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1. AJUSTES Y PUESTA EN SERVICIO

Lafigural.l. indicalagestion delaseriedelos parametrosdel inverter. Laserie de parametros utilizados por
el inverter durante la operacion corriente se llama serie corriente (en la \Volatile memory).

Al activar €l inverter los parametros “Permanent set” contenidos en la memoria no volatil (Not volatile
memory) se copian en lamemoria corriente (\Volatile memory).

El calibrado por defecto delos drive se efectlia mediante |os pardmetros “ Permanent set” cargados anterior-
mente con una serie llamada de fabrica“ Factory set”. Losrelativosvalores figuran en lastablas del capitulo

3, columna“ Factory”.

El usuario puede modificar los valores de los agjustes corrientes “ Current set” y después memorizar los
pardmetros como “ Permanent set” mediante el comando Save par ameters.

En el “Current set” siempre se puede ver la serie de |os parametros de fébrica “ Factory set” por medio del
comando L oad default.

El diagramaindicatambién unas operaciones secundarias* Subset” que se pueden efectuar mediante mandos
individuales.

VOLATILE MEMORY

Current set New parameters
from self-tuning

NON-VOLATILE MEMORY

Jtrake values part 1/2a/2b/3

Mot setup sel=Setup 0 Save parameters :
SetUp 0 Copy mot setup=Setup 0

Actual
Mot setup sel=Setup 1 setup Motor subset Permanent set

Setup 1 Copy mot setup=Setup 1 i Power-up

Load
default

Load motor par
std for 400V

Load motor par

std for 460V

Factory set

400V Motor 460V Motor
subset subset

READ ONLY MEMORY

Figura 1.1: Gestion de las series de parametros.

Ajustes y puesta en servicio ——— Cap.1
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1.1. TECLADO DE COMANDOS

El teclado se compone de un display LCD con dos lineas de 16 caracteres cada una, siete LEDsy
nueve teclas de funcion. Seusa:

- Paracontrolar el accionamiento, cuando se sel ecciona este tipo de uso
- Paravisudizar lavelocidad, latension .... durante el funcionamiento
- Paragjustar los parametros

-Torque +Torque Alarm Enable ZeroSpeed Limit

L} L} - - - -
-Torque +Torque Alarm Enable ZeroSpeed Limit

Jog

+

-Torque Negative torque current
+Torque  Positive torque current
Alarm Alarm condition

Enable Drive enable status

2
S
=
=
S
S
2
Y
Q

ZeroSpeed Speed < =zero speed threshold

Limit Actual current > =current limit

to disable

A

Press 2 sec.

Navigation

Escape Home

4 Enter

This monitoring module can be upgraded with the keypad with
alphanumeric LCD display

Figura1.1.1: Teclados (ala derecha, el modulo de LEDs montado estandar)

iNotal L os cablesde conexion del teclado de méas de 20 cm delongitud deben estar apantallados

1.1.1. Diodos luminosos LEDs y funciones de las teclas

Losdiodosluminososque sehalanen e tecladoy en el médulo LEDs sirven paradiagnosticar répidamente
los estados de funcionamiento del inverter.

Tabla 1.1.1.1: Designacion de los LEDs en el teclado

Designation Color | Function
-Torque yellow | the LED is lit, when the drive operates with a negative torque
+Torque yellow | the LED is lit, when the drive operates with a positive torque
ALARM red | the LED is lit; it signals a trip
ENABLE green | the LED is lit, when the drive is enabled
Zero speed yellow | the LED is lit; it signals zero speed
Limit yellow | the LED is lit, when the drive operates at a current limit
Shift yellow | the LED is lit, when the second keypad functions are enabled

ai5010

Cap.1 ——— Ajustes y puesta en servicio
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Tecla Referencia Funcion

La tecla START controla la validacion del inverter (funcién

0 STOPCONTROL =ON)y del estado de Run (M ain commands
=DIGITAL)
[START] Cuando Main commands estd configurado como

TERMINALS, latecla no esta activa.

Latecla STOP controlalaparadadel convertidor cuando Main
commands esta configurado como DIGITAL

[STOP] (Pulsando esta tecla durante 2 segundos, €l inverter estara
también inhibido).

Cuando Main commands estd configurado como
TERMINALS, latecla no esta activa.

Jog Las tecla “mas’ aumenta la velocidad de referencia para la
_|_ funcion Motor pot.
[Aumentar] / [Jog] El comando JOG, cuando esta seleccionada inicialmente la
tecla shift.

La tecla “menos’ disminuye la velocidad de referencia para
la funcion Motor pot.

Control del sentido de Rotacion. Cuando esta seleccionada la
tecla shift, cambia el sentido de rotacién del motor. (En la
modalidad Jog y en la funcién Motor pot).

1)

[Disminuir] / [Rotation control]

Flecha abagjo: esta tecla se utiliza para cambiar |a seleccion de
los menus o de los pardmetros. En la modalidad parametros y

configuracion de referencia, cambia e valor del pardmetro o
O _ la referencia.
\ y Flecha abajo] / [Help] Help: Funcién no disponible (se visualiza “Help not found”

cuando se selecciona la tecla shift)

Flecha arriba: Esta tecla se utiliza para cambiar la seleccion
de los menus o de los parametros. En la modalidad de paré-
metros y configuracién de referencia, cambia el valor del
parametro o la referencia.

[Flechaarriba] / [Alarm] Alarma: Visualizacion del registro de alarmas (tecla shift se-
leccionada). Utilizar las flechas ARRIBA/ABAJO para mo-
verse entre las Ultimas 10 alarmas ocurridas.

®)

Flecha izquierda cuando se editan parametros numéricos, esta
tecla selecciona la cifra que se va a modificar. En otros casos
permite salir de la modalidad seleccionada.

[Flechaizquierda] / [Escape] Escape: Permite salir de la modalidad de configuracién de
pardmetros y de la visualizacion de alarmas (RESET), cuan-
do esté seleccionada la tecla shift

[Enter]: Permite insertar un nuevo vaor de un pardmetro en
la modalidad de configuracién de paréametros.

Home: Permite pasar directamente al BASIC MENU (cuan-
[Enter] / [Home] do esta seleccionada la tecla shift)

La tecla Shift valida las funciones alternativas del teclado
(Rotation control, Jog, Help, Alarm, Escape, Home)

G a@ a

[Shift]

——— Ajustes y puesta en servicio ——— Cap.1
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1.1.2. Navegacion dentro de los menus

v O

&

@

abey|0A SURI\
adf1 aAlQ

Jajaweled _U

[3A3] PIE

adAy anLqg
NNIN DISvE

o>

JUBLIND JOJO
NNIN JISva

0>

pds [enmoy
N3N JISYd

0>

dois/lels
NN3N JISvd

-0

| Jo1 dwey
NI JISYE

©] ko ko ko fo-

o

+-

oA B|qeul
NN3N OISve

O O 0 0

v

&

S37aVIdYA LNdNI

Any

d313NVdVd JAIHA

Ay

dOLINOW
Any

v

o

[3A3] pug

NN3W ISva

Any

nuaw urey

Figura1.1.2.1: Esquema de navegacion dentro de los mends

Ajustes y puesta en servicio
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Cuando € inverter esta alimentado aparece siempre el BASIC MENU.
Conlasteclas A y ¥ sepueden elegir los puntosindividuales en el interior del mismo nivel del men.
Para pasar a otro nivel del menl presione latecla Enter.

Conlatecla € sevuelveal nivel anterior del men, independientemente del punto del menti en quesehalla.
Después del salto aparece el menu asociado al nivel del mend superior.

Con latecla Home (Shift y Enter) se pasa directamente al BASIC MENU.

1.1.3. Visualizacién parametros

(MONITOR \ Measurement)

Measurements
DC link voltage

DC link voltage
550 [V]

Seleccion de los parametros en el interior del mend.
Presionar Enter. Aparece el parametro con el relativo valor.
Volver al menti con latecla « .

1.1.4. Variacion / memorizacion parametros / Password

L os parametros que pueden variar de valor se dividen en tres grupos:

- Parametros cuyo contenido se introduce como nimero o texto en un campo definido; por ejemplo
tiempos de rampay referencias.

- Parametros cuyo contenido se escoge entre los valoresyafijados, por ejemplo Mains voltage con las
alternativas de 230V, 400V y 460V.

- Parametros que se pueden definir automati camente por medio del teclado; por ejemplo Auto tune

inp XX.

iNotal Con €l teclado pueden variarse solamente |os pardmetros que no estan asociados a una
entrada/salidadigital o anal 6gica. L os parametros cambiados deben guardarse, yaqueen
caso contrario cuando vuelva a activar €l inverter se repetiran los parametros establ eci-
dos con anterioridad.

Cambio del valor numérico o del texto (ejemplo: BASIC MENU \ Encoder 1 pulses)

BASIC MENU
Encoder 1 pulses

ok

Return without changes

Escape : @ y

Escoger en el menu los parametros a cambiar.

Presionar Enter . Apareceel valor del pardmetroy ladltimacifra(digit) intermitente. Se puedevariar el valor
delascifrasalas que setraslada el intermitente.

Ajustes y puesta en servicio
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Aumentar €l valor con A . Disminucién del valor con 'V .

Seleccion delosdigit aizquierdacon « .

Presionando Enter se vuelve alavisualizacién precedente y se confirma el nuevo valor.
Presionando Escape (Shift y ) se vuelve alavisualizacion precedente sin cambiar valor.

iNoTal Para el ajuste del pardmetro Dim factor text, ademas de los nimeros estan disponibles

los caracteres siguientes. / % & +,-.:<=>?A..Z[] a..z

Seleccion de valor es predefinidos (gemplo: BASIC MENU \ Drive type \ Mains voltage)

ok

Drive type
Mains voltage

Mains voltage
400V

Return without changes

i

VA

Mains voltage -
460V Return without changes

Cuando €l valor debe ser cambiado, presionar Enter. En el display aparece el valor actual que puede ser
cambiado con lasteclas A y V.

Presionando Enter sevuelve alavisualizacién precedentey se confirmael nuevo valor.
Presionando <« sevuelve alavisualizacion precedente sin cambiar valor.

Calibrado automético de la entrada anal égica (gemplo: 1/0 CONFIG\Analog Inputs\Analog input 1\Auto tuneinp 1)

Analog input 1 Auto tune inp 1 Auto tune inp 1
Auto tune inp 1 Tuning Ready

Seleccionar €l pardmetro Auto tuneinput XX. Presionar Enter.

El procedimiento de calibrado se efectlia automaticamente. Aparecen los mensgjes “Tuning” y “Ready”,
antes de que se visualice €l parametro original.

iNoTal Durante la operacion de calibrado, debe estar presente a la entrada analégica la sefial

maximaconsentida.

Memorizacion (BASIC MENU \ Save parameters)

L os pardmetros cambiados deben ser guardados, yaque en caso contrario cuando vuelvaaactivar el inverter
se repetiran |os pardmetros establ ecidos con anterioridad.

BASIC MENU Save parameters
Save parameters Wait...

]

Seleccionar Save parametersen BASIC MENU o en e ment SPEC FUNCTIONS. Presionar Enter.

La memorizacion es automatica. Aparecen los mensgjes “Wait ...” y “Write ok” antes que se visualice de
nuevo el parametro original.

Capt.

Write ok
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Introduccion de una password (CONFIGURATION \ Pword 1)

El usuario puede definir una password formada por unalibre combinacion de cinco nimeros, para proteger
losdatosy evitar que en € teclado se hagan operaciones no requeridas. Seintroduce por medio del parame-
tro Pword1.

0.9
9..0
ok
CONFIGURATION Pword 1: Disabled ) Pword 1: Enabled [
Pword 1: Disabled Password 000 0.” | Return without changes Password 00000

N/

{ [ Escape : @,

CONFIGURATION
Pword 1: Enabled

Seleccionar Pword 1 (= Password 1) en el menil CONFIGURATION.

Presionar Enter. Aparece el valor 00000 con la ltima cifraintermitente. Se puede cambiar el valor delas
cifrasalas que setraslada el intermitente.

Aumentar €l valor con A . Disminucién del valor con 'V .
Seleccidn delos digit aizquierdacon « .

Confirmar lapassword presionando Enter. Luego aparece e mensaje: Pword 1: Enabled con laindicacion
de lapassword vélida.

En el menu CONFIGURATION el mensgje“Pword 1: Enabled” indicala presencia de una password.
Presionar latecla Escape (Shift y ) parainterrumpir laintroduccion de la password.

iNoTal Si deseaquelapassword permanezcaactivadaal activar €l inverter, deberaguardarlacon
€l parametro Save parameters.

Borrado general de la password (CONFIGURATION \ Pword 1)

Password ok

Pword 1: Disabled
Password 00000
0..9
9..0
Password incorrect
CONFIGURATION Pword 1: Enabled\ y ) Pword 1: Enabled
Pword 1: Enabled Password 000 0:° | Return without changes Password Wrong

N1/ .
2.3 Escape.@,

CONFIGURATION
Pword 1: Disabled

Seleccionar el pardmetro Pword 1 (= Password 1) en € meni CONFIGURATION.

Presionar Enter . Aparece el valor 00000 con ladltimacifraintermitente. Se puede cambiar €l valor delas
cifrasalas que setraslada el intermitente. Teclear de nuevo el password para confirmarlo.

Aumentar el valor con A . Disminucion del valor con 'V .

Seleccion de los digit aizquierdacon 4 .

Confirmar el borrado presionando Enter. Luego aparece el mensagje: Pwordl: Disabled.

En el menli CONFIGURATION e mensgje“Pword 1: Disabled” indicaquelapassword hasido deshabilitada.

——— Ajustes y puesta en servicio ——— Cap.1
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Presionar |la tecla Escape (Shift y ) para suspender e borrado de la password.

Cuando se inserta una password errada, presionando Enter aparece € mensgje " Password wrong” y €
teclado vuelve a menti CONFIGURATION con lavisualizacion “Pword 1 Enabled”.

iNoTal Si deseaque lapassword no quede solamente desactivada, sino removida compl etamente,
es necesario guardar lanueva condicién por medio de lafuncidn Save par ameters.

1.1.5. Control del inverter por teclado

Para accionar el inverter mediante el teclado introducir las condiciones siguientes en el men(
CONFIGURATION:

- Main commands
- Control mode

digital
local

Para que el teclado sea operativo, se debe tener las tensiones de habilitacion hardware en los bornes 12..15.
Ello significapor ejemplo, que junto al comando start en el teclado debe estar presente la misma sefial en el
borne 13.

Cuando €l accionamiento se detiene con latecla Stop, puede ponerse en marcha presionando latecla Start.

Cuando € inverter sedetiene quitando lasefial del borne 13, paraaccionarlo de nuevo es necesario recomen-
zar con estasefial y el comando start. Lasefial del borne debe estar presente antes de establecer el control por
teclado.

Lo mismo vale también paralas habilitaciones del inverter con el parametro Enabledrive.

1.1.5.1. Start y stop del inverter

iNoTal El teclado debe habilitarse (consultar el apartado 2.12.1) antes de gjecutar |os siguientes
procedimientos. (ParametroMAIN COMMANDS=DIGITAL)

Habilitacion / Deshabilitacion inverter (BASIC MENU \ Enabledrive)

ok
BASIC MENU Enable drive -
Enable drive Disabled Return without changes

]
\l/ |ok

Enable drive .
Enabled Return without changes

Seleccionar €l parametro Enable driveen el BASIC MENU o en el MONITOR.
Presionar Enter

Usar latecla A, ¥ paracambiar lavisualizacion de“Disabled” por “Enabled”.
Presionar Enter paraconfirmar la seleccion.

Pulsar Escape (Shift y ) parainterrumpir la operacion.

Cap.1 —————— Ajustes y puesta en servicio



Start / Stop

Start: presionar latecla 0 , Stop: presionar latecla @ .

iNoTal:
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1.1.5.2. Registro anomalias / Reset alarmas

Visualizacién del registroanomalias

SPEC FUNCTIONS
Failure register

Failure register
External fault

|
|}

/|\
|

Failure register
237 hours 45 min

Latecla“STOP” est activada solo en condiciones deintroduccion del parametro
“MAIN COMMANDS=DIGITAL".

Failure register
Undervoltage

|
!

/|\
|

Failure register
76 hours 23 min

Failure register
Overtemp motor

N

Failure register
8 hours 06 min

Pulsar latecla Alarma (Shift y ) paraseleccionar € pardmetro Failure register ( o seleccionar € menu

SPEC FUNCTIONS)
Presionar Enter. Sevisuaizala Ultimaaarmaaccionada.

Usando latecla ¥ sevisualizala alarma precedente.
El registro anomalias puede contener hasta 10 sefiales. Cuando interviene unanueva alarma, ésta se escribe

en el lugar delamasviga
El registro anomalias queda memorizado hasta que se borra con un comando de restabl ecimiento.

Presionando Enter aparece € tiempo de intervencion de la dlarma. El tiempo se refiere a las horas de

funcionamiento del inverter (presencia de latensién de alimentacion).
Pulsar lasteclas A 0 ¥ paravolver alaopcion Failureregister .

Si sepresionalatecla € durantelavisualizacion de unaaarma, no sevisualizael tiempo de intervencién,
pero vuelve a menu Failure register.

Ajustes y puesta en servicio
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Borrar el registro anomalias

SPEC FUNCTIONS Failure reg del
Failure reg del Ready

Seleccionar € parametro Failure reg del en el ment SPEC FUNCTIONS.
Presionar Enter. El registro anomalias queda borrado.

Restablecimiento de una sefial de alarma

External fault (MENU)
XXXXXXXXXX XXXXXXXXXX

Laintervencion de unaaarmase visualizaen el display y la sefia esintermitente.

Presionando latecla € seactliael restablecimiento. Paraello el inverter debe estar bloqueado y sin ningln
comando Start.

Restablecimiento cuando hay mas sefialessimultaneas

External fault SPEC FUNCTIONS

Multi failures Failure reset

Cuando se produce la intervencidn contemporanea de alarmas, en €l display aparece la sefia intermitente
“Multi failures’.

Seleccionar el pardmetro Failurereset en e ment SPEC FUNCTIONS.

Presionando lateclaEnter seacttael restablecimiento delasalarmasqueintervinieron. Paraello el inverter
debe estar bloqueado y sin ninglin comando start.

1.1.5.3. Funcion Motopotenciémetro

iNoTal Para usar la funcién motopotenciometro, ésta debe estar habilitada con el parametro
Enable motor pot!

Aceleracion, Deceler acion (FUNCTION \ Motor pot)

e Accelerate
Motor pot Motor pot oper
Motor pot oper 985 [rpm]

Decelerate

Seleccionar €l pardametro M otor pot oper en el subment “Motor pot”.
Presionando Enter sevisualiza€el valor de referencia en acto.

Presionando latecla A se aumentael valor dereferenciay el accionamiento acelera. Presionando latecla
V¥ disminuyeel valor dereferenciay el accionamiento decelera. Eso val e paralos dos sentidos de rotacion.

Presionando Escape (Shift y ) sevuelvea subment “Motor pot”.
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Inversion del sentido de rotacion

Clockwise
(positive)

Anti-clockwise
(negative)

Motor pot Motor pot sign
Motor pot sign positive

-

Seleccionar el parametro Motor pot sign en el submena “Motor pot”.

Presionando Enter sevisualizael sentido de rotacion en acto.

Conlatecla A seseleccionael sentido de rotacion horarioy con latecla ¥ el sentido antihorario.
Confirmar laseleccién presionando Enter .

Lavariacion del parametro Motor pot sign durante el funcionamiento, provoca lainversion del sentido de
rotacién que se efectiia con el tiempo de rampa establecido.

Reset del motopotenciometro

Motor pot

Motor pot reset Reference value = 0

Seleccionar el parametro Motor pot reset en el submend " Mator pot”.
Presionar Enter. Lareferenciade velocidad sellevaacero.

iNoTtal El reset de referencia de velocidad puede ser usado solo con inverter inhabilitado.

1.1.5.4. Funcién Marcha Jog

iNoTtal Lafuncién Marchaaimpulsos (Jog) esté habilitada en condiciones por defecto mediante
el parametro Enable jog con un valor de referencia= 100 rpm.

POS= Jog forward (clockwise)
+ Jog operation Jog operation
+0 [rpm] POS ° +100 [rpm] POS

Jog operation Jog operation
+0 [rpom] NEG +100 [rpm] NEG

NEG= Jog backward (anti-clockwise)

Pulsar lasteclas Shift y A paraseleccionar lafuncién Jog oper ation.

Pulsar latecla ¥ paraseleccionar el sentido de rotacién del gje del motor (POS = sentido horario , NEG =
sentido antihorario).

Pulsar Jog paraarrancar el motor (se visualizalavelocidad de marchaaimpulsos Jog).
Parasalir delafuncién Jog pulsar <.

Ajustes y puesta en servicio ——— AR Cap.1l



1.2. ESTRUCTURA DE LOS MENUS
1.2.1 Menu principal y submenu

Main menu

Submenu

SIEI

Main menu

Submenu

BASIC MENU

Drive type

MONITOR Measurements

DRIVE PARAMETER Mot plate data

Motor Parameter

Sensorless
V/f control

INPUT VARIABLES Ramp ref

Speed ref

T current ref

LIMITS

Speed limits

Current limits
Flux limits
Voltage limits

Acceleration
Deceleration
Quick stop

SPEED REGULAT Spd zero logic
Speed up
Droop function

Inertia/loss cp

CURRENT REGULAT

FLUX REGULATION

REG PARAMETERS Percent values

Base values

In use values

Motor spd fbk
Drive type
Dimension fact
Face value fact
Prog alarms

CONFIGURATION

Speed in DRC []
Speed in rpm
Speed in %

Self-tune 1

Self-tune 2a
Self-tune 2b
Self-tune 3

Self-tuning

Voltage boost
Slip compens
V/f spd search
Energy save

Ramp ref 1
Ramp ref 2

Speed ref 1
Speed ref 2

Speed amount
Speed min/max

Speed regulator
Current reg Dead time comp

Flux regulator

Voltage reg

Speed regulator
Current reg

Flux regulator
Voltage reg

Undervoltage
Overvoltage
Heatsink sensor
Heatsink ot
Intake air ot
Regulation ot
Module overtemp
Overtemp motor
External fault
Overcurrent
Output stages
Opt2 failure
Bus loss
Hw opt1 failure
Enable seq err
BU overload

1/0 CONFIG

ADD SPEED FUNCT

FUNCTIONS

SPEC FUNCTIONS

OPTIONS

DRIVECOM

Analog outputs Analog output 1
Analog output 2
Analog output 3

Analog output 4

Analog inputs Analog input 1
Analog input 2

Analog input 3

Digital outputs
Digital inputs
Encoder inputs

Adap spd reg
Speed control
Speed zero

Motor pot
Jog function
Multi speed fct
Multi ramp fct

Acceleration 0
Deceleration 0

Acceleration 1
Deceleration 1

Acceleration 2
Deceleration 2

Acceleration 3
Deceleration 3

Stop control
Speed draw
Motor setup
Overload contr

Ovid mot contr
Ovld drv contr

Brake unit
Pwr loss stop f

Test generator
DC braking
Links

Pad Parameters

Option 1 PDC config

Pdc inputs

Pdc outputs
Virt dgt in
Virt dgt out
Option 2

PID source
PID references
Pl controls
PD controls
PID target
Diameter calc

Speed amount
Speed min/max
Acceleration
Deceleration

Quick stop
Face value fact
Dimension fact

5201
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1.2.2. Mena principal con todos los submenu y los parametros

[314] Enable drive

[44] Ramp ref 1

[315] Start/stop

[122] Actual spd [rpm]

[231] Motor current

) |
[333] Mains voltage
[332] Ambient temp
[802] Continuous curr
[331] Software version

[321] Regulation mode

[21] Acc delta speed

[22] Acc delta time

[29] Dec delta speed

[30] Dec delta time

[ 8] T current lim +

[9] T current lim -

[415] Encoder 1 type

[416] Encoder 1 pulses

[45] Speed base value

[256] Save parameters

[314] Enable drive

[315] Start/stop

Measurements

Speed in DRC [ ]

[109] Ramp ref (d)

[112] Ramp output (d)
[115] Speed ref (d)
[119] Actual spd (d)
[925] F act spd (d)

[923] Act spd filter

[110] Ramp ref (rpm)
[113] Ramp outp (rpm)
[118] Speed ref (rpm)
[122] Actual spd (rpm)
[427] Enc 1 speed (rpm)
[420] Enc 2 speed (rpm)
[924] F act spd (rpm)
[923] Act spd filter

[111] Ramp ref (%)
[114] Ramp output (%)
[117] Speed ref (%)
[121] Actual spd (%)

Ai5020-a
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[227] DC link voltage
[229] Active power
[233] Output voltage
[324] Output frequency
[231] Motor current
[230] Torque
[41] T current ref %
[927] T curr (%)
[928] F T curr (%)
[926] T curr filter
[234] Flux
[881] Heatsink temp
[1147] Regulation temp
[914] Intake air temp
1/0
[-] Digital I/Q
[582] Virtual dig inp
[583] Virtual dig out
DR ARA
OLOr p |
[161] Nominal voltage
[162] Nominal speed
[163] Nom frequency
[164] Nominal current
[371] Cos phi
[167] Base voltage
[168] Base frequency
[694] Take motor par
0LOr p
[165] Magnetizing curr
[726] Magn working cur
[166] Rotor resistance
[436] Stator resist
[437] Lkg inductance
[251] Load motor par
(]
[676] Start part 1
[436] Stator resist
[683] Stator resist Nw
[644] Voltage comp lim
[685] Volt comp lim Nw
[645] Comp slope
[686] Comp slope Nw
[437] Lkg inductance
[684] Lkg inductance Nw
[891] Current P
[687] Current P Nw
2i5020-b
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[166] Rotor resistance

[682] Rotor resist Nw

[901] Current |

[688] Current | Nw

[677] Take val part 1

[678] Start part 2a

[176] P1 flux model

[689] P1 flux model Nw

[692] P2 flux model

[690] P2 flux model Nw

[165] Magnetizing curr

[691] Magnetiz curr Nw

[91] Flux P

[907] Flux P Nw

[92] Flux |

[908] Flux | Nw

[1022] Voltage P

[1024] Voltage P Nw

[902] Voltage |

[909] Voltage | Nw

[679] Take val part 2a

|

[680] Start part 2b

[176] P1 flux model

[689] P1 flux model Nw

[692] P2 flux model

[690] P2 flux model Nw

[165] Magnetizing curr

[691] Magnetiz curr Nw

[91] Flux P

[907] Flux P Nw

[92] Flux |

[908] Flux | Nw

[1022] Voltage P

[1024] Voltage P Nw

[902] Voltage |

[909] Voltage | Nw

[681] Take val part 2b
| Self-tune3 |

[1029] Fwd-Rev spd tune

[1048] Test T curr lim

[1027] Start part 3

[1014] Inertia

[1030] Inertia Nw

[1015] Friction

[1031] Friction Nw

[87] Speed P

[1032] Speed P Nw

[88] Speed |

[1033] Speed | Nw

[1028] Take val part 3

ai5020-c
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[646] Low speed factor
[643] Sls speed filter
[647] Flux corr factor
[712] V/F shape
Oital) D00
[709] VIt boost type
[710] Manual boost
[711] Actual boost
) | ]
[722] Slip comp type
[723] Manual slip comp
[724] Actual slip comp
[725] Slip comp filt
[727] Motor losses %
[893] Spd srch time
[894] Flux srch time
[895] Spd autocapture
[896] Delay auto cap
[897] Delay retrying
[898] Enable save eng
[899] Lock save eng
[900] V/f flux level
[901] Flux var time
)
[44] Ramp ref 1
[47] Ramp ref 1(%)
R |
[48] Ramp ref 2
[49] Ramp ref 2 (%)
jecel
[42] Speed ref 1
[378] Speed ref 1(%)
jeel
[43] Speed ref 2
[379] Speed ref 2(%)
[39] T current ref 1
[40] T current ref 2

ai5020-d
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(1]

Speed min amount

[2]

Speed max amount

(9]

Speed min pos

(3]

Speed max pos

(6]

Speed min neg

[4]

Speed max neg

[715] T curr lim type
[7] T current lim
[8] T current lim +
[9] T current lim -
[10] In use Teur lim+
[11] In use Teur lim-
[13] Current lim red
[342] Torque reduct
[ [467] [ Flux level |

Voltage limits

[ Dynam vit margin

Acc delta speed

Acc delta time

Dec delta speed

Dec delta time

QStp delta speed

QStp delta time

[ [889]

a |

[21]

[22]
Je |

[29]

[30]
() op

[37]

[38]
[18] Ramp shape
[19] S shape t const
[663] S acc t const
[664] S dec t const
[20] Ramp +/- delay
[673] Fwd-Rev
[245] Enable ramp
[344] Ramp out = 0
[345] Rampin = 0
[373] Freeze ramp
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[118] Speed ref

[236] Speed reg output

[322] Lock speed reg

[242] Enable spd reg

[348] Lock speed |

[1016] Aux spd fun sel

[444] Prop. filter

() 0()
[123] Enable spd=0 |
[124] Enable spd=0R
[125] Enable spd=0P
[422] Enable Ick sls
[126] Spd=0 P gain
[106] Ref 0 level
[890] Enable zero pos
[891] Lock zero pos
[892] Zero pos gain
eel

[445] Speed up gain
[446] Speed up base
[447] Speed up filter

Jroop 0
[696] Droop gain
[697] Droop filter
[698] Load comp
[700] Droop limit
[699] Enable droop

[)
[1014] Inertia
[1015] Friction
[1013] Torque const
[1012] Inertia c filter
[ [353] [ Zero torque |

[469] Flux reg mode

[500] Flux reference

[234] Flux

[921] Out vit level

[87]

Speed P

[88]

Speed |

Ajustes y puesta en servicio
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[89] Current P
[90] Current |
Dead 0
[644] Voltage comp lim
[645] Comp slope
(] 0
[91] Flux P
[92] Flux |
Ditda(le |
[1022] Voltage P
[902] Voltage |
[ | E( |
[93] Speed P base
[94] Speed | base
B
[95] Current P base
[96] Current | base
(] 0
[97] Flux P base
[98] Flux | base
Ditd(J€ (]
[1023] Voltage P base
[903] Voltage | base
[99] Speed P in use
[100] Speed | in use
[252] Main commands
[253] Control mode
[45] Speed base value
[321] Regulation mode
[179] Full load curr
[675] Magn ramp time
[413] Magn boost curr
[412] Ok relay func
[240] Switching freq
[713] Qstp opt code
[1291] Npar displayed
[85] Pword1 a5020-g
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[414] Speed fbk sel
[415] Encoder 1 type
[416] Encoder 1 pulses
[1146] Enc 1 supply vit
[169] Encoder 2 pulses
[1054] Encoder repeat
[649] Refresh enc 1
[652] Refresh enc 2
[911] Enable ind store
[333] Mains voltage
[332] Ambient temp
[802] Continuous curr
[331] Software version
[50] Dim factor num
[51] Dim factor den
[52] Dim factor text
[54] Face value num
[53] Face value den
0 | (]
[357] Latch
[358] OK relay open
[359] Restart time
[360] N of attempts
0 pltag
[361] Latch
[362] OK relay Open
0
[368] Activity
[369] Latch
[370] OK relay open
[1294] Heatsink tmp thr [*C]
| Heatsinkot |
[ 111521 | OK relay open
|
[1140] Activity
[1141] Latch
[1152] OK relay open
( | |
[1148] Activity
[1149] Latch
[1150] OK relay open
[ 1151] | OK relay open
0 D moto
[365] Activity
[366] Latch
[367] OK relay open
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[354] Activity
[355] Latch
[356] 0K relay open
0
[363] Latch
[364] OK relay open
Qutp (
[210] Latch
[211] OK relay open
Op
[639] Activity
[640] OK relay open
» |
[634] Activity
[633] Latch
[635] OK relay open
[636] Hold off time
[637] Restart time
0p
[386] Activity
[387] 0K relay open
| e
[728] Activity
[729] Latch
[730] 0K relay open
» 0 Dd(l
[737] Activity
[738] 0K relay open
[319] Device address
[408] Ser answer delay
[323] Ser protocol sel
[326] Ser baudrate sel
[1292] MB swap float
A 0(]
a 0Q outp
[66] Select output 1
[62] Scale output 1
A 00 oUtp
[67] Select output 2
[63] Scale output 2
A 0( outp
[68] Select output 3
[64] Scale output 3
A 0( outp 4
[69] Select output 4
[65] Scale output 4
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H 0( |
a D( D
[70] Select input 1
[295] Anin 1 target
[71] Input 1 type
[389] Input 1 sign
[72] Scale input 1
[73] Tune value inp 1
[259] Auto tune inp 1
[792] Input 1 filter
[1042] Input 1 compare
[1043] Input 1 cp error
[1044] Input 1 cp delay
[74] Offset input 1
a D( D
[75] Select input 2
[296] Anin 2 target
[76] Input 2 type
[390] Input 2 sign
[77] Scale input 2
[78] Tune value inp 2
[260] Auto tune inp 2
[79] Offset input 2
a D( |
[80] Select input 3
[297] An in 3 target
[81] Input 3 type
[391] Input 3 sign
[82] Scale input 3
[83] Tune value inp 3
[261] Auto tune inp 3
[84] Offset input 3
DI outp
[145] Digital output 1
[146] Digital output 2
[147] Digital output 3
[148] Digital output 4
[149] Digital output 5
[150] Digital output 6
[151] Digital output 7
[152] Digital output 8
[629] Relay 2
N \
[137] Digital input 1
[138] Digital input 2
[139] Digital input 3
[140] Digital input 4
[141] Digital input 5
[142] Digital input 6
[143] Digital input 7
[144] Digital input 8 ai5020-k
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[1020] Select enc 1
[1021] Select enc 2
[415] Encoder 1 type
[416] Encoder 1 pulses
[169] Encoder 2 pulses
[649] Refresh enc 1
[652] Refresh enc 2

[ Auto capture

[181] Enable spd adap
[182] Sel adap type
[183] Adap reference
[184] Adap speed 1
[185] Adap speed 2
[186] Adap joint 1
[187] Adap joint 2
[188] Adap P gain 1
[189] Adap | gain 1
[190] Adap P gain 2
[191] Adap | gain 2
[192] Adap P gain 3
[193] Adap | gain 3
[101] Spd threshold +
[102] Spd threshold -
[103] Threshold delay
[104] Set error

[105] Set delay

[107] Speed zero level
[108] Speed zero delay
[246] Enab motor pot
[] Motor pot oper
[248] Motor pot sign
[249] Motor pot reset
[244] Enable jog

[] Jog operation
[375] Jog selection
[266] Jog reference
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[153] Enab multi spd
[208] Multi speed sel
[154] Multi speed 1
[155] Multi speed 2
[156] Multi speed 3
[157] Multi speed 4
[158] Multi speed 5
[159] Multi speed 6
[160] Multi speed 7
[243] Enab multi rmp
[202] Multi ramp sel

[659] Acc delta speed 0
[660] Acc delta time 0
[665] Sacctconst0
[661] Dec delta speed 0
[662] Dec delta time 0
[666] S dectconst0
[23] Acc delta speed 1
[24] Acc delta time 1
[667] Sacc tconst 1
[31] Dec delta speed 1
[32] Dec delta time 1
[668] S dec t const 1
[25] Acc delta speed 2
[26] Acc delta time 2
[669] S acc tconst 2
[33] Dec delta speed 2
[34] Dec delta time 2
[670] S dec t const 2
[27] Acc delta speed 3
[28] Acc delta time 3
[671] Sacc tconst 3
[35] Dec delta speed 3
[36] Dec delta time 3
[672] S dec t const 3
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[626] Stop mode
[627] Spd 0 trip delay
[630] Jog stop control
[1017] Speed ratio
[1018] Spd draw out (d)
[1019] Spd draw out (%)
[943] Mot setup sel
[941] Copy mot setup
[942] Actual mot setup
0 pad co
Ovid mot contro
[656] Motor cont curr
[657] Trip time 50%
Dvid d ontro
[ [655] [ sqrt t accum |
[736] Enable BU
[740] BU ovld time
[741] BU duty cycle
[801] BU DC vit
| 0p
[1083] PL stop enable
[1082] PL stop t limit
[1080] PL stop acc
[1081] PL stop dec
[1084] PL stop vdc ref
[1087] PL time-out
[1085] PL stop | Gain
[1086] PL stop P Gain
[1088] PL stop active
[1089] PL active limit
[1090] PL next active
[1091] PL next factor
[1093] PL time-out sig
[1094] PL time-out ack
[1092] PL mains status
) 0 0
[1289] VDC Ctrl P Gain
[1290] VDC Ctrl | Gain
| E |
[58] Gen access
[59] Gen frequency
[60] Gen amplitude
[61] Gen offset a5020i-n
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[435] Enable rr adap
[256] Save parameters
[258] Load default
[235] Life time

[-] Failure register
[262] Failure reset
[263] Failure reg del

[904] DC braking mode

[905] Brk time @ stop

[717] DC braking curr

[716] DC braking delay
[484] Source
[485] Destination
[486] Mul Gain
[487] Div Gain
[488] Input max.
[489] Input min.
[490] Input offset
[491] Output offset
[492] Input absolute
[553] Source
[554] Destination
[555] Mul Gain
[556] Div Gain
[557] Input max
[558] Input min
[559] Input offset
[560] Output offset
[561] Input absolute

[503] Pad 0

[504] Pad 1

[505] Pad 2

[506] Pad 3

[507] Pad 4

[508] Pad 5

[509] Pad 6

[510] Pad 7

[511] Pad 8

[512] Pad 9

[513] Pad 10

[514] Pad 11

[515] Pad 12

[516] Pad 13

[517] Pad 14

[518] Pad 15

[519] Bitword Pad A

[536] Bitword Pad B ai5020-0
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Optic
[1293] SBI enable
Menu
PD 0
PD |
[1095] PDCin0
[1096] PDC in 1
[1097] PDC in 2
[1098] PDCin 3
[1099] PDC in 4
[1100] PDCin5
PDC outp
[1101] PDC out 0
[1102] PDC out 1
[1103] PDC out 2
[1104] PDC out 3
[1105] PDC out 4
[1106] PDC out 5
0il(
[1107] Virt digin 0
[1108] Virt dig in 1
[1109] Virt dig in 2
[1110] Virt dig in 3
[1111] Virt dig in 4
[1112] Virt digin 5
[1113] Virt dig in 6
[1114] Virt dig in 7
[1115] Virt dig in 8
[1116] Virt dig in 9
[1117] Virt dig in 10
[1118] Virt dig in 11
[1119] Virt dig in 12
[1120] Virt dig in 13
[1121] Virt dig in 14
[1122] Virt dig in 15
(i( O
[1123] Virt dig out 0
[1124] Virt dig out 1
[1125] Virt dig out 2
[1126] Virt dig out 3
[1127] Virt dig out 4
[1128] Virt dig out 5
[1129] Virt dig out 6
[1130] Virt dig out 7
[1131] Virt dig out 8
[1132] Virt dig out 9
[1133] Virt dig out 10
[1134] Virt dig out 11
[1135] Virt dig out 12
[1136] Virt dig out 13
[1137] Virt dig out 14
[1138] Virt dig out 15
Optic
Menu
[425] Enable OPT2 ai5020-p
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[769] Enable PI PID
[770] Enable PD PID
D SO

[786] PID source
[787] PID source gain

[758] Feed-fwd PID

DID refere
[759] PID error
[763] PID feed-back
[762] PID offs. sel
[760] PID offset 0
[761] PID offset 1
[1046] PID acc time
[1047] PID dec time
[757] PID clamp

Pl CO |
[765] PI P gain PID %
[764] PI'l gain PID %
[695] Pl steady thr
[731] Pl steady delay
[793] P init gain PID %
[734] | init gain PID %
[779] Pl central v sel
[776] Pl central v 1
[777] Pl central v 2
[778] Pl central v 3
[784] PI top lim
[785] PI bottom lim
[783] Pl integr freeze

[771] Pl output PID

[418] Real FF PID
[768] PD P gain 1 PID
[766] PD D gain 1 PID
[788] PD P gain 2 PID
[789] PD D gain 2 PID
[790] PD P gain 3 PID
[791] PD D gain 3 PID
[767] PD D filter PID

[421] PID output PID

[772] PID out.sign PID

[774] PID output

PlD |
[782] PID target
[773] PID out scale

)T
[794] Diameter calc
[795] Positioning spd
[796] Max deviation
[797] Gear box ratio
[798] Dancer constant
[799] Minimum diameter
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[57] Malfunction code

[55] Control-Word

[56] Status word

[44] Speed input var

[115] Speed ref var

[119] Act speed value

T

[1] Speed min amount
[2] Speed max amount

T
[9] Speed min pos
[3] Speed max pos
[ 6] Speed min neg
[ 4] Speed max neg
[21] Acc delta speed
[22] Acc delta time

' 0
[29] Dec delta speed
[30] Dec delta time

() op
[713] QStp opt code
[37] (QStp delta speed
[38] QStp delta time
[54] Face value num
[53] Face value den

) |
[50] Dim factor num
[51] Dim factor den
[52] Dim factor text

[45] Speed base value

[46] Speed input perc

[116] Percent ref var

[120] Act percentage

’ [ [86] | Password 2 |
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1.3. ARRANQUE

ADVERTENCIA iDeben observarse lasinstrucciones de seguridad, las advertencias de peligro y los datos
técnicos que figuran en el manual Guiade consultarépidadel Avy!

