 20/1IP 4X top/ TIPO 1 es una proteccién opcional disponible para las unidades IP 20 Compact.
Si se utiliza el kit de proteccidn, una unidad IP 20 mejora para cumplir con la proteccion IP 21/ 4X top/TIPO 1.

La proteccién IP 4X top puede aplicarse a todas las variantes estéandar IP 20 FC 30X.

O Kit de proteccion IP 21/Tipo 1

A - Tapa superior

B - Ala

C - Parte de la base

D - Tapa de la base

E - Tornillos

Coloque la tapa superior tal como indica la
imagen. Si se usa la opcidon A o B, el ala debe
ajustarse de forma que tape la entrada superior.

Coloque la parte de la base C en el boton de

la unidad y use las abrazaderas de la bolsa de
accesorios para corregir la presidon sobre los
cables. Orificios para casquillos de cable:
Tamafio A2: 2x PG16 ('2") 3xPG21 (3/4")
Tamafio A3: 3xPG16 ('2") 3xPG21 (3/4")

13087323 13087324
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_ FC 300 - Seleccion

O Filtros LC
Cuando un convertidor de frecuencia controla un motor, se oiran ruidos de resonancias procedentes
del motor. Este ruido, resultado del disefio del motor, aparece cada vez que se activa uno de los
interruptores del inversor en el convertidor de frecuencia. En este aspecto, la frecuencia del ruido
de resonancia corresponde a la frecuencia de conmutacién del convertidor.

Para la serie FC 300, Danfoss puede suministrar un filtro LC para amortiguar el ruido acustico del motor.

El filtro reduce el tiempo de aceleracion de la tension, la tension de carga pico Upico Y la
corriente de ondulacion AI al motor, lo que significa que la intensidad y la tension se vuelven casi
sinusoidales. Por ello, el ruido acustico del motor se reduce al minimo.

La corriente de ondulacién en las bobinas del filtro LC también producira algo de ruido. Resuelva
este problema integrando el filtro en un armario o cuadro eléctrico.
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Como realizar un pedido

O Configurador de convertidores de frecuencia
Es posible disefiar un convertidor de frecuencia FC 300, de acuerdo a las necesidades de la
aplicacién, mediante el uso del sistema de nimeros de pedido.

Para la serie FC 300, puede pedir unidades estandar y unidades con opciones integradas enviando un
codigo descriptivo del producto a la oficina local de ventas de Danfoss, por ejemplo:

FC-302PK75T5E20H1BGCXXXSXXXXAOBXCXXXXDO

El significado de los caracteres de la cadena puede encontrarse en las paginas que contienen los
numeros de pedido, en el capitulo Cémo seleccionar su VLT. En el ejemplo anterior, se incluyen en
la unidad un Profibus DP V1 y una opcién de alimentacién auxiliar de 24 V.

Los numeros de pedido para las variantes estandar del FC 300 también pueden localizarse
en el capitulo Como seleccionar su VLT.

Puede utilizar el configurador de convertidores de frecuencia, disponible en Internet, para
realizar la configuracidon apropiada para su aplicacion y generar el codigo descriptivo. El
configurador de convertidores de frecuencia generara automaticamente un nimero de ventas
de ocho digitos para su envio a la oficina de ventas local.

Ademas, usted puede establecer una lista de proyectos con varios productos y enviarsela

a un representante de ventas de Danfoss.

El configurador de convertidores puede encontrarse en el sitio de Internet: www.danfoss.com/drives.

O Cédigo de tipo de formulario de pedido

1 234 56 7 8 910111213141516 17 181920 21 2223 24 2526 27 28 2930 31 32 33 34 3536 37 38 39

FC-| |0 |P T E | H XIXSXXIXXA Bl |C D

130BA052.13

Serie VLT 4-6 | [\}|

Grupos de productos 1-3 | E|
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Guia de Disefio del FC 300 M

_ Como realizar un pedido —

. . = Proteccion 14-15 E20: IP20
Potencia de salida | 8-10 | E| .
E21: IP 21/NEMA Tipo 1
Aplicacién dedicada | 7 | §| E55: IP 55/NEMA Tipo
_ 12
Fases | 1 | E' Z20: IP 20 sin opciones
Tension de red | 12 | @ cyb
Z21: IP 21 sin opciones
Proteccion | 14-15 | §| CyD
Tipo de proteccién | | E|
Clase de proteccion | | E|
Tensién de control | | E| Freno 18 B: Chopper de frenado
incluido
Configuracion de E X: Sin chopper de
hardware f. d PP
renado
Filtro RFI | 16-17 | @ T: Parada de seguridad
— sin freno
Freno | 18 | @ (s6lo FC 301 en
Display (LCP) [19 | @ proteccion Z)
) U: Parada de seguridad
PCB barnizado | 20 | @ chopper de frenado
Opcidén de alimentacion | 21 | @ (sélo FC 301 en
proteccién Z)
Adaptacion A | 22 | @
Adaptacién B | 23 | @
Versidn de software | 24-27 | @
Idioma del software | 28 | @

_ — PCB barnizado 20 C: PCB barnizado
Opciones A | 29-30 | @ X. PCB no barnizado
Opciones B | 31-32 | @

Opciones C0, MCO | 33-34 | @

opciones c1 E E

Software de opcién C | 36-37 | E|
24-27
Opciones D | 38-39 | E|
Opciones A 29-30 | AO: MCA 101 Profibus
DP V1

A4: MCA 104 DeviceNet

A6: MCA 105 CANOpen
Grupo de productos 1-3 FC 30x

AX: sin bus de campo

Potencia de salida 0,25-22 kW

Trifésico (T)
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_ Como realizar un pedido —

OpcionescomMco 3334 | |
SoftwaredeopcionC [36-37 | |
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_ Como realizar un pedido —

o Nimeros de pedido

O Nameros de pedido: opciones y accesorios

Conector de enlace CC Bloque de terminales para la conexion del enlace CC en 130B1064
bastidor de tamafio A2/A3.

Kit IP 21/4X top/TIPO 1 Proteccidén, formato tamafio A3: IP21/IP 4X Top/TIPO 1 130B1123
Kit de entrada superior Kit de entrada superior para la conexion Profibus 130B05241)
Profibus

LCP 102 Panel grafico de control local (GLCP) 130B1107

Kit LCP Kit de instalacion del panel, formado por el LCP grafico, los 130B1113
fijadores, un cable de 3 m y la junta.

Kit LCP Kit de instalacion del panel para todos los LCP, que incluye 130B1117
los fijadores, un cable de 3 m y la junta.

MCA 101 Opcidn Profibus DP VO/V1 130B1100 130B1200

MCA 105 CANopen 130B1103

MCB 102 Opcion de encoder 130B1115

MCB 105 Opcidn de relé 130B1110

MCB 107 Alimentacién de 24 V CC auxiliar 130B1108 130B1208

IP Ethernet Ethernet maestro 175N2584

Placa de control FC 302 Version barnizada 130B1109

Ventilador A2 Ventilador, formato tamafio A2 130B1009

Bolsa de accesorios B Bolsa de accesorios, formato tamafio A2 130B0509

1) sélo IP21 / > 11 kW

Las opciones se pueden pedir como opciones integradas de fabrica. Consulte la informacion sobre pedidos.

8
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— Cbémo realizar un pedido —

Para obtener informacion sobre el bus de campo y la compatibilidad de opciones de aplicaciones con
versiones de software anteriores, pdngase en contacto con el distribuidor de Danfoss.
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— Cbémo realizar un pedido
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Guia de Disefio del FC 300

_ Como realizar un pedido —

O Nameros de pedido: filtros de arménicos
Los filtros de armonicos se utilizan para reducir los armoénicos de red

AHF 010: distorsion del 10% de la corriente
AHF 005: distorsion del 5% de la corriente

175G6600 175G6622 P4K0, P5K5

175G6602 175G6624 P11K

43 A 22 175G6604 175G6626 P22K

19 A 10, 15 175G6612 175G6634 P7K5

35 A 25, 30 175G6614 175G6636 P18K, P22K

175G6644 175G6656 P4K0O, P5K5

175G6646 175G6635 P15K, P18K

La coincidencia entre el convertidor de frecuencia y el filtro se ha precalculado en base a 400
V/480 V, a una carga tipica del motor (4 polos) y a un par del 160%.

9
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Guia de Disefio del FC 300

O Nameros de pedido: mddulos

LC, 200-240 V CA

— Cbémo realizar un pedido —

de filtro

PK25 - P1K5 Bookstyle IP 20 17570825
PK25 - P3K7 Compacto IP 20 15.2 A 160% 120 Hz 17570832
iNOTA!:

Cuando se utilicen filtros LC, la frecuencia de conmutacién debera ser de al

menos 4,5 kHz (consulte el par.

14-01)

O Numeros de pedido: Moddulos de filtro

LC, 380-500 V CA

PK37-P3K0

PK37-P7K5 Compact IP20
Par de sobrecarga alto
P11K Compact IP20

Compact IP20

Par de sobrecarga normal

Compact IP20

Compact IP20

Bookstyle IP20

17520825

16 A/ 14,5A 160% 120 Hz 17520832

24 A/ 21,7 A 17524606

17574608

17574608

110%

61 A/ 54 A 17574610

Péngase en contacto con Danfos

iNOTA!:

Cuando se utilicen filtr
menos 4,5 kHz (consulte el par.

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss

s para obtener informacion sobre los filtros LC para FC 300, 525 - 600 V.

os LC, la frecuencia de conmutacion debera ser de al
14-01).
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— Cbémo realizar un pedido —
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Guia de Disefio del FC 300 M
Instrucciones de montaje

o Instalacion mecanica 130BT300.11

O Bolsa de accesorios < 7,5 kW
Busque las siguientes piezas incluidas en la
bolsa de accesorios del FC 300.

1 + 2 sélo disponibles en unidades con chopper de frenado.
Sélo hay un conector de relé para el FC 301. (< 7.5 kW)
Para la conexion de enlace de CC (carga compartida),

se puede pedir por separado el conector 1 (niUmero

de pedido 130B1064).
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

Bolsa de accesorios < 7,5 kW, IP 55 13087339

1 + 2 sélo disponibles en unidades con chopper de frenado.
Sélo hay un conector de relé para el FC 301.
(£ 7,5 kW, IP55)

Bolsa de accesorios 11-22 kW

130BT330

Sélo hay un conector de relé para el FC 301. (11-22 kW)

94
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

O Montaje mecanico

1. Realice las perforaciones de acuerdo con las medidas indicadas.
2. Debe contar con tornillos adecuados para la superficie en la que desea montar el
FC 300. Apriete los cuatro tornillos.

La unidad FC 300 IP20 permite una instalacion lado a lado. Debido a la necesidad de refrigeracidn, debe
dejarse un espacio minimo de 100 mm para que circule el aire libremente por encima y por debajo del FC 300.

Debe instalarse siempre en una pared soélida.

130BA219.10

1308A228.10

O Requisitos de seguridad de la insta-
lacion mecanica

Preste atencion a los requisitos relativos a la integracién y al kit de montaje en el
lugar de instalacion. Observe la informacion facilitada en la lista para evitar dafios o
. lesiones graves, especialmente al instalar unidades grandes.

El convertidor de frecuencia se refrigera mediante circulacion de aire.

Para evitar que el convertidor de frecuencia se sobrecaliente, compruebe que la temperatura

ambiente no supera la temperatura maxima indicada para el convertidor de frecuencia y que no se
supera la temperatura media para 24 horas. Localice la temperatura maxima y el promedio para

24 horas en el parrafo Reduccién en funcién de la temperatura ambiente.

Si la temperatura ambiente esta dentro del rango 45 °C - 55 °C, la reduccién de la potencia del convertidor
de frecuencia sera relevante; consulte Reduccion de potencia por temperatura ambiente.

La vida util del convertidor de frecuencia se reducira si no se tiene en cuenta la reduc-

cion en funcidn de la temperatura ambiente.

v

'

O Instalacién remota
Para la instalacidn remota se recomiendan los kits IP 21/IP 4X top/TIPO 1 o las unidades IP 54/55 (en proyecto).
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

o Instalacion eléctrica

iNOTA!:
Cables en general
Respete siempre las normas nacionales y locales sobre las secciones de cables.

Tamano del FC Cable para: Par de apriete
0,25-7,5 kW Linea, resistencia de freno, cable del Motor | 0,5-0,6 Nm
de carga compartida 1,8 Nm
11-15 kW Linea, resistencia de freno, cable del Motor 1,8 Nm
de carga compartida
11-15 kW Cable del motor 1,8 Nm
Relé 0,5-0,6 Nm
Tierra 2-3 Nm

O Eliminacion de troqueles para acometida
de cables extra

1. Retire la entrada de cable del convertidor de frecuencia (al quitar los troqueles, no
introduzca piezas externas en el convertidor de frecuencia).

La entrada de cable debe estar sujeta alrededor del troquel que desee retirar.

Ahora puede retirar el troquel con un mandril robusto y un martillo.

Elimine las rebabas del orificio.

Monte la entrada de cable en el convertidor de frecuencia.

LA S

O Conexion a la red de alimentacion y
a la toma de tierra

iNOTA!:
Se puede desmontar el conector
de potencia.

1. Asegurese de que el FC 300 esta bien conectado
a tierra. Conectar a la conexioén a tierra (terminal
95). Utilice un tornillo de la bolsa de accesorios.

2. Coloque los conectores 91, 92, 93 de la bolsa
de accesorios en los terminales indicados como
MAINS en la parte inferior del FC 300.

3. Conecte los cables de alimentacién de red al
conector de alimentacion de red.

\.

¥

La seccion transversal del cable de
l conexién a tierra debe ser, como
@ minimo, de 10 mm2 o 2 cables de
especificacion nominal terminados por separado
conformes a EN 50178.

130BT301

La conexién de red se encaja en el interruptor . ) . ) .
COomo realizar la conexidn a la red de alimentacion

principal si esta incluido. y a tierra (protecciones A2 y A3).
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— Instrucciones de montaje —

130BT336

Coémo realizar la conexion a la red de alimentacion
y a tierra (proteccién A5).

iNOTA!:

Compruebe que la tension de

alimentacién se corresponde con la

tension de alimentacion de la placa
de caracteristicas del FC 300.

Red de alimentacion IT
No conecte nunca un convertidor de
frecuencia de 400 V con filtros RFI a
una red de alimentacién que tenga
mas de 440 V entre fase y tierra.
Para redes de alimentacién IT y tierra en triangulo
(conexion a tierra), la tensién de red puede
sobrepasar los 440 V entre fase vy tierra.

130BT332

Coémo realizar la conexion a la red de alimentacion
y a tierra (protecciones Bl y B2)

| 130BA026.10

Entrada de 91 (L1)
potencia 92 (L2)
trifésica 93 (L3)

£ Yug
I

Terminales para la red de alimentacion y la toma de tierra.

A

130BT335

Cdémo realizar la conexién a la red de alimentacién y
a tierra con desconector (proteccion A5).

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

O Conexion del motor Yy

iNOTA!: sy /8
El cable del motor debe estar . \
apantallado/blindado. Si se utiliza un : '
cable no apantallado/blindado, no se
cumpliran algunos requisitos del EMC. Para obtener
mas informacioén, consulte Especificaciones del EMC.

1. Fije la placa de conexiones al fondo del
FC 300 con los tornillos y arandelas de
la bolsa de accesorios.

13087300

2. Conecte el cable del motor a los terminales
96 (U), 97 (V) y 98 (W).

3. Conecte a tierra (terminal 99) en la placa
de conexidon de pantallas con tornillos de
la bolsa de accesorios.

4. Introduzca los terminales 96 (U), 97 (V),
98 (W) y el cable de motor a los terminales
etiquetados como MOTOR.

5. Fije el cable apantallado a la placa de
conexiones con tornillos y arandelas de
la bolsa de accesorios.

130BT302

< 7,5 kW IP20

Conexion del motor < 7.5 kW IP55
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MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

130BT333 / ’

11-22 kW IP21

Todos los tipos de motores estandar asincronos u v W
trifasicos pueden conectarse al FC 300.
Normalmente, los motores pequefios se conectan
en estrella (230/400 V, D/Y). Los motores de gran
tamafo se conectan en delta (400/690 V, D/Y).

c

<

=
175ZA114.10

Consulte la placa de caracteristicas del motor para 96 97 98 96 97 98
conocer el modo de conexidn y la tensién correcta. Y A
iNOTA!:

Para los motores sin papel de aislamiento de fase o cualquier otro refuerzo de aislamiento
adecuado para su funcionamiento con suministro de tensidon (como un convertidor de
frecuencia), coloque un filtro LC en la salida del FC 300.

No. 96 97 98 Tensién de motor 0-100%
U \Y W de la tension de alimentacion.
3 cables que salen del motor
VL\JIIZ \J; \\//V21 6 cables que salen del motor, conectados en triangulo
U1l V1 w1 6 cables que salen del motor, conectado en estrella
U2, V2, W2 deben interconectarse de forma independiente
(blogue de terminal opcional)
No. 99 Conexidn a tierra
PE

99
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— Instrucciones de montaje —

O Cables de motor
Consulte la seccion Especificaciones generales para consultar las dimensiones correctas
de seccidn transversal y longitud del cable de motor.

e Utilice un cable de motor apantallado/blindado para cumplir con las especificaciones de emisién EMC.
 Mantenga el cable del motor tan corto como sea posible para reducir el nivel del ruido y corrientes de fuga.
o Conecte la pantalla del cable de motor a la placa de desacoplamiento del FC
300 y al chasis metalico del motor.
* Realice las conexiones de la pantalla con la mayor superficie posible (abrazadera del cable). Esto
se realiza utilizando los dispositivos de instalacion suministrados con el FC 300.
o Evite el montaje con los extremos de la pantalla girados (espirales), ya que estropearia
los efectos de apantallamiento de alta frecuencia.
e Si resulta necesario romper el apantallamiento para instalar aisladores o relés de motor, el
apantallamiento debe continuarse a la menor impedancia de HF posible.

O Instalacion eléctrica de cables del motor
Apantallamiento de los cables
Evite la instalacion con los extremos de los cables retorcidos (espirales). Eliminan el
efecto de apantallamiento a frecuencias elevadas.
Si necesita interrumpir el apantallamiento para instalar un aislante del motor o un contactor del
motor, el apantallamiento debe continuarse a la menor impedancia HF posible.

Longitud de cable y secciéon transversal

El convertidor de frecuencia se ha probado con una seccidén y una longitud de cable determinados.
Si se aumenta la seccién, también se incrementara la capacitancia -y por tanto, la corriente de
fuga- del cable, por lo que debe reducirse su longitud de forma equivalente.

Frecuencia de conmutacion
Si los convertidores de frecuencia se utilizan con filtros LC para reducir el ruido acustico de un motor, la
frecuencia de conmutacién debe ajustarse segun la instruccion del filtro LC en el par. 14-01.

Conductores de aluminio

No se recomienda el uso de conductores de aluminio. Los terminales pueden aceptar conductores de
aluminio, pero la superficie del conductor debe estar limpia y debe eliminarse cualquier resto de 6xido
y aislarse mediante vaselina sin acidos neutros antes de conectar el conductor.

Ademas, el tornillo del terminal debe apretarse de nuevo al cabo de dos dias debido a la

blandura del aluminio. Es sumamente importante mantener la conexién impermeable a gases,

pues de otro modo la superficie de aluminio se volveria a oxidar.

100
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— Instrucciones de montaje —

O Fusibles
Proteccion de circuito de rama:
Para proteger la instalacion frente a peligros eléctricos e incendios, todos los circuitos de red de una
instalacion, aparatos de conexién, maquinas, etc., deben estar protegidos frente a cortocircuitos y
sobreintensidades de acuerdo con las normativas nacionales e internacionales.

Proteccion ante cortocircuitos:

Se debe proteger el convertidor de frecuencia frente a cortocircuitos para evitar accidentes eléctricos o
incendios. Danfoss recomienda utilizar los fusibles mencionados a continuacién para proteger al personal
de servicio u otro equipo en caso de un fallo interno en el convertidor de frecuencia. El convertidor de
frecuencia proporciona proteccién completa frente a cortocircuitos en la salida del motor.

Proteccion para sobreintensidad:

Proporcione una proteccion frente a la sobrecarga para evitar peligro de incendio debido al recalentamiento
de los cables en la instalacidn. El convertidor de frecuencia esta equipado con una proteccion interna
frente a sobreintensidad que puede utilizarse como proteccién de sobrecarga para las lineas de
alimentacién (aplicaciones UL excluidas). Vea el par. 4-18. Ademas, pueden utilizarse fusibles o
interruptores magnetotérmicos para proteger la instalacién contra sobreintensidad. La proteccion frente

a sobreintensidad debe siempre llevarse a cabo segln la normativa nacional.

Los fusibles deben estar disefiados para aportar proteccion en un circuito capaz de suministrar
un maximo de 100.000 Arms (simétrico), 500 V maximo.

Sin conformidad con UL

Si no es necesario cumplir con UL/cUL, _

recomendamos utilizar los siguientes fusibles, lo

que asegurara el cumplimiento de EN50178: K25-K75 10AD) 200-240 V tipo gG

En caso de mal funcionamiento, si no se sigue 1K1-2K2 20AD 200-240 V  tipo gG

esta recomendacion, podran producirse dafios 3K0-3K7 32AD 200-240 V_ tipo gG

innecesarios en el convertidor de frecuencia. K37-1K5 10AD 380-500 vV tipo gG
2K2-4KO0 20A1) 380-500 V tipo gG
5K5-7K5 32A1) 380-500 V tipo gG
11K 63 Al) 380-500 V tipo gG
15K 63 AD 380-500 V tipo gG
18K 63 Al 380-500 V tipo gG
22K 80A1) 380-500 V tipo gG

1) Tamafio max. de fusible - consulte las normativas
nacionales/internacionales para seleccionar el

tamafio de fusible aplicable.

Conformidad con UL

200-240 V
. Ferraz- Ferraz-

FC 30X Bussmann Bussmann Bussmann SIBA Littel fuse

Shawmut Shawmut
2-7.5 KTN-R10 JKS-10 JIN-10 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1.1-2.2 KTN-R20 JKS-20 JIN-20 5017906-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3.0-3.7 KTN-R30 JKS-30 JIN-30 5012406-032 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

380-500 Vv, 525-600 V

. Ferraz- Ferraz-

FC 30X Bussmann Bussmann Bussmann SIBA Littel fuse

Shawmut Shawmut

KW TipoRKL _ TipoJ  TipoT  TipoRKL __ TpoRKL _ TipoCC  Tipo RKI _

0.37-1.5 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
2.2-4.0 KTS-R20 JKS-20 J3S-20 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5.5-7.5 KTS-R30 JKS-30 13S-30 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R
11.0 KTS-R40 JKS-40 11S-40 5014006-040 KLS-R40 A6K-40R
15.0 KTS-R50 JKS-50 JJS-50 5014006-050 KLS-R50 A6K-50R
18.0 KTS-R60 JKS-60 J1S-60 5014006-063 KLS-R60 A6K-60R
22.0 KTS-R80 JKS-80 J1S-80 5014006-100 KLS-R80 A6K-80R

Los fusibles KTS de Bussmann pueden sustituir a los KTN en los convertidores de 240 V.

Los fusibles FWH de Bussmann pueden sustituir a los FWX en los convertidores de frecuencia de 240 V.
Los fusibles KLSR de LITTEL FUSE pueden sustituir a los KLNR en los convertidores de 240 V.

Los fusibles L50S de LITTEL FUSE pueden sustituir a los L50S en los convertidores de 240 V.

Los fusibles A6GKR de FERRAZ SHAWMUT pueden sustituir a los A2KR en los convertidores de 240 V.
Los fusibles A50X de FERRAZ SHAWMUT pueden sustituir a los A25X en los convertidores de 240 V.

102 MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Diseno del FC 300 M
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0 Acceso a los Terminales de control
Todos los terminales a los cables de control
se encuentran situados debajo de la tapa
de terminal, en la parte delantera del FC
300. Desmonte la tapa de terminales con un
destornillador (véase la ilustracion).

130BT304

Protecciones Al, A2 y A3

i |
13087334 s j

Protecciones A5, Bl y B2

O Terminales de control (FC 301)
Nameros de referencia del dibujo:

Conector de 8 polos E/S digital.
Conector de 3 polos bus RS485.
E/S analogica 6 polos.
Conexion USB.

Ll

Terminales de control (FC 302)

Nameros de referencia del dibujo:

Conector de 10 polos E/S digital.
Conector de 3 polos bus RS485.
E/S analogica 6 polos.

Conexién USB.

PwnNe

130BA012.11

Terminales de control (todas las protecciones)
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O Instalacion eléctrica, Terminales de control
Para montar el cable en el terminal:

1. Quite 9-10 mm de aislante
Introduzca un destornillador en el
orificio cuadrado. 1.

3. Introduzca el cable en el orificio
circular adyacente.

4. Retire el destornillador. Ahora el cable esta
montado en el terminal.

Para quitar el cable del terminal:

1. Introduzca un destornillador en el f
orificio cuadrado. @@ =

2. Saque el cable.

130BT306

13087338

Montaje de IP55 / NEMA 12 (alojamiento
A5) con desconector de red

O Ejemplo de cableado basico = o
1. Monte los terminales de la bolsa de accesorios ]
en la parte delantera del FC 300. r_ ¢ ¢
i , ‘12"13”18”19“27”29"32”33”20”37‘
2. Conecte los terminales 18, 27 y 37 (sélo FC O|0|0[o|o|D|0|0|0|0
302) a +24 V (terminales 12/13) : ‘\O\\?\O‘@uo‘\Ouo\\ou@‘
& 4 3 9
. . ) |
‘) AJUSteS predeterm|nad05. Arranque Parada inversa Parada de
18 = Arranque ceguridad
27 = Inercia Vetocitag
37 = Parada inversa de seguridad
1
ikt [ 11
Parada inversa
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cables

_— [ p——
f wi
| ix% |4|< 4K K P :
Entrada de S (D) T } ORLD VARNFER ?
potencia &2 (L2) | o ((x; ;: X( i "_r B3 -
trifasica x| || KKK @(Wg‘\ i L=
] ) g— _?_ —/—x ;;'7 Motor
cC b I: Switch Modo
us Alimentacién 4 —
x (R+) 82 Resistencia
de freno
+10Vde L 50 (+10 v ouT) "o o1 _
S201
-10Vde - -
+10vd *—A—jf E53 (A IN)-
© I: p— ON/I1=0—20mA| relé 1 —
0/4-20 mA OFF /U=0-10V
Tiovas T mamiwa Rl 'N) N 240Vac, 2A
0/4-20 mA
______ 55 (COM A IN) -
7\ /\ relé 2
I [ 12 (+24v 0UT)
[ A 240Vac, 2A
T T3 (+24v ouT)
| \ | \ : 249 (NPN) 400Vac, 2A
Ty om :\;ﬁ ov (PNP)
| [T 1 |
H : H P Q) Indicacién corrinete
! — i 9 0N :\MMV Egzgg (coM A ouT) 39 !ﬂde salida
I [ I | 0/4-20 mA
1 T | T 20 (coM D IN) ) : (A oum) 42
; - O | 24V (NPN
| [ | 27 (o IN/OUT) — =] I ov (PNP S801 ON=Conectado a una
{ : { II | - 24V| | EI o] impedancia terminal
i Lo i I | ! ol =] OFF=Abierto
| o | |
| o |
R il ¥
|
T P Boewen [ — =5 e
I Nk
! Lo l | 801} —— o
Lo g
-0V
| P i == l RS-485 (P RS-485) 68 RS—485
] | 1 L Q | NPN Interface
| [ 1732 (0N :\{ﬁ %PNP% (N Rs-485) 69
\ | 1 |
Y S S — 24V (NPN =
L s em :Nﬁ o EPNP% (COM Rs—485) 61
[N [N EPNPg = Generador
\/ L QX NPN) = Disipador
/;(7______/;'7___ 37 (D IN)
- 1 17

Diagrama que muestra todos los terminales de control.
El terminal 37 es la entrada que se utiliza para Parada segura. Para ver las instrucciones sobre la instalacién
de la Parada segura consulte la seccidn Instalacion de la Parada segura.
* Los terminales 29 y 37, relé 2 no estan incluidos en el FC 301.

Los cables de control muy largos y las sefiales analdgicas pueden, en raros casos, Yy
dependiendo de la instalacién, producir bucles de tierra de 50/60 Hz debido al ruido
introducido a través de los cables de alimentacion.

Si esto ocurre, puede que tenga que romper la pantalla o introducir un condensador
de 100 nF entre la pantalla y el chasis.

Las entradas y salidas analdgicas y digitales deben estar conectadas por separado a las entradas comunes del
FC 300 (terminal 20, 55, 39) para evitar que las corrientes de tierra de ambos grupos afecten a los demas

grupos. Por ejemplo, el cambio de una entrada digital podria perturbar a una sefal de entrada analdgica.
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

iNOTA!:
Los cables de control deben ser
apantallados/blindados.

1. Utilice una abrazadera de la bolsa de
accesorios para conectar la pantalla a la
placa de conexiones de pantallas del FC
300 para los cables de control.

Consulte la seccidn titulada Conexién a tierra de
cables de control apantallados/blindados para
conocer la conexién correcta de los cables de control.

130BT305

O Interruptores S201, S202 y S801
Los interruptores S201 (A53) y S202 (A54)
se utilizan para seleccionar la configuracion
de una intensidad (0-20 mA) o una tensién
(de -10 a 10 V) de los terminales de entrada
analdgica 53 y 54, respectivamente.

El interruptor S801 (BUS TER.) se puede
utilizar para activar la terminacion del puerto
RS-485 (terminales 68 y 69).

Véase el Diagrama que muestra todos los terminales
eléctricos en la seccidn Instalacion Eléctrica .

130BT310

Ajuste predeterminado:

S201 (A53) = OFF (entrada de tensidn)
S202 (A54) = OFF (entrada de tension)
S801 (Terminacion de bus) = OFF
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O Ajuste final y prueba

Para probar el ajuste y asegurarse de que el convertidor de frecuencia funciona, siga estos pasos.

Paso 1. Localice la placa de carac-
teristicas del motor.

iNOTA!:

El motor puede estar conectado en

estrella (Y) o en tridngulo (A). Esta

informacién se encuentra en los datos
de la placa de caracteristicas del motor.

BAUFER D0-73734 ESLINGEN

3~ MOTOR NR. 1827421 2003
S/E005A9
15 kW

n; 31,5 /min. 400 YV

n; 1400 /min. 50 Hz

cos ¢ 0,80 36 A

1,7L

B 1P 65 H1/1A

130BT307
Paso 2. Introduzca los datos de la placa 1. |Potencia motor [kW] par. 1-20
de caracteristicas del motor en esta 0 Potencia motor [CV] par. 1-21
lista de parametros. ; l‘ensnon m°t°rt par. 1;;
. . . recuencia motor par. 2

Para accederla ,esFa lista, pulsg prlrr!e,:ro [QUIC'K 4. |Intensidad motor par. 1-24
MENU] (Menu rapido) y, a continuacion, seleccione 5. |Velocidad nominal motor |[par. 1-25
"Q2 Quick Setup" (Configuracién rapida).

Paso 3. Active la Adaptacion automatica del motor (AMA)
La realizacién de un procedimiento AMA garantiza un rendimiento éptimo. El AMA calcula
los valores del diagrama equivalente del modelo de motor.

Conecte el terminal 37 al terminal 12 (FC 302).
Conecte el terminal 27 al terminal 12 o ajuste el par. 5-12 a "Sin funcién" (par. 5-12 [0])
Active el parametro 1-29 del AMA.
Elija entre un AMA completo o uno reducido. Si se monta un filtro LC, ejecute sélo el AMA
reducido o bien retire el filtro LC durante el procedimiento AMA.
5. Pulse la tecla [OK] (Aceptar). El display muestra el mensaje “Press [Hand on] to start”
(Pulse la tecla [Hand on] (Marcha local) para arrancar).
6. Pulse la tecla [Hand on] (Marcha local). Una barra de progreso indica que el AMA se esta llevando a cabo.

PN
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Detenga el AMA durante el funcionamiento

1. Pulse la tecla [OFF]; el convertidor de frecuencia entrara en modo de alarma y el
display mostrara que el usuario ha finalizado el AMA.

AMA finalizado con éxito

1. Eldisplay muestra el mensaje “Press [OK] to finish AMA” (Pulse la tecla [OK] (Aceptar) para finalizar el AMA).
2. Pulse la tecla [OK] para salir del estado AMA.

AMA fallido

1. El convertidor de frecuencia entra en modo de alarma. Se puede encontrar una descripcion
de la alarma en la seccion Soluciéon de problemas.

2. "Valor de informe", en [Alarm Log] (Registro de alarmas), muestra la ultima secuencia de
medida llevada a cabo por el AMA, antes de que el convertidor de frecuencia entrase en
modo alarma. Este nuimero, junto con la descripcién de la alarma, le ayudara a solucionar
los problemas con los que se encuentre. Si se pone en contacto con el servicio de asistencia
Danfoss, asegurese de indicar el nimero y la descripcidon de la alarma.

iNOTA!:
El AMA fallido suele deberse al registro incorrecto de los datos de la placa de caracteristicas del
motor o a una diferencia demasiado grande entre la potencia del motor y la del FC 300.

Paso 4. Establezca el limite de velocidad
y el tiempo de rampa

Establezca los limites deseados para la velocidad Referencia minima | par. 3-02
y el tiempo de rampa. Referencia maxima [ par. 3-03

Limite bajo veloc. motor | par. 4-11 6 4-12
Limite alto veloc. motor | par. 4-13 6 4-14

Tiempo de aceleracion 1
[s]

Tiempo de deceleracion
1[s]

par. 3-41

par. 3-42
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— Instrucciones de montaje —

O Instalacion de la Parada segura (sélo FC 302)
Para realizar una instalacion de una parada de
Categoria 0 (EN60204) de acuerdo con la Categoria
3 de seguridad (EN954-1), siga estas instrucciones:

1. El puente (jumper) entre el terminal 37 y 24 V
CC del FC 302 debe eliminarse. No basta con
cortar o romper la conexion en puente. Eliminela
completamente para evitar un cortocircuito.
Véase la conexidon en puente en la ilustracién.

2. Conecte el terminal 37 a 24 V CC mediante
un cable protegido contra cortocircuitos. La
fuente de alimentacion de 24 V CC debe
poderse desconectar mediante un dispositivo
interruptor de circuito de Categoria 3

130BT314

conforme con la normativa EN954-1. Si el
dispositivo de desconexion y el convertidor
de frecuencia estan situados en el mismo
panel de instalacion, se puede utilizar un cable
normal en lugar de uno protegido.

La siguiente ilustracion muestra una parada de Categoria 0 (EN 60204-1) con seguridad de Categoria 3
(EN 954-1) La desconexion del circuito es producida mediante la apertura de un contacto. La ilustracién

Conexién en puente entre el terminal 37 y 24 V CC.

también muestra cdmo conectar un hardware de inercia no relacionado con la seguridad.

Contacto de la puerta
"

"Inercia"

D|sposntnvo de seguridad, Cat
-(Interruptor de circuito,

posiblemente con entrada de
‘liberacién)

Alimentacién de red

]

il

il

Cable protegido ante cortocircuitos
(si no se encuentra en el interior del
alojamiento)

130BA073.11

| Placa de
control

5Vdc

ILI-Inversor
<«

Tlustracion de los aspectos basicos de una instalacién para conseguir una parada de Categoria 0

(EN 60204-1) con seguridad de Categoria 3 (EN 954-1).
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O Prueba de puesta en servicio de la
Parada de seguridad
Después de la instalacion y antes de ponerlo en funcionamiento por primera vez, realice una prueba de
puesta en servicio de una instalacidn o aplicacién utilizando la Parada de seguridad de FC 300.
Ademas, realice la prueba después de cada modificacion de la instalacién o aplicacién de
la que forme parte la Parada de seguridad de FC 300.
La prueba de puesta en servicio:

1. Elimine el suministro de tension de 24 V CC, en el terminal 37, mediante el dispositivo de
interrupcion, mientras el motor esté accionado por el FC 302 (es decir, no se interrumpe
la alimentacion de red). Pasa esta parte de la prueba si el motor reacciona con una
inercia y se activa el freno mecanico (si esta conectado).

2. A continuacién, envie la sefal de Reinicio (por Bus, E/S digital o pulsando la tecla [Reset]
-Reiniciar). Pasa esta parte de la prueba si el motor permanece en el estado de Parada de
seguridad y el freno mecanico (si estd conectado) permanece activado.

3. A continuacidn, vuelva a aplicar 24 V CC al terminal 37. Pasa esta parte de la prueba si el motor
permanece en estado de inercia y el freno mecanico (si esta conectado) permanece activado.

4. A continuacion, envie la sefial de Reinicio (por Bus, E/S digital o pulsando la tecla [Reset] -Reiniciar).
Pasa esta parte de la prueba si el motor vuelve a encontrarse operativo.

5. La prueba de puesta en servicio se supera si supera los cuatros pasos de la prueba.
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

o Conexiones adicionales

O Carga compartida
Con la carga compartida puede conectar varios circuitos intermedios de CC del convertidor de
frecuencia utilizando fusibles extra y bobinas de CA (véase la ilustracién).

$ dl 0 g [

89 88 89 88 89 88
—_—r ] DC+ DC- —_—r ] DC+ DC- —_— DC+ DC—|
o — e
—==—"C
iNOTA!:

Los cables de carga compartida deben estar apantallados/blindados. Si se utiliza un cable
no apantallado/blindado, no se cumplirdn algunos requisitos del EMC.

Entre los terminales 88 y 89 pueden No. | 88 | 89 | Carga compartida
producirse niveles de tension de | DC - | DC + |
hasta 975 V CC.

O Instalacion de la carga compartida
El cable de conexion debe estar apantallado y la longitud maxima desde el convertidor
de frecuencia hasta la barra de CC es de 25 metros.

iNOTA!:
La carga compartida requiere equipo y condiciones de seguridad adicionales. Para obtener
mas informacién, consulte las Instrucciones de carga compartida MI.50.NX.YY.

O Opcion de conexion de resistencia de frenado
El cable de conexién a la resistencia de freno N.°| 81| 82| Resistencia de freno
debe estar apantallado/blindado. | R- | R+| terminales \1
iNOTA!:

El freno dindmico requiere equipo y condiciones de seguridad adicionales. Para mas informacion,
consulte la instruccidn Resistencias de freno para aplicaciones horizontales, MI5S0SXYY.

1. Utilice abrazaderas de cable para conectar la pantalla al armario metalico del convertidor de
frecuencia y a la placa de conexion de pantallas de la resistencia de freno.
2. Elijaladimension de la seccidon transversal del cable de freno para que se adecue a la intensidad de frenado.

111
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

iNOTA!:
Se pueden producir tensiones de hasta 975 V CC (y 600 V CA) entre los terminales.

iNOTA!:

Si se produce un cortocircuito en el IGBT de freno, impida la disipacion de la potencia en la resistencia
de freno utilizando un interruptor de corriente o un contactor para desconectar la alimentacion para
el convertidor de frecuencia. El contactor sélo se debe controlar con el convertidor de frecuencia.

O Conexion de relés
Para ajustar la salida del relé, véase el grupo N.°| 01 - 02 | Conexidén (normalmente
de pardmetros 5-4* Relés. abierta)
01 - 03 | Desconexion (normalmente
cerrada)
04 - 05 | Conexidén (normalmente
abierta)
04 - 06 | Desconexion (normalmente
cerrada)

130BA029.12 13084215.10

Terminales para la conexién del relé (< 7.5 kW). Terminales para la conexién del relé (11-22 kW)
(protecciones A1, A2 y A3). (protecciones A5, B1 y B2).
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— Instrucciones de

O Salida de relé
Relé 1

e Terminal 01: comun
e Terminal 02: normal abierto 240 V CA
e Terminal 03: normal cerrado 240 V CA

Relé 2 (sélo FC 302)

e Terminal 04: comun
e Terminal 05: normal abierto 400 V CA
e Terminal 06: normal cerrado 240 V CA

El relé 1 y el relé 2 se programan en los
par. 5-40, 5-41 y 5-42.

Puede utilizar salidas de relé adicionales empleando

el médulo opcional MCB 105.

O Conexion en paralelo de motores
El convertidor de frecuencia puede controlar
varios motores conectados en paralelo. El
consumo de energia total de los motores no
debe sobrepasar la corriente de salida nominal
Iinv para el convertidor de frecuencia.
Esto sélo se recomienda cuando se selecciona
U/f en el par. 1-01.

iNOTA!:

Cuando los motores se encuentran

conectados en paralelo, el par. 1-02,

Adaptaciéon automatica del motor
(AMA), no se puede utilizar, y el par. 1-01,
Principio control motor, debe estar ajustado a
Caracteristicas especiales del motor (U/f).

montaje —

130BA047.10

240Vac, 2A

240Vac, 2A

400Vac, 2A

130BA170.10

Al arrancar y a bajos valores de RPM pueden surgir problemas si los tamafios de motor son
muy diferentes ya que la resistencia 6hmica relativamente alta de los motores pequefos en
el estator necesita tensiones mas altas en dichas situaciones.

El relé térmico electronico (ETR ) del convertidor de frecuencia no puede utilizarse como proteccion

del motor para el motor individual en sistemas con motores conectados en paralelo. Proporcione

una mayor proteccién del motor, por ejemplo mediante termistores en cada motor o relés térmicos

individuales. (Los magnetotérmicos no son adecuados como proteccion).
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O Direccién de la Rotaciéon del motor
El ajuste predeterminado es giro de izquierda a
derecha con la salida del convertidor de frecuencia
conectada del modo siguiente.

Terminal 96 conectado a la fase U
Terminal 97 conectado a la fase V
Terminal 98 conectado a la fase W

La direccion de rotacion del motor se cambia
invirtiendo dos fases del motor.

O Proteccion térmica motor

i .

96 97 98 g

El relé térmico electrénico del FC 300 ha recibido la Aprobacién UL para la proteccién de un motor, cuando el
par. 1-90, Proteccion térmica motor, se ha ajustado para Descon. ETR y el par. 1-24, Intensidad motor,
Im,n, se ha ajustado a la intensidad nominal del motor (véase la placa de caracteristicas).

O Instalacion del cable de freno

(Solamente para los convertidores de frecuencia solicitados con opcién de chopper de freno).

El cable de conexion con la resistencia de freno debe estar apantallado.

1. Conecte el apantallamiento mediante mordazas
de cable a la placa posterior conductora del
convertidor de frecuencia y al chasis metalico
de la resistencia de freno.

2. Elija un cable de freno cuya seccién se
adecue al par de frenado.

No Funcion
81, 82 Terminales de resistencia de
freno

Consulte Instrucciones del freno, MI.90.FX.YY y MI.50.SX.YY para obtener informacion

relacionada con una instalacion segura.

iNOTA!:

Pueden generarse tensiones de CC de hasta 960 V en los terminales, depen-

diendo del suministro de tension.
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Guia de Diseno del FC 300 M

— Instrucciones de montaje —

O Conexion de bus RS 485
Uno o mas convertidores de frecuencia pueden estar

130BA060.11

Oooo

conectados a un controlador (o maestro) utilizando &
la interfaz normalizada RS485. El terminal 68 esta e
conectado a la sefial P (TX+, RX+), mientras que el O

terminal 69 esta conectado a la sefial N (TX-, RX-).

68| |69 68| (69 68| 69

+

RS 232
[© Use
RS 485

Si hay mas de un convertidor de frecuencia conec-

tado a un maestro, utilice conexiones en paralelo. :

Para evitar posibles intensidades ecualizadoras en el apantallamiento, conecte la malla del cable a tierra
a través del terminal 61, que estd conectado al bastidor mediante un enlace RC.

Terminacion del bus

El bus RS485 debe terminarse con una resistencia de red en ambos extremos. Para este propdsito,
ajuste el interruptor S801 de la tarjeta de control en "ON".

Para mas informacion, consulte el parrafo Interruptores S201, S202 y S801.

iNOTA!:
El protocolo de comunicacion debe ajustarse a FC MC en el par. 8-30.

O Como conectar un PC al FC 300
Para controlar el convertidor de frecuencia desde un
PC, instale el software de configuracién MCT 10.
El PC se conecta mediante un cable USB estandar
(ordenador central/dispositivo), o mediante
la interfaz RS485, tal y como se muestra
en la seccion Conexion del bus del capitulo
Instrucciones de programacion.

13087308

iNOTA!: Conexién USB.
El terminal de conexidn a tierra
del motor y el apantallamiento del
conector USB no tienen el mismo
potencial. Use ordenadores portatiles aislados
junto con el puerto USB.

O El software Dialog del FC 300 En este momento se almacenan todos
Almacenamiento de datos en un PC mediante los parametros.
el MCT 10 Software de programacion:

1. Conecte el PC al convertidor de frecuencia
mediante un puerto de comunicaciones USB

2. Ejecute el MCT 10 Software de programacion

Seleccione "Leer desde unidad"

4. Elija "Guardar como"

w
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Transferencia de datos desde el PC hasta el 4. Abra el archivo apropiado

convertidor de frecuencia mediante el MCT 5. Selecciones "Enviar al convertidor"

10 Software de programacion: ("Write to drive")

1. Conecte el PC al convertidor de frecuencia En este momento, todos los parametros se
mediante un puerto de comunicaciones USB transfieren a la unidad.

2. Ejecute el MCT 10 Software de programacion
3. Seleccione "Abrir" - apareceran los
archivos almacenados

Se dispone de un manual aparte para el MCT
10 Software de programacion.

O Prueba de alta tension
Lleve a cabo una prueba de alta tensidn cortocircuitando los terminales U, V, W, L1, Lz y L3. Aplique una
potencia de hasta 2,15 kV CC durante un segundo entre este cortocircuito y el chasis.

iNOTA!:
Si se somete a toda la instalaciéon a una prueba de alto voltaje, interrumpa la conexién del
motor y de la alimentacidn si las corrientes de fuga son demasiado altas.

O Conexion segura a tierra
El convertidor de frecuencia tiene una alta corriente de fuga y debe conectarse a tierra de
forma adecuada por razones de seguridad conforme a EN 50178.

La corriente de fuga a tierra del convertidor de frecuencia sobrepasa los 3,5 mA.

Para asegurar una buena conexidn mecanica del cable de tierra a la conexion a

tierra (terminal 95), la seccidn transversal del cable debe ser de al menos 10 mm?2
0 2 cables a tierra de seccion estandar de forma separada.

O Instalacion eléctrica - Recomendaciones de
compatibilidad electromagnética
Las directrices siguientes constituyen una buena practica de ingenieria al instalar convertidores de
frecuencia. Siga estas directrices cuando sea necesario cumplir la norma EN 61800-3, Primer entorno. Si
la instalacion debe cumplir la norma EN 61800-3, Segundo entorno, por ejemplo, en redes industriales,
0 en una instalacién con su propio transformador, se permite desviarse de estas directrices, aunque
no se recomienda. Consulte también los parrafos Etiquetado CE, Aspectos Generales de Emisiones de
Compatibilidad Electromagnética y Resultados de las pruebas de compatibilidad electromagnética.

Buena practica de ingenieria para asegurar una instalacion eléctrica correcta en cuanto a EMC:

e Utilice Unicamente cables de motor y cables de control trenzados, y apantallados/blindados. El
apantallamiento deberia aportar una cobertura minima del 80%. El material del apantallamiento
debe ser metalico, normalmente de cobre, aluminio, acero o plomo, aunque se admiten otros
tipos. No hay requisitos especiales en cuanto al cable de red.

e En instalaciones que utilizan conductos metalicos rigidos no es necesario utilizar cable blindado, pero
el cable del motor se debe instalar en un conducto separado de los cables de control y de red. Es
necesario conectar completamente el conducto desde la unidad al motor. El rendimiento EMC de los
conductos flexibles varia considerablemente y debe obtenerse informacién del fabricante.

o Conecte el apantallamiento/blindaje/conducto a tierra en ambos extremos para los cables del
motor y de control. En algunos casos, no es posible conectar la pantalla a ambos extremos.

En estos casos, conecte la pantalla al convertidor de frecuencia. Consulte asimismo Conexion
a tierra de cables de control apantallados/blindados trenzados.

o Evite terminar el apantallamiento/blindaje con extremos enrollados (espirales). Aumenta la impedancia
de alta frecuencia del apantallamiento, lo cual reduce su eficacia a altas frecuencias. Utilice en
cambio mordazas de cable o prensaestopas de cable EMC de baja impedancia.

e Siempre que sea posible, evite utilizar cables de motor o de control no apantallados/no
blindados en el interior de los armarios que albergan las unidades.
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Acerque la pantalla a los conectores tanto como sea posible.

En la siguiente figura se muestra un ejemplo de una instalacion eléctrica de un convertidor de
frecuencia IP 20, correcta en cuanto a EMC. El convertidor de frecuencia esta colocado en un armario
de instalacion con un contactor de salida, y se ha conectado a un PLC que estd instalado en un
armario aparte. Otras formas de instalacion podran ofrecer un rendimiento EMC igualmente bueno,
siempre y cuando se sigan las anteriores directrices de practica de ingenieria.

Cuando la instalacion no se lleva a cabo segun las directrices y cuando se utilizan cables no blindados
y cables de control, es posible que no se cumplan algunos requisitos relativos a emisiones aunque si se
cumplan los relacionados con inmunidad. Consulte el parrafo Resultados de pruebas de EMC.

PLC, efc. Panel -
o
<
g
P 3 B
oonoo
%)) 20
{0200
0000
[
— [ 069 Relé de
coo salida
Q0O
PLC
Barra de tierra
p—
A Pelar el aislamiento
¥ b [ G del cable
8 - (&Y
e
Min. 16mm2 \:/ A
cable ecualizador
o Instalar todos los cables
Hilos de control en un lateral de panel
1 C J
4 e >
Min. 200m 4 Cables de motor
— entre hilosrr:.le\\
control, cables < >
Suministro de red de motor y
L1 y cables de red
L2 T
L3
PE Mo*or, g frii&suco y con toma

Conex. a tierra reforzada de tierra de proteccién reforzada

EMC- instalacion eléctrica correcta de un convertidor de frecuencia IP20.
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00 Uso de cables correctos para EMC
Danfoss recomienda utilizar cables trenzados apantallados/blindados para optimizar la inmunidad de
EMC de los cables de control y la emisién de EMC de los cables del motor.

La capacidad de un cable para reducir la radiacion entrante y saliente de interferencias eléctricas depende
de la impedancia de transferencia (Z7). El apantallamiento de un cable esta disefiado normalmente para
reducir la transferencia de interferencias eléctricas; sin embargo, una pantalla con un valor de impedancia de
transferencia menor (Z7) es mas efectiva que una pantalla con una impedancia de transferencia mayor (Z7).

Los fabricantes de cables rara vez indican la impedancia de transferencia (Z1), pero a menudo es posible
calcular la impedancia de transferencia (Zt) evaluando el disefio fisico del cable.

La impedancia de transferencia (Z7) se puede evaluar en base a los siguientes factores:

- La conductibilidad del material del apantallamiento.

- La resistencia de contacto entre cada conductor del apantallamiento.

- La cobertura del apantallamiento, es decir, la superficie fisica del cable cubierta por el
apantallamiento, indicada a menudo como un porcentaje.

- El tipo de apantallamiento, trenzado o retorcido.

. . a
a. Revestimiento de aluminio con hilo de cobre. ';qﬂg;i‘l/”r;m de transferencia Z,
b. Cable con hilo de cobre retorcido o hilo 105 %
de acero blindado. Ve
c. Hilo de cobre trenzado de una sola capa 104
con un porcentaje variable de cobertura
de apantallamiento. 103 ®
Este es el cable de referencia tipico de Danfoss. 3
Hilo de cobre trenzado de doble capa. 102 As
Doble capa de hilo de cobre trenzado o
c
con una capa intermedia magnética . E
apantallada/blindada. 2
f. Cable alojado en tuberia de cobre o de acero. g
1
g. Cable forrado con plomo con un grosor ;
el
de pared de 1,1 mm. .
0-1 £
2
E
nel
0-2
5
[
0-3 £
Ny
5
C
[
A=
175ZA166.13 v <
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O Conexion a tierra de cables de control
apantallados/blindados
En general, los cables de control deben estar blindados y trenzados, y el apantallamiento se debe conectar
mediante una abrazadera de cable en ambos extremos al chasis metalico de la unidad.

El siguiente dibujo indica como se realiza la correcta conexidn a tierra, y qué hacer en caso de dudas.

PLC, etc.

a. Correcta conexion a tierra
Los cables de control y los cables para
comunicacion serie deben tener instaladas
abrazaderas de cable en ambos extremos para
asegurar el mejor contacto eléctrico posible.

b. Conexion a tierra inadecuada
No utilice extremos retorcidos de cable PLC, et S
(espirales). Incrementan la impedancia del
apantallamiento a altas frecuencias.

c. Proteccion respecto a potencial de
tierra entre el PLC y el VLT
Si es distinto el potencial de tierra entre el
convertidor de frecuencia y el PLC, puede
producirse ruido eléctrico que perturbara todo el PLC, efe.
sistema. Resuelva este problema instalando un FC
cable ecualizador que estara junto al cable de
control. Seccién minima del cable: 16 mm 2,

d. Para lazos a tierra de 50/60 Hz
Si se utilizan cables de control muy largos,
pueden darse lazos a tierra de 50/60 Hz. Este PW‘EHC.}@PE
problema se puede solucionar conectando un Mun. 18mn?

i . i Cable ecualizador

extremo del apantallamiento a tierra mediante PLC, efc.
un condensador de 100nF (long. corta de pin).

e. Cables para communication serie /
Pueden eliminarse corrientes de ruido de baja g:((—)
frecuencia entre dos convertidores de frecuencia bE ot
si se conecta un extremo del apantallamiento al 100nF
terminal 61. Este terminal se conecta a tierra
mediante un filtro RC interno. Utilice cables de
par trenzado a fin de reducir la interferencia de
modo diferencial entre los conductores. x} <

FC

s
X%
3R]
XXX

S

%

XX,
%

XXX

%
0%

130BA051.11
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O Interferencia de la red de alimentacion/Ar-
monicos
El convertidor de frecuencia acepta una intensidad Armoénicos I Is Iy
no senoidal de la red eléctrica que aumenta la Hz SO0z =S 250 Hz 8350 Hz
intensidad de entrada Irms. Una intensidad no
senoidal se transforma mediante un analisis Fourier
y se divide en corrientes senoidales con diferentes
frecuencias, es decir, armdnicos diferentes | n
con 50 Hz como frecuencia basica:

Los armdnicos no afectan directamente al consumo //-\\
eléctrico, aunque aumentan las pérdidas de calor
en la instalacion (transformador, cables). Por ello,
en instalaciones con un porcentaje alto de carga
rectificada, mantenga los arménicos en un nivel 178Haz4.00
bajo para evitar sobrecargar el transformador y

que se eleve la temperatura de los cables.

%

—

HH
|

iNOTA!:
Algunos armoénicos pueden perturbar el equipo de comunicacion conectado al mismo transformador,
0 causar resonancias si se utilizan baterias para la correccion del factor de potencia.

Armaonicos en comparacién con la intensidad _ intensidad deentrada
de entrada RMS: IrMs 1.0

11 0.9

Is 0.4

17 0.2

I11-49 < 0,1

Para asegurar corrientes armoénicas bajas, el convertidor de frecuencia tiene bobinas de circuito intermedio
de forma estandar. Esto normalmente reduce la intensidad de entrada I rms en un 40%.

La distorsién de la tensién en la alimentacién

de la red depende del tamafio de los armonicos THD = \/Uz + UZ +..+U 2 (U de U)
- . . 5 7 N N

multiplicado por la impedancia interna de la red

para la frecuencia dada. La distorsion de tension

total THD se calcula segun los distintos armonicos

de tensién individual usando esta formula:

Dispositivo de corriente residual
Puede utilizar relés de interruptor diferencial, conexion a tierra o multiples conexiones de proteccion a tierra,
como medidas extra de proteccion, siempre que se observe la normativa vigente en materia de seguridad.

En caso de fallo de conexidn a tierra, puede generarse una componente de continua en la corriente en fallo.

Si se utilizan relés de interruptor diferencial, se observara la normativa local. Los relés deben ser adecuados
para proteger equipos trifasicos con puente rectificador y con una breve descarga en el momento de
la conexidon. Consulte la seccion Corriente de fuga a tierra para mas informacion.
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Ejemplo de aplicacidn

Z
g

O Arranque/Parada

Terminal 18 = Arranque/Parada, par. s o
5-10 [8], Arranque I b b
P . + a o
Terminal 27 = Sin funcion, par. 5-12 [0], Sin 12[13]18]19]27]29]32[33[20[37
i5 i . i O|0|0|o]olo|0|o|o]0
func;gn (valor predeterminado: ,InerCIa) ololelolalaldlolole
Terminal 37 = Parada segura (so6lo FC 302) ‘ ?
Par. 5'10, Entrada dlglta/ = Arranque A:—;:_réue/Parada Parada de seguridad
(predeterminado)
Par. 5-12, Entrada digital = Inercia Velocidad
(predeterminado)
:Alrg?nque/Parada ‘ ‘

O Marcha/paro por pulsos

Terminal 18 = marcha/paro, par. 5-10 [9] P~ 1308881
Arranque por pulsos % ::‘ Z‘
Terminal 27 = paro, par. 5-12 [6] Parada [12[13] 18] 18]27]20]52]33]20] 57

i = i i i O|0|0[0|0 o](e](®)
Terminal 37 = paro por inercia (seguridad) 21913/313/0190/0]6:

\
Par. 5-10 Entrada digital = Arranque por pulsos Al % %
Par. 5-12 Entrada digital = Parada e parca mese o e
e ] B
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— Ejemplo de aplicacion —

130BA154.11

O Referencia del potenciometro ;é
Referencia de tensién mediante un potenciémetro. N

. Velocidad RPM % )’

Par. 3-15, Recurso de referencia 1 [1] APES 23l42150/53154155

= Entrada analdgica 53 o|o|olo|oo

Par. 6-10, Terminal 53 escala baja V = 0 voltios OIOQDIOD

Par. 6-11, Terminal 53 escala alta V = 10 voltios i -
Par. 6-14, Term. 53 valor bajo > —— i 1
ref./realim = 0 RPM e Pe-1L10V e S

AN

Par. 6-15, Term. 53 valor alto ref./realim %

/
= 1.500 RPM ‘ 1o F
Interruptor S201 = OFF (U)

O Conexion del encoder

El objetivo de esta guia es facilitar el ajuste de la conexidn del encoder al FC 302. Antes de configurar el
encoder, se mostraran los ajustes basicos para un sistema de control de velocidad de lazo cerrado.

Conexion del encoder al FC 302

O

()]

>

< ()

N =z

+ < m & 130BA163.10
12(13]18]19]27|29(32(33(20(37

C 1|C 1|C 1|C IC 1|C 1|C I IC 1(C 1| 24\/ av SVGND A K B E Z Z D D
O|0|0 O|0|0|0 11237456789 [10[11]12
DIOIOIOI0I0DIDIDIO O0|0|0|d|D|D|D|d|d|0]0

I

5V codificador incremental

130BA090.10

O Direcciéon de encoder
La direccion del encoder esta determinada por el orden de los pulsos que entran en el convertidor.
La direccion en el sentido de las agujas del reloj significa que el canal A se encuentra
90 grados eléctricos antes que el canal B.
La direccion en el sentido contrario al de las agujas del reloj significa que el canal B se
encuentra 90 grados eléctricos antes que el A.
La direccion se determina mirando desde el extremo del eje.

122

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Diseno del FC 300

— Ejemplo de aplicacion —

130BA119.10
cwW
ATLT LT
A LILT L
BLI LI LI
B
AT LT LT o
A LT LT L
BILILIL
BLILILT
O Sistema de convertidor de lazo cerrado 1308A1Z0:10
Un sistema de accionamiento consta normalmente
de mas elementos, como: %‘:'Dg
<=,
{000
e Motor 00006
e Afadir =
(Caja de cambios)
(Freno mecanico)
e FC 302 AutomationDrive

e Encoder como sistema de realimentacién I
e Resistencia de freno para frenado dinamico I_ _
e Transmision

e Carga I

Resistencia de freno

——— [T

Transmision

/ \ Motor
Encoder Freno mec.

Caja de cambios

Carga

Ajuste basico para el control de velocidad
de lazo cerrado del FC 302

Las aplicaciones que necesitan un control de freno mecanico suelen requerir una resistencia de freno.
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— Ejemplo de aplicacion —

O Programacion de limite de par y parada
En las aplicaciones con un freno electromecanico externo, como por ejemplo en aplicaciones de
elevacion, es posible parar el convertidor de frecuencia mediante una orden de parada ‘convencional’,
activando al mismo tiempo el freno electromecanico externo.
El siguiente ejemplo ilustra la programacion de las conexiones de un convertidor de frecuencia.
El freno externo puede conectarse al relé 1 o 2; consulte el parrafo Control del freno mecanico.
Programe el terminal 27 en Inercia [2] o en Inercia y reinicio [3], y programe el terminal 29
en Salida modo terminal 29 [1] y en Limite par y parada [27].

Descripcion:

Si hay una orden de parada activada mediante el terminal 18 y el convertidor de frecuencia

no esta en el limite de par, el motor decelera hasta 0 Hz.

Si el convertidor de frecuencia esta en el limite de par y se activa una orden de parada, se activara el terminal
29, Salida (programado en Limite de par y parada [27]). La sefial hasta el terminal 27 cambia de "1 Iégico" a
"0 légico", y el motor inicia la inercia, asegurandose de que la elevacion se detiene incluso si el convertidor
de frecuencia no puede soportar el par requerido (por ejemplo, debido a una sobrecarga excesiva).

- Arranque/parada mediante el terminal 18. ® ~oN o
Par. 5-10 Arranque [8]. = S NAaA E ©
- Parada rdpida mediante el terminal 27. § LT T E_a:,
Par. 5-12 Inercia [2]. = il =] i °
- Terminal 29 salida .% .2:7| 20137, ¥
Par. 5-02 Terminal 29 modo E/S, Salida [1] ©) O O|0 g
Par. 5-31 Limite par y parada [27]. O..O. -
- Salida relé [0] (relé 1)
Par. 5-40 Ctrl. freno mec. [32].
Arranque
. Imax 0.1 Amp
O
Externa de
24V CC (SZ) %‘
O—
+
P 5-40 [0] [32]
S l'e)
S e)
Conexion del =
freno mecanico 8_0

O Adaptaciéon automatica de motor (AMA)
AMA es un algoritmo para medir los parametros eléctricos del motor con el motor parado.
Esto significa que AMA, por si solo, no suministra ningun par.
El AMA resulta Gtil durante la puesta en servicio de los sistemas y en la optimizacién del ajuste
del convertidor de frecuencia al motor aplicado. Esta funcion se utiliza, especialmente, cuando
los ajustes de fabrica no pueden aplicarse al motor en cuestion.
El par. 1-29 permite elegir un AMA completo con determinacidn de todos los parametros eléctricos del
motor, o un AMA reducido, con determinacion Unicamente de la resistencia del estator, Rs.
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— Ejemplo de aplicacion —

La duracién del AMA total varia entre unos minutos para motores pequefios hasta
mas de 15 minutos para motores grandes.

Limitaciones y condiciones necesarias:

e Para que el AMA determine de forma éptima los parametros del motor, introduzca los datos
correctos de la placa de caracteristicas del motor en los par. 1-20 a 1-26.

e Para obtener el mejor ajuste del convertidor de frecuencia, lleve a cabo un AMA con el motor
frio. Si se ejecuta el AMA repetidamente, se podria calentar el motor, provocando un aumento
de la resistencia del estator, Rs. Normalmente, esto no suele ser critico.

e El procedimiento AMA sdlo se puede realizar si la intensidad nominal del motor es como
minimo el 35% de la intensidad de salida nominal del convertidor de frecuencia. AMA se
puede llevar a cabo incluso en un motor sobredimensionado.

e Es posible llevar a cabo una prueba de AMA reducida con un filtro LC instalado. Evite llevar a
cabo un AMA completo con un filtro LC. Si se necesita un ajuste global, retire el filtro LC mientras
realice un AMA total. Una vez finalizado el AMA, vuelva a insertar el filtro LC.

e Silos motores estan acoplados en paralelo, utilice Unicamente un AMA reducido, si fuera necesario.

e Si utiliza motores sincronos, evite realizar un AMA completo. Si se aplica a motores sincronos,
lleve a cabo un AMA reducido y ajuste manualmente los datos del motor ampliados. La
funcion AMA no se aplica a motores de magnetizacidn permanente.

e El convertidor de frecuencia no produce par motor durante un AMA. Durante un AMA, es obligatorio
que la aplicacidn no fuerce el eje del motor, que es lo que puede ocurrir, por ejemplo, con las aspas
de los sistemas de ventilacién. Esto perturba el funcionamiento del AMA.
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— Ejemplo de aplicacion —

O Programacion de Smart Logic Control
Una nueva vy util funcién del FC 302 es el Smart Logic Control (SLC).
En las aplicaciones en que un PLC genera una secuencia simple, el SLC puede encargarse
de tareas elementales del control principal.
El SLC esta disefiado para actuar desde el evento enviado al FC 302 o generado en él. Entonces,
el convertidor de frecuencia realizara la accidén preprogramada.