DerinicloNES:  Velocidad positiva eslavelocidad de rotacién del motor en sentido horario visto por €
lado de salida del gje del motor.

Velocidad negativa eslavelocidad del motor en sentido antihorario visto por €l lado de
sadlidadel ge del motor.

Par positivo eslo que produce unarotacion horariadel motor vista por el lado de salida
del eje del motor.

Par negativo eslo que produce una rotacién antihoraria del motor vista por € lado de
salidadel gje del motor.

Estas convenciones se enumeran amodo dereferencia. El sentido de rotacion real depen-
de de la configuracion mecanica.

El presente capitulo tiene por finalidad guiar a usuario en la puesta en servicio por primeravez y en la
utilizacion del inverter AVy desde el BASIC MENU. Se supone que el dispositivo estd en configuracion por
defecto defabricay quelaconexion se ha gjecutado conforme alos esgquemas que figuran en el apartado 5.5
“Esquematipico de conexién” en € manual Guiade consultardpidadel AVy.

Lasinstrucciones de empleo del software operativo para PC se incluyen en €l manual correspondiente.

Enla“Listadetodos los parametros’ que figuran en este manual seindican los valores permitidos paralos
distintos parametrosy lasinformacionesrelativas ala posibilidad de escriturall ectura mediante teclado.

1.3.1. Verificaciones preliminares

1.3.1.1. Configuracion de puentes y microinterruptores dip

Revisar laposicién detodos|os puentesy microinterruptores dip en las Tarjetas de potenciay regulacion del
equipo (consultar el manual Guiade consultardpidadel AVy, apartado 5.3 ).

» Entradasanalégicas1,2,3

Entradaentension 0... 10V Jumper S8/S9/S10 = OFF

Entrada en corriente 0...20mA / 4...20mA Jumper S8/S9/S10=ON
« RS485Resistenciaterminadoradelineaserie

En el primer y dltimo inverter de unalinea: Jumper S5/S6 = ON

En los otrosinverter Jumper S5/S6 = OFF

En el caso de que se utilice un adaptador PCI-485, RS232/R$485, consultar |as hojas deinstrucciones que se
adjuntan. Paralaprimeraregulacion, desconectar las posiblestarjetas DGF o SBI (tarjetas LAN).

1.3.1.2. Control del montaje y de las tensiones auxiliares

Antesdeinsertar € equipo deben verificarse los siguientes detalles:

*Tierra/puestaatierra Verificar el cable de puesta atierrade laalimentacion de red del transformador de
aislamiento/red en laentrada, a terminal detierradel inverter AVy.

Asegurarse de que € borne de masa del inverter AVy esta conectado a masa del
motor o que el motor esté conectado correctamente atierra.

Cap.1 —————— Ajustes y puesta en servicio
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« Conexiones

AVy - HE

Asegurarse de que los terminales de la red de alimentacion, de las conexiones de
potenciay de las conexiones de laregulacién en laentraday salidadel inverter no
estan conectados atierra (recordar que el borne OV puede estar conectado atierra

intencionadamente).

Para prevenir dafios al inverter, cuando se ejecute la prueba de aislamiento

(meggering) en los cables de potencia, éstos deben estar desconectados o aislados

del inverter.

Verificar dosvecestodas|as conexiones paraestar segurosde su fijacion. Asegurar-
se de que cada conexién se harealizado conforme al esquema de conexiény que es

adecuada paralos nivel es de tensién eintensidad especificados

Terminals Description
U1, V1, W1, PE1 (ground) |3 phase AC input 400 or 480 VAC
U2, V2, W2, PE2 (ground) |3 phase AC output to motor, wire to the motor according to motor rotation.
C,D internal DC power terminals, DB units or external capacitors are wired to these
terminals
BR1 external braking resistor connection
26 & 27 command for external DB unit. (if used)
78 &79 low voltage connection for motor thermistor (type DIN44081 or DIN 44082)
when using a motor thermistor, remove the 1 KO resistor
if motor klixon is used for this protective function, it must be wired in series with
a 1 KO resistor to these terminals
80 & 82 OK relay, normally open dry contact, good for a maximum of 250 VAC, 1 A
83 &85 relay 2, normally open dry contact, good for a maximum of 250 VAC, 1 A
programmable functionality

Tabla1.3.1.2.1: Descripcion de los terminales

Terminalesdelaregulacién

ai54121

1,2 =entradaanaldgical, 3,4 = entradaanaldgica 2; 5,6 = entradaanal6gica 3
7=+10V; 8=-10V; 9 = comun;
12 = habilitacion; 13 = start; 14 = fast stop;

15 = anomalia externa;

18 = comlin paraalimentacién 24 V; 19 =+ 24 VCC (interno)
16 = comin paralosterminales 12 ...15, terminales 36 ...39, terminales 41y 42.

XS =puerto serie de 9 patillas para PC tools, utilizar lainterface PCI-485 ( 0 andloga) del PC al inverter
XE ( ENC1) entrada de 15 patillas paraencoder sinoidal/digital.

Relacién amperiog/voltios (intensidad/tension) en e punto de prueba XY4/XY5

Ejemplo: tamafio AW1015 , 1V = 5.25 A intensidad de pico (peak current)

Tabla 1.3.1.2.2; Relacion A/V

Amperios eficaces= Amps pico x 2N1/2)

Ajustes y puesta en servicio

Drive size Hall CT ratio / (n. turns x burden resistor ohms x ampl.gain)
1007 500/ (1x154x1) = 324 4300 1000/ (1x13x1) = 76.92
1015 500/(1x953x1) =525 4370 1000/ (1x10x1) = 100
1022 500/ (1x66.5x1) =175 5450 2000/ (1x15.8x 1) = 126.58
1030 500/ (1x49.9x1) = 10.02 5550 2000/ (1x13x1) = 153.85
2040 1000/ (1x78.7x 1) = 12.7 6750 2000/ (1x11x1) = 181.82
2055 1000/ (1x59x 1) = 16.95 6900 2000/ (1x7.87x 1) = 254.13
2075 1000/ (1x42.2x 1) = 23.7 6110 2000/ (1x7.87x1) = 254.13
3110 2000/ (1x60.4x 1) = 9.01 71320 2000/ (1x59x1) = 338.98
3150 2000/ (1x453x1) = 46.2 71600 4000/ (1x9.31x1) = 429.65
4220 1000/ (1x15.8x 1) = 63.29 avy54122
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* Registrar los datos de la placa de caracteristicas del motor, informaciones del encoder y datos mecanicos.

DATOS DEL MOTOR

HP (kW) Cos phi (power factor)
Amps Tach type
Volts Tach PPR
Hz Motor rotation for machine fwd direction [CW/CCW]
Rpm Gearbox ratio
avis4123
JATENCION! No esté permitido:

- hacer trabgjar el inverter con una carga puramente capacitiva
- conectar unatension externaalasalida del inverter

- conectar directamente laentraday lasalidade inverter (bypass); si €l inverter se debe
gjustar en bypass, es necesario abrir laconexion entre inverter y motor, antesde cerrar
el contacto que inserta el motor en lared.

1.3.2. Verificacion con el accionamiento conectado en red

* Verificar lastensionesde alimentacion en losbor nes correspondientes
Borne 7=+ 10V (OV en e borne 9)
Borne8= - 10V (OV en €l borne 9)
Borne19=+24 ... 30 V (OV en €l borne 18)
* Asegurarsedequeloscomandos Enabley Stop funcionan correctamente
» Comprobar latension dd circuitointer medio (pardmetro CC link end meni M onitor /M easur ement):
El valor debe ser: 480...650 VCC para400 VCA de entrada
550...715 VCC para480 VCA de entrada

El circuito intermedio o CC link leerdval ores mas altos después de habilitar el inverter y en condiciones
de frenado del motor.

Consultar € capitulo“Localizacién defallos’ del manual Guiade ConsultaRapidadel AVy paraconocer
los diversos niveles de tension.

1.3.2.1 Ajustes de base para el inverter

iNoTal Se parte del presupuesto que el equipo tengala configuracién de fabrica. Por medio del
pardmetro L oad default del ment SPEC FUNCTIONS se pueden llamar las configura-
ciones estandar defébrica. Cargando este parametro se sobrescriben todas |as modifica-
ciones dadas por € utilizador.

L os pardmetros definidos por el usuario se borran cuando se usa el comando Save parameters. Si no se
utiliza esta funcion, al desactivar y activar el inverter se cargan los valores memorizados con anterioridad
por el usuario.

Algunos puntos requieren el empleo de un motor de cuatro pol os con una potencianomina que corresponda
alaprevistapor latalladel inverter AVy utilizado. Si el motor es diferente, se puede hacer una adaptacion
entrando en € menl “DRIVE PARAMETERS/Motor plate data’. En este caso, es necesario introducir 1os
datos nominales del motor para obtener una regulacién Optimadel motor.

» Lasconfiguraciones que vienen a continuacién deben realizarse con € inverter en condicionesde
bloqueo (deshabilitado).

Consultar los capitulos 1.7.1, “ Diodos luminosos (LED)” y 1.7.2, “ Navegacion dentro de los menus”
para la utilizacion del teclado.

Cap.1 —————— Ajustes y puesta en servicio
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» Adaptacion a la tension de red

Adaptacién con € pardmetro M ains voltage en €l submenu “Drive type” del BASIC MENU.

Seleccionar latension de red disponible (tensién entre fase y fase).

iNotal Si durante laprimeraactivaciénintervienelaalarma“UNDERVOLTAGE” éstaseanula

pulsando latecla Escape.

» Tipoderegulacién
Se efectiiapor medio del pardmetro Regulation mode en el BASIC MENU.
Seleccionar “Field oriented” “ Sensorless’ o “V/f control”.

» Configuracion delavelocidad maxima utilizando las entradas anal 6gicas

Seleccionar en el BASIC MENU Speed basevalue.

Estevalor determinalavelocidad paralasefial maxima (gjemplo 10V) presente en la entrada anal égica.
Este valor define también |a base para el valor porcentual de las cantidades asociadas a la velocidad

(el intervalo es +/- 200%).

 Tiemposderampa

Ajuste en el BASIC MENU por medio de los parametros Acc delta speed, Acc deltatime, Dec delta

speed y Dec deltatime.

La relacion entre estos pardmetros se ilustra en €l siguiente diagrama. Cuando se define la velocidad
maxima posible por Acc delta speed y Dec delta speed, los tiempos corresponden a los tiempos de

rampa de cero alamaximavelocidad y viceversa.

Speed

Acc delta speed [21]
Acc delta time [22]
Dec delta speed [29]
Dec delta time [30]

FNQIVR SR

..........

« Referenciadeveocidad

iNoTtal En la configuracion esténdar del equipo, lareferencia Ramp ref 1 se determina por la
sefial anal6gica aplicada a los bornes 1y 2. En ese caso, no es posible, y ni siquiera
necesario, establecer lareferencia con el teclado o €l software del ordenador, Ramp ref

1 se configura posteriormente mediante una entrada anal 6gica,

0 bien: Configurar €l parametro “Select Input 1 (2/3)" en estado OFF o a un valor

distintode Ramp ref 1
racion de lareferenciaen BASIC MENU de modo digital

Configu-
Seleccionar lareferen-

cia deseada por medio de Ramp ref 1. El signo determina el sentido de rotacion del
motor. Ajuste por teclado: lareferencia se vuelve activa solo cuando el gjuste se confir-

mapresionando Enter.

Limitesdecorriente
Ajuste en el BASIC MENU por mediode T current lim+ e T current lim -

Ajustes y puesta en servicio

Cap.1



SIEI

T current lim + = limite de par positivo (rotacion en sentido horario y frenado en sentido antihorario)
T current lim - = limite de par negativo (rotacion en sentido antihorario y frenado en sentido horario)

El valor maximo posible corresponde alacorriente total = 1,36 - |

 Memorizaciéon de los parametros
Usar e pardmetro Save parameters en d BASIC MENU

Para mantener los parametros definidos al desactivar y activar € inverter, es necesario memorizarlos
internamente. Cuando se usa €l teclado: pulsar Enter.

1.3.2.2. Ajuste de los parametros motor

El inverter AVY se configura en |a fabrica paramotores estandar de 4 polos, de 400V o 460V, para accionar
hasta la velocidad nominal. Se deben insertar los datos de la placa de caracteristicas del motor conectado
paragarantizar unaregulacion optima.

En la modalidad “Field Oriented” y “Sensorless’ se requiere insertar datos de motor correctos. En la
modalidad “V/f control” no serequiere. En cualquier caso, paraun mejor control del limitedeintensidad, se
recomiendahacerlo.

Con € control V/f es posible usar més motores en paralelo en el mismo inverter. Se abtiene un mejor
resultado con motores parecidos o igualesentre el os.

e DATOSDEPLACA DEL MOTOR (menu Mot platedata)

- Ajustar latension nominal del motor en Nominal voltage. Cerciorarse quelatension seaespecificadaen
base alaconexién (estrellao triangulo). (Drive parameter Mot plate data/Nominal voltage)

- Seleccionar la velocidad nominal en base a las especificaciones de la placa del motor mediante €l
pardmetro Nominal speed (La velocidad nominal se refiere a una condicion de plena carga). (Drive
parameter Mot plate data/Nominal speed)

- Ajustar lafrecuencia nominal del motor en base alas especificaciones de placa del motor mediante €l
pardmetro Nom frequency. (Ubicacion: Drive parameter /M ot plate data/Nom frequency)

- Ajustar la corriente nominal del motor mediante el pardmetro Nominal current. Cerciorarse que la
corriente sea especificada en base ala conexion (estrella o tridngulo). (Drive parameterMot plate
data/Nominal current)

- Encaso de modo «V/f control» con més motores, ajustar un valor igual alasumade Nominal current
de todos los motores.

- Ajustar Cos phi (factor de potencia) en base a la placa motor mediante el parametro Cos phi. (Drive
parameter /M ot plate data/Cosphi)

+ CARACTERISTICASTENSION/FRECUENCIA, PUNTO DE FUNCIONAMIENTO «BASE»

Los pardmetros Base voltage (tensién basica) (Drive parameters/Mot plate data/Base voltage) y Base
frequency (frecuenciabasica) (Drive parameter M ot plate data/Base frequency) determinan la entidad
del flujo del motor y fijan lafrecuenciaen queiniciael debilitamiento de campo. El gjuste de losvalores de
estos parametros se efectlia seglin los € emplos del capitulo “Datos de placa del motor” .

iNoTal El nivel operativo del flujo magnético del motor no debe superar €l valor correspondien-
tea punto nominal. Ello significaque larelacion entre Basse voltage y Base frequency
no debe superar larelacion entre Nominal voltage (tension nominal) y Nominal frequency
(frecuencianominal).

Cuando latensién basica es muy cercana o igual alatension de red en lazona de debili-
tacion de campo el comportamiento dinamico del accionamiento recibelainfluenciadel
parametro «Dynamic vit mar gin» (mena LIMITS\Voltage Limit).
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» Introducir lafrecuenciade base con el parametro Base frequency.
* Introducir latension de base con €l parametro Base voltage.

» Al final usar Take motor par parahabilitar el cllculo delosfactores de normalizaciony delosvalores
estimados para los pardmetros en el subment “Motor parameter” (consultar |as secciones “Datos de
placadel motor” y “Pardmetros del motor™).

Voltage

Base
voltage
[167]

Base frequency [168] Frequency

Figura 1.3.2.1.1: Caracteristica tension/frecuencia

En & caso de «V/f control» es posible seleccionar laformade la caracteristica V /f:

Caracteristica Tipo de carga
Tipo 0 (V=K-f1.0) Carga de par constante en toda la gama completa de velocitad
Tipo1 (V=K -f1.5) Carga mixta entre los tipos 0y 3
Tipo2 (V=K -f1.7) Carga mixta entre los tipos 0y 3
Tipo 3 (V = K- £2.0) Carga con par ;.)roporcional. a la velocidad al cuadrado,
por ejemplo, ventiladores y bombas

+ CORRIENTE DE MAGNETIZACION, RESISTENCIA ROTORICA Y ESTATORICA,
INDUCTANCIA DE DISPERSION

Estos valores normalmente no se encuentran en la placa del motor. Sin embargo tienen una gran influencia
en el accionamiento. Si el fabricante ha entregado una informacién detallada con estos valores, entonces
introducirlos en lugar de los valores estimados en base alos datos de |a placa del motor.

iNotal Estos parametros se escriben cuando se repite e comando Take motor parameter.

* Memorizar las nuevas configuraciones utilizando el parametro Save parametersen el BASIC MENU.

1.3.2.3. Verificacion de la configuracién de la velocidad y polaridad del encoder ( field
oriented)

Para el funcionamiento del inverter en la modalidad de regulacion con orientacién de campo (vectorial) se
requiere un encoder paralarealimentacion de vel ocidad.

Verificar inicialmente el sentido de rotacion del encoder (gjemplo: A precede aB cuando €l ge del encoder
giraen sentido antihorario respecto al ge del motor) y e sentido deseado de giro del motor.

Asegurarse de que la conexion del encoder a accionamiento es correctay que esta alimentado desde el
inverter o externamente con unatension adecuada.
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Conector XE hembrade15 patillas(paraencoder digital o sinoidal)

. XE CONNECTOR PIN
Encoder type Sl:l:?:d 1234567 [8[o]wo|ulz]B3[14]15
B- C+ | C-|A+| A- | OV | B+ |+5V|E+ | E- | F+ | F- | G+ | G-

DE 8 pole ° eo|o| oo |o0o]|0| e

SE 8 pole ® oo |(lo|o0o|o0o 0| o

SESC 12 pole ® o|lo|o|o0o|o0o|0o|o0o]|o0o|0o|0|e

DEHS 14 pole ° o/ o|o|o|o|[eo|e|e|e0|e0|e]|e]e
SEHS 14 pole ° eo|o|o|o0o|o0o|o0o|o0o|lo0o| 0|00 |oe e

ai3160

Configuracién de los puentes (Jumpers)

Encoder / Jumpers setting | S11 | S12 | S13 | S14 | S15{ S16 [ S17 | S18 ] S19] S20 | S21 | S22'| S23
DE OFF| OFF| OFF| OFF| OFF| OFF| ON (*)| - - - - - -
SE ON| ON| ON [ ON | ON | ON - - - - - - -
SESC ON| ON| ON [ ON | ON | ON - A A A A A A
DEHS OFF| OFF| OFF| OFF| OFF| OFF| ON (*)| B B B B B B
SEHS ON | ON | ON [ ON | ON | ON - B B B B B B

ai3150

DE: encoder digital incremental 5V con A/A,B/B,C/C
SE: encoder sinusoidal incremental 5V con A/A,B/B,C/C

DEHS: encoder digital incremental 5V con A/A,B /B, C/C y tressensores Hall con sefidlesdigitales
de posicién (paramotores Brushl ess)

SESC: encoder sinusoidal incremental 5V con A/A,B/B,C/C y doscanalessin/cos paradeteccion
de posicién absol uta (para motores Brushless o posicionadores)

SEHS: encoder sinusoidaleincrementale 5V con A/ A, B/ B, C/ C etresensori Hall con segnali digitali
di posizione (per motori Brushless)

*) Si el encoder no dispone del canal cero S17=0OFF

El inverter AVy debe estar deshabilitado y no estar en condiciones de arranque.

Insertar los parametros paralaconfiguracion del encoder:

- CONFIGURATION\Motor speed feedback\Speed fbk sel\Encoder 1 o Encoder 2, Enter

- CONFIGURATION\Motor speed feedback\Encoder 1 type\ sinusoidal o digital, Enter

- CONFIGURATION\Motor speed feedback\Encoder 1 pulses\ PPR, Enter

Configurar Regulation mode a V/f control mode (seleccién por defecto).

Habilitar y arrancar el inverter con antelacion con unareferencia de velocidad positiva

Seleccionar e pardmetro Enc 1 speed (mend MONITOR/M easurement/Speed/Speed in rpm):

- Con sentido de giro horario (visto desde el lado del €je motor), €l valor indicado debe ser positivo.
- Si el valor no cambiao seindicaun valor aleatorio, verificar laalimentaciony laconexion del encoder.
- S e valor visualizado es negativo, invertir la conexion del encoder. CanalesA+ y A- 0 B+ y B-
Ahora configurar Regulation mode alamodalidad Field oriented.

Memorizar |as nuevas configuraciones con €l parametro Save parametersen el BASIC MENU.

Ahora, €l inverter esta configurado y listo para continuar la puesta en servicio final y €l tarado.

1.3.3. Autocalibrado

iNotal Para efectuar cualquier procedimiento de autocalibrado (1, 2a o bien 2b, 3), gjustar €

pardmetro Main command = Digital (CONFIGURATION / Main command) y llevar €
borne 12 (ENABLE) aun nivel ato (+24V).

Si se omite este gjuste, en el monitor aparecera el mensaje «Set main cmd=Dig». No es
necesario gjustar los pardmetros Enable Drive =Enable ni Regulation mode = Self-
tuning porque estos seran gjustados automati camente por € accionamiento y restabl eci-
dos unavez terminada la € ecucion de autocalibrado.
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- El proceso de autoregulacién se divide en tres partes:

Laprimera parte, “ Self-tune 1” identificalos pardmetros de compensacion de tension, resi stencia estatérica
y rotéricay deinductanciade dispersién. Luego se pasaa calcular las ganancias apropiadas paralos regula-
dores de corriente en base al algoritmo de “médulo éptimo”.

“Self- tune 1” se efectliasin larotacion del eje del motor.

La segunda parte identificala curvade magnetizacion del motor, esdecir |os parametros paralaformadela
curva de saturacion y la corriente de magnetizacion nominal del motor. Sucesivamente se calculan las
ganancias adecuadas de | os reguladores de flujo y de tension en base a algoritmo de “madul o éptimo™.

La segunda parte esta disponible en dos versiones “ Self-tune 2a” y “Self-tune 2b”.

- “Self-tune2a’ requiere unarotacion del gje del motor al 50% de lavelocidad nominal (el eje del motor
debe estar desacoplado de lacarga).

- Encaso que no sea posible larotacién del €je del motor, se puede utilizar “ Self-tune 2b” con el ge del
motor parado.

“Self-tune 2a’ nos da resultados mas precisos, es el método preferible, cuando es posible.

La tercera parte, “ Speed regulator tuning”, indicael valor deinerciatotal del je motor (Kg*m.,), €l
valor de las fricciones en N*m y el calculo de la ganancia Proporcional e Integral del regulador de
velocidad.

Parala seleccién del motor hay quetomar en cuentalos siguienteslimites:

- ¢ parametro Nominal current [164] no se puede gjustar con un valor inferior oigual a0,3 x I,
(corriente nominal declase1a400V del inverter).

- El parametroMagnetizing curr [165] no deberesultar mayor delacorrientecontinuadel inverter.

PARA EFECTUAR LA PRIMERA PARTE gugar DRIVE PARAMETER \ Motor parameter \ Sdf-tuning \
Self-tune 1\Start Self-tune 1.

Inicielagjecuciénintroduciendo “ Start part 17, Enter.

El procedimiento necesita algunos minutos, y se puede interrumpir quitando la alimentacién al inverter
AMYV 32 o apretando latecla Escape.

Es posible que durante la operacién el motor emitaruidos.
El proceso de la actividad se indica con mensajes «Measuring XXx».

Si e &bol motor esté libre, en la fase inicial de «Self-tunel» puede verificarse una improvisay breve
rotacién causada por un par parasito relacionado con la alineacion entre las cavidades de estator y de rotor.
En este caso los resultados de identificacion pueden no ser fiables o la identificacion podria fallar dando
mensgjes tipo «xxx range error» o «Timeout». En tal caso repita la gecucion. Por lo general e pargja
parésito desaparece después de la primera prueba. Si la rotacion del arbol motor persiste, es necesario
bloguear €l rotor para obtener resultados fiables.

Los mensgjes “XXX range error” o Timeout” se verifican en caso de algunos valores extremos de los
parametros (consultar el capitulo 2.4.2.1. «Autocalibrado»). En este caso repetir laoperacion. Si persiste el
mensgj e de error, entonces pasar alaregulacién manual (seccidn siguiente).

Después de haber terminado, los nuevos valores de los pardmetros (sufijo “Nw”) se pueden comparar alos
valores anteriores alaidentificacion, comparando las siguientes posiciones del mend. Los nuevos parame-
tros pueden ser aceptados con “ Take val par 1”. En este caso se efectla la sobrescritura de los valores
precedentes. “ Self-tune 1” se puede repetir independientemente de la aceptacion o menos de los val ores del
intento precedente.
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iNotal “Take val par 1" no almacena los valores en la memoria permanente, y los valores se
pierden al desactivar € inverter. Es necesario seleccionar € comando Save parameters
(guardar parametros) en e BASIC MENU o en &l ment SPEC FUNCTIONS paraguar-
dar permanentemente los valoresidentificados.

PARA EFECTUAR “ Sdlf-tune2a”, gjusteel menl DRIVE PARAMETER\ Motor parameter \ Self-tuning
\ Self-tune 2a.

Inicie lagecucion introduciendo “ Start part 2a”, Enter.

El procedimiento requiere algunos minutos, y se puede interrumpir quitando la alimentacion a AVy o apre-
tando latecla Escape.

El proceso de laactividad esindicado con mensajes «M easuring sat2a».

i PELIGRO! El gje del motor giraréa hasta € 50% de la velocidad nominal en la parte 2a del
procedimiento deself-tuning.

iNoTal El g e del motor debe estar libre (no acoplado alacarga); en caso contrario losresultados
podrian ser imprecisos.

En caso de parametros con interval os extremos, se podriaverificar un“ Timeout”, en este caso repetir la
operacion. Si persiste el mensaje de error, mantener los valores por defecto paralos parametros P1 flux
model y P2 flux model y pasar a la regulacion manual para la corriente de magnetizacién (capitulo
1.3.4.3.1, «Control y calibrado manual de la corriente magnetizante»).

Después de haber terminado, 10s nuevos val ores se pueden comparar con los anteriores como en la parte 1.
L os nuevos parametros toman el lugar de los precedentes si se gjusta“ Take val par 2A”.

iNoTal “Takeva part 2a’ no almacenalosvalores, y éstossepierden al desactivar € inverter; para
evitarlo es necesario usar lafuncion Save parameter s (quardar pardmetros) enel BASIC
MENU o en d meni SPEC FUNCTIONS para guardar permanentemente los valores
identificados.

“Self-tune 2a’ puede repetirse, independientemente de la aceptacién o menos de los valores del intento
precedente.

Si noesposiblelarotacién libredel ge, “ Self-tune2b” permite unaautoregul acién de identificacion gue no
requiere larotacion del ge. El ment esDRIVE PARAMETER\ Motor parameter\Self-tuning\Self-tune 2b.

Laoperaciony el significado de los parametros son iguales a“ Self-tune 2a”, sustituyendo el sufijo “2b” por

“2a’.

SHf tune 3

iPELIGRO! Este procedimiento requiere unalibrerotacion del € e motor acoplado a la car ga.
El nivel del comando Start/Stop no setomaen cuenta. El autocalibrado del anillode
velocidad no se puede efectuar con magquinasdecarreralimitada.
El autocalibrado del anillo de velocidad no esidéneo para usos del accionamiento
en aplicacionescomo “ elevadores’ einstalacionesdelevantamiento.

i ATENCION! La prueba se efectia empleando el valor limite del par ajustado en e parametro

Test T curr lim. Lareferencia de par se aplica mediante una referencia de grado
(sin rampa). Ademas, la transmisién mecanica no debe registrar “juegos’ y debe
ser compatible con las operaciones utilizando e valor limite del par ajustado en
el parametro Test T curr lim. Mediante este parametro el usuario puede modi-
ficar € valor del limite de par apropiado.
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iNotal En aplicaciones donde €l valor de lainercia total del sistema es muy grande, hay
queactuar aumentando € valor del parametro Test T curr lim paraevitar errores
“Timeout”.

- Ajustar el pardmetro Regulation mode (BASIC MENU):

Field oriented o bien Sensorless vect mode (cuando se selecciona la modalidad Field oriented se
necesitala conexion del encoder paralaretroaccion de velocidad).

- Ajustar e limitede corriente del drive (BASIC MENU\ T Current lim +/-) con un valor compatible con
latalla del motor utilizado y la carga aplicada. (Ejemplo: cuando el motor es 1/3 de la potencia del
inverter, el limite debe ser reducido con respecto alos valores de los parametros por defecto).

- Ajustar el sentido de rotacién del e motor: horario (FWD) o bien antihorario (REV) por medio del
pardmetro Fwd-Rev spd tune

- Seleccionar €l vaor de la corriente de par a utilizar durante el autocalibrado del anillo de velocidad
mediante el pardmetro Test T curr lim.

PARA EJECUTAR LA PARTE 3, seleccionar el ment DRIVE PARAMETER \ Motor parameter \ Self
tuning \ Self tune 3.

Efectuar €l proceso por medio del comando “ Start part 3", Enter .

Durante € procedimiento se efectlia una prueba de aceleracion a valor del limite de par gjustado en el
pardmetro Test T curr lim, y después una prueba de decel eracion sin controlar el motor hastavelocidad cero
con ningun par aplicado.

Lavelocidad de umbral con la que se efectlala prueba esigual a 33% del valor mas bgjo gjustado en los
siguientes parametros:

- Speed basevalue

- Motor nominal speed

- Basefrequency x 60/ par de polos (vel ocidad comienzo debilitacion de campo)

- Speed max pos o bien Speed max neg segun la direccion de rotacién

El procedimiento necesita unos minutos, segun los valores deinerciay friccion presentes.

Segunlosvaloresdeinerciay friccion, el inverter calculardlas gananciasdel anillo de velocidad (pardmetros
Speed Py Speed 1).

En caso se necesiten regulaciones manuales (si hay vibraciones, etc.), ésas deberian ser efectuadas sobre el
valor delagananciaintegral Speed | [%]. Si €l autocalibrado del regulador de vel ocidad no es satisfactorio,
hacer referencia al proceso manual de “Calibrado del regulador de velocidad” indicado en €l capitulo si-
guiente.

Unavez acabado €l procedimiento, los nuevos valores de | os parametros obtenidos (sufijo “Nw") se pueden
comparar con los valores anteriores de autocalibrado tomando en cuenta el ment Self tune 3. Los parame-
tros de este menu solo son en lectura. La escritura individual de los pardmetros se efectda en su menu
especifico. Los nuevos parametros se pueden memorizar mediante el comando “ Taleval part 3" despuésde
ladeshabilitacion del inverter. En este caso, |osval oresanteriores con respecto a autocalibrado se sobrescriben.
“Self tune 3" se puede repetir tanto si los valores de la prueba anterior fueron confirmados como si no
fueron confirmados.

iNotal “Takeval part 3" no memorizalos valores de manera permanente, por lo tanto dichos
valores se pierden si se desconecta el inverter. Para memorizar |os valores obtenidos de
manera permanente, se necesita guardarlos por medio del comando Save parameters €l
ment BASIC MENU o bien SPEC FUNCTIONS.

En caso de valores de pardmetros extremos se pueden visualizar mensajes de error, pues repetir el
autocalibrado de velocidad. Se el mensgje de error persiste, mantener los valores por defecto y calibrar
manual mente el regulador de vel ocidad (capitulo siguiente* Calibrado manual del regulador develocidad™).
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1.3.3.1. Listade los mensajes de error durante el autocalibrado

Mensajes genéricos
Descripcion

“Drivedisabled” :
“Not ready” :

“Timeout” :

“ Sart part...?" :
“Tuning aborted” :

“Set Maincmd=Dig" :
“Set Ctrl = Local” :

“ Reg mode NOK” :

Notas

Alimentar e borne 12 (ENABLE) con unatension de +24V

“Takeval part 17, “Take val part 2a”, “Take val part 2b” o bien “Take val
part3”" no se pueden gjecutar porque la prueba no ha sido completada
correctamente. Repetir el proceso de autocalibrado.

El procedimiento de autocalibrado no ha sido completado durante € tiempo dispo-
nible.

Presionar lateclaEnter paraconfirmar el comienzo de la prueba de autocalibrado.
Prueba de autocalibrado deshabilitada por parte del usuario (fue presionadalatecla
Escape).

Seleccionar € meni CONFIGURATION y gjustar €l parametro Main commands
=digital.

Seleccionar e mend CONFIGURATION vy gjustar el parametro Control mode =
Local.