O Ejemplo de aplicacion del SLC
Una secuencia 1:
Arranque - rampa de aceleracién - funcionamiento a la velocidad de referencia durante 2 segundos
- rampa de deceleracion y detencion del eje hasta la parada.

Ref. max.
P 3-03

Ref. interna [Q]

A Estado 2 Estado 3
P 3-10[0] stado stado

Ref. interna [1] Estado 1

P 3-10[1]

\J

2 seg. 2iseg.

Terminal 18
P 5-10[Arranque]

130BA157.11

Ajuste los tiempos de rampa en los par. 3-41 y 3-42 a los valores deseados.

Leuwenta*Nnorm[par1—25]

t'r‘u'r'npu - Oref [RIPM]

Ajuste el terminal 27 a Sin funcion (par. 5-12)

Ajuste la referencia interna 0 a la primera velocidad preajustada (par. 3-10 [0]) en forma de
porcentaje de la velocidad de referencia maxima (par. 3-03). Ej.: 60%

Ajuste la referencia interna 1 a la segunda velocidad preajustada (par. 3-10 [1]). Ej.: 0 % (cero).

Ajuste el temporizador 0 para una velocidad de funcionamiento constante en el par. 13-20 [0]. Ej.: 2 seg.

Ajuste el evento 1 del par. 13-51 [1] a Verdadero [1]

Ajuste el evento 2 del par. 13-51 [2] a En referencia [4]
Ajuste el evento 3 del par. 13-51 [3] a Tiempo limite SL 0 [30]
Ajuste el evento 4 del par. 13-51 [1] a Falso [0]

Ajuste la accién 1 del par. 13-52 [1] a Selec. ref. presel. 0 [10]
Ajuste la accidén 2 del par. 13-52 [2] a Tempor. inicio 0 [29]
Ajuste la accion 3 del par. 13-52 [3] a Selec. ref. presel. 1 [11]
Ajuste la accién 4 del par. 13-52 [4] a Sin accion [1]
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— Ejemplo de aplicacion —

Comando de Evento 1 Verdadero [1]
arranque Accién 1 Selec. ref. presel. [10]

Estado O

Comando
de parada Evento 2 En referencia [4]

Accién 2 Tempor. inicio [29]

Evento 4 Falso [0] Estado 1
Accién 4 Sin accion [1]

Estado 2 |Eyento 3 Tiempo limite SL [30]
Accién 3 Selec. ref. presel. [11]

130BA148.11

Ajuste el Smart Logic Control en el par. 13-00 a Si.

El comando de arranque/parada se aplica en el terminal 18. Si se aplica la sefial de parada,
el convertidor de frecuencia se desacelerara y pasara a modo libre.
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— Ejemplo de aplicacion —
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Instrucciones de programacion

o Panel de control local grafico y numérico del

O Como programar en el Panel de con-
trol local grafico
Las siguientes instrucciones son validas para
el LCP grafico (LCP 102):

El panel de control estd dividido en cuatro
grupos de funciones:

1.
2.

Display grafico con lineas de estado.
Teclas del menu y luces indicadoras:
cambio de parametros y cambio entre
las funciones del display.

Teclas de navegacion y luces indicadoras (LED).

Teclas de funcionamiento y luces
indicadoras (LED).

Todos los datos se muestran en un display

LCP grafico, que puede mostrar hasta cinco
elementos de datos de funcionamiento en la
visualizacién [Status] (Estado).

Lineas de display:

a.

Linea de estado: Mensajes de estado que
muestran iconos y graficos.

Linea 1-2: Lineas de datos del panel de
operador que muestran datos definidos o
seleccionados por el usuario. Si pulsa la
tecla [Status] (Estado), puede afadirse
una linea adicional.

Linea de estado: Mensajes de estado
que muestran texto.

130BA018.12

Status i)
1234rpm 10,4A  43,5Hz

1 83,5

Run OK

[——— N ——— I —— BN =]

Alarm
Log

Quick
Menu

Main

Status Menu
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— Instrucciones de programacién —

El display LCD cuenta con una luz de fondo y un total de 6 lineas alfanuméricas. Las
Ltdd  lineas de display muestran la direccién de rotacién (flecha), el ajuste elegido y el ajuste
de programacion. El display se divide en 3 secciones:

La seccion superior muestra hasta 2 medidas Seccion superior stado h‘ﬂ:g
en estados de funcionamiento normales. LOSSARM 198RS Lk o
o 36.6Hz S
; . o, ) Seccion media < —

La linea superior de la seccion media muestra T3.2x

hasta 5 medidas con la unidad correspondiente,
independientemente del estado (excepto en
caso de advertencia o alarma).

tTemp. tari pot. [W239]

Seccioninferior < euyta, Rethota En Fatmpa

La seccion inferior siempre muestra el estado del
convertidor de frecuencia en el modo Estado.

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

Ajuste de contraste del display

Pulse [Status] (Estado) y [A] para oscurecer el display
Pulse [Status] (Estado) y [¥] para iluminar el display

La mayoria de los ajustes de parametros del FC 300 pueden cambiarse de forma inmediata a través
del panel de control, salvo que se cree una contraseifia mediante el parametro 0-60, Contrasefia
menu principal, o mediante el parametro 0-65, Contrasefia menu rapido.

Luces indicadoras (LED):

En caso de que se sobrepasen determinados valores de umbral, se iluminaran los LED de alarma y/o
advertencia. En el panel de control aparecera un texto de alarma y estado.

El LED On se activa cuando el convertidor de frecuencia recibe tension de la red o a través de un terminal
de bus CC o suministro externo de 24 V. Al mismo tiempo, se enciende la luz de fondo.

e LED verde/On: La seccion de control
estad funcionando. On

e LED amarillo/Warn.: Indica una advertencia.

e LED rojo parpadeante/Alarm: Indica una alarma.

Warn.

Alarm
130BP040.10
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— Instrucciones de programacién —

Teclas del LCP

Las teclas de control se dividen en funciones. : [ Quic Main Alarm
Las teclas situadas debajo del display y las luces len Menu Log
indicadoras se utilizan para ajustar parametros, 130BP045.10

incluida la opcidn de lectura del display durante
el funcionamiento normal.

[Status] indica el estado del convertidor de frecuencia y/o del motor. Puede elegir 3 lecturas de
datos distintas; para ello, tiene que pulsar la tecla [Status] (Estado):

5 lecturas de linea, 4 lecturas de linea o Smart Logic Control.

Utilice [Status] (Estado) para seleccionar el modo de display o para volver al modo Display, tanto
desde el modo Menu Rapido como desde el modo Menu Principal o Alarma. Utilice también la tecla
[Status] (Estado) para cambiar del modo de lectura simple al doble y viceversa.

[Quick Menu] (Menu rapido) permite acceder rapidamente a los distintos menus rapidos, tales como:

- My Personal Menu (Mi menu personal)
Quick Set-up (Configuracion rapida)

- Changes Made (Cambios realizados)
Loggings (Registros)

Utilice [Quick Menu] (MenuU rapido) para programar los parametros pertenecientes al Menu Rapido.
Es posible pasar directamente del modo Menl Rapido al modo Menu Principal y viceversa.

[Main Menu] (Menu principal) se utiliza para programar todos los parametros.

Es posible pasar directamente del modo Menu Principal al modo Menu Rapido y viceversa.

Se puede acceder directamente a los parametros presionando la tecla [Main Menu] (Menu principal) durante
3 segundos. El acceso directo a los parametros permite acceder de forma directa a todos los parametros.

[Alarm Log] (Registro de alarmas) muestra una lista de alarmas con las ultimas cinco alarmas
(numeradas de la Al a la A5). Para obtener mas detalles sobre las alarmas, utilice las teclas de
direccion para sefalar el nUmero de alarma y pulse [OK] (Aceptar). Recibird informacion sobre el
estado del convertidor de frecuencia justo antes de entrar en el modo de alarma.

[Back] (Atras) le conduce al paso o al nivel
anterior de la estructura de navegacion.

[Cancel] (Cancelar) anula el Ultimo cambio
o el ultimo comando, siempre que el display
no haya cambiado.

Q
o(é’ Info

[Info] (Informacién) ofrece informacion sobre
un comando, parametro o funcién en cualquier
ventana del display. [Info] (Informacion)
proporciona informacion detallada siempre
gue se necesita ayuda.

Para salir del modo de informacién, pulse
[Info], [Back] o [Cancel].
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— Instrucciones de programacién —

Teclas de navegacion

Utilice estas cuatro flechas de navegacion para navegar entre las distintas opciones disponibles
L //dd  en [Quick Menu] (Menu rapido), [Main Menu] (MenU principal) y [Alarm log] (Registro
[’% de alarmas). Utilice las teclas para mover el cursor.

[OK] (Aceptar) se utiliza para seleccionar un parametro marcado con el cursor y para
confirmar el cambio de un parametro.

La tecla de control local se encuentra en la
parte inferior del panel de control.

130BP046.10

[Hand on] (Marcha local) activa el control del convertidor de frecuencia FC 300 a través del LCP.
También pone en marcha el motor y, ademas, ahora es posible introducir los datos de velocidad
del motor mediante las teclas de direccion. Esta tecla puede establecerse en Activar [1] o
Desactivar [0] mediante el parametro 0-40 Botén [Hand on] en LCP.

Las sefiales de parada externas activadas por medio de sefiales de control o de un bus serie
anularan los comandos de "arranque" introducidos a través del LCP.

Cuando se active [Hand on], permaneceran activas las siguientes sefiales de control:

e [Hand on] (Marcha local) - [Off] (Desconexidon) - [Auto on] (Activacion automatica)

e Reinicio

e Paro por inercia

e Cambio de sentido

e Seleccion de ajuste del bit menos significativo - Seleccion de ajuste del bit més significativo
e Comando de parada desde la comunicacion serie

e Parada rapida

e Freno de CC

[Off] (Desconexion) detiene el motor conectado. Esta tecla puede establecerse en Activar [1] o Desactivar [0]
por medio del pardmetro 0-41 Botdn [Off] en LCP. Si no se selecciona ninguna funcién de parada externa y la
tecla [Off] (Desconexidn) esta desactivada, el motor podra detenerse mediante la desconexion de la tension.

[Auto On] (Activaciéon automatica) permite el control del convertidor de frecuencia a través de los
terminales de control o de la comunicacion serie. El convertidor de frecuencia se activara cuando reciba
una sefal de arranque de los terminales de control o del bus serie. Esta tecla puede establecerse en
Activar [1] o Desactivar [0] por medio del pardmetro 0-42 [Auto activ.] llave en LCP.

iNOTA!:
Una sefial activa HAND-OFF-AUTO mediante las entradas digitales tendra prioridad
sobre las teclas de control [Hand on] - [Auto on].

[Reset] se utiliza para reiniciar el convertidor de frecuencia tras una alarma (desconexién). Puede
establecerse en Activar [1] o Desactivar [0] por medio del parametro 0-43 Botdn [Reset] en LCP.

Se puede acceder directamente a los parametros manteniendo presionada la tecla
[Main Menu] (Menu principal) durante 3 segundos. El acceso directo a los parametros
permite acceder de forma directa a todos los parametros.

132

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Diseno del FC 300

— Instrucciones de programacién —

O Transferencia rapida de los ajustes
de parametros

130BA027.10

S e———— e
EEEE

Una vez que se haya completado la configuracion

. . 7

de un convertidor de frecuencia, recomendamos

almacenar los datos en el LCP o en un PC

mediante la herramienta de software de

programacion del MCT 10.

Almacenamiento de datos en LCP:

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

2. Pulse la tecla [OK] (Aceptar)

3. Seleccione “Tr d LCP tod. par.” (Transferir todos los parametros al LCP)

4. Pulse la tecla [OK] (Aceptar)

En ese momento, las configuraciones de todos los parametros se almacenaran en el LCP, lo cual se
indica en la barra de progreso. Cuando se alcance el 100 %, pulse [OK] (Aceptar).

iNOTA!:
Antes de realizar esta operacion, detenga el motor.

Ahora ya puede conectar el LCP a otro convertidor de frecuencia y copiar los ajustes
de los parametros a ese convertidor de frecuencia.

Transferencia de datos del LCP al convertidor de frecuencia:

Vaya al pardametro 0-50 Copia con LCP

Pulse la tecla [OK] (Aceptar)

Seleccione “Tr d LCP tod. par.” (Transferir todos los pardametros del LCP)

Pulse la tecla [OK] (Aceptar)

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

e

iNOTA!:
Antes de realizar esta operacion, detenga el motor.
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O Modo de visualizacion

Danfiti

En funcionamiento normal, pueden visualizarse continuamente hasta 5 variables de funcionamiento
en la parte media del display: 1.1, 1.2 y 1.3, asi como 2 y 3.

O Modo de visualizacion - Seleccion de lecturas
Puede alternar entre tres pantallas de lectura de
estado pulsando la tecla [Status] (Estado).

En cada pantalla de estado se muestran las
variables de funcionamiento con diferentes
formatos (véase a continuacién).

La tabla muestra las medidas que puede vincular
a cada una de las variables de funcionamiento.
Defina los enlaces mediante los par. 0-20,
0-21, 0-22, 0-23 y 0-24.

Cada parametro de lectura seleccionado entre el
par. 0-20 y el par. 0-24 posee su propia escala y
sus propios digitos tras una posible coma decimal.

Cuanto mayor es el valor numérico de un parametro,

menos digitos se visualizan tras la coma decimal.
Ej.: Lectura actual
5,25 A; 15,2 A 105 A.

Pantalla de estado I:

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

Utilice [INFO] (Informacion) para obtener
informacién acerca de las medidas relacionadas
con las variables de funcionamiento que se
muestran (1.1, 1.2, 1.3, 2 y 3).

La siguiente ilustracion muestra las variables de
funcionamiento que se visualizan en el display.
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Par. 16-00 Codiao de control hex
Par. 16-01 Referencia [unidad]
Par. 16-02 Referencia %
Par. 16-03 Cdd. estado hex
Par. 16-05 Valor real princ. %
Par. 16-10 Potencia [kW]
Par. 16-11 Potencia [CV1
Par. 16-12 Tension motor [V]
Par. 16-13 Frecuencia [Hz1
Par. 16-14 Intensidad motor [A]
Par. 16-16 Par Nm
Par. 16-17 Velocidad [RPM]
Par. 16-18 Térmico motor %
Par. 16-20 Angulo motor
Par. 16-30 Tensién bus CC Vv
Par. 16-32 Energia freno / s kw
Par. 16-33 Eneraia freno / 2 min kW
Par. 16-34 Temp. disipador C
Par. 16-35 Térmico inversor %
Par. 16-36 Int. Nom. Inv. A
Par. 16-37 Max. Int. Inv. A
Par. 16-38 Estado ctrlador. SL
Par, 16-39 Temp. tarieta control C
Par. 16-40 Buffer de reaistro lleno
Par. 16-50 Referencia externa
Par. 16-51 Referencia de pulsos
Par. 16-52 Realimentacion [Unidad1
Par. 16-53 Referencia Digi Pot
Par. 16-60 Entrada diaital bin
Par. 16-61 Terminal 53 ajuste conex. \%
Par. 16-62 Entrada analdaica 53
Par. 16-63 Terminal 54 ajuste conex. Y,
Par. 16-64 Entrada analdaica 54
Par. 16-65 Salida analdgica 42 [mA]
Par. 16-66 Salida diaital [bin1
Par. 16-67 Entrada de frecuencia #29 [Hz]
Par. 16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]1
Par. 16-69 Salida pulsos #27 [Hz]
Par. 16-70 Salida pulsos #29 [Hz]
Par. 16-71 Salida relé
Par. 16-72 Contador A
Par. 16-73 Contador B
Par. 16-80 Fieldbus CTW hex
Par. 16-82 Fieldbus REF 1 hex
Par. 16-84 Opcién comun STW. hex
Par. 16-85 Puerto FC CTW 1 hex
Par. 16-86 Puerto FC REF 1 hex
Par. 16-90 Cddigo de alarma
Par. 16-92 Céd. de advertencia
Par. 16-94 Céd. estado amp.
_ 5
STaan 1013
221RPM _59lAa Z27.5EW

0.000

a1 7
Auto, A

QO

otokh func.

130BP041.10

ofe
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[
1010
B1RFM  B12A  Z257EW

72000

Auto. Remoto En 1%\

Pantalla de estado II:

Vea las variables de funcionamiento (1.1, 1.2, 1.3y
2) que se muestran en la pantalla en esta ilustracion.
En el ejemplo, estén seleccionadas las variables
Velocidad, "Intensidad de motor", "Potencia de
motor" y Frecuencia en la primera y segunda.

130BP062.10

O,

i
Pantalla de estado III: M 1013 &
Este estado muestra el evento y la accidn E=1RFM 0.36R 1.7k §
asociada del Smart Logic Control. Para Etapa O de O [off] 5
obtener mas informacién, consulte el apartado Cuandao: -
Controlador Smart Logic (SLC). Hacet: -

Auto. Bemoto En rampa

O Ajuste del parametro
La Serie FC 300 puede utilizarse practicamente para cualquier asignacién de tareas, motivo por el
cual el nimero de parametros es bastante amplio. La serie ofrece una elecciéon entre dos modos
de programacién - un modo Menu principal y un modo Menu rapido.

El primero da acceso a todos los parametros. El segundo lleva al usuario por unos pocos parametros
que permiten poner en funcionamiento el convertidor de frecuencia.

Independientemente del modo de programacidn, puede cambiar un parametro tanto en el

modo de Menu principal como en el de MenuU rapido.

O Funciones del botén Quick Menu 371 RPM 2968 {i T
Pulsar [Quick Menus] La lista indica las diferentes R 2
areas de las que consta el Men rapido. 01 i mend personal 2
Seleccione Mi menu personal para mostrar los 02 Ajuste rapido
parédmetros personales seleccionados. Estos 032 Cambios realizados
parametros se seleccionan en el par. 0-25 Mj O& Registros
menu personal. Se pueden afiadir a este menu

hasta 20 parametros diferentes.

Seleccione Configuracion répida para ajustar una cantidad limitada de pardametros y conseguir que el motor
funcione dptimamente. El ajuste predeterminado de los demas parametros toman en cuenta las funciones de
control deseadas, ademas de la configuracién de las sefiales de entrada/salida (terminales de control).

La seleccién de pardmetros se realiza por medio de las teclas de flecha. Puede acced-
erse a los parametros de la tabla siguiente.

135
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0-01 Idioma
EnE 1-20 Potencia motor [kW]
1-22 Tension motor [V]
[’% 1-23 Frecuencia motor [Hz]
1-24 Intensidad motor [A]
1-25 Velocidad nominal motor [rpm]
5-12 Terminal 27 entrada digital [0] Sin funcion*
3-02 Referencia min [rpm]
3-03 Referencia max [rpm]
3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa [seq]
3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa [seq]
3-13 Lugar de referencia
1-29 Adaptacién automatica del motor (AMA) [1] Act. AMA completo

* Si no se selecciona ninguna conexién en el terminal 27, no es necesaria ninguna
conexion a +24 V en el terminal 27.

Seleccione Cambios realizados para obtener informacién sobre:

e los ultimos 10 cambios. Use las teclas de navegacion arriba/abajo para desplazarse
entre los ultimos 10 parametros cambiados.
* los cambios realizados desde el ajuste predeterminado.

Seleccione Registros para obtener informacion sobre las lecturas de linea de pantalla.

Se muestra la informacion como gréaficos.

Se pueden ver solamente parametros de pantalla seleccionados en los par. 0-20 y 0-24. Puede
almacenar hasta 120 muestras en la memoria para futuras consultas.

00 Modo Men( principal 1107RFM 2840 1'1;?;.'9_
El modo de Menu principal se inicia pulsando la tecla m §
[Main Menu] (Men0 principal). La lectura de datos O-%% Dpe-r‘ah-:-n.-'Ehgplag """" : %
mostrada a la derecha aparece en el display. 1-**L-:-ad.l'h’lu:-t-:-r' """"""""""" 2]

Las secciones media e inferior del display muestran
una lista de grupos de pardmetros que se pueden
seleccionar utilizando los botones de arriba y abajo.

2-¥% Brakes
3-¥* Feference J Ramps

Cada parametro tiene un nombre y un nimero que son siempre el mismo independientemente del modo
de programacién. En el modo de Menu principal, los parametros se dividen en grupos. El primer digito
del nimero de parametro (desde la izquierda) indica el nimero del grupo de parametro.

Todos los pardametros se pueden modificar en el Menu principal. Sin embargo, dependiendo de la seleccién de
configuracion (par. 1-00), algunos parametros pueden "faltar". Por ejemplo, el lazo abierto oculta todos los
parametros PID, mientras que otras opciones, al ser habilitadas, hacen visibles mas grupos de parametros.
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O Seleccion de parametros
En el modo Menu principal, los parametros estan
divididos en grupos. La seleccion de cada grupo se
realiza mediante las teclas de navegacion.
Es posible acceder a los siguientes grupos
de parametros:

Carga/Motor

II

Referencias/Rampas

I

E/S digital

I

~N

Controles

O

Profibus

ey
-

Reservado comunic. 1

Logica inteligente

[

—
(6]

Informacién drive

Opcién realim. motor

ey
N

Tras seleccionar un grupo de parametros, seleccione
un parametro con las teclas de navegacion.

La zona media del display muestra el nimero

y el nombre del parametro, asi como el valor

del parametro seleccionado.

130BP067.10

O Cambio de datos
El procedimiento para modificar datos es el mismo, independientemente del modo en el que seleccione el
parametro, Menu principal o Menu rapido. Pulse [OK] (Aceptar) para modificar el parametro seleccionado.
El procedimiento para modificar los datos depende de si el parametro seleccionado
almacena un valor numérico o un texto.

O Cambio de un valor de texto
Si el parametro seleccionado es un valor
de texto, cambie el texto con las teclas de
navegacion arriba/abajo.
La tecla arriba aumenta el valor y la tecla abajo,
lo disminuye. Coloque el cursor sobre el valor que
desea guardar y pulse [OK] (Aceptar).

130BP068.10

1

w
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O Cambio de valores nominales de
datos numéricos
Si el parametro elegido contiene un valor numérico,
cambie el valor mediante las teclas de navegacion
<> y arriba/abajo. Utilice las teclas de navegacion
<> para desplazar el cursor horizontalmente.

Utilice las teclas de navegacion arriba/abajo
para modificar el valor de dato. La tecla arriba
aumenta el valor de dato y la tecla abajo, lo
reduce. Coloque el cursor sobre el valor que
desea guardar y pulse [OK] (Aceptar).

O Modificacion de valores de datos numeéricos
variables indefinidamente
Si el pardmetro elegido representa un valor
de dato numeérico, seleccione un digito con
las teclas de navegacion <>,

Cambie el digito indefinidamente variable selec-
cionado con las teclas de navegacion arriba/abajo.
El cursor indica el digito elegido. Coloque

el cursor sobre el digito que desea guardar

y pulse [OK] (Aceptar).

130BP069.10

130BP073.10

130BP070.10

130BP072.10
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0 Cambio de Valor de datos, Paso a paso
Algunos parametros pueden cambiarse paso a paso o de forma variable indefinidamente. Esto se aplica a la
Potencia motor [kW] (par. 1-20), Tensiéon motor (par. 1-22) y Frecuencia motor (par. 1-23). mpn
Los pardmetros se cambian como grupo de valores de datos numéricos y como valores (ﬁ?
de datos numéricos de forma variable.

O Lectura y programacion de Paramet-
ros indexados
Los parametros se indexan cuando se sitian en una pila en anillo.
Los par. 15-30 a 15-32 contienen un registro de fallos que puede leerse. Elija un parametro, pulse [OK]
(Aceptar) y utilice las teclas de navegacion arriba/abajo para desplazarse por el registro de valores.

Utilice el par. 3-10 como otro ejemplo:

Elija el parametro, pulse [OK] (Aceptar) y utilice las teclas de navegacion arriba/abajo para desplazarse por
los valores indexados. Para cambiar el valor del parametro, seleccione el valor indexado y pulse [OK]
(Aceptar). Cambie el valor utilizando las teclas arriba/abajo. Pulse [OK] (Aceptar) para aceptar el nuevo
ajuste. Pulse [CANCEL] (Cancelar) para no aceptarlo. Pulse [Back] (Atrds) para salir del parametro.
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O Como programar en el Panel de Control 150BAT9T.10

Local Numérico
L //dad  Las siguientes instrucciones son validas para
[’% el LCP Numeérico (LCP 101).

El panel de control est4 dividido en cuatro I

———— Selup/l

grupos de funciones: 1 |

1. Pantalla numérica.
Teclas del menu y luces indicadoras -
cambio de parametros y cambio entre Sews  Quiok  Main
las funciones del display. [E Sewp Menu”
3. Teclas de navegacion y luces indicadoras (LED).
4. Teclas de funcionamiento y luces
indicadoras (LED).

Linea de la pantalla:

Linea de estado: Mensajes de estado que
muestran iconos y valores numéricos.

Luces indicadoras (LED):

e LED verde/Encendido: indica si la seccidn
de control estad funcionando.

e LED amarillo/advertencia: indica una
advertencia.

e LED rojo intermitente/Alarma: indica
una alarma.

Teclas del LCP
[Menu] Seleccione uno de los modos siguientes:

e Status (estado)
e Quick Setup (configuracion rapida)
e Main Menu (menu principal)

130BP077.10

Modo Estado: Muestra el estado del convertidor L-_EB
de frecuencia o del motor. =
Si se produce una alarma, el NLCP cambia
automaticamente al modo de estado.

Se pueden mostrar varias alarmas.

H
ud

iNOTA!:
La copia de pardmetros no es posible con
LCP 101 Panel de control local numérico.

10
1

130BP078.10
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1-20 Potencia motor kW

1-22 Tension motor \

1-23 Frecuencia motor Hz

1-24 Intensidad motor A

5-12 Terminal 27 entrada digital [0] Sin funcidn
3-02 Referencia minima rpm

3-03 Referencia maxima rpm

3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa S

3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa S

3-13 Lugar de referencia

1-29 Adaptaciéon automatica del motor (AMA) [1] Act. AMA completo

Menu principal se utiliza para la programacién
de todos los parametros.

Los valores de los parametros pueden
cambiarse utilizando las flechas arriba/abajo
cuando el valor parpadea.

Seleccione Main Menu presionando varias
veces el botén [Menu].

Seleccione el grupo de pardmetros [xx-

__1y pulse [OK]

Seleccione el pardmetro [__-xx] y pulse [OK]
Si el parametro es un parametro indexado,
seleccione el valor del indice y pulse [OK]
Seleccione el valor de datos deseado y pulse [OK]

o
—
(o))
N
o
o
[a)
o
[22]
—

[Back] se utiliza para volver hacia atras
Las flechas [[] [O] se utilizan para desplazarse
entre los comandos y dentro de los parametros.

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

130BP046.10

[Hand on] activa el control de la unidad FC 300 a través del LCP. [Hand on] también pone en marcha el motor,
y ademas ahora es posible introducir los datos de velocidad del motor mediante las teclas de flecha. Esta tecla
puede seleccionarse como Activado [1] o Desactivado[0] mediante el parametro 0-40 Botdn [Hand on] en LCP.
Las sefales de parada externas activadas por medio de sefiales de control o de un bus serie

anularan una orden de "arranque" introducida a través del LCP.

Cuando [Hand on] esta activado, seguiran activas las siguientes sefiales de control:

e [Hand on] (Marcha local) - [Off] (Desconexion) - [Auto on] (Auto activado)

e Reinicio

141
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e Parada de inercia

e Cambio de sentido

Ltdd  © Seleccidn de ajuste del bit menos significativo - Seleccién de ajuste del bit mas significativo
ﬂ% e Comando de parada desde la comunicacion serie

e Parada rapida

e Freno CC

[Off] detiene el motor conectado. Esta tecla puede seleccionarse como Activado [1] o Desactivado
[0] por medio del parametro 0-41 Botén [Off] en LCP.

Si no se selecciona ninguna funcion de parada externa y la tecla [Off] esta desactivada,

puede detenerse el motor desconectando la tensién.

[Auto on] permite que el convertidor de frecuencia sea controlado mediante los terminales de
control y/o comunicacion serie. El convertidor de frecuencia se activara cuando reciba una sefial de
arranque de los terminales de control o del bus serie. Esta tecla puede seleccionarse como Activado
[1] o Desactivado [0] por medio del parametro 0-42 [Auto activ.] llave en LCP.

iNOTA!:
Una sefial HAND-OFF-AUTO activa mediante las entradas digitales tendra prioridad
sobre las teclas de control [Hand on] - [Auto on].

[Reset] se utiliza para reiniciar el convertidor de frecuencia tras una alarma (desconexién). Puede
seleccionarse como Activado [1] o Desactivado [0] mediante el parametro 0-43 Botdn (Reset) en LCP.

142

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Disefio del FC 300

— Instrucciones de programacién —

O Inicializacién a los Ajustes predeterminados

Puede poner todos los parametros del convertidor de frecuencia a los ajustes pre-

determinados de dos formas distintas:

Inicializacidn recomendada (mediante par. 14-22)

Seleccione el par. 14-22

Pulse [OK] (Aceptar)

Seleccione "Inicializacion"

Pulse [OK] (Aceptar)

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

6. Vuelva a conectar el suministro eléctrico. El
convertidor ya esta reiniciado.

LANEE S

Inicializacion manual

1. Desconecte la unidad de la red eléctrica
y espere a que se apague la pantalla.

2a. Pulse [Status] (Estado) - [Main Menu]
(Menu principal) - [OK] (Aceptar) al
mismo tiempo al encender el LCP 102,
Display grafico

2b. Pulse [Menu] mientras enciende el LCP
101, Display numérico

3. Suelte las teclas después de 5 segundos.

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

iNOTA!:

14-50 RFI 1

8-30 Protocolo

8-31 Direccién

8-32 Velocidad en baudios
8-35 Retardo respuesta min.
8-36 Retardo respuesta max.
8-37 Retardo méax. intercarac.
15-00 a 15-05 Datos de funcionamiento
15-20 a 15-22 Registro histérico

15-30 a 15-32 Registro de fallos

15-00 Horas de funcionamiento
15-03 Arranques

15-04 Sobretemperat.

15-05 Sobretension

Cuando lleva a cabo una inicializacién manual, también reinicia la comunicacion serie, los
ajustes del filtro RFI (par. 14-50) y los ajustes del registro de fallos.
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o Seleccion de parametros

Los parametros para el FC 300 se agrupan en diversos grupos de parametros para facilitar la seleccion
de los mas adecuados para optimizar el funcionamiento del convertidor de frecuencia.
0-xx Pardmetros de funcionamiento y display

e Ajustes basicos, manipulacién de ajustes
e Parametros de display y de panel de control local para seleccionar lecturas, con-
figurar selecciones y copiar funciones

1-xx Parametros de carga/motor incluye todos los parametros relacionados con la carga y el motor
2-xx Parametros de frenos

e Freno CC

e Freno dindmico (freno con resistencia)

e Freno mecanico

e Control de sobretensién

3-xx Parametros de referencias y rampas, que incluyen la funcion DigiPot

4-xx Limites y advertencias; ajuste de los parametros de limites y advertencias
5-xx Entradas y salidas digitales; incluye los controles de relé

6-xx Entradas y salidas analdgicas

7-xx Controles; ajuste de los parametros para los controles de procesos y velocidad
8-xx Parametros de comunicaciones y opciones para ajustar el FC RS485 y parametros para el puerto FC USB.
9-xx Parédmetros de Profibus

10-xx Parametros de DeviceNet y de CAN Fieldbus

13-xx Parametros de control de Ldgica inteligente

14-xx Parametros de funciones especiales

15-xx Pardmetros con informacién del convertidor de frecuencia

16-xx Pardmetros de lecturas de datos

17-xx Parametros de la opcién Encoder
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o Parametros: funcionamiento linglés, aleman, chino, Coreano, japonés,
y visualizacién tailandés e Indonesio Bahasa.
El paquete de idioma 3 se compone de:

| Jp ]
Inglés, aleman, esloveno, bulgaro, serbio,

rumano, hdngaro, checo y ruso.

00 0-0* Func./Display
Parametros relacionados con las funciones
fundamentales del convertidor de frecuencia,
el funcionamiento de los botones del LCP y El paquete de idioma 4 se compone de:
la configuracién de su display. Inglés, aleman, espafiol, inglés americano, griego,
portugués brasilefio, turco y polaco.

O 0-0* Ajustes basicos

Grupo de parametros para ajustes basicos 0-02 Unidad de velocidad de motor

del convertidor de frecuencia.

Opcion:
kRem [0]
Opcidn: Hz [1]
* Inglés (ENGLISH) [0] Funcién:
Aleman (DEUTSCH) [1] Seleccionar mostrar los pardmetros de la velocidad
Francés (FRANCAIS) [2] del motor (p. ej., referencias, realimentaciones
Danés (DANSK) [3] y limites) en términos de velocidad del eje del
Espafiol (ESPANOL) [4] motor (en RPM) o de frecuencia de salida al
Italiano (ITALIANO) [5] motor (en Hz). Este pardmetro no se puede
Chino (CHINESE) [10] ajustar con el motor en marcha.
Finés (FINNISH) [20]
Inglés EE UU (ENGLISH US) [22]
Griego (GREEK) [27] Opcién:
Portugués (PORTUGUESE) [28] ¥ Internacional [0]
Esloveno (SLOVENIAN) [36] EE UU [1]
Coreano (KOREAN) [39]
Japonés (JAPANESE) [40] Funcion:
Turco (TURKISH) [41] Seleccionar Internacional [0] para ajustar la
Chino tradicional [42] unidades del par. 1-20 Potencia motor a kW, y el
Bulgaro [43] valor predeterminado del par. 1-23 Frecuencia
Serbio [44] motor a 50 Hz. Seleccionar EE UU [1] para
Rumano (ROMANIAN) [45] ajustar la unidades del par. 1-21 Potencia motor
Hungaro (HUNGARIAN) [46] a CV, y el valor predeterminado del par. 1-23
Checo [47] Frecuencia motor a 60 Hz. Este pardametro no se
Polaco (POLISH) [48] puede ajustar con el motor en marcha.
Ruso [49] .
Tha [50]
Bahasa indonesio (BAHASA Opciodn:
INDONESIAN) [51] Auto-arranque [0]
Funcién: X Par. forz., ref. guard [1]
Define el idioma que usara el display. Par. forz., ref. =0 2]
Funcion:

El convertidor de frecuencia puede suministrarse
con cuatro paquetes de idioma diferentes. El inglés
y el aleman se incluyen en todos los paquetes. El
inglés no puede borrarse ni manipularse.

Seleccionar el modo de funcionamiento cuando se
vuelve a conectar el convertidor de frecuencia a
la tension de red después de apagar en el modo
de funcionamiento Hand (Manual)(local).

El paquete de idioma 1 se compone de: Seleccione Auto-arranque [0], para rearrancar
Inglés, aleman, francés, danés, espafiol, el convertidor de frecuencia con la misma
italiano y finés. referencia local y las mismas condiciones de

arranque/parada (aplicada por [START/STOP]
El paquete de idioma 2 se compone de:

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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(ARRANQUE/PARADA)) vigentes cuando el
convertidor de frecuencia fue apagado.
Seleccione Par. forz., ref. guard [1] para reiniciar
el convertidor de frecuencia con una referencia
local guardada, después de que reaparezca la
tension de red y tras pulsar [START].

Seleccione Par. forz., ref.=0 [2] para

inicializar la referencia local a 0 al reiniciar

el convertidor de frecuencia.

0-1* Manipulacion ajuste
Definir y controlar los ajustes de parametro
individuales.

0-10 Ajuste activo

Opcioén:
Ajuste de fabrica [0]
* Ajuste activo 1 [1]
Ajuste activo 2 [2]
Ajuste activo 3 [3]
Ajuste activo 4 [4]
Ajuste multiple [9]
Funcioén:

Seleccione el ajuste para controlar las funciones
del convertidor de frecuencia.

Ajuste de fabrica [0] no se puede modificar.
Contiene el conjunto de datos de Danfoss, y puede
utilizarse como fuente de datos para devolver los
demas ajustes a un estado conocido.

Ajuste activo 1 [1] a Ajuste activo 4 [4] son los
cuatro distintos ajustes de parametro en los cuales
pueden ser programados todos los parametros.
Seleccione Ajuste multiple [9] para la seleccion
remota de ajustes utilizando entradas digitales

y el puerto de comunicaciones serie. Esta

opcion utiliza los ajustes del par. 0-12 Ajuste
actual enlazado a. Detenga el convertidor de
frecuencia antes realizar cambios a las funciones
de lazo abierto y lazo cerrado.

Utilice el par. 0-51 Copia de ajuste para copiar un
ajuste sobre otro o sobre todos los demas ajustes.
Detenga el convertidor de frecuencia antes de
cambiar entre ajustes en los que los parametros
marcados como "no modificables durante el
funcionamiento" tengan valores diferentes. Para
evitar configuraciones contradictorias del mismo
parametro en ajustes diferentes, enlace los ajustes
entre si utilizando el par. 0-12 Ajuste actual
enlazado a. Los parametros "no modificables
durante el funcionamiento" estan marcados

como FALSO en las listas de parametros de la
seccion Listas de parametros.

Ajuste predeterminado

Texto del display

0-11 Editar ajuste

Opcion:
Ajuste de fabrica [0]
X Editar ajuste 1 [1]
Editar ajuste 2 [2]
Editar ajuste 3 [3]
Editar ajuste 4 [4]
Ajuste activo [9]
Funcion:

Seleccione el ajuste a editar (es decir
programar) durante la operacidn; el ajuste
activo o uno de los inactivos.

Ajuste de fabrica [0] no puede modificarse pero es
util como fuente de datos para devolver los demas
ajustes a un estado conocido. Ajuste activo 1 [1]
a Ajuste activo 4 [4] se pueden editar libremente
durante el funcionamiento, independientemente
del ajuste activo. El Ajuste activo [9] también
puede modificarse durante el funcionamiento.
Puede modificar el ajuste seleccionado desde
diversas fuentes: LCP, FC RS485, FC USB o
hasta cinco puntos de bus de campo.

Configuracion

1
2 [ ]
PO-11 =5
3 €O
0oo00
4
1
2
3
4
1
2
PO-11
3
4

Configuracion

1
2
3
4
130BA199.10

0-12 Ajuste actual enlazado a

PLC Fieldbus

Opciodn:
X Ajuste 1 [1]
Ajuste 2 [2]

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Ajuste 3 [3]
Ajuste 4 [4]

Para permitir cambios durante el funcionamiento
libres de conflictos entre ajustes, enlace los
ajustes que contienen parametros que no se
pueden modificar durante el funcionamiento. El
enlace garantizara la sincronizacién de los valores
de los parametros "no modificables durante el
funcionamiento" al moverse de un ajuste a otro
durante el uso. Los parametros "no modificables
durante el funcionamiento" pueden ser identificados
porque estan marcados como FALSO en las listas de
parametros de la seccidn Listas de parametros.

El par. 0-12 Ajuste actual enlazado a es utilizado
por Ajuste multiple en el par. 0-10 Ajuste activo.
El ajuste multiple se utiliza para cambiar de un
ajuste a otro durante el funcionamiento (es decir,
mientras el motor esta en marcha).

Ejemplo:

Utilice el Ajuste multiple para cambiar del Ajuste
activo 1 al Ajuste activo 2 mientras el motor esta
en marcha. Programe primero el Ajuste activo

1 y después aseglrese de que éste y el Ajuste
activo 2 estan sincronizados (o "enlazados"). La
sincronizacion se puede hacer de dos maneras:

1. Cambie la edicidén de ajuste a Editar ajuste 2 [2]
en el par. 0-11 Editar ajuste y seleccione Setup 1
[1] en el par. 0-12 Ajuste actual enlazado a. Esto
iniciara el proceso de enlace (sincronizacién).

130BP075.10

0]

2. Estando en Editar ajuste 1, copie el Ajuste 1 al
Ajuste 2. Después, ajuste el par. 0-12 a Setup 2
[2]. Esto comenzara el proceso de enlace.

Ajuste predeterminado  Texto del display

130BP076.10

Después del proceso de enlace, el par. 0-13
Lectura: Ajustes relacionados se leera {1,2}
para indicar que todos los parametros "No
modificables durante el funcionamiento" son
ahora los mismos en el Ajuste 1 y el Ajuste 2.
Si se realiza un cambio de un parametro "No
modificable durante el funcionamiento”, p.e. el
par. 1-30 Resistencia estator (Rs) en el Ajuste
2, se cambiarad también automaticamente en el
Ajuste 1. Ahora ya es posible cambiar del Ajuste
1 al Ajuste 2 durante el funcionamiento.

0-13 Lectura: Ajustes relacionados

Matriz [5]

0 - 255 N/D *0 N/D

Ver una lista de todos los ajustes relacionados
mediante el par. 0-12 Ajuste actual enlazado a. El
parametro tiene un indice por cada cada ajuste
de parametro. Cada ajuste muestra el conjunto
de bits del ajuste al que esta enlazado.

Ejemplo: Los ajustes 1 y 2 estan enlazados

0-14 Lectura: Editar ajustes / canal

0 - FFR.FFF.FFF ¥ AAA.AAA.AAA

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Ver la configuracién del parametro 0-11 Editar
ajuste para cada uno de los cuatro diferentes
canales de comunicacién. Cuando el nimero
se lee en hexadecimal, como en el LCP, cada
namero representa un canal.
Los numeros 1-4 representan un nimero de ajuste;
"F" significa Ajuste de fabrica; y "'A" significa
Ajuste activo. Los canales son, de derecha a
izquierda: LCP, bus FC, USB, HPFB1.5.
Ejemplo: El nUmero AAAAAA21h significa que el
bus FC ha seleccionado el ajuste 2 en el parametro
0-11, el LCP ha seleccionado el ajuste 1, y todos
los demas utilizan el ajuste activo.

0-2* Display LCP
Definir la pantalla en el panel de control
l6gico grafico (LCP).

0-20 Linea de pantalla pequena 1.1

Ninguno [0]
Cod. de advert. Profibus [953]
Lectura contador errores transm. [1005]
Lectura contador errores recepcion [1006]
Lectura contador bus desac. [1007]
Parametro de advertencia [1013]
Horas funcionam. [1501]
Contador kWh [1502]
Cddigo de control [1600]
Referencia [Unidad] [1601]
Referencia % [1602]
Cddigo de estado [1603]
Valor real princ. [%] [1605]
Lectura personalizada [1609]
Potencia [kW] [1610]
Potencia [CV] [1611]
Tensién motor [1612]
Frecuencia [1613]
Intensidad motor [1614]
Frecuencia [%] [1615]

Par [1616]

* Velocidad [RPM] [1617]
Térmico motor [1618]
Temperatura del sensor KTY [1619]
Angulo motor [1620]
Angulo de fase [1621]
Tensién bus CC [1630]
Energia freno / s [1632]
Energia freno / 2 min [1633]
Temp. disipador [1634]
Térmico inversor [1635]
Int. Nom. Inv. [1636]
Int. Max. Inv. [1637]
Estado ctrlador SL [1638]
Temp. tarjeta control. [1639]
Referencia externa [1650]
Referencia de pulsos [1651]
Realimentacién [Unidad] [1652]

Ajuste predeterminado  Texto del display
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Referencia Digi pot
Entrada digital

Terminal 53 ajuste conex.
Entrada analdgica 53
Terminal 54 ajuste conex.
Entrada analdgica 54
Salida analdgica 42 [mA]
Salida digital [bin]

Frec. Entrada #29 [Hz]
Frec. Entrada #33 [Hz]
Salida pulsos #27 [Hz]
Salida pulsos #29 [Hz]
Salida relé [bin]
Contador A

Contador B

Bus de campo CTW 1
Bus de campo REF 1
Opcién comun. STW
Puerto FC CTW 1

Puerto FC REF 1

Codigo de alarma

Codigo de alarma 2
Codigo de advertencia
Codigo de advertencia 2
Cod. estado amp

Cod. estado amp 2

PCD 1 escritura en MCO
PCD 2 escritura en MCO
PCD 3 escritura en MCO
PCD 4 escritura en MCO
PCD 5 escritura en MCO
PCD 6 escritura en MCO
PCD 7 escritura en MCO
PCD 8 escritura en MCO
PCD 9 escritura en MCO
PCD 10 escritura en MCO
PCD 1 lectura desde MCO
PCD 2 lectura desde MCO
PCD 3 lectura desde MCO
PCD 4 lectura desde MCO
PCD 5 lectura desde MCO
PCD 6 lectura desde MCO
PCD 7 lectura desde MCO
PCD 8 lectura desde MCO
PCD 9 lectura desde MCO
PCD 10 lectura desde MCO
Entradas digitales
Salidas digitales

Posicidn real

Posicion ordenada
Posicion real del maestro
Posicion de indice del esclavo
Posicion de indice del maestro
Posicidon de curva

Error de pista

Error de sincronizacion
Velocidad real

Velocidad real del maestro
Estado de sincronizacion
Estado del eje

Estado del programa

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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[1653]
[1660]
[1661]
[1662]
[1663]
[1664]
[1665]
[1666]
[1667]
[1668]
[1669]
[1670]
[1671]
[1672]
[1673]
[1680]
[1682]
[1684]
[1685]
[1686]
[1690]
[1691]
[1692]
[1693]
[1694]
[1695]
[3401]
[3402]
[3403]
[3404]
[3405]
[3406]
[3407]
[3408]
[3409]
[3410]
[3421]
[3422]
[3423]
[3424]
[3425]
[3426]
[3427]
[3428]
[3429]
[3430]
[3440]
[3441]
[3450]
[3451]
[3452]
[3453]
[3454]
[3455]
[3456]
[3457]
[3458]
[3459]
[3460]
[3461]
[3462]
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Tiempo inactiv. [9913]
Pet. parambd en cola [9914]
Entrada analdgica X30/11 [1675]
Entrada analdgica X30/12 [1676]
Salida analogica X30/8 mA [1677]

Funcion:
Seleccione una variable para mostrar en la
linea 1, posicion izquierda.
Ninguno [0] Ningun valor de pantalla seleccionado
Cddigo de control [1600] Cédigo de control actual
Referencia [Unidad] [1601] Referencia total (la
suma de referencia digital, analdgica, interna,
de bus, mantenida, de enganche y arriba-abajo)
en la unidad seleccionada.
Referencia % [1602] Referencia total ( la suma
de referencia digital, analdgica, interna, de
bus,mantenida, de enganche y arriba-abajo
) en tanto por ciento.
Cdd. estado [binario] [1603] Cédigo de estado actual
Valor real princ [1605] [Hex] Uno o mas
avisos en codigo hexadecimal
Potencia [kW] [1610] Potencia real consumida
por el motor en kW.
Potencia [HP] [1611] Potencia real consumida
por el motor en CV.
Tension motor [V] [1612] Tensidn sum-
inistrada al motor.
Frecuencia [Hz] [1613] Frecuencia del motor,
es decir, la frecuencia de salida del convertidor
de frecuencia en Hz.
Intensidad motor [A] [1614] Corriente de fase
del motor medida como valor efectivo.
Frecuencia [%] [1615] Frecuencia del motor,
es decir, la frecuencia de salida del convertidor
de frecuencia en %.
Par [%] [1616] La carga actual del motor en forma
de porcentaje del par nominal del motor.
*Velocidad [RPM] [1617] Velocidad en RPM
(revoluciones por minuto), es decir, la velocidad
del eje del motor en lazo cerrado.
Térmico motor [1618] Carga térmica del motor,
calculada por la funcion ETR.
Tension bus CC [V] [1630] Tension del circuito
intermedio en el convertidor de frecuencia.
Energia freno/s [1632] Potencia actual de freno
transferida a una resistencia de freno externa.
La potencia se indica como un valor instantaneo.
Energia freno/2 min [1633] Potencia de freno
transferida a una resistencia de freno externa.
El valor indicado se calcula de manera continua
durante los ultimos 120 seg.
Temp. disipador [°C] [1634] Temperatura
actual del disipador de calor del convertidor de

Ajuste predeterminado

Texto del display

frecuencia. El limite de desconexion es 95 + 5

°C la reconexion se produce a 70 £5 °C

Térmico inversor [1635] Porcentaje de

carga de los inversores

Int. Nom. Inv. [1636] Intensidad nominal

del convertidor de frecuencia.

Int. Max. Inv. [1637] Intensidad maxima

del convertidor de frecuencia.

Estado ctrlador SL [1638] Estado del evento
ejecutado por el controlador

Temp. tarjeta control [1639] Temperatura

de la tarjeta de control.

Referencia externa [1650] [%] Suma de la
referencia externa como porcentaje (suma

de analdgica/pulso/bus).

Referencia de pulsos [1651] [Hz] Frecuencia en Hz
conectada a las entradas digitales (18, 19 0 32, 33).
Realimentacion [Unit] [1652] Valor de referencia
de la(s) entrada(s) digital(es) programada(s).
Entrada digital [1660] Estado de la sefal en

los 6 terminales digitales (18, 19, 27, 29, 32y
33). El bit mas a la izquierda corresponde a la
entrada 18. Sefal baja=0; Sefal alta=1 Terminal
53 ajuste conex. [1661] Ajuste del terminal de
entrada 54. Intensidad = 0; Tension = 1.

Entrada analdgica 53 [1662] Valor real en la entrada
53 como valor de referencia o de proteccidn.
Terminal 54 ajuste conex. [1663] Ajuste del
terminal de entrada 54. Intensidad = 0; Tension = 1.
Entrada analdgica 54 [1664] Valor real en la entrada
54 como valor de referencia o de proteccion.

Salida analdgica 42 [mA] [1665] Valor real en

mA en la salida 42. Utilice el par. 6-50 para
seleccionar el valor a mostrar.

Salida digital [bin] [1666] Valor binario de

todas las salidas digitales.

Entrada de frecuencia #29 [Hz] [1667] Valor

real de la frecuencia aplicada en el terminal

29 como entrada de impulso.

Entrada de frecuencia #33 [Hz] [1668] Valor

real de la frecuencia aplicada en el terminal

33 como entrada de impulso.

Salida pulsos #27 [Hz] [1669] Valor real de impulsos
aplicados al terminal 27 en modo de salida digital.
Salida pulsos #29 [Hz] [1670] Valor real de impulsos
aplicados al terminal 29 en modo de salida digital.
Fieldbus CTW 1 [1680] Codigo de control

(CTW) recibido del bus maestro.

Fieldbus REF 1 [1682] Principal valor de
referencia enviado con el cédigo de control

desde el bus maestro.

Opcién comun. STW [binario] [1684] Cddigo

de estado de opcién de comunicaciones

de Fieldbus ampliado.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Puerto FC CTW 1 [1685] Cddigo de control (CTW)
recibido desde el bus maestro.

Puerto FC REF 1 [1686] Codigo de estado
(STW) enviado al bus maestro.

Cédigo de alarma [Hex] [1690] Una o mas
alarmas en codigo hexadecimal.

Cddigo de alarma 2 [Hex] [1691] Una o mas
alarmas en cédigo hexadecimal.

Cddigo advertencia [Hex] [1692] Una o mas
advertencias en cédigo hexadecimal.

Cddigo advertencia 2 [Hex] [1693] Una o0 mas
advertencias en cédigo hexadecimal.

Céd. estado amp [Hex] [1694] Una o varias
condiciones de estado en codigo hexadecimal.
Cod. estado amp 2 [Hex] [1695] Una o varias
condiciones de estado en codigo hexadecimal.

0-21 Linea de pantalla pequena 1.2

Opcion:

*K Intensidad motor [A] [1614]

Las opciones son las mismas que en el par.
0-20.

Funcioén:
Seleccione una variable para mostrar en la linea 1,
posicidn central. Las opciones son las mismas que
para el par. 0-20 Linea de pantalla pequefa 1.1.

0-22 Linea de pantalla pequeia 1.3

Opcioén:

* potencia [kW] [1610]

Las opciones son las mismas que en el par.
0-20.

Funcion:
Seleccione una variable para mostrar en la linea 1,
posicidon derecha. Las opciones son las mismas que
para el par. 0-20 Linea de pantalla pequefa 1.1.

0-23 Linea de pantalla grande 2

Opcion:

X Frecuencia [Hz] [1613]

Las opciones son las mismas que en el par.
0-20.

Funcion:
Seleccione una variable para mostrar en la linea
2. Las opciones son las mismas que para el par.
0-20 Linea de pantalla pequefa 1.1.

Ajuste predeterminado

Texto del display

0-24 Linea de pantalla grande 3

Opcion:

XK Referencia [%] [1602]

Las opciones son las mismas que en el par.
0-20.

Funcion:
Seleccione una variable para mostrar en la linea
3. Las opciones son las mismas que para el par.
0-20 Linea de pantalla pequefa 1.1.

0-25 Mi menu personal

Matriz [20]

Rango:
0 - 9.999

Funcioén:
Definir hasta 20 parametros a incluir en el Menu
personal Q1 al que se accede con la tecla [Quick
Menu] del LCP. Los parametros se mostraran en
el Menu personal Q1 en el orden programado
en este parametro indexado. Para eliminar un
parametro, ajuste su valor a "0000".

0-4* Teclado LCP
Activar y desactivar teclas individuales
del teclado del LCP.

0-40 Boton [Hand on] en LCP

Opcion:

Desactivado [0]
* Activado [1]

Contrasena [2]

Funcion:

Seleccione Desactivado [0] para evitar el arranque
accidental en modo Manual. Seleccione Contrasefia
[2] para evitar el arranque no autorizado en
modo Manual. Si el par. 0-40 estd incluido en

el Menu Rapido, defina la contrasefia en el par.
0-65 Contrasefia menu rapido.

0-41 Boton [Off] en el LCP

Opcion:

Desactivado [0]
* Activado [1]

Contrasena [2]

Funcion:

Pulse [Off] (Desconexidn) y seleccione Desactivado
[0] para evitar parada accidental del convertidor.
Pulse [Off] y seleccione Contrasefia [2] para evitar

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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una parada no autorizada. Si el par. 0-41 esta Seleccione Transferir desde LCP par. tam. indep.

incluido en el MenU Rapido, defina la contrasefia [3] para copiar sélo los parametros que sean

en el par. 0-65 Contrasefia menu rapido. independientes del tamafio del motor. La ultima
seleccién puede utilizarse para programar varios

(%.
0-42 Tecla [Auto on] en el LCP dispositivos con la misma funcién sin perturbar los

Opcion: datos que ya se han ajustado. Este parametro no

Desactivado [0] se puede ajustar con el motor en marcha.
Factivado o

Contrasena [2]

Opciodn:

Funcion: *No copiar [0]
Pulse [Auto on]y seleccione Desactivado [0] para Copiar al ajuste 1 [1]
evitar el arranque accidental en modo Auto. Pulse Copiar al ajuste 2 [2]
[Auto on] y seleccione Contrasefia [2] para evitar Copiar al ajuste 3 [3]
el arranque no autoriz. en modo Auto. Si el par. Copiar al ajuste 4 [4]

0-42 esta incluido en el Menu Rapido, defina la Copiar a todos [9]

contrasefia en el par. 0-65 Contrasefia menu répido.

Funcion:

Seleccione Copiar al ajuste 1 [1] para copiar
Opcion: todos los parametros del ajuste actual (definido
Desactivado [0] en el par. 0-11 Editar ajuste) al ajuste 1. De la

X Activado [1] misma forma, seleccione la opcién correspondiente

para los otros ajustes. Seleccione Copiar a todos

[9] para copiar los parametros del ajuste actual
Funcion: a cada uno de los ajustes 1 a 4.

Pulse [Reset] (Reiniciar) y seleccione Desactivado

[0] para evitar un reinicio de alarma accidental.

Pulse [Reset] y seleccione Contrasefia [2] para

evitar un reinicio no autorizado. Si el par. 0-43 esta 0-60 Contraseiia meni principal

incluido en el MenU Rapido, defina la contrasefia

Contrasenfa [2]

0 0-6* Contraseiia
Definir el acceso con contrasefia a los menus.

en el par. 0-65 Contrasefia menu rapido. Rango:
0 - 999 *100
O 0-5* Copiar/Guardar
Copiar ajustes de parametros entre configuraciones Funcion:
y desde/hasta el LCP. Definir la contrasefia para acceder al menu principal

_ con la tecla [Main Menu]. Si el par. 0-61 Acceso
0-50 Copia con LCP a menu princ. sin contrasefia esté ajustado como

Opcion: Acceso total [0], se ignora este parametro.

* .
No copiar [0] 0-61 Acceso a meni princ. sin contraseiia

Trans. LCP tod. par. [1]

Tr d LCP tod. par. [2] Opciodn:
Tr d LCP par ind tam [3] * Acceso total [0]
Arch. de MCO a LCP [4] Sélo lectura [1]
Arch. de LCP a MCO [5] Sin acceso [2]
Funcion: Funcion:
Seleccione Transferir todos los parametros al LCP Seleccione Acceso total [0] para desactivar la
[1] para copiar todos los parédmetros de todos contrasefia definida en el par. 0-60 Contrasefia
los ajustes desde la memoria del convertidor menu principal. Seleccione Sélo lectura [1]
de frecuencia a la memoria del LCP. para evitar la modificacién no autorizada de los
Seleccione Transferir todos los parametros desde parametros del Menu principal. Seleccione Sin
el LCP [2] para copiar todos los pardmetros de acceso [2] para evitar la vista y modificacién no
todos los ajustes desde la memoria del LCP hasta autorizada de los pardmetros del menu principal.

la memoria del convertidor de frecuencia.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Si esta seleccionado Acceso total [0] los par.
0-60, 0-65 y 0-66 se ignoraran.

0-65 Contraseiia Menu rapido

Rango:
0 - 999 *200

o

Funcion:
Definir la contrasena para acceder al menu rapido
con la tecla [Quick Menu]. Si el par. 0-66 Acceso
a menu rapido sin contrasefia esta ajustado como
Acceso total [0] se ignora este parametro.

0-66 Acceso a menu rapido sin contraseina

Opcion:

* Acceso total [0]
Sélo lectura [1]
Sin acceso [2]
Funcioén:

Seleccionar Acceso total [0] para desactivar la
contrasefia definida en el par. 0-65 Contrasefia
menu rapido. Seleccionar Sdlo lectura [1] para
bloquear la edicién sin autorizacidon de parametros
del menu rapido. Seleccionar Sin acceso [2]

para bloquear la vista y edicidon no autorizada de
parametros del Menu rapido. Si el par. 0-61 Acceso
a menu princ. sin contrasefia esta ajustado como
Acceso total [0], se ignora este parametro.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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m| Pal‘émetl‘os: Ca r‘ga )/ motor Seleccionen U/f [0], un modo de motor especial,
para motores conectados en paralelo en
O 1-0* Ajustes generales aplicaciones especiales. Cuando se selecciona o/
Definir si el convertidor de frecuencia funciona en U/f la caracteristica del principio de control se
modo velocidad o en modo par. Y también si el puede editar en los par. 1-55y 1-56.
control PID interno debe activarse o no. Seleccione VVCrlus [1] para un principio de control

del vector de tensidn adecuado para la mayoria de

1-00 Modo Configuracién aplicaciones. El principal beneficio de la funcién

Opcién: VVCPlus es que utiliza un modelo de motor fiable.

% veloc. Lazo Abierto [0] Seleccione Flux Sensorless [2], es decir, control
Veloc. Lazo Cerrado [1] de vector de flujo sin realimentacién de encoder,
Par Lazo Cerrado [2] para conseguir una instalacion sencilla y fiabilidad
Proceso [3] frente a cambios de carga repentinos.

Seleccione Lazo Cerrado Flux [3] para conseguir alta
Funcion: precision de velocidad y control de par, adecuada
Seleccione el principio de control de la aplicacién para las aplicaciones mas exigentes.

a utilizar cuando hay activa una referencia remota
(via entrada analdgica). Una referencia remota
solo puede estar activa cuando el par. 3-13 Lugar
de referencia esta ajustado a [0] o a [1].

Veloc. Lazo Abierto [0]: Permite el control de
velocidad (sin sefial de realimentacidn del motor)
con compensacion automatica de deslizamiento,

para velocidad casi constante y carga variable. 1-02 Realimentacién encoder motor Flux

Las compensaciones estan activadas pero

Normalmente, el mejor rendimiento en el eje
se consigue utilizando alguno de los dos modos
de control de vector de flujo, Lazo Cerrado
Flux [3] y Flux sensorless [2].

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

) Opciodn:
se pueden desactivar en el grupo de * Encoder de 24 V 1]
parametros Carga/Motor 1-0%*.
Veloc. Lazo Cerrado [1]: Posibilita la realimentacién MCB 102 (2]
del encoder desde el motor. Obtenga el par MCO 305 (3]
total mantenido a 0 RPM. B

Para conseguir mayor precision de velocidad,
proporcione una sefial de realimentacion y ajuste
el controlador PID de velocidad.

Par Lazo Cerrado [2]: Conecta la sefal de
realimentacién de velocidad de encoder a la entrada
de encoder. Sélo es posible con la opcidn "Lazo
Cerrado Flux", par. 1-01 Principio control motor.
Proceso [3]: Permite el uso del control de
procesos en el convertidor de frecuencia. Los
parametros del control de procesos se ajustan
en los grupos de par. 7-2* y 7-3%.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

Seleccionar la interfaz en la que recibir la
realimentacién del motor o del proceso.

Encoder de 24V [1] es un encoder de canal Ay
B, que puede estar conectado a las terminales de
entrada digitales 32/33 solamente. Los terminales
32/33 deben programarse a Sin funcion.

MCB 102 [2] es una opcion de mddulo encoder
gue se puede configurar en el grupo de par.
17-** Parametros - Entrada encoder.

MCO 305 [3] es una opcidén para posicionar,
sincronizar y programar.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

1-01 Principio control motor Este parametro sélo aparece en el FC 302.
Opcion: 1-03 Caracteristicas de par

u/f [0] Opcioén:

) vvcplus [1] * par constante [0]
Flux Sensorless (sélo FC 302) [2] Par variable [1]
Flux con realimentacién de motor Optim. auto. energia [2]
(s6lo FC 302) [3]

_ Funcion:
Funcion: Seleccionar las caracteristicas de par necesarias.

Seleccione el principio de control motor a utilizar. VT y AEO son operaciones de ahorro de energia.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Par constante [0]: La salida del eje del
motor proporcionara un par constante bajo el
control de velocidad variable.

Par variable [1]: La salida del eje del motor
proporcionara par variable bajo el control de
velocidad variable. Ajustar el nivel de par
variable en el par. 14-40 Nivel VT.

Optim. auto. energia [2]: Esta funcidn optimiza
automaticamente el consumo de energia
minimizando la magnetizacién y la frecuencia
mediante el par. 14-41 Minima marnetizacion
AEO y 14-42 Frecuencia AEO minima.

1-04 Modo sobrecarga

Opcion:

X par alto [0]
Par normal [1]
Funcion:

Par alto [0] permite hasta un 160 % de sobre par.
Par normal [1] es para un motor sobredimensionado,
permite hasta un 110% de sobre par.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

1-05 Configuracion modo local

Opcion:

Lazo Abierto Veloc. [0]

Veloc. lazo cerrado [1]
* seguin par. 1-00 [2]

Funcioén:

Seleccionar el modo de configuracién de aplicacion
(par. 1-00), es decir, el principio de control de
aplicacidn, a utilizar cuando haya una referencia
local (LCP) activa. Una Referencia Local sélo puede
estar activa cuando el par. 3-13 Lugar de referencia,
se ajusta a [0] o a [2] De manera predeterminada
la ref. local sélo estd activa en modo Manual.

1-1* Seleccion de motor

Grupo de parametros para ajustar los datos
generales del motor.

Este grupo de parametros no se puede ajustar
con el motor en marcha.

1-10 Construccion del motor

Opcion:

* Asincrono [0]
PM no saliente SPM (sdlo FC 302) [1]
Funcion:

Seleccione el tipo de disefio del motor.
Seleccione Asincrono [0] para motores asincronos.

Ajuste predeterminado

Texto del display

Seleccione PM no saliente SPM (sdlo FC 302) [1]
para motores de magnetizaciéon permanente
Observe que estos Ultimos se dividen en dos grupos,
segun tengan los polos montados en superficie (no
salientes) o en el interior (salientes ).

Por disefio, el motor puede ser asincrono o de
magnetizacién permanente (PM) .

1-2* Datos de motor

El grupo de parametros 1-2* comprende los datos
de la placa de caracteristicas del motor conectado.
No se pueden cambiar los pardmetros del grupo
1-2* con el motor en marcha.

iNOTA!:
Cambiar el valor de estos pardmetros
afecta a los ajustes de otros parametros.

1-20 Potencia motor [kW]

Rango:

0,37-7,5 kW [M-TYPE]

Funcioén:
Introducir la potencia nominal del motor en
kW conforme a la placa de caracteristicas del
mismo. El valor predeterminado se corresponde
con la salida nominal de la unidad.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

1-21 Potencia motor [CV]

Rango:

0,5-10 CV [M-TYPE]

Funcion:
Introducir la potencia nominal del motor en
CV conforme a la placa de caracteristicas del
mismo. El valor predeterminado se corresponde
con la salida nominal de la unidad.
Este pardmetro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

1-22 Tension motor

Rango:

200-600 V [M-TYPE]

Funcion:
Introducir la tensidon nominal del motor, conforme
a la placa de caracteristicas del mismo. El valor
predeterminado se corresponde con la salida
nominal de la unidad. Este pardmetro no se
puede ajustar con el motor en marcha.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie

154

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Diseno del FC 300

Danfiti

— Instrucciones de programacién —

Opcion:

%50 Hz (50 HZ) [50]
60 Hz (60 HZ) [60]
Min.- Max. frecuencia de motor:

20 - 300 Hz

Funcioén:
Seleccionar el valor de frecuencia del motor segun
la placa de caracteristicas del motor. De forma
alternativa, establezca el valor para la frecuencia
de motor como indefinidamente variable. Si se
selecciona un valor diferente de 50 Hz o 60 Hz,
es necesario adaptar los ajustes independientes
de la carga en los par. del 1-50 al 1-53. Para el
funcionamiento a 87 Hz con motores de 230/400
V, ajuste los datos de la placa de caracteristicas
para 230 V/50 Hz. Adapte el par. 4-13, Limite alto
veloc. motor [RPM], y el par. 3-03, Referencia
maxima, a la aplicacion de 87 Hz. Este parametro
no se puede ajustar con el motor en marcha.

1-24 Intensidad motor
Rango:
Dependiente del tipo de motor.

Funcion:
Introducir la intensidad nominal del motor segun
la placa de caracteristicas del mismo. Los datos
se utilizan para calcular el par, la proteccidon
del motor, etc. Este parametro no se puede
ajustar con el motor en marcha.

1-25 Velocidad nominal motor

Rango:

100 - 60.000 rpm X RpPM

Funcioén:
Introducir el valor de la velocidad nominal del motor
segun los datos de la placa de caracteristicas del
mismo. Los datos se utilizan para calcular las
compensaciones del motor. Este parametro no se
puede ajustar con el motor en marcha.

1-26 Par nominal continuo

Rango:

1,0 - 10.000,0 Nm *5,0Nm

Funcioén:
Introducir el valor segun los datos de la placa de
caracteristicas del motor El valor predeterminado
se corresponde con la salida nominal. Este
parametro esta disponible cuando el par. 1-10
Construccion del motor se ajusta a PM no saliente

Ajuste predeterminado

Texto del display

SPM [1], es decir, el parametro so6lo es valido
para motores PM y SPM no salientes.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

1-29 Adaptacion automatica del motor (AMA)

Opcion:

*No [0]
Act. AMA completo [1]
Act. AMA reducido [2]
Funcion:

La funcién AMA optimiza el rendimiento dindmico
del motor optimizando automaticamentelos
parametros avanzados del motor (par. 1-30 a
par. 1-35) con el motor parado.

Seleccionar el tipo de AMA. Activar AMA completo[1]
realiza un AMA de la resistencia del estator

Rs, la resistencia del rotor Ry, la reactancia de
fugas del estator X xi1, la reactancia de fugas del
rotor X2 y la reactancia principal Xn. Seleccione
esta opcion si se utiliza un filtro LC entre el
convertidor de frecuencia y el motor.

FC 301: El AMA completo no incluye medida de Xu
parael FC 301. En cambio, se determina el valor
de Xh a partir de la base de datos del motor. Se
puede ajustar el par.1-35 Reactancia princ. (Xh)
para obtener rendimiento de arranque éptimo.
AMA Reducido [2] realiza un AMA reducido de

la resistencia del estator Rs so6lo en el sistema.
Activar la funcion AMA pulsando la tecla [Hand on]
(Marcha local) después de seleccionar [1] o [2].
Véase también la seccion Adaptacion Automatica
del Motor. Después de una secuencia normal, la
pantalla mostrara: "Pulse [OK] para finalizar AMA"
. Después de pulsar la tecla [OK], el convertidor
de frecuencia esta listo para su uso.

Nota:

e Para obtener la mejor adaptacion posible
del convertidor de frecuencia, ejecute el
AMA con el motor frio.

e El AMA no se puede realizar mientras el
motor esté en funcionamiento.

e ElI AMA no puede realizarse en motores de
magnetizacion permanente.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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iNOTA!:
Es importante configurar el par. 1-2%*
Datos del motor correctamente, ya que
forma parte del algoritmo del AMA.
Se debe llevar a cabo un AMA para conseguir
el rendimiento dindmico 6ptimo del motor.
Este proceso puede tardar hasta 10 minutos,
dependiendo de la potencia de salida del motor.

iNOTA!:
Evite la generacion externa de par
durante el AMA.

iNOTA!:

Si cambia alguno de los ajustes del par.
1-2* Datos de motor, los parametros
avanzados del motor, del 1-30 al 1-39,
volveran al ajuste predeterminado. Este parametro
no se puede ajustar con el motor en marcha.

O 1-3* Dat. avanz. motor
Parametros para datos avanzados del motor. Los
datos del motor en los parametros 1-30 y 1-39 se
deben adaptar al motor correspondiente que éste
funcione de forma éptima. Los ajustes de fabrica
son cifras que se basan en parametros de motor
comunes para motores estandar normales. Si estos
parametros no se ajustan correctamente, puede
producirse una averia del sistema. Si no se conocen
los datos del motor, es aconsejable realizar una
AMA (Adaptacion automatica del motor). Consulte
la seccion Adaptacion automadtica del motor. La
secuencia AMA ajustara todos los parametros del
motor, excepto el momento de inercia del rotor y la
resistencia de pérdida de hierro (par. 1-36).
No se pueden ajustar los parametros 1-3* y
1-4* con el motor en marcha.

P 1-30 P1-33 P1-34
I_1> Ris X1s 25

130BA065.10

Diagrama equivalente del motor para un
motor asincrono

Ajuste predeterminado  Texto del display

1-30 Resistencia estator (RS)

Opciodn:

Ohmio Depende del motor.

Funcion:
Ajustar el valor de resistencia del estator. Introduzca
el valor de una hoja de datos del motor o ejecute
un AMA en un motor frio. Este parametro no se
puede ajustar con el motor en marcha.

1-31 Resistencia rotor (Rr)

Opciodn:

Ohmio Dependingonmotordata.

Funcion:
El ajuste fino de Rr mejorara el rendimiento en
el eje. Fije el valor de la resistencia del rotor
utilizando uno de estos métodos:

1. Ejecute un AMA con el motor frio. El convertidor
de frecuencia medira el valor desde el motor.
Todas las compensaciones se reajustan al 100%.

2. Introduzca manualmente el valor de Rr. Obtenga
el valor del proveedor del motor.
3.  Utilice el ajuste predeterminado de Ry.

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

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

1-33 Reactancia fuga estator (X1)

Opciodn:

Ohmio Dependingonmotordata.

Funcioén:
Ajustar la reactancia de fuga del estator del motor
utilizando uno de los siguientes métodos:

1. Ejecutar un AMA con el motor frio. El convertidor
de frecuencia medira el valor desde el motor.

2. Introducir manualmente el valor de X;. Obtenga
el valor del proveedor del motor.

3. Utilizar el ajuste predeterminado de Xj.
El convertidor de frecuencia establece el
ajuste basandose en los datos de la placa
de caracteristicas del motor.

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

1-34 Reactancia de fuga del rotor (X2)

Opcion:

Ohmio Dependingonmotordata.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcioén:
Ajustar la reactancia de fuga del rotor del motor
utilizando uno de los métodos siguientes:

1. Ejecute un AMA con el motor frio. El convertidor
de frecuencia medira el valor desde el motor.

2. Introducir manualmente el valor de X2. Obtenga
el valor del proveedor del motor.

3. Utilizar el ajuste predeterminado de X.
El convertidor de frecuencia establece el
ajuste basandose en los datos de la placa
de caracteristicas del motor.

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

1-35 Reactancia princ. (Xh)

Opciodn:

Ohmio Dependingonmotordata.

Funcioén:
Ajustar la reactancia principal del motor utilizando
uno de los siguientes métodos:

1. Ejecute un AMA con el motor frio. El convertidor
de frecuencia medira el valor desde el motor.

2. Introducir manualmente el valor de Xh. Obtenga
el valor del proveedor del motor.

3. Utilice el ajuste predeterminado de Xh.
El convertidor de frecuencia establece el
ajuste basandose en los datos de la placa
de caracteristicas del motor.

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

1-36 Resistencia pérdida hierro (Rfe)

Rango:

1 - 10.000 Q X M-TYPE

Funcion:
Introducir el valor de la resistencia de pérdida
de hierro (Rre) para compensar las pérdidas
de hierro en el motor.
El calor de Rre no puede hallarse realizando un AMA.
El valor de Rre es especialmente importante en
aplicaciones de control de par. Si se desconoce el
Rre, deje el par. 1-36 en el ajuste predeterminado.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

1-37 Inductancia eje d (Ld)

Rango:

0,0 - 1.000,0 mH *0,0mH

Texto del display

Ajuste predeterminado

O

Funcioén:
introducir el valor de la inductancia eje d (Ld).
Obtener el valor de la hoja de datos del motor
de magnetizacion permanente.
Este parametro solo esté activo cuando el par. 1-10
Construccién del motor tiene el valor [1] PM no
saliente SPM (motor de magnetizacion permanente).
Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

1-39 Polos motor
Opcion:
Depende del tipo de motor

Valor 2 - 100 polos * 4 polos motor

Funcion:
Introducir el nimero de polos del motor.

Po- ~nn@ 50 Hz ~Nn@60 Hz
los

2 2700 - 2880 3250 - 3460
4 1350 - 1450 1625 - 1730
6 700 - 960 840 - 1153

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

Este pardmetro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

1-4* Teclado LCP
Activar o desactivar teclas individuales
del teclado del LCP.

1-40 fcem a 1000 RPM

Rango:

10 - 1.000 V * 500V

Funcioén:
Ajustar la fem nominal del motor funcionando a 1000
RPM . Este parametro sélo esta activo cuando el par.
1-10 Construccién del motor tiene el valor [1] PM no
saliente SPM (motor de magnetizacién permanente).
Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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1-41 Angulo desplazamiento motor (Offset)

Rango:

0 - 65535 N/A *kN/A

Funcion:
Introducir el correcto desplazamiento angular
entre el motor de magnetizacion permanente
PM vy la posicidn indice (una revolucion) del
encoder/resolver conectado. El rango del valor,
de 0 - 65.535, corresponde a 0 - 2*pi (radianes).
Para obtener el valor angular de desplazamiento:
Tras conectar el convertidor de frecuencia, aplicar
CC mantenida y poner el valor del par. 16-20
Angulo motor en este pardmetro.
Este parametro sélo esta activo cuando el par. 1-10
Construccion del motor tiene el valor [1] PM no
saliente SPM (motor de magnetizacidon permanente).
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

O 1-5*% Aj. indep. carga

Parametros para realizar ajustes independientes
de la carga del motor

1-50 Magnet. motor a veloc. cero

Rango:

0 - 300 % *100%

Funcion:
Utiice este parametro junto con el 1-51 Veloc.
min. con magn. norm. [RPM] para obtener
una carga térmica distinta en el motor cuando
funciona a baja velocidad.
Introduzca un valor indicado como porcentaje
de la intensidad de magnetizacion nominal. Si
el valor es demasiado pequeiio, puede reducirse
el par en el eje del motor.

Magn. current

100% ———
Par.1-50

Par.1-51 Hz
Par.1-52 RPM

130BA045.11

1-51 Veloc. min. con magn. norm. [RPM]

Rango:

10 - 300 RPM *15 RPM

Ajuste predeterminado

Texto del display
158

Funcioén:
Ajustar la veloc. deseada para intensidad de
magnetizacién normal. Si ajusta la velocidad a un
valor inferior a la velocidad de deslizamiento del
motor, los par. 1-50 Magnet. motor a veloc.cero
y 1-51 no tendran ninguna funcién.
Utilice este parametro junto con el par. 1-50.
Consulte la ilustracién del par. 1-50.

1-52 Magnetizacion normal veloc. min. [Hz]

Rango:

0 - 10 Hz *0 Hz

Funcion:
Ajustar la frecuencia necesaria para una intensidad
de magnetizacion normal. Si se ajusta la
frecuencia a un valor inferior a la frecuencia de
deslizamiento del motor, los par. 1-50 Magnet.
motor a veloc. ceroy 1-51 Veloc. min. con
magn. norm. [RPM] estaran inactivos.
Se utiliza junto con el par. 1-50. Consulte
la ilustracion del par. 1-50.

1-53 Modo despl. de frec.

Rango:

4,0 - 50,0 Hz X 6,7Hz

Funcioén:
Cambio de modelo de Flux
Introducir el valor de frecuencia para cambio entre
dos modelos para una determinada velocidad de
motor. Seleccionar el valor en base a los ajustes
del par. 1-00 Modo configuracion y 1-01 Principio
control motor. Hay dos opciones: cambiar entre el
modelo de Flujo 1 y el modelo de Flujo 2; or shift
between Variable Current mode and Flux model 2.
Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

Modelo de flujo 1 - modelo de Flujo 2

Este el modelo se utiliza cuando el par 1-00 se
ajusta a Veloc. lazo cerrado [1] o Par lazo cerrado
[2] y el par. 1-01 a Lazo cerrado Flux [3]. Con
este parametro es posible realizar un ajuste del
punto de cambio en el que el FC 302 cambia
entre el modelo de flujo 1 y el modelo de flujo

2, lo que resulta util en algunas aplicaciones de
control de velocidad y par muy sensible.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Este parametro es un parametro indexado [0-5]
y solo es accesible cuando el par. 1-01 Principio
control motor esta ajustado a U/f [0].

1-56 Caracteristica U/f - F

Rango:
0,0 - Frecuencia maxima del motor
X Limite de expresidon Hz

130BA146.10

Funcion:
Par. 1-00 = [1] Veloc. lazo cerado o [2] Par lazo Introducir los puntos de frecuencia para
cerrado y par. 1-01 = [3] Lazo cerrado Flux crear manualmente una caracteristica U/f

que se ajuste al motor.

Int idad iabl Modelo de flui La tension en cada punto se define en el par.
ntensidad variable - Modelo de Tujo 1-55 Caracteristica de U/f - U.

- Sin sensor

Este modelo se utiliza cuando el par. 1-00

se ajusta a Veloc. lazo abierto [0] y el par.

1-01 Flux sensorless [2].

En el modo de velocidad de bucle abierto, se debe

Este parametro es un parametro indexado [0-5]
y solo es accesible cuando el par. 1-01 Principio
control motor esta ajustado a U/f [0].

determinar la velocidad a partir de la medida actual.
Por debajo de fnorm x 0,1, la unidad esta trabajando
en un modelo de intensidad variable. Por encima Tensién motor 130BA166.10
de fhorm X 0,125 el convertidor de frecuencia Par. 1-55 [x]
funciona en un modelo de Flujo. A
1-555]F———————— —— — — — —
1-554)-—————— —— — — |
1-55[3—— — — — — — — | |
| | |
1-55[2] — — — — I : :
|
ik 1-55[1]— — l I | |
frorm X 0.1 frorm X 0.125 1-55[0] | ! | | |
1-56 1-56 1-56 1-56 1-56 1-56
(o1 111 [2 31 4 (5]
Frecuencia de salida
Par. 1-56 [x]

O 1-6* Aj. depend. carga
Parametros para realizar ajustes dependientes
130RA147.10 de la carga del motor

[0] Veloc. lazo abierto 1-60 Compensacion carga baja veloc.

Par. 1-00 =
Par. 1-01 = [2] Flux sensorless Rango:
-300 - 300% *100%
1-55 Caracteristica U/f - U -
Funcioén:
Rango: Introducir el valor en % para compensar la tensién
0,0 - Tension maxima dekmiptgte de expresion V en relacién con la carga cuando el motor funciona
- a baja velocidad y para obtener la caracteristica de
UL L - : U/f éptima. El tamafio del motor determina el rango
Introducir la tension para cada punto de frecuencia de frecuencias en que esta activado este parametro.
para crear manualmente una caracteristica
U/f que se ajuste al mgtor. ) Tamafio de motor: Intercambio
Los puntos de frecuencia se definen en el par. 025 KW - 7.5 kW < 10 Hz

1-56 Caracteristica U/f - F.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Um

Par.1-61

130BA046.11

Par.1-60
I

fout

Conmutaeién

1-61 Compensacion carga alta velocidad

Rango:

-300 - 300% *100%

Funcion:
Introducir el valor en % para compensar la tension
en relacion con la carga cuando el motor funciona a
alta velocidad y para obtener la caracteristica de U/f
optima. El tamafio del motor determina el rango de
frecuencias en que esta activado este parametro.

Intercambio
> 10 Hz

Tamano de motor:
0,25 kW - 7,5 kW

1-62 Compensacion deslizamiento

Rango:
-500 - 500 %

*100%

Funcion:
Introducir el valor en % para la compensaciéon de
deslizamiento, para compensar las tolerancias en el
valor de nm,N. La compensacion del deslizamiento se
calcula automaticamente; es decir, sobre la base
de la velocidad nominal del motor nwm,n.
Esta funcion no estd activa cuando el par. 1-00
Modo configuracion esta ajustado a Veloc. lazo
cerrado [1] o a Par lazo cerrado [2], control de
par con realimentacion de velocidad, o cuando el
par. 1-01 Principio control motor esta ajustado
a U/f [0], modo de motor especial.

1-63 Tiempo compens. deslizam. constante

Rango:

0,05 - 5,00 s *0,10s

Funcioén:
Introducir la velocidad de reacciéon de compensacion
del deslizamiento. Un valor alto produce una
reaccién lenta, y un valor bajo produce una reaccién

Ajuste predeterminado

Texto del display

rapida. Si se producen problemas de resonancia a
baja frecuencia, ajuste un tiempo mas largo.

1-64 Amortiguacion de resonancia

Rango:

0 - 500 % *100%

Funcioén:
Introducir el valor de amortiguacion de resonancia.
Ajuste el par. 1-64 y el par. 1-65 Const.
tiempo amortigua. de resonancia para ayudar
a eliminar problemas de resonancia de alta
frecuencia. Para reducir la oscilacion de resonancia,
incremente el valor del par. 1-64.

1-65 Const. tiempo amortigua.
de resonancia

Rango:

5-50 ms X5 ms.

Funcioén:
Ajuste el par. 1-64 Amortiguacién de resonancia
y el par. 1-65 para ayudar a eliminar problemas
de resonancia de alta frecuencia. Introduzca
la constante de tiempo que proporcione la
mejor amortiguacion.

1-66 Intens. min. a baja veloc

Rango:

0 - Limite variable % % 100%

Funcioén:
Introducir la intensidad de motor minima en
modo de baja velocidad, consulte el par. 1-53
Modo despl. de frec. Incrementar este valor hace
que mejore el par a baja velocidad.
El par. 1-66 estd activado sélo cuando el par. 1-00
Modo de Configuracion = Veloc. Lazo Abierto
[0] El convertidor de frecuencia funciona con
intensidad constante a través del motor cuando
la velocidad es inferior a 10 Hz.
Cuando la velocidad supera los 10 Hz, el modelo
de flujo de motor del convertidor controla el motor.
El par. 4-16 Modo motor limite de par y/o el
par. 4-17 Modo generador limite de par ajustan
automaticamente el par. 1-66. El parametro
con mayor valor ajusta el par. 1-66. El ajuste
de intensidad del par. 1-66 consta de la intens.
generadora de par y la intens. de magnetizacion.
Ejemplo: Ajuste el par. 4-16 Modo motor
limite de par, al 100% y el par. 4-17 Modo
generador limite de par al 60%. El par. 1-66

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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se ajusta automaticamente a aproximadamente
un 127%, segun el tamafio motor.
Este parametro solo esta disponible en el FC 302.

1-67 Tipo de carga

Opcion:

* carga pasiva [0]
Carga activa [1]
Funcion:

Seleccione Carga pasiva [0] para aplicaciones

de cintas, ventiladores y bombas. Seleccione
Carga activa [1] para aplicaciones de elevacion.
Cuando esta seleccionada Carga activa [1], ajuste
el par. 1-66 Intens. min. a baja veloc. a un
nivel que corresponda al par maximo.

Este parametro solo esta disponible en el FC 302.

1-68 Inercia minima

Rango:
0 - Limite ¥&Bapkndiente de los datos del motor

Funcioén:
Introducir el momento de inercia minimo del
sistema mecanico. Los par. 1-68 y 1-69 Inercia
maxima se usan para el preajuste de la ganancia
proporcional en el control de velocidad, consulte
el par. 7-02 Ganancia proporc. PID veloc.
Este parametro solo esta disponible en el FC 302.

1-69 Inercia maxima

Rango:
0 - Limite Y¥&Biapkndiente de los datos del motor

Funcion:
Introducir el momento de inercia maximo del
sistema mecanico. Los par. 1-68 Inercia minima,
y 1-69 se usan para el preajuste de la ganancia
proporcional en el control de velocidad , consulte
el par. 7-02 Ganancia proporc. PID veloc.
Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.

1-7* Ajustes arranque
Parametros para ajustar caracteristicas de
arranque especiales del motor.

1-71 Retardo arr.

Rango:

0,0 - 10,0 s *0,0s

Funcioén:
Este parametro hace referencia a la funcién
de arranque seleccionada en el par. 1-72
Funcidén de arranque.

Ajuste predeterminado

Texto del display

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss

Introducir el tiempo de retardo requerido antes
de comenzar la aceleracion.

1-72 Funcion de arranque

Opcion:

CC mantenida/Tiempo retardo [0]

Freno CC/tiempo retardo [1]
*Tiempo inercia/retardo [2]

Velocidad/intensidad de arranque

en el mismo sentido [3]

Funcionamiento horizontal [4]

VVCPlus/Flux sentido horario [5]

Funcion:

Seleccionar la funcion de arranque durante

el retardo de arranque. Este parametro esta
ligado al par. 1-71 Retardo arr.

Seleccione CC mant./tiempo ret. [0] para que el
motor reciba una intensidad de CC mantenida (par.
2-00) durante el tiempo de retardo de arranque.
Seleccione Fr CC/tiempo retar. [1] para que el
motor reciba una intensidad de frenado de CC (par.
2-01) durante el tiempo de retardo de arranque.
Seleccione Tiempo inerc/retardo [2] para liberar el
convertidor con inercia del eje durante el tiempo de
retardo de arranque (inversor desconectado).

[3] y [4] solamente son posibles con VVC+.
Seleccione Int./Vel. arranque CW [3] para conectar
la funcidn descrita en el par. 1-74 Veloc. arranque
[RPM] y en el par. 1-76 Intensidad arranque en

el tiempo de retardo de arranque.
Independientemente del valor aplicado por la sefal
de referencia, la velocidad de salida corresponde
al ajuste de la velocidad de arranque en el par.
1-74 o en el 1-75, y la intensidad de salida
corresponde al ajuste de la intensidad de arranque
en el par. 1-76 Intensidad arranque. Esta funcidn
suele utilizarse en aplicaciones de elevacién sin
contrapeso y especialmente en aplicaciones con

un motor de rotor cénico, en el que el sentido

de giro debe empezar de izquierda a derecha y
continuar en la direcciéon de la referencia. Seleccione
Funcionamiento horizontal [4] a fin de obtener la
funcion descrita en los par. 1-74 y 1-76 durante

el tiempo de retardo de arranque. El motor gira
en el sentido de la referencia. Si la sefal de
referencia es igual a cero (0), se ignorara el par.
1-74 Veloc. arranque [RPM] y la velocidad de salida
también sera cero (0). La intensidad de salida se
corresponde al ajuste de la intensidad de arranque
en el par. 1-76 Intensidad arranque.

Seleccione VVC+/Flux sent hor [5] sblo para

la funcion descrita en el par. 1-74 (Velocidad

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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de arranque en el tiempo de retardo de
arranque). La intensidad de arranque se calcula
automaticamente. Esta funcion sélo utiliza la
velocidad de arranque para el tiempo de retardo
de arranque. Independientemente del valor
ajustado por la sefial de referencia, la velocidad
de salida iguala el ajuste de la velocidad de
arranque en el par. 1-74. Int./Vel. arranque CW
y WC+/Flux sent hor [5] se utilizan normalmente
en aplicaciones de elevacién. Func. horizontal [4]
(velocidad/intensidad de arranque en sentido de la
referencia) se utiliza especialmente en aplicaciones
con contrapeso y movimiento horizontal.

1-73 Motor en giro [RPM]

Opcion:

* Desactivado (DESACTIVAR) [0]
Activado (ACTIVAR) [1]
Funcion:

Esta funcidn hace posible ‘enganchar’ un motor que,
por un corte de electricidad, gira sin control.

Seleccione Desactivado [0] si no se re-

quiere esta funcion.

Seleccione Activado [1] para que el convertidor
de frecuencia pueda "atrapar" y controlar

a un motor en giro.

Cuando el par. 1-73 esta activado, el par.
1-71 Retardo arr. vy el par. 1-72 Funcion de
arrangue, no tienen ninguna funcion.

iNOTA!:
No se recomienda esta funcion para
aplicaciones de elevacion.

1-74 Veloc. arranque [RPM]

Rango:
0 - 600 rpm ) ORPM
Funcion:
Ajustar la velocidad de arranque del motor. Tras
la sefial de arranque, la velocidad de salida del
motor salta al cvalor ajustado. Este parametro
se puede usar para aplicaciones de elevacién
(motores de rotor conico). Ajustar la funcién de
arranque en el par. 1-72 Funcién de arranque
a [3], [4] o [5], y ajustar un tiempo de retardo
de arranque en el par. 1-71 Retardo arr. Debe
haber una sefal de referencia.

1-75 Velocidad arranque [Hz]

Rango:

0 - 500 Hz XK 0Hz

Ajuste predeterminado

Texto del display
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Funcion:
Ajuste la velocidad de arranque deseada. Tras la
sefial de arranque, la veloc. salida salta a este
valor. Este par. se puede usar para aplicaciones
de elev. (motores rotor cén.). Ajuste la funcién
de arranque en el par. 1-72 a [3], [4] o [5], ¥
ajuste un tiempo de retardo de arranque en el par.
1-71. Debe haber una sefial de referencia.

1-76 Intensidad arranque

Rango:

0,00 - par. 1-24 A *0,00A

Funcion:
Algunos motores, como los de rotor cdénico,
necesitan una intensidad/velocidad de arranque
(refuerzo) adicional con el fin de superar el freno
mecanico. Ajuste el par 1-74 Velocidad arranque
[RPM] y el par. 1-76 Intensidad arranque, para
conseguir este refuerzo. Ajuste el valor de intensidad
requerido para desactivar el freno mecanico. Ajuste
el par. 1-72 Funcion de arranque a [3] 6 [4] y el
tiempo de retardo de arranque en el par. 1-71
Retardo arr. Debe haber una sefal de referencia.

1-8* Ajustes de parada
Parametros para ajustar caracteristicas
especiales de paro del motor.

1-80 Funcion de parada

Opciodn:

X Inercia [0]
CC mantenida [1]
Comprobacién del motor [2]
Premagnetizacién [3]
Tensiéon CC UO [4]
Funcion:

Seleccionar la funcién a realizar por el convertidor
de frecuencia después de una orden de parada o
de que la velocidad disminuya al valor ajustado en
el par. 1-81 Vel. min. para func. parada.
Seleccione Inercia [0] para dejar el motor

en el modo libre.

Seleccione CC mantenida [1] para que el motor
reciba una corriente de CC mantenida (par. 2-00).
Seleccione Comp. motor [2] para comprobar

si hay un motor conectado.

Seleccione Premagnetiz. [3] para crear un campo
magnético con el motor parado. Ahora, el motor
puede generar rapidamente un par al arrancar.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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1-81 Vel. min. para func. parada [RPM]

Rango:

0 - 600 rpm X 1RPM

Funcion:
Establecer la velocidad a la que se activa el
par. 1-80 Funcién de parada.

1-82 Vel. min. para func. parada [Hz]

Rango:

0,0 - 500 Hz *0.0Hz

Funcion:
Ajustar la frecuencia de salida a la que se activa
el par. 1-80 Funcién de parada.

1-83 Funcion de parada precisa

Opcion:

* parada de rampa precisa [0]
Parada de contador con reset [1]
Parada de contador sin reset [2]
Parada compensada con velocidad. [3]
Parada de contador compensada
con velocidad y reset [4]
Parada de contador compensada con
velocidad sin reset [5]
Funcion:

Det. precisa rampa [0] se selecciona para obtener
una alta precision repetida en el punto de parada.
Seleccione Contador (con o sin reset) para hacer
funcionar el convertidor de frecuencia a partir de

la recepcidon de una senal de arranque de pulsos,
hasta que el numero de pulsos programado por

el usuario en el par. 1-84, Valor de contador

para parada precisa, se haya recibido en el
terminal de entrada 29 o en el 33.

Una sefal de parada interna activa el intervalo de
rampa de deceleracién normal (par. 3-42, 3-52,
3-62 or 3-72). La funcion de contador se activa
(empieza a temporizar) en el limite de la sefial de
arranque (cuando cambia de parada a arranque).
Compensada [3]: Para detener el motor
exactamente en el mismo punto, con independencia
de la velocidad actual, la sefial de parada se retrasa
internamente cuando la velocidad actual sea menor
que la maxima (ajustada en el parametro 4-13).
Contador y Compensado se pueden combinar

con o sin reset.

Contador (reset) [1]. Después de cada parada
precisa, el nimero de pulsos contados en la
deceleracion a 0 rpm se reinicia.

Ajuste predeterminado

Texto del display

Contador [2]. El nimero de pulsos contados
en la deceleracion a 0 rpm se descuenta del
valor de contador del par. 1-84.

Este pardmetro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

1-84 Valor de contador paraparada precisa

Rango:

0 - 999.999.999 * 100000

Funcion:
Introducir el valor de contador utilizado en la funcién
de parada precisa integrada, par. 1-83.
La frecuencia maxima admisible en el terminal
29 o el 33 es 110 kHz.

1-85 Demora comp. veloc. det. precisa

Rango:

1-100 ms *10 ms

Funcion:
Introducir el tiempo de retardo a usar para sensores,
PLC, etc. en el par. 1-83 Funcion de parada
precisa. En el modo de compensado, el tiempo de
retardo a distintas frecuencias tiene una influencia
importante en la funcion de parada.

1-9* Temperatura motor
Parametros para ajustar caracteristicas de
proteccién de temperatura del motor.

1-90 Proteccion térmica motor

Opcion:

* Sin proteccion [0]
Advert. termistor [1]
Descon. termistor [2]
Advert. ETR 1 [3]
Descon. ETR 1 [4]
Advert. ETR 2 [5]
Descon. ETR 2 [6]
Advert. ETR 3 [7]
Descon. ETR 3 [8]
Advert. ETR 4 [9]
Descon. ETR 4 [10]
Funcion:

El convertidor de frecuencia determina la
temperatura del motor para la proteccion del
motor de dos maneras diferentes:

o Mediante un sensor de termistor conectado
a una de las entradas analdgicas o digitales
(par. 1-93 Fuente de termistor).

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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e Mediante calculo de la carga térmica (ETR,
relé térmico electronico) basandose en la
carga actual y el tiempo. La carga térmica
calculada se compara con la intensidad nominal
del motor Im,n Yy la frecuencia norminal fm,n.
Los calculos determinan la necesidad de una
carga inferior a velocidad inferior debido
a una reduccion de refrigeracion desde el
ventilador incorporado al motor.

Selaccione Sin proteccion [0] para un motor
sobrecargado continuamente, cuando no se necesita
ninguna advertencia o desconexion de la unidad.
Seleccione Advertencia de termistor [1] para
activar una advertencia cuando el termistor
conectado en el motor reaccione en caso de
sobretemperatura del motor.

Seleccione Desconexion por termistor [2] para
desconectar el convertidor de frecuencia cuando
el termistor del motor reaccione en caso de
sobretemperatura del mismo.

El valor de desconexion del termistor es >3 kQ.

Integre un thermistor (sensor TC) en el motor
para proteccion del bobinado.

R
[0]

4000

3000

1330

550

250

~—~———

2 ['C]
-20°C¥Temperatura nominal-5C|¥ Lg’;{:‘;f*“mﬁ'c
¥ Temperatura nominal

175HA183.10

La proteccion del motor se puede implementar
utilizando una serie de técnicas: Un sensor
PTC en los bobinados del motor; un interruptor
térmico mecanico (tipo Klixon); o un ETR

- relé térmico electrénico

Consulte el grupo de parametros 1-9%
Temperatura Motor.

Usando una entrada digital y 24 V como

fuente de alimentacion:

Ejemplo: El convertidor de frecuencia se desconecta
cuando la temperatura del motor es demasiado
alta. Ajuste de parametros:

Ajuste predeterminado

Texto del display

Ajuste el parametro 1-90, Proteccion térmica
del motor, a Descon. termistor [2].

Ajuste el par. 1-93 Fuente de termistor

a Entrada digital [6]

130BA151.10

=
N 2
+ < OO NO
12]13|18(19(27|29|32|33(20(37
e e e e e e [
O [@) O|0|0|O
OlD|O
) ) s ) s e

=y

PTC / Termistor <6.6 kQ >10.8 kQ

Utilizando una entrada digital y 10 V como

fuente de alimentacion.

Ejemplo: El convertidor de frecuencia se desconecta
cuando la temperatura del motor es demasiado alta
Ajustes de parametros:

Ajuste el parametro 1-90, Proteccién térmica

del motor, a Descon. termistor [2].

Ajuste el par. 1-93 Fuente de termistor

a Entrada digital [6]

5354|855

HO O[] | +10v

130BA152.10

NO

12113118|19(27(29|32(33|20|37

s .

PTC / Termistor <800 Q >2.7 kQ

Usando una entrada analdgica y 10 V como

fuente de alimentacion:

Ejemplo: El convertidor de frecuencia se desconecta
cuando la temperatura del motor es demasiado alta
Ajustes de parametros:

Ajuste el parametro 1-90, Proteccion térmica
motor, a Descon. termistor [2].

Ajuste el par. 1-93 Fuente de termistor a

Entrada analdgica 54 [2]

No seleccione una fuente de referencia.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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3

: 130BA153.10
39(42|50|53|54 |55
o|ojo|o|o[o *©
OO0 PO

sf >
PTC / Termistor <7k N
>3.7 kQ

Entrada Tension de Umbral
Digi- alimentacién | valores de desconexién
tal/Analég- \oltaje
ica
Digital 24 V < 6,6 kQ->10,8 kQ
Digital 10V < 800Q - > 2,7 kQ
Analdgica 10V < 3,0kQ ->3,0kQ

iNOTA!:

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

Seleccione Advert. ETR 1-4, para activar

una advertencia en el display cuando el

motor esté sobrecargado.

Seleccione Descon. ETR 1-4 para desconectar

el convertidor de frecuencia cuando el motor

esté sobrecargado.

Puede programar una sefial de advertencia mediante
una de las salidas digitales. La sefial aparece en
caso de que haya una advertencia y si el convertidor
de frecuencia se desconecta (advertencia térmica).
Las funciones 1-4 del ETR (Relé del terminal
electronico) calcularan la carga cuando se active

el ajuste en el que se seleccionaron. Por ejemplo,
ETR empieza a calcular cuando se selecciona

el ajuste 3. Para EE UU: Las funciones ETR
proporcionan proteccién contra sobrecarga del
motor de clase 20, de acuerdo con NEC.

N
=3
153
=3
1752A052.11

/.1

N L tour= 1 % fun
four= 2 x f

) ouT MN

20 four= 0.2 x fyn

1.0 1.2 1.4 1.6 1.8 2.0

Ajuste predeterminado

Texto del display

1-91 Vent. externo motor

Opcion:

* No [0]
Si [1]
Funcion:

Seleccione No [0] si no se requiere ningun
ventilador externo, es decir, se disminuye

la velocidad del motor.

Seleccione Si[1] para aplicar un ventilador de motor
externo (ventilacidon externa), haciendo innecesaria
la disminucion de potencia a baja velocidad. El
gradico inferior se cumple si la intensidad del motor
es inferior que la intensidad nominal (consulte par.
1-24). Si la intensidad del motor sobrepasa la
nominal, el tiempo de funcionamiento disminuye
como si hubiera instalado ningun ventilador.

130BA100.10

T~ | 1xPar 1-23

10 o o
1.0 1.2 1.4 1.6 1.8 2.0 M Nou
Par 1-24

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

Termistor 1-93 Fuente

Opcion:

*Ninguno [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entrada digital 18 [3]
Entrada digital 19 [4]
Entrada digital 32 [5]
Entrada digital 33 [6]
Funcion:

Seleccionar la entrada a la que debe conectarse el
termistor (sensor PTC). No se puede seleccionar
una opcién de entrada analdgica [1] o [2] si dicha
entrada analdgica ya esta siendo utilizada como
fuente de referencia (seleccionada en los par. 3-15
Recurso de referencia 1, 3-16 Recurso de referencia
2 o 3-17 Recurso de referencia 3).

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: frenos iNOTA!:
El valor maximo depende de la intensidad
o/ 0 2-** Frenos nominal del motor.
Grupo de pardmetros para ajustar caracteristicas iNOTA!:
de freno en el convertidor de frecuencia. Evite la intensidad al 100% durante demasiado

tiempo. Puede dafar el motor.
0O 2-0*% Freno-CC

Grupo de pardmetros para configurar las funciones 2-02 Tiempo de frenado CC
del freno de CC y de CC mantenida. Rango:
0,0 - 60,0 s. *10,0s.

Rango: Funcion:

0 - 100% *50 % Ajustar la duracion de la intensidad de frenado
. CC del par. 2-01, una vez activada.

Funcion:
Introduzca un valor de corriente mantenida
como valor porcentual de la intensidad nominal Rango:
del motor Im,N ajustada en el par. 1-24, 0 - par. 4-13 RPM K ORPM
Intensidad motor. El 100% de la corriente de
CC mantenida se corresponde a Im,n. Funcién:
Este parametro mantiene la funcion del motor (par Ajustar la velocidad de activacion del freno CC
de mantenimiento) o precalienta el motor. para la intensidad de frenado de CC ajustada en
Este parametro estd activado si se selecciona CC el par. 2-01, tras un comando de parada.
mant. en el par. 1-72 Funcidén de arranque [0] o
en el par. 1-80 Funcién de parada [1]. 0O 2-1* Func. energ. freno

Grupo de pardmetros para seleccionar
iNOTAL!: parametros de freno dinamico.

El valor méximo depende de la intensidad

nominal del motor. 2-10 Funcién de freno

iNOTA!: Opcion:
Evite la intensidad al 100% durante demasiado *¥No [0]
tiempo. Puede dafiar el motor. Freno con resistencia [1]

2-01 Intens. freno CC Frenado de CA [2]

Rango: Funcion:

0 - 100 % X 50% Seleccione No [0] si no hay una resistencia
de freno instalada.

Funcion: Seleccione Freno con resistencia [1] si hay una
Introducir un valor de intensidad como un resistencia de freno incorporada al sistema, para
porcentaje de la intensidad de motor nominal Im,n, disipacién del exceso de energia frenante como
consulte el par. 1-24 Intensidad motor. El 100% de calor. La conexidn de una resistencia de freno
la intensidad de frenado CC corresponde a Im,n. permite una mayor tensidn de CC durante el frenado
La intensidad de frenado CC se aplica en un (funcionamiento de generacién). La funciéon de Freno
comando de parada cuando la velocidad es con resistencia sélo esta activa en convertidores
inferior al limite establecido en el par. 2-03, de frecuencia con freno dindmico integrado.

Velocidad activacion freno CC; cuando esta activa
la funcidén de parada por freno de CC; o a través
del puerto de comunicacién serie. La intensidad.de Opcion:
frenado se activa durante el tiempo definido en Ohmio SegUn tamafio unidad
el par 2-02 Tiempo de frenado CC.
Funcion:
Ajustar el valor de la resistencia de freno en
ohmios. Este valor se utiliza para monitorizar
la potencia en la resistencia de freno en el par.
2-13 Ctrol. potencia freno. Este pardmetro

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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s6lo estd activo en convertidores de frecuencia
con un freno dinamico integrado.

2-12 Limite potencia de freno (kW)

Rango:

0,001 - Limite variable kW X kw

Funcion:
Ajustar el limite de control de potencia de freno
transmitida a la resistencia.
El limite de control se determina como el producto
del ciclo maximo de trabajo (120 s) y la potencia
maxima de la resistencia de freno en ese ciclo de
trabajo. Consulte la siguiente férmula.

R‘tsis[,arl('itl —

Para las unidades de
200-240 V:

3902*tiempodescruicio
12%120

Prrsi.s’(,ﬁnr;i,u =

Para unidades de
380-480 V

7782*ticmpodcscrvicio
R+120

Prcniotencio =

Para unidades de
380-500 V

8102w licmpodescrvicio
R+120

R”eszstencza

Para unidades de
575-600 V

2 . ..
9432 #ticmpodeservinio

R+120

Este parametro sélo esta activo en convertidores de
frecuencia con un freno dindmico integrado.

2-13 Ctrol. Potencia freno

Opcion:

*No [0]
Advertencia [1]
Desconexion [2]
Advert. y desconexion [3]
Funcion:

Este parametro sélo esta activo en convertidores de
frecuencia con un freno dindamico integrado.

Este parametro permite controlar la potencia
transmitida a la resistencia de freno. La potencia
se calcula sobre la base de la resistencia (par.
2-11) Resistencia freno (ohmios), la tensién de CC
y el tiempo de trabajo de la resistencia.

Seleccione No [0] si no se requiere ningun

control de potencia de frenado.

Seleccione Advertencia [1] para activar una
advertencia en el display cuando la potencia
transmitida durante 120 s supere el 100% del limite
de control (par. 2-12 Limite potencia de freno (kW)).
El aviso desaparece cuando la potencia transmitida
desciende por debajo del 80 % del limite de control.
Select Desconexién [2] para desconectar el
convertidor de frecuencia y mostrar una alarma

Ajuste predeterminado

Texto del display

cuando la potencia calculada sobrepase en

un 100 % el limite de control.

Seleccione Advert. y desconexién [3] para
activar los dos anteriores, incluidos advertencia,
desconexién y alarma.

Si el control de potencia estd ajustado como
No [0] o Advertencia [1], la funcién de freno
sigue activa, incluso si se supera el limite

de control. Esto puede llevar a sobrecarga
térmica de la resistencia. También es posible
generar una advertencia mediante las salidas de
relé/digitales. La precision de la medida del control
de potencia depende de la exactitud del valor de
la resistencia (mejor que £ 20%).

2-15 Comprobacion freno

Opcion:

*No [0]
Advertencia [1]
Desconexidn [2]
Parada y desconexion [3]
Frenado de CA [4]
Funcion:

Seleccione el tipo de prueba y funcion de control
para comprobar la conexidn al resistor de freno, o
si un resistor de freno esta presente, y entonces
muostrar un aviso o una alarma en caso de un error.
La funcién de desconexion de la resistencia de freno
se comprueba durante el encendido y durante el
frenado. No obstante, la prueba de frenado IGBT se
realiza cuando no hay frenado. Una advertencia o
desconexién desconecta la funcién de freno.

La secuencia de prueba es la siguiente:

1.  La amplitud de rizado del bus de CC se
mide durante 300 ms sin frenado.

2. Se mide durante 300 ms la amplitud de rizado
del bus de CC, con el freno aplicado.

3. Si la amplitud de rizado del bus de CC
durante el frenado es inferior a la amplitud
de rizado del bus de CC antes del frenado +
1%. Comprobacidén de freno fallida; devuelve
una advertencia o una alarma.

4. Si la amplitud de rizado del bus de CC
durante el frenado es superior a la amplitud
de rizado del bus de CC antes del frenado +
1%. Comprobacion del freno correcta.

Seleccione No [0] para controlar si la resistencia
de freno o el IGBT de freno se han cortocircuitado
durante el funcionamiento. Si se produce un
cortocircuito, aparece un aviso.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Seleccione Advertencia [1] para controlar la
resistencia de freno y el IGBT de freno en

caso de cortocircuito, y para realizar una

prueba de desconexion de la resistencia de

freno durante el encendido.

Seleccione Desconexion [2] para controlar un
cortocircuito o desconexiéon de la resistencia

de freno, o un cortocircuito del IGBT de

freno. Si se produce un fallo, el convertidor

de frecuencia se desconectara y emitird una
alarma (bloqueo por alarma).

Seleccione Parada y desconex. [3] para controlar
un cortocircuito o una desconexion de la resistencia
de freno, o un cortocircuito en el IGBT de freno. Si
se produce un fallo, el convertidor de frecuencia
decelerara por inercia y se desconectara. Se
mostrara una alarma de bloqueo por alarma.
Seleccione Frenado de CA [4] para controlar un
cortocircuito o desconexion de la resistencia de
freno, o un cortocircuito del IGBT de freno. Si

se produce un fallo, el convertidor de frecuencia
realiza una desaceleracién controlada. Esta opcion
sblo estd disponible en el FC 302.

iNOTA!:

iAtencién!: Para eliminar una advertencia

relativa a No [0] o Advertencia [1],

desconecte y vuelva a conectar la
alimentacion al equipo. Primero debera corregirse
el fallo. Con No [0] o Advertencia [1], el
convertidor de frecuencia sigue funcionando
incluso si se localiza un fallo.

Este parametro sélo esta activo en convertidores de
frecuencia con un freno dinamico integrado.

2-16 Intens. max. de frenado de CA

Rango:

0 - 200% * 100%

Funcioén:
Introducir la maxima corriente admisible al utilizar
freno de CA para evitar recalentamiento de los
bobinados del motor. La funcién de frenado de CA
sOlo esta disponible en modo Flux (sélo FC 302).

2-17 Control de sobretension

Opcion:

* Desactivado [0]
Activado (no parada) [1]
Activado [2]
Funcion:

El control de sobretension (OVC) reduce el riesgo
de que el convertidor de frecuencia se desconecte

Ajuste predeterminado
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Texto del display

debido a un exceso de tensidn en el bus CC provocado
por la alimentacién generativa de la carga.
Seleccione Desactivado [0] si no se re-

quiere esta funcion.

Seleccione Activado [2] para activarla.

Seleccione Activado (no parada) [1] para activar
OVC excepto cuando se esta usando una sefial de
parada para detener el convertidor de frecuencia.

2-2* Freno mecanico

Parametros para controlar el funcionamiento de
un freno electromagnético (mecanico), requerido
habitualmente en aplicaciones de elevacion.

Para controlar un freno mecanico, se requiere una
salida de relé (relé 01 6 02) o una salida digital
programada (terminal 27 6 29). Normalmente esta
salida debe estar cerrada cuando el convertidor de
frecuencia no pueda ‘mantener’ al motor, debido,
por ejemplo, a que la carga es demasiado elevada.
Seleccione Control de Freno Mecéanico [32] para
aplicaciones con un freno electromagnético en el
par. 5-40 Relé de funcidn, el par. 5-30 o el par.
5-31 (salida digital terminal 27 6 29) . Si se ha
seleccionado Control de freno mecéanico [32], el
freno mecanico se cerrara desde el arranque hasta
que la intensidad de salida sea superior al nivel
seleccionado en el parametro 2-20, Intensidad
freno liber. Durante la parada, el freno mecanico se
activa cuando la velocidad cae por debajo del nivel
seleccionado en el par. 2-21 Velocidad activacion
freno [RPM]. Si el convertidor de frecuencia

entra en una condicion de alarma o situacién

de sobreintensidad o tension excesiva, el freno
mecénico se conectard inmediatamente. Este es
también el caso durante la parada de seguridad.

130BA074.11

Term. 18, 1=on

Arranaue  g—off
a7l

iempo de retardo
de arranque | P2l

Activar velocidad
Velocidad del eje e freno
Par 1-74
Velocidad de
Intensidad de salida —farranque
de
premagnetizacién —
o corriente CC Par 2-20
Par 1-76 Corriente de arranque, < §
mantenida Par 2-00 Corriente CC mantenida Liberar corriente de freno
Par 2-23
Tiempo dé retardo 177/ -
del freno
Tiempo de reaccién freno EMK
on [
Relay 01
off

Freno mecanico }7

Bloqueo libre

Tiempo

2-20 Intensidad freno liber.

Rango:

0.00 - par. 16-37 A % 0,00A

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Ajustar el valor que debe tener la intensidad del
motor para que, en una situacion de arranque,
se libere el freno mecanico. El limite superior se
especifica en el par. 16-37 Max. Int. Inv.

2-21 Velocidad activacion freno [RPM]

Rango:
0 - par. 4-53 RPM X orPM

Funcion:
Ajustar la velocidad del motor necesaria para que
se active el freno mecanico en una condicidén de
parada. El limite superior de velocidad se especifica
en el par. 4-53 Advert. veloc. alta.

2-22 Activar velocidad freno [Hz]

Rango:
0 - Velocidad max. * 0Hz

Funcioén:
Ajustar la frecuencia del motor para activar el freno
mecanico en una condicion de parada.

2-23 Activar retardo de freno

Rango:
0,0 - 50 s *0,0s

Funcioén:
Introducir el tiempo de retardo de freno de
inercia después del tiempo de rampa de
deceleracién. El eje se mantiene parado con
par total mantenido. Asegurese de que el freno
mecanico ha bloqueado la carga antes de que
el motor entre en modo de inercia. Consulte la
seccion Control de freno mecanico.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: referen- gal/s [30]

cia/rampas gal/min [31]
o/ gal/h [32]
(7% 0 3-** Referencia/Limites Ib/s [36]

Parametros para el manejo de referencias, definicién Ib/min [37]

de limitaciones, y configuracién de la reaccién del Ib/h [38]

convertidor de frecuencia a los cambios. Ib ft [391]

ft/s [40]

O 3-0* Limites referencia ft/m [41]
Parametros para ajustar la unidad de referencia, I/s [45]
limites e intervalos. I/min [46]

- I/h [47]

ka/s [50]
Opcién: kg/min [51]
Min. - Méax [0] kg/h [52]

X -Max - +Méax [1] pies 3 /s [55]
pies3 /min [56]

Funcion: pies3 /h [57]

Seleccionar el rango de la sefial de referencia y

de la sefial de realimentacién. Los valores de Funcién:

sefal pueden ser solamente positivos o positivos Seleccionar la unidad a utilizar en las referencias y

y negativos. El limite minimo puede ser un valor realimentaciones del control de proceso PID.

negativo, a menos que se haya seleccionado Veloc.

Lazo Cerrado [1] en el par. 1-00 Modo configuracion. SR HETEENEE Gl L

Seleccione Min. - Max [0] para valores Rango:
positivos solamente. -100.000,000 - par. 3-03 * Unidad 0,000
Seleccione -Max - +Max [1] para valores tanto .
positivos como negativos. Funcion:
Introducir la Referencia Minima. La Referencia
3-01 Referencia/Unidad Realimentacién minima es el valor minimo obtenible por la
Opcién: suma de todas las referencias.
Ninguno [0] La referencia minima sdlo esta activa si
* o, [1] en el par. 3-,00 Ralngo de referencia, se
RPM [2] selecciona Min - Max. [O],.
Nm [4] La unidad de referencia minima coincide con
bar (5] - la eleccion de la configuraci(')n del parametro
Pa (6] 1-00 Modo configuracion. Control de velocidad:
PPM (7] RPM; lazo cerrado: [Nm].
CICLO/min (8] - que la .unida.d seIeccic.)naba er.1, par. 3-01
PULSO/s [9] Referencia/Unidad Realimentacion
UNIDADES/s [10]
UNIDADES/min [11] Rango:
(L,J(':\”DADES/h Hg Par. 3-02 - 100.000,000 *1.500.000 Unidad
F [14] Funcion:
mz/s i [15] Introducir la Referencia méxima . La Referencia
m3/min [16] maxima referencia es el valor mas alto
m3/_h [17] obtenible sumando todas las referencias. La
t/min [23] referencia maxima coincide con
t/h [24] - la seleccién de configuracién del par 1-00
m [25] Modo configuracién: de Veloc. lazo cerrado [1],
m/s [26] RPM; de Par Lazo Cerrado [2], Nm.
m/min [27]
in wg [29]

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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- la unidad seleccionada en el par. 3-01
Referencia/Unidad Realimentacion.

3-04 Funcion de referencia

Opcion:

* suma (0]
Externa si/no [1]
Funcion:

Seleccione Suma [0] para sumar las fuentes

de referencia externa e interna.

Seleccione Externa si/no [1] para utilizar la fuente
de referencia interna o la externa.

O 3-1* Referencias
Parametros para ajustar las fuentes de referencia.
Seleccionar la(s) referencia(s) interna(s).
Seleccione Referencia interna bit 0/ 1 /2 [16], [17]
0 [18] para las entradas digitales correspondientes
en el grupo de parametros 5.1 * Entradas Digitales.

3-10 Referencia interna

Matriz [8]

Rango:

-100,00 - 100,00 % *0.00%

Funcioén:
Enter up to eight different preset references (0-7)
in this parameter, using array programming. La
referencia interna se indica como un porcentaje del
valor Refuax (par. 3-03 Referencia mdxima), o como
un porcentaje de las otras referencias externas. Si
se ha programado un valor de Refmin O (par. 3-02
Referencia minima), la referencia interna se calcula
como un porcentaje del rango de la referencia
completa, es decir, sobre la base de la diferencia
entre Refmax y Refmin. A continuacion, el valor se
suma a la Refmin. Al utilizar referencias internas,
seleccione Ref. interna LSB, MSB o EXB [16], [17] o
[18] para las entradas digitales correspondientes en
el grupo de pardametros 5.1* Entradas Digitales.

Ajuste predeterminado

Texto del display

130BA149.10

12 (+24V)

Preseleccién 76543210

¢— —10101010 29 [P. 5-13=Ref. interna LSB]
—— —11001100 32 [P. 5-14=Ref. interna MSB]
L ————— 11110000 33 [P. 5-15=Ref. interna EXB]

3-11 Velocidad fija [Hz]

Rango:

0,0 - par. 4-14 Hz X5Hz

Funcioén:
La velocidad. fija es una velocidad de salida fija a
la que funciona el convertidor de frecuencia cuando
se activa la funcion de velocidad fija.
Consulte el par. 3-80.

3-12 Valor de enganche/arriba-abajo

Rango:

0,00 - 100,00% *0.00%

Funcioén:
Introducir un valor de porcentaje (relativo) que
se sumara o restara de la referencia real para el
enganche arriba o abajo, respectivamente. Si se ha
seleccionado Enganche arriba en una de las entradas
digitales (par. 5-10 a 5-15), el valor porcentual
(relativo) se sumara a la referencia total. Si se ha
seleccionado Enganche abajo en una de las entradas
digitales (par. 5-10 a 5-15), el valor porcentual
(relativo) se restara de la referencia total. Obtenga
funcionalidad ampliada con la funcién de DigiPot.
Vea el grupo de par. 3-9* Potenciometro Digital.

3-13 Lugar de referencia

Opcion:

* Conex. a manual/auto [0]
Remoto [1]
Local [2]
Funcion:

Seleccionar qué lugar de referencia activar.
Seleccionar Conex. a manual/auto [0] para utilizar
la referencia local en modo manual; o bien, la
referencia remota en modo Auto.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Seleccione Remoto [1] para utilizar la referencia Referencia bus local [11]
remota en los dos modos, Manual y Auto. X potenciém. digital [20]
L1l Seleccione Local [2] para utilizar la referencia Entrada analdgica X30-11 [21]
(7% local en ambos modos, Manual y Auto. Entrada analdgica X30-12 [22]
Funcién:
Rango: Seleccionar la entrada de referencia a utilizar
-100,00 - 100,00 % % 0.00% por la segunda sefial de referencia. Los par.
3-15, 3-16 y 3-17 definen hasta tres sefiales de
Funcioén: referencia diferentes. La suma de estas sefiales
Definir un valor fijo (en %) que se agrega al valor de referencia definen la referencia real.
variable (definido en el par. 3-18 Recurso refer. Este pardmetro no se puede ajustar con
escalado relativo). La suma de los valores fijo y el motor en marcha.

variable (denominada Y en la siguiente ilustracién)

se multiplica por la referencia real (denominada 3-17_Recurso de referencia 3

X). Este producto se afade a la referencia real (X+ Opciodn:
X*Y/100) para obtener la referencia real resultante. Sin funcion [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entrada de frecuencia 29 (sélo FC 302) [7]
b v 5 Referencia Entrada de frecuencia 33 [8]
x| Z=xexnvsioo =P real * Referencia bus local [11]
- Potenciom. digital [20]
Entrada analégica X30-11 [21]
Entrada analdgica X30-12 [22]
Funcién:
Opcion: Seleccionar la entrada de referencia a utilizar
Sin funcién [0] por la tercera sefial de referencia. Los par.
¥ Entrada analégica 53 [1] 3-15, 3-16 y 3-17 definen hasta tres sefiales de
Entrada analégica 54 [2] referencia diferentes. La suma de estas sefiales
Entrada de frecuencia 29 (sélo FC 302) [7] de referelncia definen la referencia real.
Entrada de frecuencia 33 [8] Este parametro no se puede ajustar con

Referencia bus local [11] el motor en marcha.

Potenciom. digital [20] 3-18 Recurso de referencia de es-
Entrada analdgica X30-11 [21] lEs s o

Entrada analdgica X30-12 [22] Opcién:

Funcién: * sin funcién [0]
Seleccionar la entrada de referencia a utilizar Entrada analdgica 53 [1]
por la primera sefial de referencia. Los par. Entrada analdgica 54 [2]
3-15, 3-16 y 3-17 definen hasta tres sefiales de Entrada de frecuencia 29 (sélo FC 302) [7]
referencia diferentes. La suma de estas sefales Entrada de frecuencia 33 [8]
de referencia definen la referencia real. Referencia bus local [11]
Este parametro no se puede ajustar con Potenciom. digital [20]
el motor en marcha. Entrada analdgica X30-11 [21]

Entrada analdgica X30-12 [22]

Opcién: Funcion:

Sin funcion [0] Seleccionar un valor variable para afiadir al valor

Entrada analdgica 53 [1] fijo (definido en el par. 3-14 Referencia interna

Entrada analdgica 54 [2] relativa). La suma de los valores fijo y ,variable

Entrada de frecuencia 29 (sélo FC 302) [7] (denominada Y en la siguiente ilustracion) se

Entrada de frecuencia 33 [8] multiplica por la referencia real (denominada X).

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Este producto se afiade a la referencia real (X+
X*Y/100) para obtener la referencia real resultante.

<

Relativo Z Referencia
Z=X+X*Y/100 » real
resultanteA

X

130BA059.12

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

3-19 Velocidad fija [RPM]

Rango:
0 - par. 4-13 RPM X 150RPM

Funcion:
Introducir un valor para la velocidad fija njog, que
es una velocidad de salida fija. El convertidor
de frecuencia funciona a esta velocidad cuando
la funcion de velocidad fija esta activada. El
limite maximo se define en el par. 4-13 Limite
alto veloc. motor (RPM).
Consulte también el par. 3-80.

O Rampas

3-4*% Rampa 1

Por cada cuatro rampas (par. 3-4*, 3-5%, 3-6* y
3-7*) configurar los parédmetros de rampa: tipo

de rampa, tiempos de rampa (duracién de la
aceleracion y deceleracion) y nivel de compensacién
de tirones para las rampas en S.

Para empezar, ajuste los tiempos de rampa lineales
que corresponden a las cifras y férmulas.

RPM

P 4-13
Limite
superior

Referencia +— — —i— - I/]
|

P 1-25

Veloc. |
motor
P4-11 :

Limite
inferior

130BA169.10

il

1P 3-%2 ™
ITiempo de |T|me
rampa (X) de|
|decel. |

|P 3-*%1
|Tiempo de
Irampa (X)
de acel.

I<—tdec—>| b— taec —

Si se seleccionan rampas en S, ajuste el nivel de
compensacion de tirones no lineal requerido. Ajuste

la compensacion de tirones definiendo la proporcion
de tiempos de rampa arriba y abajo, donde la
aceleracion y la deceleracién son variables (es decir, [/
creciente o decreciente). Los ajustes de aceleracion
y deceleracion de rampas en S se definen como

un porcentaje del tiempo real de rampa.

Velocidad 130BA168.10
A
T~ Rel.Rampa () _~ el. Rampa (X)
Rampa-S comie acel. pa-S final decel.

Lineal

(Xp Rampgss tirone:
comien;
acpl.

ampa-S final

|

|

| Rel. Rampa (X)
|

| dexel.
|

I -
| I [ I |
| Tiempo de Tiempo de |

|<——rampa (X) —» |<——rampa (X) —»

de acel. de decel.

|

| |
| |
| | |

L] |

Rdl. Rampa Ompgnsamonl de |
| |

| | |

| ] |

l [ [

| |

3-40 Rampa 1 tipo

Opcion:

X Lineal (0]
Rampa-S [1]
Funcion:

Seleccione el tipo de rampa, en funcién de las
necesidades de aceleracion/deceleracion.

Una rampa lineal proporcionara una aceleracion
constante durante la rampa. Una rampa-S
proporcionara una aceleracion no-lineal,
compensando los tirones en la aplicacion.

3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa

Rango:
0.01 - 3600.00 s X s

Funcioén:
El tiempo de aceleracion de rampa es el tiempo
desde 0 RPM hasta la velocidad nominal del motor
nm,N (par. 1-25). Seleccionar un ramp-up calcule
tal que la corriente de salida no supera durante el
ramp la limite de intensidad en el par. 4-18. El valor
0,00 corresponde a 0,01 s en el modo de velocidad.
Véase “tiempo de deceleracidén” en el par. 3-42.

cuenta ¥ MNporm [ZJ('"- 1- 25]

Avrcf. [RPM] [s]

Par.3 —41 = !
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3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa

Rango:

0.01 - 3600.00 s X s

Funcion:
El tiempo de rampa de deceleracion es el tiempo
transcurrido desde la velocidad nominal del motor
nm,N (par. 1-25) a 0 RPM, siempre que no se
produzca una sobretensién en el inversor a causa
de un funcionamiento regenerativo del motor,
o si la intensidad generada alcanza el limite de
par (establecido en el par. 4-18). El valor 0,00
corresponde a 0,01 s en el modo de velocidad. Véase
“tiempo de rampa de aceleracion” en el par. 3-41.

tcucnta * 71 norm [p(lr' 1 - 2'3 ]
Par.3— 42 = 5
" Avef. [RPM] [#]

3-45 Rel. Rampal/Rampa-S comienzo acel

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de aceleracién (par. 3-41), en el que el par
de aceleraciéon aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-46 Rel. Rampal/Rampa-S al final de acel.