Self tune part 3 puede ser g ecutado solo con Regulation mjode = Field oriented
o bien Regulation mode = Sensorlessvect. Seleccionar e meni BASIC MENU y
gjustar el parametro Regulation mode de modo correcto.

1.3.3.2. Mensajes de errores de medida

Estos mensagjes de error pueden visualizarse cuando se identifican valores extremos de |os parametros. En
cuanto aparezcauno delos siguientes mensgj es puede resultar Util repetir € procedimiento de autocalibrado.
Si el mensgje persiste, hay que utilizar procesos de calibrado manual.

Descripcidn
“ No break point”

@ Over q)%dn

“Drivestalled”:
“Load applied” :

“T curr too high” :
“Frictionnull” :

Capt.

Notas

No se haterminado €l procedimiento Self tune partl. Antes de repetir el tarado,
verificar laintegridad de las conexiones entre inverter y motor

El procedimiento Self tune part3 hadetectado unavelocidad mucho masaltadela
prevista para la prueba. Sus posibles causas son: arrastre por parte de la carga o
tarado incorrecto de los lazos internos en e caso de funcionamiento Sensorless
vect. Intentar repetir € tarado Self tunel o las correspondientes operaciones de
tarado manual

Aumentar € valor del pardmetro Test T curr lim y repetir Self tune 3.

Hasido registrado un valor de par de cargaavelocidad cero demasiado elevado. No
se puede gjecutar Self tune 3 para este tipo de carga.

Reducir el vaor del parametro T curr lim para Self tune 3.
El valor delafriccidn es cero o bien inferior al limite de precision del control.

Ajustes y puesta en servicio
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1.3.4. TARADO MANUAL

1.3.4.1. MODO CONTROL V/F

1.3.4.1.1. Intensidad magnetizante en control V/f
iNotal Puede saltar se esta seccion si Self-tune 2 se ha g ecutado correctamente.

Para una limitacion exacta de intensidad en modo “V/f control”, se recomienda verificar la precision dela
intensidad magnetizante por € siguiente procedimiento:

- Hacer girar €l eje motor a una velocidad comprendida entre %2 Nominal speed y Nominal speed,
asegurandose de que esta fuera de las zonas de oscilacion el ectromecani ca.

- El valor del parémetro M agnetizing curr debe regularse hastaque M agn wor king curr resulte ser igual
al valor leido en Motor current (consultar Motor current enel BASIC MENU).

L as siguientes secciones del manual hacen relacion alamodalidad “ V/f Control”:

- Refuerzo detension (apartado 2.4.2.3.1)

- Compensacion de deslizamiento (en el caso de que se emplee, apartado 2.4.2.3.2)
- Configuracién del limite deintensidad (apartado 2.6.2)

- Frenado en corriente continua (en €l caso que se utilice, apartado 2.15.9)

1.3.4.1.2. Tarado de parametros de compensacion de tension
iNotal Puede saltar se esta seccion si Self-tune 1 se ha g ecutado correctamente.

Lapresenciade unadistorsion delaintensidad seindicamediante un giro irregular abajavelocidad (valores
inferiores a 2% de lavelocidad nominal del motor).

e Paracompensar ladistorsion, visualizar lavariable“intensidad U” programada en una salida anal 6gica.
Llevar la velocidad a un valor igua a 2% de la velocidad nominal del motor. La compensacion se
obtiene mediante los dos parametros “Voltage comp lim” y “Comp slope” en el mend “Dead time
comp”.

El valor [Volt] de “Voltagecomp lim” representael valor limite de latension empleada parala compensa-

cion. El valor [Volt/Ampere] de “Comp slope” definelarelacion entrelaintensidad y el valor de compen-

sacion de tension aplicado.

1.3.4.2. MODO SENSORLESS VECT

1.3.4.2.1. Tarado de pardmetros de compensacion de tension

iNoral Puede saltar se esta seccion s Self-tune 1 se ha g ecutado correctamente.

La presencia de una distorsion de la intensidad esta indicada por una rotacion irregular a baja velocidad
(valoresinferioresa 2% delavelocidad nominal del motor).

»  Paracompensar ladistorsion, visualizar lavariable“intensidad U” programada en una salida anal 6gica.
Llevar lavelocidad aun valor igual a 2% delavel ocidad nominal del motor. Lacompensacion de obtiene
mediante los dos pardmetros “ Voltage comp lim” y “Comp slope” en & mena “Dead time comp”.
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El valor [Volt] de“ Voltage comp lim” representael valor l[imite delatension utilizada paralacompensacion.
El valor [Volt/Ampere] de“Comp slope” define larelacion entre lacorrientey el valor de compensacion de
tension aplicado.

1.3.4.2.2 Control y calibrado manual de la corriente de magnetizacion

iNotal Esposibleevitar esta seccion s Self-tune 1 ha sido realizado correctamente.

. Trabajar con €l inverter sin carga con €l 50% de |a frecuencia base gjustando:

60 ¢ Base frequency ® 0.5

Ramp ref 1 [rpm] = .
N. of pole pairs

El parametro de latensién de salidade mend MONITOR\M easurements deberiaindicar un valor aproxima-
do a 50% de latension base.

En el caso contrario, modificar el valor de la corriente de magnetizacion en el meni DRIVE
PARAMETERS\Motor parameter, hasta obtener el valor de tension requerido.

1.3.4.2.3 Regulacidn fin de los parametros relevantes para Sensorless mode

Para optimizar el procedimiento, se aconseja controlar lavelocidad efectiva en el € e del motor, comparan-
doladirectamente con lavelocidad calculadaen el inverter.

* Calibradosincarga
Ajustar unareferencia de velocidad de 2/3 de la velocidad nominal del motor.

Controlar laprecision delavel ocidad del motor. Estapuede ser mejoradamodificando €l valor delainductancia
dedispersion. En el caso que lavelocidad no correspondaalareferencia, variar €l valor delainductanciade
dispersion hastadisminuir e error y operar en € “Flux curr factor”. Con la modificacion de este parametro
seeliminael error. Paraoptimizar esto procedimiento se aconsegjacontrolar lavelocidad efectivaen €l gje del
motor, comparandola directamente con ladel drive.

Ajustar unvalor develocidad igual cercaa 3% delavelocidad nominal. Observar € error entrelavelocidad
real del motor y el valor gjustado y operar en “Stator resistance” paradisminuir €l error.

Si el rotor del motor no esta parado, en la condicion de “ Stop”, con referencia de velocidad cero, 0 si
con lafuncion “ Start” la velocidad no sigue lareferencia, en este caso disminuir el valor de “Voltage
comp lim”.

e Calibradocon carga

Durante e funcionamiento normal del inverter con carga aplicada, es posible calibrar € valor “Rotor
resistance’: lacalibracién de laresistencia rotorica se ef ecttia observando la vel ocidad real del motor bajo
carga. En caso que €l valor de “resistencia rotorica’ es demasiado alto, la velocidad real del motor sera
mayor del valor gjustado y viceversa.

El pardmetro “Low speed factor” permite mejorar el par obtenido a baja velocidad (cerca del 2% de la
velocidad nominal). Aumentando el valor del parametro se obtiene un aumento del par.

1.3.4.2.4. Tarado manual de los reguladores

Losinverters AVy contienen los siguientes reguladores de lazo cerrado:

- Reguladoresdeintensidad paracorriente activa(par) y reactiva (flujo). Losvaloresde gananciasonlos
mMismos para ambos.
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- Regulador deflujo

- Regulador develocidad (incluso en e caso de funcionamiento en el modo “ sensorless’ debe considerar-
se como lazo cerrado. Larealimentacion lacalcula el bloque del modelo de flujo)

- Regulador de tension (para zonas de trabajo dentro del debilitamiento de campo)

Uso delafuncién Test generador

Para calibrar los reguladores se emplea un generador de sefiales de test interno para evauar € grado de
respuesta de los regul adores. Esta operacion necesita un osciloscopio digital.

Este tipo de funcién generay hace disponibles las sefiales en forma de onda rectangular con frecuencia;
amplitud y offset. El parametro Gen access determina la entrada de |os reguladores donde pueda actuar 1a
sefial. Paramayor informacion consultar el capitulo 2.16.1. “ Test generator”.

Laestructura del menu para acceder alas ganancias del regulador es REG.PARAMETERS\ Percent value.
Los vaores base podrian modificarse para ampliar €l intervalo de valores numéricos de las ganancias.
(REG.PARAMETERS\ Base value).

1.3.4.2.4.1. Regulacion manual del regulador de corriente

iNoTal Esposibleevitar esta seccion si Self-tune 1 ha sido realizado cor rectamente.

* Inverter en estado“disable” (inhibido)
» Escoger los siguientes valores parael Test generator:

- Genaccess = F current ref
- Genfrequency = 60 Hz
- Genamplitude = 10%
- Gen offset = 60 %

»  Preparar lamedicion delaintensidad como medicién directaen latarjetade regul acién (test point XY 4/
XY5)

»  Poner en 0.00 los pardmetros Current Py Current | en € meni REG PARAMETERY .....

iNotal Puede suceder que durante la optimizacién se revelen signos de saturacion delatension
((figura1.3.4.1). En este caso hay que reducir €l valor de Gen amplitudey posiblemen-
te Gen offset. Poner atencion a este efecto especialmente con motores hastade 7,5 kKW.

e Habilitar €l accionamiento

» Aumentar el valor de Current P hastaquee tiempo dereaccion llegueal msy € overshoot seainferior
al 4% (consultar figure 1.3.4.2 ... 1.3.4.4).

* Aumentar el valor de Current | hasta que e overshoot sea superior a 4%, luego reducirlo hasta que
resulte apenasinferior al 4% (consultar Fig.1.3.4.5y 1.3.4.6)).

»  Parar €l accionamiento y ponerlo en estado de bloqueo.
e Genaccess = Not connected
»  Guardar los gjustes hechos, Save parameters.
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5.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.1: Corriente fase U. Latensiénvaa
la saturacién: Gen amplitude y pos. Generator
offset demasiado alta.

5.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.3 : Corriente fase U. Current P
demasiado alta

5.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.5 Corriente fase U. Current |
demasiado alta

Capt.

SIEI

5.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.2: Corriente fase U. Current P
demasiado pequefa

5.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.4 ; Corriente fase U. Current P
fijada correctamente

5.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.6 Corriente fase U. CurrentPy
Current | ajustados correctamente
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1.3.4.2.4.2. Calibrado manual del regulador de flujo

iNotal Esta seccion puede sobrepasar sesi Self-tune 2a 6 2b sehan efectuado con éxito. Si al
contrario, el procedimiento de autocalibrado no ha tenido éxito o no se ha efectuado
correctamente, se puede proceder con el calibrado manual. En todo caso es necesario
sblo en € caso en que e accionamiento deba operar en la gama de debilitacion de
campo.

» Accionamientoinhabilitado
» Elegir los siguientes gjustes para el Test generator :

- Genaccess = Flux ref
- Genfrequency = 2Hz
- Genamplitude = 10%
- Gen offset = 20%

* Medicidn delareaccion en una salida anal6gica. Para ello gjustar lavariable “Flux” en unasaliday la
variable “F current ref” en otra salida (consultar 2.13. “ Programacion entradas y salidas).

*  Poner en 0.00 los parametros Flux Py Flux | en el meni REG PARAMETERS/ .....
» Habilitar € inverter y dar e Start

» Aumentar €l valor de Flux P hastaque el tiempo de reaccion seade40... 60 msy el overshoot inferior al
4%. Esimportante que lavariable “F current ref” no vayaala saturacion (consultar figura 1.3.4.7). En
caso de saturacion se debe reducir Gen amplitude.

* Aumentar € valor de Flux | hastaque €l overshoot seamayor del 4%, luego reducirlo hasta que resulte
apenas inferior a 4% (consultar figure 1.3.4.10 y 1.3.4.11).

e Parar € inverter y ponerlo en condicidn de blogueo.
* Gen access = Not connected
»  Guardar los gjustes hechos, Save parameters.

: "
Al | |
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100.00 ms/DIV 10000 msBY
Figura 1.3.4.7: Arriba: F current ref, abajo: Flux. La Figura 1.3.4.8: Arriba: F current ref, abajo:
amplitud y/o la frecuencia del test generator son Flux. Flux P demasiado alto

demasiado altas. Disminuir ambas.
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Figura 1.3.4.9 : Arriba: F current ref, abajo: Figura 1.3.4.10 : Arriba: F current ref, abajo:
Flux. Flux P correcto.. Flux. Flux I demasiado alto
\ \ f
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100.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.11: Arriba: F current ref, abajo:
Flux. Flux P e Flux | son correctos.

1.3.4.2.4.3. Calibrado manual del regulador de velocidad

e Inverter blogueado

« Elegir lossiguientes gjustes parael Test generator (cargas con momentos deinerciamuy altosrequieren
gjustesdiferentes):

- Genaccess = Ramp ref
- Genfrequency = 0.2Hz

- Genamplitude = 10%

- Gen offset = 10%

e Medicién de la reaccién en una salida analégica. Para ello gjustar la variable “Motor speed” en una
saliday lavariable“ Torque current” en otrasalida (consultar 2.13. Programacion Entradasy Salidas).

«  Ene BASIC MENU gjustar €l parametro Acc delta speed con el valor mas ato posibley el pardmetro
Acc delta time con un segundo.

« Si fuese posible, gustar de la misma manera la deceleracion mediante Dec delta speed y Dec delta
time. Normal mente esto es posible solo con cargas que tienen un momento de inercia muy peguefio, o
cuando se emplea una unidad de frenado. De otra manera se deben introducir valores con los que no se
active laalarma por sobretensi6n durante la fase de decel eracién del inverter.
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»  Poner en 0.00 los parametros Speed Py Speed | en e meni REG PARAMETERS/ ... .
» Desbloquear € inverter y dar & Start

» Aumentar Speed P hasta que €l overshoot sea menor del 4% cuando €l tiempo de reaccion es méas
breve.

* Aumentar Speed | hasta que € overshoot sea mayor del 4%, luego reducirlo hasta que resulte apenas
inferior del 4%.

» Parar € inverter y ponerlo en estado de blogqueo.
* Gen access = Not connected
» Memorizar los gjustes hechos, Save parameters.

iNoTtal En caso que el nivel del ruido con lavelocidad estimada sea alto, éste puede ser rebajado
aumentando el valor del parametro Sls speed filter. Este pardmetro representa la cons-
tante detiempo del filtro pasa-bajo aplicado a circuito delavelocidad estimada. Aumen-
tando el parametro se reduce el valor de la banda pasante del regulador de velocidad.

En algunos casos es necesario tener, parael regulador de velocidad, ganancias variables
en €l intervalo de velocidad. Con este fin los inverters de la serie AVy han sido dotados
de un regulador de vel ocidad automodul ante. Paramayor informacién sobre estafuncién
consultar el capitulo 2.14.2.

H R

20.00 ms/DIV 20.00 ms/DIV

Figura 1.3.4.12 : Arriba: Motor speed, abajo: Figura 1.3.4.13: Arriba: Motor speed, abajo:
Torque current. Speed P demasiado pequefio. Torque current. Speed P demasiado alta.
~—

\/ g
Figura 1.3.4.14 Arriba: Motor speed, abajo: Figura 1.3.4.15 : Arriba: Motor speed, abajo:
Torque current. Speed | demasiado alta Torque current. Speed P y Speed | ajustados

correctamente
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1.3.4.3. FIELD ORIENTED MODE

1.3.4.3.1. Control y calibrado manual de la corriente de magnetizacion

iNotal Esposibleevitar esta seccion si Self-tune 2 ha sido realizado correctamente.
« Trabgar con el inverter sin carga con el 50% de la frecuencia base gjustando:

60 ¢ Base frequency ® 0.5
Ramp ref 1 [rpm] =

N. of pole pairs

fA020

El parametro de latensién de salidadel mend MONITOR\M easurements deberiaindicar un valor aproxima-
do a 50% de latension base.

En el caso contrario, modificar el valor de la corriente de magnetizacion en el meni DRIVE
PARAMETERS\Motor parameter, hasta obtener el valor de tensién requerido.

1.3.4.3.2. Verificacién y tarado manual de Rotor resistance

iNortal Puede saltarse esta seccion si Self-tune 1 se ha g ecutado correctamente.

Parallevar a cabo esta prueba existen 3 métodos:

El primer método esta basado en el test con cargaaplicaday motor en reposo. Este método ofrece lamayor
precision y debe aplicarse si es compatible con €l sistema mecanico acoplado a motor.

» Trabgjar con € inverter al 50% de la frecuencia base, como en € apartado 1.3.4.3.1, “Verificacion y
tarado manual de laintensidad magnetizante”, pero con carga aplicada.

* Asegurese de que € inverter no estaen el limite de intensidad.

e Comparar la Output voltage con la lectura sin carga. El valor debe ser aproximadamente el mismo,
siendo posible que resulte més alto del 2-3%. Cuando se aplica la carga, si detecta una importante
variacion de latension, tarar €l valor de Rotor resistance hasta que Output voltage acance € valor
correcto. Debe incrementarse Rotor resistance si Output voltage tiene un valor demasiado alto y
viceversa.

En €l caso de que no puedaempl earse este métado, estan disponibles otros basados en larespuestadindmica.
Para aplicar estos métodos, en este caso, debe tararse correctamente el regulador de corriente (consultar el
apartado 1.3.4.3.3.1. “ Tarado manual del regulador de intensidad”).

Como dternativaalapruebacon cargaaplicaday motor en reposo, 1os dos métodos si gui entes estan basados
en larespuesta dinamica.

Rotor resistance ( pardmetro en e ment DRIVE PARAMETER\Motor parameter) se puede modificar en
dosmodos diferentes:

Método2: Con variaciones agradadelareferenciay control de larespuesta de vel ocidad.
Método 3: Con variaciones agrada de lareferencia de par.

M étodo 2

Ajustando unvalor deresistenciarotoricaerréneo, severificaunainestabilidad en lasfasesde aceleracionen
d limite de corriente. Tener en cuenta este efecto para calcular €l valor correcto.
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» Accionamiento bloqueado

» Efectuar los siguientes gjustes para €l test generator:

- Gen access = Ramp ref

- Gen frequency = 0.1Hz

- Gen amplitude 50 % lavariacion de velocidad requerida
- Gen offset = valor igual a Gen amplitude

* Mediciéndel valor real mediante unasalidaanal égica, paradllolavariable Actual speed seasignaauna
saliday Torque current a otra (el procedimiento requerido se describe en la Programacion de las
Entradasy Salidas 2.13.)

» AjudtarlospardmetrosAccddtaspeed y Accddtatimeend BASIC MENU demaneraqued accionamiento
acelere hasta e limite de corriente (el tiempo de acel eracion debe ser o mas breve posible).

» Ajustar el tiempo de deceleracion mediante Dec delta speed y Dec delta time de manera que no se
verifique ningunaaarma de sobretensi én cuando €l accionamiento decelera.

iNotal Teniendo una baja inercia, en algunos casos no se alcanza el limite de corriente con
tiempos de decel eracion muy breves. En este caso reducir el valor de T current lim +en
el BASIC MENU.

e Habilitar €l accionamientoy activarlo

e Cerciorarseque€ accionamiento alcance el limite de corriente durante laacel eracion. En caso contrario,
disminuir el tiempo de aceleracion de manera proporcional, o reducir €l limite de corriente.

» SidvaordeRotor resistance no es correcto pueden verificarse oscilaciones de velocidad tal como se
indicaenlafigural.3.4.17.

» Cambiar € valor hasta determinar el comportamiento indicado en lafigura1.3.4.18.
* Bloquear y desactivar el accionamiento.

* Sie parametro T current lim + hasido reducido, llevarlo asu vaor inicial.

* Genaccess = Not connected

e Guardar los gjustes hechos, Save parameters.

Figura 1.3.4.17: Arriba: Velocidad del motor, Figura 1.3.4.18: Arriba: Velocidad del motor,
abajo: corriente de par. El valor de Rotor abajo: corriente de par. Rotor resistance
resistance no es correcto. Modificarlo de ajustado de manera correcta
manera que el comportamiento corresponda a la
figura1.3.4.18
Ajustes y puesta en servicio ——
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M étodo 3

Para saber si hay un valor errado de Rotor resistance, se puede generar con el “Test generator” una
referenciade par en formarectangular, con un valor medio de cero. Puesto que lavel ocidad depende del par
de aceleracién, cuando se ha gjustado un valor de Rotor resistance, éste debe ser rectangular con angulos
agudos. Si los angulos son redondeados, €l valor introducido es errado.

iNoTal Con este método el motor debe funcionar sin cargal

e Accionamiento bloqueado
* Elegir lossiguientesvalores parael Test generator:

- Gen access = T current ref
- Genfrequency = 20Hz

- Genamplitude = 5%

- Gen offset = 0%

* Medicién delareaccién en unasalida anal 6gica (necesarialaopcion TBO). Para€ello se debe gjustar la
variable “Actual speed” en una saliday lavariable “Torque current” en otra salida (consultar 2.13.
“Programacion Entradasy Salidas).

e Habilitar € accionamiento y dar €l Start

» El gedel motor deberia girar alternativamente en las dos direcciones. Si lavelocidad medida es dema-
siado pequefia, hay que aumentar el valor de Gen amplitude y/o disminuir el valor de Gen frecuency.
(Introducir paracadavalor peguefias variaciones, paraevitar condicionesincontrolables!)

e Variar e valor de Rotor resistance, hasta que la vel ocidad medida corra de manerarectangular y tenga
angulosagudos.

e Parar € accionamiento y ponerlo en estado de blogueo.
* Gen access = Not connected
e Guardar los gustes hechos, Save parameters.

iNoTal Para motores con potencia de 30 Kw y potencias mayores, una variacion del valor de
Rotor resistance causada por un aumento de temperatura en €l rotor puede causar una
sensible alteracion de laactividad del motor. En este caso se debe habilitar lacompensa-
cion automética de la resistencia rotérica mediante el pardmetro Enablerr adap en €l
menl SPEC FUNCTION (consultar seccién 2.16.2).

1.3.4.3.3. Tarado manual de los reguladores

Losinverters AVy contienen |os siguientes reguladores de |azo cerrado:

- Reguladoresdeintensidad paracorriente activa (par) y reactiva (flujo). Losvaloresde gananciason los
mismos paraambos.

- Regulador deflujo

- Regulador de velocidad (incluso en el caso de funcionamiento en el modo “ sensorless’ debe considerar-
se como lazo cerrado. Larealimentacién lacalculad blogue del modelo de flujo)

- Regulador detension (para zonas de trabajo dentro del debilitamiento de campo)

Uso delafuncién Test generador

Para calibrar los reguladores se emplea un generador de sefiales de test interno para evaluar € grado de
respuesta de los reguladores. Esta operacion necesita un osciloscopio digital.

Este tipo de funcion genera'y hace disponibles las sefiadles en forma de onda rectangular con frecuencia;
amplitud y offset. El pardmetro Gen access determina la entrada de |os regul adores donde pueda actuar la
sefial. Paramayor informacion consultar el capitulo 2.16.1. “Test generator”.
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Laestructura del menu para acceder alas ganancias del regulador es REG.PARAMETERS\ Percent value.
Los vaores base podrian modificarse para ampliar €l intervalo de valores numéricos de las ganancias.
(REG.PARAMETERS\ Base value).

1.3.4.3.3.1. Regulacion manual del regulador de corriente

iNoTal Esposibleevitar esta seccion si Self-tune 1 ha sido realizado cor rectamente.

* Inverter en estado“disable” (inhibido)
» Escoger los siguientes valores para el Test generator:

- Genaccess = F current ref
- Genfrequency = 60 Hz
- Genamplitude = 10%
- Gen offset = 60 %

* Preparar lamedicién de laintensidad como medicidn directa en la tarjeta de regulacion (test point
XY 4/XY5)

»  Poner en 0.00 los pardmetros Current Py Current | en e meni REG PARAMETERY .....

iNoral Puede suceder que durante la optimizacién se revelen signos de saturacion de latension
((figura1.3.4.1). En este caso hay quereducir € valor de Gen amplitudey posiblemen-
te Gen offset. Poner atencion a este efecto especialmente con motores hastade 7,5 kKW.

e Habilitar €l accionamiento

» Aumentar el valor de Current P hastaque el tiempo dereaccion llegueal msy € overshoot seainferior
al 4% (consultar figure 1.3.4.2 ... 1.3.4.4).

» Aumentar €l valor de Current | hasta que e overshoot sea superior a 4%, luego reducirlo hasta que
resulte apenasinferior al 4% (consultar Fig.1.3.4.5y 1.3.4.6)).

e Parar €l accionamiento y ponerlo en estado de bloqueo.
e Genaccess = Not connected
e Guardar los gustes hechos, Save parameters.

1.3.4.3.3.2. Calibrado manual del regulador de flujo

iNoTal Esta seccion puede sobrepasar sesi Self-tune2a 6 2b sehan efectuado con éxito. Si al
contrario, el procedimiento de autocalibrado no ha tenido éxito o no se ha efectuado
correctamente, se puede proceder con € calibrado manual. En todo caso es necesario
sblo en € caso en que e accionamiento deba operar en la gama de debilitacion de
campo.

* Accionamientoinhabilitado
» Elegir lossiguientes gjustes parael Test generator :

- Gen access = Flux ref
- Genfrequency = 2Hz
- Genamplitude = 10%
- Gen offset = 20%
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e Medicién delareaccion en unasalida analdgica. Paraello gjustar lavariable “Flux” en unasaiday la
variable“F currente ref” en otrasalida (consultar 2.13. “Programacion entradas y salidas).

*  Poner en 0.00 los parametros Flux Py Flux | en e meni REG PARAMETERS/ .....
e Habilitar e inverter y dar el Start

* Aumentar € valor de Flux P hastaque € tiempo de reaccion seade 40... 60 msy el overshoot inferior al
4%. Esimportante que lavariable “F current ref” no vayaalasaturacion (consultar figura 1.3.4.7). En
caso de saturacion se debe reducir Gen amplitude.

« Aumentar €l valor de Flux | hastaque el overshoot seamayor del 4%, luego reducirlo hasta que resulte
apenasinferior a 4% (consultar figure 1.3.4.10 y 1.3.4.11).

e Parar d inverter y ponerlo en condicién de blogueo.
» Gen access = Not connected
e Guardar los gjustes hechos, Save parameters.

1.3.4.3.3.3. Calibrado manual del regulador de velocidad

e Inverter blogueado

» Elegirlossiguientes gjustes parael Test generator (cargas con momentos deinerciamuy altosrequieren
gjustesdiferentes):

- Gen access = Ramp ref
- Genfrequency = 0.2Hz

- Genamplitude = 10%

- Gen offset = 10%

* Maedicién de la reaccién en una salida analégica. Para ello gjustar la variable “Motor speed” en una
saliday lavariable “Torque current” en otra salida (consultar 2.13. Programacion Entradasy Salidas).

Ened BASIC MENU agjustar €l parametro Acc delta speed con el valor mas ato posibley el pardmetro
Acc delta time con un segundo.

» Si fuese posible, gustar de la misma manera la deceleracion mediante Dec delta speed y Dec delta
time. Normal mente esto es posible solo con cargas que tienen un momento de inercia muy peguefio, o
cuando se emplea una unidad de frenado. De otra manera se deben introducir valores con |os que no se
active laalarma por sobretension durante lafase de deceleracion del inverter.

e Poner en 0.00 los parametros Speed Py Speed | en el meni REG PARAMETERS/ .....
» Desbloquear € inverter y dar e Start
« Aumentar Speed P hastaque el overshoot seamenor del 4% cuando el tiempo de reaccién esmasbreve.

« Aumentar Speed | hasta que & overshoot sea mayor del 4%, luego reducirlo hasta que resulte apenas
inferior del 4%.

e Parar € inverter y ponerlo en estado de blogqueo.
* Gen access = Not connected
e Memorizar los g ustes hechos, Save parameters.

iNoTal En algunos casos es necesario tener, parael regulador de velocidad, ganancias variables
en €l intervalo de velocidad. Con este fin los inverters de la serie AVy han sido dotados
de unregulador de vel ocidad automodul ante. Paramayor informaci én sobre estafuncion
consultar el capitulo 2.14.2.
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1.3.5. CARACTERISTICAS AVANZADAS DEL REGULADOR

1.3.5.1. Ajuste de la logica de velocidad cero

En las condiciones de abastecimiento estandar la |6gica de velocidad cero va desconectada. En el capitulo
“Légicade velocidad cero” del capitulo 2.8.2. se encuentra una descripcion detall ada.

Speed zero logic habilita las configuraciones separadas para €l tarado cuando se detecta lavelocidad cero.

Ref 0 level se usa para definir e umbral de intervencion de lalégica de velocidad cero. Se expresa en la
dimension gjustada por el Factor funcion. Referencias que son inferiores a este umbral se consideran como
cero.

Seleccion de la ganancia proporcional para la velocidad cero, cuando el valor de la referenciay Actual
speed (velocidad efectiva) son inferioresa Ref 0 level e Speed O level :

Laganancia-P corresponde aSpd=0 P gain Enable spd=0 P = Enabled
Laganancia-P corresponde alaganancia-P normal Enable spd=0P = Disabled

Supresién de laganancia-P gjustada con Spd=0 P gain:
Supresién si laganancia se encuentra arriba Ref O level: Enable spd=0 R = Enabled
Supresion s lareferenciay/o reaccidn estan arriba Ref O leve: Enable spd=0R = Disabled

Enable spd=0 R esta activo solo cuando Enable spd=0 P esta habilitado (Enabled).
Blogueo de laparte-l del regulador de velocidad, con n=0:
Parte-1 bloqueada: Enable spd=01 = Enabled
Parte-| desbloqueada: Enable spd=01 = Disabled

Cuando &l motor esta parado, se pueden evitar movimientos por medio del blogueo de la parte-1. Prestar
atencion porque en este caso cuando €l motor esta parado no puede aceptar cargas, asi pues, estafuncion no
se adapta a todos | os casos!

Con Sensorless mode lafuncion Enable | ck sls=Enabled bloquea el control delavelocidad y larotacion de
campo cuando lavelocidad alcanzael umbral del relevador de velocidad cero. Esto evitael movimiento del
gje del motor.

Seintroduce una corriente continuacuyo valor esigual al delamagnetizacion. No es posible ningunasigni-
ficativareaccion de par con velocidad cero si esta funcidn no esté activa.

1.3.5.2. Funcidén Antiderivativa (sélo para control Field oriented)
Habilitando esta funcion se bloguea el rotor del motor a velocidad cero evitando eventuales fendbmenos de
derivade lavelocidad; € control de posicion se efectiaen el interior.

Esta funcion se activa por medio de ingreso digital o Bus utilizando la orden Lock zero pos cuando se
acanzael umbral de velocidad cero (Speed zero level).

Habilitacion delafuncién antideriva:

Enable zero pos Enabled Funcion antideriva habilitada
Disabled Funcion antiderivadeshabilitada
L ock zero pos Comando de habilitacion (Enable) de lafuncion antideriva por medio deingreso

digital teclado o Bus.
Zero posgain [% ] Gananciaproporcional del control de posicion

Tenga en consideracion también los parametros ADD SPEEC FUNCT /Speed zero / Speed zero level v
Speed zero delay.

——— Ajustes y puesta en servicio ——— Cap.1




SIEI

Ejemplo de aplicacion de la funcion antideriva:

- Enable zero pos = habilitado
- Lock zero pos = habilitado
- El motor giraa 1000 r.p.m.
- Speed zero level = 10 r.p.m.
- Speed zero delay = 100 ms

Cuando se efectiialaorden de STOPy e motor alcanza 10 r.p.m., €l control de posicion se activa automa
ticamente después de 100 mseg.

Paraarrancar de nuevo el motor esnecesario gjustar laorden Lock zero pos = Deshabilitadaantes de efectuar
el laorden START.

1.3.5.3. Modulador del regulador de velocidad

iNoTa! En las condiciones de abastecimiento estandar, el modulador del regulador de velocidad
va inhabilitado, y se usa sélo cuando se debe cambiar la ganancia del regulador de
velocidad, en el intervalo de velocidad o por motivos de diferente amplitud. Para la
regulacion entre los parametros individuales consultar € capitulo 2.14.2. “Modul ador
del regulador de velocidad.

Habilitacion del modulador del regulador con accionamiento bloqueado. Enable spd adap = Enabled.
De esta manera se desactivan los gjustes de Speed P y Speed |.

Determinar seglin laamplitud el cambio de ganancia del regulador de velocidad. Normalmente depende de
lavelocidad (Select adap type = Speed).

Si la ganancia debe ser cambiada debido a otra amplitud, gjustar Select adap type = Adap reference. Esta
amplitud se conecta a equipo como valor anal 6gico, através de una entrada anal6gica. Por eso lavariable
Adap reference se asignaa una entrada anal 6gica. De otra manera conectar Adap r efer ence mediante una
linea serie 0 Bus.

Conectando Adap speed 1y Adap speed 2 se obtienen tres gamas de vel ocidad, que pueden tener diferentes
ganancias. Valor expresado en porcentaje de Speed base value y respectivamente del valor maximo de
Adap reference.

Con Select adap type = Speed: la optimizacion se efecttia como se menciona arriba para el “ Regulador de
velocidad”. Paratal fin, hay que tener presente |os puntos siguientes:

- Con Gen offset insertar un valor, que se hallaal inicio delagamaaoptimizar, todaviase encuentrafuera
del transitorio gjustado con Adap joint XX.

- Con Gen amplitude insertar la grada, de manera que lavel ocidad permanezca en lagama a optimizar.

- Laoptimizacion se efectlia separadamente para cada gama y los parametros del regulador ajustados,
para cada gama, con Adap P gain XX y Adap | gain XX.
- Despuésdelaoptimizacion de los distintos estadios correr todo € interval o de velocidad completo.

- Se puede reducir la inestabilidad que se presenta en los transitorios de pasgje de una gama a otra,
cambiando €l valor de Adap joint XX. Aumentando |os val ores se obtienen transitorios mas suaves.

Con Select adap type = Adap reference: la optimizacion depende del sistema, aqui no se pueden dar las
indicacionesgenerales.

Cuando la lagica de velocidad cero esta inhabilitada (condiciones estandar de abastecimiento), con
accionamiento parado estan activaslas gananciasdel regulador de velocidad gjustados por medio de Adap P
gain 1y Adap | gain 1. Cuando lalégicade velocidad cero esta habilitada, valen los val ores gjustados para
la condicion del motor parado.
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1.3.5.4. Funcion Speed up

Con cargas con un alto momento de inercia se pueden verificar oscilaciones durante los cambios de vel oci-
dad. Estas pueden ser reducidas activando lafuncién “ Speed up”. Lafiguras 1.3.5.1 y 1.3.5.2 muestran €
efecto de estafuncion.

Par ametrosutilizadosen el g emplo:

Speed up base 14 rpm/ms
Speed up gain 50 %
Speed up filter 20ms

- Consultar seccion 2.8.4 paramas detalles.

i : 2

! \
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Figura 1.3.5.1: Arriba: Actual spd, abajo: Motor Figura 1.3.5.2 ; Arriba: Actual spd, abajo: Motor
current. Oscilaciones cuando cambia la velocidad current. El mismo accionamiento con funcién Speed-up
debido a un alto momento de inercia. Funcion Speed- activada
up no activada

1.3.6. LOCALIZACION DE FALLOS

Consultar la lista OVERFLOW (apartado 2.4.1.) y “Localizacion de falos’ (apartado 1.12 del manual
“Guiade ConsultaRépida’).

Ajustes y puesta en servicio ——— Cap.1



SIEI

Cap.1 m ————— Ajustes y puesta en servicio ——



AVy -HE

2. DESCRIPCION DE LAS FUNCIONES

Estructuradel menu principal

BASIC MENU Parametros necesarios para una primera puesta en servicio del accionamiento
MONITOR Visualizacion de Referencias, Velocidad, Tension, Corriente, Frecuencia...
Introduccion de los parametrosdel motor: Autocalibrado, Definicion de la curva de
1)) 23 A% O N L¥N\Y 0 0 N O 2 saturacion para el range de debilitacion del flujo, Parametros para el control

SENSORLESS, Parametros para el control IV/F y funciones relativas.

SENSORLESS Parametros para el control IV/F y funciones relativas.

|\ 0 AN 23 AN 3 B ORIl Referencias a la rampa, Referencia de velocidad y Referencia de par.
LIMITS Limites de Velocidad, de Corriente, de Flujo y de Tension.

RAMP Aceleracion, Deceleracion,Parada rapida, Forma de las rampas.

SPEED REGULAT Configuracion del regulador de Velocidad. Logica de velocidad cero, Funcion antideriva,
Funcién SPEEDUP, Funcién Droop, Lectura de la inercia y de las fricciones.

(019122300 2 @ 0] W Ml Configuracion del regulador de corriente.
jA N0, W.N N (Ol Configuracion del regulador de flujo.
1O N2 T:N\Y 1 04 N 01 L8l Pardmetros de losreguladores de Velocidad, Corriente y Flujo.