Rango:

1 - 99% X 50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de aceleracion (par. 3-41), en el que el par de
aceleracion disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-47 Rel. Rampal/Rampa-S comienzo dec.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir el periodo del tiempo total de rampa
de deceleracién (par. 3-42), en el que el par
de deceleracion aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

Ajuste predeterminado  Texto del display
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3-48 Rel. Rampal/Rampa-S al final de decel.

Rango:

1 - 99% X 50%

Funcion:
Introducir la proporcidn del tiempo total de rampa
de deceleracion (par. 3-42), en el que el par
de aceleracién disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacién de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-5*% Rampa 2

Seleccion de los parametros de rampa; véase 3-4%*,
3-50 Rampa 2 Tipo
Opcion:

* Lineal [0]
Rampa-S [1]
Funcion:

Seleccionar el tipo de rampa requerido, en funcion
de las necesidades de aceleracion/deceleracion.
Una rampa lineal proporcionara una aceleracion
constante durante la rampa. Una rampa-S
proporcionara una aceleracion no-lineal,
compensando los tirones en la aplicacion.

iNOTA!:
Si se selecciona Rampa-S [1] y se cambia
la referencia durante la rampa, el tiempo
de rampa puede prolongarse para realizar
un movimiento sin tirones, lo que puede producir
tiempos de arranque o parada mas largos.
Pueden ser necesarios ajustes adicionales
en las tasas de rampa-S o en los iniciadores
de conmutacion.

3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa

Rango:

0,01 - 3.600,00 s Xs

Funcioén:
Introducir el tiempo de rampa de aceleracion,
es decir, el tiempo de aceleracion desde 0 RPM
hasta la velocidad nominal del motor nm,n (par.
1-25). Seleccione un tiempo de aceleracion tal
que la intensidad de salida no exceda el limite de
intensidad del par. 4-18 durante la rampa. El valor
0,00 corresponde a 0,01 s en el modo de velocidad.
Véase el tiempo de deceleracion en el par. 3-52.

. tacel * Nporm [ par.l —25]
Par.3 —51 =
“ Avref [RPM]

L]
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3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa

Rango:
0,01 - 3.600,00 s. *Xs

Funcioén:
Introducir el tiempo de rampa de deceleracion, es
decir, el tiempo de deceleracién desde la velocidad
nominal del motor, nw,n (par. 1-25), hasta 0 RPM.
Seleccione un tiempo de deceleracidn tal que no se
produzca una sobretension en el inversor debido al
funcionamiento regenerativo del motor, y tal que la
intensidad generada no exceda el limite establecido
en el par. 4-18. El valor 0,00 corresponde a 0,01
s en el modo de velocidad. Véase el tiempo de
rampa de aceleracion en el par. 3-51.

tdee * Mporm | par.l — 25

Avref [RPM)]

3-55 Rel. Rampa2/Rampa-S comienzo acel

Rango:
1-99%

Par3 -32 = ] [s]

*50%

Funcion:
Introducir la proporcién del tiempo total de rampa
de aceleracion (par. 3-51), en el que el par
de aceleraciéon aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-56 Rel. Rampa2/Rampa-S al final de acel.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de aceleracion (par. 3-51), en el que el par de
aceleracion disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-57 Rel. Rampa2/Rampa-S comienzo dec.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de deceleracién (par. 3-52), en el que el par
de deceleracion aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones

Ajuste predeterminado
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conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-58 Rel. Rampa2/Rampa-S al final de decel.

Rango:

1 - 99% X 50%

Funcion:
Introducir la proporcidn del tiempo total de rampa
de deceleracion (par. 3-52), en el que el par de
deceleracion disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacién de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-6* Rampa 3
Configurar los parametros de rampa; véase 3-4%*,

3-60 Rampa 3 Tipo

Opcion:

* Lineal [0]
Rampa-S [1]
Funcioén:

Seleccionar el tipo de rampa, en funcién de
las necesidades de aceleracion y deceleracion.
Una rampa lineal proporcionara una aceleracion
constante durante la rampa. Una rampa-S
proporcionara una aceleracion no-lineal,
compensando los tirones en la aplicacion.

iNOTA!:
Si se selecciona Rampa-S [1] y se cambia
la referencia durante la rampa, el tiempo
de rampa puede prolongarse para realizar
un movimiento sin tirones, lo que puede producir
tiempos de arranque o parada mas largos.
Pueden ser necesarios ajustes adicionales
en las tasas de rampa-S o en los iniciadores
de conmutacidn.

3-61 Rampa 3 tiempo acel. rampa

Rango:
0,01 - 3.600,00 s Xs

Funcioén:
Introducir el tiempo de rampa de aceleracion,
es decir, el tiempo de aceleracion desde 0 RPM
hasta la velocidad nominal del motor nm,n (par.
1-25). Seleccione un tiempo de aceleracion tal
gue la intensidad de salida no exceda el limite de
intensidad del par. 4-18 durante la rampa. El valor

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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0,00 corresponde a 0,01 s en el modo de velocidad.
Véase el tiempo de deceleracion en el par. 3-62.

3-62 Rampa 3 tiempo desacel. rampa

Rango:
0,01 - 3.600,00 s *Xs

Funcion:
Introducir el tiempo de rampa de deceleracion, es
decir, el tiempo de deceleracién desde la velocidad
nominal del motor nM,N (par. 1-25) hasta 0 RPM.
Seleccione un tiempo de deceleracién tal que no se
produzca una sobretension en el inversor debido al
funcionamiento regenerativo del motor, y tal que la
intensidad generada no exceda el limite establecido
en el par. 4-18. El valor 0,00 corresponde a 0,01
s en el modo de velocidad. Véase el tiempo de
rampa de aceleracion en el par. 3-61.

tdee * Nporm [ par.l —25]

Par.3 —62 = ;
ar.3 — 62 A ref [RP] 5]

3-65 Rel Rampa3/Rampa-S comienzo acel

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de aceleracion (par. 3-61), en el que el par de
deceleracién aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-66 Rel Rampa3/Rampa-S al final de acel.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcioén:
Introducir la proporcién del tiempo total de rampa
de aceleracion (par. 3-61), en el que el par de
aceleracion disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-67 Rel. Rampa3/Rampa-S comienzo dec.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de deceleracion (par. 3-62), en el que el par
de deceleracién aumenta. Cuanto mayor sea el
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porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-68 Rel. Rampa3/Rampa-S al final de decel.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de deceleracion (par. 3-62), en el que el par de
deceleracion disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-7* Rampa 4
Configurar los parametros de rampa; véase 3-4%,

3-70 Rampa 4 Tipo

Opcion:

* Lineal [0]
Rampa-S [1]
Funcion:

Seleccionar el tipo de rampa, en funcién de
las necesidades de aceleracion y deceleracion.
Una rampa lineal proporcionara una aceleracion
constante durante la rampa. Una rampa-S
proporcionara una aceleracion no-lineal,
compensando los tirones en la aplicacion.

iNOTA!:
Si se selecciona Rampa-S [1] y se cambia
la referencia durante la rampa, el tiempo
de rampa puede prolongarse para realizar
un movimiento sin tirones, lo que puede producir
tiempos de arranque o parada mas largos.
Pueden ser necesarios ajustes adicionales
en las tasas de rampa-S o en los iniciadores
de conmutacion.

3-71 Rampa 4 tiempo acel. rampa

Rango:
0,01 - 3.600,00 s Xs

Funcion:
Introducir el tiempo de rampa de aceleracion,
es decir, el tiempo de aceleracion desde 0 RPM
hasta la velocidad nominal del motor nm,n (par.
1-25). Seleccione un tiempo de aceleracion tal
que la intensidad de salida no exceda el limite de
intensidad del par. 4-18 durante la rampa. El valor

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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0,00 corresponde a 0,01 s en el modo de velocidad.
Véase el tiempo de deceleracion en el par. 3-72.

acel * yorm [ par.l —25]

q = _ 1t .
Par3 -7l = A rof [RPI [s]

3-72 Rampa 4 tiempo desacel. rampa

Rango:
0,01 - 3.600,00 s *Xs

Funcion:
El tiempo de rampa de deceleracion es el tiempo
transcurrido desde la velocidad nominal del motor
nm,N (par. 1-25) a 0 RPM, siempre que no se
produzca una sobretension en el inversor a causa
de un funcionamiento regenerativo del motor,
o si la intensidad generada alcanza el limite de
par (establecido en el par. 4-18). El valor 0,00
corresponde a 0,01 s en el modo de velocidad. Véase
el tiempo de rampa de aceleraciéon en el par. 3-71.

tdec % Wnorm [])(H’-]. — 25

a oy | ..
Par3 —-72 = A rcf [RPM] (5]

3-75 Rel Rampa4/Rampa-S comienzo acel

Rango:

1 - 99% X 50%

Funcioén:
Introducir la proporcion del tiempo total de rampa
de aceleracién (par. 3-71), en el que el par
de aceleracion aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-76 Rel Rampa4/Rampa-S al final de decel.

Rango:
1 - 99% *50%
Funcion:
Introducir la proporcién del tiempo total de rampa
de aceleracion (par. 3-71), en el que el par de
aceleracién disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-77 Rel. Rampa4/Rampa-S comienzo dec.

Rango:
1-99%
Ajuste predeterminado

*50%
Texto del display

Funcion:
Introducir la proporcién del tiempo total de rampa
de deceleracion (par. 3-72), en el que el par
de deceleracion aumenta. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-78 Rel. Rampa4/Rampa-S al final de decel.

Rango:

1 - 99% *50%

Funcion:
Introducir la proporcién del tiempo total de rampa
de deceleracion (par. 3-72), en el que el par de
deceleracion disminuye. Cuanto mayor sea el
porcentaje, mayor sera la compensacion de tirones
conseguida, y por tanto, menores los tirones de
par que se produzcan en la aplicacion.

3-8* Otras rampas
Configurar parametros para rampas especiales,
p. ej. velocidad fija o parada rapida.

3-80 Tiempo rampa veloc. fija

Rango:
0,01 - 3.600,00 s *Xs

Funcion:
Introducir el tiempo de rampa de velocidad fija,
es decir, el tiempo de aceleracion/deceleracion
de 0 rpm a la frec. nominal del motor nm,n
(ajustada en el par. 1-25 Veloc. nominal motor).
Garantiza que la corriente de salida resultante
requerida para el tiempo de rampa de velocidad
fija determinado, no excede el limite de intensidad
del par. 4-18. El tiempo de rampa prefijada
tras la activacion una sefal de velocidad fija
mediante el panel de control, una entrada digital
o el puerto de comunicacién serie.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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RPN O 3-9* Potenciom. digital
La funcién de potencidmetro digital permite al
N P imte ato |- - usuario aumentar o disminuir la referencia real
(7% P 1-25 ajustando las entradas digitales mediante las
Velocidad del motor , N funciones AUMENTAR, DISMINUIR o BORRAR. Para
Vet sa 4 — N a.ctivar la funcién, al menos una entrada digital debe
P 4-11 RPM b N — ajustarse como AUMENTAR o DISMINUIR.
limite bajo t100 T 1og iTiempo i}
Rampa de Rampa de|
aceleracion |deceleraci{>n Rango:
renereae L ' 0,01 - 200,00% *0.10%
Funcion:
Introducir el tamafio de incremento requerido
o B o para AUMENTAR/DISMINUIR, como porcentaje
Par.3 — 80 = letosidedfia * tnorm [par.l = 25] [5] de la velocidad nominal ajustada en el par.

A velocidad fija [pard — 10
velocidad fija [pa ] 1-25. If INCREASE / DECREASE is activated the

resulting reference will be increased / decreased

3-81 Tiempo rampa parada rapida by the amount set in this parameter.
Rango: 3-91 Tiempo de rampa

0,01 - 3.600,00 s *3s
Rango:
Funcién: 0,001 - 3600,00 s *1,00s
Introducir el tiempo de rampa de parada rapida, es
Funcion:

decir, el tiempo de deceleracién desde la velocidad
nominal del motor hasta 0 RPM. Garantiza que no
se producird ningun sobrevoltaje en el inversor
como consecuencia del funcionamiento regenerativo
del motor requerido para conseguir el tiempo

de deceleracion dado. Garantiza también que

la corriente generada requerida para conseguir

el tiempo de deceleracion dado no supera el
limite de intensidad (ajustado en el par. 4-18).
La parada rapida se activa mediante una sefial

en una entrada digital programada o mediante

el puerto de comunicacién serie.

Introduzca el tiempo de rampa, es decir, el tiempo
para el ajuste de la referencia desde 0% a 100 %
de la funcidn de potencidmetro digital especificada
(AUMENTAR, DISMINUIR o BORRAR).

Si AUMENTAR/DISMINUIR esta activo mas tiempo
que el periodo de retardo de rampa especificado
en el par. 3-95, la referencia real aumentara o
disminuira segun este tiempo de rampa. El tiempo
de rampa se define como el tiempo utilizado

para ajustar la referencia en el tamafio de paso
especificado en el par. 3-90 Tamano de paso.

3-92 Restitucion de Energia

Opciodn:
RPM
*No [0]
P 4-13 RPM Si [1]
limite alto }— - — - — —
Referencia Funcion:

Seleccionar No [0] para reiniciar la referencia del
Potenciometro digital al 0% después del encendido.

P 1-25
Velocidad del motor

P4-11 RPM |—-—-

1

i l j I . 7 . . .
it bele | Seleccionar S/ [1] para restaurar al reiniciar la
1 Lo - - o
:P3_g‘1nempo ultima referencia del Potencidmetro Digital.
! lqrampa _ _
| — 3-93 Limite maximo
130BA069.10 @arada |
Rango:
-200 - 200 % ¥ 100%
7LPTa,p‘ida * norm [p(“"l - 25]

Par.3 — 81 =
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Funcioén:
Ajustar el valor maximo admisible para la
referencia resultante. Esto es aconsejable si
se utiliza el potenciémetro digital para afinar
el valor total de la referencia.

3-94 Limite minimo
Rango:
-200 - 200 % *-100%

Funcioén:
Ajustar el valor minimo admisible para la
referencia resultante. Esto es aconsejable si se
utiliza el potenciémetro dig. sélo para afinar
el valor total de la referencia.

3-95 Retardo de rampa

Rango:
0,000 - 3.600,00 s *1,000 s

Funcion:
Introducir el retardo necesario desde la activacion
de la funcién del potenciometro digital, hasta que el
convertidor de frecuencia comience a efectuar la
rampa del valor de referencia. Poniendo un valor de
0 ms, la referencia comienza la rampa tan pronto
como AUMENTAR/DISMINUIR se active. Véase
también el par. 3-91 Tiempo de rampa.

Velocidad

A

130BA158.11

P 3-95

»

Tiempo (s)

Incr.

Velocidad 130BA159.11

i
i
|
s \

Tiempo (s)

Decr. N
I

Incr.
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o Parametros: limites/ad-
vertencias

| J,] |
O 4-** Limites motor

Grupo de parametros para configurar
limites y advertencias

4-1* Limites motor

Definir limites de par, intensidad y velocidad para el
motor, y la reaccion del convertidor de frecuencia
cuando se sobrepasen los limites.

Un limite puede generar un mensaje en el display.
Una advertencia generara siempre un mensaje en el
display o en el bus de campo. Una funcion de control
puede iniciar una advertencia o una desconexion,

a partir de la cual el convertidor de frecuencia se
parara y generara un mensaje de alarma.

4-10 Direccion veloc. motor

Opcion:

* De izquierda a derecha [0]
De derecha a izquierda [1]
Ambos sentidos [2]
Funcioén:

Seleccionar la(s) direccién de velocidad del motor
necesaria. Utilice este pardametro para evitar
cambios de sentido no deseados. Cuando el par.
1-00 Modo configuracion esta ajustado a Proceso
[3], al par. 4-10 se ajusta a Izqda. a dcha. [0] de
forma predeterminada. El ajuste del par. 4-10 no
limita las opciones de ajuste del par. 4-13.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

4-11 Limite bajo veloc. motor [RPM]

Rango:

0 - par. 4-13 RPM X ORPM

Funcion:
Introducir el limite minimo para la velocidad del
motor. El limite bajo de velocidad del motor puede
ajustarse para que coincida con la velocidad minima
recomendada por el fabricante del mismo. El limite
bajo de velocidad del motor no puede exceder el
ajuste del par. 4-13, Limite alto veloc. motor [RPM].

4-12 Limite bajo veloc. motor [Hz]

Rango:

0 - par. 4-14 Hz X OHz

Funcion:
Introduzca por velocidad motriz la limite minima. El
limite bajo de velocidad del motor puede ajustarse

Ajuste predeterminado

Texto del display

para que se corresponda con la frecuencia de
salida minima del eje del motor. El limite bajo de
velocidad del motor no puede exceder el ajuste
del par. 4-14 Limite alto veloc. motor [HZz].

4-13 Limite alto veloc. motor [RPM]

Rango:
Par. 4-11 - Limite variable RPM % 3.600. RPM

Funcion:
Introducir el limite maximo para la velocidad
del motor. El limite alto de velocidad del motor
puede ajustarse para que coincida con la velocidad
nominal maxima recomendada por el fabricante
del mismo. El limite alto de velocidad del
motor debe ser superior al ajuste del par. 4-11,
Limite bajo veloc. motor [RPM].

iNOTA!:

El valor de la frecuencia de salida del
convertidor no debe ser nunca ser superior
aun 1/10 de la frecuencia de conmutacion.

4-14 Limite alto veloc. motor [Hz]

Rango:
Par. 4-12 - Limite bajo veloc. motor [F&] 120 Hz

Funcion:
Introducir el limite maximo para la velocidad
del motor. El limite alto de velocidad del motor
puede ajustarse para que se corresponda con la
frecuencia maxima recomendada por el fabricante
del eje del motor. El limite alto de velocidad
del motor debe ser superior al ajuste del par.
4-12 Limite bajo veloc. motor [Hz]

iNOTA!:

El valor de la frecuencia de salida del
convertidor nunca puede ser superior a un
1/10 de la frecuencia de conmutacion.

4-16 Modo motor limite de par

Rango:

0,0 - Limite variable % *160.0 %

Funcioén:
Introducir el limite de par maximo para el
funcionamiento del motor. El limite de par esta
activo en el rango de velocidades hasta, e incluida,
la velocidad nominal del motor ajustada en el par.
1-25 Veloc. nominal motor. Para evitar que el motor
alcance el par de calado, el ajuste predeterminado
es 1,6 x el par de motor nominal (valor calculado).

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Véase también el par. 14-25 Retardo descon.
con lim. de par. para mas detalles.

Si se modifica un ajuste en los parametros entre
el 1-00 y el 1-26, el par. 4-16 no se reajusta
automaticamente al valor predeterminado.

. 1308A077.10
Par Intensidad de motor

A
160%.

| Motor =160%
100%

| Motor =100% —

T ——
Velocidad [RPM]

n.nom 2 x n.nom
(P 1-25)

Si se modifica el par. 4-16, mientras
l que el par. 1-00 Modo configuracion
. esta ajustado a Veloc. lazo abierto
[0], el par. 1-66, Intens. min. a baja veloc.,
se reajusta automaticamente.

4-17 Modo generador limite de par

Rango:

0,0 - Limite variable % *160.0 %

Funcion:
Introducir el limite de par maximo para el
funcionamiento en modo generador. El limite de
par esta activo en el rango de velocidades hasta,
e incluida, la velocidad nominal del motor (par.
1-25). Vea la ilustracion del par. 4-16 Modo motor
limite de par, y consulte el par. 14-25 Retardo
descon. con lim. de par para mas detalles.
Si se modifica un ajuste en los parametros entre
el 1-00 y el 1-26, el par. 4-17 no se reajusta
automaticamente al valor predeterminado.

4-18 Limite intensidad

Rango:

0,0 - Limite variable % *160.0 %

Funcion:
Introducir el limite de intensidad para el
funcionamiento del motor y del generador. Para
evitar que el motor alcance el par de calado, el ajuste
predeterminado es 1,6 x el par de motor nominal
(valor calculado). Si se modifica un ajuste en los
parametros entre el 1-00 y el 1-26, el par. 4-18 no se
reajusta automaticamente al valor predeterminado.

Ajuste predeterminado  Texto del display

4-19 Frecuencia salida max.

Rango: —
*132,0Hz (ﬁ?
Funcion:

0,0 - 1.000,0 Hz
Introduzca el valor maximo de frecuencia de
salida. El par. 4-19 especifica el limite absoluto
de la frecuencia de salida del convertidor para
mejorar la seguridad en aplicaciones en las que
debe evitarse una sobrevelocidad accidental.
Este limite absoluto se aplica en todas las
configuraciones y es independiente del ajuste
del par. 1-00. Este parametro no se puede
ajustar con el motor en marcha.

4-3 * Control realim. motor

Este grupo de parametros incluye ajustes
para controlar y manejar los dispositivos
de realimentacion del motor, tales como

encoders y resolvers.

4-30 Funcion de pérdida de realim. del motor

Opcion:
Desactivado [0]
Advertencia [1]
* Desconexién [2]
Funcioén:

Seleccione la reaccion del convertidor de frecuencia
tras la deteccién de un fallo de realimentacién, esto
es, cuando la senal de realimentacién difiere de

la velocidad de salida en mas de lo especificado
en el par 4-31 Error de veloc. en realim. del
motor, durante el tiempo ajustado en el par. 4-32
Tiempo lim. pérdida realim. del motor

Seleccione Desactivado [0] si no se necesita
ninguna accion.

Seleccione Advertencia [1] para lanzar una
alarma solamente. El convertidor de frecuencia
continuara funcionando.

Select Desconexién [2] para desconectar el
convertidor de frecuencia.

4-31 Error de velocidad en realim. del motor

Rango:

1-600 RPM % 300RPM

Funcion:
Introducir el error maximo admisible de
arrastre entre el calculado y la velocidad real
de salida mecanica del eje.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Velocidad
[rpm]
|

130BA221.10

'e————— p4-32 —————»]

Tien:po
[seg.]

4-32 Tiempo lim. pérdida realim. del motor

Rango:
0,00 - 60,00 seg.

Funcion:

b 3 Oseg

Introducir el periodo de tiempo limite durante
el cual es admisible un error mayor que el error
de rastreo ajustado en el par. 4-31 Error de
veloc. en realim. del motor.

O 4-5*% Ajuste Advertencias
Definir limites de advertencias ajustables para
intensidad, velocidad, referencia y realimentacion.
Se muestran advertencias en el display, en la

salida programada o en

el bus serie.

Se muestran advertencias en la pantalla, la
salida configurada o el bus serie.
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Ajuste predeterminado

Texto del display

4-50 Advert. Intens. baja

Rango:

0,00 - par. 4-51 A *0,00A

Funcioén:
Introducir el valor de I.ow. Cuando la intensidad
del motor cae por debajo de este limite (isa1o),
la pantalla indica BAJA INTENSIDAD. Las salidas
de sefial se pueden programar para producir
una sefial de estado en el terminal 27 6 29
y en la salida de relé 01 6 02. Consulte el
diagrama en esta misma seccion.

4-51 Advert. Intens. alta

Rango:

Par. 4-50 - par. 16-37 A

XKpar. 16-37 A

Funcion:
Introducir el valor de IyigH. Cuando la intensidad del
motor supera este limite (IaiTo), la pantalla indica
ALTA INTENSIDAD. Las salidas de sefal se pueden
programar para producir una sefial de estado en
el terminal 27 6 29 y en la salida de relé 01 6 02.
Consulte el diagrama en esta misma seccion.

4-52 Advert. Veloc. baja

Rango:

4-53 RPM

0 - par. % ORPM

Funcioén:
Introducir el valor de n.ow. Cuando la velocidad
del motor cae por debajo de este limite (npajo) la
pantalla indica VELOCIDAD BAJA. Las salidas de
sefial se pueden programar para producir una sefial
de estado en el terminal 27 6 29 y en la salida de
relé 01 6 02. Programe el limite de sefial inferior de
la velocidad del motor, ngajo, dentro del intervalo
de operacion normal del convertidor de frecuencia.
Consulte el diagrama en esta misma seccion.

4-53 Advert. Veloc. alta

Rango:

Par. 4-52 - par. 4-13 RPM ¥ par. 4-13 RPM

Funcion:
Introducir el valor de nnigH. Cuando la velocidad
del motor sobrepasa este limite (naLto), la pantalla
indica ALTA VELOCIDAD. Las salidas de seiial se
pueden programar para producir una sefial de
estado en el terminal 27 6 29 y en la salida de relé
01 6 02. Programe el limite de sefial superior de

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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la velocidad del motor, naLto, dentro del intervalo
de operacion normal del convertidor de frecuencia.
Consulte el diagrama en esta misma seccion.

4-54 Advertencia referencia baja

Rango:

-999.999,999 - 999.999,999 * -999999.999

Funcion:
Introducir el limite de referencia inferior. Cuando la
referencia real desciende por debajo de este limite,
la pantalla indica "Referencia baja". Las salidas de
sefial se pueden programar para producir una senal
de estado en el 27 6 29 y en la salida de relé 01 6 02.

4-55 Advertencia referencia alta

Rango:

-999.999,999 - 999.999,999 * 999999,999

Funcioén:
Introducir el limite de referencia superior. Cuando la
referencia real supera este limite, la pantalla indica
"Referencia alta". Las salidas de sefal se pueden
programar para producir una sefal de estado en
el 27 6 29 y en la salida de relé 01 6 02.

4-56 Advertencia realimentacion baja

Rango:

-999.999,999 - 999.999,999 % -999999.999

Funcion:
Introducir el limite de realimentacion inferior.
Cuando la realimentacion desciende por debajo
de este limite, la pantalla indica "Realimentacion
Baja". Las salidas de sefial se pueden programar
para producir una sefial de estado en el 27 6
29 y en la salida de relé 01 6 02.

4-57 Advertencia realimentacion alta

Rango:

-999.999,999 - 999.999,999 * 999999.999

Funcion:
Introducir el limite de realimentacion superior.
Cuando la realimentacion supera este limite, la
pantalla indica "Realimentacion alta". Las salidas de
sefial se pueden programar para producir una sefial
de estado en el 27 6 29 y en la salida de relé 01 6 02.

4-58 Funcion fallo fase motor

Opcion:
No [0]
X si [1]

Ajuste predeterminado

Texto del display

Funcion:
Seleccione S/, para mostrar una alarma en el caso
de la falta de una fase del motor. Seleccione No,
para que no haya ninguna alarma en caso de falta
de una fase del motor. No obstante, si el motor
funciona sélo en dos fases, puede resultar dafiado
por sobrecalentamiento. Por lo tanto, se recomienda
encarecidamente conservar el ajuste Si.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

4-6* Bypass veloc.

Definir los parametros para ajustar las areas de
bypass de velocidad para las rampas.

Algunos sistemas requieren evitar algunas
veloc./frec. de salida debido a problemas

de resonancia en los mismos. Un maximo

de cuatro rangos de frequencias o velocidad
pueden ser evitados.

4-60 Velocidad bypass desde [RPM]

Matriz [4]

Rango:

0 - par. 4-13 RPM X 0 RPM

Funcion:
Algunos sistemas requieren evitar algunas
velocidades de salida debido a problemas de
resonancia de los mismos. Introduzca los limites
inferiores de velocidad a evitar.

4-61 Velocidad bypass desde [Hz]

Array [4]

Rango:

0 - par. 4-14 Hz X 0 Hz

Funcion:
Algunos sistemas requieren evitar algunas
veloc./frec. de salida debido a los problemas de
resonancia de los mismos. Introduzca limites
inferiores de velocidad a evitar.

4-62 Velocidad bypass hasta [RPM]

Matriz [4]

Rango:

0 - par. 4-13 RPM X 0rRPM

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Algunos sistemas requieren evitar algunas

(%. velocidades de salida debido a problemas de

resonancia de los mismos. Introduzca los limites
superiores de velocidad a evitar.

4-63 Veloc. bypass hasta [Hz]

Array [4]

Rango:
0 - par. 4-14 Hz X 0 Hz

Funcioén:
Algunos sistemas requieren evitar algunas
veloc./frec. de salida debido a los problemas de
resonancia de los mismos. Introduzca limites
superiores de velocidad a evitar.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: entrada/salida
digital

O 5-** E/S digital

Grupo de pardmetros por configurar la
entrada y salida digital.

O 5-0*% Modo E/S digital

Parametros para configurar el modo E/S. NPN/PNP
y el ajuste de E/S para entrada o salida.

5-00 Modo E/S digital

Opcion:

X pNP [0]
NPN [1]
Funcion:

Las entradas digitales y las salidas digitales
programadas son pre-programables para funcionar
tanto con sistemas PNP como NPN.

Seleccione sistemas PNP [0] para accidn sobre pulsos
direccionales positivos (). En los sistemas PNP, las
salidas o entradas se derivan a tierra (pull down).
Seleccione sistemas NPN [1] para accidn sobre
pulsos direccionales negativos (). Los sistemas
NPN se conectan a hasta + 24 V, internamente

en el convertidor de frecuencia.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

5-01 Terminal 27 modo E/S

Opcion:

XK Entrada [0]
Salida [1]
Funcion:

Seleccione Entrada [0] para definir el terminal
27 como una entrada digital.

Seleccione Salida [1] para definir el terminal
27 como una salida digital.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

5-02 Terminal 29 modo E/S

Opcion:

XK Entrada [0]
Salida [1]
Funcion:

Seleccione Entrada [0] para definir el terminal

29 como una entrada digital.

Seleccione Salida [1] para definir el terminal

29 como una salida digital.

Este parametro sélo esta disponible para el FC 302.

Ajuste predeterminado

Texto del display

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

5-1* Entradas digitales

Parametros para configurar las funciones de
entrada para los terminales de entrada.

Las entradas digitales se usan para seleccionar
varias funciones del convertidor de frecuencia.
Todas las entradas digitales pueden ajustarse
a las siguientes funciones:

Funcion de entrada Seleccionar Terminal

digital

Sin funcionamiento [0] Todos *term 32, 33
Reinicio [1] Todos

Inercia [2] Todos *term 27
Inercia y reinicio [3] Todos

Parada rapida [4] Todos

Freno CC [5] Todos

Parada [6] Todos
Arranque [8] Todos *term 8
Arranque por pulsos [9] Todos

Cambio de sentido [10] Todos *term 19
Arranque e inversién [11] Todos

Act. arranque adelante [12] Todos

Act. arranque inverso [13] Todos
Velocidad fija [14] Todos *term 29
Referencia interna, si [15] Todos
Ref.interna LSB [16] Todos
Ref.interna MSB [17] Todos
Ref.interna EXB [18] Todos
Mantener referencia [19] Todos
Mantener salida [20] Todos
Aceleracion [21] Todos
Deceleracién [22] Todos
Selec.ajuste LSB [23] Todos
Selec.ajuste MSB [24] Todos

Par. prec. inversa [26] 18, 19
Arrang./parada prec. [27] 18, 19

Engan. arriba [28] Todos
Enganc. abajo [29] Todos
Entrada del contador [30] 29, 33
Entrada de pulsos [32] 29, 33

Bit rampa 0 [34] Todos

Bit rampa 1 [35] Todos

Fallo de red [36] Todos

Inic. preciso pulsos [40] 18, 19

Det. precisa pulsos [41] 18, 19
Increm. DigiPot [55] Todos

Dismin. DigiPot [56] Todos

Borrar DigiPot [57] Todos
Contador A (ascend) [60] 29, 33
Contador A (descend) [61] 29, 33

Reset del contador A [62] Todos
Contador B (ascend) [63] 29, 33
Contador B (descend) [64] 29, 33

Reset del contador B [65] Todos

Todos = terminales 18, 19, 27, 29, 32, 33, X30/2,
X30/3, X30/4. X30/ son las terminales en MCB 101.
El terminal 29 sdlo esta disponible en el FC 302.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Las funciones dedicadas a una sola entrada digital
se definen en el parametro asociado.

Todas las entradas digitales pueden programarse
a las siguientes funciones:

Sin funcion [0]: El convertidor de frecuencia no
reaccionara a sefiales transmitidas al terminal.
Reinicio [1]: Reinicia el convertidor de frecuen-
cia después de una DESCONEXION/ALARMA.
No todas las alarmas pueden reiniciarse.
Inercia [2] (Entrada digital predeterminada
27): Parada por inercia, entrada invertida (NC).
El convertidor de frecuencia deja el motor en el
modo libre. ‘0’ I6gico => parada de inercia.
Inercia y reinicio inverso [3]: Entrada
invertida de parada de inercia y reset (NC).

El convertidor de frecuencia deja el motor en
el modo libre y reinicia la unidad. ‘0’ l6gico
=> parada de inercia y reset

Parada rapida [4]: Entrada invertida (NC).
Generar una parada de acuerdo con el tiempo
de rampa de parada rapida ajustado en el par.
3-81. Cuando el motor se para, el eje entra en
el modo libre. ‘0’ I6gico => Parada rapida.
Freno CC [5]: Entrada invertida para freno
CC (NC). Detiene el motor al alimentarlo con
CC durante un periodo de tiempo determinado.
Consulte los par. 2-01 a 2-03. Esta funcion sélo
estd activada cuando el valor del par. 2-02 es
distinto de 0. ‘0’ légico => Freno de CC.
Parada [6]: Funcidén de parada invertida.
Generar una funcién de parada cuando el
terminal seleccionado pasa del nivel légico

"1" al '0". La parada se lleva a cabo segln

el tiempo de rampa seleccionado (par. 3-42,
par. 3-52, par. 3-62, par. 3-72).

iNOTA!:

Cuando el convertidor de frecuencia
esta en el limite de par y ha recibido
una orden de parada, es posible que

no se detenga por si mismo. Para asegurarse
de que el convertidor de frecuencia se para,
configure una salida digital como Limite par y

Cambio de sentido [10]: (Entrada digital por
defecto 19). Cambiar el sentido de rotacidn
del eje del motor. Seleccione "1" ldgico para
cambiar de sentido. La sefial de cambio de
sentido sélo cambia la direccion de rotacion. No
activa la funcion de arranque. Seleccione ambas
direcciones en el par. 4-10 Direccion veloc.
motor. La funcion no esta activa con control
en Veloc. lazo cerrado [1] o Par lazo cerrado
[2] en el par. 1-00 Modo configuracién.
Arranque e inversion [11]: utilizar para el
arranque/parada y para el cambio de sentido
en el mismo cable. No permite ninguna sefial
de arranque al mismo tiempo.

Act. el arranque adelante [12]: utilizar

si el eje del motor s6lo debe girar en

sentido horario al arrancar.

Act. el arranque inverso [13]: utilizar

si el eje del motor debe girar en sentido
anti-horario en el arranque.

Velocidad fija [14] (Entrada digital por defecto
29): utilizar para cambiar entre referencia
externa y referencia interna. Seleccionar
Externa/Interna [2] en el par. 2-14. 0’
l6gico = referencias externas activas; 1’
l6gico = una de las cuatro referencias esta
activada, segun la tabla siguiente.

Referencia interna, si [15]: utilizar para
cambiar entre referencia externa y referencia
interna. Se asume que esta seleccionado
Externa si/no [1] en el parametro 3-04. ‘0’ l6gico
= referencias externas activas; ‘1’ Idgico = una
de las ocho referencias internas esta activa.
Ref. interna LSB [16]: La referencia interna
de LSB, MSB y EXB permite realizar una
seleccién entre una de las ocho referencias

de acuerdo con la tabla siguiente.

Ref. interna MSB [17]: La misma que
referencia interna LSB [16].

Ref. interna bit 2 [18]: La misma que
referencia interna LSB [16].

parada [27] y conecte esta salida digital a una Bitderef interna 2 1 o
entrada digital configurada como inercia. Ref. interna. 0 0 0 0
Ref. interna. 1 0 0 1
e Arranque [8] (Entrada digital por defecto Ref. interna. 2 0 1 0
18): Seleccione el arranque para una Ref. interna. 3 0 1 1
. Ref. interna. 4 1 0 0
orden de arranque/parada. ‘1’ logico = Ref. interna. 5 1 0 1
arranque, ‘0’ ldgico = parada. Ref. interna. 6 1 1 0
e« Arranque de pulsos [9]: el motor arranca si Ref. interna. 7 1 1 1

se aplica un pulso durante 2 ms como minimo.
El motor se detiene cuando se activa Parada.

Ajuste predeterminado

Texto del display  Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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e Mantener referencia [19]: Mantiene la e Parada precisa inv. [26]: Prolongar la
referencia actual. La referencia mantenida sefial de parada para dar una parada precisa
es ahora el punto de partida o condicién de independiente de velocidad.
aceleracion y deceleracién que se va a emplear. La funcién inversa de parada precisa esta
Si se utiliza aceleracién/deceleracion, el cambio disponible por los terminales 18 6 19.
de velocidad siempre se lleva a cabo después de e Arranq./parada prec. [27]: Utilizar cuando
la rampa 2 (par. 3-51 y 3-52) en el intervalo Det. precisa rampa [0] esté seleccionado en
0 - par. 3-03 Referencia maxima. el par 1-83 Funcion de parada precisa.

e Mantener salida [20]: Mantiene la frecuencia
real del motor (Hz). La frecuencia mantenida del
motor es ahora el punto de partida o condiciéon

Velocidad 130BA220.10
[rpm,Hz]

que se utilizarad para Aceleracién y Deceleracién. —
Si se utiliza aceleracidén/deceleracion, el cambio A CR e
de velocidad siempre se lleva a cabo después de s " | einacion de
la rampa 2 (par. 3-51 y 3-52) en el intervalo dslm‘td ‘ A\ :"mp“
0 - par. 1-23 Frecuencia motor. (Tpsml“o)s[sui

arada prediea

iNOTA!: Foin %
Cuando esta activada la opcién "Mantener
salida", el convertidor de frecuencia

no puede pararse mediante una sefial « Enganche arriba [28]: Seleccionar
de "arranque [13]" baja. Detenga el convertidor "Engan. arriba" o "Enganc.abajo" para
de frecuencia mediante un terminal programado aumentar o disminuir el valor de referencia
para inercia [2] o para inercia y reinicio. ajustado en el par. 3-12.

¢ Enganche abajo [29]: El mismo que
"Engan. arriba" [28].

e Entrada del contador [30]: Seleccionar
Entrada del contador si se desea utilizar la
Funcion de parada precisa del par. 1-83
como contador o contador compensado con
0 sin reinicio. Se debe fijar el valor del
contador en el par. 1-84.

o Entrada de pulsos [32]: Seleccionar "Entrada
de pulsos" cuando se utilice una secuencia de
pulsos como referencia o realimentacion. El
escalado se realiza en el grupo de par. 5-5%.

e Bit rampa 0 [34]

e Bit rampa 1 [35]

para activar el par. 14-10, Fallo aliment..

e Acelerar [21]: Seleccione acelerar y
decelerar si desea un control digital de la
aceleracion/deceleracion (potencidmetro de
motor). Active esta funcién seleccionando
"Mantener referencia" o "Mantener salida".

Si Acelerar se activa durante menos de 400
ms, la referencia resultante aumentara en un
0,1%. Si se activa Acelerar durante mas de 400
ms, la referencia resultante dard una rampa
segun la rampa 2 en el par. 3-41.

Sin cambio de velocidad 0 0 . , )

Reducida en %-valor 1 0 "Fallo aliment." esta activado en la

Incrementada en %-valor 0 1 situacion de ‘0’ logico.

Reducida en %-valor 1 1 e Par. prec. inversa [41]: Enviar una sefial
de parada por pulsos cuando se active la
funcion de parada precisa del par. 1-83 Funcién

o Deceleracion [22]: La misma que de parada precisa. Ver seleccion [26]. La
Aceleracién [21]. funcién "Det. precisa pulsos" esta disponible

o Selec. ajuste LSB [23]: Seleccionar Ajuste para los terminales 18 o 19.
LSB o Ajuste MSB para seleccionar uno de e Incremento DigiPot [55]: Utilizar la entrada
los cuatro ajustes. Ajustar el par 0-10, como una sefial de tipo AUMENTAR para la
Ajuste activo, a Ajuste mdltiple. funcion de potencidmetro digital descrita en

o Selec. ajuste MSB [24] (Entrada digital el grupo de parametros 3-9*.
predeterminada 32): La misma que e Disminucion DigiPot [56]: Utilizar la entrada
"Selec. ajuste LSB [23]". como una sefial de tipo DISMINUIR para la

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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funcién de potencidmetro digital descrita en 5-14 Terminal 32 entrada digital

el grupo de parametros 3-9%,

Opcion:
(.7%. e Borrar DigiPot [57]: Utilizar la entrada para % sin funcion [0]
BORRAR la referencia del potenciometro digital
descrita en el grupo de parametros 3-9%*. Funcién:
« Contador A [60]: (Sdlo en los terminales 29 Seleccione la funcién del rango de entrada digital
6 33) Entrada para el contador incremental disponible. Los contadores se utilizan en las
en el contador SLC. funciones de Smart Logic Control.

o Contador A [61]: (Sdlo en los terminales 29

6 33) Entrada para el contador decremental 5-15 Terminal 33 entrada digital

en el contador SLC. Opcién:

e Reset del contador A [62]: Entrada para ¥ Sin funcién [0]
puesta a cero del contador A. Contador A (ascend) [60]
e Contador B [63]: (Sdlo en los terminales 29 Contador A (descend) [61]
6 33) Entrada para el contador incremental Contador B (ascend) [63]
en el contador SLC. Contador B (descend) [64]
e Contador B [64]: (Sdlo en los terminales 29
6 33) Entrada para el contador decremental Funcion:
en el contador SLC. Seleccione la funcién del rango de entrada digital
e Reset del contador B [65]: Entrada para disponible y las opciones adicionales [60], [61],
puesta a cero del contador B. [63] y [64]. Los contadores se utilizan en las
funciones de Smart Logic Control.
Funcioén:

Opcion:

Seleccione la funcién del rango de entrada ;
*Sin funcion [0]

digital disponible.

5-11 Terminal 19 entrada digital Funcion:
Este parametro esta activo cuando el médulo
Funcion: de opcion MCB 101 estd instalado en el
Seleccione la funcion del rango de entrada convertidor de frecuencia.

digital disponible.

5-17 Terminal X30/4 entrada digital
5-12 Terminal 27 entrada digital Opcién:

Funcion: Sin funcion [0]

Seleccione la funcién del rango de entrada Funcién:

digital disponible. Este pardmetro esta activo cuando el médulo

5-13 Terminal 29 entrada digital de opcion MCB 101 esta instalado en el

convertidor de frecuencia.

Opcion:
* velocidad fija [14]
Contador A (ascend) [60] Opcion:
Contador A (descend) [61] *Sin funcién [0]
Contador B (ascend) [63]
Contador B (descend) [64] Funcioén:
Este parametro esta activo cuando el médulo
Funcion: de opcién MCB 101 esta instalado en el
Seleccione la funcién del rango de entrada digital convertidor de frecuencia.
disponible y las opciones adicionales [60], [61],
[63] y [64]. Los contadores se utilizan en las O 5-3* Salidas digitales
funciones de Smart Logic Control. Este parametro Parametros para configurar las funciones de salida
so6lo esta disponible para el FC 302. para los terminales de salida. Las 2 salidas digitales

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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de estado sélido son comunes para los terminales Salida digital SL B [81]
27 y 29. Ajustar la funcién de E/S para el terminal Salida digital SL C [82]
27 en el par. 5-01 Terminal 27 modo E/S 'y la Salida digital SL D [83]
funcion de E/S para el terminal 29 en el par. 5-02 Salida digital SL E [84]
. , Salida digital SL F [85]
Terminal 29 modo E/S.. Estos parametros no se Ref. local activa [120]
pueden ajustar con el motor en marcha. Ref. remota activa [121]
Sin alarma [122]
Sin funcionamiento [0] Coman. arran. activo [123]
Ctrl prep. [1] Func. inverso [124]
Unidad Lista [2] Convert. modo manual [125]
Unid. lista/remoto [3] Convert.. en modo auto [126]
Activar / sin advert [4]
VLT en func. [5] : .
Func. / sin advert. (6] Las salidas dlg.ltales.pueden programarse
Func. en ran./sin adv. [7] con estas funciones:
lemc' en ref./sin advert. [g] e Sin funcion [0]: predeterminado para todas
Alz:zg o advertencia [1[0% las salidas digitales y salidas de relé
En limite par [11] e Control preparado [1]: La placa de control
Fuera rango de intensidad [12] recibe alimentacién eléctrica.
Corriente posterior, baja [13] e Unidad lista [2]: El convertidor de frecuencia
Corriente anterior, alta [14] estd preparado para el funcionamiento y la
Fuera del rango de velocidad [15] placa de control tiene alimentacién.
Velocidad posterior, baja [16] e Unidad lista / control remoto [3]: El
Velocidad anterior, alta [17] idor de frecuencia esta preparado para
Fuera de rango de realimentacion [18] convertidor i prep P
< que realim. alta [19] su uso y estd en modo Auto On.
> que realim. baja [20] e Activar / sin advertencia [4]: El convertidor
Advertencia térmica [21] de frecuencia esta listo para funcionar. No se ha
Listo, sin adv. térm [22] dado orden de arranque o de parada (arrancar
Rem lis sin adv térm [23] / desactivar). No hay advertencias.
Listo, tension OK [24] ¢ VLT en funcionamiento [5]: El motor
Cambio de sentido [25] estd en marcha.
B,US.OK [26] e En funcionamiento / sin advertencia
Limite par y parada [27] . .
Freno, sin advert [28] [6]: La velocidad de salida es mayor que la
Fren. prep. sin fallos [29] velocidad definida en el par. 1-81 Vel. min.
Fallo freno (IGBT) [30] para func. parada [RPM]. El motor esta en
Relé 123 [31] marcha y no hay advertencias.
Control de freno mecanico [32] » Funcionando en rango / sin advertencia
Parada segura activada (FC 302 [33] [71: El motor esta funcionando dentro de los
solamente) rangos de intensidad y velocidad programados
Fuera de rango de ref. [40]

en los par. 4-50 a 4-53. No hay advertencias.

Por debajo de ref. baja [41] R . .

Por encima de ref. alta [42] ¢ Funcionando en referencia / sin

Contr. bus [45] advertencia [8]: El motor funciona a la
Contr. bus, t. lim. [46] velocidad de referencia.

Contr. bus, t. lim. [47] e Alarma [9]: Una alarma activa la salida.
Controlado por MCO [51] No hay advertencias.

Salida de pulsos [55] « Alarma o advertencia [10]: Una alarma
Comparador 0 [60] 0 una advertencia activa la salida.

ggmgzzgg: ; Egé% e A limite de par [11]: Se ha superado el limite
Comparador 3 [63] de par ajustado en el par. 4-16 6 4-17.

Regla l6gica 0 [70] e Fuera del rango de intensidad [12]: La
Regla Idgica 1 [71] intensidad del motor esta fuera del intervalo
Regla ldgica 2 [72] definido en el par. 4-18.

Regla logica 3 [73] e Corriente posterior baja [13]: La intensidad
Salida digital SL A (80] del motor es inferior a la ajustada en el par. 4-50.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Corriente anterior alta [14]: Laintensidad del
motor es inferior a la ajustada en el par. 4-51.
Fuera del rango de velocidad [15]
Velocidad posterior baja [16]: La
velocidad de salida es inferior al valor
ajustado en el par. 4-52.

Velocidad anterior, alta [17]: La
velocidad de salida es mayor que el valor
ajustado en el par. 4-53.

Fuera ran. realim. [18]: la realimentacién
esta fuera del rango ajustado en los

par. 4-56 y 4-57.

< que realim. alta [19]: La realimentacion
esta por debajo del limite ajustado en el par.
4-56 Advertencia realimentacién baja.

> que realim. baja [20]: La realimentacién
esta por encima del limite ajustado en el par.
4-57 Advertencia realimentacion alta.
Advertencia térmica [21]: La advertencia
térmica se activa cuando la temperatura
sobrepasa el limite en el motor, en el
convertidor de frecuencia, en la resistencia

de freno o en el termistor.

Listo, sin advertencia térmica [22]: El
convertidor de frecuencia esta preparado

para funcionar y no hay advertencia de
exceso de temperatura.

Remoto, listo, sin advertencia térmica [23]:
El convertidor de frecuencia esta preparado
para su uso y esta en modo Auto On. No hay
advertencia de exceso de temperatura.

Listo, tension correcta [24]: El convertidor
de frecuencia esta preparado para su uso y

la tension de alimentacién estd dentro del
rango de tensién especificado (vea la seccién
Especificaciones generales).

Cambio de sentido [25]: Cambio de sentido.
‘1’ Iégico = relé activado, 24 V CC cuando

el motor gira de izquierda a derecha. ‘0’
l6égico = relé no activado, sin sefal cuando el
motor gira de derecha a izquierda.

Bus OK [26]: Comunicacion activa (sin tiempo
limite) a través del puerto de comunicacion serie.
Limite de par y parada [27]: utilizar junto
con la parada de inercia y en condiciones de
limite de par. Si el convertidor de frecuencia
ha recibido una senal de parada y esta en el
limite de par, la sefial es ‘0’ ldgico.

Freno, sin advertencia de freno [28]: El
freno esta activado y no aparecen advertencias.
Freno preparado, sin fallos [29]: El

freno esta listo para su funcionamiento y

no presenta ningun fallo.

Danfiti
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Fallo de freno (IGBT) [30]: La salida

es "1’ ldgico cuando el IGBT de freno se ha
cortocircuitado. Utilice esta funcion para
proteger el convertidor de frecuencia en caso
de que haya un fallo en los médulos de freno.
Utilice la salida/relé para desconectar la tension
de alimentacion del convertidor de frecuencia.
Relé 123 [31]: El relé esta activado cuando
esta seleccionado Cddigo de control [0] en
el grupo de parametros 8-**,

Control de freno mecanico [32]: Permite
controlar un freno mecénico externo, consulte
la descripcion en la seccién Control de freno
mecanico, y en el grupo de par. 2-2%*.
Parada segura activa [33]: Indica que se ha
activado la parada segura en el terminal 37.
Fuera de rango de ref. [40]

Bajo ref., alta [41]

Sobre ref., alta [42]

Contr. bus [45]

Ctrl bus, 1 si t. lim [46]

Ctrl bus, 0 si t. lim [47]

Controlado por MCO [51]

Salida de pulsos [55]

Comparador 0 [60]: Consulte grupo de
parametros 13-1*, Si Comparador 0 se
evallia como VERDADERO, la salida sera
alta. De lo contrario, sera baja.
Comparador 1 [61]: Consulte grupo de
parametros 13-1*, Si Comparador 1 se
evalla como VERDADERO, la salida sera
alta. De lo contrario, sera baja.
Comparador 2 [62]: Consulte grupo de
parametros 13-1*. Si Comparador 2 se
evalla como VERDADERO, la salida sera
alta. De lo contrario, sera baja.
Comparador 3 [63]: Consulte grupo de
parametros 13-1*, Si Comparador 3 se
evallia como VERDADERO, la salida sera
alta. De lo contrario, sera baja.

Regla légica 0 [70]: Consulte par. del
grupo 13-4*. Si Regla légica 0 se evalla
como VERDADERO, la salida sera alta. De

lo contrario, sera baja.

Regla légica 1 [71]: Consulte par. del
grupo 13-4*. Si Regla légica 1 se evalla
como VERDADERA, la salida serd alta. De

lo contrario, sera baja.

Regla légica 2 [72]: Consulte par. del
grupo 13-4*. Si Regla logica 2 se evallua
como VERDADERA, la salida sera alta. De

lo contrario, sera baja.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Regla légica 3 [73]: Consulte par. del
grupo 13-4*, Si Regla logica 3 se evallua
como VERDADERA, la salida sera alta. De
lo contrario, sera baja.

Salida digital A del SL [80]: Consulte el
par. 13-52, Accién Controlador SL. La salida

Danfiti
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entrada digital de conexién de bus o [Hand

on] o [Auto on], y no hay activo ningun
comando de parada o arranque

Func. inverso [124]: La salida es alta cuando
el convertidor de frecuencia esta funcionando en
sentido antihorario (producto légico de los bits

i

de estado "en funcionamiento" e "inverso").
Drive modo manual [125]: La salida es
alta cuando el convertidor de frecuencia
esta en modo manual (tal como indica el
LED superior [Hand on]).

Dispos. en modo auto. [126]: La salida
es alta cuando el convertidor de frecuencia
esta en modo automatico (tal como indica
el LED superior [Auto on]).

5-30 Terminal 27 salida digital

sera alta cuando se ejecute la accion de Smart
Logic [38] Aj. sal. dig. A alta. La salida sera o
baja cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [32] Aj. sal. dig. A baja.

e Salida digital SL B [81]: Consulte el par.
13-52, Accién Controlador SL. La salida sera o
alta cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [39] Aj. sal. dig. B alta. La salida sera
baja cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [33] Aj. sal. dig. B baja.

o Salida digital SL C [82]: Consulte el par.

13-52, Accion Controlador SL. La salida sera Opciodn:
alta cuando se ejecute la accién del Smart Contr. bus [45]
Logic [40] Aj. sal. dig. C alta. La salida seré Ctrl. bus, 1 sit. lim. [46]
baja cuando se ejecute la accién del Smart Ctrl. bus, 0 sit. lim. [47]
Logic [34] Aj. sal. dig. C baja.

. Salida digital SL D [83]: Consulte el par. Funcién:

Seleccione Contr. bus [45] para controlar la
salida mediante bus. El estado de la salida se
ajusta en el par. 5-90. El estado de la salida se
retiene en caso de tiempi limita de bus.

Seleccione Ctrl. bus, 1 sit. lim.t [46] para controlar
la salida mediante bus. El estado de la salida se
ajusta en el par. 5-90. En caso de tiempo limite de
bus, el estado de la salida se ajusta alto (Si).
Seleccione Ctrl. bus, 0 si t. lim. [47] para controlar
la salida mediante bus. El estado de la salida se
ajusta en el par. 5-90. En caso de tiempo limite de
bus, el estado de la salida se ajusta bajo (No).

5-31 Terminal 29 salida digital

13-52, Accién Controlador SL. La salida sera
alta cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [41] Aj. sal. dig. D alta. La salida sera
baja cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [35] Aj. sal. dig. D baja.

o Salida digital SL E [84]: Consulte el par.
13-52, Accién Controlador SL. La salida sera
alta cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [42] Aj. sal. dig. Es alta. La salida sera
baja cuando se ejecute la accién del Smart
Logic [36] Aj. sal. dig. E baja.

e Salida digital SL F [85]: Consulte el par.
13-52, Accién Controlador SL. La salida sera
alta cuando se ejecute la accién del Smart

Logic [43] Aj. sal. dig. F alta. La salida sera Opcioén:
baja cuando se ejecute la accidén del Smart Contr. bus [45]
Logic [37] Aj. sal. dig. F baja. Ctrl. bus, 1 sit. lim. [46]
o Referencia local activa [120]: La salida es Ctrl. bus, 0 si t. lim. [47]
alta cuando el par. 3-13 Lugar de referencia
Funcioén:

= Local [2], o cuando el par. 3-13 Lugar de
referencia = [0] Conex. a manual/auto, al
mismo tiempo que el LCP estd en modo manual.

e Referencia remota activa [121]: La salida
es alta cuando el par. 3-13 Lugar de referencia
= Remota [1], o Conex. a manual/auto [0], al
mismo tiempo que el LCP esta en modo auto.

e Sin alarma [122]: El valor de la salida es
alto si no hay presente ninguna alarma.

¢ Comando de arranque activo [123]: La
salida es alta cuando hay activo un comando
de arranque, por ejemplo, a través de la

Seleccione Contr. bus [45] para controlar la
salida mediante bus. El estado de la salida se
ajusta en el par. 5-90. El estado de la salida se
retiene en caso de tiempi limita de bus.

Seleccione Ctrl. bus, 1 sit. Iim. [46] para controlar
la salida mediante bus. El estado de la salida se
ajusta en el par. 5-90. En caso de tiempo limite de
bus, el estado de la salida se ajusta alto (Si).
Seleccione Ctrl. bus, 0 si t. lim. [47] para controlar
la salida mediante bus. El estado de la salida se

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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ajusta en el par. 5-90. En caso de tiempo limite de
bus, el estado de la salida se ajusta bajo (No).

5-32 Terminal X30/6 salida digital (MCB 101)
Opcion:
* sin funcionamiento [0]

Funcion:
Este parametro esta activo cuando el mddulo
de opcion MCB 101 estd montado en el
convertidor de frecuencia.

5-33 Terminal X30/7 salida digital (MCB 101)
Opcioén:
* sSin funcionamiento [0]

Funcion:
Este parametro estéd activo cuando el modulo
de opcién MCB 101 esta montado en el
convertidor de frecuencia.

5-4* Relés
Parametros para configurar la sincronizacién y
las funciones de salida para los relés.

5-40 Relé de funcion

Opcion:

Matriz [8]
(Relé ) [0]
(Relé 2) [1]
Relé 7 [6]
Relé 8 [7]
Relé 9 [8]
Bit de cddigo de control 11 [36]
Bit céd. control 12 [37]

El Relé 2 sdlo esta incluido en el FC
302. El pardmetro 5-40 tiene las
mismas opciones que el parametro 5-30,
incluidas las opciones 36 y 37.

Funcion:
Seleccione opciones para definir la fun-
cién de los relés.
Seleccione entre los relés mecanicos disponibles
en una funcion matricial.

Ejemplo: par. 5-4* => 'OK’ => Relé de
funcion => 'OK’ => [0] => 'OK’ => seleccionar
funcidén. El relé 1 tiene el num. de matriz
[0]. El relé 2 tiene el num. [1].
Cuando la opcién de relé MCB 105 se instala
en la unidad, esta disponible la siguiente
seleccion de relés:

Relé 7 => Par. 5-40 [6]
Relé 8 => Par. 5-40 [7]
Relé 9 => Par. 5-40 [8]

Ajuste predeterminado

Texto del display

Selecciones las opciones de la funcion de relé en la
misma lista que para las funciones de la salida de
estado sdlido, consulte el par. 5-3* y los siguientes:
Bit de cddigo de control 11 [36]: El bit 11 del cédigo
de control controla el relé 01. Consulte la seccidén
Cédigo de control de acuerdo con el perfil FC (CTW).
Esta opcion sdlo esta disponible en el par. 5-40.

Bit de cédigo de control 12 [37]: El bit 12 del cédigo
de control controla el relé 02. Consulte la seccion
Cddigo de control de acuerdo con el perfil FC (CTW).

5-41 Retardo conex., relé

Matriz [8] (Relé 1 [0], Relé 2 [1], Relé
7 [6], Relé 8 [7], Relé 9 [8])

Rango:

0,01 - 600,00 s *0,01s

Funcion:
Introducir el retardo del tiempo de corte del
relé. Seleccione uno de los relés mecanicos
internos disponibles y MCO 105 en una funcién
matricial. Véase el par. 5-40.

130BA171.10

Evento
seleccionado

Salida
de relé |
Retardo activado Retardo desactivado
P 5-41 P 5-42
Evento
seleccionado
Salida
de relé
Retardo activado
P 5-41

5-42 Retardo desconex., relé

Matriz [8] (Relé 1 [0], Relé 2 [1], Relé
7 [6], Relé 8 [7], Relé 9 [8])

Rango:

0,01 - 600,00 s. *0,01s

Funcion:
Introducir el retardo del tiempo de corte del
relé. Seleccione uno de los relés mecanicos

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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internos disponibles y MCO 105 en una funcién
matricial. Véase el par. 5-40.

130BA172.10

Evento
seleccionado

Salida
de relé

Retardo ala Retardo a la
Conexién Desconexién
P 5-41 P 5-42

Si la condicion “Evento seleccionado” cambia
antes de que expire el temporizador de retardo
a la conexion o desconexidn, la salida de

relé no se vera afectada.

O 5-5*% Entrada de pulsos

Los parametros de entrada de pulso se utilizan
para seleccionar una ventana apropiada para

el area de referencia del pulso, configurando
los ajustes de escalado y de filtros para las
entradas de pulsos. Los terminales de entrada
29 6 33 funcionan como entradas de referencia
de frecuencia. Ajuste el terminal 29 (par. 5-13)
o el terminal 33 (par. 5-15) a Entrada de pulsos
[32]. Si se utiliza el terminal 29 como entrada,
el par. 5-01 debe ajustarse a Entrada [0].

Ref. 130BA076.10
[RPMIA

Valor ref.
alto -+
P 5-53/
p 5-58

bajo
P 5-52/
p 5-57

I
I
I
Valor ref. :
|
I

I
Freqg. baja
P 5-50/
P 5-55

Freq. alta Entrada
P 5-51/ [HZz]
P 5-56

5-50 Term. 29 baja frecuencia

Rango:

0 - 110.000 Hz * 100Hz

Ajuste predeterminado

Texto del display

Funcion:
Ajustar el limite de baja frecuencia correspondiente
a la velocidad baja del eje del motor (es decir, el
valor bajo de referencia) del par. 5-52. Consulte
el diagrama en esta misma seccion.
Este parametro sélo esta disponible para el FC 302.

5-51 Term. 29 alta frecuencia

Rango:

0 - 110.000 Hz * 100Hz

Funcion:
Ajustar el limite de alta frecuencia correspondiente
a la velocidad alta del eje del motor (es decir, el
valor alto de referencia) del par. 5-53.
Este parametro sélo esta disponible para el FC 302.

5-52 Term. 29 valor bajo ref. /realim

Rango:

-1.000.000,000 - par. 5-53 * 0.000

Funcion:
Ajustar el limite del valor bajo de referencia para
la velocidad del eje del motor [RPM]. Este es
también el valor de realimentacién mas bajo,
consulte también el par. 5-57. Ajustar el terminal
29 a salida digital (par. 5-02 = Salida [1] y
el par. 5-13 = valor aplicable).
Este parametro sélo esta disponible para el FC 302.

5-53 Term. 29 valor alto ref. /realim

Rango:

Par. 5-52 - 1.000.000,000 %X 1500.000

Funcion:
Introducir el valor alto de referencia [RPM]
para la velocidad del eje del motor y el valor
alto de realimentacion, consulte también el
par. 5-58. Seleccione el terminal 29 como
una salida digital (par. 5-02 = Salida [1] y
el par. 5-13 = valor aplicable).
Este parametro sélo esta disponible para el FC 302.

5-54 Tiempo filtro pulsos constante #29

Rango:

1 - 1.000 ms * 100ms

Funcion:
Introducir el tiempo de filtro de pulsos constante
#29 El filtro de pulsos amortigua las oscilaciones
de la sefal de realimentacion, lo cual es una
ventaja si hay mucho ruido en el sistema. Un

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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valor alto de la constante proporciona una mejor
amortiguacion, pero también aumenta el retardo
de tiempo a través del filtro. Este parametro
sblo esta disponible para el FC 302.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

5-55 Terminal 33 baja frecuencia

Rango:
0 - 110.000 Hz

* 100Hz

Funcion:
Introducir la baja frecuencia correspondiente con
la velocidad baja del eje del motor (es decir, el
valor bajo de referencia) del par. 5-57. Consulte
el diagrama en esta misma seccidn.

5-56 Terminal 33 Alta frecuencia

Rango:

0 - 110.000 Hz * 100Hz

Funcioén:
Introducir la alta frecuencia correspondiente con
la velocidad alta del eje del motor (es decir, el
valor alto de referencia) del par. 5-58.

5-57 Term. 33 valor bajo ref. /realim

Rango:

-100.000,000 - par. 5-58) % 0.000

Funcioén:
Introducir el valor de baja referencia [RPM]
para la velocidad del eje del motor. Este
es también el valor bajo de realimentacion,
consulte también el par.5-52.

5-58 Term. 33 valor alto ref. /realim

Rango:

Par. 5-57 - 100.000,000 * 1500.000

Funcion:
Introducir el valor alto de referencia [RPM] para
la velocidad del eje del motor. Consulte también
el 5-53 Term. 29 valor alto ref. /realim

5-59 Tiempo filtro pulsos constante #33

Rango:

1 - 1.000 ms * 100ms

Funcioén:
Introducir el tiempo de filtro de pulsos constante
#29 Un filtro de paso bajo reduce la influencia
y amortigua las oscilaciones en la sefal de
realimentacién desde el control.

Ajuste predeterminado

Texto del display
194

Esto es una ventaja, por ejemplo, si hay una gran
cantidad de ruido en el sistema. Este parametro
no se puede ajustar con el motor en marcha.

5-6 * Salidas de pulso

Parametros para configurar las funciones de
escalado y salida de las salidas de pulsos Las salidas
de pulsos estan designadas a los terminales 27

0 29. Seleccione los terminales 27 y 29 como
Salida [1] en los par. 5-01 y 5-02.