Modo de funcionamiento, Tipo de regulacion, Tipo de encoder, Factor funcion, Alarmas
CONFIGURATION L, .
programables, Direccion, Frecuencia de PWM, Password.

Configuracion de las entradas y salidas programables, digitales y analdgicas,Referencia de

/O CONFIG velocidad mediante entrada encoder.

Toma de carga motor, Regulador de velocidad adaptivo, Sefalizacion de velocidad,
ADD SPEED FUNCT . .
Registro de velocidad cero.
Motopotenciometro, Marcha y Jog, Referencias internas de velocidad, Speed-draw de la
FUNCTIONS . 1 .
parada, Gestion de power loss (pérdidas de potencia).
Test generator, Memorizacion de parametros, Carga parametros de fabrica, Registro
)8 JTOR 2 U)\ (64 N (0)\ Il anomalias, Adaptacion de sefiales, Pardmetros PAD, Funcion frenado con corriente
continua.

Acceso a las funciones de tarjetas opcionales Bus de campo (Option 1) y DGFC (Option 2),

OPTIONS Funcién PID.

DR IVECOM Introduccion de los pardmetros segtin el perfil DRIVECOM.

Menut cuyo acceso esta permitido solamente al personal del servicio y asistencia del

SERVICE fabricante.

a4005¢
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2.1. HABILITACIONES (DESBLOQUEOS)

Independientemente del hecho que €l inverter esté manegjado por € tablero de bornes, teclado o linea
serie, es fundamental que estén conectados |os desblogueos el éctricos que agqui se describen.
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External
contacts

PLC

Figura 2.1.1: Desbloqueo con contacto privo de potencial y mediante un PLC

Lafigura2.1.1indicaun esquemade principio paralaconexion.

L as funciones de desblogqueo funcionan con unatension de +15...30V alos bornes correspondientes. Las
entradas estén protegidas contralainversién de polaridad.

Tensiones negativas, OV y faltade sefial seinterpretan como bloqueos.
El potencia de referencia paralos desbloqueos es el borne 16.

Para el funcionamiento a través del teclado / linea serie son necesarias tanto las sefiales a los bornes
interesados, como los comandos del teclado/lineaserie. Si se provocaun blogqueo cuando se quitalasefia
aun borne, para efectuar un nuevo Start, ademas deiniciar lasefial al borne interesado, se debe accionar
el comando correspondiente en el teclado / linea serie.

Existen cuatro modos de desbloqueo, quetienen diferenteinflujo en el comportamiento del inverter AVy.

- Enabledrive Desbloqueo general del inverter

- Start Desblogueo delaregulacién

- Fast stop Llevainmediatamente a cero lareferencia de velocidad, asi el funcionamiento
se paraen el menor tiempo posible

- External fault Permite la concatenacion de sefiales de averia exterior con los desbloques.
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2.1.1. Habilitacion del inverter (Enable drive)

Enable drive

Enable drive

GA0410g

CONFIGURATION

Main commands |

Control mode |

GAO0610g

El comando Enable drive activa e inverter AVy.

Se puede poner un contacto auxiliar del contactor de red en la cadena de los desblogqueos del inverter
(borne 12). Cuando falta el comando de desblogueo general (Enable drive=disable) no se aceptan los
otros comandos (por gjemplo Jog + Jog - 0 Start).

Quitando e comando Enable drive, cuando €l accionamiento esta funcionando € motor se para por
inercia. No se puede obtener €l frenado ni una deceleracion controlada con € tiempo de rampa gjustado.
El control del inverter se bloquea.

Con € funcionamiento controlado por teclado, e comando Enable drive es disponible en el BASIC
MENU y en el meni MONITOR.

Cuando se utiliza e comando Enable drive mediante teclado (M ains command=digital) se necesita
tension en el borne 12.

Ajustar Main command = terminalssi se usael comando Enable drive mediante el terminal 12.
Enabledrive esun pardmetro silo de lectura.

2.1.2. Start/Stop

Start/Stop
| OR
Start/Stop
GA0420g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Start/Stop 315 0 1 Stop Terminal 13
Start + 15..30V
Stop 0) oV
GA60159g

Cuando & comando Main commands esta ajustado como digital, €l pardmetro Start/Stop se utiliza
paraconectar el inverter y latecla STOP ddl teclado esta habilitada parabloquear €l inverter (serequiere
la presencia de tension en €l borne 13).
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Cuando el comando Main commands esté gjustado como ter minals, Start/Stop se pone como parame-
tro solo de lectura.

iNotal Parael funcionamiento del inverter junto al comando Start deben estar presentes|las
sefidlessiguientes:
- Enabledrive
- Fast stop
- External fault

El comportamiento del accionamiento después de laasignacion o menos del comando Start depende del

tipo de parametro:

- Utilizando €l circuito de rampa (Enable ramp = Enabled y Enable spd reg = Enabled), el
accionamiento a canzalavelocidad deseada con € tiempo de rampaajustado Si se suspende Start, se
para con el tiempo de rampa de deceleracién. Cuando la velocidad llega a cero, se desactiva la
regulacion. Si durante la fase de deceleracion se da de nuevo € comando Start, se vuelve a la
velocidad gjustada.

- Cuando lareferencia Speed ref 1 se pone directamente a la entrada del regulador de velocidad
sin pasar por la rampa (Enable ramp = Disabled y Enable spd reg = Enabled), después el
comando de Start el accionamiento alcanzalavel ocidad deseada en el menor tiempo posible. Si
se suspende el comando, Speed ref 1 llegaluego acero. EI comando no influye en el valor de
correccion (Speed ref 2).

- En caso de regulacion de corriente (Enable spd reg = Disabled) el comando Start desbloguea la
referencia de corriente (T current ref 1) y lo bloquea si se suspende € comando. El comando no
influye en el valor de correcién (T current ref 2).

LaMarchaJog no necesita de comando Start

En el caso que se asignen al mismo tiempo los comandos Start y Jog+ 0 Jog- (Marcha Jog) el comando
Start tienelaprioridad. Si se dael comando Start durante laMarcha Jog, ésta se interrumpe.

2.1.3. Parada rapida (Fast stop)

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Fast stop 316 0 1 No fast stop Terminal 14
No fast stop (1)
Fast stop

GA6020g

Borne 14: +15V ... 30V= ningln Fast stop, 0V= Fast stop

iNotal Lafuncién no se puede obtener mediante €l teclado!

Empleo: Fast stop se usa en casos de emergencia o peligro, cuando es necesario parar lamaguinaen el
menor tiempo posible. Con respecto alanormal desconexion, de esta manera se saca ventgjadel hecho
que €l circuito intermedio y launidad de frenado, si presente, pueden recibir energiay parar lamaguina
en un tiempo menor al de la detencién por inercia.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Para €l funcionamiento del inverter siempre se requiere la presencia de la sefial Fast stop. Cuando se
suspende esta sefial mientras el accionamiento esta en funcion, se provoca el frenado con una rampa
fijada mediante |os parametros Qstp delta speed y Qstp deltatime.

Con &l motor parado el inverter permanece habilitado y en par. Paradesconectarlo es necesario quitar €l
comando Enabledrive.

El comportamiento después de Fast stop depende del modo de funcionamiento:
1) Funcionamiento detablero de bornes (M ain commands= Terminals):

- El accionamiento permanece en condicion de frenado hasta que no llega latension al borne 14. Al
restablecerse latension, el accionamiento vuelve apartir automaticamente con lareferencia gjustada
(acondicién que permanezcan todavialos otros desbl oqueos).

2) Funcionamiento detablero de bornes con la posibilidad de introducir |os parametros de modo digital
(Main commands= Digital):

- El accionamiento permanece en posicién de frenado hasta que llega a la velocidad de cero. Al
restablecimiento de latension en €l borne 14 el accionamiento no vuelve a partir autométicamente.
Para que pueda partir es necesario dar de nuevo un comando de Start.

- S seprovoca€ Fast stop mediante lalinea serie, mientras en el borne 14 permanece latension, el
accionamiento sellevaavelocidad cero. Parapartir de nuevo, es necesario dar de nuevo un comando
de Start.

2.1.4. Quick stop

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Quick stop 343 0 1 No Quick stop
Quick stop
No Quick stop (D)
GA6025g
iNoral Lafuncidn no se puede obtener mediante teclado.

Empleo: Quick stop se utilizaen casos de emergenciao peligro, cuando es necesario parar lamaguinaen
& menor tiempo posible. Con respecto alanormal desconexién, de estamanera se sacaventajadel hecho
que €l circuito intermedio y launidad de frenado, si presente, pueden recibir energiay parar lamaguina
en un tiempo menor a de la detencion por inercia.

- El comando Quick stop puede estar asignado a una entrada digital.

- Seleccionando el pardmetro Qstp Opt code = Ramp stop se obtiene la parada del motor con una
rampaigual alaagjustada mediante los parametros Qstp DELTA SPEED y Qstp DELTA TIME.

- Seleccionando €l parametro Qstp Opt code =Dc braking curr se obtiene la parada del motor con una
inyeccion de corriente continua (seccion 2.16.7)

- Con e motor parado, € accionamiento permanece inhabilitado y no estd en par. Para una nueva
puesta en marcha es necesario €l comando de Start.

Descripcion de las funciones ———— (K Cap.2
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2.1.5. Anomalia externa (External fault)

El comando External fault permite laintroduccién de una sefial de alarma externa en el diagnéstico de
alarmadel inverter.

Ejemplo deuso
Utilizando el inverter para un accionamiento de un solo motor sin controles ulteriores, e contacto de la
sonda de temperatura del motor puede ser conectado entre +24V y el borne 15. Cuando €l contacto se

EI

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
External fault - - - - Terminal 15

abre (sobretemperatura) el inverter se bloquea.

- Durante e funcionamiento siempre es necesario que esté presente la sefia en €l borne 15, indepen-

Borne 15: + 15...30V = ningun External fault,

GA6030g

0V = Externa fault

dientemente de lallegada de los comandos desde el tablero de bornes o no.

- Cuando € inverter reconoce una alarma exterior, € accionamiento se comporta segiin la configura-
cion gjustadaen la“ Programacion de alarmas’”.

2.2. BASIC MENU

En & BASIC MENU se encuentran | os pardmetros necesarios para la primera puesta en funcionamiento
del accionamiento. Los datos del motor yaintroducidos como estandar de fabrica se refieren aun motor
de 4 polos con tensién de placa de 400V 0 460V. Cuando se utilizan otros motores, es necesario cambiar
los datos relativos a motor en el ment DRIVE PARAMETER.

Enable drive

Ramp ref 1

Start/Stop

Actual spd

Motor current

Mains voltage

Ambient temp

Continuous curr

Software version

Regulation mode

Acc delta speed

Acc delta time

Dec delta speed

Dec delta time

T current lim +

T current lim -

Encoder 1 type

Encoder 1 pulses

Speed base value

Save parameters

Descripcion de las funciones
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable drive 314 0 1 Disabled Terminal 12
Enable (0)
Disable
Start/Stop 315 0 1 Stop Terminal 13
Start
Stop (0)
Actual Spd [rpm] 122 -8192 +8192 — Analog output 1*
Motor Current [A] 231 0.00 S Analog output 4**
Mains voltage 333 0 2 460 V
230V
400V (2)
460V
Ambient temp 332 0 1 40°C —
50°C
40°C (1)
Software version 331
Continuous curr 802 S S S
Regulation mode 321 0 3 V/f control
Sensorless
Field oriented 3)
V/f control
Self-tuning
Acc delta speed [FF] 21 0 2.1 100
Acc delta time [s] 22 0 65535 1
Dec delta speed [FF] 29 0 21 100
Dec delta time [s] 30 0 65535 1
Ramp ref 1 [FF] 44 -2*P45 -2*P45 0 Terminals 1/2
T current lim + [%] 8 0 F S *
T current lim - [%] 9 0 F S *
Encoder 1 type 415 0 1 Digital
Sinusoidal (1)
Digital
Encoder 1 pulses 416 600 9999 1024
Speed base value [FF] 45 0 16383 1500
Save parameters 256 0 65535

Ay6035

* Estafuncion se puede gjustar en unasalida anal 6gica programable
** Estafuncion esta asignadaaunasalidaanal 6gica programable (requeridalaopcion)

Enabledrive

Start/Stop

Actual spd
Motor current

El funcionamiento del inverter por teclado se activa mediante el parametro
Enable drive. Al mismo tiempo, es necesario tener latension en el borne 12.
Paralasalidase necesitael comando Start.

Enabled Accionamiento desbl oqueado (habilitado)
Disabled Accionamiento bloqueado (inhabilitado)

Con el funcionamiento por teclado, se visualiza€l estado Start/Stop, cuando se
elige el punto del mend Start. El comando Start/Stop se da con las teclas
correspondientes. Es necesario tener latension en el borne 13.

Indicacion de lareaccion de velocidad en rpm (giros por minuto)
Indicacion de lacorriente del motor en A

Descripcion de las funciones
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Mains voltage

Ambient temp

Continuouscurrent

Softwareversion
Regulation Mode

SIEI

Valor nominal delatension dered disponible (por ggemplo 400V). A estevalor se
refiere e registro de la alarma de subtension (véase latabla 3.3.2.1 del manual
Guiade ConsultaRépidaded AVy: Salida, paramayor informacién sobreel valor
del factor de desclasificacion).

Adaptacién a latemperatura ambiental. Las corrientes disponibles se especifi-
can en laplacadel inverter.

40°C El inverter puede erogar continuamentelacorrientel ., .
con temperatura ambiental de hasta40°C.
50°C El inverter puede erogar continuamentelacorrientel

con temperatura ambiental de hasta 50°C. Véasceog

manual Guia de Consulta Rapida del AVy paralos de-
tallesdel valor del factor de desclasificacion.

Indicalacorriente continuadel accionamiento en funcion delasdesclasificaciones
debidas amadificaciones de tensién de red, frecuenciaPWM y alatemperatura
ambiente.

Este parametro se sobrescribe autométicamente mediante el sistema de control
enfuncion delaformulal CONT = 12N x KV x KT x KF

Losfactores de desclasificacion estan indicados en €l latabla3.3.2.1 del manua
Guiade Consulta Répidadel AVy .

Paraun mismo valor se gjusta automéaticamenteincluso el parametro Full load
current.

Indicacion del nimero del Software operante en el inverter.
Este parametro determina el tipo de regulacion del inverter:

Sensorless El inverter trabaja con control Sensorless. No es nece-
sario tener un encoder para registrar la velocidad del
motor. En este caso la velocidad y la posicion del gje
del motor se estima mediante un algoritmo de control.

Self-tuning Calibrado automatico (véase e capitulo 1.3.2.)

Field oriented El inverter trabaja con control vectorial a orienta-
cién de campo. Para suministrar al inverter la reac-
cion de lavelocidad del motor se puede emplear un
encoder incremental sinusoidal o un encoder
incremental digital. Permite obtener |os mejores re-
sultados de regulacion.

V/f control El inverter no trabaja con €l control vectorial, sino con
lacaracteristicatension/frecuencia presel eccionada.

Lafase de aceleracion del accionamiento se obtiene por el cociente derivado delos parametros Acc delta
speed y Acc delta time, la deceleracion como cociente de los parametros Dec delta speed y Dec delta
time (véaselafigura). Losvaloresresultantes son |os mismos paraambos sentidos de rotaci én del motor.

Acc delta speed
Accdeltatime

Tieneladimension delareferenciade rampay depende del Factor funcién.

Se expresa en segundos. Cuando se gjusta en «0 s» la salida de la rampa sigue
directamentelareferencia

Descripcion de las funciones
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Speed
,,", \ 1 Acc delta speed [21]
e 3\ 2 Acc delta time [22]
e \ 3 Dec delta speed [29]
,/' 1 4\ 4 Dec delta time [30]
’ \
e 2 \
4 \
N2 J Time s]
\\\\ 4 Ill

\\ 1 1

N 1

N\ \\ 3 I,I

\\\ ll
N e '
Dec delta speed Tiene lamisma dimensién de la referencia de rampay depende del Factor funcion.
Dec delta time Se expresa en segundos. Cuando se gjusta “0 s’ la salida de la rampa sigue
directamentelareferencia.
Rampref 1 Primerareferencia paralarampa. El valor que se introduce depende del Factor
funcion.

T current lim + Ajuste del limite de corriente del inverter para el sentido positivo de corriente

(rotacion en sentido horario o frenado en sentido antihorario).

Valor indicado en porcentaje de “Full load torque curr” (Véase el capitulo 2.9
“Regulacion de corriente” ).

T current lim - Ajuste del limite de corriente del inverter para el sentido negativo de corriente
(rotacion en sentido antihorario o frenado en sentido horario).

Valor indicado en porcentaje de “Full load torque curr” (Véase el capitulo 2.9
“Regulacién de corriente” ).

Encoder 1type Ajuste del tipo de encoder parad conector XE (conexion estandar)
Sinusoidal  Encoder con sefial sinusoidal
Digitd Encoder con sefial digital
Encoder 1 pulses NuUmero de impulsos por giro
Speed basevalue Speed base value se expresa en la dimensién gjustada por el Factor funcion.

Esel valor a que se refieren todos los datos en porcentaje de velocidad (Refe-
rencias, Modulador del regulador de velocidad ...) y corresponde a 100% dela
velocidad. Este parametro puede ser cambiado solo en condiciones de
accionamiento bloqueado (Enable drive = Disabled). Speed base value no
define lavelocidad méxima posible. En todo caso, la vel ocidad maxima puede
ser el + 200% de Speed base value.

Saveparameters Memorizacion de los parametros paralas aplicaciones especificas del usuario.

Al iniciar el accionamiento se leen los valores precedentemente guardados. Luego es absolutamente
necesario guardar |os parametros después de haberl os cambiado. De otramaneraes necesario cambiarl os
cadavez que seinicie.

Descripcion de las funciones ———— ISI Cap.2
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2.3. VISUALIZACIONES (MONITOR)

MONITOR

Enable drive
Start/Stop

Measurements

Speed in DRC [ ]

Ramp ref (d)
Ramp output (d)
Speed ref (d)
Actual spd (d)

F act spd (d)
Act spd filter

Speed in rpm

Ramp ref (rpm)
Ramp outp (rpm)
Speed ref (rpm)
Actual spd (rpm)
Enc 1 speed (rpm)
Enc 2 speed (rpm)
F act spd (rpm)
Act spd filter

Speed in %

Ramp ref (%)
Ramp output (%)
Speed ref (%)
Actual spd (%)

DC link voltage
Active power
Output voltage
Output frequency
Motor current
Torque

T current ref

T curr (%)

F T curr (%)

T curr filter
Flux

Heatsink temp
Regulation temp
Intake air temp

1/0

Digital I/Q
Virtual dig inp
Virtual dig out

ga0422ai

En & meni MONITOR se visualizan los valores en acto de lareferenciay de lareaccién. Los valores
relativos alavelocidad son disponibles en rpm (giros por minuto), en porcentaj e (respecto a Speed base
value) y en ladimensién gjustada en el Factor funcion.
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Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Enable drive 314 0 1 Disabled Terminal 12
Enable
Disable (0)
Start/Stop 315 0 1 Stop Terminal 13
Start
Stop (0)
Ramp ref (d) [FF] 109 -32768 +32767 -
Ramp ref (rpm) 110 -32768 +32767 *
Ramp ref (%) 111 -200.0 +200.0
Ramp output (d) [FF] 112 -32768 +32767 -
Ramp output (rpm) 113 -32768 +32767 *
Ramp output (%) 114 -200.0 +200.0
Speed ref (d) [FF] 115 -32768 +32767 -
Speed ref (rpm) 118 -32768 +32767 *
Speed ref (%) 117 -200.0 +200.0
Actual spd (d) [FF] 119 -32768 +32767 -
Actual spd (rpm) 122 -8192 +8192 Analog out. 1*
Actual spd (%) 121 -200.0 +200.0
Act spd filter [s] 923 0.001 0.100 0.001
F act spd (rpm) 924 -32768 32767 - o
F act spd (d) [FF] 925 -32768 32767 -
Encl speed (rpm) 427 -8192 +8192 - *
Enc2 speed (rpm) 420 -8192 +8192 - *
DC link voltage [V] 227 0 999 — *
Active power [%] 229 -500 +500 - *
Output voltage [V] 233 0 500 — *
Output frequency [Hz} 324 0.0 500.0 — —
Motor current [A] 231 0.00 S — Analog out. 4*
Torque [%] 230 -500 +500 — *
T current ref [%] 41 -500 +500 — *
T curr filter [s] 926 0.001 0.250 0.100
T curr (%) 927 -500 500 - o
F T curr (%) 928 -500 500 - .
Flux [%] 234 0.00 100.00 — *
Heatsink temp [°C] 881 - - - -
Regulation temp [°C] 1147 - - - —
Intake air temp [°C] 914 - - - -
Dig input term 564 0 65535 - -
Dig input term 1 565 0 1 — —
Dig input term 2 566 0 1 — —
Dig input term 3 567 0 1 — —
Dig input term 4 568 0 1 — —
Dig input term 5 569 0 1 — —
Dig input term 6 570 0 1 — -
Dig input term 7 571 0 1 — —
Dig input term 8 572 0 1 — —
Dig input term 9 573 0 1 — —
Dig input term 10 574 0 1 — —
Dig input term 11 575 0 1 — —
Dig input term 12 576 0 1 — —
Dig input term 13 577 0 1 — -
Dig input term 14 578 0 1 — —
Dig input term 15 579 0 1 — —
Dig input term 16 580 0 1 — —
Dig output term 581 0 65535 — —
Virtual dig inp 582 0 65535 - -
Virtual dig out 583 0 65535 — -

Ga0044ai

* Estafuncion se puede gjustar en una salida anal 6gica programable
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Enable drive

Start/Stop

Ramp ref (d)
Ramp ref (rpm)
Ramp ref (%)
Ramp output (d)
Ramp outp (rpm)
Ramp output (%)
Speed ref (d)
Speed ref (rpm)
Speed ref (%)
Actual spd (d)
Actual spd (rpm)
Actual spd (%)
Act spd filter

F act spd (rpm)

F act spd (d)
Encl speed [rpm]

Enc2 speed [rpm]

DC link voltage
Active Power

Output voltage
Outpur frequency
Motor current
Torque

T current ref

T curr filter
T curr (%)

cap2

SIEI

El desblogqueo general del inverter mediante teclado se activa por € parametro
Enabledrive. Al mismo tiempo, es necesarialapresenciadetension en el borne
12. Paralasalidadel inverter se necesitael comando de Start.

Enabled Accionamiento desbloqueado
Disabled Accionamiento blogueado

Con €l funcionamiento mediante teclado, se visualiza el estado de Start/Stop,
cuando esta seleccionado €l punto del menu Start.

Referenciatotal paralarampa, en ladimensién gjustada en el Factor funcion.
Referenciatotal paralarampaen rpm (giros por minuto).

Referenciatotal paralarampaen porcentaje de Speed base value.

Salida de larampaen ladimension gjustada en el Factor funcion.

Salida de larampaen rpm (giros por minuto)

Salida de larampaen porcentaje de Speed base value

Referenciatotal de velocidad en ladimension ajustadaen el Factor funcion.
Referenciatotal de velocidad en rpm (giros por minuto).

Referenciatota de velocidad en porcentgje de Speed base value.
Velocidad en acto, en ladimension gjustada en € Factor funcion.
Velocidad en acto, en rpm (giros por minuto).

Velocidad en acto, en porcentgje de Speed base value.

Filtro de paso bajo de primer orden en €l pardmetro Actual speed.

Valor filtrado de Actual speed enrpm

Valor filtrado de Actual speed en launidad indicadaen el factor funcién

Este pardmetro indica el valor de lavelocidad medida por el Encoder 1 aunque
se gjuste el pardmetro Speed fbk sal.

Este pardmetro indica el valor de lavelocidad medida por el Encoder 2 aunque
se gjuste el pardmetro Speed fbk sel.

Tension del circuito intermedio en Voltios ( DClink ).

Potencia activa del accionamiento en porcentaje de la potencia activa nominal,
cuando el parametro Full load curr corresponde a la corriente nominal del
motor y el motor trabagja con flujo nominal.

Este parametro también esta disponible en € caso de empleo con el convertidor
regenerador SR32:

- en PDC para bus con representaci on en «count» y desviacién maxima:
32767 (TFFFH) = V3 x Mains voltage x Full load current

- en salida anal égica (codigo de seleccion 78) con desviacion méxima 10V:
V3 x Mains voltage x Full load current

Tanto el uso en PDC y como salida anal 6gica pueden utilizarse sélo cuando
Regulation mode = Sensorless 0 Regulation mode = Field oriented.

Tension concatenadade salidadel inverteren 'V, .
Frecuenciade salidaen Hz.
Corriente del motor en A ..

Par del accionamiento en porcentaje del par nominal del motor, cuando € para-
metro Full load curr corresponde ala corriente nominal del motor y el motor
trabgja con flujo nominal.

Referencia total de corriente en porcentgje de Full load torque curr (véase €
capitulo 2.9 “Regulacion de corriente™).

Filtro de paso bajo de primer orden en el parametro Torque current.

Valor de Torque current en porcentagje. Se puede asociar aunasalidaanal égica
programable (Seleccionar: Torque[29]).
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F T curr (%)
Heatsink temp
Regulation temp
Heatsink air temp
Flux

Digital 1/0

Diginput term

AVy -HE

Valor filtrado de Torgue current en porcentaje.
Lectura de latemperatura del disipador en °C
Lectura de latemperatura de laregulacién en °C
Lectura de latemperatura del aire de refrigeracion en °C
Flujo calculado en el motor en porcentaje del flujo nominal.
Estado delaentraday salidadigital del equipo basey delatarjetaopcional.
Visudizacion: | (entrada) 12345678ESF

Q(sdida) 12345678
Una entrada / salida se visualiza sélo si esta presente la tensiéon en el borne
correspondiente. Si por ggemplo se visualizan las entradas 1y 4, Significa que
los ingresos digitales 1y 4 en la tarjeta de regulacion estan al nivel alto (los
ingresos digitales 5....8 serén visualizados s0lo s es conectada una tarjeta de
expansion).
E = Inverter habilitado (borne 12)
S = Start (borne 13)
F = Fast stop (borne 14)
Cuando se usa unalinea serie o un Bus, es posible controlar el estado de las
entradasy salidas digital es por medio delos parametros Dig input term y Dig
output ter.
Estado de las entradas digital en €l inverter y en latarjetaopciona que seleea
través de una linea serie y Bus de campo. Formato: decimal. La informacion
esta contenidaen unaword en laque cadabit estagjustado en 1 si hay tensionen
el borne correspondiente.

Bit n. Input Bit n. Input

0 1/O, Terminal 36 6 1/O, Terminal 33
(Digital Input 1) (Digital Input 7)

1 1/O, Terminal 37 7 I/O, Terminal 34
(Digital Input 2) (Digital Input 8)

2 1/O, Terminal 38 8 AVy, Terminal 12
(Digital Input 3) (Enable drive)

3 1/O, Terminal 39 9 AVy, Terminal 13
(Digital Input 4) (Start/Stop)

4 1/O, Terminal 31 10 AVy, Terminal 14
(Digital Input 5) (Fast stop)

5 I/O, Terminal 32
(Digital Input 6)

Diginput term 1*
Diginput term 2*
Diginput term 3*
Diginput term 4*
Diginput term 5*
Dig input term 6*
Diginput term 7*
Dig input term 8*
Dig input term 9*
Diginput term 10*
Diginput term 11*

Diginput term 12*...

ay6045

Estado de laentrada digital 1 (borne 36, tarjeta opcional de entradas digitales)
Estado delaentradadigital 2 (borne 37, tarjetaopciona de entradas digitales)
Estado delaentradadigital 3 (borne 38, tarjetaopcional de entradas digital es)
Estado delaentradadigital 4 (borne 39, tarjetaopcional de entradas digital es)
Estado delaentradadigital 5 (borne 31, tarjeta opcional de entradas digitales)
Estado de laentrada digital 6 (borne 32, tarjetaopciona de entradas digitales)
Estado de laentrada digital 7 (borne 33, tarjetaopciona de entradas digitales)
Estado delaentradadigital 8 (borne 34, tarjetaopcional de entradas digitales)
Estado de laentrada digital en el borne 12 (Enable drive)
Estado delaentradadigital en el bornel3 (Start)
Estado de laentrada digital en el borne 14 (Fast stop)

16* No utilizado

Descripcion de las funciones
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Dig output term Estado delas salidas digitalesdel equipoy delatarjetaaccesible atravésde una

lineaseriey Busde campo. Formato: decimal. Lainformacion estacontenidaen
unaword en la que cada bit estd gjustado en 1 si hay tensién en el borne corres-

pondiente.
Bit n. Output Bit n. Qutput
0 Terminal 41, on Regulation card 4 Terminal 53, on Option card
(Digital output 1) (Digital output 5)
1 Terminal 42, on Regulation card 5 Terminal 54, on Option card
(Digital output 2) (Digital output 6)
2 Terminal 51, on Option card 6 Terminal 56, on Option card
(Digital output 3) (Digital output 7)
3 Terminal 52, on Option card 7 Terminal 57, on Option card
(Digital output 4) (Digital output 8)
ai6050
Virtual diginp Estado de las entradas digitales virtuales * *
Virtual dig out Estado delas salidas digitales virtual es**

*  Disponible solo através de unalinea serie RS485 o Bus de campo.

** | asentradasy lassalidas virtuales se usan solo en conexidn con un Bus, parapermitir unacomunica
¢ion més veloz. Paramayor informacién consultar el manual del Bus.

2.4. PARAMETROS ACCIONAMIENTO (DRIVE PARAMETER)

2.4.1. Datos de la placa del motor

DRIVE PARAMETER
Mot plate data

Nominal voltage
Nominal speed
Nom frequency
Nominal current
Cos phi

Base voltage
Base frequency

Take motor par
GA0423g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Nominal voltage [V] 161 1 999 400
Nominal speed [rpm] 162 1 99999 S
Nom frequency [Hz] 163 1 999 50
Nominal current [A] 164 0.1 999.0 S
Cos phi 371 0.1 0.99 S

Base voltage [V] 167 1 999 400
Base frequency [Hz] 168 1 999 50
Take motor par 694 0 1 -

Ga6055y

S = depende del tamafio del equipo
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Introducir en el submenu “Mot plate data” 1os datos de la placa del motor y los valores de “base” parala
caracteristicatension/frecuencia. Estos datos son necesarios para:

a) Calcular losfactores paranormalizar laregulacion

b) Calcular los valores estimados de los pardmetros del motor necesarios para la regulacién (véase €
capitulo “ Parametros del motor™).

Nominal voltage Tensiéon nominal del motor (dato de placa). Introduzca aca la tension que debe
suministrar el inverter alafrecuencianominal del motor.

Nominal speed Velocidad nominal del motor con carga maximaen rpm (giros por minuto= min').

Nom Frequency Frecuencia del motor en Hz.

Nominal current Corriente nomina del motor en base alatension nominal arriba gjustada.

En el casode “ V/f control” con varios motores, introduzcaun valor equivalen-
tealasumade lacorriente nominal de todos los motores.

Cosphi Factor de potencia del motor.

Basevoltage Tensién maxima disponible a la salida del inverter. Con valores més bajos de
Base voltage es posible manegjar € maotor con un flujo més bajo.

Basefrequency Frecuenciacon laqueinicialadebilitacion del flujo.

Take motor par Este comando se asigna después de haber introducido los vaores apropiados para

todos |os parametros indicados en estatabla, 1o que comportad cdculo delosfactores
de normalizacion (a) y de los vaores estimados para los parametros del motor (b).

Nominal voltage, Nominal speed, Nom frequency, Nominal current, Cos phi, Base voltage y
Base frequency deben asignarse (si laplacadel motor no llevael valor del Cos phi, utilizar el valor por
defecto). Una vez gjustados estos parametros, introducir la funcion Take motor par para calcular los
puntos (a) y (b) arriba mencionados. El inverter no funciona si no se ha activado Take motor par. Si
agunos valores son incompatibles, o si latalla del motor es més pequefia de la estandar prevista por la
talladel inverter, sevisualizaun mensajede error queindicaun exceso de capacidad numérica(“overflow”),
y serestablece el set de pardmetros precedente en el subment “Mot plate date”.

Nominal voltage

Nominal speed
1765 rpm

Nom frequency

= P
=} =3
T =)

<

Z

Nominal current
4.8 A

Cos phi
0.81

Base voltage P
460 V

Base frequency

<
o
S
I
N

Figura 2.4.1.1: Datos de la placa del motor
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Lista overflow

cODIGO
10 ; 54

3:4
5;8;9;15
16 ; 24

17

18

23

27
28
59

64

66

SIEI

CAUSAS

Larelacion entre los impulsos del Encoder 1 [416] o del Encoder 2 [169] y el nimero de pares de
polos del motor debe ser mayor que 128

El valor de resistencia del estator [436] es demasiado elevado. EI motor no es compatible con la
talla del accionamiento utilizado.

El valor de la inductancia de dispersion [437] es demasiado elevado. EI motor no es compatible
con la talla del accionamiento utilizado.

El valor de resistencia del rotor [166] es demasiado elevado. El motor no es compatible con latalla
del accionamiento utilizado

Los vaores de la tension nominal [161] y de la frecuencia nominal [163] producen un flujo nomi-
nal motor (fuera de tolerancia) demasiado elevado.

Controlar estos valores: € valor de latension nominal es demasiado elevado y/o €l valor de
la frecuencia nominal es demasiado bajo.

Los valores de la tension béasica [167] y de la frecuencia bésica [168] producen un flujo nominal
motor (fuera de tolerancia) demasiado elevado.

Controlar estos valores: el valor de la tension basica es demasiado elevado y/o €l valor de
la frecuencia bésica es demasiado bajo.

Larelacion entre e flujo nominal (tension nominal, frecuencia nominal) y e flujo de trabajo (ten-
sién basica, frecuencia béasica) es demasiado elevado. Controlar los valores de los parametros
susodichos.  El valor de la corriente magnetizante [165] es demasiado elevado. Controle que
sea inferior a de la corriente a plena carga.

El valor de la tension basica es demasiado elevado. Dicho valor debe ser inferior a 500 V
El valor de la frecuencia basica es demasiado elevado. Dicho valor debe ser inferior a 500 Hz

La corriente de trabajo magnetizante [726] es demasiado elevada. Controle que € valor del flujo
nominal (tensién nominal y frecuencia nominal) sea inferior a valor de flujo de trabajo (tension
basica y frecuencia basica). Controle los valores de los pardmetros.

El valor de la corriente magnetizante es demasiado elevado. Controlar que dicho
valor seainferior a de la corriente a plena carga.

En la funcién de proteccién térmica del motor (mend Ovld mot contr) el valor de Motor cont curr
[656] produce corrientes continuas demasiado bajas con respecto a la talla del inverter utilizado.
Esto podria ser debido a un gjuste demasiado bajo del parametro Nominal current [164] (< 0.3 x

IZN)
El valor de la velocidad nominal [162] es erroneo. El valor gjustado produce un valor de desliza-
miento demasiado bajo (o demasiado elevado).

- Lospardmetros cal culados (b) representan eval uaciones aproximadas, que pueden sobrescribirse s
son disponibles los valores dados por € constructor (véase € capitulo “ Parametros del motor”). En
alternativa, estos valores pueden sobrescribirse con los identificados durante e procedimiento de
regulacion automética (véase € capitulo “ Regulacion automética’).

- El guste manual delosvaloresen el submeni “Motor parameter”, o el procedimiento de regulacion
automatica, se efectlian solo después del comando Take motor par. Los valores se sobrescribiran
nuevamente si Takemotor par seactivadespuésdel gjuste manual o € procedimiento de regulacion

automatico.

Ajuste del punto de funcionamiento basico requerido

El gjuste coordinado de Base voltage y Base frequency determina el flujo detrabajoy el umbral inicial
de dehilitacion deflujo. Ajustandolos en un valor equivalente al nominal del maotor se obtiene un funcio-
namiento al flujo nominal en la regidn de par constante y al flujo debilitado a frecuencias mayores
respecto a las de Base frequency. Distintos gjustes permiten el trabajo a un flujo mas bajo (Base
Voltage/Base frequency < Nominal voltage/Nominal Frequency). No esta permitido el funcionamiento
con un flujo mayor que el nominal.

El gjuste de Base voltage y Base frequency avalores superiores alatension nominal y alafrecuencia
nominal serdindicado inmediatamente por un mensgjedeerror ,, Overflow" cuando seintroducelaorden
«Takemotor par».

cap2
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Tension disponible en la salida del accionamiento

El valor Base voltage estambién el valor de latension en salidaen condicidn de debilitacion deflujo. El
maximo valor disponible es determinado por € valor efectivo de latensién principal reducido del mar -
gen de ajustedinamico (LIMITS\Voltage Limits\Dynam VIt Margin).

El gjuste de latensi6n béasica debe pues efectuarse en base ala aplicacion.

Si la aplicacién requiere las méaximas prestaciones estéticas del motor (par y potencia) sin ninguna
exigencia dindmica o de regularidad de par en presencia de disminucion de tension, la tension basica
debe gjustarse en un valor igual alanominal del motor.

Al contrario, si laaplicacidn no puedetolerar ningunafluctuacion de par por disminucionesdetension, la
Base voltage debe gjustarse aun valor inferior a limite minimo de latension de red.

A continuacién se indicados al gunos jemplos con varios gjustes V/f:
Ejemplo 1

Utilizacion de un motor estandar 400V /50 Hz
Basevoltage 400V
Basefrequency 50 Hz (estandar)

El motor trabaja con flujo nominal hasta aproximadamente 50Hz apleno par.

Por encima de esta frecuencia la tension se gjusta constante, el campo se debilitay el motor eroga una
potencia constante aproximadamente equival ente ala potencianominal.

Output Voltage
A

40OV -

»

Freq'uency

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
l
OH

ol
N

» »
P

100% TORQUE 100% POWER

A

Ejemplo 2

Utilizacién de un motor estandar 400V / 50Hz

Laaplicacion requiere unainmunidad total de perturbaciones de par debidos alafluctuacion de tensién
dered.

Basevoltage 400V -15%= 340V
Basefrequency 50Hz -15% = 43 Hz

El motor trabgja con el flujo nominal hasta43Hz (85% de lavel ocidad nominal), erogando €l pleno par.

Por encima de esta frecuencia la tensién se gjusta constante, e flujo se debilitay el motor eroga una
potencia constante aproximadamente equivalente a 85% de la potencianominal.
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Output Voltage
A

OV [

»

Freq'uency

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
l
3H

S
N

< »

Y
A

100% TORQUE 85% POWER

Ejemplo 3

Utilizacion de un motor adecuado al funcionamiento para inverter (aislamiento, velocidad, pérdidas,
etc. ) con posibilidad de conexidén aestrella o atriangulo.

Motor Plate Data:

Nominal voltage 230V (triangulo) / 400 V (estrella)
Nominal current 100 A (tridngulo) / 58 A (estrella)
Nominal frequency 50 Hz

Cosphi 0.87

Nominal power 30 kw (40 HP)

Nominal speed 1450 rpm

M aximum speed 3000 rpm

Caso 3/a

Aplicacion con par constante hasta 1450 rpm y potencia constante hasta 2500 rpm.
Conecte el motor aestrellay utilice un accionamiento AVy4300 (corriente nominal 58 A).
Ajuste el accionamiento como se especificaa continuacion:

Nominal voltage 400V (estrella)
Nominal current 58 A (estrella)
Nominal frequency 50 Hz

Cosphi 0.87

Nominal speed 1450 rpm
Basevoltage 400V
Basefrequency 50 Hz

El motor eroga un par pleno hasta la velocidad nomina y plena potencia (30 kW / 40 HP) hasta la
velocidad méxima.
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Output Voltage
A

40OV -

|
I
|
I
|
I
|
|
|
|
I
|
I
|
I
|
‘ >
50Hz 87Hz Frequency

100% TORQUE 100% POWER
Caso 3/b
Aplicacion con par constante hasta 2500 rpm.

Conecte el motor atriangulo y utilice un accionamiento AVy5550 (corriente nominal > 100 A).
Ajuste el accionamiento como se especificaacontinuacion:

Nominal voltage 230V (estrella)

Nominal current 100 A (estrella)

Nominal frequency 50Hz

Cos phi 0.87

Nominal speed 1450 rpm

Base voltage 400V

Base frequency 87 Hz (jatencion! 50 Hz x 400V / 230 V)

El motor erogaun par pleno hastalavel ocidad maxima con una potencia maxima equival ente aproximar
damente a:

30 kW (40 HP) x 2500 rpm / 1450 rpm 51 kW (69 HP)

Output Voltage
A

400V f--—-—-—— -

»

87Hz Freauency

—>
100% TORQUE t
MAX POWER 172%
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2.4.2. Parametros del motor

DRIVE PARAMETER
Motor parameter

Magnetizing cur
Magn working cur
Rotor resistance
Stator resist

Lkg inductance
Load motor par

GA0424g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Magnetizing cur [A] 165 0.1 999.0 S
Magn working cur [A] 726 0.1 999 S
Rotor resistance [Ohm] 166 0.0001 S S
Stator resist [Ohm] 436 0.0001 S S
Lkg inductance [H] 437 0.00001 | 9.00000 S
Load motor par 251 0 1 Std for 400V
Std for 400V (0)
Std for 460V
GA6060g

S = depende del tamafio del equipo

El submenu “Motor parameter” contiene los parametros usados en la regulacion (Flux model). Estos
pardmetros pueden ser:

- Estimados en base alos datos de la placa del motor utilizando lafuncion Take motor par (véase €
capitulo 1.3.2.2 “Datos de latarga del maotor”).

- Introducidos manualmente si |os valores son disponibles.

- ldentificados durante el procedimiento “ Self-tuning” (véase € capitulo 1.3.3 “Calibrado automati-
cao”).

Ademés es posible cargar autométicamente los datos de la placa, |os parametros del motor y las ganan-
cias adecuadas de los reguladores, s se utilizan motores estandar aconsejados para400V 0 460 V.

Magnetizingcurr Vaor de la corriente de magnetizacién (aproximada a la corriente a vacio) con
tensién y frecuencianominal. Cuando €l inverter esta habilitado, € transitorio de
magnetizacion puede modificarse con un ajuste correcto de los pardmetros M agn
curr boost y Magn ramp time en € meni CONFIGURATION.

Magn working cur Valor delacorriente de magnetizacién correspondiente al ajuste en acto de Base
voltagey Basefrequency.

Rotor resistance Resistenciarotérica del motor en Ohm.

Stator resistance Resi stencia estatorica del motor en Ohm.

Lkginductance Inductancia de dispersion en Henry.

L oad motor par Permite gjustar automéaticamente los datos de laplaca, |os parametros del motor

y lasganancias delosregul adores que corresponden alos val ores delos motores
estandar aconsegjados para400V 0460V .
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Convaloresde M agnetizing curr demasiado bgjos, el motor no suministrael par nominal.

Con valores errados de resistenciarotérica (Rotor resistance) el motor podriatener unavelocidad ines-
table, o no suministrar €l par nominal (Field oriented mode). Laprecision delavelocidad podriaempeo-
rar (Sensorless mode). El procedimiento para el ajuste fin del accionamiento se describe en la

secciéon 1.3. de la puesta en servicio.

Nominal voltage
0

Nominal speed
65 rpm

3
IS
>
<

Nom frequency
Hz

Nominal current

E o
o S
>

Magnetization init logic

Flux ref

t
\’ v

1S min

Stator resist
1,07585 Ohm Ls

Rotor resistance LR
1.07585 Ohm

Magnetizing curr
2.33276 A

Lkg inductance
0.0317009 H
M~

; Flux max
Cos phi —»
0.81 (ramped)
v Flux ref A
Base voltage Flux
460 V
f Flux current
I t
Base frequency
60 Hz
Magn boost curr.
30 %
T
/Eﬂ Ls+Lr
A 4

Dynamic
CEMF

Figura 2.4.2.1: Parametros del motor
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2.4.2.1. Calibrado automatico (Self-tuning)

DRIVE PARAMETER

cap2

Motor parameter

Self-tuning

Descripcion de las funciones

Self-tune 1

Start part 1

Stator resist

Stator resist Nw

Voltage comp limit

Volt comp lim Nw

Comp Slope

Comp slope Nw

Lkg inductance

Lkg inductance Nw

Current P

Current P Nw

Rotor resistance

Rotor resist Nw

Current |

Current | Nw

Take val part 1

Start part 2a

P1 flux model

P1 flux model Nw

P2 flux model

P2 flux model Nw

Magnetizing curr

Magnetiz curr Nw

Flux P

Flux P Nw

Flux |

Flux | Nw

Voltage P

Voltage P Nw

Voltage |

Voltage | Nw

Take val part 2a

Start part 2b

P1 flux model

P1 flux model Nw

P2 flux model

P2 flux model Nw

Magnetizing curr

Magnetiz curr Nw

Flux P

Flux P Nw

Flux |

Flux | Nw

Voltage P

Voltage P Nw

Voltage |

Voltage | Nw

Take val part 2b

Fwd-Rev spd tune

Test T curr lim

Start part 3

Inertia

Inertia Nw

Friction

Friction Nw

Speed P

Speed P Nw

Speed |

Speed | Nw

Take val part 3

ga0425g
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Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Start part 1 676 0 65535 -
Take val part 1 677 0 65535 -
Stator resist [Ohm]| 436 0.0001 9.0000 S
Stator resist Nw [Ohm| 683 S S -
Voltage comp lim [V] 644 0.1 30.0 6.0
Volt comp lim Nw [V] 685 0.1 30.0 -
Comp slope [V/A] 645 0.1 50.0 13.0
Comp slope Nw [V/A] 686 0.1 50.0 -
Lkg inductance [H] 437 0.00001 9.00000 S
Lkg inductance Nw [H] 684 S S -
Current P [%] 89 0.00 100.00 S
Current P Nw [%] 687 S S -
Rotor resistance [Ohm]| 166 0.0001 9.0000 S
Rotor resist Nw [Ohm] 682 S S -
Current I [%] 90 0.00 100.00 S
Current I Nw [%] 688 S S -
Flux P [%] 91 0.00 100.00 S
Flux P Nw [%] 907 0.00 100.00 S
Flux I [%] 92 0.00 100.00 S
Flux I Nw [%] 908 0.00 100.00 S
Voltage P [%] 1022 0.00 100.00 15.00
Voltage P Nw [%] 1024 0.00 100.00 S
Voltage I [%] 902 0.00 100.00 4.00
Voltage I Nw [%] 909 0.00 100.00 S
Start part 2a 678 0 65535 -
Take val part 2a 679 0 65535 -
Start part 2b 680 0 65535 -
Take val part 2b 681 0 65535 -
P1 flux model 176 0.00 1.00 S
P1 flux model Nw 689 S S S
P2 flux model 692 1 20 S
P2 flux model Nw 690 S S S
Magnetizing curr [A] 165 0.1 999.0 S
Magnetiz curr Nw [A] 690 S S S
Fwd-Rev spd tune 1029 1 2 Fwd direct.
Fwd direction (D
Rev direction
Test T curr lim 1048 0 S 20
Start part 3 1027 0 65535 -
Inertia [Kg*m*m) 1014 0.001 999.999 S
Inertia Nw [Kg*m*m) 1030 0.001 999.999 -
Friction [N*m] 1015 0.000 99.999 S
Friction Nw [N*m] 1031 0.000 99.999 -
Speed P [%] 87 0.00 100.00 S
Speed P Nw [%] 1032 0.00 100.00 -
Speed I [%] 88 0.00 100.00 S
Speed I Nw [%] 1033 0.00 100.00 -
Take val part 3 1028 0 65535 -

Descripcion de las funciones

S = Dependedelataladel inverter
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Self-tuning

Start part 1
Take val part 1
Start part 2a
Take val part 2a
Start part 2b
Take val part 2b
Stator resistance

Stator resistance Nw

Voltagecomp lim
Volt comp lim Nw
Comp slope

Comp slope Nw
Lkginductance
Lkginductance Nw

Current P
Current P Nw

Rotor resistance
Rotor resist Nw

Current |
Current | Nw

Flux P
Flux P Nw

Flux |
Flux | Nw

Voltage P
Voltage P Nw

Voltagel
Voltage| Nw

P1 flux model

P1 flux model Nw
P2 flux model

P2 flux model Nw
Magnetizing curr
Magnetiz curr Nw

Fwd-Rev spd tune

SIEI

Calibrado automatico (véase seccion 1.3.3)

Inicio, primerapartedel calibrado automatico.

Adquisicién de los pardmetros después de la primera parte

Inicio, segunda parte del calibrado automético (con rotacién del motor)
Adquisicién de los pardmetros después de la segunda parte

Inicio, segunda parte del calibrado automatico (con motor parado)
Adquisicién de los pardmetros después de la segunda parte
Resistencia estatorica del motor en ohm.

Nuevo valor de la resistencia estatérica del motor en ohm que se identifica
autométi camente.

Valor de lacompensacion de tension

Nuevo valor de lacompensacion de tensién identificado automaticamente
Valor del gradiente de compensacion

Nuevo valor del gradiente de compensacion identificado automaticamente
Inductancia de dispersion en Henry

Nuevo valor de inductancia de dispersion en Henry identificado automética-
mente

Gananciaproporcional del regulador de corriente en porcentaje

Nuevo valor delagananciaproporcional del regulador de corriente en porcenta
jeidentificado automaéticamente

Resistenciarotéricadel motor en onm

Nuevo valor de laresistenciarotéricadel motor en Ohm identificado autométi-
camente

Gananciaintegral del regulador de corriente en porcentaje

Nuevo valor de la ganancia integral del regulador de corriente en porcentaje
identificado automati camente.

Coeficiente proporcional del regulador de flujo indicado en porcentaje

Nuevo valor del coeficiente proporcional del regulador de flujo indicado en
porcentaje e identificado por el autocalibrado

Coeficienteintegral del regulador deflujo indicado en porcentgje

Nuevo valor del coeficienteintegral del regulador de flujo indicado en porcenta
jey identificado por €l autocalibrado

Coeficiente proporcional del regulador de tensién en porcentaje

Nuevo valor del coeficiente proporcional del regulador de tensién indicado en
porcentaje e identificado por el autocalibrado

Coeficienteintegral del regulador de tensién en porcentaje

Nuevo valor del coeficiente integral del regulador de tensién indicado en por-
centgje eidentificado por €l autocalibrado

Primer parametro para definir la curva de magnetizacion del motor
Nuevo valor identificado automaticamente

Segundo pardmetro para definir la curva de magnetizacién del motor
Nuevo valor identificado automaticamente

Valor de la corriente de magnetizacién del motor

Nuevo valor de la corriente de magnetizacién del motor identificado automati-
camente.

Seleccion del sentido de rotacion del € e motor parala prueba Speed Self Tune
(horario/FWD o bien antihorario/REV; horario visto del lado frente al €je mo-
tor).
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Test T curr lim
Start part 3
Inertia

Inertia Nw
Friction
Friction Nw
Speed P

Speed P Nw

Speed |
Speed | Nw

Takeval part 3

iNoral
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Vaor del limite delacorriente de par aplicadadurante la prueba Speed Self Tune.
Comienzo del proceso deautocalibrado del anillo develocidad (Speed Self Tune).
Vaor delainerciaKg*m? = 23.76 |b*ft?).

Nuevo vaor delainerciaKg* m? identificado durante el proceso Speed Self Tune.
Valor delasfriccionesen N*m (1 N*m = 0.738 |b*ft).

Nuevo vaor delasfriccionesen N* midentificado en el proceso Speed Self Tune.
Gananciaproporcional del regulador de vel ocidad en porcentaje.

Nuevo valor delagananciaproporcional del regulador de velocidad en porcenta-
je calculado durante el proceso Speed Self Tune.

Gananciaintegral del regulador de velocidad en porcentaje.

Nuevo vaor de la ganancia integral del regulador de velocidad en porcentaje
calculado durante €l proceso Speed Self Tune.

Adquisicién de los valores de los parametros después del proceso Speed Self
Tune (sobrescriturade los valores corrientes).

Esta memorizacién no es permanente. Utilizar el comando “ Save Parameters’ en
BASIC MENU o SPEC FUNCTIONS para salvar en la memoria de manera perma:
nente.

Se efectia un control de la gama de valores de |os pardmetros identificados a traves
del procedimiento de calibrado automético: si €l valor pasaloslimites, sevisualizaun
mensagje de error como “parameter_name range error”. Sigue la lista de los
identificadores de parametros. Rs(resistenciaestatérica), DTL (compensacion deten-
sién), DTS (gradiente de compensacién), Ls (inductancia de dispersion), U (tensién
usada durante el calibrado Rr), Rr (resistenciarotérica), PIS (ganancia proporcional
del regulador de corriente) y 11S (gananciaintegral del regulador de corriente).

Véased capitulo 1.3.3. «Regulacion automaticax» parael procedimiento del funcio-
namiento en caso de error “ parameter_name range error”.

2.4.2.2. Sensorless

DRIVE PARAMETER
Sensorless

Low speed factor
Sls speed filter

Flux corr factor
GA0426g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Low speed factor 646 0 32000 5000
Sls speed filter [s] 643 0.01 0.50 0.01
Flux corr factor 647 0.50 1.00 0.90
GA6070g
L ow speed factor Este parametro influencialas prestaciones de laregulacion abajavel ocidad (2%

de la velocidad nominal). Si € inverter no puede suministar el valor del par
reguerido abajavelocidad, deberd aumentarse el pardmetro. Los valores dema-
siado altos de este pardmetro pueden causar inestabilidad.
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Sls speed filter Este pardmetro representa la constante de tiempo del filtro pasa-bgjo para la
velocidad estimada. Aumentando este pardmetro es posible reducir el nivel de
las interferencias de la velocidad estimada; sin embargo se tiene una disminu-
cion deladinamicadel control de lavel ocidad.

Flux corr factor Este pardmetro es un factor de correccion del flujo del rotor estimado. En caso
de unacargacon gran inerciao en funcionamiento regenerativo, se puede verifi-
car unainestabilidad de lavelocidad gue se evita disminuyendo dicho factor.

Figura2.4.2.2.1: Sensorless

Flux model 001 s

Flux corr factor
0.9 ::

—>

Actual speed

Flux Estimated speed
for Sensorless mode

Working A\
Flux

Dead time compensation

5000
_ Output voltage
I I\?agn
F Y
5
13 VIA
< Voltage:command
to PWM
6V,
2.4.2.3. Control “V/f costante”
DRIVE PARAMETER
V/i control
V//f shape
GA0427g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
V/f shape 712 0 3 V =Kef"

V =Kef "’ (0)

V= Kef s

V = Kef V7

V=Kef*

GA6075g
V=k*f1.0
Y] Vif shape
Base voltage
460 V

Base frequency
60 Hz
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VIf shape Fundamental mente existen cuatro tipos diferentes de caracteristicas V/f, que
pueden gjustarse con este parametro. El parametro especifica la caracteristica
entre el ceroy larodillade la curva caracteristica.

TypeO
Typel
Type 2
Type3

V =K . f 0 (utilizar esta seleccion de precargas a par constante)
V=K.
V=K.
V=K.f20

El criterio para seleccionar las caracteristicas V/f disponibles seindicaen lasiguiente tabla.

Caracteristicas Tipo de carga
0 Carga de par constante en toda la gama completa de velocidad
1 Carga mixta entre los tipo 0y 3
2 Carga mixta entre los tipo 0y 3
3 Carga con par proporcional a la velocidad al cuadrado,
por ejemplo ventiladores y algunos tipos de bombas

2.4.2.3.1. Boost de tension

V/f control

Voltage hoost

a6080e

VIt boost type
Manual boost
Actual boost

GA0428g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
VIt boost type 709 0 1 Manual
Manual (0)
Automatic
Manual boost [%] 710 0.0 10.0 0.0
Actual boost [%] 711 0.0 100.0 —
GA60859g

Actual boost

A

Voltage Boost

VIt boost type
Manual

Manual boost

1 %,

Laresistencia del envolvimiento del estator causa una caida de tension en el motor, que provoca una
reduccién del par a bgja velocidad. Se puede compensar este defecto aumentando la tension en este
campo de velocidad. Lacompensacion se efectia en el campo completo de lavelocidad y en funcion de

lacorriente de salida.
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VIt boost type Seleccion del tipo de Boost:
Manual El Boost se gjusta manual mente con Manual boost
Automético El Bost se deriva de |los parametros Motor

Manual boost Valor en porcentgje de Nominal voltage [161]. El Boost de tension especifica
do es independiente de la caracteristica V/f seleccionada (parametro 712).
Actual boost Boost de tension en acto como porcentaje de Nominal voltage.

2.4.2.3.2. Compensacion del deslizamiento

Slip comp type
Manual slip comp
Actual slip comp
Slip comp filt
Motor losses

GA0429g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Slip comp type 722 0 1 Manual
Manual (0)
Automatic
Manual slip comp [rpm] 723 0 200 0.0
Actual slip comp [rpm] 724 -400 +400 0
Slip comp filter [s] 725 0.003 0.300 0.030
Motor losses % 727 0.0 20.0 0.0

GA6090g

Actual slip comp

Torque Slip Compensation

Slip comp type Motor losses
Manual 0 %

Manual slip comp
0 rpm

+p
< » Speed Slip comp filt
0.03 s

Al cargar el motor asincrono, después del efecto del deslizamiento, |a velocidad mecanica cambia en
funcién de lacargaaplicada. El error de velocidad se reduce compensando el deslizamiento.

Durantelaregulacion delacompensacion del deslizamiento el inverter no debe estar al limite de corrien-
te. En este caso € calibrado no es posible.

Valores de compensaci én demasiado altos pueden generar fendmenos de inestabilidad del motor.

Las pérdidas en el motor hacen que el valor de Actual slip comp sea diferente de cero aunque s €
inverter no esta cargado. El pardmetro M otor losses se usa para llevar la compensacion a cero con €
motor gque funcionaa vacio.
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Slip comp type Seleccion del tipo de compensacion del deslizamiento:

Manuae Compensacion manual

Automético Compensacién automética basada en los datos de la placadel motor
Manual dlip comp Compensacién que se emplea cuando € motor abastece el par nominal.

Actual dlip comp Compensacion del deslizamiento en acto indicadaen rpm.

Slip comp filt Cuando la cargaaplicada cambiaimprovisadamente, lacompensacion del desli-
zamiento puede causar oscilaciones, el efecto se puede compensar con este pa-
rametro.

Motor losses % Con un motor al vacio unaposible compensacion del deslizamiento seanulacon
este pardmetro.

2.4.2.3.3. Busqueda V/f spd

V/f control
V/f spd search
Spd srch time

Flux srch time
Spd auto capture
Delay auto cap

Delay retrying
GA0430g
Parameter No. Value Standard

min max Factory Configuration
Spd srch time [s] 893 0.01 10.00 10.00
Flux srch time [s] 894 0.01 20.00 1.00
Spd auto capture [FF] 895 -32768 32767 1500
Delay auto cap 896 0 10000 1000
Delay retrying 897 0 10000 1000

GA6091g

Estafuncién permite reactivar autométi camente el accionamiento después de unaalarmamomentaneade
“Retrying”.

Los mismos parametros se pueden utilizar para efectuar el enganche de un motor ya en rotacién
“Autorestart”.

Retrying: la alarma que origina el bloqueo momentaneo del accionamiento, por ejemplo debido a un
hueco de red “Undervoltage”, debe programarse como “LATCH=0OFF" (Meni CONFIGURATION /
ProgramaAlarma).

Autocapture: el enganche de un motor en rotacién, por € emplo en caso de conmutacién dered ainverter,
se activa gjustando “ Auto capture = ON” (Ment ADD SPEED FUNCT).

Spd srch time Determina la velocidad de variacién de la frecuencia en salida del inverter.
Representa el tiempo durante €l cual se actuaria una variacion de frecuencia de
cero a la frecuencia nomina del motor s la corriente de salida fuese igual a
aquéllanominal del motor.
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Flux srch time Determinalavelocidad de variacion del flujo de méaguina. Representael tiempo
durante el cual se actuaria una variacion de flujo de cero ad flujo nominal del
motor si lacorriente de salidafueseigual aaguéllanominal del motor.

Delay retrying Tiempo de atraso paraladesmagneti zacion ddl motor (en caso defuncidn “retrying”).
Spd auto capture Representalavelocidad inicial de blsguedadelasincronia.
Delay auto cap Tiempo de atraso para la desmagnetizacién del motor antes de efectuar |a bus-

gueda de la sincronia (en caso de funcién de “ auto capture”).

Reactivacion automatica después de una alarma momentanea: Retrying

Antes de empezar el proceso de reenganche del motor en rotacién hay que esperar la desmagnetizacion
del motor mismo; esto se necesita para evitar problemas en el suministro de corriente de contrafase con
corrientes elevadas y consiguientes intervenciones de la alarma de Overcurrent, ademés de violentos
golpes de par del motor.

El tiempo de desmagnetizaci6n se puede gjustar en ms mediante €l parametro Delay retrying.
En general, tanto méas grande es € mator tanto mas alto debe ser el tiempo.
Valores demasiado bajos de Delay retrying originan altas corrientes de insercion.

Después del proceso de desmagnetizacion empieza la fase de reenganche en velocidad. Sobre esta fun-
cion influyen también los pardmetros Spd srch timey Flux srch time.

El proceso empieza suministrando al motor unafrecuenciaigual aaquéllaque el inverter estaba suminis-
trando antes de laintervencion de la alarma, por lo tanto aumentara el flujo de méquina que tendera a
acanzar el valor correspondiente alafrecuencia de salida (caracteristica V/f).

Si durante esta fase la corriente de salida se mantiene elevada con respecto a la corriente nominal del
motor, hay que disminuir lafrecuencia de saliday decelerar lavelocidad de incremento del flujo.

Reenganche de un motor ya en rotacién: Autocapture

El proceso es similar alo indicado arriba, pero € tiempo de desmagnetizacién se gjusta mediante €l
pardmetro Delay auto cap y lavelocidad inicial de busgueda de la sincroniamediante Spd auto capture
en rpm.

Ejemplo: conmutacién de un motor (4 polos) conectado directamente en red (CA 50HZz) sobre el inverter.
- Habilitar lafuncion Autocapture (meni ADD SPD FUNCT).

- Ajustar Spd auto capture= 1500

- Inverter en condiciones de STOP

- Desconectar el motor de lared y conmutarlo en € inverter

JATENCION! En ningUlin caso se puede aplicar tensiéon en lasalidadel inverter (en los bornes U2 —
V2 —W?2). Por lo tanto la conexién directa entre entrada y salida (Bypass) no esta
permitida. Cuidarse de |as secuencias de contactos de cambio entre red e inverter.

- Dar €l comando de START d inverter.

Eventual mente se puede actuar sobrelos pardmetros Spd srch timey Flux srch time, como mencionado
arriba.

ATENCION! Cuando se seleccionaestafuncion el accionamiento se activardautomati camente con
su normal funcionamiento, una vez que la potencia o la alarma se hayan restabl eci-
das. Esta funcion se debe utilizar silo para aplicaciones que no impliquen peligrosa
personas 0 a maguinarias durante la reactivacion automatica. De todos modos hay
gue tomar en cuentalas reglas de seguridad en vigor.
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2.4.2.3.4. Funcionde flujo

V/f control

Energy save

Enable save eng
Lock save eng

V/f flux level
Flux var time
GA0431g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable save eng 898 0 1 Disabled
Disable 0)
Enable
Lock save eng 899 0 1 OFF
OFF (0)
ON
V/f flux level [%] 900 0 100 100
Flux var time [s] 901 1 100 10

GA6092g
*  Este pardmetro se puede asignar a unade las entradas digitales programables

** Este parametro se puede asignar a una de | as entradas anal égicas programables

Esta funcion permite regular € flujo del motor para reducir las pérdidas de cobre y de hierro y para
obtener un ahorro de energia cuando la carga necesita un par reducido con respecto a par nominal.

Enablesaveeng Enable Funcion ahorro energético habilitada
Disable Funcion ahorro energético deshabilitada

L ock saveeng Este comando habilita (ON) lafuncion de flujo mediante entradadigital, teclado
0 bien Bus

V/F flux level Valor en porcentaje del flujo del motor

Flux var time Tiempo necesario paraobtener lavariacion deflujo.

ENERGY SAVE

Enable save eng
Disable

Lock save eng

V out

Off

VIf flux level
100 %

Flux var time

Estafuncién se activamediante“Enablesaveeng” utilizando lainterface serie o bien el teclado. Usando
e parametro V/f flux level se puede gjustar el valor en porcentgje del flujo que se quiere obtener con
respecto aaquéllo nominal.

Por medio de Flux var time se puede agjustar el tiempo de variacion del flujo, desde el valor nominal a
aquélo reducidoy viceversa.
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2.5. REFERENCIAS (INPUTS VARIABLES)

Losinverter delaserie AVy ofrecen laposibilidad de gjustar |as referencias paralarampay e regulador
develocidad en dimensiones distintas:

- enporcentaje respecto a Speed base value

- enunadimension que € usuario puede definir independientemente mediante el Factor funcién, por
gemplo como velocidad en m/s. En las condiciones de suministro estandar se expresan en rpm (giros
por minuto).

Pero esclaro queinteriormente el valor es siempre €l mismo, independientemente de la el eccidn efectuar
da. Esto significa que cada otra referencia se sobrescribe con €l valor actual.

Ejemplo:

Un motor tiene como velocidad méxima 1450 rpm. Esta corresponde a 100%, y a mismo tiempo a un
valor definido por e cliente de 10.000 piezas por hora.

Llevando lareferenciaal 50%, se abtiene la variacion automaticadel otro valor, 5.000 piezas por hora.

Latabla que sigue evidenciala combinacién. Cada otro pardmetro se sobrescribe en caso de variacion.

Parametros con el mismo valor No. Dimension
Ramp ref 1 44 Segun el factor funcién
Ramp ref 1 (%) 47 %
Speed input var* 44 Segun el factor funciéon
Speed input perc* 46 %o
Ramp ref 2 48 Segun el factor funcion
Ramp ref 2 (%) 49 %
Speed ref 1 42 Segun el factor funcion
Speed ref 1 (%) 378 %
Speed ref var* 115 Segun el factor funcién
Percent ref var* 116 Yo
Speed ref 2 43 Segun el factor funcién
Speed ref 2 (%) 379 %

a6095e

* Definido en el meni DRIVECOM

2.5.1. Referencia a la rampa (Ramp ref)

INPUT VARIABLES

Ramp ref
Ramp ref 1

Ramp ref 1
Ramp ref (1%)

Ramp ref 2

Ramp ref 2

Ramp ref 2 (%)
GA0450g

Conlareferenciaalarampa, se gjustalavelocidad que el inverter debe alcanzar alaconclusion delafase
deacderacion. Variacionesdelareferenciaalarampaseindican con lostiempos de rampapresel eccionados.
La entidad de la referencia a la rampa determina la entidad de la velocidad del motor. El sentido de
rotacién esté determinado por € signo de referencia.
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Min Speed Limit
Speed limited

o Speed Speed

Speed min amount
0 rpm ¢ ¢
Ramp ref 1
0 rpm Speed min pos
0 rpm

Zero In=0 Ramp Reference Zero Out=0
l l Ramp output (d)
Enab multi spd Enab motor pot T T
p—o—o—— > -
- -
F F
o

Speed min neg
0 rpm

Ramp ref 2
i 0 1

pm

Dig input term 11

A 4
0 Speed Ramp ref (d)
— ) Quick stop
p— t COMMAND JOG function
Rampref2 |—/— 7 — Speed input]
Multi speed Mo!orfpote‘r.mometer Jog + -
function unction —0~5__rRamp input
Joi - Jog

selection

Ramp ref 1

!

Figura 2.5.1.1: Referencias a larampa

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Ramp ref 1 [FF] 44 -2*P45 +2%P45 0 Analog input 1
(Terminals 1 + 2)*
Ramp ref 1 (%) 47 -200.0 +200.0 0.0
Ramp ref 2 [FF] 48 -2*P45 +2%P45 0 *
Ramp ref 2 (%) 49 -200.0 +200.0 0.0
Ramp ref (rpm) 110 -32768 +32767 - o
Ramp ref (d) [FF] 109 -32768 +32767 -
Ramp ref (%) 111 -200.0 +200.0 -

GA6100g
* Esta funcidn se puede gjustar en una entrada analdgica programable. En la fabrica se preve ya una configuracion en
los bornes indicados. El gjuste puede modificarse por exigencias especificas de empleo.

**  Este pardmetro se puede gjustar en una salida anal6gica programable.

Rampref 1 Referencia 1 paralarampa. El vaor introducido concuerda con Factor funcién.
Rampref 1 (%) Referencia 1l paralarampa, valor en porcentaje de Speed base value.

Ramp ref 2 Referencia 2 paralarampa. El valor introducido concuerda con Factor funcion.
Ramp ref 2 (%) Referencia 2 paralarampa, valor en porcentgje de Speed base value.

Ramp ref (rpm) Referenciatotal paralarampaen rpm (giros por minuto).

Ramp ref (d) Referenciatotal paralarampa, dimension impuestapor e Factor funcion.
Ramp ref (%) Referenciatotal paralarampa, en porcentaje de Speed base value.

Lareferenciatotal paralarampaRamp ref esel resultado de la sumadelos valores con sefial de Ramp
ref 1y Ramp ref 2 (Véasefigura2.5.1.1).

Ejemplo 1: Ramp ref 1 =+ 50% Ramp ref 2=+ 30%
Ramp ref =50% + 30% =80%
Ejemplo 2: Ramp ref 1 =+ 40% Ramp ref 2 = - 60%

Rampref =40%-60% =-20%
Paraasignar lareferenciamediante bornes, pueden utilizarse sefialescon 0...10V, 0...20mA y 4...20 mA.

Los parametros Ramp ref (rpm), Ramp ref (d) y Ramp ref (%) se refieren también a una posible
velocidad minima gjustada. Cuando se eligen las funciones «Motopotencidmetro» o «Multi speed» se
emplean lasrelativasreferencias.
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2.5.2. Referencias de velocidad (Speed ref)

INPUT VARIABLES

Speed ref

Speed ref 1

Speed ref 1

Ramp ref (1%)

Speed ref 2
Speed ref 2
Speed ref 2 (%)
GA0460g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Speed ref 1 [FF] 42 -2*P45 +2%P45 0 Ramp output *
Speed ref 1 (%) 378 -200.0 +200.0 0.0
Speed ref 2 [FF] 43 -2*P45 +2%P45 0 *
Speed ref 2 (%) 379 -200.0 +200.0 0.0
Speed ref (rpm) 118 -32768 +32767
Speed ref (d) [FF] 115 -32768 +32767 o
Speed ref (%) 117 -200.0 +200.0

GA6105g

* Esta funcion se puede gjustar en una entrada anal6gica programable. En la fabrica se preve ya una configuracion.

El gjuste se puede modificar por exigencias especificas de empleo.

**  Este parametro se puede ajustar en una salida analégica programable.

Speed Draw

Max Speed Limit

function

Speed limited

Speed ratio
1000

Speed ref 2
0 0 rpm

From Ramp reference
generation

Enable ramp

—»—>0C °

A 4

Speed ratio

+

)
Speed max pos

Speed ref (d!

T

Speed Regulator

T

Speed ref 1
0 rpm

10000

s &
(v
S

cap2

Spd draw out (d)

Speed max neg

SENSORLESS ALGHORITHM

Regulation mode
Sensogess Py

Speed Feedback

Encoder 1 Speed bk sel
Enc 1 speed iel riente
T
Encoder 2
Enc 2 speed

[ressrsa@ | [

To Torque regulator

ol

A 4
Speed reg output

Droop compensation

+ Load comp
i 0%
Droop gain
0%

Figura 2.5.2.1: Referencias de velocidad
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Lareferencia de velocidad da a accionamiento la vel ocidad deseada, que sigue lamarcha de lareferen-
cia. Esto sucede sdlo cuando € par disponible es suficiente. En ese caso € funcionamiento funcionaen el
l[imite de corriente hasta al canzar lavel ocidad ajustada. Laentidad de lareferenciade vel ocidad determi-
nalaentidad de lavelocidad del motor, el signo determina el sentido de rotacién.

Speedref 1 Referencia 1l develocidad. El valor introducido concuerdacon € Factor funcién.
Speed ref 1 (%) Referencia 1 de velocidad, valor en porcentaje de Speed base value.

Speed ref 2 Referencia 2 de velocidad. El valor concuerda con el Factor funcion.

Speed ref 2 (%) Referencia 2 de velocidad, valore en porcentaje de Speed base value.

Speed ref (rpm) Referenciatotal de velocidad rpm (giros por minuto).

Speed ref (d) Referenciatota de velocidad, dimensiénimpuestapor e Factor funcion.
Speed ref (%) Referenciatotal de velocidad, en porcentaje de Speed base value.

Lareferenciatotal de velocidad es el resultado de la suma de los valores, con |os respectivos signos de
Speed ref 1 y Speed ref 2.

Ejemplo1l: Speedref 1=+ 50% Speed ref 2=+ 30%
Speed ref = 50% + 30% = 80%
Ejemplo2: Speedref 1=+ 40% Speed ref 2 =- 60%

Speed ref = 40% - 60%

- 20%

Para la asignacion de la referencia mediante bornes, pueden utilizarse sefiales con 0...10V, 0...20 mA y
4..20 mA.

Lareferenciade velocidad se limitaalos valores maximosy minimos admitidos.