Valor de salida 130BA089.11

Valor de salida

alto -, —_—— e ————
P 5-60(term27)
P 5-63(term29)

ol
Freqg. alta Salida
P 5-62(term27) [Hz]

P 5-65(term29)

Opciones para las variables de lectura de la salida:

*Sin funcion [0]
Controlado por MCO [51]
Frecuencia de salida [100]
Referencia [101]
Realimentacién [102]
Intensidad motor [103]
Par relat. al limite [104]
Par relativo al nominal [105]
Potencia [106]
Velocidad [107]
Par [108]
Funcion:

Parametros para configurar las funciones de
escalado y salida de las salidas de pulsos Las salidas
de pulsos estan designadas a los terminales 27

0 29. Seleccione los terminales 27 y 29 como
Salida [1] en los par. 5-01 y 5-02.

5-60 Terminal 27 salida pulsos variable
Opciodn:

* sSin funcionamiento [0]
Funcioén:

Seleccionar la variable para su visualizacion
en el display del terminal 27.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-62 Frec. max. salida de pulsos #27

Rango:

0 - 32.000 Hz * 5.000Hz

Funcion:
Ajustar la frecuencia maxima para el terminal 27,
coincidente con la variable de salida del par 5-60.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-63 Terminal 29 salida pulsos variable
Opcion:
* Sin funcionamiento [0]

Funcion:
Seleccionar la variable para su visualizacidon
en el display del terminal 29. Este pardametro
so6lo esta disponible en el FC 302.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-65 Frec. max. salida de pulsos #29

Rango:

0 - 32.000 Hz % 5.000Hz

Funcion:
Ajustar la frecuencia méxima para el terminal 29,
coincidente con la variable de salida del par. 5-63.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-66 Terminal X30/6 variable de
salida de pulsos

Opcion:
* Sin funcionamiento [0]

Funcion:
Seleccionar la variable para la lectura en el
terminal X30/6. Este parametro no se puede
ajustar con el motor en marcha.
Este parametro estéd activo cuando el modulo
de opcién MCB 101 esta instalado en el
convertidor de frecuencia.

5-68 Frec. max. salida pulsos #X30/6

Opcion:
* sin funcionamiento [0]
Funcion:

Seleccionar la frecuancia maxima en el terminal
X30/6 consultando la variable de salida del

Ajuste predeterminado

Texto del display

0 5-7* Entr. encoder 24 V

par 5-66. Este parametro no se puede ajustar
con el motor en marcha.

Este parametro estad activo cuando el modulo
de opcién MCB 101 estad montado en el
convertidor de frecuencia.

i

Par. para configurar el encoder de 24 V.

Conecte el encoder de 24 V al terminal 12
(suministro de 24 V CC), al terminal 32 (Canal A),
al terminal 33 (Canal B) y al terminal 20 (tierra).
Las entradas digitales 32/33 estan activas para las
entradas del encoder cuando esté seleccionado
Encoder 24 V en el par. 1-02 y en el par. 7-00. El
encoder utilizado es de tipo doble canal (A y B) de
24 V. Maxima frecuencia de entrada: 110 kHz.

(@) 130BA090.11
O

>

N 2

+ < MmO

12 3213320
— —

O O

Encoder 24V ¢ 10-30V

5-70 Term. 32/33 resolucidon encoder

Rango:

128 - 4.096 PPR % 1024PPR

Funcion:
Ajustar los pulsos del encoder por revolucion del eje
del motor. Leer el valor correcto del encoder.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-71 Term.32/33 direc. encoder

Opcion:
*Izqda. a dcha. [0]

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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De derecha a izquierda [1]

Funcioén:
Cambia la direccidn de rotacién detectada del
encoder sin necesidad de cambiar el cableado.
Seleccione Izgda. a dcha. [0] para ajustar el
canal A a 90° (grados eléctricos) de retraso con
respecto al canal B cuando el eje del encoder gira
en sentido horario. Seleccione Dcha. a izqda. [1]
para ajustar el canal A a 90° (grados eléctricos)
de adelanto con respecto al canal B cuando el
eje del encoder gira en sentido horario.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-72 Term. 32/33 numerador engran

Rango:

1,0 - 60.000 N/A X 1N/D

Funcion:
Introducir el valor de numerador para una
relacion de engranaje entre el encoder y el eje
de conduccion. El numerador esta relacionado
con el eje del encoder y el denominador lo esta
con el eje de conduccidén. Utilice este parametro
para ajustar un multiplicador en la realimentacion
del encoder, para compensar la relacién entre los
giros del encoder y los giros del motor.
Ejemplo:
La velocidad en el eje del encoder = 1000 RPM, y la
velocidad en el eje de conduccion es 3000 RPM:
Par. 5-72 = 1.000 y par. 5-73 = 3.000, o
par. 5-72 = 1y par. 5-73 = 3.
Si el principio de control del motor es Lazo
cerrado Flux [3] en el par. 1-01, la relacién
de engranaje entre el motor y el encoder debe
ser 1: 1. (Sin engranaje).
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

5-73 Term 32/33 denominador engran.

Rango:

1,0 - 60.000 N/A X 1N/D

Funcion:
Introducir el valor del denominador para una
relacion de engranaje entre el encoder y el eje de
conduccién. El numerador esta relacionado con el
eje del encoder y el denominador lo esta con el eje
de conduccién. Véase también el par. 5-72.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

Ajuste predeterminado

Texto del display
196

0 5-9* Controlado por bus

Este grupo de parametros selecciona salidas digitales
y de relé mediante un ajuste del bus de campo.

5-90 Control de bus digital y de relé

Rango:
0 - FFFFFFFF

Funcion:
El pardmetro guarda el estado de los relés y
salidas digitales controlados por bus.
Un 1’ Iégico indica que la salida es alta o activa.
Un ‘0’ Idgico indica que la salida es baja o inactiva

Bit 0 Salida digital CC terminal 27

Bit 1 Salida digital CC terminal 29

Bit 2 GPIO Salida digital CC terminal X 30/6
Bit 3 GPIO Salida digital CC terminal X 30/7
Bit 4, Relé de CC 1 terminal de salida
Listo:

Bit 5 Relé de CC 2 terminal de salida
Bit 6 Opcidén B relé 1 terminal de salida
Bit 7 Opcion B relé 2 terminal de salida
Bit 8 Opcién B relé 3 terminal de salida
Bit 9-15 | Reservado para uso futuro

Bit 16 Opcidén C relé 1 terminal de salida
Bit 17 Opcion C relé 2 terminal de salida
Bit 18 Opcién C relé 3 terminal de salida
Bit 19 Opcién C relé 4 terminal de salida
Bit 20 Opcidn C relé 5 terminal de salida
Bit 21 Opcion C relé 6 terminal de salida
Bit 22 Opcién C relé 7 terminal de salida
Bit 23 Opcién C relé 8 terminal de salida
Bit Reservado para uso futuro

24-31

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: entrada/salida 1. Par. 6-01 Funcién Cero Activo
analégica 2. Par. 5-74 Funcién pérdida encoder
3. Par. 8-04 Func.Tiempo limite céd.ctrl. o
0 6-** E/S analégica La frecuencia de salida del convertidor puede: (7%

Grupo de parametros para ajustar la configuraciéon

) o La frecuencia de salida del convertidor puede:
de la entrada y salida analdgica

e [1] mantenerse en su valor actual
e [2] irse a parada
[3] irse a la velocidad fija
e [4] irse a la velocidad maxima
[5] ir a parada y posterior desconexién

O 6-0* Modo E/S analdgico
Grupo de parametros para ajustar la configuracidon
de E/S analdgica.
El FC 300 esta equipado con 2 entradas analdgicas:
Terminal 53 y 54. Las entradas analdgicas del FC
302 pueden asignarse libremente a cualquier tensién

(-10V - +10V) o entrada de corriente (0/4 - 20 mA). Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

iNOTA!:
Los termistores pueden conectarse a una - 6-1* Entrada analdgica 1
entrada analdgica o a una digital. Parametros para configurar el escalado y los limites

para la entrada analdgica 1 (terminal 53)

6-00 Tiempo Limite Cero Activo

Rango:
1-99s * 10s [Rw] :
g
Funcion: P 3-03 150 8
Introducir el periodo de Tiempo limite de cero 1200
activo. El Tiempo limite de cero activo esta activo 900
para entradas analdgicas, es decir, terminal 53 600
o terminal 54, asignadas a corriente y utilizadas P 302 oo
como fuentes de referencia o de realimentacion. 1 0 ™
Si el valor de una sefial de referencia asociada Entrada Analdgica

con la entrada de corriente seleccionada cae por
debajo del 50% del valor ajustado en el par. 6-10,

6-12, 6-20 0 6-22 durante un periodo de tiempo 6-10 Terminal 53 escala baja V

superior al ajustado en el par. 6-00, se activara la

. . . Rango:
funcion seleccionada en el parametro 6-01. 9
-10.0 - par. 6-11 X 0.07v
6-01 Funcion Cero Activo
= Funcion:
Opcion: . " .
Introducir el valor de tension bajo. El valor de
*No [0] .
. escalado de esta entrada analdgica corresponde al
Mantener salida [1] . ;. .
valor de referencia minimo, ajustado en el par. 3-02.
Parada [2] . - - . .
. = Véase también la seccién Manejo de referencias.
Velocidad fija [3]
Velocidad max. [4] 6-11 Terminal 53 escala alta V
Parada y desconexion [5] Rango:
Funcién: Par. 6-10 a 10,0 V % 10,0V
Seleccionar la funcion de tiempo limite. La funcidn -
Funcion:

establecida en el par. 6-01 se activa si la sefial de
entrada del terminal 53 o 54 es inferior al 50%
del valor del par. 6-10, 6-12, 6-20 o0 6-22 durante
el tiempo determinado en el par. 6-00. Si varios
tiempos limites tienen lugar simultaéneamente, el
convertidor de frecuencia prioriza las funciones
de tiempo limite de la siguiente manera:

Introducir el valor de tension alto. El valor

de escalado de esta entrada analdgica debe
corresponder con el valor maximo de referencia,
ajustado en el par. 3-03.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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6-12 Terminal 53 escala baja mA

Rango:
0,0 a par.

6-13 mA *0.14mA

Funcioén:
Introducir el valor bajo de corriente. Esta sefial
de referencia debe corresponderse con el valor
de referencia minimo, ajustado en el par. 3-02.
El valor debe ajustarse a >2 mA para activar la
funcion de cero activo del par. 6-01.

6-13 Terminal 53 escala alta mA

Rango:

par. 6-12 a - 20,0 mA X 20.0 mA

Funcion:
Introducir el valor de la senal de referencia
que corresponde con el valor de referencia
maximo, ajustado en el par. 3-03.

6-14 Term. 53 valor bajo ref./realim.

Rango:

-100.000,000 a par. 6-15 * 0,000 Unidad

Funcioén:
Introducir el valor de escalado de entrada analdgica
que correspondiente al valor de realimentacion de
referencia minimo ajustado en el par. 3-02.

6-15 Term. 53 valor alto ref. /realim

Rango:
Par. 6-14 a 100.000,000 * 1.500,000 Unidad

Funcioén:
Introducir el valor de escalado de la entrada
analdgica para que se corresponde con el
valor maximo de realimentacion de referencia
ajustado en el par. 3-03.

6-16 Terminal 53 tiempo filtro constante

Rango:

0,001 - 10,000 s *0,001s

Funcion:
Introducir la constante de tiempo. Esta es una
constante de tiempo de un filtro paso bajo digital
de primer nivel para la supresién de ruido eléctrico
en el terminal 53. Un valor alto de la constante
mejora la amortiguacion, pero también aumenta
el retardo de tiempo a través del filtro.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

Ajuste predeterminado  Texto del display

O 6-2* Entrada analdgica 2

Par. para config. escalado y limites para
entrada analdgica 2 (Terminal 54)

6-20 Terminal 54 escala baja V

Rango:

-10,0 - par. 6-21 *0.07v
Funcion:

Introducir el valor de tensién bajo. El valor de

escalado de esta entrada analdgica corresponde al

valor de referencia minimo, ajustado en el par. 3-02.

Véase también la seccion Manejo de referencias.

6-21 Terminal 54 escala alta V
Rango:

Par. 6-20 a 10,0 V X 10,0V

Funcion:
Introducir el valor de tension alto. El valor
de escalado de esta entrada analdgica debe
corresponder con el valor maximo de referencia,
ajustado en el par. 3-03.

6-22 Terminal 54 escala baja mA

Rango:

0,0 a par. 6-23 mA *X0.14mA

Funcion:
Introducir el valor bajo de corriente. Esta sefial
de referencia debe corresponderse con el valor
de referencia minimo, ajustado en el par. 3-02.
El valor debe ajustarse a >2 mA para activar la
funcién de cero activo del par. 6-01.

6-23 Terminal 54 escala alta mA
Rango:

Par. 6-22 a - 20,0 mA *20.0 mA

Funcion:
Introducir el valor de la sefial de referencia
que corresponde con el valor de referencia
maximo, ajustado en el par. 3-03.

6-24 Term. 54 valor bajo ref. /realim

Rango:

-1.000.000,000 al par. 6-25 % 0,000 Unidad

Funcion:
Introducir el valor de escalado de entrada analdgica
que correspondiente al valor de realimentacion de
referencia minimo ajustado en el par. 3-02.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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6-25 Term. 54 valor alto ref./realim

Rango:
Par. 6-24 a 1.000.000,000 *1.500,000 Unidad

Funcion:
Introducir el valor de escalado de la entrada
analdgica para que se corresponde con el
valor maximo de realimentacién de referencia
ajustado en el par. 3-03.

6-26 Terminal 54 tiempo filtro constante

Rango:

0,001 - 10,000 s X 0,001s

Funcioén:
Introducir la constante de tiempo. Esta es una
constante de tiempo de un filtro paso bajo digital
de primer nivel para la supresion de ruido eléctrico
en el terminal 54. Un valor alto de la constante
mejora la amortiguacion, pero también aumenta
el retardo de tiempo a través del filtro.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

6-3* Entrada analégica 3 (MCB 101)

Grupo de parametros para configurar el escalado
y los limites para la entrada analdgica 3 (X30/11)
colocada en el moédulo de opcion MCB 101.

6-30 Term. X30/11 baja tension

Rango:

-10 - par. 6-31 * 0.07v

Funcion:
Ajusta el valor de escalado de entrada analdgica
que corresponde al valor de referencia minimo
(ajustado en el par. 3-02).

6-31 Term. X30/11 alta tension

Rango:

Par. 6-31 a 10,0 V *10.0v

Funcion:
Ajusta el valor de escalado de la entrada analdgica
para que se corresponda con el valor maximo de
referencia (ajustado en el par. 3-03).

6-34 Term. X30/11 valor bajo ref. /realim.

Rango:

1.000.000,000 al par. 6-35 * Unidad 0,000

Ajuste predeterminado

Texto del display

Funcioén:
Ajusta el valor de escalado de entrada analdgica
gue corresponde al valor de realimentacidn de
referencia minimo (ajustado en el par. 3-02).

6-35 Term. X30/11 valor alto ref. /realim.

Rango:
Par. 6-34 a 1.000.000,000 *1.500.000 Unidad

Funcion:
Ajusta el valor de escalado de la entrada
analdgica para que se corresponda con el
valor maximo de realimentacion de referencia
(ajustado en el par. 3-03).

6-36 Term. X30/11 const. tiempo filtro

Rango:

0.001 - 10.000 s *0.001s

Funcion:
Una constante de tiempo de filtro paso bajo
digital de ler orden para la eliminacién del ruido
eléctrico en el terminal X30/11.
No se puede cambiar el par. 6-36 mientras
el motor estd en marcha.

6-4* Entrada analégica 4 (MCB 101)

Grupo de parametros para configurar el escalado
y los limites para la entrada analdgica 3 (X30/12)
colocada en el mddulo de opcién MCB 101.

6-40 Term. X30/12 baja tension

Rango:

-10,0 a par. 6-41 Xo,7v

Funcioén:
Ajusta el valor de escalado de entrada analdgica
gue corresponde al valor de referencia minimo
(ajustado en el par. 3-02).

6-41 Term. X30/12 alta tension

Rango:

Par. 6-41 a 10,0 V *10.0v

Funcioén:
Ajusta el valor de escalado de la entrada analdgica
para que se corresponda con el valor maximo de
referencia (ajustado en el par. 3-03).

6-44 Term. X30/12 valor bajo ref. /realim.

Rango:

-1.000.000,000 to par. 6-45 * Unidad 0,000

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcioén:
Ajusta el valor de escalado de entrada analdgica
que corresponde al valor de realimentacion de
referencia minimo (ajustado en el par. 3-02).

6-45 Term. X30/12 valor alto ref. /realim.

Rango:
Par. 6-44 a 1.000.000,000 *1.500.000 Unidad

Funcion:
Ajusta el valor de escalado de la entrada
analdgica para que se corresponda con el
valor maximo de realimentacién de referencia
(ajustado en el par. 3-03).

6-46 Term. X30/12 const. tiempo filtro

Rango:

0.001 - 10.000 s *0.001s

Funcion:
Una constante de tiempo de filtro paso bajo
digital de 1er orden para la eliminacién del ruido
eléctrico en el terminal X30/12.
No se puede cambiar el par. 6-46 mientras
el motor estd en marcha.

6-5* Salida analégica 1 (MCB 101)

Parametros para configurar el escalado y los limites
para la salida analdgica 1, es decir, Terminal 42.
Las salidas analdgicas son salidas de corriente: 0/4
- 20 mA. El terminal comun (terminal 39) es el
mismo terminal y tiene el mismo potencial eléctrico
para la conexién comun analdgica y comun digital.
La resolucién en salida digital es 12 bits.

6-50 Terminal 42 salida

Opcion:

Sin funcion [0]

Frecuencia de salida [100]
Referencia [101]
Realimentacion [102]
Intensidad motor [103]
Par relat. al limite [104]
Par rel. a nominal [105]
Potencia [106]
Velocidad [107]
Par [108]
Frec. salida 4-20 mA [130]
Referencia 4-20 mA [131]
Realim. 4-20 mA [132]
Int. motor 4-20 mA [133]
Lim. par % lim. 4-20 mA [134]
Par % nom. 4-20 mA [135]
Potencia 4-20 mA [136]

Ajuste predeterminado

Texto del display
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Danfiti

programacién —

Velocidad 4-20 mA [137]
Par 4-20 mA [138]
Contr. bus 0-20 mA [139]
Contr. bus 4-20 mA [140]
Contr. bus 0-20 mA, tiempo limite [141]
Contr. bus 4-20 mA, tiempo limite [142]

Funcion:
Seleccionar la funcién del terminal 42 como una
salida de intensidad analdgica.

6-51 Terminal 42 salida esc. min.

Rango:
0,00 - 200% Xk 0%
Funcion:
Escala la salida minima de la sefial analdgica
seleccionada en el terminal 42, como porcentaje
del valor de sefal maximo. Es decir, si 0 mA
(o 0 Hz) se desea al 25% del valor de salida
maximo, se programa 25%. Los valores escalados
hasta el 100% no pueden ser nunca superiores
al ajuste correspondiente del par. 6-52.

Intensidad

a1 |

130BA075.10

|
|
|
|
|
|
1
0

»

-
100% Sefial salida

analdgica
baja alta ej.: velocidad
P 6-51 P 6-52 [RPM]

6-52 Terminal 42 salida esc. max.

Rango:

000 - 200% *100%

Funcion:
Escalar la salida maxima de la sefial analdgica
seleccionada en el terminal 42. Ajustar el valor al
valor maximo de la salida de sefial actual. Escalar
la salida para obtener una intensidad inferior a los
20 mA a escala completa; o 20 mA a una salida
inferior al 100% del valor de sefial maximo. Si
20 mA es la intensidad de salida deseada a un
valor entre el 0 y el 100% de la salida de escala
completa, programar el valor porcentual en el
parametro, es decir 50% = 20 mA. Para obtener
una intensidad entre 4 y 20 mA como salida

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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maxima deseada (100%), el valor porcentual para Frecuencia de salida (0 . 1000
programar la unidad se calcula como: Hz), 4,20 mA
Referencia (Ref min-max), 0,20 mA [101]
Referencia (Ref min-max), 4,20 mA
20 mA/intensidad mazima intensidad * 100% Realimentacion (FB min-max), 0,20 mA [102]
Realimentacién (FB min-max.), 4,20 mA
Intensidad del motor (0-Imax), 0,20 mA [103]
Intensidad del motor (0-Imax), 4,20 mA
esdecir. 10mA = 204100 = 200% Par relativo al limite 0-Tlim, 0,20 mA  [104]
10 Par relativo al limite 0-Tlim, 4,20 mA
Par relativo al nominal 0-Tnom, 0,20 mA [105]
Par relativo al nominal 0-Tnom, 4,20 mA

Intensidad ° Potencia (0-Pnom), 0,20 mA [106]
tmAl | g Potencia (0-Pnom), 4,20 mA
2 8 Velocidad (0-Velmax.), 0,20 mA [107]
l Velocidad (0-Velmax.), 4,20 mA
| Par (+/-160% par), 0-20 mA [108]
: Par (+/-160% par), 4-20 mA
0/4 | o Frec. de salida 4-20 mA [130]
o Ecllolis B sls 0% ser sl Referencia 4-20 mA [131]
b A ariocidad Realimentacién (4-20 mA) [132]
Int. motor 4-20 mA [133]
Par % lim. 4-20 mA [134]
par % nom. 429 mA L135)
Potencia 4-20 mA [136]
Gl Velocidad 4-20 mA [137]
0,00 - 100,00 % *0_000/0 Par 4-20 mA [138]
Funcién: Contr. bus 0-20 mA [139]
; . . . Contr. bus 4-20 mA [140]
Contiene el nivel de la Salida 42 si es Contr. bus 0-20 mA, tiempo limite [141]
controlada por el bus. Contr. bus 4-20 mA, tiempo limite [142]
Rango: Rango:
0,00 - 100,00 % % 0.00% 0,00 - 200 % *0%
Funcién: Funcioén:
Contiene el nivel preajustado de la Salida 42. Escala la salida minima de la sefial analdgica
En caso de tiempo limite del bus y de que se seleccionada en el terminal X30/8. Escala el
seleccione una funcién de tiempo limite en el valor minimo como un porcentaje del valor de
6-50 la salida se ajustara a este nivel. sefial maximo; es decir, para que 0 mA (o 0
Hz) esté al 25% del valor de salida maximo,

[0 6-6 * Salida analégica 2 (MCB 101) se programa al 25%. El valor nunca puede ser
Las salidas analdgicas son salidas actuales: 0/4 - 20 superior al ajuste correspondiente del par. 6-62
mA. El terminal comun (terminal X30/7) es el mismo si este valor estad por debajo del 100%.
terminal y potencial eléctrico para la conexién comun Este pardmetro estd activo cuando el médulo
analdgica. La resolucién en salida digital es 12 bits. de opcién MCB 101 estd montado en el

convertidor de frecuencia.

6-60 Terminal X30/7 salida
Opcion: 6-62 Term. X30/8 salida esc. max.

Sin funcionamiento [0] Rango:

MCO 0-20 mA [52] 0,00 - 200 % *X100%
MCO 4-20 mA [53]

Frecuencia de salida (0 . 1000

Hz), 0,20 mA [100]

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Escala la salida maxima de la sefial analdgica
seleccionada en el terminal X30/8. Escala el valor al
valor maximo deseado de la salida de sefal actual.
Escala la salida para obtener una intensidad inferior
a los 20 mA a escala completa 0 20 mA a una
salida inferior al 100% del valor de sefial maximo.
Si 20 mA es la intensidad de salida deseada a un
valor entre el 0 y el 100% de la salida de escala
completa, hay que programar el valor porcentual
en el pardmetro, es decir 50% = 20 mA. Para
obtener una intensidad entre 4 y 20 mA como
salida maxima deseada (100%), el valor porcentual
para programar la unidad se calcula como:

20 mA/intensidad maxrima intensidad » 100%

esdecir, 10 mA = % * 100 = 200%

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: controladores Funcién:
Introducir el tiempo de integral del controlador de
0 7-** Controladores velocidad, que determina el tiempo que tarda el o/
Grupo de pardmetros para configurar los controlador PID en corregir errores. Cuanto mayor (7%
controladores de la aplicacién. es el error, mas rapido se incrementa la ganancia.
El tiempo integral produce un retardo de la sefal vy,
0O 7-0* Ctrlador PID vel. por lo tanto, un efecto de amortiguacién, y puede
Parametros para configurar el controlador utilizarse para eliminar errores de velocidad de
PID de velocidad. estado fijo . Obtenga control rapido mediante un

tiempo intrgral corto, aunque si el tiempo integral es

7-00 Fuente de realim. PID de veloc. . .
demasiado corto, el proceso se vuelve inestable. Un

Opcion: tiempo integral demasiado largo desactiva la accion
* Realim. motor, par. 1-02 (sélo FC 302) [0] integral, dando lugar a desviaciones importantes de
Encoder 24 V [1] la referencia requerida, debido a que el controlador
MCB 102 [2] de proceso tarda demasiado en compensar los
MCO 305 [3] errores. Este pardmetro se utiliza con los controles
- Veloc. lazo abierto [0] y Veloc. lazo cerrado [1],
Func_uon: - - ajustados en el par. 1-00 Modo configuracién.
Seleccione el encoder para realimentacion
por lazo cerrado. 7-04 PID de velocidad Tiempo diferencial

La realimentacion puede provenir de un encoder

. ., ] Rango:
diferente (montado tipicamente sobre la propia 0.0 - 200.0 %
aplicacioén) a la realimentacion de encoder montada a & ms 30,0 ms
en el motor seleccionada en el par. 1-02. Funcién:

Este parametro no se puede ajustar con

Introducir el tiempo diferencial del controlador de
el motor en marcha.

velocidad. El diferenciador no reacciona a un error

iNOTAI: constante. Proporciona una ganancia proporcional al
Si se utilizan encoders separados (s6lo indice de cambio de la realimentacién de velocidad.
FC 302) los parémetros de ajuste de Cuanto mas rapido cambia el error, mas fuerte

los grupos 3-4*, 3-5%, 3-6%, 3-7% y es la ganancia del diferenciador. La ganancia

es proporcional a la velocidad a la que cambian

3-8* deben ajustarse de acuerdo a la relacion
los errores. El ajuste a cero de este parametro

de cambio entre los dos encoders.

desactiva el diferenciador. Se utiliza con el control

7-02 PID de velocidad Ganancia proporcional del par. 1-00 Veloc. lazo cerrado [1].
Rango: 7-05 PID de velocidad Limite ganancia dif.
0,000 - 1,000 X 0.015
Rango:
Funcioén: 1,000 - 20,000 *5.000
Introducir la ganancia proporcional del controlador .
Funcion:

de velocidad. La ganancia proporcional amplifica
el error (es decir, la desviacion entre la sefial de
realimentacion y el valor de referencia). Este
parametro se utiliza con el control del par. 1-00
Veloc. lazo abierto [0] y Veloc. lazo cerrado [1].
Se obtiene un control rapido con una amplificacidon
alta. No obstante, si la amplificacién es demasiado
grande, puede que el proceso se vuelva inestable.

7-03 PID de velocidad Tiempo integral 7-06 Tiempo filtro paso bajo PID veloc.

Rango:

Ajustar un limite para la ganancia que proporciona
el diferenciador. Puesto que la ganancia diferencial
aumenta a frecuencias mas altas, limitar la ganancia
puede resultar util. Por ejemplo, ajuste un enlace
D puro a bajas frecuencias y un enlace D constante
a frecuencias mas altas. Se utiliza con el control
del par. 1-00 Veloc. lazo cerrado [1].

Rango:
2,0 - 20.000,0 ms %8 0ms 1,0 - 100,0 ms * 10,0 ms

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Ajustar una constante de tiempo para el filtro
de paso bajo de control de velocidad. El filtro
de paso bajo mejora el rendimiento de estado
fijo y amortigua las oscilaciones de la sefal de
realimentacién. Esto es una ventaja si hay una gran
cantidad de ruido en el sistema; véase la ilustracion
siguiente. Por ejemplo, si se programa una
constante de tiempo (1) de 100 ms, la frecuencia
de corte del filtro de paso bajo sera 1/0,1 = 10
RAD/s, que corresponde a (10/2 x p) = 1,6 Hz. El
controlador de identificador de proceso (PID) sélo
regulara una sefal de realimentacidon que varie con
una frecuencia menor de 1,6 Hz. Si la sefal de
retroalimentacion varia en una frecuencia superior
a 1,6 Hz, el controlador PID no reaccionara.
Obsérvese que una filtracion severa puede ser
perjudicial para el rendimiento dinamico.
Este parametro se utiliza con los controles del par.
1-00 Veloc. lazo cerrado [1] y Par lazo cerrado [2].

Realimentacitn

Secal de realimentacién
con perturbaciones

Secal de

realimentacidn filtrada

0.6 1t (Seg.)

7-2% Ctrl. realim. proc.

Seleccionar las fuentes de realimentacién
para el control PID de proceso, y cdmo debe
utilizarse esta realimentacion.

7-20 Fuente 1 realim. lazo cerrado proceso

Opcion:

* Sin funcién [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entr. frec. 29 (sélo FC 302) [3]
Entr. frec. 33 [4]
Realim. de bus 1 [5]
Realim. de bus 2 [6]
Entrada analdgica X30/11 [7]
Entrada analdgica X30/12 [8]

Ajuste predeterminado

204

Texto del display

Funcion:
La sefial de realimentacion efectiva se compone de
la suma de hasta dos sefiales de entrada diferentes.
Seleccione qué entrada del convertidor de
frecuencia se debe tratar como fuente de la
primera de estas sefiales. La segunda sefial de
entrada se define en el par. 7-22.

7-22 Fuente 2 realim. lazo cerrado proceso

Opcion:

* Sin funcién [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entr. frec. 29 (sélo FC 302) [3]
Entr. frec. 33 [4]
Realim. de bus 1 [5]
Realim. de bus 2 [6]
Entrada analdgica X30/11 [7]
Entrada analdgica X30/12 [8]
Funcion:

La senal de realimentacién efectiva se compone
de la suma de hasta dos sefiales de entrada
diferentes. Seleccione qué entrada del convertidor
de frecuencia se debe tratar como fuente de la
segunda de estas sefales. La primera sefal de
entrada se define en el par. 7-21.

7-3* Ctrl. PID proceso
Parametros para configurar el controlador
PID de proceso.

7-30 Ctrl. normal/inverso de PID de proceso

Opcion:

* Normal [0]
Inversa [1]
Funcion:

Seleccione Normal [0] para ajustar el control de
proceso para aumentar la frecuencia de salida.
Seleccione Inversa [1] para ajustar el control
de proceso para reducir la frecuencia de salida.
El control normal e inverso se implementan
introduciendo una diferencia entre la sefal de
referencia y la sefial de realimentacion.

7-31 Saturacion de PID de proceso

Opciodn:

* No [0]
Si [1]
Funcion:

Seleccione No [0] para finalizar la regulacién
de un error cuando ya no se puede seguir
ajustando la frecuencia de salida:

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Seleccione Si[1] para continuar regulando
un error aunque no se pueda aumentar o
disminuir la frecuencia de salida.

7-32 Valor arran. para ctridor. PID proceso

Rango:

0 - 6.000 RPM X 0rRPM

Funcion:
Introducir la velocidad del motor que se ha de
alcanzar como sefial de arranque para comenzar
el control PID. Cuando se conecta la potencia, el
convertidor reaccionard comenzando una rampa,
y después, funcionara con control de velocidad
en lazo abierto. Posteriormente, cuando se
haya alcanzado la velocidad de arranque para
el control PID, el convertidor de frecuencia
cambiara a control PID de proceso.

7-33 Ganancia proporc. PID de proc.

Rango:

0,00 - 10,00 N/D *0,01N/D

Funcion:
Introducir la ganancia proporcional del PID. La
ganancia proporcional multiplica el error entre el
valor de referencia y la sefial de realimentacion.

7-34 Tiempo integral PID proc.

Rango:

0,01 - 10.000,00 *10.000,00s

Funcioén:
Introducir el tiempo de integral de PID. La integral
proporciona una ganancia que se incrementa en
un error constante entre el valor de referencia y
la sefial de realimentacién. El tiempo de integral
es el periodo que necesita la integral en alcanzar
uha ganancia igual a la ganancia proporcional.

7-35 Tiempo diferencial PID proc.

Rango:

0,00 - 10,00 s *0.00s

Funcioén:
Introducir el tiempo diferencial de PID El
diferenciador no reacciona a un error constante, sino
que proporciona una ganancia sélo cuando el error
cambia. Contra mas corto sea el tiempo diferencial
de PID, mas fuerte sera la ganancia del diferenciador.

7-36 Limite ganancia diferencial PID proceso

Rango:
1,0 - 50,0 N/D *5,0N/D

Ajuste predeterminado  Texto del display

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss

Funcioén:
Introducir un limite para la ganancia diferencial
(DG). Si no hay limite, la DG aumentara cuando haya
cambios rapidos. Limite la DG para conseguir una
ganancia difrerencial pura con cambios lentos, y una
ganancia diferencial constante con cambios rapidos.

7-38 Factor directo aliment. PID de proc.

Rango:

0 - 500 % * 0%

Funcioén:
Introducir el factor directo de alimentacién PID
(FF). El factor FF envia una fraccién constante
de la sefial de referencia para evitar el control
PID, de forma que éste solo afecta a la fraccion
restante de la sefial de control. Por lo tanto,
cualquier cambio de este parametro afectara a la
velocidad del motor. Cuando el factor FF se activa,
proporciona menos sobremodulacién y una elevada
dindmica al cambiar el valor de referencia. El
par. 7-38 esta activo cuando el par. 1-00, Modo
Configuracion, esta ajustado a [3] Proceso.

7-39 Ancho banda En Referencia

Rango:

0 - 200% XK 50,

Funcion:
Introducir el ancho de banda En Referencia. Cuando
el error de control del PID (diferencia entre la
referencia y la realimentacion) es menor que
el valor de este parametro, el bit de estado On
Reference es alto, es decir, igual a 1.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: comunicaciones
y opciones

L, 1
00 8-** Comunic. y opciones

Grupo de parametros para configurar
comunicaciones y opciones.

8-0* Ajustes generales
Ajustes generales para comunicaciones y opciones.

8-01 Puesto de control

Opcion:

X Digital y céd. ctrl [0]
Sélo digital [1]
Sélo céd. de control [2]
Funcion:

Seleccione la Digital y céd ctrl. [0] para

el control utilizando tanto la entrada digital

como el cédigo de control.

Seleccionar Sdlo digital [1] para el control utilizando
solamente las entradas digitales.

Seleccionar Sdélo cdd. de control [2] para el control
utilizando solamente el cddigo de control.

El ajuste de este parametro anula los ajustes

de los par. 8-50 al 8-56.

8-02 Fuente cédigo control

Opcion:

Ninguno [0]
FC RS485 [1]
USB FC [2]
Opcion A [3]
Opcién B [4]
Opcién CO [5]
Opcién C1 [6]
Funcioén:

Seleccionar la fuente del codigo. de control: una de
dos interfaces serie o cuatro opciones instaladas.
Durante la activacion inicial, el convertidor de
frecuencia ajusta automaticamente este parametro
a Opcion A [3] si detecta una opcidn de bus de
campo valida instalada en esta ranura. Si se elimina
la opciodn, el convertidor de frecuencia detecta un
cambio en la configuracion, ajusta el par. 8 02 de
nuevo al ajuste predeterminado FC RS485 y se
desconecta.. Si se instala una opcion después de la
conexion inicial del equipo, el ajuste del par. 8-02
no cambiara, pero el convertidor se desconectara y
mostrara en el display: Alarma 67 opcién cambiada.
Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

Ajuste predeterminado

Texto del display

8-03 Valor de tiempo limite cod. ctrl.

Rango:

0,1 - 18.000,0 s *X1,0s

Funcion:
Introducir el tiempo maximo que debe transcurrir
entre la recepcidn de dos telegramas consecutivos.
Si se supera este tiempo, esto indica que la
comunicacion en serie se ha detenido. Se lleva
entonces a cabo la funcidon seleccionada en el
par. 8-04 Funcién tiempo limite céd. ctrl.. El
contador de tiempo limite es activado por un
codigo de control valido. Un DP V1 aciclico no
activa el contador de tiempo limite.

8-04 Funcion tiempo limite cé6d. ctrl.

Opcion:

*No [0]
Mantener salida [1]
Parada [2]
Velocidad fija [3]
Velocidad max. [4]
Parada y desconexion [5]
Seleccion de ajuste 1 [7]
Seleccion de ajuste 2 [8]
Seleccion de ajuste 3 [9]
Seleccion de ajuste 4 [10]
Funcion:

Seleccionar la funcién de tiempo limite. La
funcion de tiempo limite se activa cuando el
codigo de control no es actualizado dentro del
periodo de tiempo especificado en el par. 8-03
Valor de tiempo limite cod. ctrl.

- No [0] Reanudar el control a través del bus
serie (Fieldbus o estandar) utilizando el
codigo de control mas reciente.

- Mant. salida [1]: Mantener la frecuencia de
salida hasta que se reanuda la comunicacion.

- Parada [2]: Realizar una parada con reinicio
automatico cuando se reanude la comunicacion.

- Velocidad fija [3] El motor funcionara a
frecuencia de velocidad fija hasta que se
reanude la comunicacioén.

- Velocidad max. [4]: El motor funciona
a la maxima frecuencia hasta que se
reanude la comunicacion.

- Parada y desconexién [5]: Se detiene el
motor y se reinicia el convertidor de frecuencia
para rearrancar, mediante el bus de campo,

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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mediante el boton de reinicio del LCP o
mediante una entrada digital.

- Seleccion de ajuste 1-4 [7] - [10]: Esta opcidn
cambia el ajuste tras el restablecimiento de
la comunicacion posterior a un tiempo limite
de codigo de control. Si la comunicacién se
reanuda provocando que la situacién de tiempo
limite desaparezca, el par. 8-05, Funcion tiempo
limite, define si se reanuda el ajuste utilizado
antes del tiempo limite o si se mantiene el ajuste
asignado a la funcién de tiempo limite. Tenga en
cuenta la siguiente configuracién, necesaria para
poder cambiar los ajustes tras un tiempo limite.
Ajuste el par. 0-10, Ajuste activo, como Ajuste
mdltiple [9], y seleccione el enlace pertinente
en el par. 0-12, Ajuste actual enlazado a.

8-05 Funcion tiempo limite

Opcion:

* Mantener ajuste [0]
Reanudar ajuste [1]
Funcion:

Seleccionar la accidn después de recibir un cédigo
de control valido tras un tiempo limite. Este
parametro esta activo solamente si el par. 8-04
se ajusta Seleccion de ajuste 1-4.

Mantener: el convertidor de frecuencia mantiene
el ajuste seleccionado en el par. 8-04 y
muestra una advertencia hasta que cambia el
estado del par. 8-06. Después, el convertidor
continda con el ajuste original.

Reanudar: El convertidor de frecuencia continda
con el ajuste activo antes del tiempo limite.

8-06 Reiniciar si tiempo limite céd. ctrl.

Opcion:

* No reiniciar [0]
Reiniciar [1]
Funcion:

Seleccionar Reiniciar [1] para devolver el convertidor
de frecuencia al ajuste original tras un tiempo
limite de coédigo de control. Cuando se ajusta el
valor a Reiniciar [1], el convertidor de frecuencia
lleva a cabo el reinicio e inmediatamente después
vuelve al ajuste No reiniciar [0].

Seleccionar No reiniciar [0] para retener el ajuste
especificado en el par. 8-04, Seleccién de ajuste
1-4 tras un tiempo limite de cddigo de control.
Este parametro so6lo esta activo cuando se ha
seleccionado Mantener ajuste [0] en el par.

8-05 Funcion tiempo limite.

Ajuste predeterminado

Texto del display

8-07 Accionador diagnéstico

Opcion:

* Desactivar [0]
Activar alarmas [1]
Provoc alarm/adver. [2]
Funcioén:

Este pardmetro activa y controla la funcion de
diagnostico del convertidor de frecuencia y permite
la ampliacion de los datos de diagndstico hasta

24 bytes. Solo se relaciona con Profibus.

- Desactivar [0] no enviar los datos del
diagndstico ampliado aunque aparezcan en
el convertidor de frecuencia.

- Activar alarmas [1]: enviar los datos del
diagnostico ampliado cuando una o mas alarmas
aparecen en el par. de alarma 16-90 o 9-53.

- Provoc alarm/adver. [2]: enviar los datos
ampliados del diagndstico si una o mas alarmas
0 advertencias aparecen en los par. de alarma
16-90, 9-53 o en el par. de advertencia 16-92.

El contenido del marco de diagndstico
ampliado es el siguiente:

0-5 Datos de Datos de diagndstico DP
diagndstico DP estandar
estandar

6 Longitud de PDU Encabezado de datos de
XX diagndstico ampliado

7 Tipo de estado = Encabezado de datos de
0x81 diagndstico ampliado

8 Ranura = 0 Encabezado de datos de

diagnostico ampliado

9 Informacion de Encabezado de datos de
estado = 0 diagndstico ampliado

10 - 13  Par. de VLT 16-92 Cddigo de advertencia del VLT

14 - 17 Par. de VLT 16-03 Cddigo de estado del VLT

18 -21  Par. de VLT 16-90 Cddigo de alarma de VLT

22 -23 Par. de VLT 9-53 Cddigo de advertencia de

comunicacién (Profibus)

Activar el diagnéstico puede aumentar el trafico
del bus. No todos los tipos de bus de campo
soportan las funciones de diagndstico.

O 8-1* Aj. cod. ctrl.

Parametros para configurar el perfil del cédigo
de control de la opcidn.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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8-10 Trama Co6d. Control

Opcion:

* protocolo FC [0]
Perfil PROFIdrive [1]
ODVA [5]
CANopen DSP 402 [7]
Funcion:

Seleccionar la interpretacion del cédigo de control
y del cédigo de estado correspondiente al bus
de campo instalado. Sélo las selecciones validas
para el bus de campo instalado en la ranura A
seran visibles en la pantalla LCP.

Para ver las pautas para la seleccion de Protocolo
FC [0] y de Perfil PROFIdrive [1] consulte la
seccion Comunicacion serie mediante la interfaz
RS 485 en el capitulo Cémo programar.

Para indicaciones adicionales en la seleccion

del Perfil PROFIdrive [1], ODVA [5] y CANopen
[7], consulte el manual de funcionamiento

del bus de campo instalado.

8-13 Codigo de estado configurable STW

Opcioén:
Bit 12 [12]
Bit 13 [13]
Bit 14 [14]
Bit 15 [15]
Funcion:

Este parametro permite la configuracion de los
bits 12 a 15 del cddigo de estado.

Perfil predeterminado [1]: La funcidn sobre
el bit corresponde al perfil predeterminado
seleccionado en el par. 8-10.

Sodlo alarma 68 [2]: El bit se ajusta sélo

en caso de una alarma 68.

Desc. excl. alarma 68 [3]: El bit se ajusta en
caso de desconexion, excepto si la desconexidn
la ejecuta una alarma 68.

Estado DI T37 [16]: EIl bit indica el

estado del terminal 37.

“0” indica que T37 esta bajo (parada segura)
“1” indica que T37 esta alto (normal)

8-3* Ajuste puerto FC
Parametros para configurar el puerto FC.

8-30 Protocolo

Opcion:
XFc (0]
FC MC [1]

Ajuste predeterminado

Texto del display

Funcion:
Seleccionar el protocolo para el puerto FC (estéandar).

8-31 Direccion
Rango:
1-126 X1

Funcioén:
Seleccionar la direccién del puerto FC (estandar).
Rango valido: 1 - 126.

8-32 Veloc. baudios port FC

Opciodn:
2.400 baudios [0]
4.800 baudios [1]
* 9600 baudios [2]
19.200 baudios [3]
38.400 baudios [4]
115.200 baudios [7]
Funcion:

Selec. veloc. en baudios para puerto FC (estandar).

8-35 Retardo respuesta min.

Rango:

1 - 500 ms X 10ms

Funcion:
Especificar el tiempo de retardo minimo
entre recibir una peticién y transmitir una
respuesta. Se puede usar para reducir retardo
de procesamiento del médem.

8-36 Retardo respuesta max.

Rango:

1 - 10.000 ms *5.000ms

Funcion:
Especificar el tiempo de retardo maximo entre
transmitir una peticidén y recibir una respuesta.
Superar este retardo provocara un evento de
tiempo limite de cddigo de control.

8-37 Retardo max. intercarac.
Rango:
0 - 30 ms

Funcioén:
Especificar el intervalo maximo de tiempo
admisible entre la recepcién de dos bytes.
Este parametro activa el tiempo limite si la
transmisién es interrumpida.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Este parametro esta activo solamente cuando par. iNOTA!:
8-30 se ajusta al protocolo FC MC [1]. Este parametro soélo esta activo si el

o par. 8-01, Puesto de control, se ajusta apn
O 8-5* Digital/Bus

] . i como [0], Digital y céd. ctrl.
Parametros para configurar la union del cédigo

de control Digital/Bus. 8-53 Selec. arranque
8-50 Seleccion inercia Opcion:
Opcién: Entrada digital E(l)%
- us
Entrada digital [0] Légico Y [2]
Bus [1] *L’ i 0 3
Légico Y [2] ogico 3]
X Logico O [3] Funcién:

Seleccionar el control de la funcién de arranque del
convertidor de frecuencia mediante los terminales
(entrada digital) y/o via el bus de campo.
Seleccione Bus [1] para activar el comando de
arranque mediante el puerto de comunicacion

Funcion:
Seleccionar el control de la funcién de inercia
mediante los terminales (entrada digital)
y/o a través del bus.

iNOTA!: serie o la opcién fieldbus.
Este pardmetro sélo estd activo si el Seleccione Ldgico Y [2] para activar el comando
par. 8-01, Puesto de control, se ajusta de arranque mediante el bus de campo/puerto
como [0], Digital y céd. ctrl. de comunicacion serie, Y adicionalmente via
una de las entradas digitales.
8-51 Seleccién parada rapida Seleccione Ldgico O [3] para activar el
Opcién: comando de arranque mediante el bus de
Entrada digital [0] campo/puerto de comunicacion serie, O via
Bus [1] una de las entradas digitales
Légico Y [2] iNOTA!:
* Légico O [3] Este pardmetro sélo estd activo si el
Funcién: par. 8-01, Puesto de f:ontro/, se ajusta
Seleccionar el control de la funcién de parada como [0], Digital y cod. ctrl.
rapida mediante los terminales (entrada 8-54 Selec. sentido inverso
digital) y/o a través del bus. Opcion:
iNOTA!: Entrada digital [0]
Este parametro sélo esta activo si el Bus [1]
par. 8-01, Puesto de control, se ajusta Légico Y [2]
como [0], Digital y céd. ctrl. * Ldgico O [3]
8-52 Seleccion freno CC Funcion:
Opcién: Seleccionar el control de la funcién inversa del
Entrada digital [0] convertidor de frecuencia via los terminales
Bus [1] (entrada digital) y/o el bus de campo.
Légico Y [2] Seleccione Bus [1] para activar el comando
* Logico O [3] de cambio de sentido mediante el puerto de
comunicacién en serie o mediante la opcidn fieldbus.
Funcion: Seleccione Ldgico Y [2] para activar el comando
Seleccionar el control de la funcién de freno de de cambio de sentido via el bus de campo/puerto
CC mediante los terminales (entradas digitales) de comunicacion serie, Y adicionalmente, a través
y/o a través del bus de campo. de una de las entradas digitales.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Seleccione Ldgico O [3] para activar el comando
de cambio de sentido mediante el bus de
campo/puerto de comunicacion serie, O via
una de las entradas digitales.

iNOTA!:

Este pardmetro sélo estad activo si el
par. 8-01, Puesto de control, se ajusta
como [0], Digital y céd. ctrl.

8-55 Selec. ajuste

Opcion:

Entrada digital [0]

Bus [1]

Logico Y [2]
* Logico O [3]

Funcioén:

Seleccionar el control de la seleccion de ajustes del
convertidor de frecuencia mediante los terminales
(entrada digital) y/o mediante el bus de campo.
Seleccione Bus [1] para activar la seleccion de
ajustes mediante el puerto de comunicacion en
serie o0 mediante la opcion fieldbus

Seleccione Ldgico Y [2] para activar la seleccidon
de ajustes via el bus de campo/puerto de
comunicacion serie, Y adicionalmente, a través
de una de las entradas digitales.

Seleccione Ldgico O [3] para activar la

seleccion de ajustes mediante el bus de
campo/puerto de comunicacion serie, O via

una de las entradas digitales.

iNOTA!:

Este pardmetro sélo esta activo si el
par. 8-01, Puesto de control, se ajusta
como [0], Digital y céd. ctrl.

8-56 Selec. referencia interna

Opcion:

Entrada digital [0]

Bus [1]

Logico Y [2]
* Logico O [3]

Funcioén:

Seleccionar el control de la seleccion de la
referencia interna del convertidor de frecuencia
mediante los terminales (entrada digital) y/o
mediante el bus de campo.

Seleccione Bus [1] para activar la seleccidn

de la referencia interna mediante el puerto de
comunicacion en serie o mediante la opcion fieldbus.
Seleccione Ldgico Y [2] para activar la seleccion de
la referencia interna via el bus de campo/puerto

Ajuste predeterminado
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Texto del display

de comunicacion serie, Y adicionalmente, a través
de una de las entradas digitales.

Seleccione Ldégico O [3] para activar la seleccion
de la referencia interna mediante el bus de
campo/puerto de comunicacion serie, O via

una de las entradas digitales.

iNOTA!

Este parametro soélo esta activo si el
par. 8-01, Puesto de control, se ajusta
como [0], Digital y céd. ctrl.

8-9* Vel. fija busl
Parametros para configurar la velocidad fija de bus.

8-90 Veloc Bus Jog 1

Rango:

0 - par. 4-13 RPM X 100RPM

Funcion:
Introducir la velocidad fija. Es una veloc. fija (jog)
que se activa por el puerto serie o la opcidn fieldbus.

8-91 Veloc. Bus Jog 2

Rango:

0 - par. 4-13 RPM * 200RPM

Funcion:
Introducir la velocidad fija. Es una veloc. fija (jog)
gue se activa por el puerto serie o la opcion fieldbus.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: Profibus Opcién:
Ninguno

O 9-** Profibus 16-00 Cdédigo de control

Grupo de parametros para todos los parametros
especificos de Profibus.

9-15 Config. escritura PCD

Matriz [10]

Opcion:

Ninguno

3-02 Referencia minima

3-03 Referencia maxima

3-12 Valor de enganche/arriba-abajo
3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa
3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa
3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa
3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa
3-80 Tiempo rampa veloc. fija

3-81 Tiempo rampa parada rapida
4-11 Limite bajo veloc. motor [RPM]
4-13 Limite alto veloc. motor [RPM]
4-16 Modo motor limite de par
4-17 Modo generador limite de par
7-28 Realimentaciéon minima

7-29 Realimentacién maxima

8-90 Veloc. Bus Jog 1

8-91 Veloc. Bus Jog 2

16-80 Fieldbus CTW 1

16-82 Fieldbus REF 1

34-01 PCD 1 escritura en MCO
34-02 PCD 2 escritura en MCO
34-03 PCD 3 escritura en MCO
34-04 PCD 4 escritura en MCO
34-05 PCD 5 escritura en MCO
34-06 PCD 6 escritura en MCO
34-07 PCD 7 escritura en MCO
34-08 PCD 8 escritura en MCO
34-09 PCD 9 escritura en MCO
34-10 PCD 10 escritura en MCO

Funcion:
Se pueden asignar diferentes parametros a los PCD

3-10 de los PPO (el nimero de PCD depende del tipo

de PPO). El nimero de PCD disponibles depende del
tipo de telegrama. Los valores de PCD 3 a 10 se
escribiran en los param. selecc. como valores de
datos. Como método alternativo, especifique un
telegrama Profibus estandar en el par. 9-22.

9-16 Config. lectura PCD

Matriz [10]

16-01 Referencia [Unidad]
16-02 Referencia %

16-03 Cod. estado

16-04 Valor real princ. [Unidad]
16-05 Valor real princ [%]
16-09 Lectura personalizada
16-10 Potencia [kW]

16-11 Potencia [HP]

16-12 Tension motor

16-13 Frecuencia

16-14 Intensidad motor

16-16 Par

16-17 Velocidad [RPM]

16-18 Térmico motor

16-19 Temperatura sensor KTY
16-21 Angulo motor

16-30 Tensién bus CC

16-32 Energia freno / s

16-33 Energia freno / 2 min
16-34 Temp. disipador

16-35 Térmico inversor

16-38 Estado ctrlador SL

16-39 Temp. tarjeta control
16-50 Referencia externa

16-51 Referencia de pulsos
16-52 Realimentacion [Unit]
16-53 Referencia Digi pot
16-60 Entrada digital

16-61 Terminal 53 ajuste conex
16-62 Entrada analdgica 53
16-63 Terminal 54 ajuste conex.
16-64 Entrada analdgica 54
16-65 Salida analdgica 42 [mA]
16-66 Salida digital [bin]

16-67 Entrada de frecuencia #29 [Hz]
16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]
16-69 Salida pulsos #27 [Hz]
16-70 Salida pulsos #29 [Hz]
16-71 Salida pulsos [bin]

16-84 Opcién comun. STW [Binario]
16-85 Puerto FC sefial CTW 1
16-90 Cdédigo de alarma

16-91 Cdédigo de alarma 2
16-92 Cdd. de advertencia
16-93 Cod. de advertencia 2
16-94 Céd. estado amp

16-95 Cdéd. estado amp 2
34-21 PCD 1 lectura desde MCO
34-22 PCD 2 lectura desde MCO

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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34-23 PCD 3 lectura desde MCO PPO 7 [107]
34-24 PCD 4 lectura desde MCO *ppo 8 [108]
s 34-25 PCD 5 lectura desde MCO
(7% 34-26 PCD 6 lectura desde MCO Funcién:
34-27 PCD 7 lectura desde MCO Seleccionar una configuracién de telegrama de
34-28 PCD 8 lectura desde MCO Profibus estandar para el convertidor de frecuencia,
34-29 PCD 9 lectura desde MCO como alternativa al uso de los telegramas de
34-30 PCD 10 lectura desde MCO configuracion libre de los par. 9-15 y 9-16.
3449 Entradas digitales
34-41 Salidas digitales
34-50 Posicion real Array [1000]
34-51 Posicién ordenada
34-52 Posicion real del maestro Opcién:

34-53 Posicion de indice del esclavo
34-54 Posicidn de indice del maestro
34-55 Posicién de la curva

34-56 Error de pista

34-57 Error de sincronizacion

34-58 Velocidad real

34-59 Velocidad real del maestro
34-60 Estado de sincronizacion
34-61 Estado del eje

34-62 Estado del programa

Ninguno

3-02 Referencia minima

3-03 Referencia maxima

3-12 Valor de enganche/arriba-abajo
3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa
3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa
3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa
3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa
3-80 Tiempo rampa veloc. fija

3-81 Tiempo rampa parada rapida
4-11 Limite bajo veloc. motor

4-13 Limite alto veloc. motor

4-16 Modo motor limite de par

4-17 Modo generador limite de par
7-28 Realimentacion minima

7-29 Realimentacién maxima

8-90 Veloc. Bus Jog 1

8-91 Veloc. Bus Jog 2

9-18 Direccion de nodo 16-00 Cddigo de control

Funcion:
Seleccionar los parametros para su asignacion a
los PCD 3-10 de los telegramas. El niUmero de los
PCD disponibles depende del tipo de telegrama.
Los PCD 3-10 contienen el valor de datos real de
los parametros seleccionados. Para telegramas
Profibus estandar, vea el par. 9-22.

Rango: 16-01 Referencia [Unidad]
0 - 126 X126 16-02 Referencia %
16-03 Coéd. estado
Funcion: 16-04 Valor real princ. [Unidad]
Introducir la direccién de la estacién en este 16-05 Valor real princ [%]
parametro o, alternativamente, con microswitches. 16-10 Potencia [kW]
Para ajustar la direccién de la estacidn en el 16-11 Potencia [HP]
par. 9-18, se debe poner el microswitch a 126 16-12 Tensién motor
6 127 (es decir todos los interruptores a "on"). 16-13 Frecuencia
De lo contrario, este parametro mostrara el 16-14 Intensidad motor
ajuste real de los microswitches. 16-16 Par

16-17 Velocidad [RPM]
9-22 Seleccion de telegrama 16-18 Térmico motor
Opcion: 16-19 Temperatura sensor KTY
16-21 Angulo motor

Telegrama estandar 1 [1]

PPO 1 [101] 16-30 Tensién bus CC

PPO 2 [102] 16-32 Energia freno / s
PPO 3 [103] 16-33 Energia freno / 2 min
PPO 4 [104] 16-34 Temp. disipador

PPO 5 [105] 16-35 Térmico inversor
PPO 6 [106] 16-38 Estado ctrlador SL

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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16-39 Temp. tarjeta control

16-50 Referencia externa

16-51 Referencia de pulsos

16-52 Realimentacion [Unidad]
16-53 Referencia Digi pot

16-60 Entrada digital

16-61 Terminal 53 ajuste conex
16-62 Entrada analdgica 53

16-63 Terminal 54 ajuste conex
16-64 Entrada analdgica 54

16-65 Salida analégica 42 [mA]
16-66 Salida digital [bin]

16-67 Entrada de frecuencia #29 [Hz]
16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]
16-69 Salida pulsos #27 [Hz]

16-70 Salida pulsos #29 [Hz]

16-80 Fieldbus CTW 1

16-82 Fieldbus REF 1

16-84 Opcion comun. STW

16-85 Puerto FC CTW 1

16-90 Cddigo de alarma

16-91 Cdédigo de alarma 2

16-92 Cdd. de advertencia

16-93 CAd. de advertencia 2

16-94 Cbéd. estado amp
16-95 Coéd. estado amp 2
34-01 PCD 1 escritura en
34-02 PCD 2 escritura en
34-03 PCD 3 escritura en
34-04 PCD 4 escritura en
34-05 PCD 5 escritura en
34-06 PCD 6 escritura en
34-07 PCD 7 escritura en
34-08 PCD 8 escritura en MCO
34-09 PCD 9 escritura en MCO
34-10 PCD 10 escritura en MCO
34-21 PCD 1 lectura desde MCO
34-22 PCD 2 lectura desde MCO
34-23 PCD 3 lectura desde MCO
34-24 PCD 4 lectura desde MCO
34-25 PCD 5 lectura desde MCO
34-26 PCD 6 lectura desde MCO
34-27 PCD 7 lectura desde MCO
34-28 PCD 8 lectura desde MCO
34-29 PCD 9 lectura desde MCO
34-30 PCD 10 lectura desde MCO
34-40 Entradas digitales

34-41 Salidas digitales

34-50 Posicién real

34-51 Posicidon ordenada

34-52 Posicion real del maestro
34-53 Posicion de indice del esclavo
34-54 Posicién de indice del maestro
34-55 Posicion de la curva

MCO
MCO
MCO
MCO
MCO
MCO
MCO

Texto del display

Ajuste predeterminado

Danfiti

programacién —

34-56 Error de pista

34-57 Error de sincronizacion
34-58 Velocidad real

34-59 Velocidad real del maestro
34-60 Estado de sincronizacion
34-61 Estado del eje

34-62 Estado del programa

Funcioén:
Este parametro contiene una lista de las sefales que
pueden seleccionarse en los par. 9-15y 9-16 .

9-27 Editar param

Opcion:

Desactivado [0]
X Activado [1]

Funcion:

Los parametros se pueden editar via el Profibus,
la Interfaz estandar RS485 o el LCP.

Seleccione Desactivado [0] para desactivar

la edicion mediante Profibus.

9-28 Control de proceso

Opcion:
Desactivar [0]
K Act. master ciclico [1]

Funcion:
El control de proceso (ajuste de codigo de control,
referencia de velocidad y datos de proceso) es
posible mediante Profibus o mediante el bus de
campo estandar, pero no simultdneamente. El
control local siempre es posible mediante el LCP.
El control mediante control de proceso es posible
con cualquier terminal o bus que dependa del
ajuste de los par. 8-50 al 8-56.
Seleccione Desactivar [0] para desactivar el control
de proceso via Profibus, y activarlo control bus de
campo estandar o Profibus Master clase 2.
Seleccione Act. master ciclico [1] para activar el
control de proceso mediante el Profibus Maestro
Clase 1, y desactivae el control de proceso mediante
bus de campo estandar o el Profibus Maestro clase 2.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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9-53 Cod. de advert. Profibus

Opcion:

0 La conexién con el maestro de DP no es

1 Sin uso
El FDL (nivel de enlace de datos del bus de

N

campo) no es correcto

3 Orden de borrado de datos recibida
4 Valor real no actualizado
5 Busqueda de velocidad de transferencia
6 El ASIC de PROFIBUS no transmite
7 La inicializacién de la opcién PROFIBUS no es
correcta
8 Convertidor desconectado
9 Error interno de CAN
10 Datos de configuracion erréneos desde el PLC
11 1D errénea enviada por el PLC
12 Error interno
13 Sin configurar
14 Tiempo limite activo
15 Advertencia 34 activa
Funcioén:

Este parametro muestra advertencias de
comunicacién de Profibus. Consulte el manual de
funcionamiento de Profibus para mas informacion.

9-63 Veloc.Transmision

Opcion:

Sélo lectura

9,6 kbit/s [0]

19,2 kbit/s [1]

93,75 kbit/s [2]

187,5 kbit/s [3]

500 kbit/s [4]

1.500 kbit/s [6]

3.000 kbit/s [7]

6.000 kbit/s [8]

12.000 kbit/s [9]

31,25 kbit/s [10]
45,45 Kbit/s [11]

Sin vel. transmision [255]

Funcioén:
Este parametro muestra la velocidad de transmisién
real de Profibus. El Profibus Maestro ajusta de
forma automatica la velocidad de transmision.

9-65 Numero perfil Profibus

Opcion:
Solo lectura

0-0 e 0]

Ajuste predeterminado  Texto del display

Funcioén:
Este parametro contiene la identificacion de perfil.
El byte 1 contiene el nimero de perfil y el byte
2 el numero de version del perfil.

iNOTA!:
Este parametro no esta visible a
través del LCP.

9-70 Editar ajuste

Opcion:
Ajuste de fabrica [0]
X Editar ajuste 1 [1]
Editar ajuste 2 [2]
Editar ajuste 3 [3]
Editar ajuste 4 [4]
Ajuste activo [9]
Funcioén:

Seleccionar el ajuste para su edicion.

Seleccione Editar ajuste 1-4 [1]-[4] para

editar un ajuste especifico.

Sleccione Ajuste activo [9] para seguir el ajuste
activo seleccionado en el par. 0-10.

Seleccione Ajuste de fabrica [0] para los datos
predeterminados. Esta opcion puede utilizarse
como fuente de datos si desea devolver los
demas ajustes a un estado conocido.

Este parametro es Unico para el LCP y los bus de
campo. Véase también el par. 0-11 Editar ajuste.

9-71 Grabar valores de datos

Opciodn:

* No (0]
Grabar aj. edicién [1]
Grabar todos los ajustes [2]
Funcion:

Los valores de pardmetros cambiados mediante
Profibus no se almacenan de forma automatica
en la memoria no volatil. Utilice este parametro
para activar una funcion que guarda los valores de
parametros en la memoria EEPROM no volatil, de
forma que los valores de parametros cambiados
se conserven al apagar el equipo.

Seleccione No [0] para desactivar la funcion

de almacenamiento no volatil.

Seleccione Grabar aj. edicion [1] para almacenar
en la memoria no-volatil todos los valores de
parametros del ajuste seleccionado en el par
9-70. La seleccion vuelve a No [0] cuando todos
los valores se han almacenado.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Selecccione Grabar todos los ajustes [2] para
almacenar en la memoria no-volatil todos los
valores de parametros de todos los ajustes.
La seleccién vuelve a No [0] cuando todos los
valores se han almacenado.

9-72 Reiniciar unidad

Opcioén:

* sin accion [0]
Reinicio arranque [1]
Reinic. opcién comun. [3]
Funcion:

Seleccionar Reinicio arranque[1] para reiniciar

el convertidor de frecuencia tras el encendido,
como ciclo-potencia.