Cuando se habilitalarampa (parametro Enableramp = Enabled), laentradade referenciaSpeed ref 1 se
conecta autométicamente con la salida de larampa.

2.5.3. Referencias de corriente de par (T current ref)

INPUT VARIABLES

T current ref

T current ref 1
T current ref 2

GA0470g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
T current ref 1 [%] 39 o o 0 Speed reg
output *
T current ref 2 [%] 40 o o 0 *
T current ref [%] 41 -500 +500 - o
GA6110g

* Esta funcién se puede gjustar en una entrada analégica programable.
**  Este pardmetro se puede gjustar en una salida anal6gica programable.
***  Este valor depende de «Full load torque curr Flt 100mf» (\Véase capitulo 2.9).
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T current ref
Curr limit state
A
T current lim +
136 %

From Speed regulator (Enable spd reg
- S o
T

Torque current regulator

’/ To Motor Control
—>

\ 4
Y

9

T current lim -
136 %
T current ref 1
0 %

T current ref 2
0 %

Figura 2.5.3.1: Referencias de corriente de par

La entidad de la referencia de corriente es proporciona a la corriente activa del motor, y determina la
entidad del par, € signo indica el sentido del par. Enlamayoriade casos T curret Ref 1 provienedela
salidadel regulador de velocidad. T current ref 2 puede usarse como valor de correccion.

Tcurrentref 1 Primerareferenciade corriente.
Tcurrentref 2 Segundareferenciade corriente.
T current Ref Referenciatotal de corriente.

Tcurrent ref, Tcurrent ref1, T current ref 2 seexpresan en porcentgje de “ Full load torque curr
Flt 100mf” (véase capitulo 2.9).

Lareferenciatotal de corriente es el resultado delasumade los valores, con los respectivos signosde los
pardmetros T currenref 1y T current ref 2.

Ejemplol: T currentref 1=+ 50% T current ref 2=+ 30%
Tcurrentref = 50% +30% = 80%
Ejemplo2: T currentref 1=+ 40% T current ref 2 =- 60%

Tcurrentref = 40%-60% = -20%

Paralaasignacion de lareferencia mediante bornes, pueden utilizarse sefialescon 0...10V, 0...20 mA y
4...20 mA.

Lareferenciade corriente selimitaa valor maximo admitido.
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2.6. LIMITES (LIMITS)

2.6.1. Limites de velocidad (Speed Limits)

Speed min amount
Speed max amount

Speed min pos
Speed max pos
Speed min neg

Speed max neg
GA0480g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Speed min amount [FF] 1 0 27 1 0
Speed max amount [FF] 2 22 -1 5000

Speed min pos [FF] 5 0 27 1 0

Speed max pos [FF] 3 0 2 1 5000

Speed min neg [FF] 6 0 22 -1 0

Speed max neg [FF] 4 0 2% .1 5000

Speed limited 372 0 1 *

Ay6115
* Esta funcion se puede gjustar en una salida anal6gica programable.

Speed min amount Ajustalavelocidad minima, en ambos sentidos de rotacién. No es posible bajar
por debajo de este valor; la funcion opera en la entrada de la rampa, indepen-
dientemente de |a referencia gjustada. Cuando se cambia €l parametro Speed
min amount, sellevan al mismo valor también |los pardmetros Speed min posy
Speed min neg. Si después se cambia uno de estos parametros, es vaida la
Ultimavariacion. El valor aintroducir depende del Factor funcién.

Speed maxamount  Ajustalavelocidad méaxima, paraambos sentidos de rotacion. Lafuncion opera
en laentrada del regulador de velocidad, y tiene cuentatanto de las referencias
gue provienen delarampa, como delasintroducidas directamente (V éasefigura
2.5.2.1). Cuando se cambia el pardmetro Speed max amount, sellevan a mis-
mo valor también |os pardmetros Speed max posy Speed max neg. Si uno de
estos dos cambia de nuevo, permanece valida la Ultima variacion. El valor a
introducir depende del Factor funcion.

Speed min pos Ajustalavelocidad minima, parael sentido de rotacion horariadel motor. No es
posible bajar por debgjo de este val or, independientemente delareferenciagus-
tada. Lafuncién operaalaentradadelarampa(véasefigura2.5.1.1.) El valor a
introducir depende del Factor funcion.

Speed max pos Ajusta la velocidad maxima, para el sentido de rotacion horaria del motor. La
funcién opera a la entrada del regulador de velocidad, y tiene cuenta, tanto de
las referencias que provienen de larampa, como delasintroduci das directamen-
te (véasefigura2.5.2.1). El valor aintroducir depende del Factor funcion.

Speed min neg Ajusta la velocidad minima para el sentido de rotacién antihoraria del motor.
Independientemente de lareferencia ajustada, no es posible bajar por debajo de
estevalor. Lafuncion operaen laentradade larampa (véasefigura2.5.1.1.). El
valor aintroducir depende del Factor funcién.
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Speed limited

iNotal
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Ajustalavelocidad méaxima, para el sentido de rotacion antihoraria del mo-
tor. Lafuncion operaen laentrada del regulador de velocidad, y tiene cuenta
tanto de lasreferencias que provienen de larampa, como de las introducidas
directamente (véase figura2.5.2.1.). El valor aintroducir depende del Factor
funcion.

Sefial que por el momento lareferencia esta limitada por los valores minimosy
maximos arribaindicados.

Speed limited Lareferenciaen e momento quedalimitada, porque €l
valor requerido esta sobre los limites gjustados.
Speed not limited Lareferenciase encuentradentro loslimites ajustados.

L os pardmetros Speed min amount, Speed min posy Speed min neg trabgjan enla
referenciaRamp Ref 1, en las funciones Motopotenciometro y Multi speed, pero no
trabajan en lareferenciaRamp Ref 2.

2.6.2. Limites de corriente (Current limits)

Cap?

T curm lim type
T current lim [%]
T cument lim +
T current lim -
InuseT currlim +
InuseT currlim -
Current limit red
Torque reduct
GA0490g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
T curr lim type 715 0 1 T lim +/-
T lim + / - (0)
T lim mot gen
T lim VDC Ctrl
T current lim [%] 7 0 o S ok
T current lim + [%] 8 0 e S ok
T current lim - [%] 9 0 otk S P
Curr limit state 349 0 1 Digital output5
Curr. limit not reached| ok ok
Curr. limit reached
In use Teur lim+ [%] 10 0 ok ok
In use Teur lim- [%] 11 0 otk
Current lim red [%] 13 ok ok 100
Torque reduct 342 1 Not act. *
Not actived| (0)
actived|

* Estafuncion se puede gjustar en unaentradadigital programable.

GA6120

** Este parametro se puede gjustar en una entrada anal 6gica programable.
*** Egtafuncion se puede gjustar en unasalidadigital programable.
***% Egte valor depende de «Full load torque curr FIt 200mf>» (V éase capitulo 2.9.).
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El limite de corriente operaalaentradadel regulador de corrientey serefiere slo alacorriente activadel
accionamiento.

T curr lim type Este pardmetro determina el limite de corriente del inverter.
T lim +/- El limite de par positivo activoesT currenlim +y €
l[imite de par negativo activoesT current lim -.
T lim mot/gen Con estafuncion se tienen tres condiciones posibles:
1- Si lavelocidad del motor es>+1% de M otor nom speed,

e limite de par positivo activoes T current lim +y €l
limite de par negativo activoes T current lim -.

2- Si lavelocidad del motor es < - 1% de Motor nom
speed, € limite de par positivo activoesT current lim
-y el limite de par negativo activoes T current lim +.

3- Si -1% deM otor nom speed < velocidad motor < +1%
de Motor nom speed, €l limite de par positivo activo
esT current lim +y € limite de par negativo activo es
T current lim +.

T lim VDC Ctrl Activalafuncion de control detension DC link (menu
FUNCTIONS/VDC contral f).

torque torque
T current lim + T current lim + T current lim +
T current lim -
speed speed
Tcurrent lim -
T current lim - T current lim -
T current lim +
-1% of Motor nom speed +1% of Motor nom speed
Figura2.6.2.1: Limites de par con T curr lim type =T lim +/-
Con el modo “Sensorless’ existe también lasiguiente limitacion interna:
iNoral El parémetro Full load curr [179] se gjusta con un valor igual a del parametro

Nominal current [164] del motor.
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T current lim

T current lim +

T current lim -

Curr limit state

InuseTcur lim +
InuseTcur lim -
Currentlimred

Torquereduct

cap2

w, = Velocidad @ Base frequency w

SIEI

Torque current (% I )

$»  Speed

A = Steady state operation
B = Dynamic operation ( accel./ decel. only )

Figura 2.6.2.3: Limites de corriente con el modo Sensorless

, = 25 X W,

oo3:0,2><wB w, = 0,02 x w,

B

4

= Corriente de par con Base voltage [167], Base frequency [168]

ITB = \/(ll\)z - (lll/tW(Jfk)Z

031

Donde: I, = Nominal current [164]

N

IUyome = Magn working curr [726]

Impostacion smétricade limite de corriente paraambos sentidos de la corriente.

Cuando se cambia el parametro T current limit, sellevan a mismo valor tam-
bién los parametros T current lim +y T current lim -. Si uno de estos dos
pardmetros cambiade nuevo, quedavdlidala tltimavariacion.

Impostacion del limite de corriente del inverter para €l sentido positivo de la
corriente (rotacion en sentido horario y frenado en sentido antihorario).

Impostacion del limite de corriente del inverter para €l sentido negativo de la
corriente (rotacion en sentido antihorario y frenado en sentido horario).

Tcurrentlim, T current lim+y T current lim - se expresan en porcentaje de
“Full load torque curr FIt 100mf” (véase €l capitulo 2.9).

Sefalizacién de estado, si € inverter trabaja con la corriente ajustada en €l
Iimite de corriente, o no.

Current limit reached El inverter trabajaen el limite de corriente.
EILED “I " estailuminado.
Current limit not reached El accionamiento no trabajaen € limite.

Sefalizacion del valor del limite de corriente positivo en uso.
Sefalizacién del valor del limite de corriente negativo en uso.

Ajuste del porcentajede T curren lim+/-, que esta activo en lafuncion Torque
reduct (reduccién de par).

Eleccion de la reduccion de par. Esta funcion puede gjustarse en una entrada
digital programable. Cuando se encuentraactivalareduccion de par, € limitede
corriente se modifica segln el porcentaje gjustado con Current lim red.

High Reduccion de par no activa
Low Reduccion depar activa

Descripcion de las funciones
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Ejemplo par lafuncion de los parametros Current lim red y Torquereduct
Tcurrentlim (0T current lim +/-) = 80%

Current limred = 70%

Torquereduct = High (no activa) Limite de corriente= 80%
Torquereduct = Low (activa) Limite de corriente= 70%

El valor paraT current lim puede gjustarse en el BASIC MENU.

2.6.3. Limites de flujo (Flux limits)

[Flux level |
GA0491g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Flux level 467 0.00 100 100 *

GA6121g

* Este parametro puede asignarse a una de las salidas y ingresos anal 6gicos programables.

Flux Level Limite en porcentagje dd flujo de trabgjo. El flujo de trabajo se calculainterna
mente seglin los gjustes de Base Voltage y Base Frecuency.

Véase aun el parrafo 2.10 “Regulacion de flujo”.

2.6.4. Limites de tension (Voltage limits)

LIMITS

Voltage limits

Dynamic vit margin |
GA0492g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Dynamic vlt margin [%] 889 01.00 10.00 01.00

GA6122g

Dynam vit margin Corresponde a margen de regulacion dindmico de la tension segiin aquéllo
nominal disponible.

Si se gjusta una Base voltage similar oigual a valor efectivo delared, Dynam vIt margin representael
margen permitido por laregulacién de tension para que pueda actuar en variaciones rapidas de corriente
después de tomas de carga de gran velocidad.

Unvalor del 5% permite unatoma de carga muy rapida con perjuicio de latensién de saliday puesdela
potenciade salida (reduccién potenciade salida).

El valor minimo (1%) permite obtener la méximatension de salida (alrededor del 98%) de latension de
red pero con perjuicio de lacalidad de la respuesta dinamica.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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2.7. CIRCUITO DE RAMPA (RAMP)

Speed Ramp + Speed
O
t Ramp -

0 t o
Ramp ref 1 Zero Ramp +/- delay Reference Ramp Zero To Speed
0 rpm — 100 ms
T ﬂ T (Enable ramp D i
A I
— - i‘c: Freeze ramp Ramp disabled
amp ref (d) COMMAND Ramp output (d)
Acc delta speed
100 rpm Linear
"Acc delta fime Quick stop
1s Enab multi rmp
/—\ P Ve
A F ";J
Dec delta speed
100 rpm —
Dec delta time A
1s
QStp delta time Speed Multi Ramp Function
T o
. p delta spee
B — 1000 rpm
—1
} S-shape
>
t
S shape t const
500 ms
S acc tconst
500 ms
S dec toonst
500 ms
b

S-shape
for Multi Ramp

Figura 2.7.1: Circuito de rampa

Larampa (integrador delareferencia) determinael tiempo de aceleraciony decel eracion del accionamiento.
L ostiempos pueden gjustarse de maneraindependiente.

Para una parada répida, se dispone de otrarampa, que se puede activar sdlo através de unalineaserie o
Bus de campo (Quick stop), o bien mediante mando de tablero de borne (Fast stop).

Laformade larampa puede ser lineal o en formade S.

Las referencias se pueden gjustar en distintos modos:
- conlasreferencias Ramp ref 1 y/o Ramp ref 2
- conlafuncién Multi speed

- conlafuncién Motopotenciémetro

El generador de rampa puede usarse en configuracion “ Stand alone” . Cuando el generador de rampa esta
inhabilitado (Enable ramp=Disabled), los comandos “Enable drive, Start/Stop y Fast stop” no tienen
mas influenciaen el generador de rampa. En estas condiciones, €l generador de rampa se puede utilizar
separadamente.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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2.7.1. Aceleracién, deceleracion, parada rapida

Acc delta speed
Acc delta time

Dec delta speed
Dec delta time

Qstp delta speed
Qstp delta time

GA0510g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Acc delta speed [FF] 21 0 27 -1 100

Acc delta time [s] 22 0 65535 1
Dec delta speed [FF] 29 0 27 - 100

Dec delta time [s] 30 0 65535 1
Qstp delta speed [FF] 37 0 27 1 1000

Qstp delta time [s] 38 0 65535 1

GA61259
Speed

Acc delta speed [21]
Acc delta time [22]
Dec delta speed [29]
Dec delta time [30]

<
\
\
\
N
\
\
\
\
\
\
\—s
N
\
N
\
w
E- -
S W N -

2 / Times]

N
N
N, 1
N 47
N I
N, 1 1
. ;
\\ ’l
N 3|/
N
N
.

__________

Figura2.7.1.1: Aceleracion, deceleraciony Quick stop

Acc delta speed
Acc deltatime

Dec delta speed
Dec deltatime

QStp delta speed
QStp deltatime

Quick stop
Fast stop

Tieneladimensién de lareferenciaalarampay depende del Factor funcion.

Se gjustaen segundos. Si se gjustaen “0 s’ lasalida de larampa sigue directa-
mente lareferencia.

Tieneladimensién de lareferenciaen larampay depende del Factor funcién.

Se gjustaen segundos. Si se gjustaen “0 s’ lasalida de larampa sigue directa-
mente lareferencia.

Tieneladimensién de lareferenciaen larampay depende del Factor funcién.

Se gjusta en segundos. Si se gjustaen “0 s’ lasalidade larampa sigue directa-
mente lareferencia.

Activalarampa paralaparadarépiday blogueael inverter cuando esta parado.

Activalarampaparalaparadarpiday mantiene e motor bajo control aveloci-
dad cero.

Laaceleracion del accionamiento se ajusta como el cociente que se deriva de los pardmetros Acc delta
speed y Acc delta time (véase figura 2.7.1.1). Esigua paralos dos sentidos de rotacion del motor. La
deceleracion del accionamiento se ajusta como €l cociente que se deriva de los pardmetros Dec delta
speed y Dec deltatime (véase figura 2.7.1.1). Esigual paralos dos sentidos de rotacion del motor.

Descripcion de las funciones
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Para las funciones de parada rapida Fast stop y Quick stop, se dispone de otra rampa de deceleracion,
gue permite frenar répidamente el accionamiento en caso de emergencia. En esta condicién, lasalida de
larampa no llega a cero directamente, sino con un tiempo ajustado. La deceleracion del accionamiento
para una parada rapida, se ajusta como €l cociente que se deriva de los parametros Qstp delta speed y
Qstp delta time. Es igual para los dos sentidos de rotacion del motor. En caso de usar el comando
Quick-stop el pardmetro se ajusta como Qstp opt code = Dc Braking curr, el motor se para mediante
unainyeccion de corriente continua.

2.7.2. Forma de las rampas y sefiales de mando

Ramp shape
S shape t const
Sacc t const
S dec t const
Ramp +/- delay

Fwd-rev
Enable ramp
Ramp out = 0
Rampin =0
Freeze ramp
GA0520g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Ramp shape 18 0 1 Linear
Linear (0)
S shaped
S shape t const [ms] 19 100 3000 500
S acc t const [ms] 663 100 3000 500
S dec t const [ms] 664 100 3000 500
R amp+ 346 0 1 Digital output 1 **
R amp- 347 0 1 Digital output 2 **
Ramp +/- Delay [ms] 20 0 65535 100
Fwd-Rev 673 0 3 Fwd
No direction
Fwd direction (1)
Rev direction
No direction
Forward sign 293 0 1 0
Reverse sign 294 0 1 0
Enable ramp 245 0 1 Enabled
(Enabled/Disabled) (1)
Ramp in = 0 345 0 1 Not active *
Active
Not Active (1)
Ramp out = 0 344 0 1 Not active *
Active
Not Active (1)
Freeze ramp 373 0 1 Not active *
Active
Not Active (D)
Ramp outp (rpm) 113 -32768 +32767
Ramp output (d) 112 -32768 +32767 e
Ramp output (%) 114 -200.0 +200.0
GA6130g

* Esta funcion puede gjustarse en una entrada digital programable.
**  Este pardmetro puede gjustarse en una salida digital programable.
***  Fste pardmetro puede gjustarse en una salida analdgica programable.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



AVy -HE

L os parametros Ramp shapey Sshapet const determinan laforma de larampa.
Ramp shape Linear Rampalinesal
S shaped Rampaenformade S
Sshapetconst Determinalapendenciadelacurvaconlarampaen S (Véasefigura2.7.2.1).

S shape t const

1

Figura2.7.2.1: Formade larampa

El vaor de Sshapet const se suma cadavez al tiempo paralarampalineal. Por eso e valor del tiempo
de rampa se prolonga por € valor gjustado con S shapet const, independientemente de la entidad de
variacion develocidad!

Sacct const Determinala curvade larampa de aceleracion con rampaen S.
Sdect const Determinala curvade larampa de deceleracion con rampaen S.
Variaciones de velocidad (=rampa activa) seindican mediante |os parametros Ramp+y Ramp -.

Ramp
output

Ramp +

Ramp -

4[444444444:[;—Ramp-ﬁ-demy ;}7

Figura 2.7.2.2: Tiempo de atraso de larampa

Ramp + Activo s € inverter usa par positivo (rotacion en sentido horario y frenado en
sentido antihorario).

Ramp - Activo, s @ inverter usapar hegativo (rotacion en sentido antihorario y frenado
en sentido horario).

Ramp +/- delay Introduccion de un tiempo de atraso. Funciona cuando larampase halaactiva.

Fwd-Rev Cambio de signo de lareferenciade rampa. Cuando se elige Fwd lareferencia
derampa se multiplicapor +1. Cuando se elige Rev lareferenciase multiplica
por -1.
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Forward sign

Reversesign

SIEI

Seleccion de la direccién Forward de la referencia de rampa. Se puede progra-
mar en unaentrada digital.

Seleccion de la direccion Reverse de la referencia de rampa. Se puede progra-
mar en unaentrada digital.

El comportamiento del circuito de rampa esta determinado por |os pardmetros Enable Ramp, Ramp
In=0, Ramp Out=0y Freezeramp.

EnableRamp

Rampin=0

Rampout=0

Freezeramp

Ramp outp (rpm)
Ramp output (d)
Ramp output (%)

Ramp
in=0

Ramp
out=0

Ramp
ref

Ramp N0 | [T
output R\

Figura 2.7.2.3: Control de larampa

Este pardmetro se puede cambiar solo con €l inverter blogueado.

Enabled Larampaesta habilitada.

Disabled Rampainhabilitada.

Not active (H) Entrada de rampa habilitada. EI parametro Ramp Ref
corresponde alareferencia ajustada.

Active(L) Entrada de rampabloqueada. Ramp Ref =0

Not active (H) Salida de rampa desblogqueada.

Active (L) Lasalida de rampaen seguidallegaacero.

Not active (H) Se mantiene el valor alasalidadelarampa, independiente

mente de |as posibles variaciaciones de referenciaalaen
trada de larampa.

Active(L) Lasalidadelarampasiguelasvariacionesdereferenciaen
entrada con el tiempo gjustado.

Salida de rampaen rpm (giros por minuto).
Salida de rampa en la dimension ajustada por € Factor funcién.
Salida de rampaen porcentaje de Speed base value.

Para poder funcionar larampadebe siempre estar activada. Enable ramp = Enabled.

Cuando la entrada de rampa se desbloquea con Ramp in = 0, comienza el tiempo de aceleracion del
inverter. Si laentrada se bloquea, €l inverter baja con €l tiempo de decel eracion ajustado hasta vel ocidad

cero.

Cuando la salida de rampa se pone en cero con Ramp out = 0, € inverter frena con € par maximo
disponible. Larampaen este caso estainactiva (también Quick stop).

Cap?
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2.8. REGULACION DE VELOCIDAD (SPEED REGULAT)

Speed droop comp | g—— Load comp

<
<

Inertia/Loss comp

(auxspdfunsel
>
J_M T
Speed Limits Speed ref (d)

Speed reg output
Speed max amount
2000 rpm A
Speed max pos
2000 rpm

Speed P in use ‘ Speed | in use ‘

Speed max neg
2000 rpm To

P/l speed regulator Torque current
regulator

(lockspeedreg ) *vy  (Enablespdres D Zero Torque )
(" (0 T current ref
o/ T T

:
i % ?
Zero
T current ref 1 Zero torque
0 % COMMAND
Speed |

Speed min amount
0 rpm
Actual spd (rpm)
Prop. filter
Speed fbk 0 ms
Lock speed |
+ Not Active

Speed up
Aux spd fun sel P/l regulator includes
anti-windup logic

F Speed P/l base value

Speed P base
0.939379 Alrpm

Speed | base

0234845 Alrpm*ms,

Speed ref 1
0 pm

Speed min neg
0 rpm
Speed ref 2
0 rpm Speed min pos
0 rpm

Speed up gain
0% Speed up base
Speed up filter 1000 ms
0 ms

Figura 2.8.1: Regulacion de velocidad

Losinverter dela serie AVy disponen de un circuito de regulacion de la velocidad, que puede adaptarse
de manera flexible alas distintas aplicaciones. En las condiciones de suministro esténdar, €l regulador
tiene un comportamiento Pl y |os pardmetros del regulador permanecen iguales paratodo el campo de
regulacion.

Se dispone tambi én de las siguientes funciones adicional es:

- Funcién “ Speed up” paraevitar oscilaciones en presenciade cargas con elevado momento deinercia
- Légicadevelocidad cero parael comportamiento del regulador con motor parado

- Modulador del regulador de velocidad paralaoptimizacion del regulador en funcion de lavel ocidad
0 bien de unareferencia externa (Adap reference)

- Funcién de reenganche para arranque de un motor en rotacion
- Reconocimiento develocidad cero

- Sefidlesdevelocidad

- Funcién balance de corriente

En € capitulo 7. Del manual Guia de Consulta Rapidadel AVy seindicalaestructurainternadel regula-
dor de velocidad.
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2.8.1. Regulador de velocidad

SPEED REGULAT

Speed ref

Speed reg output

Lock speed reg

Enable spd reg

SIEI

Lock speed |
Aux spd fun sel
Prop filter
Ga0530
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Speed ref [rpm] 118 -32768 +32767 - o
Speed reg output 236 - - T current ref 1**
Lock speed reg 322 0 1 OFF *
ON
OFF (0)
Enable spd reg 242 0 1 Enabled
Enabled (D)
Disabled
Lock speed I 348 0 1 Not active *
Active
Not active (D)
Aux spd fun sel 1016 0 1 Speed up
Speed up (0)
Inertia/loss cp
Prop filter [ms] 444 0 1000 0

Ga6135

* Esta funcién se puede gjustar en una entrada digital programable.
**  Este parametro se puede ajustar en una salida analégica programable.

Speed ref Referenciatota de velocidad en rpm (giros por minuto)

Speed reg output Tamafio en salidadel regulador de velocidad, sirvedereferenciaal regulador de
corriente.

iNotal Speed reg output % contiene informaciones validas aun cuando € regulador de

vel ocidad esté deshabilitado (Enabl e speed reg = Disabled). Cuando estadeshabilitado,
contiene lasuma de lasalida del regulador de velocidady de T current ref 2.

Lock speed reg Este parametro se utiliza par separar, durante el funcionamiento, la salida del
regulador de velocidad del regulador de corriente. Durante estafuncion, larefe-
rencia de corriente va a cero y el accionamiento se para. El tiempo de parada
depende por lo tanto de lainerciade la cargay de los frotamientos del sistema.
Cuando se reanudalaconexion entre los regul adores de velocidad y de corrien-
te, el inverter parte en € més breve tiempo posible.

ON

OFF

cap?

Separacion entre los reguladores de velocidad y de co-
rriente (= OV utilizando unaentrada digital).

Conexion existente entre los reguladores de vel ocidad
y de corriente (= 15...30V usando unaentrada digital).

Descripcion de las funciones
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Enable spd reg Este parametro puede cambiarse sdlo con el inverter bloqueado.

Enabled El regulador de velocidad esta habilitado. Salida conectada
con laentradadel regulador de corriente.

Speed regoutput =T currentref 1
Disabled El regulador de velocidad esta blogueado.
Lock speed | Not active Parte-I del regulador de velocidad desbloqueada
Active Parte-l del regulador de velocidad bloqueada

Aux spd fun sel Seleccion de la funcidn Speed up o bien Inertia/loss comp. (Véase capitulos
1354y 2.8.4 “Funcion speed-up”, y 2.8.6 “Inertiag/loss comp” para méas
detalles).

Prop filter Constante de tiempo del filtro perteneciente ala parte proporciona del regula-
dor de velocidad.

Para que pueda funcionar, Enable spd reg debe desbloquear €l regulador de velocidad .

Lareferenciaparael regulador de velocidad es el resultado de la sumade valores, con relativo signo de
Speed ref 1y Speed ref 2.

En la modalidad Field oriented, la realimentacion la proporciona un encoder entallado en €l €e del
motor. Cuanto mas elevada es laresolucion del encoder, tanto mayor eslaprecision delaregulacion. En
lamodalidad Sensorless, lareaccion se calcula en €l bloque del model o de flujo del esquemade regula-
cion.

L os parametros del regulador pueden configurarse de maneraindependiente.

Para el diagramade bloques del regulador de bloques de velocidad PI, véase el esquema correspondiente
quefiguraen e capitulo 7 del manua Guia de Consulta Rapidadel AVy.

2.8.2. Ldgica de control velocidad cero (Spd zero logic)

Enable spd = 0 |
Enable spd = 0R
Enable spd =0 P

Enable Ick sls
Spd = 0 P gain
Ref 0 level
GA0541g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable spd =01 123 0 1 Disabled
Enable
Disable (0)
Enable spd=0R 124 0 1 Disabled
Enable
Disable (0)
Enable sped=0P 125 0 1 Disabled
Enable
Disable (0)
Spd=0P gain [%] 126 0.00 100.00 10.00
Enable Ick sls 422 0 1 Disabled
Enable
Disable (0)
Ref 0 level [FF] 106 1 32767 10

GA6140g
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Speed zero logic

Spd=0 P gain Enable spd=0 P
10
—0 *
Ref 0 level > — P Lock speed |

Ref 0 level

(Lock sensorless)

° % Lock Sensorless

Ramp ref / Speed ref|
— [

(Enable spd=0 | )

Lock speed |

(Enable spd=0 P )

o
T

Speed zero |__|
Speed
=T

—0 o—Pp £ g

T s g

From pos A 5 g @

& p»2id

N > 5

Anti Drift FromposB 358
Enable Ick sls ; v $

2 o

Zero pos gain —_ P £ K
10 %, T =

ToposB €——

(Lock sensorless)

Speed zero delay A\ 4 o [ S
100 m: T

AntiDrift Enable zero pos

D S —
T

Figura 2.8.2.1: Adaptador de velocidad y logica de velocidad cero

Laldgicade velocidad cero determinael comportamiento del inverter cuando el motor esta parado.

Enablespd=01

Enablespd=0R

Enablespd=0P

Spd=0Pgain

Enablelck ds

cap?

Enabled Conreferencia= 0y reaccion = 0, la parte-l del regulador de velo-
cidad se bloguea. El accionamiento mantiene sélo el comporta-
miento proporcional. Laparte-l se desbloguea nuevamente cuando
se asigna unareferencia paralanuevafase de aceleracion.

Disabled  Laparte-I del regulador de velocidad esta activa cuando €l motor
esta parado.

Activo solo cuando Enable speed=0 P = Enabled.

Enabled La ganancia proporciona Spd=0 P gain, activa cuando el motor
esté parado, se desactiva cuando la referencia de velocidad esta
sobre el valor definido por Ref O level.

Disabled  Laganancia proporcional Spd=0 P gain, activa a velocidad cero,
se elimina sdlo cuando la referencia y/o la reaccién de velocidad
estan sobre el valor definido por Ref 0 level o bien lareaccién esta
arriba del valor definido por Speed zero level.

Enabled Con referencia= 0y reaccién = 0, bajo del umbral de velocidad
definido por Ref O level y después del tiempo de atraso definido
por Speed zer o delay, se activala ganancia proporcional ajustada
con Spd=0 P gain y lasalida de la parte integral del regulador de
velocidad sellevaacero.

Disabled  El regulador de velocidad mantiene la propia ganancia proporcio-
nal cuando el accionamiento esta parado.

Paralos parametros Speed zer o level y Speed zer o delay véase capitulo 2.14.4.

Valor de la ganancia proporcional del regulador de velocidad, que se activa
conreferenciay reaccionigual acero, cuando lafuncion Enable spd=0P esta
habilitada.

Este pardmetro se utiliza para € control Sensorless. Esta funcién (Enabled Ick
sls=Enabled) blogueadl control de lavelocidad y larotacién de campo cuando la
velocidad alcanza € umbral de velocidad cero, evitando la deriva del ge ddl
motor. Se introduce una corriente continua igual a la de magnetizacion. No es
posible ninguna significativa reaccion de par a velocidad cero s se ha activado
estafuncion. Estafuncion esta activa cuando “ Enable spd=0P” estéa habilitado.
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Ref Olevel Umbral de intervencion para la logica de velocidad cero. Valor a asighar ala
dimensién gjustada por €l Factor funcién. Las vel ocidadesinferiores a este um-
bral seinterpretan como nulas.

2.8.3. Funcion antideriva

Enable zero pos
Lock zero pos
Zero pos gain

GA0493g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable zero pos 890 0 1 Disabled
Disable (0)
Enable
Lock zero pos 891 0 1 OFF *
OFF 0)
ON
Zero pos gain [%] 892 0 100 10
GA6123g

* Este pardmetro puede asignarse a uno de los ingresos digitales programables

Habilitando esta funcién € rotor del motor se bloguea a velocidad cero evitando fendmenos de deriva,
por medio de un control de posicién interno. Lafuncidn puede activarse por medio de ingreso digital o
Bususando laorden Lock zero pos, a registro del umbral de velocidad cero (speed zero level).

Enable zero pos Enable Funcion antiderivahabilitada
Disable Funcion antiderivano habilitada

L ock zero pos Esta orden habilita (ON) la funcién antideriva por medio de ingreso digital,
teclado o Bus

Zeroposgain [%] Gananciaproporcional del control de posicion

Héagase también referencia a los parametros ADD SPEED FUNCT / Speed zero / Speed zero level y
Speed zero delay

Ejemplo de aplicacion:

- Enable zero pos = Enabled
- Lock zero pos = Enabled

- Motor a1000 rpm

- Speed zerolevel =10 rpm
- Speed zero delay = 100 ms

Cuando viene activado laorden de STOPy el motor alcanza 10 vueltas por minuto, el control de posicion
se conecta automati camente después de 100 msegs.

Paraarrancar de nuevo €l motor es necesario dar la orden L ock zer o pos = Disabled antes de efectuar la
orden de START.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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2.8.4. Funcion Speed-up

SPEED REGULAT

Speed up

Speed up gain
Speed up base

Speed up filter
GA05509

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Speed up gain [%] 445 0.00 100.00 0.00
Speed up base [ms] 446 0 16000 1000
Speed up filter [%] 447 0 1000 0
GA6150g

Lafuncion Speed-up sirve para evitar las oscilaciones en presencia de cargas con elevado momento de
inercia. Se compone esencialmente de un componente derivativo en el circuito de reaccién, que permite
aumentar lagananciaintegral del regulador de velocidad limitando el «overshoot». Lafuncién se utiliza
ademés en caso de cargas ciclicas no constantes aplicadas a motor (g emplo excéntricos).

Lareaccion aplicadaal regulador de vel ocidad consta de dos componentes:

- lavelocidad del motor

- lasefid de salidadelafuncion Speed up.

Esta funcion se puede utilizar sblo como alternativa de la funcion | nertall oss comp. Esta seleccién debe
efectuarse mediante el pardmetro Aux spd fun sel [1016] (en e menti SPEED REGULAT) (véase capitu-

Speed up gain Gananciade lafuncién Speed up en porcentaje de Speed up base

Speed up base Ganancia méxima de la funcién Speed up. El valor introducido corresponde al
100% del pardmetro Speed up gain.

Speed up filter Constante de tiempo de la parte D de lafuncion Speed-up.

(Véase gemplo figuras 1.4.5.1 y 1.4.5.2).

2.8.5. Funcion Droop

SPEED REGULAT

Droop function

Droop gain
Droop filter
Load comp
Enable droop
Droop limit

GA0542g

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Droop gain [%] 696 0.00 100.00 0.00

Droop filter [ms] 697 0 1000 0

Load comp [%] 698 F F 0 *

Enable droop 699 0 1 Disabled o

(Enable / Disable) 0)

Droop limit [FF] 700 0 2*P45 1500

To Speed

reference

«——
°

GA6145ai

* Esta funcion se puede gjustar en una entrada anal égica programable
**  Esta funcion se puede gjustar en una entrada digital programable

Load comp
0 %,

Droop limit Droop filter
1500 rpm 0 ms,

— v+
\ m
|

ow pass filter

Droop gain
0 %

Figura 2.8.5.1: Droop compensation

Lafuncion Droop se utiliza pararealizar un equilibrio de corriente. Un caso tipico de empleo, esel que
se lleva a cabo cuando dos motores estan vinculados mecanicamente entre ellos (por gemplo estén
conectados en un mismo gj€) y deben rotar con la misma velocidad. Si, por causa de una diferente
caracteristica de los dos reguladores de vel ocidad, un motor tiende arotar con unavel ocidad méas alta, se
colocara en una condicién de sobrecarga, mientras el segundo motor actuara de freno, creando una
situacion de desequilibrio delasdos corrientes. Lafuncién Droop permite eliminar el malfuncionamiento
del sistema sumando un término de correccién a lareferencia de velocidad del drive, proporciona ala
diferenciade cargaen acto delos dos drive. El efecto es un balance de | as corrientes de |os dos motores.

Véase lafigura2.8.1 para un esquema de bloques detallado de la funcién.

Droop gain

Droop filter
L oad comp

Enabledroop

Droop limit

Gananciade lafuncién Droop.

Esté definida como porcentaje de la relacion entre Speed base value y la dife-
rencial.oad comp - T current ref. Ello significaque ladiferencia L oad comp
- T current ref esdel 100% y Droop gain = 100%, la sefia de correccion dela
referencia de velocidad esigual a Speed base value.

Constante de tiempo dd filtro de lafuncion.

Sefial de compensacion de la carga. Estipicamente la corriente del drive “mas-
ter”, pero puede también suministrarse por un control externo (PLC, etc). El
pardmetro puede asignarse a una entrada anal 6gica programable. Esta definido
como porcentaje de Idn.

Enabled Funcién Droop habilitada.

Disabled Funcién Droop inhabilitada.

Define el campo de velocidad en e que se activala Funcién Droop. El valor se
basa en el factor funcion.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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2.8.6. Compensacion de la inercia y de las fricciones (Inertia/Loss comp)

SPEED REGULAT
Inertia/Loss cp
Inertia
Friction
Torque const
Inertia c filter
Ga0543
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Inertia [Kg*m*m] 1014 0.001 999.999 S
Friction [N*m] 1015 0.000 99.999 S
Torque const [N*m/A] 1013 0.01 99.99 S
Inertia c filter [ms] 1012 0 1000 0

Ga6l46

S = depending on the Drive size

Ref 0 level
10 rpm

Inertia c filter
0 ms,

h 4

" ¢ >
Torque const | To speed regulator
output

low pass filter

Speed ref (d)

-

Inertia
0.005 Kg*m*m

Figura 2.8.6.1: Compensacion de la inercia y de las fricciones

Un aumento de larespuestadindmicadel regulador devel ocidad aunavariacion delareferenciase puede
modificar efectuando una variacion del valor de la corriente durante la fase de acel eracion/decel eracion
paraoponerse alainerciade lamaguinaaplicada.

Dichos parametros se identifican mediante € procedimiento de autocalibrado del anillo de velocidad
“Speed self tune” (DRIVE PARAMETER\Motor parameter\Self tuning\Self-tune 3), pero el usuario
puede gjustarlos manua mente.

Habilitando estafuncién se descartalaposibilidad de utilizar lafuncion Speed up. Estaseleccion sedebe
gjustar mediante €l pardmetro Aux spd fun sel [1016] (en €l ment SPEED REGULAT). V éase capitulo
2.8.1. Regulador de velocidad.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Esta funcion no se puede aplicar alamodalidad V/f control.

Inertia
Friction

Torqueconst

Inertiacfilter

Inercia/Fricciones: Valoresbase

[1013]

Valor total delainerciaen e e motor en Kg*m? identificado durante el proce-
so de autocalibrado (1 Kg*m? = 23.73 |b*ft?).

Valor delasfricciones en N*m identificado durante el proceso de autocalibrado
(1 N*m = 0.738 Ib*ft).
Valor total del par calculado internamente para obtener la conversion Nm-Ams

cuando el motor actladentro de campos especificados por Base voltagey Base
frequency. Paratomar en cuantalas pérdidas debidas al flujo,

este valor se puede descontar usando e valor de Flux reference [500].

Filtro de paso bajo de primer orden. El filtro reduce el ruido debido ala opera-

cion de diferenciacion de velocidad en el bloque Inertia/L oss comp.

Drive size Inertia [Kg*m*m] Friction [N*m]

1007 0.0018

1015 0.0035

1022 0.0048

1030 0.005

2040 0.011

2055 0.023

2075 0.028

3110 0.05

3150 0.07

4220 0.15 0.001
4300 0.24

4370 0.44

5450 0.52

5550 0.79

6750 1.4

7900 1.6

71100 2.2

71320 2.7

81600 3.2

Gy6147

Torque const esun valor interno, calculado segin los datos de placa del motor
cuando se usa el comando Take motor par.

Descripcion de las funciones
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CURRENT REGULAT
[ Zero torque ai691
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Torque current 350 S S o
Flux current 351 S S o
F current ref 352 S S o
Zero torque 353 0 1 Not Active *
Active
Not Active (D)

GA6155g

* Estafuncion se puede gjustar en una entrada digital programable.
** Este parametro se puede gjustar en una salida anal 6gica programable.

Con €l pardmetro Full load curr (FLC) en el menti CONFIGURATION € usuario definelacorriente del
motor con carga maxima. Esta corresponde a la corriente de salida del inverter con T current ref =
100%. El inverter calculael valor I, delacorriente de magnetizacion en base alos parametros Base
voltage, Base frequency y alos datos de la placa del motor paratrabajar mejor en todo €l campo dela
velocidad base. F curren ref durante el funcionamiento avelocidad constante en el campo de laveloci-
dad base esigua alp,, -

La corriente activa del maotor en estas condiciones de funcionamiento se define como “Full load torque
current FIt 100mf” y est& cal culada con:

Fit 100mF =1/ (FLC) - (lpwon)?
fA021

Losvalores en porcentaje de Torque current referencey Torque current limit se basan en FIt 100mf.
Por €llo, las cantidades en porcentgje basadas en FIt 100mf representan las cantidades del par en €
campo de la velocidad base (una reduccion del porcentaje del flujo se requiere en el ambito de la
debilitacion de campo). L as cantidades en porcentaje basadas en FLC serefieren ala corriente de salida
total del inverter. El control de sobrecarga esta conectado a estas amplitudes.

El regulador de corriente se compone de dos circuitos de regulacion
- uncircuito de regulacion parala corriente activa“ Torque current” (abreviado: T current)
- uncircuito deregulacion paralacorriente reactiva“ Flux current” (abreviado: F current)

Los dos circuitos utilizan las mismas ganancias P y |. Véase diagrama de bloques en el capitulo 7. del
manual Guiade Consulta Rapidadel AVvy.

TorqueCurrent Corriente activa del motor (valor real). Este valor puede llevarse en una salida
analogicaprogramable.

Flux Current Corrientereactivadel motor (valor real). Este valor estadisponible solo através
deinterface serie.

F current ref Referencia para la corriente reactiva del motor (generada en €l interior). Este
valor puede llevarse en una salida anal gica programabl e.

Zerotorque Con este parametro se puede poner en cero lareferencia paralacorriente activa
T current ref, de tal modo gue el accionamiento no emita més algiin par.

Not Active (H) T current ref no se pone en cero

Active (H) T current ref se pone en cero. El inverter no puede
generar par.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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FLUX REGULATION
Flux reg mode

Flux reference

Flux
Out vit level
GA0551g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Flux reg mode 469 0 1 Volt. control
Constant current
Voltage control (1)
Flux reference 500 0.0 100.0 - *
Flux 234 0.00 100.00 - *
Out vlt level 921 0.0 100.0 100.0 o

GA6151g

* Este pardmetro puede asignarse a unade | as salidas anal dgi cas programabl es.
** Este pardmetro puede asignarse aunade las salidasy ingresos anal 6gicos programables.

El inverter AVy utilizaen suinterior un regulador de tension “Voltage regulator "y un regulador de flujo
“Flux regulator ”. Lacurvade magnetizaci6n del motor (parametros P1 flux model [176] y P2 flux model
[692]) se determinaautométicamente por medio del procedimiento de autocalibrado.

Mediante el pardmetro Flux level [467] (Limit\Flux Limit) puede configurarse el nivel de trabajo del
regulador de flujo y mediante Out vit level [921] puede configurarse latension de salida del motor.

Flux reg mode Seleccion de lamodalidad de funcionamiento del regulador de flujo

\oltage control Con esta seleccién el flujo del motor se gjustay controla autométicamente en
funcién “Base Voltage”, “Base Frequency”, de latensién ef ectivamente dispo-
nibleen el DC link y de lafrecuenciade salida del inverter.

Constant current  Con esta seleccion € regulador tenderiaa mantener el valor del flujo constante
en todala gama de funcionamiento del motor, independientemente del valor de
lafrecuenciadesaliday delatension disponibleene DClink. Estafuncionalidad
debe pues utilizarse cuando se desea gjustar €l valor del flujo por fuera de la
unidad (gjemplo: por medio de la tarjeta DGFC o por ingreso anal égico). El
regulador externo deberaaccionar en el parametro Flux level [467] (LIMIT\Fux
limit) expresando el valor del flujo como porcentaje de la Magnetizing current.

Flux reference Referenciade flujo expresadacomo porcentaje del flujo detrabajo (definido por
losvalores Base voltage [167] y Base frequency [168]).

Flux Reaccion de flujo expresada como porcentaje del flujo de trabajo (definida por
losvalores Base voltage [167] y Base frequency [168]).

Out vt level Por medio de este parametro es posible maodificar €l valor de latension corres-

pondiente a punto de deflujo del motor. Out vit level se expresacomo porcen-
taje de “Base Voltage” . Es operativo solo en condicion de Flux reg mode =
Voltagecontral.

Operando en los parametros Out vit level y Flux level (LIMIT\Flux limit), es posible modificar la
caracteristica de flujo come seindicaen los siguientes g empl os.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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VA VA
Base Voltage Base Voltage
Out vit level = 80%
Flux level= 80%
Base frequency f' Base frequency f'
Figure A Figure B
VAL
Base Voltage
Out vit level = 80%
i Base frequency f'
Figure C
FiguraA:

Out vit level = 80%

FiguraB:
Flux level = 80%

FiguraC:

cap?

El flujo del motor sigue la caracteristica definida por Base Voltage y Base
frequency hasta € 80% de la tension; por todo este tramo se operara a flujo
constante. M s alla de este punto €l motor sera defluido.

Latension impuesta a motor es reducida al 80% respecto a la caracteristica
definida por Base Voltage y Base frequency, haciendo asi latension correspon-
diente a Base Voltage es alcanzada a un valor de frecuencia > Base frequency.

El flujo del motor sera constante pero reducido al 80% respecto a definido por
la caracteristica Base Voltage / Base frequency hasta €l valor de frecuencia
identificado por lainterseccion delasredesilustradas como Base Voltagey Flux
level = 80%

Masallade este punto €l flujo disminuirden modo inversamente proporcional a
lafrecuenciade salidadel inverter.

Latensién suministrada al motor sigue una caracteristica definida por 80% de
Base Voltage y Base frequency. El flujo del motor sera constante pero reducido
a 80% respecto al definido por lacaracteristica Base Voltage / Base frequency,
hasta el valor de frecuenciaidentificado por lainterseccion de lasredesilustra-
das como Out vit level =80% y Flux level = 80%

Maés alla de este punto el flujo disminuiraen modo inversamente proporcional a
lafrecuenciade salidadel inverter.

Descripcion de las funciones
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2.11. PARAMETROS DE LOS REGULADORES (REG PARAMETERS)

REG PARAMETERS

Pecent values

Speed regulator

Speed P
Speed |

Current P
Current |

Dead time comp

Voltage comp lim
Comp slope

Flux regulator

Flux P

Flux |
Voltage regulator

Voltage P

Voltage |

Base values
Speed regulator

Speed P base
Speed | base

Current P base
Current | base

Flux regulator

Flux P base

Flux | base
Voltage regulator

Voltage P base

Voltage | base

Speed P in use
Speed | in use

GA0591g
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Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration

Speed P [%] 87 0.00 100.00 S
Speed 1 [%] 88 0.00 100.00 S
Current P [%] 89 0.00 100.00 S
Current 1 [%] 90 0.00 100.00 S
Flux P [%] 91 0.00 100.00 S
Flux 1 [%] 92 0.00 100.00 S

Voltage P [%] 1022 0.00 100.00 15.00

Voltage 1 [%] 902 0.00 100.00 4.00
Speed P base [A/rpm] 93 0.001 99.999 S
Speed 1 base [A/rpm *ms] 94 0.001 99.999 S
Current P base [V/A] 95 0.1 99999.9 S
Current | base [V/A *ms] 96 0.1 9999.9 S
Flux P base [A/Vs] 97 0.1 9999.9 S
Flux 1 base [A/Vsems] 98 0.01 999.99 S
Voltage P base [Vs/V] 1023 0.00001 9.99999 S
Voltage 1 base [Vs/V ¢s] 903 0.00001 9.99999 S
Speed P in use [%] 99 0.00 100.00 S
Speed 1 in use [%] 100 0.00 100.00 S

Voltage comp lim [V] 644 0.1 30.0 6.0
Comp slope [V/A] 645 0.1 50.0 13.0

Speed P
Speed |
Current P
Current |
Flux P

Flux |
Voltage P

Voltage |

Speed P base
Speed | base
Current P base
Current | base
Flux P base
Flux | base
Voltage P base
Voltage | base

cap?

Ga6160

S=Dependedelataladel equipo

Coeficiente proporcional K * del regulador de velocidad, indicado en porcentaje
de Speed P base.

Coeficiente integral K * del regulador de velocidad, indicado en porcentaje de
Speed | base.

Coeficienteintegral K_* del regulador de corriente, indicado en porcentaje de
Current P base.

Coeficienteintegral K * del regulador de corriente, indicado en porcentaje de
Current | base.

Coeficiente proporcional K * del regulador de flujo, indicado en porcentaje de
Flux P base.

Coeficiente integral K * del regulador de flujo, en porcentgje de Flux | base.

Ganancia proporcional K del regulador de velocidad indicado en porcentaje
Voltage P base.

Gananciaintegral K, del regulador de tension expresado como base porcentual
de Voltage | Base.

Coeficienteproporciona K, del regulador de velocidad en A/rpm (valor debase)
Coeficienteintegral K del regulador de velocidad en A/rpmxms (valor de base)
Coeficiente proporciona K, del regulador de corriente en V/A (valor de base)
Coeficienteintegral K, del regulador de corriente en V/Axms (vaor de base)
Coeficiente proporcional K, del regulador de flujo en A/V's (valor de base)
Coeficienteintegral K, del regulador deflujo en A/Vsxms (valore di base)
Valor base paralagananciaproporcional K, del regulador de velocidad enVs/s.

Valor base parala gananciaintegral K, del regulador de tension expresado en
Vsl Vxs

Descripcion de las funciones
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Speed P in use Visualizacion del coeficiente proporcional en acto del regulador develocidad en
porcentgje de Speed P base
Speed | in use Visualizacién del coeficienteintegral en acto del regulador de velocidad en por-

centge de Speed | base

Estos parametros se usan para el control Sensorless:

Dead time comp Compensacion de la distorsion de la tension de salida debida a los tiempos de
interblogqueo

Voltage comp lim Valor de la compensacion de tension

Comp slope Valor del gradiente de compensacién

Dead time compensation

Output voltage

Comp slope
13 VIA
|-
Ll

<+ Voltage command to PWM

Voltage comp lim
6V

Figura 2.11.1: Parametros del regulador para la modalidad Sensorless

i Notal Losreguladoresde corriente, flujoy tensién pueden gjustarse con € procedimiento de
autocalibrado (consultar seccién 1.3.3. Autocalibrado). Si ésta no tuviese éxito, es
posible tarar manua mente los reguladores de corriente y de flujo (esto no vale para
los reguladores de tensién, no deben efectuarse cambios por parte del usuario). El
regulador de velocidad debe calibrarse manual mente.

Laamplitud méximade los parametros de los regul adores se define por |os valores de base. Losvalores
admisibles dependen de latalla del inverter. El usuario puede efectuar una optimizacion del regulador
cambiando los porcentajes (valores con *). Los coeficientes para el regulador se calculan de la manera
siguiente:

K, =K, x KJ* /100% K, =K, *x K*/100%

Ejemplo paradl regulador de velocidad:

Speed P base = 12 (= K,)  Speed P = 70% (= K.*)
Coeficiente proporciona K_ =12 x 70%/ 100% = 8,4

Los valores de base ...base sirven también para el modulador del regulador de vel ocidad.

Los parametros Speed Py Speed | quedan inactivos cuando se habilita el modulador del regulador de
velocidad (Enable spd adap=Enabled). Adquieren su valor y son de nuevo activos, después de un blo-
queo del modulador del regulador de velocidad.

Los pardmetros Speed P in usey Speed | in use indican cada vez los coeficientes en acto para e
regulador de velocidad. Ello vale también cuando se activael modulador del regulador de vel ocidad.

Descripcién de las funciones —— Cap.2



SIEI

2.12. CONFIGURACION (CONFIGURATION)

2.12.1. Seleccion del modo de funcionamiento

CONFIGURATION

Main commands

Control mode

GA0610g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Main commands 252 0 1 Terminals
Terminals (0)
Digital
Control mode 253 0 1 Local
Local (0)
Bus
GA6165
Main commands Fijael modo con € que se g ecutan los comandos Enabledrive y Start .

Terminals El comando para estas funciones se efectlia exclusivamente
mediante €l tablero de bornes y puede seleccionarse solo
manteniendo los bornes 12 (Enable) y 13 (Start) sin aimen-
tacion.

Digitd Son necesariostanto |los comandos mediantetabl ero de bornes,
como también los provenientes de un canal digital (teclado,
R$485 o Bus de campo (opcidn), en base a la seleccién del
Control mode). Si se provoca un Stop del accionamiento,
por gemplo, quitando la sefidl de Start del borne 13, para
obtener un nuevo Start, es necesario dar latension al bor-
ne 13, y el mando por el canal digital. Esto también funcio-
na en caso de desconexién por causa de un Fast stop.
Obtenido el Stop por medio de un canal digital, es sufi-
ciente la asignacién del comando digital para obtener un
nuevo Start.
Modificando lamodalidad de Digital aTerminalsconlossu-
sodichos bornes alimentados, se visualizardinmediatamente
el mensgje «Change input» que indica la maniobra errada.

iNotal En el caso de que Main commands=Digital, |os comandos descritos pueden asignarse

desde teclado 0 RS485 cuando el parametro Control mode =L ocal, mediante Bus de
campo cuando Control mode=Bus.

Control mode Determina si el canal digital es el teclado/R$485 o un sistema Bus de campo
(opcional).
Loca El canal digital esel teclado o lalinea en serie RS485

Bus

Cap2

El canal digital esun sistema Bus de campo (opcién)
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Paralos distintos modos de funcionamiento, véase | as tabl as siguientes.

_ Asignacién de: Restablec. Memorizacién
Parametros Enable drive Seleccion: anomalias parametros:
Input Control Start Control mode Failure Save
commands mode Fast stop reset Parameters
Terminals Local Bornes Teclado®/ Bornes o Teclado/
RS485* o Bus Teclado RS485
Digital Local Bornes y Teclado*/ Bornes o Teclado/
Teclado/RS485 RS485* o Bus Teclado RS485
Terminals Bus Bornes Teclado*/ Bornes o Teclado/
RS485* o Bus Teclado/RS485 RS485 o Bus
0 Bus
Digital Bus Bornes y Teclado*/ Bornes o Teclado/
Bus RS485* o Bus Teclado/RS485 RS485 o Bus
0 Bus
a6l70e
Pardmetro Posibilidad de acceso mediante:
Input Control
commands mode Bornes Teclado/RS485 Bus
Terminals Local Acceso a Acceso a todos los
todo lo que ha sido parametros no Seleccion
asignado a assignados a Control mode *
I/O programables I/O programables
Digital Local Acceso a Acceso a todos los
todo lo que ha sido parametros no Seleccion control
asignado a assignados a Control mode *
I/O programables I/O programables
Terminals Bus Acceso a Acceso a todos los Acceso a todos los
todo lo que ha sido parametros no parametros no
asignado a assignados a assignados a
I/O programables I/O programables I/O programables
Digital Bus Acceso a Acceso a todos los Acceso a todos los
todo lo que ha sido parametros no parametros no
asignado a assignados a assignados a
I/O programables I/O programables I/O programables

a6l75e

* En esta configuracion, el acceso por teclado o linea serial RS485 esta protegido por la Pwordl.

El acceso en escritura a través de Process Data Channel no esta influido por e modo Control.

Descripcion de las funciones
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2.12.2. Valores de base (Speed base value, Full load current)

CONFIGURATION

Speed base value |

Full load cur |
GA0611g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Speed base value [FF] 45 1 16383 1500
Full load curr [A] 179 0.1 999.0 S

Speed base value

Full load curr

GA6180g

Speed base value se indica en la dimension agjustada por € Factor funcion. Es
el valor al cual se refieren todos los datos en porcentaje de velocidad (Referen-
cias, Modulador del regulador de velocidad), y corresponde a 100% delavelo-
cidad. Este pardmetro se puede cambiar solo en condiciones de inverter blo-
queado (Enable drive=Disabled). Speed base value no define la velocidad
maxima posible. Entodo caso, el valor maximo del porcentaje develocidad es+
200% del valor de velocidad base.

Full load curr (FLC) seindicaenA_ .. Y por defecto esigua al .. Depende
del factor de desclasificacion (véase laseccion 3.3.4. Salidadel manual “ Guiade
Consulta Rapida AVy"). FLC se usa para calcular la corriente activa correspon-
diente (FIt 1200mf: véase seccion 2.9 - Regulador de corriente); en consideracion
de los pardmetros del motor introducidos, FIt 100mf corresponde a 100% del
limitede corriente. Los gjustesdel limite de corrientey delafuncion de control de
sobrecarga se refieren a Flt 100mf.

2.12.3. Tipo de regulacion (Regulation mode)

CONFIGURATION

Regulation mode |

GA0612g

Parameter

No. Standard

Configuration

Value

min max Factory

Regulation mode
(Sensorless\Self-tuning\
Field oriented\V/f control)

321 0 3 V/f control

€))

Regulation Mode

Cap?

GA6185ai

Este pardmetro determinael tipo de regulacién del inverter

Sensor less El inverter trabaja con control Sensorless. No es necesario te-
ner un encoder para registrar la velocidad. En este caso la
velocidad y laposicion del e del motor se estimamediante un
algoritmo de control.

Regulacion automatica (véase € capitulo 1.3.3)

El inverter trabaja con control vectorial a orientacion de cam-
po. Parasuministrar a inverter lareaccion delavelocidad del
motor se puede emplear un encoder incremental sinusoidal o
un encoder incremental digital. Permite obtener los mejores
resultados de regulacion.

El inverter no trabgja con € control vectorial, sino con la ca-
racteristica tension/frecuencia presel eccionada.

Self-tuning
Field oriented

V/f control

Descripcion de las funciones
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2.12.4. Modificaciones del proceso de magnetizacion

CONFIGURATION

Magn ramp time
Magn boost curr

GA0613g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Magn ramp time [s] 675 0.01 5.00 1.00
Magn boost curr [%] 413 10 136 30
GA6190g
Magn ramp time Tiempo de rampa para F current ref durante la fase de magnetizacién. Puede

utilizarse paradecelerar el periodo transitorio de magnetizacion y evitar larota
cion del e del motor debidaal alineamiento del estator y del rotor.

Magn boost curr Contrariamente alafuncién Magn ramp time, en algunos casos se puede abre-
viar €l tiempo delamagnetizacién del motor. Estaoportunidad ladael pardmetro
Magn curr boost. Valores més altos llevan a tiempos de magnetizacion més
breves. El pardmetro esta definido como porcentaje de Full load curr y repre-
senta un valor temporal del limite del flujo de corriente para la magnetizacion
inicial. Después de lamagnetizacion el l[imite nominal +1,2 . |, se restablece.

2.12.5. Configuracion del relé de OK (bornes 80,82)

CONFIGURATION
OK relay func
GA0620g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Ok relay func 412 0 1 Drive Healthy
Drive Healthy (0)
Ready to start
GA6195¢g
Ok relay func Este parametro determina las condiciones de cierre del contacto del relé.
Drive healthy El contacto cierra cuando se alimenta el inverter y no
existen condiciones de alarma.
Ready to start El contacto cierra cuando ocurran las condiciones si-
guientes.

- El inverter estd alimentado.

- No existen condiciones de alarma.

- El inverter estd habilitado mediante Enabledrive.
- Lafase de magnetizacion ha terminado.

Descripcién de las funciones —— Cap.2



2.12.6. Seleccion y tipo de Encoder

CONFIGURATION

Motor spd fhk

SIEI

Speed fbk sel

Encoder 1 type

Encoder 1 pulses

Encoder 2 pulses

Refresh enc 1

Refresh enc 2

Enable ind store

Ga0631

Parameter N. Value Standard
min max Factory configuration
Speed fbk sel 414 0 1 Encoder 1 *
Encoder 1 (1)
Encoder 2
Encoder 1 type 415 0 1 Digital
Sinusoidal (1)
Digital
Encoder 1 pulses 416 600 9999 1024
Enc 1 supply vit 1146 0 3 541V
541V
5.68V
591V
6.18V
Encoder 2 pulses 169 600 9999 1024
Encoder repeat 1054 0 1 Encoder 1 (1)
Refresh enc 1 649 0 1 Disabled
Enabled
Disabled (0)
Refresh enc 2 652 0 1 Disabled
Enabled
Disabled (0)
Encoder 1 state 648 0 1 - o
Encoder 1 OK
Encoder 1 NOT OK
Encoder 2 state 651 0 1 - o
Encoder 2 OK
Encoder 2 NOT OK
Enable ind store 911 0 1 Disabled
Disabled (0)
Enabled
Ind store ctrl 912 0 65535 0
Index storing 913 0 221 -

* Estafuncion se puede gjustar en una entrada digital programable.
** Estafuncion se puede gjustar en unasalidadigital programable.

Cap?
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Motor Encoder Setup Encoder 1
XE connector

st
& i
8 S B+
Encoder 1 1 B-
(Sinusoidal or Digital) = » —
e
Digital
7 resh enc
<o
:
<V
541V,
o
Encoder repeater
(OPTION) g—cT < Index Storing
OPTION
$ LIt
Encoder 2 L
,,,,,, XFlconnector I
s [A+]
e
LI
8 S B+
1 S B
3 C+
» [ L
> C-
7 ncoaer ulses
oy
2/9
=<l
Figura 2.12.6.1: Speed Feedback
iNoral L osencoder son necesarios parael tipo deregulacién “ Field oriented” v paralaregu-

lacién de par. Las caracteristicas de los datos el éctricos del encoder seindican en €
capitulo 4.4.2. del manua “Guiade Consulta Rapida AVy”.

Speed fbk sel Seleccion de la entrada encoder que se debe utilizar parala reaccion de velo-
cidad.
Encoder 1 Utilizado el encoder conectado al conector X E (esténdar).
Encoder 2 Utilizado e encoder conectado alatarjetaopcional EXP-F2E.
Encoder 1 type Determinacion del tipo de encoder conectado al conector XE
Snusoidal Encoder con sefia sinusoidal
Digita Encoder con sefia digital

Encoder 1 pulses Numero de impulsos por giro del encoder conectado al conector XE.

Descripcién de las funciones —— Cap.2



Encoder 2 pulses
Refresh enc 1
Encoder 1 state
Refresh enc 2
Encoder 2 state

Encl supply vit

Encoder repeat

iNotal

SIEI

Numero de impul sos por giro del encoder digital conectado alatarjeta opcional
EXP-F2E

Habilitalavisualizacién del estado de conexién del encoder 1, para sefidar una
alarmade pérdida de laretroaccion de vel ocidad.

Sefala €l estado de conexion del encoder 1. El parametro se puede programar
enunasaidadigital.

Habilitalavisualizacién del estado de conexién del encoder 2, para sefidar una
alarmade pérdida de laretroaccion de vel ocidad.

Sefidla el estado de conexion del encoder 2. El pardmetro se puede programar
enunasdidadigital.

Este pardmetro permite alimentar el encoder con diversos niveles de tension,
con €l fin de evitar posibles caidas de tensidn debidas a la resistencia de los
conductores del encoder mismo. Pueden seleccionarse cuatro interval os de ali-
mentacion mediante €l parametro Encl supply vlt; talesinterval os son genera-
dos automaticamente por el alimentador interno.

Loscuatro intervalos posiblesson: V0=5,41V,V1=5,68V, V2=591V, V3=
6,18V.

Laelaboracién interna de los datos del encoder puede gjecutarse empleando la
tarjeta opcional EXP-F2E. La seleccion de los datos del encoder que deben
procesarse puede realizarse mediante el pardmetro Encoder repeat.

Encoder 1  Repeticion delosimpulsosdel encoder 1
Encoder 2 Repeticion delosimpulsosdel encoder 2

Encoder 1: hardware estandar
Encoder 2: hardware opcional

Para obtener informacion adicional sobre la gestion de | as sefiales del encoder, véase el manual de ins-
trucciones correspondiente ala tarjeta opcional EXP-F2E

Los siguientes parametros permiten determinar el cero absoluto de maquina y efectuar un control

de posicion.

Enable ind store

Ind store ctrl
Index storing

Cap2

Este parametro habilitalalectura dela“muesca cero” delasefial calificadora
(o bien “leva de cero”) del encoder, usada en sistemas para la implementacion
deun control delaposicion.

Enabled Mediante este gjuste se habilitalalectura del encoder.
Disabled Mediante este gjuste se desactiva la lectura del encoder.
Registro de control de lamuescacero y de la sefial calificadora del encoder.
Registro de datos y de estado de lafuncién.

Descripcion de las funciones
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Ind store ctrl [912]

N. bit

Nombre

Descripcion

Acceso
(Read/Write)

Default

0-1

No utilizado

POLNLT

Indica la polaridad de la muesca de cero del encoder:
0 = frente de subida
1 = frente de bajada

R/W

No utilizado

ENNQUAL

Indica el nivel del calificador que activa la lectura de la muesca de cero|
0 = OFF
1= OFF
2 = Senal pasante = 0
3 = Sefial pasante = 1

Target Enc
Num

Indica el encoder al que se deben referir los valores de este pardmetro
(de DGFC)

0 = las operaciones solicitadas deben efectuarse en el Encoder 1

1 = las operaciones solicitadas deben efectuarse en el Encoder 2

R/W

No utilizado

ENNLT

Controla la funcion de lectura de la muesca de cero:
0 = OFF funcién completamente deshabilitada
1 = Once, habilita sélo la lectura del primer frente de la muesca de ¢

R/W

C10

2 = Continuous, habilita la lectura continua de la muesca de cero

Parametro

Index storing [913]

A6126eA

N. bit

Nombre

Descripcién

(Read/Write)

Acceso

Default

Source Enc
Num

Indica el encoder al que se deben referir los valores de este paran
(del drive):
0 = los datos contenidos en el parametro se refieren al Encoder 1
1 = los datos contenidos en el parametro se refieren al Encoder 2

etro R

0

MP_IN

Indica el valor actual del calificador en entrada en el Vecon:
0 = calificador a nivel bajo de tension
1 = calificador a nivel alto de tension

23

STATNLT

Estado de la funcién de adquisicion:
0 = OFF
1 = Once, la adquisicion todavia no ha sido efectuada
2 = Once, la adquisicion ya fue efectuada
3 = Continuous

16-31

CNTNLT

0.

Valor del contador de posicion correspondiente a la muesca de ce|
El valor es significativo s6lo cuando STANLT es igual a 2 o bien 3

Descripcion de las funciones
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2.12.7. Tension de red, Temperatura ambiental, Corriente continua, Version

software

CONFIGURATION

Drive type

Mains voltage
Ambient temp
Continuous curr
Software version

Ga0632

Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Mains voltage 333 S 2 400V
(230V/400V/460V) (1)
Ambient temp 332 0 1 104°F (40°C)
104°-122°F (40°C/50°C) (1)
Continuous curr 802 S S S
Software version 331

Mains voltage

iNortas!

Ambient temp

Continuous curr

Software version

Cap2

Ay6205

Valor nominal delatension dered disponible (por gemplo 400V). A estevalor se
refiere e registro de la alarma de subtension (véase la seccién 3.3.4. Salida del
manual “Guia de Consulta Rapida Avy” paramayor informacién sobre el valor
del factor de desclasificacion).

La seleccion Main voltage = 230V estd desactivada si € pardmetro PL stop enable
[1083] esta configurado aun valor activo (1 o 2).

Laseleccion Main voltage = 230V esta desactivada para los tamafios 1007 ... 3150.

Cuando se seleccionalatensién 230V, se desactivalafunciéon Pwr lossstop (funcién
de parada del motor por faltade latension de red).

Adaptacién a latemperatura ambiental. Las corrientes disponibles se especifi-
can en laplaca del inverter. Véase e gemplo:

40°C El inverter puede erogar continuamente la corriente | ., . con tem-
peratura ambiental de hasta 40°C.
50°C El inverter puede erogar continuamente la corriente | ., . con tem-

peratura ambiental de hasta 50°C. Véase la seccion 3.3.1. ‘Condi-
ciones ambientalesy normativas’ del manual “Guiade Consulta Ré&
pida Avy”.
Indicalacorriente continuadel accionamiento en funcidn delas desclasificaciones
debidas amadificaciones detensién dered, frecuenciaPWM y alatemperatura
ambiente.

Este parametro sobrescrito automaticamente por el sistema de control en fun-

ciondelaformulal ., =1, XK, XK  xXK_

Losfactores de desclasificacion estan indicados en el parrafo 3.3.4. del manual
“Guia de Consulta Rapida Avy”. Al mismo valor se gjusta automaticamente
incluso & pardmetro Full Load Current (meni CONFIGURATION).

Visualizacion del nimero de la version softtware operante en el inverter.

Descripcion de las funciones



2.12.8. Factor funcién
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Dim factor num

Dim factor den

Dim factor text

Face value num

Face value den

GA0650g
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration

Dim factor num 50 1 65535 1

Dim factor den 51 1 +2311 1

Dim factor text 52 rpm

Face value num 54 1 +32767 1

Face value den 53 1 +32767 1

Ga6210

El Factor funcidn contiene otros dos factores, el factor dimension (Dimension factor) y e factor referen-
cia (Face value factor). Ambos factores se expresan como fracciones. Con € auxilio del factor dimen-
sion, lavelocidad del accionamiento se expresa en unadimension especifica de la maguina, por giemplo
kg/h o m/min. El Factor referencia sirve para aumentar la resolucion. A continuacion, gjemplos de

cdlculo.

Dim factor num
Dim factor den
Dim factor text

Face value num
Face value den

Numerador del factor dimension
Denominador del factor dimensién

Texto del factor dimension. En € display del teclado este texto aparece durante
la seleccion de lareferencia.

Caracteresposible: % & +,-.0.9:<=>?A.Z[]a.z

Numerador del factor referencia
Denominador del factor referencia

Multiplicando la referencia ajustada por €l factor dimension y el factor de referencia, se obtiene como

resultado lavelocidad del motor en rpm.

User

Dimension factor

Face value factor

defined variable

_

X

1

X

Face value num
1

Dim factor den
1

Face value den
1

Control variable
—>

A

Dim factor text
rpm

Figura 2.12.8.1: Célculo empleando los factores Dimension y Face value

Descripcion de las funciones

cap?



SIEI

Ejemplo 1 parael célculo del factor dimensién

Lavelocidad de un accionamiento seindicaen m/s. Larelacion de multiplicacion es de 0.01 m por cada
giro del motor (Nota: Factor dereferencia= 1)

Céculo del factor dimensién

. ) Output (rpm)
Dimension factor =

Entry (here: m/s)

0,01 m corresponde al giro del e del motor
0,01 m/min correspondeal/min
0,01m/60s correspondeal/min

60s 6000 1 S

[ ] [ ] [ ] o —
min  0.01m 1 min m

1023

Dimension factor =

Para el calculo del factor dimension no se pueden hacer reducciones de unidad (1 minuto no se reduce
con 60 segundaos)

Dim factor num 6000
Dim factor den 1
Dim factor text m/s (metros por segundo)

Ejemplo 2 parael célculo del factor dimensién

El gjuste de lareferenciaparaunainstal acion de embotellamiento, se hace en botellas por minuto. Duran-
teungiro del motor sellenan 0,75 botellas. Por ello se debe gjustar €l factor dimension en 4/3. El gjustede
loslimites de velocidad y de lafuncion de rampa se refiere también ala cantidad de botellas por minuto.

Output (rpm
Dimension factor = put (rpm)

Entry (here: Bottles / min)
f024

3/4 debotellacorresponde al giro del gje del motor
3/4 debotellapor minuto=1/min

4 min 4 1 min

P — — —— [ ]
min 3 Bottles 3 min Bottles

f025

Dimension factor =

Para el calculo del factor dimension no se pueden hacer reducciones de unidad.

Dim factor dum 4
Dim factor den 3
Dim factor text B/min (botellas por minuto)

Ejemplo para €l factor referencia

Normalmente |a referencia tiene la resolucion de 1 rpm. La resolucion maxima interna es de 0,25 rpm.
Paraaprovechar bienlaresolucion seutilizad factor referencia. El campo devel ocidad proveido por un motor
espor gemplo 0 ... 1500 rpm. Introduciendo € factor referencia en 1/4 se obtiene unaresolucion més precisa
de este ambito (es decir de 1/4 de giro).

Por ejempl o, paragjustar 1000 rpm es necesario introducir € valor 4000. Este se multiplica por el factor
y €l resultado da el valor de 1000 rpm.

Face value num 1
Face value den 4

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



2.12.9. Alarmas programables

Latch

OK relay open

Restart time

N of attempts

Latch

OK relay Open

Activity

Latch

OK relay open

Heatsink tmp thr

Heatsink tmp thr state

[ OK relay open

Activity

Latch

OK relay open

[ OK relay open

Activity

Latch

OK relay open

Activity

Latch

OK relay open

Latch

OK relay open

Latch

OK relay open

Activity

OK relay open

Activity

Latch

OK relay open

Hold off time

Restart time

Activity

OK relay open

Activity

Latch

OK relay open

Activity

OK relay open

Descripcion de las funciones
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Alarm No. Factory Restart time, Standard
Activity Latch | Open ok relay | No. of attempts
Overcurrent 2300h Disable drive ON ON Dig. outp. 8*
Overvoltage 3210h Disable drive ON ON Dig. outp. 6*
Undervoltage 3220h | Disable drive ON ON 1000 ms, 0 Dig. outp.7*
Heatsink sensor 4210h Disable drive ON ON *
Heatsink ot 4211h Disable drive ON ON *
Regulation ot 4212h Disable drive ON ON *
Module overtemp 4213h Disable drive ON ON *
Intake air ot 4214h Disable drive ON ON *
Overtemp motor 4310h Disable drive ON ON *
Failure supply** 5100h Disable drive ON ON
Curr Fbk Loss 5210h Disable drive ON ON *
Output stages 5410h Disable drive ON ON *
DSP error** 6110h Disable drive ON ON
Interrupt error** 6120h Disable drive ON ON
BU Overload 7110h Disable drive ON ON *
Speed fbk loss*** 7301h Disable drive ON ON *
Opt2 7400h Disable drive ON ON 8 ms *
Hw Opt 1 failure 7510h Disable drive ON ON *
Bus loss 8110h Disable drive ON ON *
External fault 9000h Disable drive ON ON *
Enable seq err 9009h Disable drive ON ON *

GA6215ai
* Estafuncion se puede asignar aunasalidadigital programable.