Seleccione la Reinic. opcién comun [3] para reiniciar
solamente la opcién de Profibus, uUtil después de
cambiar ciertos ajustes en el grupo de parametros
9-** por ejemplo, en el par. 9-18.

Al reiniciarse, el convertidor desaparece del

bus de campo, lo que puede causar un error

de comunicacion del maestro.

9-80 Parametros definidos (1)

Array [116]

Opcion:

No hay acceso LCP

Sélo lectura

0 - 115 L 30

Funcion:
Este parametro muestra una lista de todos
los parametros definidos en el convertidor de
frecuencia disponibles para Profibus.

9-81 Parametros definidos (2)

Array [116]

Opcioén:

No hay acceso LCP

Sélo lectura

0 - 115 L 30

Funcion:
Este parametro contiene la lista de todos los
parametros definidos en el convertidor.

9-82 Parametros definidos (3)

Array [116]

Texto del display

Ajuste predeterminado

programacién —

Opcion:

No hay acceso LCP
Sélo lectura

0 - 115

Funcion:

| o]
*0
Este parametro contiene la lista de todos los
parametros definidos en el convertidor.

9-83 Parametros definidos (4)

Array [116]

Opcion:

No hay acceso LCP

Sélo lectura

0 - 115 e 3}

Funcion:
Este parametro contiene la lista de todos los
parametros definidos en el convertidor.

9-90 Parametros cambiados (1)

Array [116]

Opcion:
No hay acceso LCP
Sdlo lectura
0 - 115 e 1)

Funcion:
Este parametro muestra una lista de todos
los parametros del convertidor de frecuencia
diferentes al ajuste predeterminado.

9-91 Parametros cambiados (2)

Array [116]

Opcion:

No hay acceso LCP

Sélo lectura

0 - 115 . 30

Funcion:
Mantiene una lista de todos los parametros
del convertidor de frecuencia diferentes
al ajuste por defecto.

9-92 Parametros cambiados (3)

Array [116]

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Opcion:
No hay acceso LCP

o/ Solo lectura
0 - 115 X0

Funcion:
Mantiene una lista de todos los parametros
del convertidor de frecuencia diferentes

al ajuste por defecto.

9-93 Parametros cambiados (4)

Array [116]

Opcion:
No hay acceso LCP
Sdlo lectura

0 - 115 *Xo

Funcion:
Mantiene una lista de todos los parametros
del convertidor de frecuencia diferentes

al ajuste por defecto.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: Fieldbus
DeviceNet CAN

O 10-** DeviceNet Fieldbus CAN
Grupo de parametros para parametros especificos
de | bus de campo DeviceNet CAN.

0 10-0* Ajustes comunes
Grupo de parametros para configurar los ajustes
comunes de las opciones del bus de campo CAN.

10-00 Protocolo CAN

Opcion:

CANopen (0]
* DeviceNet [1]

Funcion:

Ver el protocolo CAN activo.

iNOTA!:
Las opciones dependen de la
opcidén instalada.

10-01 Selecc. veloc. en baudios

Opcion:
10 Kbps [16]
20 Kbps [17]
50 Kbps [18]
100 [19]
* 125 Kbps [20]
250 Kbps [21]
500 Kbps [22]
Funcion:

Seleccionar la velocidad de transmision del bus
de campo. La seleccidon debe ajustarse a la
velocidad de transmision del maestro y de los
demas nodos del bus de campo.

10-02 ID MAC
Opcion:

0 - 127 N/D *63 N/D

Funcion:
Seleccion de la direccién de estacién. Todas las
estaciones conectadas a la misma red DeviceNet
deben tener una direccion inequivoca.

10-05 Lectura contador errores transm.

Rango:
0 - 255 L 30

Funcion:
Ver el nimero de errores de transmision del
control CAN desde el Gltimo encendido.

Ajuste predeterminado  Texto del display

10-06 Lectura contador errores recepcion

Rango: .
0 - 255 *ko
Funcion:

Ver el nimero de errores de recepcién de control
CAN desde el ultimo encendido.

10-07 Lectura contador bus desac.

Rango:

0 - 255 N/A * ON/D

Funcion:
Ver el niumero de eventos de bus desactivado
producidos desde el ultimo encendido.

10-1* DeviceNet
Parametros especificos del bus de campo DeviceNet.

10-10 Seleccion tipo de datos proceso

Opcion:
Instancia 100/150 [0]
Instancia 101/151 [1]
Instancia 20/70 [2]
Instancia 21/71 [3]
Funcion:

Seleccionar la instancia (telegrama) para transmision
de datos. Las instancias disponibles dependen del
ajusta del par. 8-10 Trama céd. control.

Cuando el par. 8-10 se pone a [0], Protocolo FC, para
el par. 10-10 estan disponibles las opciones [0] y [1].
Cuando el par. 8-10 se pone a [5], ODVA, para el
par. 10-10 estan disponibles las opciones [2] y [3].
Las instancias 100/150 y 101/151 son especificas
de Danfoss. Las instancias 20/70 y 21/71 son
perfiles de unidad CA especificas de ODVA.

Para pautas en la seleccion de telegrama, consulte
el manual de funcionamiento de DeviceNet.

Tenga en cuenta que un cambio en este parametro
se ejecutara de forma inmediata.

Opciodn:

*0 Ninguno
3-02 Referencia minima
3-03 Referencia maxima
3-12 Valor de enganche/arriba-abajo
3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa
3-42 Rampa 1 tiempo desacel. rampa
3-51 Rampa 2 tiempo acel. rampa
3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa
3-80 Tiempo rampa veloc. fija.
3-81 Tiempo rampa parada rapida

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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4-11 Limite bajo veloc. motor [RPM]
4-13 Limite alto veloc. motor [RPM]
4-16 Modo motor limite de par
4-17 Modo generador limite de par
7-28 Realimentacion minima

7-29 Realimentaciéon maxima

8-90 Veloc. Bus Jog 1

8-91 Veloc. Bus Jog 2

16-80 Fieldbus CTW 1 (fijo)

16-82 Fieldbus REF 1 (fijo)

34-01 PCD 1 escritura en MCO
34-02 PCD 2 escritura en MCO
34-03 PCD 3 escritura en MCO
34-04 PCD 4 escritura en MCO
34-05 PCD 5 escritura en MCO
34-06 PCD 6 escritura en MCO
34-07 PCD 7 escritura en MCO
34-08 PCD 8 escritura en MCO
34-09 PCD 9 escritura en MCO
34-10 PCD 10 escritura en MCO

Funcion:
Seleccione la escritura de datos de proceso para los
ejemplos de montaje de E/S 101/151. Los elementos
[2] y [3] de esta matriz pueden seleccionarse. Los
elementos [0] y [1] de la matriz son fijos.

10-12 Lectura config. datos proceso

Opcion:

* Ninguno
16-00 Cdédigo de control
16-01 Referencia [Unidad]
16-02 Referencia %
16-03 Cbd. estado. (fijo)
16-04 Valor real princ. [Unidad]
16-05 Valor real princ. [%] (fijo)
16-10 Potencia [kW]
16-11 Potencia [HP]
16-12 Tensién motor
16-13 Frecuencia
16-14 Intensidad motor
16-16 Par
16-17 Velocidad [RPM]
16-18 Térmico motor
16-19 Temperatura sensor KTY
16-21 Angulo de fase
16-30 Tension Bus CC
16-32 Energia freno / s
16-33 Energia freno / 2 min
16-34 Temp. disipador
16-35 Térmico inversor
16-38 Estado ctrlador SL
16-39 Temp. tarjeta control.
16-50 Referencia externa

16-51 Referencia de pulsos

16-52 Realimentacion [Unit]

16-53 Referencia Digi pot

16-60 Entrada digital

16-61 Terminal 53 ajuste conex
16-62 Entrada analdgica 53

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

16-65 Salida analdgica 42 [mA]
16-66 Salida digital [bin]

16-67 Entrada de frecuencia #29 [Hz]
16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]
16-69 Salida pulsos #27 [Hz]
16-70 Salida pulsos #29 [Hz]
16-71 Salida Relé [bin]

16-84 Opciéon comun. STW

16-85 Puerto FC CTW 1

16-90 Cdédigo de alarma

16-91 Cdédigo de alarma 2

16-92 Cdd. de advertencia

16-93 Cdéd. advert. 2

16-94 Cod. de estado ampliado
16-95 Cod. estado ampliado 2
34-21 PCD 1 lectura desde MCO
34-22 PCD 2 lectura desde MCO
34-23 PCD 3 lectura desde MCO
34-24 PCD 4 lectura desde MCO
34-25 PCD 5 lectura desde MCO
34-26 PCD 6 lectura desde MCO
34-27 PCD 7 lectura desde MCO
34-28 PCD 8 lectura desde MCO
34-29 PCD 9 lectura desde MCO
34-30 PCD 10 lectura desde MCO
34-40 Entradas digitales

34-41 Salidas digitales

34-50 Posicién actual

34-51 Posicidon ordenada

34-52 Posicion actual del maestro
34-53 Posicion de indice del esclavo
34-54 Posicién de indice del maestro
34-55 Posicién de la curva

34-56 Error de pista

34-57 Error de sincronizacion
34-58 Velocidad actual

34-59 Velocidad actual del maestro
34-60 Estado de sincronizacion
34-61 Estado del motor eje

34-62 Estado del programa

Funcioén:
Seleccione los datos de lectura del proceso para
las instancias de montaje de E/S 101/151. Pueden
seleccionarse los elementos [2] y [3] de esta matriz.
Los elementos [0] y [1] de la matriz son fijos.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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10-13 Parametro de advertencia

Rango:

0 - 65535 N/D *oN/D

Funcioén:
Ver un cédigo de advertencia especifico de
DeviceNet. Se asigna un bit a cada advertencia.
Consulte el manual de funcionamiento de DeviceNet
(MG.33.DX.YY) para mas informacion.

Bus no activo

Tiempo limite de conexion explicito
Conexién E/S

Limite de reintentos alcanzado
Valor real no actualizado

Bus CAN desactivado

Error de envio E/S

Error de inicializacion

Sin alimentacion de bus

O 00N oo 1 A W N O

Bus desactivado

—
o

Pasivo de error

=
[y

Advertencia de error
Error de ID MAC duplicado
Cola de recepcion desbordada

= =
w N

Cola de transmisién desbordada
CAN desbordado

= =
v b

10-14 Referencia de red

Opcion:
Leer solamente del LCP.

*No [0]
Si [1]
Funcion:

Seleccionar la fuente de referencia en el
Ejemplo 21/71 y 20/70.

Seleccione No [0] para activar la referencia a
través de entradas analdgicas/digitales.
Seleccione S/ [1] para activar la referencia

a través del bus de campo.

10-15 Control de red

Opcion:
Leer solamente del LCP.

*No [0]
Si [1]
Funcion:

Seleccionar la fuente de control en Ejemplo
21/71 y 20-70.

Ajuste predeterminado

Texto del display

Seleccione No [0] para activar el control a través
de entradas analdgicas/digitales.

Seleccione Si [1] para activar el control
mediante el bus de campo.

10-2* Filtro COS
Parametros para configurar los ajustes del filtro COS.

10-20 Filtro COS 1

Rango:

0 - FFFF X FFFF

Funcion:
Introducir el valor del filtro COS 1 para ajustar
la mascara del filtro para el cédigo de estado.
En el funcionamiento en modo COS (Cambio de
estado), esta funcidn filtra bits del cddigo de estado
que no deben enviarse si cambian.

10-21 Filtro COS 2

Rango:

0 - FFFF X FFFF

Funcioén:
Introducir el valor del filtro COS 2 para ajustar
la mascara del filtro para el valor real principal.
En el funcionamiento en modo COS (Cambio de
estado), esta funcion filtra bits en el valor real
principal que no deben enviarse si cambian.

10-22 Filtro COS 3

Rango:

0 - FFFF K FFFF

Funcion:
Introducir el valor del filtro COS 3 para ajustar la
mascara del filtro para PCD 3. En el funcionamiento
en modo COS (Cambio de estado), esta funcidn filtra
bits en PCD 3 que no deben enviarse si cambian.

10-23 Filtro COS 4

Rango:

0 - FFFF ¥ FFFF

Funcion:
Introducir el valor del filtro COS 4 para ajustar la
mascara del filtro para PCD 4. En el funcionamiento
en modo COS (Cambio de estado), esta funcidn filtra
bits en PCD 4 que no deben enviarse si cambian.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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O 10-3* Acceso param.

Grupo de parametros que proporcionan acceso
a parametros indexados y a los ajustes de
programacion definidos.

10-30 Indice Array

Rango:
0 - 255 N/A

*oN/D

Funcioén:
Ver parametros indexados Este parametro
solo es valido cuando esta instalado un bus
de campo DeviceNet.

10-31 Grabar valores de datos

Opcion:

*No [0]
Grabar aj. edicion [1]
Grabar todos los ajustes [2]
Funcion:

Los valores de parametros cambiados mediante
DeviceNet no se almacenan de forma automatica
en la memoria no volatil. Este parametro se utiliza
para activar una funcién que guarda todos los
valores de parametros en la memoria no volatil,
para asi conservar los valores de pardmetros
cambiados al apagar el equipo.

Seleccione [0] el fuera para desactivar la funcidon
de almacenamiento no volatil.

Seleccione Grabar aj. edicién [1] para almacenar
todos los valores de parametros del ajuste activo
en la memoria no volatil. El valor regresa a No
[0] cuando se guardan todos los valores.

- Grabar todos los ajustes: Todos los valores de
los parametros se almacenaran en la memoria no
volatil. El valor regresa a No cuando se almacenan
todos los valores de parametros.

10-32 Revision Devicenet

Rango:

0 - 65535 N/A *kN/A

Funcion:
Ver el numero de revision de Devicenet. Este
parametro se usa para la creacion del archivo EDS.

10-33 Almacenar siempre

Opcion:
*No [0]
Si [1]

Texto del display

Ajuste predeterminado

Funcion:
Seleccione [0] para desactivar el almacenamiento
no volatil de datos.
Seleccione [1] para almacenar de forma
predeterminada los datos de parametros recibidos
mediante DeviceNet en memoria EEPROM no volatil.

10-39 Parametros Devicenet F

Array [1000]

Opcion:
No hay acceso LCP
0. - 0. *o0.

Funcion:
Este parametro sirve para configurar el convertidor
mediante DeviceNet y crear el archivo EDS.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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] Pal‘émetl‘os: Opciones VERDADERO (siempre que esté seleccionado S/
del programa [1] en el par. 13-00). El SLC se detiene cuando
el Evento parada (par. 13-02) es VERDADERO. o
0 13-*%* Opcs. Programacion El par. 13-03 reinicia todos los parametros del (7%

Smart Logic Control (SLC) es esencialmente una SLC e inicia la programacion desde cero.

secuencia de acciones definidas por el usuario
(véase el par. 13-52 [x]) ejecutadas por el SLC
cuando el evento definido por el usuario (véase el
par. 13-51 [x]) es evaluado como VERDADERO por

el SLC. Los eventos y las acciones estan numerados 13-00 Modo Controlador SL

0O 13-0* Ajustes SLC
Utilice estos ajustes para activar, desactivar y
reiniciar el Smart Logic Control (SLC).

y vinculados entre si en parejas. Esto significa Opcién:

que cuando se complete el evento [0] (cuando * No [0]
alcance el valor VERDADERO), se ejecutara la Si [1]
accion [0]. Después de esto, las condiciones del

evento [1] seran evaluadas y si se evalian como Funcién:

VERDADERAS, la accién [1] se ejecutara y asi Seleccione Si [1] para activar el control Smart Logic
sucesivamente. Se evaluara solamente un evento para su inicio cuando haya una orden de arranque,
en cualquier momento. Si un evento se evalla por ejemplo, mediante una entrada digital.

como FALSO, no sucede nada (en el SLC) durante Seleccione No [0] para desactivar el

el actual ciclo de escaneo y no se evallan otros control Smart Logic.

eventos. Esto significa que cuando el SLC se inicia,

evalla el evento [0] (y sélo el evento [0]) en cada 13-01 Evento arranque

ciclo de escaneo. Solamente cuando el evento [0] Opcién:
es evaluado VERDADERO, el SLC ejecuta la accién Falso [0]
[0] y comienza a evaluar el evento [1]. Se pueden Verdadero [1]
programar entre 1 y 20 eventos y acciones . En funcionamiento [2]
Cuando se haya ejecutado el Ultimo evento/accion, En rango [3]
la secuencia vuelve a comenzar desde el evento En referencia [4]
[0] / accion [0]. La ilustracién muestra un Limite de par [5]
ejemplo con tres eventos / acciones: Limite intensidad (6]
Fuera rango de intensidad [7]
I posterior bajo [8]
s 1508A06212 I anterior alto [9]
Velocidad posterior baja [11]
Estado 1 Velocidad anterior alta [12]
Svento 1/ Estado 2 Fuera rango realim. [13]
Stop Bvento 2/ < realim. alta [14]
event P13-03
e - > realim. baja [15]
N stop Advertencia térmica [16]
Estado 4 N Tens. alim. fuera ran. [17]
Evento &/ Cambio de sentido [18]
EES:::;Z/ Advertencia [19]
Accién 3 Alarma (descon.) [20]
Iy Alar. (blog. descon.) [21]
T s Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Arranque y parada del SLC: EZ;?:?;Z?E; 3 E;Z%
Puede iniciar y parar el SLC seleccionando “Si [1]” o Regla 16gica 1 [27]
“No [0]” en el par. 13-00. El SLC siempre comienza Regla I6gica 2 (28]
en estado 0 (donde evalla el evento [0]). EI SLC Regla I6gica 3 [29]
se inicia cuando el evento de arranque (definido Entrada digital DI18 [33]

en el par. 13-01 Evento arranque) se evallia como

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 (sélo FC 302) [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando de arranque [39]
Comando de parada [40]
Funcioén:

Seleccione la entrada booleana (VERDADERO o
FALSO) para activar Smart Logic Control.

*Falso [0] (ajuste predet.) introduce el valor
fijo de FALSO en la regla ldgica.

Verdadero [1] - introduce el valor fijo
VERDADERO en la regla logica.

En funcionamiento [2] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

En rango [3] - véase el par. 5-3* para una
descripcion mas completa.

En referencia [4] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

Limite de par [5] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

Limite intensidad [6] - véase el par. 5-3* para
una descripciéon mas completa.

Fuera ran. intensidad [7] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

I posterior bajo [8] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

I anterior alto [9] - véase el par. 5-3* para
una descripciéon mas completa.

Velocidad posterior baja [11] - véase el par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Velocidad anterior alta [12] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Advertencia térmica [16] - véase el par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Tens. alim. fuera ran. [17] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Cambio de sentido [18] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Advertencia [19] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

Alarma (descon.) [20] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Alarma (blog. descon.) [21] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Comparador 0 [22] - utiliza el resultado del
comparador 0 en la regla logica.

Comparador 1 [23] - utiliza el resultado del
comparador 1 en la regla ldgica.

Comparador 2 [24] - utiliza el resultado del
comparador 2 en la regla ldgica.

Ajuste predeterminado

Texto del display

Comparador 3 [25] - utiliza el resultado del
comparador 3 en la regla logica.

Regla Iégica 0 [26] - utiliza el resultado de la
regla légica 0 en la regla légica.

Regla Iégica 1 [27] - utiliza el resultado de la
regla légica 1 en la regla ldgica.

Regla Iégica 2 [28] - utiliza el resultado de la
regla légica 2 en la regla légica.

Regla Iégica 3 [29] - utiliza el resultado de la
regla légica 3 en la regla légica.

Entrada digital DI18 [33] - utiliza el valor de DI18
en la regla logica (Nivel alto = TRUE).

Entrada digital DI19 [34] - utiliza el valor de DI19
en la regla légica (Nivel alto = TRUE).

Entrada digital DI27 [35] - utiliza el valor de DI27
en la regla légica (Alto = VERDADERDO).

Entrada digital DI29 [36] - utiliza el valor de DI29
en la regla légica (Alto = VERDADERO).

Entrada digital DI32 [37] - utiliza el valor de DI32
en la regla ldgica (Alto = VERDADERDO).

Entrada digital DI33 [38] - utiliza el valor de DI33
en la regla légica (Alto = VERDADERDO).

13-02 Evento parada

Opcion:

Falso [0]
Verdadero [1]
En funcionamiento [2]
En rango [3]
En referencia [4]
Limite de par [5]
Limite intensidad [6]
Fuera rango de intensidad [7]
I posterior bajo [8]
I anterior alto [9]
Velocidad posterior baja [11]
Velocidad anterior alta [12]
Fuera rango realim. [13]
< realim. alta [14]
> realim. baja [15]
Advertencia térmica [16]
Tens. alim. fuera ran. [17]
Cambio de sentido [18]
Advertencia [19]
Alarma (descon.) [20]
Alar. (blog. descon.) [21]
Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
Regla logica 0 [26]
Regla logica 1 [27]
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Regla logica 2 [28]
Regla ldgica 3 [29]
Tiempo limite SL 0 [30]
Tiempo limite SL 1 [31]
Tiempo limite SL 2 [32]
Entrada digital DI18 [33]

Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 (sélo FC 302) [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando de arranque [39]
Comando de parada [40]
Funcioén:

Seleccione la entrada booleana (VERDADERO o
FALSO) para activar Smart Logic Control.

*Falso [0] (ajuste predet.) introduce el valor
fijo de FALSO en la regla ldgica.

Verdadero [1] - introduce el valor fijo
VERDADERO en la regla ldgica.

En funcionamiento [2] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

En rango [3] - véase el par. 5-3* para una
descripcion mas completa.

En referencia [4] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

Limite de par [5] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

Limite intensidad [6] - véase el par. 5-3* para
una descripciéon mas completa.

Fuera ran. intensidad [7] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

I posterior bajo [8] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

I anterior alto [9] - véase el par. 5-3* para
una descripciéon mas completa.

Velocidad posterior baja [11] - véase el par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Velocidad anterior alta [12] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Advertencia térmica [16] - véase el par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Tens. alim. fuera ran. [17] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Cambio de sentido [18] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Advertencia [19] - véase el par. 5-3* para
una descripcién mas completa.

Alarma (descon.) [20] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Alarma (blog. descon.) [21] - véase el par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Ajuste predeterminado

Texto del display

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss

Comparador 0 [22] - utiliza el resultado del
comparador 0 en la regla logica.

Comparador 1 [23] - utiliza el resultado del
comparador 1 en la regla logica.

Comparador 2 [24] - utiliza el resultado del
comparador 2 en la regla ldgica.

Comparador 3 [25] - utiliza el resultado del
comparador 3 en la regla logica.

Regla Iégica 0 [26] - utiliza el resultado de la
regla légica 0 en la regla légica.

Regla Iégica 1 [27] - utiliza el resultado de la
regla légica 1 en la regla ldgica.

Regla Iégica 2 [28] - utiliza el resultado de la
regla légica 2 en la regla légica.

Regla Idgica 3 [29] - utiliza el resultado de la
regla légica 3 en la regla légica.

Entrada digital DI18 [33] - utiliza el valor de DI18
en la regla logica (Nivel alto = TRUE).

Entrada digital DI19 [34] - utiliza el valor de DI19
en la regla légica (Nivel alto = TRUE).

Entrada digital DI27 [35] - utiliza el valor de DI27
en la regla légica (Alto = VERDADERDO).

Entrada digital DI29 [36] - utiliza el valor de DI29
en la regla légica (Alto = VERDADERO).

Entrada digital DI32 [37] - utiliza el valor de DI32
en la regla ldgica (Alto = VERDADERDO).

Entrada digital DI33 [38] - utiliza el valor de DI33
en la regla légica (Alto = VERDADERDO).

13-03 Reiniciar SLC

Opciodn:

* No reiniciar SLC [0]
Reiniciar SLC [1]
Funcion:

Seleccione Reiniciar SLC [1] para reiniciar

todos los parametros del grupo 13 (13-*) a

sus ajustes predeterminados.

Seleccione *No reiniciar SLC [0] para mantener
los ajustes programados en todos los parametros
del grupo 13 (13-%).

13-1* Comparadores

Los comparadores se utilizan para comparar
variables continuas (es decir, frecuencia de salida,
intensidad de salida, entrada analdgica, etc.) con
valores fijos preestablecidos. Los comparadores
se evallian una vez en cada intervalo de escaneo.
Utilice directamente el resultado (VERDADERO

o FALSO) para definir un evento (consulte el
par. 13-51), como entrada booleana en una
regla légica (consulte el par. 13-40, 13-42 o
13-44). Todos los parametros de este grupo

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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son parametros indexados con indice de 0 a

3. Seleccione el indice 0 para programar el
Comparador 0, seleccione el indice 1 para programar
el Comparador 1, y asi sucesivamente.

13-10 Operando comparador

Array [4]
Opcioén:

* Desactivado [0]
Referencia [1]
Realimentacién [2]
Veloc. motor [3]
Intensidad motor [4]
Par motor [5]
Potencia motor [6]
Tensién motor [7]
Tensién bus CC [8]
Térmico motor [9]
VLT térmico [10]
Temp. disipador. [11]
Entr. analég. AI53 [12]
Entr. analdég. AI54 [13]
Entr. analég. AIFB10 [14]
Entr. analég. AIS24V [15]
Entr. analég. AICCT [17]
Entrada pulsos FI29 [18]
Entrada pulsos FI33 [19]
NUumero de alarma [20]
Contador A [30]
Contador B [31]
Funcion:

Seleccionar qué variable debe controlar

el comparador

*Falso [0] (ajuste predet.)- introduce el valor
fijo de FALSO en la regla ldgica.

Verdadero [1] introduce el valor fijo VERDADERO
en la regla légica.

En funcionamiento [2] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

En rango [3] Véase el grupo de par. 5-3* para
una descripciéon mas completa.

En referencia [4] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Limite de par [5] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Limite intensidad [6] Véase el grupo de par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Fuera ran. intensidad [7] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.

I posterior bajo [8] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Ajuste predeterminado

Texto del display

I anterior alto [9] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.

Velocidad posterior baja [11] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcién mas completa.
Velocidad anterior alta [12] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcién mas completa.
Advertencia térmica [16] Véase el grupo de par.
5-3*% para una descripcion mas completa.

Tens. alim. fuera ran. [17] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcién mas completa.
Cambio de sentido [18] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.
Advertencia [19] Véase el grupo de par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Alarma (descon.) [20] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcién mas completa.

Alar. (blog. descon.) [21] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.
Comparador 0 [22] Utiliza el resultado del
comparador O en la regla logica.

Comparador 1 [23] Utiliza el resultado del
comparador 1 en la regla logica.

Comparador 2 [24] Utiliza el resultado del
comparador 2 en la regla ldgica.

Comparador 3 [25] Utiliza el resultado del
comparador 3 en la regla logica.

Regla Iégica 0 [26] Utiliza el resultado de la
regla légica 0 en la regla légica.

Regla Iégica 1 [27] Utiliza el resultado de la
regla légica 1 en la regla ldgica.

Regla Iégica 2 [28] Utiliza el resultado de la
regla légica 2 en la regla légica.

Regla Iégica 3 [29] Utiliza el resultado de la
regla légica 3 en la regla légica.

Entrada digital DI18 [33] Utiliza el valor de DI18
en la regla logica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI19 [34] Utiliza el valor de DI19
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI27 [35] Utiliza el valor de DI27
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI29 [36] Utiliza el valor de DI29
en la regla logica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI32 [37] Utiliza el valor de DI32
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI33 [38] Utiliza el valor de DI33
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

13-11 Operador comparador

Array [4]

Opcion:
< [0]
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X~ [1]
> [2]
Funcion:

Seleccionar el operador a utilizar en la comparacion.
Seleccione < [0] para que el resultado de la
evaluacion sea VERDADERO, cuando la variable
seleccionada en el par. 13-10 es inferior al valor
fijado en el par. 13-12. El resulado serd FALSO,

si la variable seleccionada en el par. 13-10 es
superior al valor fijado en el par. 13-12.
Seleccione > [2] para la ldgica inversa

de la opcion < [0].

Seleccione = [1] para que el resultado de la
evaluacion sea VERDADERO, cuando la variable
seleccionada en el par. 13-10 sea aproximadamente
igual al valor fijado en el par. 13-12.

13-12 Valor comparador

Array [4]

Rango:

-100.000,000 - 100.000,000 *0.000

Funcion:
Introduzca el "nivel de disparo" para la variable
controlada por este comparador. Este es un
parametro indexado que contiene los valores
de comparador 0 a 3.

13-2* Temporizadores

Este grupo de pardmetros engloba los
parametros de temporizacién.

Utilice el resultado (VERDADERO o FALSO)
directamente de los temporizadores para definir un
evento (consulte el par. 13-51), o como entrada
booleana en una regla Iégica (consulte el par.
13-40, 13-42 0 13-44). Un temporizador sélo es
FALSO cuando lo activa un accién (es decir, Iniciar
temporizador 1 [29]) hasta que pase el valor del
temporizador introducido en este parametro. A
continuacion, vuelve a ser VERDADERO.

Todos los pardmetros de este grupo son parametros
indexados con indice 0 a 2. Seleccione el indice

0 para programar el Temporizador 0, seleccione

el indice 1 para programar el Temporizador

1 y asi sucesivamente.

13-20 Temporizador Smart Logic Controller

Matriz [3]

Rango:

0,00 - 3.600,00 s *0,00s

Ajuste predeterminado

Texto del display

Funcion:
Introduzca el valor para definir la duracién de
la salida FALSO del temporizador programado.
Un temporizador solo es FALSO si lo activa
una accion (por ejemplo, Temporizador de
arranque 1 [29]) y hasta que transcurra el tiempo
introducido en el temporizador.

13-4* Reglas logicas

Se pueden combinar hasta tres entradas booleanas
(VERDADERO/ FALSO) de temporizadores,
comparadores, entradas digitales, bits de estado

y eventos con operadores logicos Y, O y NO.
Seleccione entradas booleanas para el calculo en los
par. 13-40, 13-42 y 13-44. Defina los operadores
utilizados para combinar de forma logica las
entradas seleccionadas en los par. 13-41 y 13-43.

Prioridad de calculo

Primero se calculan los resultados de los
parametros 13-40, 13-41 y 13-42. El resultado
(VERDADERO/FALSO) de este calculo se
combina con los ajustes de los par. 13-43

y 13-44, produciendo el resultado final
(VERDADERO/FALSO) de la regla légica.

13-40 Regla logica booleana 1

Array [4]

Opcion:

* Falso [0]
Verdadero [1]
En funcionamiento [2]
En rango [3]
En referencia [4]
Limite de par [5]
Limite intensidad [6]
Fuera rango de intensidad [7]
I posterior bajo [8]
I anterior alto [9]
Fuera rango veloc. [10]
Velocidad posterior baja [11]
Velocidad anterior alta [12]
Fuera rango realim. [13]
< realim. alta [14]
> realim. baja [15]
Advertencia térmica [16]
Tens. alim. fuera ran. [17]
Cambio de sentido [18]
Advertencia [19]
Alarma (descon.) [20]
Alar. (blog. descon.) [21]
Comparador 0 [22]
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Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
Regla légica 0 [26]
Regla ldgica 1 [27]
Regla ldgica 2 [28]
Regla ldgica 3 [29]
Tiempo limite SL 0 [30]
Tiempo limite SL 1 [31]
Tiempo limite SL 2 [32]
Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando de arranque [39]
Convert. frec. parado [40]

Funcioén:
Seleccionar la primera entrada booleana
(VERDADERO o FALSO) para la regla
l6gica seleccionada.

*Falso [0] (ajuste predet.)- introduce el valor
fijo de FALSO en la regla logica.
Verdadero [1] introduce el valor fijo VERDADERO
en la regla ldgica.
En funcionamiento [2] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
En rango [3] Véase el grupo de par. 5-3* para
una descripciéon mas completa.
En referencia [4] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Limite de par [5] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Limite intensidad [6] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Fuera ran. intensidad [7] Véase el grupo de par.
5-3%* para una descripcidn mas completa.
I posterior bajo [8] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
I anterior alto [9] Véase el grupo de par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.
Fuera rango veloc. [10] Consulte el grupo de
parametros 5-3* para una descripcion mas completa.
Velocidad posterior baja [11] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.
Velocidad anterior alta [12] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.
Fuera rango. realim. [13] Consulte el grupo de
parametros 5-3* para una descripcion mas completa.

< realim. alta [14] Consulte el grupo de parametros

5-3* para una descripcion mas completa.

Ajuste predeterminado

Texto del display

> realim. baja [15] Consulte el grupo de parametros
5-3% para una descripcion mas completa.
Advertencia térmica [16] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcién mas completa.

Tens. alim. fuera ran. [17] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.
Cambio de sentido [18] Véase el grupo de par.
5-3*% para una descripcion mas completa.
Advertencia [19] Véase el grupo de par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.

Alarma (descon.) [20] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.

Alar. (blog. descon.) [21] Véase el grupo de par.
5-3*% para una descripcion mas completa.
Comparador 0 [22] Utiliza el resultado del
comparador 0 en la regla logica.

Comparador 1 [23] Utiliza el resultado del
comparador 1 en la regla ldgica.

Comparador 2 [24] Utiliza el resultado del
comparador 2 en la regla logica.

Comparador 3 [25] Utiliza el resultado del
comparador 3 en la regla logica.

Regla Iégica 0 [26] Utiliza el resultado de la
regla légica 0 en la regla ldgica.

Regla Iégica 1 [27] Utiliza el resultado de la
regla légica 1 en la regla légica.

Regla Idgica 2 [28] Utiliza el resultado de la
regla légica 2 en la regla légica.

Regla Iégica 3 [29] Utiliza el resultado de la
regla légica 3 en la regla ldgica.

Tiempo limite SL 0 [30] - utiliza el resultado del
temporizador 0 en la regla ldgica.

Tiempo limite SL 1 [31] - utiliza el resultado del
temporizador 1 en la regla légica.

Tiempo limite SL 2 [32] - utiliza el resultado del
temporizador 2 en la regla légica.

Entrada digital DI18 [33] Utiliza el valor de DI18
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI19 [34] Utiliza el valor de DI19
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI27 [35] Utiliza el valor de DI27
en la regla logica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI29 [36] Utiliza el valor de DI29
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI32 [37] Utiliza el valor de DI32
en la regla légica (Alto=VERDADERO).

Entrada digital DI33 [38] Utiliza el valor de DI33
en la regla logica (Alto=VERDADERO).

13-41 Operador regla logica 1

Array [4]
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Opcioén: Cambio de sentido [18]
* Desactivado [0] Advertencia [19]
Y [1] Alarma (descon.) [20]
0 2] Alar. (blog. descon.) [21]
Y Negado [3] Comparador 0 [22]
O Negado [4] Comparador 1 [23]
No y [5] Comparador 2 [24]
No o (6] Comparador 3 [25]
No y no [7] Regla ldgica 0 [26]
No o no [8] Regla ldgica 1 [27]
Regla ldgica 2 [28]
Funcién: Regla légica 3 [29]
Seleccionar el primer operador ldgico que se usara en Tiempo limite SL 0 [30]
las entradas boleanas desde los par. 13-40 y 13-42. Tiempo limite SL 1 [31]
[13-XX] representa la entrada booleana Tiempo limite SL 2 [32]
del par. 13-*, Entrada digital DI18 [33]
Seleccione DESACTIVADO [0] para ignorar los Entrada digital DI19 [34]
par. 13-42, 13-43 y 13-44. Entrada digital DI27 [35]
Y [1] - evalla la expresion [13-40] Y [13-42]. Entrada digital DI29 [36]
O [2] - evalla la expresion [13-40] O [13-42]. Entrada digital DI32 [37]
Y Negado [3] evalla la expresién [13-40] Entrada digital DI33 [38]
Y NO [13-42] . Comando de arranque [39]
O Negado [4] evalla la expresion [13-40] Convert. frec. parado [40]
O NO [13-42].
NO Y [5] evalla la expresién NO [13-40] Y [13-42]. Funcién:
NO O [6] evalla la expresién NO [13-40] O [13-42]. Seleccionar la segunda entrada booleana
NO Y NO [7] evalla la expresién NO (VERDADERO o FALSO) para la regla |églca
[13-40] Y NO [13-42]. seleccionada. Consulte el par. 13-40 para
NO O NO [8] evalla la expresion NO una descripcion mas completa.

[13-40] O NO [13-42].

13-43 Operador regla légica 2
13-42 Regla logica booleana 2 Array [4]

Array [4]
Opciodn:

Opcion: * Desactivado [0]
*Falso [0] Y [1]
Verdadero [1] o [2]

En funcionamiento [2] Y Negado [3]

En rango [3] O Negado [4]

En referencia [4] No y [5]
Limite de par [5] No o [6]
Limite intensidad (6] No y no [7]
Fuera rango de intensidad [7] No o no [8]

I posterior bajo (8] Funcién:

I anterior alto [9] . : o
Fuera rango veloc. [10] Seleccionar el segundo operador logico a utilizar en
Velocidad posterior baja [11] la entrada boleana calculada en par. 13-40, 13-41,
Velocidad anterior alta [12] y 13-42 y en la entrada boleana del par. 13-42.
Fuera rango realim. [13] [13-44] significa la entrada booleana del par. 13-44.
< realim. alta [14] [13-40/13-42] significa la entra booleana calculada
> realim. baja [15] en los par. 13-4,0, 13-41 y 13-42. Desactivaldo
Advertencia térmica [16] [0] (ajuste de fabrica). seleccione esta opcion
Tens. alim. fuera ran. [17] para ignorar el valor del par. 13-44.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Y [1] evalla la expresion [13-40/13-42] Y [13-44]. Entrada digital DI19 [34]

O [2] evalla la expresion [13-40/13-42] O [13-44]. Entrada digital DI27 [35]
Ltdd Y Negado [3] evalla la expresién [13- Entrada digital DI29 [36]
(7%7 40/13-42] Y NO [13-44]. Entrada digital DI32 [37]

O Negado [4] evalla la expresion [13-40/13-42] Entrada digital DI33 [38]

O NO [13-44]. Comando de arranque [39]

NO Y [5] evalla la expresion NO [13- Convert. frec. parado [40]

40/13-42] Y [13-44]. .

NO O [6] evalla la expresién NO [13- Funcion:

40/13-42] O [13-44]. Seleccionar la tercera entrada booleana

NO Y [7] evalla la expresién NO [13- (VERDADERO o FALSO) para la regla

40/13-42] Y [13-44]. Iégica seleccionada.

NO O NO [8] evalla la expresion NO 0 13-5% Estados

[13-40/13-42] O NO [13-44]. Pardmetros para programar el Smart Logic

13-44 Regla légica booleana 3 Controller (SLC).

Array [4]
Array [20]

Opcion:

*Falso [0] Opciodn:

Verdadero [1] * Falso [0]
En funcionamiento [2] Verdadero [1]
En rango [3] Funcionamiento [2]
En referencia [4] En rango [3]
Limite de par [5] En referencia [4]
Limite de intensidad [6] Limite de par [5]
Fuera rango de intensidad [7] Limite intensidad [6]
I posterior bajo [8] Fuera rango de intensidad [7]
I anterior alto [9] I posterior bajo (8]
Fuera rango veloc. [10] I anterior alto [9]
Velocidad posterior baja [11] Fuera rango veloc. [10]
Velocidad anterior alta [12] Velocidad posterior baja [11]
Fuera rango realim. [13] Velocidad anterior alta [12]
< realim. alta [14] Fuera rango realim. [13]
> realim. baja [15] < realim. alta [14]
Advertencia térmica [16] > realim. baja [15]
Tens. alim. fuera ran. [17] Advertencia térmica [16]
Cambio de sentido [18] Tens. alim. fuera ran. [17]
Advertencia [19] Cambio de sentido [18]
Alarma (descon.) [20] Advertencia [19]
Alar. (blog. descon.) [21] Alarma (descon.) [20]
Comparador 0 [22] Alar. (blog. descon.) [21]
Comparador 1 [23] Comparador 0 [22]
Comparador 2 [24] Comparador 1 [23]
Comparador 3 [25] Comparador 2 [24]
Regla légica 0 [26] Comparador 3 [25]
Regla légica 1 [27] Regla légica 0 [26]
Regla légica 2 [28] Regla légica 1 [27]
Regla l4gica 3 [29] Regla l4gica 2 [28]
Tiempo limite SL 0 [30] Regla légica 3 [29]
Tiempo limite SL 1 [31] Tiempo limite 0 [30]
Tiempo limite SL 2 [32] Tiempo limite SL 1 [31]
Entrada digital DI18 [33] Tiempo limite SL 2 [32]

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando de arranque [39]
Convert. frec. parado [40]

Funcion:
Seleccionar la entrada booleana (VER-
DADERO o FALSO) para definir el evento
controlador Smart Logic.
*Falso [0] introduce el valor fijo FALSO en el evento.
Verdadero [1] introduce el valor fijo
VERDADERO en el evento.
En funcionamiento [2] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
En rango [3] Véase el grupo de par. 5-3* para
una descripcién mas completa.
En referencia [4] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Limite de par [5] Véase el grupo de par. 5-3*
para una descripcion mas completa.
Limite intensidad [6] Véase el grupo de par. 5-3%*
para una descripcion mas completa.
Fuera ran. intensidad [7] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.
I posterior bajo [8] Consulte el grupo de parametros
5-3* para una descripcion mas completa.
I anterior alto [9] Consulte el grupo de parametros
5-3%* para una descripcidn mas completa.
Fuera rango veloc. [10] Consulte el grupo de
parametros 5-3* para una descripcion mas completa.
Velocidad posterior baja [11] Consulte el grupo de
parametros 5-3* para una descripcion mas completa.
Velocidad anterior alta [12] Consulte el grupo de
parametros 5-3* para una descripcion mas completa.
Fuera rango. realim. [13] Consulte el grupo de
parametros 5-3* para una descripcion mas completa.
< realim. alta [14] Consulte el grupo de parametros
5-3* para una descripcion mas completa.

> realim. baja [15] Consulte el grupo de parametros
5-3%* para una descripcidn mas completa.
Advertencia térmica [16] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.

Tens. alim. fuera ran. [17] Véase el grupo de par.
5-3* para una descripcion mas completa.

Cambio de sentido [18] Véase el grupo de par.
5-3%* para una descripcidn mas completa.
Advertencia [19] Véase el grupo de par. 5-3%

para una descripcion mas completa.
Alarma (descon.) [20] Véase el grupo de par.

5-3* para una descripcion mas completa.

Ajuste predeterminado
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Alar. (blog. descon.) [21] Véase el grupo de par.
5-3*% para una descripcion mas completa.
Comparador 0 [22] utilice el resultado del
comparador 0 en el evento.

Comparador 1 [23] utilice el resultado del
comparador 1 en el evento.

Comparador 2 [24] utilice el resultado del
comparador 2 en el evento.

Comparador 3 [25] utilice el resultado del
comparador 3 en el evento.

Regla légica 0 [26] utilice el resultado de la
regla légica 0 en el evento.

Regla légica 1 [27] utilice el resultado de la
regla légica 1 en el evento.

Regla légica 2 [28] utilice el resultado de la
regla légica 2 en el evento.

Regla I6gica 3 [29] utilice el resultado de la
regla légica 3 en el evento.

Tiempo limite 0 [30] utilice el resultado del
temporizador 0 en el evento.

Tiempo limite 1 [31] utilice el resultado del
temporizador 1 en el evento.

Tiempo limite 2 [32] utilice el resultado del
temporizador 2 en el evento.

Entrada digital DI18 [33] utilice el valor de DI18
en el evento (Alto = VERDADERO).

Entrada digital DI19 [34] utilice el valor de DI19
en el evento (Alto = VERDADERDO).

Entrada digital DI27 [35] utilice el valor de DI27
en el evento (Alto = VERDADERO).

Entrada digital DI29 [36] utilice el valor de DI29
en el evento (Nivel alto = TRUE).

Entrada digital DI32 [37] utilice el valor de DI32
en el evento (Alto = VERDADERDO).

Entrada digital DI33 [38] utilice el valor de DI33
en el evento (Alto = VERDADERO).

Comando de arranque [39] este evento es
VERDADERO si el convertidor de frecuencia
arranca por el método que sea (por entrada
digital, fieldbus u otro).

Convert. frec. parado [40] este evento es
VERDADERO si el convertidor de frecuencia se
detiene o entra en inercia por el método que sea
(por entrada digital, fieldbus u otro).

13-52 Accion controlador SL

Array [20]

Opcion:

* Desactivado [0]
Sin accién [1]
Seleccion de ajuste 0 [2]
Seleccion de ajuste 1 [3]

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Seleccion de ajuste 2 [4] Sel. ajuste 4 [5] - cambia el ajuste activo (par.

Seleccion de ajuste 3 [5] 0-10) a “4". Si se cambia el ajuste, se unira a otros
N Selec. ref. presel. 0 [10] comandos de ajuste que lleguen de las entradas
[’% Selec. ref presel 1 [11] digitales o mediante un bus de campo.

Selec. ref presel 2 [12] Selec. ref. presel. 0 [10] - selecciona

Selec. ref presel 3 [13] la referencia interna 0.

Selec. ref presel 4 [14] Selec. ref. presel. 1 [11] - selecciona

Selec. ref presel 5 [15] la referencia interna 1.

Selec. ref presel 6 [16] Selec. ref. presel. 2 [12] - selecciona

Selec. ref presel 7 [17] la referencia interna 2.

Seleccionar rampa 1 [18] Selec. ref. presel. 3 [13] - selecciona

Seleccionar rampa 2 [19] la referencia interna 3.

Seleccionar rampa 3 [20] Selec. ref. presel. 4 [14] - selecciona

Seleccionar rampa 4 [21] la referencia interna 4.

En funcionamiento [22] Selec. ref. presel. 5 [15] - selecciona

Func. en sentido inverso [23] la referencia interna 5.

Parada [24] Selec. ref. presel. 6 [16] - selecciona

Parada rapida [25] la referencia interna 6.

Dcstop [26] Selec. ref. presel. 7 [17] - selecciona la referencia

Inercia [27] interna 7. Si se cambia la referencia interna activa,

Mantener salida [28] ésta se unird con otras 6rdenes de referencia

Tempor. inicio 0 [29] preajustadas que llegan de las entradas digitales

Tempor inicio 1 [30] 0 a través de un bus de campo.

Tempor inicio 2 [31] Seleccionar rampa 1 [18] - selecciona la rampa 1.

Aj. sal. dig. A baja [32] Seleccionar rampa 2 [19] - selecciona la rampa 2.

Aj. sal. dig. B baja [33] Seleccionar rampa 3 [20] - selecciona la rampa 3.

Aj. sal. dig. C baja [34] Seleccionar rampa 4 [21] - selecciona la rampa 4.

Aj. sal. dig. D baja [35] En funcionamiento [22] - envia un comando de

Aj. sal. dig. E baja [36] arranque al convertidor de frecuencia.

Aj. sal. dig. F baja [37] Func. sentido inverso [23] - emite una orden de

Aj. sal. dig. A alta [38] arranque inverso al convertidor de frecuencia.

Aj. sal. dig. B alta [39] Parada [24] - envia un comando de parada

Aj. sal. dig. C alta [40] al convertidor de frecuencia.

Aj. sal. dig. D alta [41] Parada rapida [25] - emite una orden de parada

Aj. sal. dig. E alta [42] rapida al convertidor de frecuencia.

Aj. sal. dig. F alta [43] Dcstop [26] - emite una orden de parada CC

Reset del contador A [60] al convertidor de frecuencia.

Reset del contador B [61] Inercia [27] - el convertidor de frecuencia

entra en parada por inercia inmediatamente.
Todas las érdenes de parada, incluyendo la

de inercia, detienen el SLC.

Mant. salida [28] - mantiene la frecuencia de
salida del convertidor de frecuencia.

Tempor. inicio 0 [29] - arranca el temporizador

Funcion:
Seleccionar la accion correspondiente al evento
SLC. Las acciones se ejecutan cuando el evento
correspondiente (definido en el par. 13-51) se
evalla como verdadero. Las siguientes acciones

estan disponibles para ser seleccionadas: 0, véase el par. 13-20 para una descripcién
*DESACTIVADO [0] mas completa.

Sin ac'cfén [1]_ _ . Temporizador de arranque 1 [30] - arranca
Seleccion de ajuste 1 [2] - cambia el ajuste el temprorizador 1, véase el par. 13-20 para
activo _(Ipar. 0'_10) a1 _ _ descripcién méas completa.

Seleccion de ajuste 2 [3] - cambia el ajuste Temporizador de arranque 2 [31] - Arranque

activo (par. 0-10) a "2” el temprorizador 2, véase el par. 13-20 para
Seleccion de ajuste 3 [4] - cambia el ajuste descripcién mas completa.

activo (par. 0-10) a “3”

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Ajustar salida digital A baja [32] - cualquier salida
con “salida digital 1” seleccionada es baja (descon.).
Aj. sal.dig. B baja [33] - cualquier salida con "digital
output 2" seleccionada es baja (descon.).

Aj. sal.dig. C baja [34] - cualquier salida con "digital
output 3" seleccionada es baja (descon.).

Aj. sal.dig. D baja [35] - cualquier salida con
"digital output 4" seleccionada es baja (descon.).
Aj. sal.dig. E baja [36] - cualquier salida con “salida
digital 5" seleccionada es baja (descon.).

Aj. sal.dig. F baja [37] - cualquier salida con “salida
digital 6" seleccionada es baja (descon.).

Aj. sal.dig. A alta [38] - cualquier salida con "digital
output 1" seleccionado es alta (cerrada).

Aj. sal.dig. B alta [39] - cualquier salida con "digital
output 2" seleccionado es alta (cerrada).

Aj. sal.dig. C alta [40] - cualquier salida con "digital
output 3" seleccionado es alta (cerrada).

Aj. sal.dig. D alta [41] - cualquier salida con "digital
output 4" seleccionado es alta (cerrada).

Aj. sal.dig. E alta [42] - cualquier salida con "digital
output 5" seleccionado es alta (cerrada).

Aj. sal.dig. F alta [43] - cualquier salida con "digital
output 6" seleccionado es alta (cerrada).

Reset del contador A [60] - pone el contador A a cero.
Reset del contador B [61] - pone el contador B a cero.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: funciones iNOTA!:

especiales Las frecuencias de conmutacion
o/ superiores a 5,0 kHz producen una
O 14-** Func. especiales reduccion automatica de la salida
Grupo de paréametros para configurar funciones maxima del convertidor de frecuencia.

i i de fi ia. =
especiales del convertidor de frecuencia 14-03 Sobremodulacién

O 14-0* Conmut. inversor Opcion:

Parametros para configurar la conmutacion No [0]
del inversor. X si [1]
Funcién:

Opcion: Seleccione Si [1] para conectar la funcion de

60 AVM [0] sobremodulacién para la tensién de salida, para
* sFAVM [1] obtener una tensién de salida hasta un 15 %

mayor que la tensién de red.

Funcién: Seleccione No [0] para no sobremodular la tensién de
Seleccionar patrén de conmutacion: 60° salida, para evitar la ondulacién o rizado del par en
AVM o SFAVM. el eje motriz. Esta caracteristica puede ser Util para

7 licaciones tal mo maquin tifi S.
14-01 Frecuencia conmutacion aplicaciones tales como maquinas rectificadora
Opcion: 14-04 PWM aleatorio

1,0 kHz [0] Opcion:

1,5 kHz [1] X No [0]
2,0 kHz [2] Si [1]
2,5 kHz (3]

3,0 kHz [4] Funcion:

3,5 kHz [5] Seleccione Si [1] para transformar el ruido
4,0 kHz [6] de la conmutacién del motor, pasando de un
5,0 kHz [7] tono de timbre a un ruido "blanco” menos
6,0 kHz [8] discernible. Esto se consigue alterando ligera
7,0 kHz [9] y aleatoriamente el sincronismo del ancho del
8,0 kHz [10] pulso con fases de salida moduladas.

10,0 kHz [11] Select No [0] no realizar cambios al ruido
12,0 kHz [12] acustico de conmutacién del motor.

14,0 kHz [13] :

16,0 kHz [14] 0O 14-1* Alim. on/off

Parametros para configurar el uso y control
Funcién: de fallos de alimentacién.

Seleccionar la frecuencia de conmutacion. Cambiar

la frecuencia de conmutacién puede ayudar a reducir

14-12 Funcion desequil. alimentacién

el ruido acustico acustico procedente del motor. Opcién:
* Desconexién [0]
iNOTA!: Advertencia [1]
El valor de la frecuencia de salida del Desactivado [2]
convertidor nunca debe ser superior a
un 1/10 de la frecuencia de conmutacion. Funcioén:
Cuando el motor esta en funcionamiento, Cuando se detecta un desequilibrio de red severo:
ajuste la frecuencia de conmutacién, par. 4-11, Seleccione Desconexion [0] para desconectar
hasta disminuir el ruido del motor tanto como el convertidor de frecuencia;
sea posible. Véase también el par. 14-00 Seleccione Advertencia [1] para enviar un aviso; o
y la seccién Deceleracion. Seleccione Desactivado [2] para no realizar

ninguna accion.
El funcionamiento en esas condiciones reduce
la vida atil del motor. Las condiciones se

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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consideran graves si el motor se esta utilizando
continuamente cerca del valor nominal de carga
(por ejemplo, controlando una bomba o un
ventilador cerca de la maxima velocidad).

O 14-2%* Reinicio desconex.
Parametros para configurar el manejo del reset
automatico, el tratamiento de alarmas especiales y
el autotest o la instalacion de la tarjeta de control.

14-20 Modo Reset

Opcion:

* Reset manual [0]
Reset autom. x 1 [1]
Reset autom. x 2 [2]
Reset autom. x 3 [3]
Reset autom. x 4 [4]
Reset autom. x 5 [5]
Reset autom. x 6 [6]
Reset autom. x 7 [7]
Reset autom. x 8 [8]
Reset autom. x 9 [9]
Reset autom. x 10 [10]
Reset autom. x 15 [11]
Reset autom. x 20 [12]
Reinic. auto. infinito [13]

Funcion:
Seleccionar la funcion de reset después de una
desconexion. Tras el reset, el convertidor de
frecuencia puede volver a arrancarse.
Seleccione Reset manual [0], para realizar un
reset mediante la tecla [RESET] o a través
de una entrada digital.
Seleccione Reset autom. x 1..x20 [1]-[12]
para realizar entre uno y 20 resets automaticos
tras una desconexionto.
Seleccione Reinic. auto. infinito [13] para reset
continuo tras una desconexion.

iNOTA!:

Sien un intervalo de 10 minutos se alcanza

el nimero de RESET AUTOMATICOS, el

convertidor de frecuencia entra en modo
de Reset Manual [0]. Después de que se lleve a cabo
el reset manual, el ajuste del par. 14-20 vuelve a la
seleccion original. Si en un intervalo de 10 minutos
no se alcanza el nUmero de RESET AUTOMATICOS,
0 cuando se realiza un reset manual, el contador
interno de RESET AUTOMATICO se pone a 0.

El motor puede arrancar sin advertencia previa.

Ajuste predeterminado

Texto del display

programacién —

14-21 Tiempo de reinicio automatico

Rango: .
0 - 600 s *10s
Funcion:

Introducir el intervalo de tiempo desde la
desconexidn hasta el inicio de la funcidn reinicio
automatico. Este parametro esta activo cuando el
par. 14-20, se ajusta como Reset autom. [1] - [13].

14-22 Modo funcionamiento

Opcion:

* Funcion. normal [0]
Prueba tarjeta ctrl. [1]
Inicializacion [2]

Funcion:
Utilice este pardmetro para especificar el
funcionamiento normal; para realizar pruebas;
0 para inicializar todos los parametros excepto
los par. 15-03, 15-04 y 15-05. Esta funcion
solo esta activa cuando la potencia es ciclica
al convetidor de frecuencia.
Seleccione Funcionamiento normal [0] para el
funcionamiento normal del convertidor de frecuencia
con el motor en la aplicacion seleccionada.
Seleccione Prueba de tarjeta de control [1] para
comprobar las entradas y salidas analdgicas y
digitales y la tension de control de +10 V. Se
requiere un conector de prueba con conexiones
internas para esta prueba. Proceda de la siguiente
manera para la prueba de la tarjeta de control:

1. Seleccione Prueba de tarjeta de control [1].
Desconecte la alimentacion de red y espere a
que se apague la luz de la pantalla.

3. Ponga los interruptores S201 (A53) y

S202 (A54) = "ON" / L.

Inserte el conector de prueba (consulte debajo).

Conecte la alimentacién de red.

Realice varias pruebas.

Los resultados se muestran en el LCP

y el convertidor de frecuencia cambia

a un lazo infinito.

8. El par. 14-22 se pondra automaticamente en
Funcionamiento normal. Realice un ciclo de
potencia para iniciar en Funcionamiento normal
después de una prueba de tarjeta de control.

No vk

Si se pasa el test:

Lectura de datos del LCP: Tarjeta de control OK.
Desconecte la alimentacién y retire el conector
de test. El LED verde de la tarjeta de

control se enciende.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Si la prueba falla:

Lectura de datos del LCP: Fallo en entradas/salidas
de la tarjeta de control.

Sustituya el convertidor de frecuencia o la tarjeta
de control. Se enciende el LED rojo de la Tarjeta
de control. Conectores de prueba (conecte

entre si los terminales siguientes): 18 - 27 -

32; 19 - 29 -33; 42 -53-54
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Seleccione Inicializacién [2] para reiniciar

todos los valores de los parametros al ajuste
predeterminado, excepto los par. 15-03, 15-04, y
15-05. El convertidor de frecuencia se reiniciara
durante el siguiente arranque.

El par. 14-22 también se inicializa al ajuste
predeterminado Funcionamiento normal [0].

14-25 Retardo descon. con lim. de par

Opcion:

0-60s X 60 s

Funcion:
Introduzca el retardo de desconexion con limite de
par en segundos. Cuando el par de salida alcanza
el limite de par (par. 4-16 y 4-17), se dispara
una advertencia. Cuando la advertencia de limite
de par esta presente de modo continuo durante
el tiempo que se especifica en este parametro,
el convertidor de frecuencia se desconecta. Para
desactivar el retardo de desconexién, ajuste el
parametro a 60 s = OFF. El control térmico del
convertidor seguira estando activo.

Ajuste predeterminado

Texto del display
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14-26 Retardo de desconexiéon en
fallo del convertidor

Opcion:

0-30s X 55

Funcion:
Cuando el convertidor detecta una sobretension en
el tiempo ajustado, se efectuara la desconexidn
una vez transcurrido el tiempo ajustado.

14-3* Ctrl. lim. intens.

La serie FC 300 incorpora un control integral

de limite de intensidad que se activa cuando la
intensidad del motor, y por tanto el par, supera los
limites sefialados en los par. 4-16 y 4-17.

Cuando se alcanza el limite de intensidad durante
el funcionamiento del motor o el funcionamiento
regenerativo, el convertidor de frecuencia intentara
situarse por debajo de los limites de par lo mas
rapidamente posible sin perder el control del motor.
Mientras el control de intensidad esta activado,

el convertidor de frecuencia sélo puede pararse
ajustando una entrada digital Inercia [2] o Inercia y
reinicio [3]. Cualquier otra sefial en los terminales
18 a 33 no actuara hasta que el convertidor se
haya alejado del limite de intensidad.

Utilizando una entrada digital ajustada a Inercia
[2] o Inercia y reinicio. [3], el motor no utiliza

el tiempo de rampa de deceleracion, ya que el
convertidor de frecuencia esta en inercia. Si es
necesaria una parada rapida, utilice la funcion

de control de freno mecanico junto con un freno
electromagnético externo instalado en la aplicacion.

14-30 Ctrol. lim. intens., Ganancia proporc.
Opcion:

0 - 500 % *100 %

Funcion:
Introducir la ganancia proporcional para el
controlador de limite de intensidad. La seleccion
de un valor alto hace que el controlador reaccione
mas rapidamente. Un valor demasiado alto puede
hacer que el controlador sea inestable.

14-31 Control lim. inten., Tiempo integrac.

Opcion:

0,002 -2.000 s *0,020 s

Funcion:
Especifica el tiempo para la constante integral del
controlador de limite de intensidad. Cuanto mas

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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bajo sea este valor, mas rapida sera la respuesta
del controlador. Un valor demasiado bajo puede
hacer que el controlador sea inestable.

14-4* Optimizacion energ

Parametros para el ajuste del nivel de optimizacion
de energia en ambos modos: Par Variable (VT) y
Optimizacién Automatica de Energia (AEO).

14-40 Nivel VT

Rango:

40 - 90% *66%

Funcion:
Introduzca el nivel de magnetizacion a baja
velocidad. La seleccién de un valor bajo reduce
la pérdida de energia en el motor, pero también
reduce la capacidad de carga.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

14-41 Minima magnetizacion AEO

Rango:

40 - 75% X 40%

Funcioén:
Introduzca el valor minimo de magnetizacién
admisible para la AEO. La seleccién de un valor
bajo reduce la pérdida de energia en el motor,
pero también puede reducir la resistencia a
cambios de carga repentinos.

14-42 Frecuencia AEO minima

Rango:

5 - 40 Hz * 10Hz

Funcion:
Introduzca la frecuencia minima a la cual esta activa
la Optimizacion Automatica de Energia (AEO).

14-43 Cosphi del motor

Rango:

0.40 - 0.95 N/D *0.66 N/D

Funcion:
El valor de consigna cos(phi) se establece
automaticamente para un funcionamiento éptimo
de la AEO. Normalmente no es necesario modificar
este parametro. Sin embargo, en algunas
situaciones puede ser necesario introducir un
valor distinto para un ajuste fino.

14-5* Ambiente
Ajustar estos parametros a S/ [1] para asegurar
que el convertidor de frecuencia cumpla las

Ajuste predeterminado

Texto del display

normas EMC. Seleccione No [0] Unicamente si
la alimentacion del convertidor de frecuencia se
suministra desde una fuente aislada (IT).

14-50 Filtro RFI 1

Opcion:

No [0]
X si [1]

Funcion:

Seleccione S/ [1] para asegurar que el convertidor
de frecuencia cumple con la normativa EMC.
Seleccione No [0] sdélo si la alimentacién del
convertidor de frecuencia se suministra desde una
fuente aislada, por ejemplo, Terminales IT ). En este
modo se desconectan las capacidades internas de
interferencia de radiofrecuencia (condensadores
de filtro) entre el chasis y el circuito de filtro

RFI de alimentacion para evitar dafar el circuito
intermedio y reducir las intensidades de capacidad
de puesta a tierra (segun IEC 61800-3).

Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.

14-52 Control del ventilador

Opcion:

* Auto [0]
En 50 % [1]
En 75 % [2]
En 100 % [3]
Funcion:

Seleccione la velocidad minima del ven-
tilador interno.

Seleccione el Auto [0] para hacer funcionar el
ventilador sélo cuando la temperatura interna
del convertidor de frecuencia esté en el rango
entre 35 °C y aprox. 55°C. El ventilador
funcionara a baja velocidad a 35 °C vy a la
maxima velocidad a aprox. 55°C.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Parametros: informacion
acerca del convertidor
de frecuencia

15-** Datos func.

Grupo de parametros con informacion sobre el
convertidor de frecuencia, tal como datos de manejo,
configuracion de hardware y versiones de software.

15-0* Datos func.

Grupo de pardmetros que contienen datos de
funcionamiento, p. ej. horas de funcionamiento,
contadores de kWh, arranques, etc.

15-00 Horas de funcionamiento

Rango:

0 - 2147483647 h *0h

Funcion:
Ver cuantas horas ha funcionado el convertidor
de frecuencia. Este valor se guarda cuando
se desconecta el convertidor.

15-01 Horas funcionam.

Rango:

0 - 2147483647 h X oh

Funcion:
Ver cuantas horas ha funcionado el motor. Reiniciar
el contador en par. 15-07. Este valor se guarda
cuando se desconecta el convertidor.

15-02 Contador kWh

Rango:

0 - 2147483647 kWh * okwh

Funcion:
Ver el consumo eléctrico en kWh como valor
promedio durante una hora. Reiniciar el
contador en el par. 15-06.

15-03 Arranques

Rango:

0 - 2147483647 *ko

Funcion:
Ver el nimero de veces que se ha encendido
el convertidor de frecuencia.

15-04 Sobretemperat.

Rango:

0 - 65535 *o0

Texto del display

Ajuste predeterminado
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Funcioén:
Ver el nimero de fallos de temperatura del
convertidor de frecuencia que han ocurrido.

15-05 Sobretension

Rango:

0 - 65535 *o

Funcion:
Ver el nimero de situaciones de sobretensidn que
se han producido en el convertidor de frecuencia.

15-06 Reiniciar contador KWh

Opcion:
*No reiniciar
Reiniciar contador

(0]
[1]

Funcion:
Seleccionar Reiniciar contador [1] y presionar [OK]
para reiniciar a cero el contador de kWh (ver par.
15-02). Este parametro no se puede seleccionar
mediante el puerto serie RS 485.
Seleccione No reiniciar [0] si no se desea poner
a cero el contador de kWh.

iNOTA!:
El reset se realiza pulsando [OK]
(Aceptar).
15-07 Reinicio contador de horas funcionam.
Opcion:
% No reiniciar [0]
Reiniciar contador [1]

Funcion:
Seleccionar Reiniciar contador [1] y pulsar [OK] para
poner a cero el contador del horas de funcionamiento
(ver par. 15-01). Este parametro no se puede
seleccionar mediante el puerto serie RS 485.
Seleccione No reiniciar [0] si no se desea poner a
cero el contador de horas de funcionamiento.

15-1* Ajustes reg. datos

El registro de datos permite registrar de forma
continua hasta 4 fuentes de datos (par. 15-10)
a diversas frecuencias individuales (par. 15-11).
Se usan un evento disparador (par. 15-12) y una
ventana disparadora (par. 15-14) para iniciar y
detener la condicionalidad del registro.

15-10 Variable a registrar

Array [4]

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Opcioén:

Ninguno

16-00 Cdédigo de control
16-01 Referencia [Unidad]
16-02 Referencia %

16-03 Cod. estado

16-10 Potencia [kW]

16-11 Potencia [HP]

16-12 Tensiéon motor

16-13 Frecuencia

16-14 Intensidad motor
16-16 Par

16-17 Velocidad [RPM]
16-18 Térmico motor

16-30 Tensién bus CC
16-32 Energia freno / s
16-33 Energia freno / 2 min
16-34 Temp. disipador
16-35 Térmico inversor
16-50 Referencia externa
16-51 Referencia de pulsos
16-52 Realimentacion [Unidad]
16-60 Entrada digital

16-62 Entrada analdgica 53
16-64 Entrada analdgica 54
16-65 Salida analégica 42 [mA]
16-66 Salida digital [bin]
16-90 Cddigo de alarma
16-92 Cdd. de advertencia
16-94 Céd. estado amp

Funcion:
Seleccionar qué variables tienen que ser registradas.

15-11 Intervalo de registro

Rango:

1 - 86.400.000 ms *1ms

Funcioén:
Introduzca el intervalo en milisegundos entre cada
muestreo de las variables a registrar.

15-12 Evento de disparo

Opcion:

*Falso [0]
Verdadero [1]
En funcionamiento [2]
En rango [3]
En referencia [4]
Limite de par [5]
Limite intensidad [6]
Fuera rango de intensidad [7]
I posterior bajo [8]
I anterior alto [9]

Ajuste predeterminado  Texto del display
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Fuera rango veloc. [10]
Velocidad posterior baja [11]
Velocidad anterior alta [12]
Fuera rango realim. [13]
< realim. alta [14]
> realim. baja [15]
Advertencia térmica [16]
Tens. alim. fuera ran. [17]
Cambio de sentido [18]
Advertencia [19]
Alarma (descon.) [20]
Alar. (blog. descon.) [21]
Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
Regla logica 0 [26]
Regla logica 1 [27]
Regla ldgica 2 [28]
Regla ldgica 3 [29]
Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 (s6lo FC 302) [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Funcion:

Seleccione el evento de disparo. Al suceder dicho
evento, se aplica una ventana para congelar

el registro. El registro retendra un porcentaje
especificado de muestras antes de ocurrir el
evento de disparo (par. 15-14).

15-13 Modo de registro

Opcion:

% Reg. siempre [0]
Reg. 1 vez en disparo [1]
Funcion:

Seleccione Reg. siempre [0] para registrar
de forma continua.

Seleccione Reg. 1 vez en disparo [1] para
iniciar y detener el registro condicionadamente
utilizando el par. 15-12 y el par.15-14.

15-14 Muestras antes de disp.

Rango:

0 - 100 N/D *50 N/D

Funcion:
Introduzca el porcentaje de todas las muestras
anteriores a un evento de disparo que deben

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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conservarse en el registro. Vea también el Entrada digital Valor decimal Véase el par. 16-60
par. 15-12 y el par. 15-13. para la descripcién después de

R . es s convertir a un valor binario.
15-2* Registro historico

Es posible ver hasta 50 registros de datos, mediante
los paréametros indexados de este grupo. Para

Salida digital (no Valor decimal Véase el par. 16-66

controlada en esta para la descripcion después de

edicion del SW) convertir a un valor binario.
todos los parametros del grupo, [0] es el dato mas Cédigo de Vel ledlinel @neulio ¢l e 15-22
reciente y [49] el mas antiguo. Se registran datos I — T ) T
cada vez que ocurre un evento (no confundir con Cddigo de alarma Valor decimal Consulte el par. 16-90
eventos SLC). En este contexto, eventos se definen para ver la descripcion.
como un cambio en una de las siguientes dreas: Cdd. estado Valor decimal Véase el par. 16-03

para la descripcion después de

1. Entrada digital ) A
2. Salid digital trolad convertir a un valor binario.

) all as_ _I(‘,:]I ales (no controladas en Cddigo de control Valor decimal Consulte el par. 16-00

esta edicion del SW) o
;- i para ver la descripcién.

3. Cc,>d!go de advertencia Cddigo de estado Valor decimal Consulte el par. 16-94
4, Cc’>d|go de alarma ampliado para ver la descripcion.
5. Cod. estado
6. Cddigo de control
7. Cddigo de estado ampliado

15-22 Registro histdrico: Tiempo

Los eventos se registran con el valor y la anotacion

del tiempo en milisegundos. El intervalo de tiempo Matriz [50]
entre dos eventos depende de la frecuencia con que
se produce los eventos (maximo una vez por ciclo de Rango:
entradas/salidas). El registro de datos es continuo, 0 - 2147483647 X0
pero cuando se produce una alarma se almacena el -
Funcion:

registro y los valores pueden verse en el display.
Esto resulta muy util, por ejemplo, al realizar una
reparacion tras una desconexion. Se puede ver el
registro histérico de este pardmetro a través del
puerto de comunicacion serie o en el display. 0 15-3* Registro fallos

Ver la hora a la que se produjo el evento
registrado. El tiempo se mide en segundos
desde el arranque del convertidor.

Los parametros de este grupo son indexados, en los
que pueden verse hasta 10 registros de fallo. [0] es

15-20 Registro histérico: Evento

Matriz [50] el dato registrado mas reciente y [9] el mas antiguo.
Pueden verse los cédigos de error, los valores y la
Rango: marca temporal de todos los datos registrados.
0-255 *0 15-30 Registro fallos: cédigo de fallo
Funciél‘l: Matriz [10]

Ver el tipo de los eventos registrados.

15-21 Registro histérico: Valor Rango:

0 - 255 X o
Matriz [50]
Funcion:
Rango: Ver el cédigo de fallo y buscar su significado
0 - 2147483647 % 0 en el capitulo Solucién de problemas de la
Guia de Disefio del FC 300.
Funcioén: ]
Ver el valor del evento registrado. Interprete
este valor de acuerdo con esta tabla: Matriz [10]
Rango:
-32767 - 32767 X 0

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Ver una descripcion adicional del error. Este
parametro se utiliza principalmente en combinacion
con la alarma 38 ‘fallo interno’.

15-32 Registro fallos: hora

Matriz [10]

Rango:
0 - 2147483647

Funcion:
Ver el momento en que se produjo el evento
registrado. Tiempo medido en segundos desde el
arranque del convertidor de frecuencia.

15-4* Id. dispositivo

Parametros que contienen informacion de sélo
lectura sobre la configuracion de hardware y
software del convertidor de frecuencia.

15-40 Tipo FC

Funcion:
Ver el tipo de FC. La lectura es idéntica al
campo de potencia de la serie FC 300 del tipo de
definicion de codigo, caracteres 1-6.

15-41 Seccion de potencia

Funcion:
Ver el tipo de FC. La lectura es idéntica al campo
de potencia del tipo de definicién de cédigo de
la serie FC 300, caracteres 7-10.

15-42 Tension

Funcion:
Ver el tipo de FC. La lectura es idéntica al campo
de potencia del tipo de definicion de codigo de
la serie FC 300, caracteres 11-12.

15-43 Version de software o

Funcion:
Ver la version de SW combinada (o "version
de paquete") que consta de SW de potencia
y SW de control.

15-44 Tipo C6d. cadena solicitado

Funcion:
Ver el cédigo descriptivo utilizado para pedir
de nuevo el convertidor de frecuencia en
su configuracion original.

Ajuste predeterminado

Texto del display
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15-45 Cadena de codigo

Funcion:
Ver la cadena de cddigo descriptivo real.

15-46 N° pedido convert. frecuencia

Funcion:
Ver el nUmero de pedido de ocho digitos utilizado
para volver a pedir el convertidor de frecuencia
en su configuracién original.

15-47 Coddigo tarjeta potencia

Funcion:
Ver el codigo de pedido de la tarjeta de potencia

15-48 No id LCP

Funcion:
Ver el nimero ID del LCP

15-49 Tarjeta control id SW

Funcion:
Ver el nimero del versiéon del software de
la tarjeta de control.

15-50 Tarjeta potencia id SW

Funcion:
Vera el niumero del versién del software de
la tarjeta de potencia.

15-51 NO© serie convert. frecuencia

Funcion:
Ver el nUmero de serie del convertidor de frecuencia.

15-53 Numero serie tarjeta potencia

Funcion:
Ver el numero de serie de la tarjeta de potencia.

15-6* Identific. de opcion

Este grupo de parametros de sélo lectura contiene
informacién sobre la configuracién de hardware

y de software de las opciones instaladas en

las ranuras A, B, CO y C1.

15-60 Opcion instalada

Funcion:
Ver el tipo de opcidn instalada.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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15-61 Version SW opcion O 15-9* Inform. parametro

Listas de parametros
Funcion:

| J,] |
(7% Ver la versién de software de la opcidn instalada. 15-92 Parametros definidos
15-62 N° pedido opcion Matriz [1000]

Funcioén: Rango:
Muestra el nimero de pedido de las 0 - 9999 X0
opciones instaladas.

Funcioén:
15-63 N° serie opcion Ver una lista de todos los parametros definidos en el

convertidor de frecuencia. La lista termina con 0.

Funcion:

Ver el nimero de serie de la opcidn instalada. 15-93 Parametros modificados
15-70 Opcién en ranura A Matriz [1000]

Funcion: Rango:
Ver el codigo descriptivo de la opcidn instalada 0 - 9999 X0
en la ranura A y una traduccion de dicho cédigo
descriptivo. Por ejemplo, para el tipo de cddigo Funcion:
descriptivo "AX" la traduccion es "No opcion". Ver una lista de todos los parametros cambiados

respecto a los valores predeterminados. La lista

S 0n7/el HEIELEN B CIE G GO DR £ termina con 0. Los cambios pueden no ser visibles

7 hasta 30 segundos después de su implementacion.
Funcion:

Ver la versién de software de la opcién 15-99 Metadatos param.

instalada en la ranura A.

Matriz [23]
15-72 Opcion en ranura B
7 ion:
Funcion: 2L *
Ver el codigo descriptivo de la opcion instalada 0 - 9999 0
en la ranura B, y una traduccién de dicho cédigo Funcién:

descriptivo. Por ejemplo, para el tipo de cddigo
descriptivo "BX" la traduccién es "No opcion".

15-73 Version SW de opcion en ranura B

Funcion:
Ver la versién de software de la opcidn
instalada en la ranura B.

15-74 Opcion en ranura C

Funcioén:
Ver la cadena de cddigo descriptivo para la opcién
instalada en la ranura C, y una traduccion del
mismo. Por ejemplo, para el cédigo descriptivo
'CXXXX' la traduccion es ‘Sin opcion’.

Este parédmetro contiene datos utilizados por la
herramienta de software MCT10.

15-75 Version SW opcion en ranura C

Funcion:
Ver la version de software de la opcion
instalada en la ranura C.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Parametros: lecturas de datos

O 16-** Lecturas de datos

Grupo de parametros para lectura de datos, esto es,
referencias reales, tensiones, corrientes, alarmas,
advertencias y codigos de estado.

O 16-0* Estado general

Parametros que indican el estado general del
equipo: referencias calculadas, cédigos de
control y de estado, etc.

16-00 Codigo de control

Rango:
0 - FFFF *0

Funcioén:
Ver el cédigo de control enviado desde el convertidor
de frecuencia mediante el puerto de comunicaciones
serie en cédigo hexadecimal.

16-01 Referencia [Unidad]

Rango:

-999.999,000 - 999.999,000 % 0.000

Funcion:
Ver el valor actual de referencia aplicado, en
forma de impulsos o analdgica, en la unidad
como resultado de la configuracidon seleccionada
en el par. 1-00 (Hz, Nm o rpm).

16-02 Referencia %

Rango:

-200,0 - 200,0 % *0.0%

Funcion:
Ver la referencia total. La referencia total es la suma
de las referencias digital, analégica, interna, de bus
y mantenida, mas el enganche arriba y abajo.

16-03 Cod. estado

Rango:
0 - FFFF *0

Funcion:
Ver el cédigo de estado enviado desde el convertidor
de frecuencia mediante el puerto de comunicaciones
serie en cddigo hexadecimal.

16-05 Valor real princ. [%]

Opcion:

0-0N/D *N/D

Texto del display

Ajuste predeterminado

Funcion:
Ver el cdédigo de 2 bits enviado con el cddigo de
estado al bus maestro informando del valor principal
real. Consulte el manual de funcionamiento
de Profibus para VLT® AutomationDrive FC 300
MG.33.CX.YY. para una descripcién detallada.

16-1* Estado motor
Parametros para leer los valores de estado del motor.

16-10 Potencia [kW]

Rango:

0,0 - 1.000,0 kW *0,0kw

Funcion:
Ver la potencia del motor en kW. El valor mostrado
se calcula sobre la base de la tensién e intensidad
actuales del motor. El valor se filtra, por lo que
pueden transcurrir 1,3 segundos aproximadamente
desde que cambia un valor de entrada hasta
que la pantalla refleja el cambio.

16-11 Potencia [HP]

Rango:

0,00 - 1.000,00 CV *0,00cv

Funcion:
Ver la potencia del motor en CV. El valor mostrado
se calcula sobre la base de la tension e intensidad
actuales del motor. El valor se filtra, por lo que
pueden transcurrir 1,3 segundos aproximadamente
desde que cambia un valor de entrada hasta
que la pantalla refleja el cambio.

16-12 Tension motor

Rango:

0,0 - 6.000,0 V *0,0v

Funcion:
Vea la tension del motor, un valor calculado
utilizado para controlar el motor.

16-13 Frecuencia

Rango:

0,0 - 6.500,0 Hz *0,0Hz

Funcion:
Ver la frecuencia del motor, sin amor-
tiguacion de resonancia.

16-14 Intensidad motor

Rango:

0,00 - 0,00 A X 0.00A

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcion:
Ver la intensidad del motor, calculada como un
valor medio, IRMS. El valor se filtra, por lo que
pueden transcurrir 1,3 segundos aproximadamente
desde que cambia un valor de entrada hasta
que la pantalla refleja el cambio.

16-15 Frecuencia [%]

Rango:
0,00 - 0,00 %

*0.00%

Funcion:
Ver un codigo de dos bytes que informa de la
frecuencia actual del motor (sin amortiguacion de
la resonancia) como porcentaje (escala 0000-4000
hexadecimal) del par. 4-19 Frecuencia salida max.
Ajuste el par. 9-16 indice 1 para enviarlo con el
codigo de estado en lugar del MAV.

16-16 Par

Rango:

-3.000,0 - 3.000,0 Nm *0,0Nm

Funcion:

Ver el valor del par, con signo, que se aplica al eje del
motor. La concordancia no es exacta entre un 160 %
de la intensidad del motor y el par, en relacién con
el par nominal. Algunos motores proporcionan mas
del 160% del par. Por lo tanto, los valores minimo
y maximo dependeran de la intensidad maxima del
motor y del motor que se utilice. El valor es filtrado
y, por lo tanto, deben transcurrir aproximadamente
1,3 s desde que cambie el valor de la entrada hasta
que se refleje el cambio en la lectura de datos.

16-17 Velocidad [RPM]

Rango:

0 - 0 RPM *0 RPM

Funcion:
Ver las RPM reales del motor. En control de proceso
en bucle abierto o en bucle cerrado, las RPM del
motor son estimadas. En los modos de velocidad
con bucle cerrado, las RPM son medidas.

16-18 Térmico motor

Rango:

0 - 100 % *0 %

Funcioén:
Ver la carga térmica calculada del motor. El limite
de corte es 100%. La base para el célculo es la
funcion ETR seleccionada en el par. 1-90.

Ajuste predeterminado

Texto del display
242

16-19 Temperatura sensor KTY

Rango:

0 - xxx °C e Jile

Funcion:
Devuelve la temperatura real del sensor KTY
incorporado en el motor.

16-20 Angulo motor

Rango:
0 - 65535 X0

Funcioén:
Ver el desplazamiento del angulo actual
del encoder/resolver relativo a la posicion
indice. El rango de valores de 0 a 65535
corresponde a 0-2*pi (radianes).

16-3* Estado Drive
Parametros para informar del estado del
convertidor de frecuencia.

16-30 Tension bus CC

Rango:
0 - 10.000 V *o

<

Funcion:
Ver un valor medido. El valor se filtra, por lo que
pueden transcurrir 1,3 segundos aproximadamente
desde que cambia un valor de entrada hasta
que la pantalla refleja el cambio.

16-32 Energia freno / s

Rango:

0,000 - 0,000 kW *0,000kW

Funcioén:
Ver la energia transmitida a una resistencia externa
de freno, expresada como un valor instantaneo.

16-33 Energia freno / 2 min

Rango:

0,000 - 500,000 kw % 0,000kW

Funcioén:
Ver la energia transmitida a una resistencia externa
de freno. La potencia media se calcula mediante el
promedio durante los 120 Ultimos segundos.

16-34 Temp. disipador.
Rango:

0 - 255 °C *0°C

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Funcioén:
Ver la temperatura del disipador del convertidor de
frecuencia. El limite de desconexion es 90 £5 °C,
y el motor vuelve a conectar a 60 +5 °C.

16-35 Térmico inversor

Rango:

0-0% *0 %

Funcioén:
Ver el porcentaje de carga en el inversor.

16-36 Int. Nom. Inv.

Rango:
0,01 - 10.000,00 A X A

Funcion:
Ver la intensidad nominal del inversor, que debe
igualar los datos de la placa de caracteristicas
del motor conectado. Los datos se utilizan para
calcular el par, la proteccion del motor, etc.

16-37 Max. Int. Inv.

Rango:
0,01 - 10.000,00 A XA

Funcion:
Ver la intensidad maxima del inversor, que debe
igualar los datos de la placa de caracteristicas
del motor conectado. Los datos se utilizan para
calcular el par, la proteccion del motor, etc.

16-38 Estado ctrlador SL

Rango:
0-0 e 0]
Funcioén:

Ver el estado del evento en ejecucién por
el controlador SL.

16-39 Temp. tarjeta control

Rango:

0 - 100 °C *0°C

Funcioén:
Ver la temperatura de la tarjeta de control en °C.

16-40 Buffer de registro lleno

Opcioén:

*No [0]
Si [1]
Funcion:

Ver si el buffer del registro esta lleno (véase
el par. 15-1%*). El buffer del registro nunca

Texto del display

Ajuste predeterminado

estara lleno si el par. 15-13 Modo de registro
esta ajustado a Reg. siempre [0]

16-5* Ref. y realim.
Par. para informar de entradas de reali-
mentacion y referencia

16-50 Referencia externa

Rango:

0,0 - 0,0 *0.0

Funcion:
Ver la referencia total, suma de las referencias
digital, analdgica, interna, de bus y mantenida,
mas enganche arriba y abajo.

16-51 Referencia de pulsos

Rango:

0,0 - 0,0 *0.0

Funcion:
Ver el valor de referencia tomado de la entrada o
entradas digitales programadas. La lectura también
puede reflejar los pulsos de un encoder incremental.

16-52 Realimentacion [Unit]

Rango:

0.0 - 0.0 *0.0

Funcion:
Ver la unidad de de realimentacién resultante
de la seleccién de unidad y escalado de los
par. 3-00, 3-01, 3-02 y 3-03.

16-53 Referencia Digi pot

Rango:

0.0 - 0.0 *0.0

Funcion:
Ver la contribucién del potenciometro digital al
valor total de la actual referencia.

16-6* Entradas y salidas
Parametros para informar de los puertos de
E/S analdgicos y digitales.

16-60 Entrada digital

Rango:
0-63 e 30}

Funcion:
Ver el estado de las entradas digitales activas. El
bit mas a la izquierda corresponde a la entrada
18. ‘0’ = sin sefal, "1"=sefial conectada.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Bit 0 Entrada digital, term. 33

Bit 1 Entrada digital, term. 32

Bit 2 Entrada digital, term. 29

Bit 3 Entrada digital, term. 27

Bit 4, Listo: | Entrada digital, term. 19

Bit 5 Entrada digital, term. 18

Bit 6 Entrada digital, term. 37

Bit 7 Entrada digital GP E/S term.
X30/2

Bit 8 Entrada digital GP E/S term.
X30/3

Bit 9 Entrada digital GP E/S term.
X30/4

Bit 10-63 Reservado para futuros
terminales

16-61 Terminal 53 ajuste conex.

Opcioén:

* Intensidad [0]
Tensidn [1]
Funcioén:

Ver el ajuste del terminal de entrada 53.
Intensidad = 0; Tensién = 1.

16-62 Entrada analdgica 53

Rango:

0,000 - 0,000 *0.000

Funcion:
Ver el valor real en la entrada 53 como
referencia o valor de proteccion.

16-63 Terminal 54 ajuste conex.

Opcioén:

XK Intensidad [0]
Tensidn [1]
Funcion:

Ver el ajuste del terminal de entrada 54:
Intensidad = 0; Tensiéon = 1.

16-64 Entrada analdgica 54

Rango:

0,000 - 0,000 *0.000

Funcion:
Ver el valor real en la entrada 54 como
referencia o valor de proteccion.

16-65 Salida analdgica 42 [mA]

Rango:

0,000 - 0,000 *0.000

Ajuste predeterminado

Texto del display

Danfiti

de programaciéon —

Funcion:
Ver el valor real en mA en la salida 42. El valor
mostrado refleja lo seleccionado en el par. 06-50.

16-66 Salida digital [bin]

Rango:
0-3 X0

Funcioén:
Ver el valor binario de todas las salidas digitales.

16-67 Entrada de frecuencia #29 [Hz]

Rango:
0-0 e 30}

Funcion:
Ver el valor real de la frecuencia en el terminal 29.
Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.

16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz]

Rango:
0-0 e 0]

Funcioén:
Ver el valor actual de la frecuencia aplicada en el
terminal 29 como una entrada de impulsos.

16-69 Salida pulsos #27 [Hz]

Rango:
0-0 e 0]

Funcion:
Ver el valor real de impulsos aplicados al terminal
27 en modo de salida digital.

16-70 Salida pulsos #29 [Hz]

Rango:
0-0 e 30}

Funcion:
Devuelve el valor real de los pulsos al terminal
29 en modo de salida digital.
Este parametro sélo esta disponible en el FC 302.

16-71 Salida relé [bin]

Rango:
0-31 e 0]

Funcion:
Ver los ajustes de todos los relés.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Seleccion lectura [P16-71]:
Salida relé [bin]: 00000 bin

|—Relé tarjeta OpcionB 09
Relé tarjeta OpcionB 08
Relé tarjeta OpciénB 07
Relé tarjeta alim. 02
Relé tarjeta alim. 01
130BA195.10

16-72 Contador A
Rango:
0-0 *o

Funcion:
Ver el valor actual del contador A. Los contadores son
Utiles como operandos comparadores (par. 13-10).
El valor puede reiniciarse o modificarse a través de
las entradas digitales (grupo de pardmetros 5-1%*)
o usando una accién SLC (par. 13-52).

16-73 Contador B

Rango:
0-0 e 30}

Funcion:
Ver el valor actual del contador B. Los contadores son
Utiles como operandos comparadores (par. 13-10).
El valor puede reiniciarse o modificarse a través de
las entradas digitales (grupo de parametros 5-1%)
o usando una accién SLC (par. 13-52).

16-74 Contador de parada precisa

Rango:
-2147483648 - 2147483648 *0

Funcioén:
Devuelve el valor real del contador para
parada precisa (par. 1-84)

16-8* Fieldb. y puerto FC
Parametros para informar de las referencias de
BUS y de los cédigos de control.

16-80 Fieldbus CTW 1

Rango:
0 - 65535 *0

Funcion:
Ver el cédigo de control de dos bytes (CTW)
recibido del bus maestro. La interpretacion del
codigo de control depende de la opcidn de bus
de campo instalada y del perfil de codigo de
control seleccionado en el par. 8-10.

Ajuste predeterminado

Texto del display

Para mas informacion, consulte el manual del
bus de campo correspondiente.

g |
16-82 Fieldbus REF 1

Funcion:
Ver el cédigo de dos bytes enviado con el
codigo de control desde el bus maestro para
establecer el valor de referencia.
Para mas informacién, consulte el manual del
bus de campo correspondiente.

16-84 Opcion comun. STW

Rango:
0 - 65535 X0

Funcion:
Ver el codigo de estado ampliado de opcidn de
comunicaciones de bus de campo.
Para mas informacion, consulte el manual del
bus de campo correspondiente.

16-85 Puerto FC CTW 1

Rango:
0 - 65535 X0

Funcioén:
Ver el cédigo de control de dos bytes (CTW)
recibido del bus maestro. La interpretacion del
codigo de control depende de la opcidn de bus
de campo instalada y del perfil de coédigo de
control seleccionado en el par. 8-10.

16-86 Puerto FC REF 1

Rango:
0-0 X0

Funcion:
Ver el cédigo de estado de dos bytes (STW)
enviado al bus maestro. La interpretacion
del cédigo de estado depende de la opcion de
bus instalada y del perfil de cdédigo de control
seleccionado en el par. 8-10.

16-9* Lectura diagnostico
Parametros que muestran cédigos de alarma,
advertencia y estado extendido.

16-90 Cddigo de alarma

Rango:
0 - FFFF X0

Funcion:
Ver el codigo de alarma enviado mediante el puerto
de comunicaciones serie en cdédigo hexadecimal.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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16-92 Cod. de advertencia

Rango:

| o] |

p% 0 - FFFF *0
Funcion:

Ver el cédigo de advertencia enviado por el puerto
de comunicaciones serie en codigo hexadecimal.

16-94 Cod. estado amp

Rango:
0 - FFFF X0

Funcioén:
Devuelve el cédigo de aviso ampliado que
envia el puerto de comunicaciones serie en
formato hexadecimal.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o La sefial de la opcion de
realimentacion encoder

0O 17-** Opcs. realim. motor

Parametros adicionales para configurar la
sefial de la opcion de realimentacién encoder
(MCB102) o resolver (MCB103).

0 17-1 * Interfaz inc. enc.

Los parametros de este grupo configuran la
interfaz incremental de la opcién de MCB102.
Observe que ambas interfaces, la incremental y la
absoluta, estan activas al mismo tiempo.

17-10 Tipo de seiial

Opcion:

Ninguno [0]
XKTTL (5 V, RS422) [1]

Sinusoidal 1Vpp [2]

Funcion:

Seleccionar el tipo incremental (canal A/B) del
encoder en uso. Busque esta informacion en
especificaciones del encoder.

Seleccione Ninguno [0] si el sensor de
realimentacion es un encoder sdlo absoluto.
Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

17-11 Resolucion (PPR)

Rango:

10 - 10.000 *1024

Funcion:
Introducir la resolucidn del encoder incremental, es
decir, el nUmero de pulsos o periodos por revolucion.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

17-2* Interfaz Encod. Abs.

Los parametros de este grupo configuran la interfaz
absoluta de la opcién MCB102. Observe que
ambas interfaces, la incremental y la absoluta,
estan activas al mismo tiempo.

17-20 Seleccion de protocolo

Opcion:

*Ninguno [0]
HIPERFACE [1]
EnDat [2]
SSI [4]

Texto del display

Ajuste predeterminado

Funcion:
Seleccione HIPERFACE [1] si el encoder
es solo absoluto.
Seleccione Ninguno [0] si el sensor de
realimentacion es un encoder sélo incremental.
Este pardmetro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

17-21 Resolucion (Pulsos/Rev)

Opcion:

512 [512]

1024 [1024]

2048 [2048]

4096 [4096]
*ssI 4 - 8192 [8192]

16384 [16384]
% HIPERFACE 512 - 32768 [32768]

Funcion:
Seleccionar la resolucién del encoder absoluto, es
decir, el nimero de pulsos por revolucion.
Este parametro no se puede ajustar con
el motor en marcha.

17-24 Longitud de datos SSI

Rango:
13 - 25 X13

Funcioén:
Ajuste el nimero de bits del telegrama SSI.
Elija 13 bits para el encoder monovuelta y 25
bits para el encoder multivuelta.

17-25 Velocidad del reloj
Rango:

100 - 260 kHz X 260kHz

Funcioén:
Ajuste la velocidad del reloj SSI. Si se utilizan cables
largos, debera reducirse la velocidad del reloj.

17-26 Formato de datos SSI

Opciodn:

* cédigo Gray [0]
Caddigo binario [1]
Funcion:

Ajuste el formato de los datos SSI. Elija entre
formato de Gray o formato binario.

17-34 Veloc. baudios HIPERFACE

Opcion:
600 (0]
1200 [1]

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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2400 [2]
4800 [3]

* 9600 [4]
19200 [5]
38400 (6]
Funcion:

Seleccione la velocidad en baudios del
encoder conectado.

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

17-5 * Interfaz de Resolver

El grupo de parametros 17-5%* se utiliza para ajustar
parametros para la opcion de resolver MCB 103.
Normalmente, el resolver de realimentacién

se utiliza como realimentacion de motor para
motores de magnetizacion permanente con el

par. 1-01 ajustado a Lazo cerrado Flux.

Los parametros de resolver no se pueden

ajustar con el motor en marcha.

-7

17-51 Tension de entrada del resolver
Rango:

4,0 - 8,0 V *%7,0v

Funcion:
Ajustar la tensidn de entrada al resolver. La tensién
se representa como un valor RMS.
El valor se declara en la hoja de especificaciones
para resolvers.

17-50 Polos del resolver

Rango:
2-4 *2

Funcioén:
Ajustar el n° de polos del resolver La mayor
parte de los resolvers tienen 2 polos.
El valor se declara en la hoja de especificaciones
para resolvers.

17-52 Frecuencia de entrada del resolver
Rango:

2,0 - 15,0 kHz * 10,0kHz

Funcioén:
Ajustar la frecuencia de entrada al resolver.
El valor se declara en la hoja de especificaciones
para resolvers.

17-53 Proporcion de transforma-
cion del resolver

Rango:

0,1-1,1 *0.5

Texto del display

Ajuste predeterminado

Funcion:
Ajustar la proporciéon de transformacion
para el resolver.

La proporcion de transformacion es:

Vsalida
Tprop. = =

V Fntrada

El valor se declara en la hoja de especificaciones
para resolvers.

17-59 Interfaz de resolver

Opcion:

* Desactivado [0]
Activado [1]
Funcion:

Activar la opcion de resolver MCB 103 cuando se
hayan seleccionado los parametros del resolver.
Para evitar dafos a los resolvers se deben ajustar los
par. 17-50 - 17-53 antes de activar este parametro.

17-6 * Control y Aplicacion

Este grupo de parametros selecciona funciones
adicionales cuando esta instalada la opcion MCB
102 Encoder o la MCB 103 Resolver, en la ranura
B como realimentacion de velocidad.

Los parametros de control y aplicaciéon no se
pueden ajustar con el motor en marcha.

17-60 Direccion positiva encoder

Opcion:
*Izqda. a dcha. [0]
Dcha. a izqda. [1]
Funcion:

Cambia el sentido de giro detectado del encoder sin
necesidad de cambiar el cableado al mismo.

Este parametro no se puede ajustar con

el motor en marcha.

17-61 Control de senal del encoder

Opcion:

Desactivado [0]
* Advertencia [1]

Desconexidn [2]

Funcion:

Seleccione qué reaccidn debera tener el convertidor
de frecuencia en caso de que se detecte un

fallo de la sefial del encoder.

La funcidn de encoder en el par. 17-61 es una
comprobacién eléctrica del circuito de hardware

en el sistema de encoder.

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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o Lista de parametros

Modificaciones durante el funcionamiento
"TRUE " significa que el parametro puede ser modificado mientras el convertidor de frecuencia se encuentra
en funcionamiento, y "FALSE" significa que se debe detener para poder realizar una modificacién.

4-Set-up (4 ajustes)

'All set-ups (Todos los ajustes) ": los parametros se pueden establecer de forma independiente en cada uno
de los cuatro ajustes, es decir, un mismo parametro puede tener cuatro valores de datos diferentes.

‘1 set-up”: el valor de datos serd el mismo en todos los ajustes.

indice de conversién
Este nimero se refiere a un nimero de conversion que se utiliza al escribir o leer
mediante un convertidor de frecuencia.

Factor de 1 1/60 | 1000000 100000 ( 10000 | 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.001| 0.0001 | 0.00001| 0.000001

conv.

Entero 32

Uint16
Cadena visible VisStr
Secuencia de bits de 16 variables booleanas

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss 249



Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O 0-** Funcionamiento/Display

0-01 Idioma 0] Inglés 1 set-up?! VERDADERO - Uint8

0-03 Ajustes regionales 0] Internacional 1 set-up? FALSO - Uint8

0-10 Ajuste activo 17 Ajuste activo 1 1 set-up?! VERDADERO - Uint8
0-12 Aiuste actual enlazado a 1 Aiuste activo 1 All set-uis2 FALSO - Uint8
0-14 lectura: Editar ajustes / canal 0 N/A All set-ups? VERDADERO 0 Int32
0-20 Linea de pantalla pequefia 1.1 1617 All set-ups? VERDADERO - Uint16

0-22 Linea de pantalla pequefia 1.3 1610 All set-ups? VERDADERO - Uint16

0-24 Linea de pantalla grande 3 1602 All set-ups2 VERDADERO - Uint16

0-40 Boton [Hand on] en LCP 1] Activado All set-ups? VERDADERO - Uint8

0-42 [Auto activ.] llave en LCP 1] Activado All set-ups? VERDADERO - Uint8

0-50 Coiia con LCP 0] No coiiar All set-uis2 FALSO - Uint8
0-60 Contrasefia menu irinciial 100 N‘D 1 set-ui1 VERDADERO 0 uUint16

0-65 Contrasefia menu rapido 200 N/D 1 set-up? VERDADERO 0 Uint16

060 Accese 8 meni répido sin contrasefia (0] Acceso total  1astuml  VERDADERO - Ui

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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O 1-** Carga/motor

1-00 Modo Configuracion nulo All set-ups? VERDADERO - Uint8

1-02 Realimentacién encoder motor Flux 17 Encoder 24 V All set-ups2 FALSO Uint8

1-05 Configuracién modo local 2] Segun par. 1-00 All set-ups? VERDADERO - Uint8

1-1% Selackibndemoter oA RIS

1-10 Construccion del motor 0] Asincrono All set-ups2 FALSO Uint

1-20 Potencia motor [kW ExpressionLimit All set-ups? FALSO 1 Uint32

1-22 Tension motor ExpressionLimit All set-ups2 FALSO 0 Uint16

1-24 Intensidad motor ExpressionLimit All set-ups? FALSO -2 Uint32

1-26 Par nominal continuo ExpressionLimit All set-ups2 FALSO 1 Uint32

1-30 Resistencia estator (Rs ExpressionLimit All set-ups2 FALSO -4 Uint32

1-33 Reactancia fuga estator (X1 ExpressionLimit All set-ups? FALSO 4 Uint32

1-35 Reactancia princ. (Xh ExpressionLimit All set-ups2 -4 Uint32

1-37 Inductancia eje d (Ld ExpressionLimit All set-ups? X FALSO -4 Int32

1-40 fcem a 1000 RPM ExpressionLimit All set-ups? X FALSO 0 Uint16

1-50 Magnet. motor a veloc. cero 100 % All set-ups? VERDADERO 0 Uint16

151 Veloc. min. con maan. norm. [RPMI  ExpressionLimit  All setups?  VERDADERO 67  Uintle

1-53 Modo despl. de frec. 6,7 Hz All set-ups2 X FALSO 1 Uint16

1-56 Caracteristica U/f - F ExpressionLimit All set-ups? VERDADERO -1 Uint16

1-60 Compensacion carga baja veloc. 100 % All set-ups2 VERDADERO 0 Intl6

161 Compensacién coras altavelocidad 100 % Alsetups®  VERDADERO 0 Intle |

1-62 Compensacion deslizam. 100 % All set-ups? VERDADERO 0 Int16

1-64 Amortiguacion de resonancia 100 % All set-ups2 VERDADERO 0 Uint16

1-66 Intens. min. a baja veloc. 100 % All set-ups? X VERDADERO 0 Uint8

1-68 Inercia minima ExpressionLimit All set-ups2 X FALSO 4 Uint32

1-71 Retardo arr. All set-ups? VERDADERO -1 Uint8

o
o
%]

1-73 Motor en giro 0] Desactivado All set-ups2 FALSO - Uint8

1-76 Intensidad arrangue 0,00 A All set-ups? VERDADERO -2 Uint32

1-80 Funcién de parada 0] Inercia All set-ups2 VERDADERO - Uint8

1-90 Proteccion térmica motor 0] Sin proteccion All set-ups2 VERDADERO - Uint8

1-93 Fuente de termistor [0] Ninguno All set-ups? FALSO - Uint8

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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O 2-** Frenos

2-00 CC mantenida 50 % All set-ups? VERDADERO 0 Uint8

2-02 Tiempo de frenado CC 10,0 s All set-ups2 VERDADERO 1 uUint16

2-10 Funcién de freno nulo All set-uis2 VERDADERO - Uint8
2-12 Limite de potencia de freno (kW ExpressionLimit All set-ups2 VERDADERO 0 Uint32
2-15 Comprobacion freno 01 No All set-ups? VERDADERO - Uint8

2-20 Intensidad de freno liberada ExpressionLimit All set-ups? VERDADERO 2 Uint32

2-23 Activar retardo de freno 0,0 s All set-ups2 VERDADERO -1 Uint8

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0 3-** Ref./Rampas

3-00 Rango de referencia nulo All set-ups2  VERDADERO Uint8

0.000 ReferenceFeed-

3-02 Referencia minima backUnit All set-ups2  VERDADERO

3-10 Referencia interna 0.00 % All set-uis2 VERDADERO -2 Int16

[0] Conex. a

3-13 Lugar de referencia manual/auto All set-ups2  VERDADERO Uint8

3-15 Recurso de referencia 1 17 Entrada analdgica 53 All set-ups2 VERDADERO Uint8

3-17 Recurso de referencia 3 117 Referencia bus local All set-ups2  VERDADERO Uint8

3-19 Velocidad fija [RPM 150 RPM All set-ups2 _ VERDADERO 67 Uint16

3-40 Rampa 1, tipo 0] Lineal All set-ups2  VERDADERO Uint8

3-42 Ramia 1I tiemio desacel. ramia ExiressionLimit All set-uis2 VERDADERO -2 Uint32
3-46 Rel. Rampal / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups2  VERDADERO 0 Uint8
3-48 Rel. Rampal / Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups2 _ VERDADERO 0 Uint8

3-50 Ramp 2, tipo 0] Lineal All set-ups2  VERDADERO Uint8

3-52 Rampa 2 tiempo desacel. rampa ExpressionLimit All set-ups?  VERDADERO -2 Uint32

3-56 Rel. Rampa2 / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups2  VERDADERO 0 Uint8

3-58 Rel. Rampa2 / Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups2 _ VERDADERO 0 Uint8

3-60 Rampa 3, tipo 0] Lineal All set-ups2  VERDADERO Uint8

3-62 Ramia 3 tiemio desacel. ramia ExiressionLimit All set-uis2 VERDADERO -2 Uint32
3-66 Rel. Rampa3 / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups2  VERDADERO 0 Uint8
3-68 Rel. Rampa3 / Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups?2 _ VERDADERO 0 Uint8

3-70 Rampa 4, tipo 0] Lineal All set-ups2  VERDADERO Uint8

3-72 Rampa 4 tiempo desacel. rampa ExpressionLimit All set-ups?  VERDADERO -2 Uint32

3-76 Rel. Rampa4 / Rampa-S al final de acel. 50 % All set-ups2  VERDADERO 0 Uint8

3-78 Rel. Rampa4 / Rampa-S al final de decel. 50 % All set-ups2 _ VERDADERO 0 Uint8

3-80 Tiempo rampa veloc. fija ExpressionLimit All set-ups2  VERDADERO -2 Uint32

3-90 Tamafio de paso All set-ups2  VERDADERO -2 uUint16

31 Tempoderamsa  1o0s  Alstuss? VERDADERO 2 Unt32

3-92 Restitucion de energia All set-ups2  VERDADERO Uint8

o

=2

o
'

3-94 Limite minimo -100 % All set-ups2  VERDADERO 0 Int16

1) 1 set-up: 1 ajuste 3) 2 set-ups: 2 ajustes
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0 4-** Limites / Advertencias

4-10 Direccion de velocidad del motor 0] Izgda. a dcha. All set-ups? FALSO Uint8

4-13 Limite alto veloc. motor [RPM ExpressionLimit All set-ups2 VERDADERO 67 Uint16

4-17 Modo generador limite de par 160.0 % All set-ups? VERDADERO 1 uUint16

4-19 Frecuencia salida max. 132,0 Hz All set-ups2 FALSO Uint16

1
=

4-50 Advert. intens. baija 0,00 A All set-ups? VERDADERO 2 Uint32

4-52  Advert. veloc. baija 0 RPM All set-ups2 VERDADERO 67 Uint16

4-54 Advertencia referencia baI'a -999999|999 NiA All set-uis2 VERDADERO -3 Int32
-999999.999
4-56 Advertencia realimentacion baija ReferenceFeedbackUnit  All set-ups2 VERDADERO 3 Int32

4-58 Funcidn fallo fase motor All set-ups2 VERDADERO Uint8

4-60 Velocidad bypass desde [RPM 0 RPM All set-ups? VERDADERO 67 uUint16

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0O 5-** E/S digital

5-00 Modo E/S digital 0] PNP All set-ups? FALSO Uint8

5-02 Terminal 29 modo E/S 0] Entrada All set-ups? VERDADERO -

4% Entrades dinitaies e e e et

5-10 Terminal 18 entrada digital 8] Arranque All set-ups? VERDADERO - Uint8

5-12 Terminal 27 entrada digital 2] Inercia All set-ups? VERDADERO - Uint8

5-14 Terminal 32 entrada digital 0] Sin funcién All set-ups? VERDADERO - Uint8

5-30 Terminal 27 salida digital 0] Sin funcién All set-ups? VERDADERO - Uint8

5-40 Relé de funcién 0] Sin funcién All set-ups? VERDADERO - Uint8

5-42 Retardo desconex., relé 0,01 s All set-ups2 VERDADERO -2 Uint16

5-50 Term. 29 baja frecuencia 100 Hz All set-ups? X VERDADERO 0 Uint32

0.000 ReferenceFeed-

5-54 Tiemio filtro iulsos constante #29 100 ms All set-ui52 X FALSO -3 uUint16

5-56 Term. 33 alta frecuencia All set-ups? VERDADERO 0 Uint32

1500.000 Reference-

5-58 Term. 33 valor alto ref./realim. FeedbackUnit All set-ups? VERDADERO -3 Int32

5-60 Terminal 27 salida pulsos variable 0] Sin funcién All set-ups? VERDADERO -

562 Frec mix, saida pulsos 427 | 'so00 e Alsetup®  VERDADERO 0 Umia2

5-63 Terminal 29 salida pulsos variable 07 Sin funcién All set-ups? X VERDADERO - Uint8

5-70 Term. 32‘33 resolucion encoder 1024 N‘A All set-uis2 FALSO 0 Uint16

5-72 Term. 32/33 numerador engran. 1 N/A All set-ups? uUint16

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O 6-** E/S analdgica

6-00 Tiempo Limite Cero Activo All set-ups? VERDADERO

l

6-10 Terminal 53 escala baia \Y 0I07 Vv All set-uis2 VERDADERO -2 Int16
6-12 Terminal 53 escala baja mA 0,14 mA All set-ups? VERDADERO -5 Int16

613 TerminalS3escalatamA  2000mA  Alsetups VERDADERO -5 Intl6

0.000 ReferenceFeed-

6-16 Terminal 53 tiempo filtro constante 0,001 s All set-ups? VERDADERO -3 Uint16

6-20 Terminal 54 escala baja V 0,07 V All set-ups? VERDADERO -2 Int16

6-22 erminal 54 escala baja mA 0,14 mA All set-ups? VERDADERO -5

0.000 ReferenceFeed-
backUnit

6-24  Terminal 54 valor bajo ref./realim. All set-ups? VERDADERO -3

6-26 __Terminal 54 tiempo filtro constante 0,001 s All set-ups2 VERDADERO -3 Uint16

6-50 Terminal 42 salida 07 Sin funcién All set-uis2 VERDADERO - Uint8

6-52 Terminal 42 salida esc. max. 100.00 % All set-ups2 VERDADERO -2 Intl6

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0O 7-** Controles

7-00 Fuente de realim. PID de veloc. nulo All set-ups? FALSO Uint8

7-03 iempo integral PID veloc. ExpressionLimit All set-ups2 VERDADERO -4 Uint32

ul
o
=2
>
-+

7-05 Limite ganancia dif. PID veloc. All set-ups? VERDADERO -1 uUint16

7-20  Fuente 1 realim. lazo cerrado proceso 01 Sin funcién All set-ups? VERDADERO Uint8

7-30 Ctrl. normal/inverso de PID de proc. 0] Normal All set-ups2 VERDADERO Uint8

7-32  Valor arran. iara ctridor. PID iroc. 0 RPM All set-uis2 VERDADERO 67 Uint16
7-34 Tiemio inteiral PID iroc. 10000|00 s All set-uis2 VERDADERO -2 Uint32
1

7-36  Limite ganancia diferencial PID proc. 5,0 N/A All set-ups? VERDADERO - Uint16

7-39 Ancho banda En Referencia 5 % All set-ups? VERDADERO 0 Uint8

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0 8-** Comunic. y opciones

8-01 Puesto de control 0] Digital y céd. ctrl All set-ups2 VERDADERO - Uint8

8-03  Valor de tiempo limite cdd. ctrl. 1,0 s 1 set-up? VERDADERO -1 Uint32

8-05 Funcidn tiempo limite 1] Reanudar ajuste 1 set-up? VERDADERO - Uint8

8-07 _ Accionador diainéstico 0] Desactivar 2 set-uis3 VERDADERO - Uint8
8-10 Trama cdd. control 0] Protocolo FC All set-ui52 VERDADERO - Uint8

8-30 Protocolo 0] FC 1 set-up? VERDADERO

8-32 Velocidad baudios port FC 27 9.600 baudios 1 set-up? VERDADERO - Uint8

8-36 Retardo respuesta max. 5000 ms 1 set-up? VERDADERO -3 uUint16

8-50 Seleccidn inercia 3] Légico O All set-ups2 VERDADERO

8-52  Seleccidn freno CC 3] Légico O All set-ups? VERDADERO - Uint8

8-54 Selec. sentido inverso 3] Légico O All set-ups2 VERDADERO Uint8

8-56  Selec. referencia interna 3] Loégico O All set-ups? VERDADERO Uint8

8-90 Veloc. Bus Jog 1 100 RPM All set-ups2 VERDADERO 67 Uint16

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes
3) 2 set-ups: 2 ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0 9-** Profibus

9-00 Consigna 0 N/A All set-ups? VERDADERO 0 uUint16

9-15 Config. escritura PCD ExpressionLimit 2 set-ups3 VERDADERO Uint16

916 Confio. lectura PCO ExpressionLimit  2setups®  VERDADERO - Untle

9-18 Direccidén de nodo 126 N/A 1 set-up? VERDADERO 0 Uint8

9-23 Param. para sefiales 0 All set-ups2 VERDADERO Uint16

9-28 Control de proceso 17 Act. master ciclico 2 set-ups3 FALSO - Uint8

9-45 Cddigo de fallo 0 N/A All set-ups2 VERDADERO 0 Uint16

9-52 Contador situacion fallo 0 N/A All set-ups? VERDADERO 0 Uint16

[255] Sin vel.
9-63 Veloc. transmision transmision All set-ups2 VERDADERO Uint8

9-65 Numero perfil Profibus N All set-ups2 VERDADERO 0 OctStr[2

9-68 Cod. estado 1 N/A All set-ups2 VERDADERO 2

o
o
<

9-72  Reiniciar unidad 0] Sin accién 1 set-ui1 FALSO - uint8
9-81 Parédmetros definidos (2 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint16
9-83 Pardmetros definidos I4i 0 NiA All set-uis2 FALSO 0 Uint16
9-91 Parédmetros cambiados (2 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint16
9-93 Parametros cambiados (4) 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint16

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes
3) 2 set-ups: 2 ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O 10-** Fieldbus CAN

10-00 Protocolo CAN 1] Device Net 2 set-ups3 FALSO - Uint8

10-02 ID MAC 63 N/A 2 set-ups3 VERDADERO 0 Uint8

10-06 Lectura contador errores recepcion N All set-ups? VERDADERO 0 Uint8

o
>

10-10 Seleccion tipo de datos proceso nulo All set-ups2 VERDADERO Uint8

10-12 Lectura config. datos proceso ExpressionLimit 2 set-ups3 VERDADERO Uint16

10-14 Referencia de red 0] No 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

10-20 Filtro COS 1 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint16

10-22 Filtro COS 3 N All set-ups? FALSO 6

o
>
(ad
=

10-30 Indice Arra 2 set-ups3 VERDADERO 0 Uint8

o
=2
>

10-32 Revisién Devicenet ExpressionLimit All set-ups? VERDADERO 0 Uint16

10-39 Parametros DeviceNet F 0 N/A All set-ups? VERDADERO

o

Uint32

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes
3) 2 set-ups: 2 ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O 13-** Ldgica inteligente

13-00 Modo Controlador SL nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

13-02 Evento parada nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

13-10 Operando comparador nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

13-12 Valor comparador ExpressionLimit 2 set-ups3 VERDADERO 3 Int32

13-20 Temporizador Smart Logic Controller ExpressionLimit 1 set-up! VERDADERO 3 TimD

13-40 Regla ldgica booleana 1 nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

13-42 Regla I6gica booleana 2 nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

13-44 Regla ldgica booleana 3 nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

13-51 Evento Controlador SL nulo 2 set-ups3 VERDADERO Uint8

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes
3) 2 set-ups: 2 ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O 14-** Func. especiales

14-00 Patrén conmutacion 11 SFAVM All set-ups2 VERDADERO - Uint8

14-03 Sobremodulacién 11 Si All s s2 FALSO - Uint8

14-20 Modo Reset 0] Reset manual All set-uis2 VERDADERO - Uint8

14-22 Modo funcionamiento 0] Funcion. normal All set-ups? VERDADERO -

14-28 Aj. produccion 0] Sin accién All set-ups2 VERDADERO -

14-30 Ctrl. lim. intens., Ganancia proporc. 100 % All set-ups? FALSO 0 Uint16

14-40 Nivel VT 66 % All set-ups? FALSO 0 Uint8

14-42 Frecuencia AEO minima All set-ups2 VERDADERO 0

14-50 Filtro RFI

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

0 15-** Informacion drive

15-00 Horas de funcionamiento 0 h All set-ups2 FALSO 74 Uint32

15-02 Contador kWh 0 kWh All set-ups? FALSO 75 Uint32

15-04 Sobretemperat. 0 N/A All set-ups2 FALSO 0 uUint16

15-06 Reiniciar contador kWh 01 No reiniciar All set-ups2  VERDADERO - Uint8

15-10 Variable a reiistrar 0 2 set-uis3 VERDADERO - uUint16
15-12 Evento de disparo 0] Falso 1 set-up? VERDADERO - Uint8
15-14 Muestras antes de disp. 50 N/A 2 set-ups3 VERDADERO 0 Uint8

15-20 Registro histdrico: Evento 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint8

15-22 Registro histérico: Hora s All set-ups? FALSO 3 Uint32

15-30 Registro fallos: Cddigo de fallo A All set-ups? FALSO Uint8

o
=2
o

15-32 Registro fallos: Hora All set-ups? FALSO Uint32

(=]
2
o

15-40 Tipo FC 0 N/A All set-ups? FALSO 0 VisStr[6

15-42 Tensidn N/A All set-ups? FALSO 0 VisStr[20

15-44 Tiio Cod. cadena solicitado 0 NiA All set-uis2 FALSO 0 VisStr[40
15-46 N° pedido convert. frecuencia 0 N/A All set-ups? FALSO 0 VisStr[8
15-48 No id LCP 0 N/A All set-ups2 FALSO 0 VisStr[20
15-50 Tarjeta potencia id SW 0 N/A All set-ups? FALSO 0 VisStr[20

15-53 Numero serie tarjeta potencia A All set-ups? FALSO 0 VisStr[19

15-60 Opcion instalada A All set-ups? FALSO 0 VisStr[30

15-62 N° pedido opcidn A All set-ups? FALSO 0 VisStr[8

15-70 Opcidn en ranura A A All set-ups? FALSO 0 VisStr[30

15-72 Opcion en ranura B A All set-ups? FALSO 0 VisStr[30

15-74 Opcidén en ranura C A All set-ups? FALSO 0 VisStr[30

o
=2

15-92 Parametros definidos 0 N/A All set-ups2 FALSO 0 Uint16

15-99 Metadatos param. 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint16

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes
3) 2 set-ups: 2 ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O 16-** Lecturas de datos

=2
>
=
f
N
T
=
<
N

16- i ntrol

X
>
|

N
-n
>
—

'
—
—
3
—

16-02 Referencia %

1
o
<
fi
N
U

16-12 Tension motor 0.0 V All set-ups? FALSO -1 uUint16

16-14 Intensidad motor 0,00 A All set-ups? FALSO -2 Int32

16-16 Par All 2

=2
3
-n
>
—
'
—
—
3
—

16-18 Térmico m A

=
X
\
N
-n
>
-
=

16-30 Tension Bus CC oV All set-uis2 FALSO 0 Uint16
16-33 Eneraia freno / 2 min kW All -ups? FAL! int32
_ . . . 0, - 2

- 4 i imi - 2 -

16-39 Temp. tarijeta control 0 °C All set-ups2 FALSO 100 Uint8

16-66 Salida digital [bin 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Int16

1665 Shlda oulsos w2 Ty - oWA Alstws  FASO 0 mm2

16-68 Entrada de frecuencia #33 [Hz 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Int32

2 X FAL

-y
I
N

#2

T
N
=
>

All

—
>3
N

d
fi
l

f

N]
T
=
<
N

All

-
1
w
_|
=
—
= =
> > >

1on mun.

-
1
N
|
N
T
=
<
N

All

16-94 Cod. estado amp. 0 N/A All set-ups? FALSO 0 Uint32

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300

— Instrucciones de programacién —

0O 17-** Opcs. realim. motor

17-10 Tipo de sefial 1] RS422 (5V TTL All set-ups?

17-20 Seleccidn de protocolo 0] Ninguno All set-ups?

17-34 Veloc. baudios HIPERFACE 4] 9600 All set-ups?

17-60 Direccién positiva encoder [0] Izqda. a dcha. All set-ups? FALSO - Uint8

1) 1 set-up: 1 ajuste
2) All set-ups: todos los ajustes

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

o Comunicacion en serie via interfaz

O Protocolos
195NAQ035.10
Comunicacién maestro-esclavo

Comunicacidn serie

Esclavo 4

Esclavo
31 (126)

Direccién 1 Direccion 2 Direccién 31 (126)

Esclavo 1‘

O Trafico de telegramas
Telegramas de control y respuesta
En un sistema maestro-esclavo, el maestro controla el trafico de telegramas. A menos que utilice
repetidores, el nUmero maximo de esclavos que puede conectar a un maestro es 31. Si utiliza
repetidores puede conectar a un maestro hasta 126 esclavos como maximo.

El maestro envia constantemente telegramas a los esclavos y espera sus telegramas de respuesta.
El tiempo maximo de respuesta para un esclavo es de 50 ms.

Un esclavo solamente puede enviar un telegrama de respuesta cuando ha recibido
una telegrama sin errores dirigido a él.

Difusién (broadcast)

Un maestro puede enviar el mismo telegrama simultdneamente a todos los esclavos conectados al bus.
Durante estd comunicacién en modo difusidon (broadcast), los esclavos no envian ningun telegrama de
respuesta al maestro comunicando si el telegrama se ha recibido correctamente o no. La comunicacion en
modo difusiéon se establece en el formato de direccidon (ADR), como se describe en Estructura de los telegramas.

Contenido de un caracter (byte)

La transferencia de cada caracter comienza con los 8 bits mas el bit de paridad. Si este nimero es
el envio de un bit de comienzo. A continuacion, par, el bit vale 1, si es impar vale 0. A continuacion
se envian los 8 bits del byte. Después de cada se envia un bit de final de caracter, con lo que se
caracter se envia un bit adicional cuyo valor viene envian en total 11 bits por cada caracter.

dado por el nimero de bits a 1 en el conjunto de

195NA036.10

Bit de O 1 2 3 4 5 6 7 Paridad Bit de

inicio par parada
O Estructura de los telegramas 195NA099.10
Cada telegrama comienza con un caracter de ’ ‘ ‘ ‘ o
inicio (STX) = 02 hex, seguido por un byte que STX  LGE  ADR DATA BCC

indica la longitud del telegrama (LGE) y otro
byte que indica la direccion del convertidor de
frecuencia. (ADR.) A continuacién estan los bytes
de datos, en numero variable dependiendo del
tipo de telegrama. El telegrama se completa con
un byte de control de datos (BCC).

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

Temporizacién del telegrama

195NA038.10
La velocidad de comunicacidon entre el maestro y
Telegrama Telegrama

un esclavo viene determinada por la velocidad en de master de esclavo
baudios. La velocidad en baudios del convertidor Tiempo Tiempo de Tiempo
de frecuencia debe ser la misma que la velocidad de pausa respuesta de pausa

en baudios del maestro (seleccionada en el par.
8-32, Velocidad en baudios del FC).

Después de recibir un telegrama de respuesta del esclavo, el maestro hace una pausa de al menos 2
caracteres (22 bits) antes de enviar otro telegrama. A una velocidad de 9.600 baudios, asegulrese de que
la pausa sea de 2,3 ms como minimo. Cuando el maestro haya completado el telegrama, el tiempo de
respuesta del esclavo al maestro es de 20 ms como maximo. Hay un pausa de al menos 2 caracteres.

e Tiempo de pausa, min: 2 caracteres
e Tiempo de respuesta, min: 2 caracteres
o Tiempo de respuesta, max: 20 ms

195NA039.10

El tiempo entre caracteres individuales de un
telegrama no puede exceder al equivalente de 2

caracteres, y el envié del telegrama completo debe STX  LGE ADR DATA BCC
realizarse en un tiempo de 1,5 veces el tiempo 7

. .. = Tiempo entre caracteres
nominal del telegrama como maximo. A una %

velocidad en baudios de 9.600 baudios y con un
telegrama de 16 bytes de longitud, el tiempo de
envio nominal del telegrama completo es de 27,5 ms.

Longitud del telegrama (LGE)
La longitud del telegrama es el nimero de bytes de datos mas el byte de direccion ADR y el byte de control BCC.

La longitud de un telegrama de 4 bytes es: LGE =4 + 1 + 1 = 6 bytes

La longitud de un telegrama de 12 bytes es: LGE = 12 + 1 + 1 = 14 bytes

La longitud de telegramas con textos es 10 + n bytes. donde 10 es el nimero de caracteres
fijos, y 'n” es variable (depende de la longitud del texto).

Direccion (ADR) del convertidor de frecuencia

Se utilizan dos formatos diferentes para la direccion. El intervalo de la direccion del
convertidor de frecuencia es 1-31 o bien 1-126.

1. Formato de direccién 1-31

. L . 7.6 5 4 3 2 1 0
El byte de direccion para el rango 1-31 tiene ’ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
el perfil que se muestra: 0 E j
Bit 7 = 0 (uso de formato 1-31) 195NA040.10

Bit 6 no se utiliza

Bit 5 = ‘1’ La direccidn de difusion (broadcast),
bits 0-4, no se utiliza.

Bit 5 = ‘0’ No difusién

Bit 0-4 = Direccién del convertidor de
frecuencia, 1-31
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MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss 267



Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

2. Formato de direccién 1-126

1,1 | El byte de direccidn para el rango 1-126 tiene
(7%7 el perfil que se muestra: ’ 1 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘

Bit 7 = 1 (uso de formato 1-126)

195NAD41.10

Bit 0-6 = Direccidon del convertidor de
frecuencia, 1-126
Bit 0-6 = 0 Difusién (broadcast)

El esclavo devuelve al maestro, en el telegrama de
respuesta, el byte de direccién sin modificar.

Ejemplo:

oToTo 1 To 1 o]

195NA042.10

Escribir a la direccidon del convertidor de frecuencia
22 (16H) con formato de direcciones 1-31:

Byte de control de datos (BCC)

7 6 5 4 3 2 1 0

En este ejemplo se explica el byte de
control de datos: ’O‘O‘O‘O‘O‘O‘OO‘
Antes de que se reciba el primer byte del telegrama, 199NA0#3.10
el checksum calculado (BCS) es 0.
Cuando se recibe el primer byte (02H):
BCS = BCC EXO "primer byte" BCS =00000000 (00H)
(EXO = O exclusivo) EXO

1. byte =00000010 (02H)
Cada byte subsiguiente se afiade al BCS con una BCC =00000010 (02H)
nueva operacién EXO, obteniéndose un nuevo BCC

BCS =00000010(02H)

EXO
20 byte =11010110(D6H)
BCC =11010100 (D4H)
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O Caracter del valor (byte)
La estructura del bloque de datos depende del tipo de telegrama Hay tres tipos de telegramas,
y el tipo se aplica tanto a telegramas de control (mestro=>esclavo) como a telegramas de
respuesta (esclavo=>maestro). Los tres tipos de telegrama son:

195NA044.10

Bloque de parametros: Utilizado para transferir
parametros entre el maestro y el esclavo. El bloque PKE | IND |PWEaito |PWEpqjo| PCD1 | PCD2
de datos estad formado por 12 bytes (3 palabras) Bloque de pardmetro Blr%?:l;gode
y contiene también el bloque de proceso. P
Bloque de proceso: Esta formado por un bloque de | PCD1 | PCD2 |
datos de 4 bytes (2 palabras), y contiene: Bloque de proceso
- Cddigo de control y valor de referencia

(de maestro a esclavo)
- Cdbdigo de estado y frecuencia de salida

actual (de esclavo a maestro)
El bloque de texto se utiliza para leer o escribir PKE | IND |Ch 1[Ch 2 Ch n|PCD1 |PCD2

textos utilizando el bloque de datos. Bloque de fexto |Bloque de proceso

B 195NA046.10
Ordenes de parametros y respuestas (AK)
PKEZ] IND |PWEqiio |PWEpqid
AK PNU
15 14 13 12|{11|10 98 76 54 32 10
Q
T
~a 8 o
[ o °
cSE 3 o £
® g\ T O
29c c . o
cla ] Za
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Los bits n® 12-15 transfieren las 6rdenes de parametros del maestro al esclavo, y las
respuestas procesadas del esclavo de vuelta al maestro.

0 0 1 Leer valor de parametro

0 0 1 1 Escribir valor de pardmetro en RAM (doble cddigo)

1 1 1 0 Escribir valor de parametro en RAM y EEPROM (cédigo)

0 0 0 1 Valor de parametro transferido (cédigo)

0 1 1 1 Orden no ejecutable

Si la orden no se puede realizar, el esclavo envia esta respuesta: 0111 Command cannot be performed (El
comando no se puede ejecutar), y devuelve el siguiente informe de fallo en el bloque de parametro (PWE):

0 El N° de parametro utilizado no existe

2 El valor de los datos excede los limites del parametro

4 El parametro no es del tipo de grupo

17 No es posible cambiar los datos del parédmetro definido en el modo actual del
convertidor de frecuencia. Algunos parametros sélo se pueden cambiar cuando el
motor esta parado

131 No es posible cambiar los datos porque se ha seleccionado el Ajuste de fabrica

Ndmero de parametro (PNU)
Los bits n® 0-10 transfieren los nimeros de parametro. La funcion relevante de cada parametro
se explica en la descripcion del parametro del capitulo Cémo programar.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Indice

El indice se utiliza con el nUmero de parametro
para el acceso de lectura/escritura a los parametros PKE IND PWEhigh PWE 0w
con un indice, por ejemplo, el pardmetro 15-30
Codigo de fallo. El indice esta formado por

2 bytes, un byte bajo y un byte alto. Sélo el
byte bajo se usa como indice.

, | 130BA091.10
Ejemplo - Indice: 15FA H|0001 H |
Se debe leer el primer cddigo de error (indice L
[1]) en el par. 15-30 Cddigo de fallo. PKE IND PWE

PKE = 15 FA Hex (leer par. 15-30 Cddigo de fallo.)
IND = 0001 Hex - Indice no©.

El convertidor de frecuencia responde en el
bloque de valor de parametro (PWE) con un
valor de codigo de fallo de 1 a 1 - 99. Consulte
Resumen de advertencias y alarmas para
identificar el cédigo de fallo.

Valor de parametro (PWE)

El blogue de valor de parametro consiste en 2
codigos (4 bytes) y el valor depende de la orden PKE IND PWEhIgh PWE W
definido (AK). Si el maestro solicita un valor de

parametro, el bloque PWE no contendra un valor.

Si desea que el maestro cambie un valor de pardmetro (escritura), el nuevo valor se

escribe en el bloque PWE y se envia al esclavo.

Si el esclavo responde a una solicitud de parametro (orden de lectura), el valor de parametro

actual en el bloque PWE se transfiere y devuelve al maestro.

Si un parametro no contiene un valor numérico sino varias opciones de datos, por ejemplo, el parametro
0-01 Idioma en que [0] corresponde a Inglés, y [3] corresponde a Danés, seleccione el valor de dato
escribiéndolo en el bloque PWE. Consulte Ejemplo - Seleccién de un valor de dato.

Mediante la comunicacion serie, sélo es posible leer parametros que tienen el tipo de dato 9 (cadena de
texto). Par. 15-40 a 15-33 Identificacion de Unidad son el tipo de datos 9. Por ejemplo, usted puede leer el
tamafio del convertidor de frecuencia y el rango de tensidn de alimentacion en el par. 15-40 FC Type.
Cuando se transfiere una cadena de texto (lectura) la longitud del telegrama varia, y los textos pueden tener
distinta longitud. La longitud del telegrama se define en el segundo byte, denominado LGE.

Para leer un texto a través del bloque PWE, ajuste la orden de parametro (AK) a 'F’ Hex.

El caracter de indice indica si se trata de una orden

T

de lectura o de escritura. En la orden de lectura, 04 00 H

el indice debe tener el formato mostrado: Highbyte Lowbyte
IND

Algunos convertidores de frecuencia tienen T
parametros en los que se puede escribir texto. Para 05 l 00 H
escribir un texto mediante el bloque PWE, ajuste la Highbyte Lowbyte
orden de parametro (AK) a ‘F’ Hex. En una orden de IND

escritura, el texto debe tener el siguiente formato:

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss 271



Danfiti

Guia de Disefio del FC 300

— Instrucciones de programacién —

o

Tipos de datos soportados por el conver-
tidor de frecuencia:

"Sin signo" significa que el telegrama no tiene
ningun signo de operacion.

Ejemplo - Escritura de un valor de parametro:
Cambie el par. 4-14 Limite de alta velocidad del
motora 100 Hz. Después de un fallo de alimentacion,
recupere el valor para escribirlo en EEPROM.

PKE = E19E Hex - Escritura del par. 4-14

Limite de alta velocidad del motor

IND = 0000 Hex

PWEHIGH = 0000 Hex

PWELow = 03E8 Hex - Valor de datos

1.000, correspondiente a 100 Hz,

consulte la conversion.

La respuesta del esclavo al maestro sera la siguiente:

Ejemplo - Lectura de un valor de parametro:

3 Entero 16

4 Entero 32

5 8 sin signo

6 16 sin signo

7 32 sin signo

9 Cadena de texto
10 Cadena de bytes
13 Diferencia de tiempo
33 Reservado

35 Secuencia de bits

130BA092.10
E19E H[0000 H|0000 H|03E8 H
PKE  IND PWEpigh PWE|e,

130BA093.10

119E H|0000 H|0000 H|03E8 H
PKE  IND  PWEpigh PWE o,

Requiere un valor en par. 3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa.

El maestro envia la siguiente peticion:

PKE = 1155 Hex - lea el par. 3-41 Rampa
1 tiempo acel. rampa

IND = 0000 Hex

PWEHniGH = 0000 Hex

PWEgajo = 0000 Hex

Si el valor en el par. 3-41 Rampa 1 tiempo
acel. rampa es 10 s, la respuesta del
esclavo al maestro es:

Ajuste predeterminado  Texto del display

130BA094.10

1155 H|0000 H|0000 H|0000 H
PKE  IND  PWEpigh PWEj,

130BA095.10

1155 H|0000 H|0000 H[0O0OA H
PKE IND  PWEpigh PWEjey

Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Conversidn: Tabla de conversién
Los distintos atributos de cada parametro se
muestran en la seccidn Ajustes de fabrica. El 74 0.1
valor de un pardmetro sélo se transfiere como 2 100
numero entero. Por tanto, utilice un factor de 1 10
conversion para transferir decimales. 0 1
-1 0.1
Ejemplo: -2 0.01
El par. 4-12 Velocidad del motor, Limite Bajo tiene -3 0.001
un factor de conversion de 0,1. Si desea presentar -4 0.0001
la frecuencia minima a 10 Hz, transfiera el valor -5 0.00001
100. Un factor de conversion de 0,1 significa que
el valor transferido se multiplica por 0,1. El valor
100 se considerara por tanto como 10,0.
195NAQ66.10
O Cédigos de proceso
El bloque de codigos de proceso se divide PCD1 PCD2
en dos bloques de 16 bits, que siempre se
suceden en la secuencia definida.
PCD 1 PCD 2
Telegrama de control (maestro=>esclavo) Cédigo de control Valor de referencia
Telegrama de control (esclavo=>maestro) Céd. estado Frecuen. salida actual
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O Codigo de control De acuerdo con el

Perfil FC (CTW)

Para seleccionar el protocolo FC en el cédigo
de control, ajuste el par. 8-10, Trama Cdd.
Control, a Protocolo FC [0]. El control envia
ordenes del maestro (PLC o PC) al esclavo

PCD lectura/escritura

(convertidor de frecuencia).

Explicacion de los bits de control

Valor de referencia seleccién externa, bit menos significativo

Freno CC Rampa

Parada rapida Rampa

Parada de rampa Arranque

Sin funcién Veloc. fija

10

12

Datos no validos

Relé 02 abierto (sélo FC 302)

Ajuste del parametro

Datos validos

Relé 02 activo (sélo FC 302)

seleccion bit mas significativo

Bits 00/01

Utilice los bits 00 y 01 para seleccionar entre
los cuatro valores de referencia, que estan

preprogramados en el par. 3-10 Referencia 1
interna segun la tabla mostrada:

3-10 [0] 0 0

3 3-10 [2] 1 0
iNOTA!:
Haga una seleccién en el par. 8-56 Selec.

referencia interna para definir como se
direcciona el Bit 00/01 con la funcién
correspondiente en las entradas digitales.

Bit 02, Freno de CC:
Bit 02 = '0’: Frenado de CC y parada. Ajuste la intensidad y duracion del frenado en el par. 2-01, Intens.
freno CC, y 2-02, Tiempo de frenado CC . El bit 02 = "1" lleva al empleo de rampa.

Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Bit 03, Inercia:
Bit 03 = '0’: el convertidor de frecuencia "deja ir" inmediatamente al motor, (los transistores de salida

se "desactivan") y se produce inercia hasta la parada. Bit 03 = ‘1": el convertidor de frecuencia o
arranca el motor si se cumplen las demas condiciones de arranque.
iNOTAL!:

Haga una seleccidon en el par. 8-50, Seleccién inercia, para definir como el Bit 03 se
direcciona con la correspondiente funcidn en una entrada digital.

Bit 04, Parada rapida:
Bit 04 = '0’: hace que la velocidad del motor se reduzca hasta pararse (se ajusta en
el par. 3-81 Tiempo rampa parada rapida.

Bit 05, Mantener la frecuencia de salida:
Bit 05 = '0": la frecuencia de salida presente (en Hz) se mantiene. Cambie la frecuencia de salida mantenida
Unicamente mediante las entradas digitales (par. 5-10 a 5-15) programadas en Aceleracién y Enganc. abajo.

iNOTA!:
Si Mantener salida esta activada, el convertidor de frecuencia sélo puede pararse mediante:

e Bit 03, Parada por inercia

e Bit 02 Freno CC

e Entrada digital (par. 5-10 a 5-15) programada en Frenado de CC, Parada de
inercia o Reset y parada de inercia.

Bit 06, Parada de rampa/arranque:
Bit 06 = ‘0": Produce una parada y hace que el motor desacelere hasta pararse mediante el parametro
de rampa de deceleracién seleccionado. Bit 06 = ‘1": Permite que el convertidor de frecuencia

arranque el motor, si se cumplen las demas condiciones de arranque.

iNOTA!:
Haga una seleccidon en el par. 8-53, Selec. arranque, para definir cdmo el Bit 06 Parada/arranque
de rampa se direcciona con la funcion correspondiente en una entrada digital.

Bit 07, Reset: Bit 07 = '0’: Sin reinicio. Bit 07 = ’1’: reinicia una desconexién. Reset se activa en
el frente de la sefial, es decir, cuando cambia de "0" légico a "1" légico.

Bit 08, Velocidad fija:
Bit 08 = "1": la frecuencia de salida estd determinada por el parametro 3-19 Velocidad fija.

Bit 09, Seleccidon de rampa 1/2:
Bit 09 = "0": estd activada la rampa 1 (parametros 3-40 a 3-47). Bit 09 = "1": la
rampa 2 (parametros 3-50 a 3-57) esta activada.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Bit 10, Datos no validos/Datos validos:
Indica al convertidor de frecuencia si debe utilizar o ignorar el cédigo de control. Bit 10 = "0": el cddigo de
(%7. control se ignora. Bit 10 = '1": el cddigo de control se utiliza. Esta funcién es relevante porque el telegrama

contiene siempre el cédigo de control, independientemente del tipo de telegrama. De esta forma, se puede
desactivar el cédigo de control si no se quiere utilizarlo al actualizar parametros o al leerlos.

Bit 11, Relé 01:
Bit 11 = "0": relé no activado. Bit 11 = "1": relé 01 activado, siempre que se haya
elegido Bit cdd. control 11 en el par. 5-40.

Bit 12, Relé 02 (sd6lo FC 302):
Bit 12 = "0": el relé 2 no esta activado. Bit 12 = "1": relé 02 activado, siempre que
se haya elegido Bit cdéd. control en el par. 5-40.

Bit 13/14, Seleccién de ajuste:

Los bits 13 y 14 se utilizan para elegir entre los _ Auste  Bt1a  Bit13

cuatro ajustes de menu, segun la siguiente tabla. La
funcion solamente es posible cuando se selecciona
Ajuste Mdultiple en el par. 0-10 Ajuste activo.

A WIN =
= = O O
= O = O

iNOTA!:

Haga una seleccidn en el par. 8-55,

Selec. ajuste, para definir cdmo los

bits 13/14 se direccionan con la funcion
correspondiente en las entradas digitales.

Bit 15, Cambio de sentido:

Bit 15 = ‘0’: Sin cambio de sentido. Bit 15 = ‘1’: Cambio de sentido. En los ajustes de fabrica, el
cambio de sentido se ajusta a digital en el parametro 8-54, Selec. sentido inverso. El Bit 15 sélo causa
el cambio de sentido cuando se ha seleccionado Comunicacion serie, Y logico u O ldgico.
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O Codigo de estado segun el perfil de FC (STW)
El codigo de estado informa al maestro (p.
ej., un PC) del modo de operacion del esclavo
(convertidor de frecuencia).

PCD lectura/escritura

Explicacion de los bits de posicion

00 Control no preparado Control preparado

02 Inercia Activar

04 Reservado -

06 Sin error Bloqueo por alarma

08 Velocidad # referencia Velocidad = referencia

10 Fuera del limite de frecuencia Limite de frecuencia OK

12 Convertidor OK Verdadero en caso de advertencia o fallo de freno

14 Par OK Par excedido

Bit 00, Control preparado/no preparado:

Bit 00 = '0": El convertidor de frecuencia se desconecta. Bit 00 = '1’: Los controles del convertidor
de frecuencia estan preparados, pero el componente de potencia no recibe necesariamente suministro
eléctrico (en el caso de suministro externo de 24 V a los controles).

Bit 01, unidad preparada:
Bit 01 = "1’: El convertidor de frecuencia esta listo para funcionar, pero el comando de inercia
se activa mediante las entradas digitales o la comunicacién serie.

Bit 02, parada de inercia:
Bit 02 = '0": El convertidor de frecuencia libera el motor. Bit 02 = 1"
frecuencia arranca el motor con una orden de arranque.

El convertidor de

Bit 03, sin error/desconexidn:
Bit 03 = '0’: El convertidor de frecuencia no esta en modo de fallo. Bit 03 = ’1’: El convertidor de
frecuencia se desconecta. Para restablecer el funcionamiento, pulse [Reset] (Reiniciar).

Bit 04, No hay error/error (sin desconexion):
Bit 04 = '0": El convertidor de frecuencia no estd en modo de fallo. Bit 04 = "1": El convertidor
de frecuencia muestra un error pero no se desconecta.

Bit 05, Sin uso:
El bit 05 no se utiliza en el cédigo de estado.
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Bit 06, No hay error / blogueo por alarma:
Bit 06 = '0’: El convertidor de frecuencia no estd en modo de fallo. Bit 06 = "1": El
(%. convertidor de frecuencia se ha desconectado y bloqueado.

Bit 07, Sin advertencia/advertencia:
Bit 07 = '0": No hay advertencias. Bit 07 = ‘1": Se ha producido una advertencia.

Bit 08, Velocidad+ referencia/velocidad= referencia:

Bit 08 = '0’: El motor esta funcionando pero la velocidad actual es distinta a la referencia interna de
velocidad. Por ejemplo, esto puede ocurrir cuando la velocidad sigue una rampa hacia arriba o hacia abajo
durante el arranque/parada. Bit 08 = '1’: La velocidad del motor es igual a la referencia interna de velocidad.

Bit 09, Funcionamiento local/control por bus:

Bit 09 = '0": [STOP/RESET] (Paro/Reinicio) esta activo en la unidad de control, o el control local
en el par. 3-13, Lugar de referencia, esta seleccionado. No puede controlar el convertidor de
frecuencia a través de la comunicacién serie. Bit 09 = ‘1’: Es posible controlar el convertidor
de frecuencia a través de la comunicacidon serie / fieldbus.

Bit 10, Fuera de limite de frecuencia:
Bit 10 = '0’: La frecuencia de salida ha alcanzado el valor del par. 4-11 Limite bajo veloc. motor o del par.
4-13 Limite alto veloc. motor. Bit 10 = "1": La frecuencia de salida esta dentro de los limites definidos.

Bit 11, Sin funcionamiento/en funcionamiento:
Bit 11 = '0": El motor no estd en marcha. Bit 11 = ’1": El convertidor de frecuencia tiene una
seflal de arranque o la frecuencia de salida es superior a 0 Hz.

Bit 12, Convertidor de frecuencia OK/parado, autoarranque:
Bit 12 = '‘0’: No hay una temperatura excesiva en el inversor. Bit 12 = “1”: El inversor se ha
parado debido a una temperatura excesiva, pero la unidad no se ha desconectado y terminara
su funcionamiento cuando finalice el exceso de temperatura.

Bit 13, Tension OK/limite sobrepasado:
Bit 13 = '0": No hay advertencias de tensién. Bit 13 = ’1’: La tension CC del circuito intermedio
del convertidor de frecuencia es demasiado baja o demasiado alta.

Bit 14, Par OK/limite sobrepasado:
Bit 14 = '0": La corriente del motor es inferior al limite de par seleccionado en el par. 4-18 Limite
intensidad. Bit 14 = '1": El limite de par del par. 4-18 Limite intensidad se ha sobrepasado.

Bit 15, Temporizador OK/limite sobrepasado:
Bit 15 = '0": Los temporizadores para la proteccidén térmica del motor y la proteccion térmica del VLT no
han sobrepasado el 100%. Bit 15 = '1’: Uno de los temporizadores ha sobrepasado el 100%.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie

278 MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O Codigo de control de acuerdo con el
perfil PROFIdrive (CTW).
El cédigo de control se utiliza para enviar 6rdenes
de un maestro (p. €j., un PC) a un esclavo.

PCD lectura/escritura

Explicacion de los bits de control

00 No 1 Si 1

02 No 3 Si 3

04 Parada rapida Rampa

06 Parada de rampa Arranque

08 Velocidad fija 1 No Velocidad fija 1 Si

10 Datos no validos Datos validos

12 Sin funcion Enganche arriba

14 Ajuste del pardmetro 2 Seleccion bit mas significativo

Bit 00, PARO 1/MARCHA 1:

La parada de rampa normal utiliza los tiempos de rampa de la rampa actualmente seleccionada.
Bit 00 = "0": Para y activa el relé de salida 1 o 2, si la frecuencia de salida es 0 Hz y si se
selecciona Relé 123 en el par. 5-40. Bit 00 = "1": El convertidor de frecuencia arranca si se
satisfacen las demas condiciones necesarias para el arranque.

Bit 01, PARO 2/MARCHA 2

Bit 01 = "0": Se produce una parada por inercia y la activacion del relé de salida 1 o 2 si la frecuencia
de salida es 0 Hz y se selecciona Relé 123 en el par. 5-40. Bit 01 = "1": El convertidor de frecuencia
arranca si se satisfacen las demas condiciones necesarias para el arranque.

Bit 02, PARO 3/MARCHA 3:

Una parada rapida utiliza el tiempo de rampa del par. 2-12. Bit 02 = "0": Se produce una
parada rapida y la activacion del relé de salida 1 o 2 si la frecuencia de salida es 0 Hz y se
selecciona Relé 123 en el par. 5-40. Bit 02 = "1": El convertidor de frecuencia arranca si se
satisfacen las demdas condiciones necesarias para el arranque.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Bit 03, Inercia/Sin inercia
Bit 03 = "0": Lleva a una parada. Bit 03 = "1": El convertidor de frecuencia arranca si se
5%7. satisfacen las deméas condiciones necesarias para el arranque.

iNOTA!:
La seleccion del par. 8-50, Seleccidon inercia, determina como se enlaza el bit 03 con
la funcion correspondiente de las entradas digitales.

Bit 04, Parada rapida/rampa
La parada rapida utiliza el tiempo de rampa del par. 3-81. Bit 04 = "0": Se produce una parada rapida. Bit 04
= "1": El convertidor de frecuencia arranca si se satisfacen las demas condiciones necesarias para el arranque.

iNOTA!:
La seleccion en el par. 8-51, Seleccion parada rapida, determina como enlaza el bit 04
con la correspondiente funcidn de las entradas digitales.

Bit 05, Mantener la salida de frecuencia/utilizar rampa

Bit 05 = "0": Mantiene la frecuencia de salida aunque se cambie la referencia. Bit 05 =
"1": El convertidor de frecuencia realiza de nuevo su funcién reguladora. El funcionamiento
se produce de acuerdo con el respectivo valor de referencia.

Bit 06, Parada de rampa/arranque

La parada de rampa normal utiliza los tiempos de rampa seleccionados de la rampa real. Ademas,
se activa el relé de salida 01 o 04 si la frecuencia de salida es 0 Hz o si se selecciona Relé 123
en el par. 5-40. Bit 06 = "0": Lleva a una parada. Bit 06 = "1": El convertidor de frecuencia
arranca si se satisfacen las demas condiciones necesarias para el arranque.

iNOTA!:
La seleccion en el par. 8-53 determina cdmo enlaza el bit 06 con la funcion
correspondiente de las entradas digitales.

Bit 07, Sin funcidén/Reinicio
Reinicio después de la desconexidon. Reconoce el evento en el bufer defectuoso. Bit 07 = "0": No se produce
reinicio. Se produce un reinicio después de desconectar, cuando hay un cambio de inclinacion del bit 07 a "1".

Bit 08, velocidad fija 1 DESACTIVADA/ACTIVADA
Activacion de una velocidad preprogramada en el par. 8-90, Veloc. bus jog 1. VELOCIDAD FIJA
1 s6lo es posible cuando el bit 04 = "0" y el bit 00 - 03 = "1".

Bit 09, Velocidad fija 2 DESACTIVADA/ACTIVADA

Activacion de una velocidad preprogramada en el par. 8-91, Veloc. bus jog 2. VELOCIDAD FIJA
2 sblo es posible cuando el bit 04 = "0" y el bit 00 - 03 = "1". Si tanto la VELOCIDAD FIJA

1 como la VELOCIDAD FIJA 2 estan activadas (bits 08 y 09 = "1"), la VELOCIDAD FIJA 3 se
selecciona. En ese caso se utiliza la velocidad (ajustada en el par. 8-92).

Bit 10, Datos no validos/validos
Notifica al convertidor de frecuencia si el canal de procesamiento de datos (PCD) tuviera que
responder o no a modificaciones por parte del maestro (bit 10 = 1).

Bit 11, Sin funcién/reduccidon de velocidad
Reduce el valor de referencia de velocidad en la cantidad dada en el par. 3-12, Valor de enganche/arriba-abajo.
Bit 11 = "0": El valor de referencia no se modifica. Bit 11 = "1": El valor de referencia se reduce.

Bit 12, Sin funciéon/Enganche arriba
Aumenta el valor de la velocidad de referencia en la cantidad sefalada en el par. 3-12, Valor de
enganche/arriba-abajo. Bit 12 = "0": El valor de referencia no se modifica. Bit 12 = "1": El valor

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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de referencia se aumenta. Si la deceleracidon y la aceleracidon estan activadas (bit 11y 12 = "1"), la
deceleracion tiene prioridad. En este caso, se reduce el valor de referencia de velocidad.

Bits 13/14, Seleccion de ajustes _ Auste  Bt13  Bit14

Elija entre los cuatro ajustes de parametros a través
de los bits 13 y 14 segun se muestra en la tabla:

La funcion sdlo es posible si se selecciona

"Ajuste multiple" en el par. 0-10. La seleccién

en el par. 8-55, Selec. ajuste, determina

como enlazan los bits 13 y 14 con la funcién
correspondiente de las entradas digitales. Cuando
el motor esta en funcionamiento, sélo puede
cambiar el ajuste si esta enlazado.

= O = O
= = O O

B WN -

Bit 15, Sin funcidon/Cambio de sentido

Cambio de sentido de la direccion rotacional del motor. Bit 15 = "0": N° cambio de sentido. Bit 15 =
"1": Cambio de sentido. El cambio de sentido del ajuste predeterminado del par. 8-54, Selec. sentido
inverso, es "Légico O". El bit 15 provoca un cambio de sentido solamente cuando esta seleccionado "Bus",
"Logico 0", o "Ldgico Y" (sin embargo, "Ldégico Y" sélo en conexidn con el terminal 9).

iNOTA!:
A menos que se indique lo contrario, el bit de cddigo de control enlaza con la funcidn
de entrada digital correspondiente como un "O" légico.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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O Codigo de estadoSegun el perfil
PROFIdrive (STW)

/e  El codigo de estado se utiliza para comunicar al
maestro (por ejemplo, un PC) la condicidn
de un esclavo.

PCD lectura/escritura

Explicacion de los bits de estado

00 Control no preparado Control preparado

02 Inercia Activar

04 OFF 2 ON 2

06 Arranque posible Arranque imposible

08 Velocidad # referencia Velocidad = referencia

10 Fuera del limite de frecuencia Limite frecuencia

12 Convertidor de frecuencia OK Parado, autoarranque

14 Par OK Par sobrepasado

Bit 00, Control preparado/no preparado

Bit 00 = "0": Bit 00, 01, 6 02 del cédigo de control es "0" (OFF 1, OFF 2 u OFF 3) - o el convertidor de frecuencia
se apaga (desconexidn). Bit 00 = "1": El control del convertidor de frecuencia esta preparado, pero no hay
necesariamente una fuente de alimentacion (en el caso de suministro externo de 24 V del sistema de control).

Bit 01, VLT no preparado/preparado
Mismo significado que el bit 00 pero con suministro de unidad de potencia. El convertidor de
frecuencia estad preparado cuando recibe las sefiales de arranque necesarias.

Bit 02, Inercia/Activar

Bit 02 = "0": Bit 00, 01, 6 02 del cddigo de control es "0" (OFF 1, OFF 2, u OFF 3 o inercia) - o
el convertidor de frecuencia se apaga (desconexion). Bit 02 = "1": Bit 00, 01, 6 02 del cddigo
de control es "1" - el convertidor de frecuencia no se desconecta.

Bit 03, Sin error/Desconexion
Bit 03 = "0": Sin error en el convertidor de frecuencia. Bit 03 = "1": El convertidor de
frecuencia se desconecta. Pulse [Reset] (Reiniciar) para reiniciar.

Bit 04, ON 2/OFF 2
Bit 04 = "0": Bit 01 del cddigo de control es "0". Bit 04 = "1": Bit 01 del cédigo de control es "1".

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Bit 05, ON 3/OFF 3
Bit 05 = "0": Bit 02 del cédigo de control es "0". Bit 05 = "1": Bit 02 del cddigo de control es "1".

| o]
Bit 06, Arranque posible/Arranque imposible. (7%
El Bit 06 siempre es "0" si se ha seleccionado convertidor FC en el par. 8-10. Si selecciona PROFIdrive en
par. 8-10, el bit 06 es "1" tras reconocimiento de desconexidn, tras activacion de OFF2 u OFF3, y tras
conexion de tension de red. Arranque imposible. El convertidor de frecuencia se reinicia cuando el bit
00 del cédigo de control se ajusta como "0" y los bits 01, 02 y 10 se ajustan como "1".

Bit 07, Sin advertencia/advertencia

Bit 07 = "0": Situacién no inusual. Bit 07 = "1": Hay un estado inusual en el convertidor
de frecuencia. Para obtener mas informacion acerca de las advertencias, consulte el
Manual de Funcionamiento del Profibus del FC 300.

Bit 08, Velocidad # referencia / Velocidad = referencia:

Bit 08 = "0": La velocidad del motor se desvia del valor de referencia de velocidad ajustado.
Esto se produce, por ejemplo, cuando la velocidad cambia durante el arranque/parada
mediante una rampa de aceleracion/deceleracion. Bit 08 = "1": La velocidad del motor se
corresponde con el valor de referencia de velocidad ajustado.

Bit 09, Control local/control de bus

Bit 09 = "0": Indica que el convertidor de frecuencia se detiene mediante [Stop] (Paro)
0 que se ha seleccionado el valor Local en el par. 0-02. Bit 09 = "1": El convertidor de
frecuencia se controla mediante la interfaz de serie.

Bit 10, Fuera del limite de frecuencia/Limite de frecuencia OK

Bit 10 = '0’ La frecuencia de salida esta fuera de los limites ajustados en el par. 4-11y
en el par. 4-13. (Advertencias: Velocidad de motor en limite bajo o alto). Bit 10 = ‘1’ La
frecuencia de salida se encuentra dentro de los limites indicados.

Bit 11, Sin funcionamiento/En funcionamiento
Bit 11 = ‘0’ El motor no esta en funcionamiento. Bit 11 = 1’ Una senal de arranque esta
activa o la frecuencia de salida es superior a 0 Hz.

Bit 12, Convertidor de frecuencia OK/Parado, autoarranque

Bit 12 = '0’ Sin sobrecarga temporal del inversor. Bit 12 = "1’ El inversor se para debido a
sobrecarga. No obstante, el convertidor de frecuencia no estd desactivado (desconexion),
y se reiniciara cuando finalice la situacion de sobrecarga.

Bit 13, Tensién OK/Tensidon sobrepasada
Bit 13 = ‘0’ No se sobrepasan los limites de tension del convertidor de frecuencia. Bit 13 = ‘1’ La tensién
continua en el circuito intermedio del convertidor de frecuencia es demasiado baja o demasiado alta.

Bit 14, Par OK/Par sobrepasado
Bit 14 = ‘0’ La intensidad del motor esta por debajo del limite seleccionado en el par. 4-18. Bit
14 = "1": Se ha sobrepasado el limite de par seleccionado en el par. 4-18.

Bit 15, Temporizador OK/Temporizador sobrepasado
Bit 15 = ‘0’ Los temporizadores para la proteccion térmica del motor y la proteccidon térmica del VLT, respecti-
vamente, no han sobrepasado el 100%. Bit 15 = '1" Uno de los temporizadores ha sobrepasado el 100%.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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O Comunicacion serie Referencia -
La referencia de comunicacion serie se transfiere ﬁgg{?gl'/d/ :::fe comunie Master —» Esclavo

Ltdd 2l convertidor de frecuencia como un cédigo

de 16 bits. El valor se transfiere en nimeros

enteros 0 - £32.767 (£200%).

16.384 (4000 Hex) corresponde a 100%.

N5 14 13 12 11 10 98 7 6 54 3 2 1 0Bit n?

La referencia de comunicacidn serie tiene el siguiente formato: 0-16.384 (4000 Hex) = 0-100%
(par. 3-02, Ref. minima, a par. 3-03, Ref. maxima).

Es posible cambiar el sentido de giro mediante la referencia de comunicacion serie. Esto se hace
convirtiendo el valor binario de referencia en su complemento a 2. Consulte el ejemplo.

Ejemplo - Cédigo de control y ref. de comunicacion serie:

El convertidor de frecuencia debe recibir un ’047F H ‘ZOOO H‘
comando de arranque y la referencia se debe ajustar Céd*igol de Referencia
contro

en el 50 % (2000 Hex) del rango de referencia.
Codigo de control = 047F Hex => Co-
mando de arranque

Referencia = 2000 Hex => 50% referencia.

El convertidor de frecuencia debe recibir un 2000 Hex 0010 0000 0000 0000 0000
comando de arranque y la referencia se debe ajustar Complemento a 1101 1111 1111 1111 1111
en el -50% (-2000 Hex) del rango de referencia. 1’

El valor de referencia primero se invierte + 1
(complemento a 1), y después se le suma un 1 Complemento a 1110 0000 0000 0000 0000
para obtener el complemento a 2’: 2’

Cébdigo de control = 047F Hex => Co- ’047F H‘EOOO H‘

mando de arranque Sg;ﬂ;g‘; de Referencia

Referencia = EO00 Hex => -50% referencia.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie

284 MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss



Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O Frequencia de salida actual .
El valor de la frecuencia de salida actual del ﬁﬁggﬁ g;?i‘;'ade Esclave»  Master
convertidor de frecuencia se transfiere en forma de
un cédigo de 16 bits. El valor se transfiere en forma
de nimeros enteros 0 - £32.767 (£200%). 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0Bit n*
16.384 (4000 Hex) corresponde a 100%.

La frecuencia de salida tiene este formato:
0-16.384 (4000 Hex) = 0-100% (par. 4-12
Limite bajo de velocidad del motor - par. 4-14
Limite alto de velocidad del motor).

Ejemplo - Cédigo de estado y frecuencia de salida:

El maestro recibe un mensaje de estado del OF03 H|2000 H
convertidor de frecuencia indicando que la
frecuencia de salida de intensidad es del 50%

Coédigo de Frec. de

) ) estado salida
del rango de frecuencia de salida.
Par. 4-12 Limite bajo de velocidad del motor = 0 Hz
Par. 4-14 Limite alto de velocidad del motor = 50 Hz
Cddigo de estado = OF03 Hex.
Frecuencia de salida = 2000 Hex => 50% del rango
de frecuencia, que corresponde a 25 Hz.
O Ejemplo 1: Para controlar el convertidor
de frecuencia y leer parametros
Este telegrama lee el par. 16-14, Intensidad motor.
Telegrama para el convertidor de frecuencia:
stx |Ilge |adr | pke bcc

ind |pwe, alto ‘pwe, ‘PCDl ‘PCDZ
bajo
02 |[OE |01 |6 4E |00 00 |[00 OO0 |00 OO0 |00 OO0 |00 OO0 |45

Todos los niimeros estan en formato hexadecimal.

La respuesta del convertidor de frecuencia correspondera a la orden anterior, pero pwe alto y pwe
bajo contendran el valor real del pardametro 16-14 multiplicado por 100. Si la intensidad de salida
real es 5,24 A, el valor recibido desde el convertidor de frecuencia sera 524.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Respuesta del convertidor de frecuencia:

o

stx |Ige |adr | pke | ind | pwe, alto | pwe, bajo|PCD1  |PCD2 | bcc
02 |[OE |01 |6 4E |00 00 |00 00 |02 OC |06 07 [00 00 |4A

Todos los nimeros estan en formato hexadecimal.

PCD 1y PCD 2 del ejemplo 2 pueden utilizarse y afiadirse al ejemplo, lo cual significa que sera posible
controlar el convertidor de frecuencia y leer la intensidad al mismo tiempo.

O Ejemplo 2: Sodlo para controlar el
convertidor de frecuencia
Este telegrama define el cédigo de control como 047C Hex (orden Start) con refer-
encia de velocidad de 2000 Hex (50%).

iNOTA!:
Par. 8-10 ajustado como perfil FC.

Telegrama al convertidor de frecuencia: stx | Ige | adr | PCD 1 | PCD 2 | bcc
Todos los nimeros estan en formato hexadecimal. 02 | 06 | 04 | 04 7C | 20 00 | 58

La respuesta del convertidor de frecuencia aporta informacién sobre el estado del convertidor de frecuencia
cuando se recibid la orden. Al volver a enviar la orden, el PCD 1 cambia a un estado nuevo.

Respuesta del convertidor de frecuencia: stx | Ige | adr | PCD 1 | PCD 2 | bcc
02 |06 |04 |06 07 |[o0 00 |01

Todos los nimeros estan en formato hexadecimal.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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O Lectura de elementos de descripcion
del parametro
Lectura de caracteristicas de un parametro _Indice  Descripciéon
(por ejemplo, Nombre, Valor predeterminado, Caracteristicas basicas
conversion, etc.) con Lectura de elementos N° de elementos (tipos array)

1

2

de descripciéon de parametros. 4 Unidad de medida
6 Nombre
7

8

Limite inferior
Limite superior
20 Valor predeterminado
21 Caracteristicas adicionales

La tabla muestra los elementos de descripcidon
de parametros disponibles:

En el siguiente ejemplo, Lectura de elementos de descripcion de pardmetros se selecciona en el par.
0-01, Idioma, y el elemento solicitado es indice 1, Caracteristicas basicas.

Caracteristicas basicas (indice 1):
El comando Caracteristicas basicas se divide en dos partes que representan el comportamiento basico y el
tipo de datos. Las Caracteristicas basicas devuelven un valor de 16 bits al maestro en PWELow.

El comportamiento basico indica si, por ejemplo, hay texto disponible o si el parametro es un

array de informacion de un solo bit en el byte alto de PWE ow.

La parte de tipo de datos indica si un pardmetro es de 16 bits con signo, o de 32

sin signo, en el byte bajo de PWE _ow.

Comportamiento basico de PWE alto: _
15 Parametro activo
14 Matriz
13 El valor del parametro sélo puede
reiniciarse
12 Valor del parametro diferente al ajuste
de fabrica
11 Texto disponible
10 Texto adicional disponible
9 Sélo lectura
8 Limite superior e inferior no relevantes
0-7 Tipo de datos

Parametro activo solo esta activo cuando se realiza la comunicacion a través de Profibus.

Array significa que el pardmetro es una matriz.

Si el bit 13 es verdadero, el parametro sdlo se puede reiniciar y no puede escribirse.

Si el bit 12 es verdadero, el valor del parametro es diferente del ajuste de fabrica.

El bit 11 indica que hay texto disponible.

El bit 10 indica que hay texto adicional disponible. P. ej. el par. 0-01, Idioma, contiene texto para
el campo de indice 0, Inglés, y para el campo de indice 1, Aleman.

Si el bit 9 es verdadero, el valor del parametro es de sélo lectura y no puede modificarse.

Si el bit 8 es verdadero, los limites superior e inferior del valor del parametro no son relevantes.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Tipo de datos PWEsao Dec.  Tipodedats

3 16 con signo

4 31 con signo

5 8 sin signo

6 16 sin signo

7 32 sin signo

9 Cadena visible

10 Cadena de bytes

13 Diferencia de tiempo
33 Reservado

35 Secuencia de bits

Ejemplo
En este ejemplo, el maestro lee las caracteristicas basicas del par. 0-01, Idioma. Debe
enviarse el siguiente telegrama al convertidor de frecuencia:

STX LGE ADR PKE IND PWEaLt0 PWEgaio PCD1 PCD2 BCC
02 OE 01 40 01 00 01 00 00 00 00 XX XX XX XX XX

STX = 02 Byte de arranque

LGE = Longitud OE de telegrama restante

ADR = Envia el convertidor de frecuencia en Direccién 1, formato de Danfoss

PKE = 4001; 4 en el campo PKE indica una Descripcion del parametro de lectura y 01 indica el

par. 0-01, Idioma
IND = 0001; 1 indica que son necesarias Caracteristicas basicas.

La respuesta del convertidor de frecuencia es:

STX LGE ADR PKE IND PWEaLTO PWEgai0 PCD1 PCD2 BCC
02 OE 01 30 01 00 01 00 00 04 05 XX XX XX XX XX
STX = 02 Byte de arranque
IND = 0001; 1 indica que se envian las Caracteristicas basicas
PKE = 3001: 3 en el campo PKE indica Elemento de descripcion de pardmetro
transferido, 01 indica el par. 0-01
PWEgai0 = 0405; 04 indica que el comportamiento basico como bit 10 corresponde a

Texto adicional. 05 es el tipo de datos que corresponde a 8 bits sin signo.

N° de elementos (indice 2):
Esta funcion indica el NUmero de elementos (array) de un parametro. La re-
spuesta al maestro estard en PWEgajo.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Conversion y Unidad de medida (indice 4):

La orden Conversion y unidad de medida indica la
conversion de un parametro y la unidad de medida.
La respuesta al maestro estara en PWEgajo. El
indice de conversion se encuentra en el byte alto
de PWEgao, Y el indice de unidades se encuentra
en el byte bajo de PWEgajo. El indice de conversion
es de 8 bits con signo y el indice de unidades es
de 8 bits sin signo, véanse la tablas.

El indice de unidad define la "Unidad de medida". El indice de conversion define cdmo se deberia
escalar el valor para obtener la representacion basica de la "Unidad de medida". La representacion
basica es la que resulta cuando el indice de conversion es igual a "0".

Ejemplo:

Un parametro tiene un "indice de unidad" de 9 y un "indice de conversion" de 2. La lectura del valor no
procesado (entero) es 23. Esto quiere decir que tenemos un parametro del convertidor de frecuencia "Potencia"
y que el valor no procesado se deberia multiplicar por 10 a la potencia de 2 y la unidad es W. 23 x 102 = 2.300 W
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —
Nombre (indice 6):
El Nombre devuelve un valor de cadena en formato ASCII, conteniendo el nombre del parametro.

Ejemplo:
En este ejemplo el maestro lee el hombre del par. 0-01, Idioma.

Debe enviarse el siguiente telegrama al convertidor de frecuencia:

STX LGE ADR PKE IND PWEaLTO PWEgalo PCD1 PCD2 BCC
02 OE 01 40 01 00 06 00 00 00 00 XX XX XX XX XX
STX = 02 Byte de arranque
LGE = Longitud OE de telegrama restante
ADR =  Envia el convertidor de frecuencia en Direccion 1, formato de Danfoss
PKE = 4001; 4 en el campo PKE indica una Descripcion del parametro de lectura, y 01 indica
el par. 0-01, Idioma
IND = 0006; 6 indica que es necesario Nombres.

La respuesta del convertidor de frecuencia sera:

STX LGE ADR PKE IND PVA PCD1 PCD2 BCC
02 12 01 30 01 00 06 4C41 4E47 5541 4745 XXXX XXXX XX

PKE = 3001; 3 son la respuesta para Nombre y 01 indica el par. 0-01, Idioma
IND = 00 06; 06 indica que se ha enviado Nombre.
PVA = 4C 41 4E 47 55 41 47 45

LANGUAGE

Ahora, el canal del valor del parametro se ajusta a una cadena visible que devuelve un
caracter ASCII para cada letra del nombre del pardmetro.

Limite inferior (indice 7):
El Limite inferior devuelve el valor minimo permitido de un parametro. El tipo de datos del
Limite inferior es el mismo que para el propio pardmetro.

Limite superior (indice 8):
El Limite superior devuelve el valor maximo permitido de un pardmetro. El tipo de datos del
Limite superior es el mismo que para el propio pardmetro.

Valor predeterminado (indice 20):
El Valor predeterminado devuelve el valor predeterminado de un parametro, que es el ajuste de fabrica.
El tipo de datos del Valor predefinido es el mismo que para el propio parametro.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

Caracteristicas adicionales (indice 21): _ Bt Deseripgen

El comando se puede utilizar para obtener 0 Valor predeterminado especial
informacién adicional acerca de un parametro, 1 Limite superior especial
por ejemplo, Sin acceso al bus, Dependencia de 2 Limite inferior especial
la unidad de potencia, etc.. Las Caracteristicas 7 LSB Acceso LCP
adicionales devuelven una respuesta en PWEgaJo. 8 MSB Acceso LCP
Si el bit es "1" légico, la condicion es cierta -
, - . 9 SinAccesoBus
segun la siguiente tabla: ;
10 Sélo lectura bus Std
11 Sdlo lectura Profibus
13 CambioEjecucion
15 DependenciaUnidadPotencia

Si un bit 0, Valor predeterminado especial, bit 1, _ Bit8  Bt7  Descripcién

Limite superior especial, y bit 2, Limite inferior Sin acceso
especial, son verdaderos, el parametro cuenta con Sdlo lectura

valores dependientes de la unidad de potencia. Lectura/escritura
Escritura con bloqueo

= = O O
= O = O

Los bit 7 y 8 indican los atributos para el
acceso LCP, véase la tabla.

El bit 9 indica Sin acceso bus.

Los bit 10 y 11 indican que ese parametro solo se puede leer sobre el bus.

Si el bit 13 es verdadero, el parametro no se puede modificar mientras esté en funcionamiento.
Si el bit 15 es verdadero, el parametro depende de la unidad de potencia.

Ajuste predeterminado  Texto del display = Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Disefio del FC 300 M

— Instrucciones de programacién —

O Texto adicional
Con esta caracteristica, se puede leer texto _
L rkad  adicional si el bit 10, Texto adicional disponible, es 0 1 Inglés
(7% verdadero en las caracteristicas Basicas. 1 2 Aleman
2 3 Francés
Para leer el texto adicional, la orden de 3 4 Danés
parametro (PKE) debe estar ajustado en "F" 4 5 Espafiol
Hex, véase Bytes de datos. 5 6 Italiano

El campo indice se utiliza para sefialar qué elemento
leer. Los indices validos se encuentran en el
intervalo de 1 a 254. El indice se debe calcular
después de la siguiente ecuacién:

indice = valor de Pardmetro + 1 (véase

la siguiente tabla).

Ejemplo:
En este ejemplo, el Maestro lee el texto adicional en el par. 0-01, Idioma. El telegrama se ajusta para leer el
valor de datos [0] (Ing/és). Debe enviar el siguiente telegrama al convertidor de frecuencia:

STX LGE ADR PKE IND PWEaLT0 PWEgaio PCD1 PCD2 BCC
02 OE 01 FO 01 00 01 00 00 00 00 XX XX XX XX XX
STX = 02 Byte de arranque

LGE = OE Longitud del telegrama restante

ADR = Enviar el convertidor de frecuencia VLT en la Direccién 1, formato Danfoss

PKE = FOO01; F en el campo PKE indica un Leer texto y 01 indica el par. 0-01, Idioma.

IND = 0001; 1 indica que se necesita texto para el valor de parametro [0]

La respuesta del convertidor de frecuencia es:

STX LGE ADR PKE IND PVA PCD1 PCD2 BCC
02 11 01 FO 01 00 01 454E 474C 4953 48 XX XX XX XX XX
PKE = FOO1; F es la respuesta para Transferencia de texto y 01 indica el par. 0-01, Idioma.
IND = 0001; 1 indica que se ha enviado el indice [1]
PVA = 45 4E 47 4C 49 53 48
ENGLISH

Ahora, el canal de valor de parametro se ajusta a una cadena visible que devuelve un
caracter ASCII para cada letra del nombre del indice.

Ajuste predeterminado = Texto del display | | Valor utilizado en comunicaciones mediante el puerto serie
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Guia de Diseno del FC 300 M

Localizacion de averias

O Advertencias/Mensajes de alarma
En la parte delantera del convertidor de frecuencia, las advertencias y alarmas se muestran
por medio del indicador LED apropiado y un coédigo en el display.

Las advertencias permanecen activas hasta que cese su origen. Bajo ciertas circunstancias, el funcionamiento
del motor podria continuar. Los mensajes de advertencia pueden ser criticos, pero no siempre.

En el caso de una alarma, el convertidor de frecuencia entrara en una condicion de desconexion.
Una vez que se hay corregido la causa de la alarma, para volver a iniciar el funcionamiento, es
necesario reiniciar las alarmas. Es posible hacerlo de tres maneras:

1. Utilizando el botén de control [RESET] del panel de control LCP.
2. A través de una entrada digital con la funcién “Reset”.
3. Mediante comunicacion serie/fieldbus opcional

iNOTA!:
Después de un reinicio manual mediante el botén [RESET] del LCP, es necesario presionar
el boton [AUTO ON] para volver a arrancar el motor.

Si no se puede reiniciar una alarma, la razén puede ser que no se ha corregido la causa, o que
la alarma esté bloqueada (ver también la tabla de la pagina siguiente).

Las alarmas bloqueadas ofrecen una proteccion adicional, ya que es preciso apagar la fuente de alimentacion
para poder reiniciar dichas alarmas. Después de encenderlo, el FC 100 ya no estara bloqueado y podra
reiniciarse como se ha descrito anteriormente, una vez que se haya corregido el problema.

Las alarmas que no estén bloqueadas también se pueden reiniciar utilizando la funcidn de reinicio automatico
de los parametros 14-20 (Advertencia: es posible que se produzca el reinicio automatico)

Si una advertencia o una alarma aparecen marcadas con un codigo en la tabla de la siguiente pagina,
significa que, o una advertencia se produce antes que una alarma, o que se puede especificar si
se mostrara una advertencia o una alarma para un fallo determinado.

Esto es posible, por ejemplo, en los paréametros 1-90, Proteccion térmica motor. Después de una alarma
o desconexion, el motor marchara por inercia y la alarma y la advertencia parpadearan en el FC 100.
Una vez que se haya corregido el problema, solamente la alarma seguirad parpadeando.
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Guia de Disefio del FC 300 M

__ Localizacion de averias

Lista de codigos de alarma/advertencia

1 10 V bajo X

2 Emordeceoadve o  eot

3 Sin motor X 1-80

5 Tension de CC alta X
7 Sobretension de CC

9 Sobrecarga del inversor

11 Sobretemperatura del termistor del motor

x
x
x

13 Sobrecorriente

x
x

15 Funcionamiento anémalo de hardware

17 Tiempo limite de codigo de control

>
>
o]
1
s

"
—
w

26 Limite de potencia de la resistencia del (X) (X)
freno

28

X
X
N
'
[y
(6]

Comprobacion del freno

30 Falta la fase U del motor X X X 4-58

32 Falta la fase W del motor

x

34 Fallo de comunicacién de Fieldbus

47 Alimentacion de 24 V baja X

49 Limite de velocidad X

51 Comprobacion AMA de Unom Y Inom

53 Motor AMA demasiado grande

55 Parametro AMA fuera de rango

57 Tiempo limite del AMA

59 Limite de intensidad

x

63 Freno mecanico bajo 2

X
N
1
o

65 Temperatura excesiva en placa de control X

67 La configuracion de opciones ha cambiado

I

90 Pérdida del encoder (X) X) 17-61

(X) Depende del parametro
Advertencia amarillo

Bloqueo por alarma amarillo y rojo
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Guia de Disefio del FC 300 M

__ Localizacion de averias

Descripcion de Cédigo de alarma, Cédigo de aviso y Codigo de estado ampliado

Bit Hex Dec Céd. alarma Céd. aviso Céd. estado ampliado

00000002 Temp. t t. Temp. t AMA en func.

-
N
o

00000008 Temp. tarj. ctrl Temp. tarj. ctrl Enganche abajo

00000020 Sobrecorriente Sobrecorriente Realim. alta

7 00000080 128 Sobrt termi mot Sobrt termi mot Intensidad de salida alta

9 00000200 512 Sobrecar. inv. Sobrecar. inv. Frecuencia de salida alta

11 00000800 2048 Sobretens. CC Sobretens. CC Comprobacion del freno

OK

13 00002000 8192 Fallo en la carga Tension alta CC Frenado
de arranque

15 00008000 32768 AMA no OK Sin motor Ctrol. sobreint. activo

17 00020000 131072 Fallo interno 10 V bajo

19 00080000 524288 Pérdida fase U Resistencia de freno

21 00200000 2097152 Pérdida fase W Limite de veloc.

23 00800000 8388608 Alim. baja 24 V Alim. baja 24 V

25 02000000 33554432 Alim. baja 1,8 V Limite intensidad

27 08000000 134217728 Freno IGBT Limite de tensidn

29 20000000 536870912 Equ. inicializado Sin uso

Los codigos de alarma, codigos de aviso y cédigos de estado ampliados se pueden leer mediante un bus
serie o bus de campo opcional para su diagnéstico. Consulte ademas los par. 16-90, 16-92 y 16-94.

ADVERTENCIA 1 ADVERTENCIA/ALARMA 2

Tension baja de 10 voltios: Error de cero activo:

La tension del terminal 50 en la tarjeta de La sefial en el terminal 53 o 54 es inferior al 50%
control estd por debajo de 10 V. del valor establecido en los parametros 6-10,
Elimine carga del terminal 50, ya que la fuente de 6-12, 6-20 o 6-22, respectivamente.

10 V esta sobrecargada. Max. 15 mA o min. 590 Q.

2

O
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Guia de Disefio del FC 300

__ Localizacion de averias

ADVERTENCIA/ALARMA 3

Sin motor:

No se ha conectado ningln motor a la salida
del convertidor de frecuencia.

ADVERTENCIA/ALARMA 4
Pérdida de fase de alim.:
Falta una fase en el lado de alimentacién de red o el

desequilibrio de tension de la red es demasiado alto.

Este mensaje aparece también en el caso en
que se produzca una averia en el rectificador de
entrada del convertidor de frecuencia.
Compruebe la tension de alimentacion y

las intensidades de alimentacién en el
convertidor de frecuencia.

ADVERTENCIA 5

Tension alta en bus CC:

La tensidn del circuito intermedio (CC) es superior
al limite de sobretension del sistema de control.
El convertidor de frec. sigue activo.

ADVERTENCIA 6

Tension de CC baja

La tensidn del circuito intermedio (CC)
estd por debajo del limite de baja tension
del sistema de control. El convertidor de
frecuencia esta todavia activo.

ADVERTENCIA/ALARMA 7

Sobretensién de CC:

Si la tensién del circuito intermedio supera el
limite, el convertidor de frecuencia se desconectara
después de un periodo de tiempo determinado.
Posibles soluciones:

Seleccione la funcion OVC en el par. 2-17.
Conecte una resistencia de freno
Aumente el tiempo de rampa

Active las funciones del par. 2-10
Aumente el valor del par. 14-26

Al seleccionar la funcidon OVC, control de
sobretension, se alargaran los tiempos de rampa.

296

Limites para advertencias y alarmas:

Baja tension 185 373
Advertencia de baja 205 410
tensién

Advertencia de
tension alta (sin

freno - con freno)
Sobretension 410 855
Las tensiones establecidas son la tension del circuito

intermedio del FC 100 con una tolerancia de £5%.
La tensidn de alimentacion correspondiente es la del
circuito intermedio (enlace CC) dividida por 1,35

390/405 810/840

ADVERTENCIA/ALARMA 8

Tension baja de CC:

Si la tension del circuito intermedio (CC) cae
por debajo del limite de “advertencia de tensién
baja” (véase la tabla anterior), el convertidor
de frecuencia comprobara si la alimentacién
externa de 24 V esta conectada.

Si no se ha conectado ninguna fuente de
alimentacidon externa de 24 V, el convertidor de
frecuencia se desconectara transcurrido un periodo
de tiempo determinado, segun la unidad.

Para comprobar si la tensidon de alimentacién
coincide con la del convertidor de frecuencia,
consulte Especificaciones generales.

ADVERTENCIA/ALARMA 9

Inversor sobrecarg.:

El convertidor de frecuencia esta a punto de
desconectarse a causa de una sobrecarga
(intensidad muy elevada durante demasiado
tiempo). El contador de la proteccién térmica y
electrdénica del inversor emite un aviso al 98% y
se desconecta al 100% con una alarma. No podra
reiniciar el convertidor de frecuencia hasta que

el contador esté por debajo del 90%.

El fallo consiste en que el convertidor de frecuencia
se ha sobrecargado con mas de la corriente
nominal durante demasiado tiempo.

ADVERTENCIA/ALARMA 10

Sobretemperatura del ETR del motor:

La proteccion termoelectrénica (ETR) indica que el
motor estd demasiado caliente. Puede seleccionar
si desea que el convertidor de frecuencia emita una
advertencia o una alarma cuando el contador llegue
al 100% del par. 1-90. La averia se debe a que el
motor estd sobrecargado con mas de la corriente
nominal durante demasiado tiempo. Compruebe que
el par. 1-24 del motor estd correctamente ajustado.
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Guia de Diseno del FC 300

Danfiti

__ Localizacion de averias

ADVERTENCIA/ALARMA 11
Sobretemperatura del termistor del motor:

El termistor o su conexion se ha desconectado.
Puede seleccionar si desea que el convertidor de
frecuencia emita una advertencia o una alarma
en el par. 1-90. Compruebe que el termistor
esta bien conectado entre el terminal 53 o 54
(entrada de tensidn analdgica) y el terminal 50
(alimentacién de +10 voltios), o entre el terminal
18 o0 19 (s6lo entrada digital PNP) y el terminal 50.
Si se utiliza un sensor KTY, compruebe la conexién
correcta entre los terminales 54 y 55.

ADVERTENCIA/ALARMA 12

Limite de par:

El par es mas elevado que el valor ajustado en el
par. 4-16 (con el motor en funcionamiento), o bien
el par es mas elevado que el valor ajustado en el
par. 4-17 (en funcionamiento regenerativo).

ADVERTENCIA/ALARMA 13
Sobreintensidad:

Se ha sobrepasado el limite de intensidad
pico del inversor (aproximadamente el 200%
de la intensidad nominal). Esta advertencia
durara aproximadamente 8-12 segundos y

el convertidor se desconectara y emitira una
alarma. Apague el convertidor de frecuencia y
compruebe si se puede girar el eje del motor, y
si el tamafio del motor coincide con el ajustado
en el convertidor de frecuencia.

ALARMA 14

Fallo de conexién a tierra:

Hay una descarga de las fases de salida a tierra, o
bien en el cable entre el convertidor de frecuencia
y el motor, o bien en el propio motor.

Apague el convertidor y solucione el fallo

de conexién a tierra.

ALARMA 15

Hardware incompleto:

Una de las opciones instaladas no se puede
controlar con el hardware o el software de
la tarjeta de control actual.

ALARMA 16

Cortocircuito:

Hay un cortocircuito en los terminales del
motor o en el motor.

Apague el convertidor de frecuencia y
elimine el cortocircuito.

ADVERTENCIA/ALARMA 17

Tiempo limite para el cédigo de control:
No hay comunicacién con el convertidor
de frecuencia.

MG.33.B6.05 - VLT es una marca registrada de Danfoss

Esta advertencia solo estara activa cuando el
par. 8-04 NO esté ajustado en No.

Si el par. 8-04 se encuentra ajustado en Parada
y Desconexién, producird una advertencia y

el convertidor de frecuencia decelerarad hasta
desconectarse y emitira una alarma.
Posiblemente podria aumentarse el par. 8-03,
Valor de tiempo limite céd. ctrl.

ADVERTENCIA 25

Resistencia de freno cortocircuitada:

La resistencia de freno se controla durante el
funcionamiento. Si se cortocircuita, la funcién de
freno se desconecta y se muestra una advertencia.
El convertidor de frecuencia podra seguir
funcionando, aunque sin la funcién de freno. Apague
el convertidor de frecuencia y sustituya la resistencia
de freno (véase el par. 2-15, Comprobacién freno).

ADVERTENCIA/ALARMA 26

Limite de potencia de la resistencia de freno:
La potencia transmitida a la resistencia de freno

se calcula, en forma de porcentaje, como el valor
medio en los Ultimos 120 segundos, basandose en
el valor de la resistencia de freno (par. 2-11) y en el
de la tensidn del circuito intermedio. La advertencia
se activa cuando la potencia de freno disipada es
superior al 90%. Si se ha seleccionado Desconexién
[2] en el par. 2-13, el convertidor de frecuencia se
desactiva y emite esta alarma cuando la potencia
de freno disipada es superior al 100%.

ADVERTENCIA/ALARMA 27

Fallo del Chopper de frenado:

El transistor de freno se controla durante el
funcionamiento, y si se produce un cortocircuito
aparece esta advertencia y se desconecta la
funcion de freno. El convertidor de frecuencia
podra seguir funcionando pero, puesto que

el transistor de freno esta cortocircuitado, se
transmitira una energia significativa a la resistencia
de freno, aunque esté desactivada.

Apague el convertidor de frecuencia y retire

la resistencia del freno.

Advertencia: Si se produce un
l cortocircuito en el transistor de freno,
. existe el riesgo de que se transmita una
potencia considerable a la resistencia de freno.

ADVERTENCIA/ALARMA 28

Fallo de prueba del freno:

Fallo de la resistencia del freno: la resistencia
de freno no esta conectada o no funciona
correctamente.
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Guia de Disefio del FC 300

Danfiti

__ Localizacion de averias

ADVERTENCIA/ALARMA 29

Sobretemperatura del convertidor:

Si el alojamiento es IP 20 6 IP 21/TIPO 1, la
temperatura de desconexion del disipador de calor
es de 95 °C x5 °C. El fallo de temperatura no

se puede reiniciar hasta que la temperatura del
disipador de calor se encuentre por debajo de 70 °C.
El fallo podria consistir en:

- Temperatura ambiente excesiva
- Cable del motor demasiado largo

ALARMA 30

Falta la fase U del motor:

Falta la fase U del motor entre el convertidor

de frecuencia y el motor.

Apague el convertidor de frecuencia y compruebe
la fase U del motor.

ALARMA 31

Falta la fase V del motor:

Falta la fase V del motor entre el convertidor

de frecuencia y el motor.

Apague el convertidor de frecuencia y compruebe
la fase V del motor.

ALARMA 32

Falta la fase W del motor:

Falta la fase W del motor entre el convertidor

de frecuencia y el motor.

Apague el convertidor de frecuencia y compruebe
la fase W del motor.

ALARMA 33

Fallo en la carga de arranque:

Se han producido demasiados arranques

en poco tiempo. Consulte en el capitulo
Especificaciones generales el nUmero permitido
de arranques en un minuto.

ADVERTENCIA/ALARMA 34

Fallo de comunicacion Fieldbus:

El fieldbus de la tarjeta de opcién de
comunicaciones no funciona.

ALARMA 38

Fallo interno:

Péngase en contacto con el distribuidor de Danfoss.
Mensajes de alarma habituales:

1299 - La opcion SW de la ranura A es
demasiado antigua

1300 - La opcién SW de la ranura B es
demasiado antigua

1301 - La opciéon SW de la ranura CO es
demasiado antigua

1302 - La opcidn SW de la ranura C1 es
demasiado antigua

1315 - La opcion SW de la ranura A no esta admitida
1316 - La opcion SW de la ranura B no esta admitida
1317 - La opcién SW de la ranura CO no esta admitida
1318 - La opcidén SW de la ranura C1 no estd admitida
2315 - Falta la versién del SW en la unidad

de alimentacion.

ADVERTENCIA 47

Alimentacion de 24 V baja:

Es posible que la alimentacién externa de 24 V
CC esté sobrecargada. De no ser asi, pdngase en
contacto con el distribuidor de Danfoss.

ALARMA 48
Alimentacion de 1,8 V baja:
Pdngase en contacto con el distribuidor de Danfoss.

ADVERTENCIA 49

Limite veloc.:

Se ha limitado la velocidad en el intervalo
especificado en los par. 4-11 y 4-13.

ALARMA 50
Fallo de calibracién del AMA:
Péngase en contacto con el distribuidor de Danfoss.

ALARMA 51

Unom e Inom de la comprobacion de AMA:
Puede que los ajustes de tensidn, intensidad
y potencia del motor sean errdéneos.
Compruebe los ajustes.

ALARMA 52

Inom bajo de AMA:

Intensidad de motor demasido baja.
Compruebe los ajustes.

ALARMA 53
Motor del AMA demasiado grande:
El motor es demasiado grande para ejecutar el AMA.

ALARMA 54

Motor del AMA demasiado pequeiio:

El motor es demasiado pequefio para poder
realizar el AMA.

ALARMA 55

Parametro AMA fuera de rango:

Se han encontrado valores de parametros del motor
gue estan fuera del rango aceptable.

ALARMA 56

AMA interrumpido por el usuario:

El procedimiento AMA ha sido interrumpido
por el usuario.
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Danfiti

__ Localizacion de averias

ALARMA 57

Limite de tiempo del AMA:

Pruebe a iniciar el procedimiento AMA varias veces,
hasta que se ejecute. Tenga en cuenta que si

se ejecuta la prueba repetidamente, el motor se
podria calentar hasta un nivel en el que aumente
la resistencia Rs y Rr. Sin embargo, en la mayoria
de los casos esto no suele ser critico.

ADVERTENCIA/ALARMA 58
Fallo interno del AMA:
Pdéngase en contacto con el distribuidor de Danfoss.

ADVERTENCIA 59

Limite de intensidad:

La intensidad es superior al valor indicado
en el par. 4-18.

ADVERTENCIA 62

Frecuencia de salida en limite maximo:
La frecuencia de salida estd limitada por el
valor ajustado en el par. 4-19

ALARMA 63

Freno mecanico bajo:

La intensidad del motor no ha sobrepasado
el valor de intensidad de “liberacion de freno”
dentro de la ventana de tiempo indicada por
el “retardo de arranque”.

ADVERTENCIA 64
Limite de tensién:
La combinacion de carga y velocidad requiere una

tensidon de motor superior a la tensién de CC actual.

ADVERTENCIA/ALARMA/DESCONEXION 65
Sobretemperatura en la tarjeta de control:
Hay un exceso de temperatura en la tarjeta de
control: la temperatura de desconexién de la
tarjeta de control es de 80 °C.

ADVERTENCIA 66

Temperatura del disipador baja:

La temperatura del disipador térmico indica 0 °C.
Esto puede indicar que el sensor de temperatura
esta dafiado y que, por lo tanto, la velocidad
del ventilador se aumenta al maximo para
prevenir que la seccion de potencia de la tarjeta
de control se caliente demasiado.

ALARMA 67

La configuracion de opciones ha cambiado:
Se han afiadido o eliminado una o mas opciones
desde la ultima desconexidn del equipo.
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ALARMA 70

Configuracion de frecuencia no valida:
La combinacién actual de tarj. de control y
tarj. de potencia no es valida.

ALARMA 80

Convertidor inicializado a valor pre-
determinado:

Los parametros se han ajustado a los valores
predeterminados después de realizar un reinicio
manual (con tres dedos) o mediante par. 14-22.

é
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