** E| comportamiento en caso de alarmano puede configurarse para esta sefializacion.
No es posible tener una sefializacion en unasalidadigital .
*** Sepuede desactivar laalarma, pero no se puede configurar €l comportamiento del inverter.

Utilizando lalinea en serie 0 un sistema Bus de campo, | as sefial es de alarma pueden individualizarse através del valor del

parémetro Malfunction Code.

En € submeni PROG ALARMS se determina € tipo de efecto que las posibles sefializaciones de
alarmas provocan en €l accionamiento:

Memorizacion del estado de aarma
¢COmo se comporta el accionamiento con la sefializacion de alarma?

Sefializacion mediante relé, entre los bornes 80 y 82 (cumulativa). Con € parametro Ok relay func
en e menli CONFIGURATION pueden seleccionarse las condiciones de intervencion del relé.

Arranque automatico
Reset de alarma

El comportamiento se puede configurar individual mente paracada sefial. Ademés|las sefidlesindividuales
pueden colocarse en unasalidadigital programable.

Activity Warning La sefializacién de alarma no provoca el bloqueo del

accionamiento. A través de una salida digital puede emitirse
unasefializacién deanomalia. Si estagjustado LATCH=0ON, €
inverter se pone en condicion de stop cuando se alcanza la
velocidad cero. Para ponerse de nuevo en marcha la alarma
debe restablecerse.

Disabledrive  La sefiaizacién de alarma provoca € bloqueo inmediato del
inverter. EI motor se para por inercia.

Quick stop Cuando se efectlia una alarma, €l accionamiento llega a tocar
lavelocidad cero con el tiempo de rampa gjustado en €l menu
RAMP / QUICK STORP, luego se bloquea €l inverter.

Normal stop Cuando se efectlla una alarma, € accionamiento llega a tocar
la velocidad cero con el tiempo de rampa gjustado, luego se
bloguead inverter.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Currlimstop  Cuando se efectiaunaaarma, €l inverter frenacon lacorrien-
temaximaposible. Alcanzadalavelocidad cero €l inverter se
bloguea.

Ignore El mensaje de alarma esta indicado en € teclado. No existen

otrasreacciones. Adquisicion delasituacion mediante RESET.

No todas las alarmas pueden detener el accionamiento de manera controlada. En la siguiente tabla se
pueden ver las posibilidades de gjustar las“ Activity” paralas sefidesindividuales de alarma.

Allarme Warning | Disable drive | Quick stop | Normal stop | Curr lim stop Ignore
Overcurrent - X - -
Overvoltage - X -
Undervoltage - X - - - -

Heatsink sensor X X X X X -
Heatsink ot - X - - - -
Regulation ot X - X
Module overtemp - X - - - -
Intake air ot X X X X X -
Overtemp motor X X X X X -
Failure supply - X -
Curr fbk Loss - X -
Output stages - X -
DSP error - X -
Interrupt error - X - - - -
BU Overload X X X X X -
Speed fbk loss - X - - - -
opt2 - X X X X -
Hw Opt 1 failure X X X X X -
Bus loss X X X X X -
External fault X X X X X -
Enable seq err - X X
ga6220ai

Latch ON La situacion del estado de alarma se memoriza. Se provocan las

acciones programadas (por ejemplo la aberturadel relé de Ok). Es-
tasindicaciones permanecen aun cuando la situacién de alarma des-
aparece. Antes de dar un nuevo Start al accionamiento, es necesario
un comando de Reset.

OFF Lasituacién de alarmaprovocaéd bloqueo del accionamientoy acti-
valasfunciones programadas. No se memorizalasituacion de alar-
ma. Cuando la alarma se acaba, €l inverter controla que la dlarma
desaparezca para actuar un arrangue automatico. En presencia de
alarmay con “Latch”=0OFF laindicacién del teclado aparece de ma-
nera pulsadora.

Ok relay open ON La situacion de alarma provoca la abertura del contacto privo de

potencial del relé de Ok, bornes 80y 82.

OFF Lasituacion de alarma no provoca la abertura del contacto del relé
de Ok.

Hold off time Tiempo de atraso entre el reconocimiento de alarmay restablecimiento de la
sefial. Si se obtiene una condicion de alarma, ésta se mantiene en OFF por €
tiempo determinado por Hold off time. Cuando este tiempo se haacabado, si la
adarma persiste, se activa“ON”.

Restart time Tiempo de espera para € arranque automatico después de una sefializacién de

No. of attempts

alarma. Si lacondicion de bajo voltaje permanece aun después del tiempo defini-
do por Restart time, lasefializaci 6n de bajo voltaje se memorizay no se efectlia
ningunareactivacion.

Numero de intentos de arranque después de una sefializacion de alarma. El
ndmero de intentos de arranque gueda contado. Alcanzado € nimero gjustado
aparece la sefidlizacion “No more attempts’. Por consiguiente, hay que dar €l
reset de laalarmay de nuevo poner en marcha el accionamiento. Después de 5
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minutos, si el nimero de intentos de arranque es inferior al nimero gjustado, €
contador de losintentos se pone en cero. En caso de una nueva sefializacion de
subtensién, el cGmputo comienza de cero.

Cuando se efectlia una situacion de alarma, ésta aparece en €l display del teclado.
Con el gustede “Latch = ON” es nhecesario un comando Reset, que se puede obtener
pulsando la tecla CANC en €l teclado. Si sucede una segunda alarma, antes que la
precedente de haya restablecido, aparece en el display “Multiple failures’. El resta-
blecimiento en este caso puede obtenerse sdlo en el meni SPEC FUNCTIONS, con
el pardmetro Failure reset, pulsando ENT con el inverter bloqueado o a través de
unaentrada digital programada como “Failure reset”.

LISTA DE LAS ALARMAS PROGRAMABLES

Undervoltage

Overvoltage

Heatsink sensor

Heatsink ot

Regulation ot

cap?

Subtension en el circuito intermedio (DC link). En caso de subtensién en el cir-
cuito intermedio cuando se desbloquealaregulacion (Enable drive=Enabled)
aparece la sefial Undervoltage. La parte de potencia se bloguea en segui-
da, paraimpedir que latension del DC link se descargue. Si la alarma
no se memoriza (Latch=0FF) cuando la tensién vuelve a la normalidad, €l
accionamiento intenta arrancar autométicamente. Por ello se activa la resisten-
ciade precarga, paracontrolar lafase de cargadel DC link. Laresistenciavade
nuevo en cortocircuito después de lacargadel DClink. Si se utilizalarampa,
despuésdelarecargadel DCIlink, y si lafuncién “Auto capture” esta activa,
la salida de la rampa se pone en el valor que corresponde a la velocidad en
acto del motor. Ello sirve para evitar oscilaciones de vel ocidad.

Sobreintensidad en € circuito intermedio. Si la alarma no ha sido memorizada
(Latch=0FF), el accionamiento intenta un arranque automatico, después que la
tensién havuelto alanormalidad. Si seutilizalarampa, despuésdelanormaliza-
cion delatension del DCIink, si lafuncion “ Auto capture” estaactiva, lasalida
de la rampa se pone en el valor gue corresponde a la velocidad en acto del
motor. Ello sirve para evitar oscilaciones de lavel ocidad.

Temperatura del disipador térmico del inverter excesivamente alta. Esta situa-
€ion activa habitual mente la deshabilitacion del Accionamiento 10 segundos des-
pués de detectar €l error. Si laalarma esta asignada a una salida digital progra-
mable, laaarma se activara en tal salida inmediatamente después de su detec-
cion. De este modo, durante |os 10 segundos arriba sefial ados se tiene la posibi-
lidad de detener el inverter.

Heatsink tmp thr

Ajustedel valor deun umbral detemperatura(°C) del disipador. Lasefiaizacion
del valor acanzado se puede gjustar en unaentrada digital.

Heatsink tmp thr state

Estado del alcance del valor gjustado en € parametro Heatsink tmp thr state :
1=alcanzado € valor de latemperatura gjustada

(Para tamarios de 22 kW y superiores). Temperatura del disipador térmico del
inverter excesivamente alta(probabl emente anomalia de funcionamiento del sen-
sor del disipador o heatsink sensor). Tal condicién activala deshabilitacién del
Accionamiento 1 segundo después de detectar €l error (Activity=Disabledrive).
Si ladarmaseasignaaunasalidadigital programable, laalarmase emitiraental
salidainmediatamente después de su deteccion.

Latemperaturadelatarjetade regulacion del Accionamiento esdemasiado alta.
Habitualmentetal condicién activaladeshabilitacion del Accionamiento 10 se-
gundos después de detectar € error. Si la alarma esta asignada a una salida
digital programable, laalarmase emitirden tal salidainmediatamente despuésde
su deteccion.
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Module overtemp (Para accionamientos de tamafios 0,75 kW hasta 15 kW). La temperatura del
modulo IGBT es demasiado ata. Tal condicion activa la deshabilitacion del
Accionamiento inmediatamente después de detectar €l error. Si la alarma esta
asignada a una salida digital programable, la alarma se activara en tal salida
inmediatamente después de su deteccion.

Intake air ot (Paratamarios 22 kW y superiores). Temperatura del aire de refrigeracion ex-
cesivamente alta. Habitualmente tal condicion activa la deshabilitacion del
Accionamiento 10 segundos después de detectar €l error. Si laalarmaestaasig-
nadaaunasalidadigital programable, laalarmaseactivaraenta salidainmedia-
tamente después de su deteccion.

Overtemp motor Temperatura del motor (bornes para conectar un termistor: 78/79)
External Fault Anomalias exteriores (activa cuando faltalatensién a borne 15)
Overcurrent Sobrecorriente (cortocircuito entre las fases o haciatierra). Para proteger la

parte de potencia, cuando se registra una sobrecorriente, €l inverter se bloquea.
Si no se hamemorizado laalarma, € accionamiento intenta arrancar automati-
camente, si durante | os Ultimos 30 segundos no se han verificado otras sefializa-
ciones de sobrecorriente. En caso contrario la sefializacién se memoriza'y no
hay ningln arranque automético.

Output stages Sefializacion de alarmapor cortocircuito enlasalidadel puenteinverter o bienen
launidad de frenado (si esta habilitada).

Opt 2 failure Anomaliaen latarjeta” Option 2".

Bus loss Anomalia en la comunicacion del Bus de campo (sdlo en conexidn con una
tarjeta opciona de interface Bus).

Hw opt1 failure Anomaliaen latarjeta“Optionl” (non comprendidaen el suministro estandar).
Enable seq err Errada secuencia de habilitacion del drive. La secuencia correcta es la siguiente:
Caso & Main command = Terminal
1- Alimentacion drive: el borne 12 (Enable) puede ser Low o High
2- Inicializacion drive: duracion maximab segundos.
3- Findelainicializacién. El borne 12 (Enable) debe ser Low (0V).

4- Tiempo de retraso durante el cual € borne Enable debe ser Low: 1
segundo.

5- Habilitacion del drive. El borne 12 esHigh (+24V).

Si d final de lainicializacion del drive (fase 3) o durante € atraso de 1 segundo (fase 4) €l borne 12
(Enable) es High (+24V) se registra un error.

A

Reg. board power up

Drive init.

Enable drive terminal (12)

>
L=

t[s]

Figura 2.12.9.1: Secuencia habilitacion drive: Main commands = Terminals
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Caso b:
1-
2 -
3-
4 -
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Main command = Digital
Alimentacién drive. El borne 12 (Enable) puede ser High o Low.
Inicializacion drive: duracion maximab segundos.
Findelainicidizacion.
Tiempo de retraso durante €l cual €l borne 12 (Enable) debe ser Low

(QV) y Enabledrive[314] = Disabled (0): 1 segundo. Durante este
tiempo seinicializael Process Data Channel.

Habilitacion drive: el borne 12 esHigh (+24V) y Enabledrive[314]
= Enabled ().

Si a fina delainicializacion del drive (fase 2) o durante el retraso de 1 segundo (fase 3) el borne 12
(Enable) es High (+24V) y Enable drive [314] = Enabled se registra un error.

Reg. board power up

Drive init.

Proc.data ch. init. _‘

Enable drive [314] AND 1

Enable drive terminal (12)

A

0

min 1's t[s]

Figura 2.12.9.2: Secuencia habilitacion drive: Main commands = Digital

En caso de alarma la secuencia de reset es la siguiente (Terminal):

iNoral

iNota !

Cap?

Caso a
1-
2 -
3-

4-

Caso b:
1_

Latch = ON
Ajustar € borne 12 (Enable drive) = Low (0V).
Ajustar Enable drive [314] = Disabled (0).
Si Main commands = Terminals, configurar también € borne 13
(Start/Stop) =Low (0OV).
Comando de Failure reset (presionar latecla Escape del teclado). La
aarmaseelimina

Latch = OFF

Ajustar e borne 12 (Enable drive) = Low (0V) y Enable drive
[314] = Disabled (0) por lo menos 30 ms. La alarma se restablece
automaticamente.

El esquema de conexién indicado en el parrafo 5.5.1. tiene validez s6lo si Enable seq

err = Ignore.

En caso deaarma, el funcionamiento del relé de Ok esinfluenciado solo se Ok relay
funct = Drive healthy. S Ok relay funct = Ready to start, € contacto de todas
maneras se desconectara
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Bu overload Proteccidn para la resistencia de frenado interior o exterior. El ciclo de funciona
miento superaloslimites especificados (interiores - determinados por el usuario).

LISTA DE LAS ALARMAS NO PROGRAMABLES

Laoperacion que efectlia unaaarmano programable en el inverter desactivael mismo inverter (Disable
drive), lamemorizacion de laalarma (Latch = ON) y la aberturadel relé de OK.

Failure supply Anomaliaen latensién de alimentacion.
DSP error Error en el programadel procesador.
Interrupt error Presenciade un interrupt no utilizado.
Speed fbk loss Alarmaen laretroaccion de vel ocidad:

Para identificar una alarma del encoder 1 (conector XE), deberd gjustarse €
parametro Refresh encoder 1 (Meni CONFIGURATION\Drive type) en
Enabled (activado). El puente S17 seleccionalahabilitacion o deshabilitacion de
lalecturade losimpulsos del canal C. Debe seleccionarse de manera correcta
para poder identificar de manera adecuada la alarma encoder |oss.

S170N: lecturacana C (indice) = ON
S17 OFF: lecturacanal C (indice) = OFF

Curr fbk loss Alarma en la conexién entre la tarjeta de regulacion y 1os transformadores TA
(conexion del conector XTA).

2.12.10 Frecuencia de switching

CONFIGURATION
Switching freq
GA0671g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Switching freq 240 S S S
(4-8-16 KHz)
GA62309g
Switching freq La frecuencia de switching queda constante en toda la gama de velocidad y

depende de la talla del inverter (véase el capitulo 3.3.4. del manua “Guia de
ConsultaRapidaAVy” paradetallessobreel valor del factor de desclasificacion).

2.12.11. Password

CONFIGURATION
Pword 1 Password 2
GA0680g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Pword 1 85 00000 99999
Password 2 86

GA6235g
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Por medio de las Password el usuario protege |0s parametros contraintervenciones extrafias. Se dispone
de dos niveles de Password.

Pword 1 Esta Password protege |os pardmetros introducidos por €l usuario contra modi-

ficaciones. La Password se puede formar mediante una combinacion de 5 ni-
meros elegidos por €l cliente.

Pword 2 Permite el acceso a menl Service. También esta Password se compone de 5

numeros, fijados en lafabrica por el fabricante.

En las condiciones de suministro e equipo estaprotegido contrael acceso a menu Service por laPwor d2.
No seincluye algunaPword 1. El usuario tiene acceso atodos |os pardmetros.

Para activar la Pword1 precisa seguir las siguientes operaciones:

Seleccionar laPword 1 en e meni CONFIGURATION
En el display se ve si laPassword esta activa (Enabled) o no (Disabled)

En caso que no esté activa, pulsar lateclaEnter e introducir la Password (véase el capitulo parala
puesta en servicio)

Pulsar una vez més Enter, ahora se puede ver que la Password esta activa (Enabled).

Para que la Password permanezca vélida aun después de haber desactivado y activado el equipo, es
necesario memorizarla con el comando Save parameters.

Para desactivar la Pword 1 es necesario seguir |as operaciones siguientes:

Seleccionar laPword 1 en e meni CONFIGURATION
En el display sevesi laPasswor esta activa (Enabled) o no (Disabled)

En caso que esté activa, pulsar lateclaEnter y introducir lacombinacion delosnimeros queforman
la Password (véase el capitulo parala puesta en servicio)

Pulsar unavez mas Enter, ahora se puede ver que la password no esté activa (Disabled).

Para que la Password permanezca inactiva aun después de haber desactivado y activado el equipo,
€s necesario memoarizarla con Save parameters.

Si se olvida la Pword 1, ésta puede desactivarse introduciendo una password universal. El cédigo
de dicha password es 51034. Las modalidades de ajuste son las mismas de la password personal.

Cuando se introduce una Password equivocada, aparece el mensaje Password wrong.

Cuando € equipo emite una alarma EEPROM . La Password se suprime. Esto sucede la primera vez
gue se activa de nuevo el accionamiento y después de un posible cambio del sistema de funcionamiento.

LaPassword 2 no se puede eliminar .
Con la Password 2 se accede al menu Service, hasta el momento en que se abandona este mena.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



AVy - HE

2.12.12. Seleccion del comando de Quick Stop

CONFIGURATION

Qstp opt code

GA0681g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Qstp opt code 713 -2 -1 Ramp stop
Ramp stop (-1)
DC braking curr
GA6240g
Qstp opt code Seleccion para € funcionamiento del comando de Quick stop.
Ramp stop (-1) El motor se paracon larampadefinidapor Qstp delta

speed, Qstp delta time.

DC braking curr (-2)  El motor se para por medio de una inyeccion de co-
rriente continua (consultar capitulo 2.16.7).

2.12.13. Configuracion de la linea serial

Device address
Ser answer delay [ms]
Ser protocol sel
Ser baudrate sel

MB swap float
GA61114
Parameter N Value Standard
min max default configuration
Device address 319 0 127 0
Ser answer delay [ms] 408 0 900 0
Ser protocol sel 323 0 2 0
Slink3
Modbus-RTU
J Bus
Ser baudrate sel 326 0 4 1
19200
19600
4800
2400
1200
MB swap float 1292 0 1 0
Disabled|
Enabled

GA6231g

Descripcién de las funciones —— Cap.2



Ser answer delay

Device address

Ser protocol sel

Ser Baud Rate Sel

MB swap float
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Ajuste del retardo minimo entre la recepcién por parte del accionamiento del
ultimo bytey el inicio de su respuesta.

Este retardo evita conflictos en lalineaen serie s € interface RS485 utilizado
no esta preagjustado para una conmutacion automética Tx/RX.

El pardmetro serefiere exclusivamente alautilizacion delalineaen serie estandar
R$485.

Ejemplo: s € retardo de laconmutacion Tx/Rx en €l master estd al méximo de
20ms, € ajuste del pardmetro Ser answer delay debe ser superior a 20ms;
22ms.

Direccion alaque responde €l inverter cuando esta conectado através de linea
en serie R85 (paralas conexiones véase la seccion 5.4. “Interface serial” del
manual “Guia de Consulta Rapida Avy” ).

Seleccion del protocolo de serie. Slink3, Modbus-RTU, JBUS
Seleccién del valor de Baud Rate delalineade serie

Este parametro permite los cambios en lalecturadelas partes Altay Bajadelas
words paralos parametros detipo float utilizando el protocolo Modbus

2.12.14. Seleccién del parametro visualizado

CONFIGURATION
Npar displayed
Ga61115

Value Standard
Parameter N.
min max default configuration
Npar displayed 1291 0.00 0.00 0
GA6232g
Npar Displayed Seleccion del pardmetro visualizado cuando arranque €l drive. Para seleccionar

Cap2

el pardmetro, afada el offset 2000h (8192 Dec) al nimero del parametro.
Ej.: Actual speed [N. Parametro 122] : Ajustar 122 + 8192 = 8314
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2.13. CONFIGURACION ENTRADAS Y SALIDAS (I/0 CONFIG)

Ademés de los bornes cuyas funciones son fijas (por gjemplo para los desblogueos), los inverter de la
serie AVy ofrecen la posibilidad de asociar determinadas funciones a entradas y salidas programables.
Ello sellevaacabo mediante e teclado, o lalineaen serie, 0 mediante una conexion con Bus.

Lasentradasy salidas programables, enlas condicionesde suministro estandar, van conectadasalasfunciones
gue méas amenudo se utilizan, sin embargo € cliente puede cambiarlas seglin sus necesidades de aplicacion.

El equipo basetiene tres entradas anal 6gi cas, configuradas como entradas diferencial es. Cuando ademas
de éstos se requi eran también entradas/salidas digitales y/o salidas anal 6gi cas, deben emplearse lastarje-
tas opcional es de ampliacion, las cual es insertan sobre latarjeta de regul acién del inverter.

El equipo completo tiene lasentradasy salidas siguientes:
* Estas salidas se pueden utilizar solo cuando estan montadas | as tarjetas de expansion opcionales.

2 Salidas analdgicas (1y 2) con potencial de referencia
comun

2 Salidasdigitales ((1y 2) con potencial dereferenciay
aimentacidn comun y aislamiento galvanico

4 Entradas digitales (1...4) con potencial de referencia

comuny aislamiento galvanico.

iNotal! Si los parametros se asocian a determinados bornes, su valor se asigna solamente a
través de estos bornes (por gjemplo las referencias de velocidad) y no através del
teclado o Bus.

2.13.1. Salidas analdgicas (Analog Outputs)

I/0 CONFIG
Analog outputs
Analog output 1
Select output 1
Scale output 1
Select output 2
Scale output 2
Select output 3
Scale output 3
Select output 4
Scale output 4

GA0690g
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Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Select output 1 66 0 84 Actual speed
Scale output 1 62 -10.000 10.000 1.000
Select output 2 67 0 84 T current
Scale output 2 63 -10.000 10.000 1.000
Select output 3 68 0 84 Current U *
Scale output 3 64 -10.000 10.000 1.000
Select output 4 69 0 84 Motor current *
Scale output 4 65 -10.000 10.000 1.000

Ga6245ai

* Estas salidas se pueden utilizar solamente si estén instaladas |as tarjetas de ampliacién opcionales

Select output XX Seleccidn de los pardmetros que deben col ocarse como variables en las salidas
analdgicas. He aqui | as posibilidades siguientes:

OFF [0] Speed reg output 2 [15] Rr adap output ¥ [30]
Speed ref 1V [1] Motor current 2 [16] Pad 0 [31]

Speed ref 2V [2] Current U3 [17] Pad 1% [32]

Ramp ref 19 [3] Current V 3 [18] Pad 4 1 [33]

Ramp ref 29 [4] Current W @ [19] Pad 59 [34]

Ramp ref ¥ [5] Output voltage ¥ [20] Flux reference 9 [35]
Speed ref P [6] Voltage U 9 [21] Pad 6 [39]

Ramp output ¥ (7] Voltage v 9 [22] PID output  [39]
Actual speed ¥V [8] DC link voltage ® [23] Feed fwd power 9 [78]
T current ref 12 [9] Analog input 17 [24] Out vit level 1 [79]

T current ref 22 [10] Analog input 27 [25] Flux level 2 [80]

T current ref 2 [11] Analog input 37 [26] F act spd (rpm)? [81]

F current ref ® [12] Flux 9 [27] FTcurr (%)2 [82)
Flux current ® [13] Active power ¥V [28] Spd draw out (d) I [84]
Torque current 2 [14] Torque * [29] PL next factor ® [87]

PL active limit 2 [88]

Analog Outputs Option card
! 1
D____4z}_
21 Current U (o3 12
D
Al AO1 1"Aco
Select output 1 |
Actual Spd (rpm) C 22
1Aco
1 1
D—@2—3 ! 13
D @
orque turren 22 Motor Current Cc 14
2I"aco z—@—ACOM
1

Figura 2.13.1.1: Bloques estandar de las salidas analégicas y de las tarjetas opcionales
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Scale output XX Factor de escala de las salidas anal gicas.

1) Conun factor de escalaigua a l, lasalidasuministra 10V, cuando lareferenciao laveloci-
dad corresponden al valor definido por Speed base value.

2) Conunfactor deescalaigual al, lasalidasuministra10V. cuando lareferenciaolacorriente
en A, corresponden a la corriente de par a carga maxima Flt 100mF.

3) Con un factor de escalaigual a1, la salida suministra 10V, cuando la corrienteen A (valor
instantaneo) corresponde corresponde a V2 del valor definido por Full load curr.

4) Conunfactor deescalaigua al, lasalidasuministra10V, cuando latension corresponde a
valor definido por €l pardmetro Mains voltage.

5) Con unfactor deescalaigud al, lasalidasuministra 10V, cuando latensiéon alcanza500V. La
salidamuestralaevolucion delatensién. El tiempo de muestreo esde< 1 ms.

6) Conun factor deescalaigua al, lasalidasuministra10V, cuando latension alcanza 1000V.

7 Conun factor de escalaigual al, lasalidasuministral0V, cuando latension alcanza 10V en
la respectiva entrada analdgica (Con factor de escalay Tune value de la entrada = 1).
Véase Figura2.13.2.1

8) Con un factor de escalaigual a1, lasalida suministra 10V, cuando lareferencia corres-
ponde a Magnetizing curr.

9) Con un factor de escalaigual a 1, lasalida suministra 10V, cuando €l flujo corresponde a 2
Vs.

10) Con un factor de escalaigual a 1, la salida suministra 10V, cuando € par corresponde a par
nomina del motor.

1) Conun factor deescalaigual al, lasalidasuministra10V, cuando lapotenciaactivacorres-
ponde alapotencianominal del motor.

12) Conunfactor deescalaigua al, lasdidasuministralOV, cuandolacorrienteen A, . correspon-
deaFull load curr.

13) Con un factor de escalaigual a1, la salida suministra 10V, cuando la correccién de Rotor

resistance corresponde al valor del pardmetro original.
14) Conunfactor deescalaigual al, lasalidasuministra 10V, cuando € valor deun Pad esigual

a2047.
15) L osval ores de méaximos estén en funcion de cuanto descrito en € capitulo 2.17.3 PI D Function.
16) Con un factor de escalaigual a1 lasalida provee 10V, cuando Active power esigual av3

X Mains Voltage x Full load current.

En el uso con convertidor regenerador SR32, tanto el empleo en PDC como salidaanal égica
pueden utillizarse solo cuando Regulation mode = Sensorless 0 Regulation mode =

field oriented.
17) Conunfactor deescalaigud al, lasdidaesigud al0V cuando € valor de Speed ratio =20000.
18) Con un factor de escalade 1, lasadidaesigual a10V cuando € valor de PL next factor =

10000 (ratio=1)
19) Con un factor deescala 1, lasalidaesigual a10V cuando el valor de Out vit level (100%)
corresponde a valor del parametro Base voltage.

20) Conunfactor deescalade 1, lasalidaesigua al10V cuando el valor de Flux level (100%)
correspondeal nivel nominal del flujo.

Ejemplo para el clculo del factor de escala Scale output xx

Paravisualizar lavelocidad del accionamiento, si se deseautilizar uninstrumento anal égico quetengaun
campo de medida de 0...2V.

Significaque paravisualizar lavelocidad del accionamiento, alavel ocidad maximadebe corresponder en
la salida anal6gica del inverter una tension de 2V. Con un factor de escalaigual a 1 se tendrian 10V
(Factor de escala= 2V / 10V = 0.200).
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2.13.2. Entradas analdgicas (Analog Inputs)

Select input 1
An in 1 target
Input 1 type
Input 1 sign
Scale input 1
Tune value inp 1
Auto tune inp 1
Input 1 filter
Input 1 compare
Input 1 cp error
Input 1 cp delay
Offset input 1

Select input 2
An in 2 target
Input 2 type
Input 2 sign
Scale input 2
Tune value inp 2
Auto tune inp 2
Offset input 2

Select input 3
An in 3 target
Input 3 type
Input 3 sign
Scale input 3
Tune value inp 3
Auto tune inp 3
Offset input 3

GA0700
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Select input 1 70 0 28 Ramp ref 1 Terminals1/2
An in 1 target 295 0 1 Assigned (0)
Input 1 type 71 0 2 -10V...+10V
-10V...+10V 0)
0-20 mA, 0-10 V
4-20 mA
Input 1 sign 389 0 1 Positive
Positive (1)
Negative
Input 1 sign+ - *
Input 1 sign- - *
Scale input 1 72 -10.000 10.000 1.000
Tune value inp 1 73 0.1 10.000 1.000
Auto tune inp 1 259 0 65535
Input 1 filter 792 0 1000 0
Ga6250a

Cap?
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Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Input 1 compare 1042 -10000 10000 0
Input 1 cp error 1043 0 10000 0
Input 1 cp delay [ms] 1044 0 65000 0
Offset input 1 74 -32768 +32767 0
Select input 2 75 0 28 OFF Terminals 3/4
An in 2 target 296 0 1 Assigned (0)
Input 2 type 76 0 2 -10V...+10V
-10V...+10V (0)
0-20 mA, 0-10 V
4-20 mA
Input 2 sign 390 0 1 Positive
Positive (1)
Negative
Input 2 sign+ - -
Input 2 sign- - -
Scale input 2 77 -10.000 10.000 1.000
Tune value inp 2 78 0.1 10.000 1.000
Auto tune inp 2 260 0 65535
Offset input 2 79 -32768 +32767 0
Select input 3 80 0 28 OFF Terminals 5/6
An in 3 target 297 0 1 Assigned (0)
Input 3 type 81 0 2 -10V...+10V
-10V...+10V (0)
0-20 mA, 0-10 V
4-20 mA
Input 3 sign 391 0 1 Positive
Positive (1)
Negative
Input 3 sign+ -
Input 3 sign- -
Scale input 3 82 -10.000 10.000 1.000
Tune value inp 3 83 0.1 10.000 1.000
Auto tune inp 3 261 0 65535
Offset input 3 84 -32768 +32767 0

Ga6250b

* Esto pardmetro se puede gjustar en entradas digitales programables. Ambos ...sign+ y ...sign- deben utilizar
paracadacanal conlogicaXOR.

Select input XX

OFF [0]

Jog reference? [1]
Speed ref 1V [2]
Speed ref 29 [3]
Ramp ref 1V [4]
Ramp ref 2V [5]

T current ref 12 [6]
T current ref 22 [7]

Input XX type

Adap reference? [8]
T current lim?  [9]

T current lim +2 [10]

T current lim -2 [11]
Pad 09 [12]
Pad 19 [13]
Pad 29 [14]
Pad 39 [15]

Load comp [19]
PID offset 04  [21]
Pl central V39 [22]

PID feed-back ¥ [23]

V/f flux level [24]
Flux level [25]
Out vlt level [26]
Speed ratio ®  [28]

Seleccion de pardmetros cuyo valor se recibe através de unaentrada anal dgica.
He aqui las posibilidades siguientes:

Seleccidn dd tipo de entrada (entradaen tension o corriente). En base alasefia de

entrada, colocar o bien quitar losjumpers en latarjetade regulacion. Enlascondi-
ciones estandar del inverter, las entradas son codificadas por sefiadles en tension.

Descripcion de las funciones
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Anin XX target

Input XX sign
Input XX sign +

Input XX sign -

SIEI

Input signal

Analog input -10V...+10V 0-20 mA
0-10V 4-20 mA

Analog input 1 S8 = OFF S8 = ON
Analog input 2 S9 = OFF S9 = ON
Analog input 3 S10 = OFF S10 = ON

GA6255ai
ON Jumper fitted OFF Jumper not fitted

-10V ... +10V A laentrada anal 6gica se conecta unatensién maximade £
10V. Si la sefial se usa como referencia, se puede obtener
lainversion del sentido de rotacién del accionamiento, in-
virtiendo lapolaridad delatension.

0-10V,0-20mA A la entrada analdgica se conecta una tension méxima de
10V o unasefial de corriente de 0...20 mA. La sefia debe ser
positiva. Si la sefial se usa como referencia se puede obtener
lainversion dd sentido derotacidn del accionamiento por medio
de Input XX sign+y Input XX sign -.

4-20 mA A laentrada anal 6gica se conecta unasefial con corriente
de 4...20mA. La sefial debe ser positiva. Si la sefial se
emplea como referencia, se puede obtener la inversion
del sentido de rotacion del accionamiento mediante los
parametros Input XX sign+ y Input XX sign -.

Asignacion de lamuestraen la entrada anal6gica. Si se selecciona Assigned, €l
valor de muestra se copiaen € pardmetro programado en la entrada anal 6gica.
Si se selecciona Not assigned, € parametro programado toma € valor prece-
dentemente gjustado mediante €l teclado, RS485 0 Bus antes de asignarse auna
entrada anal 6gica. Esto tiene validez a excepcidn de los parametros PAD, que
mantienen el valor que tenian en la entrada anal 6gica en e momento en que se
selecciona el comando “not assigned”.

Sdeccion dd sentido de rotaci n con funcionamiento mediantelineaen serieo Bus.

Seleccién del sentido de rotacion “horario” en el funcionamiento con tablero de
bornes, cuando lareferenciatiene solo una polaridad.

High Sentido derotacion horario seleccionado

Low Sentido derotacion horario no seleccionado

Seleccidn del sentido derotacion “antihorario” en el funcionamiento con tablero
de bornes, cuando lareferenciatiene solo una polaridad.

High  Sentido derotacion antihorario seleccionado

Low Sentido derotacion antihorario no seleccionado

Input xx sign+ e Input xx sign- deben utilizarse para cada canal con logica XOR.

Scale input XX

Tune value inp XX

Cap2

Factor de escala de la entrada anal 6gica interesada.

1) Conun factor de escalaigual aly Tunevalueinp XX=1, en entrada
10V 0 20 mA corresponden a Speed base value.

2)  Conunfactor deescalaigua aly Tunevalueinp XX=1, 10V 0 20 mA
en entrada corresponden a la corriente maxima FLT admisible.

3) Conunfactor deescalaigual al, 10V 0 20 mA en entrada corresponden
al valor de Pad 2047.

4)  Losvaoremaximosson enfuncion de cuanto descrito en el capitulo 2.16.3.
PID function.

5)  Conunfactor deescalaigual al.0y Tunevalueinp XX =1, 10V o bien
20mA corresponden a Speed ratio = 20000

Ajustefin delaentrada, cuando lasefial maximano corresponde exactamente al
valor nominal. V éase eemplo abgjo indicado.

Descripcion de las funciones
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Auto tuneinp XX Ajuste fin automético de laentrada. Cuando se g ecuta este comando, Tune value
inp XX se salecciona autométicamente de maneraque lasefia de entrada disponi-
ble corresponda a valor maximo de la variable, por g emplo Speed base value.
Parad desarrollo ddl gjuste automético deben cumplirse dos condiciones:

- Tensién de entrada mayor de 1V o corriente de entrada mayor de 2 mA

- Polaridad positiva. El otro sensor de rotacién también acepta automatica-
mente el valor encontrado.

Nota: El valor obtenido automati camente, en caso de necesidad, pue-
de cambiarse manualmente mediante Tune value inp XX .
Input 1 filter Filtroenlamedidadel ingreso analdgico 1.
Offset inp XX Cuando la sefial anal 6gica contiene un offset, o cuando lavariable asignadaala

entradatieneyaun valor y no hay alguna sefial conectada, esta condicién puede
compensarse con Offset inp XX.

El inverter esta predispuesto en fabrica de manera que los val ores anal 6gicos asignados con 0-10V, 0-20
mA y 4-20 mA sean interpretados como positivos. Al cambiar €l sentido de rotacién, es necesario confi-
gurar en ingresos digitales los parametros Input XX sign+ e Input XX sign-. En este caso junto a la
referencia se pide también la sefid para la selecciéon del sentido de rotacion. Las dos entradas estan
conectadas con un XOR. En €l funcionamiento mediante Bus de campo (opcién) el signo esta determi-
nado por el pardmetro | nput XX sign. Cuando un pardmetro esta conectado interiormente (por gjemplo,
cuando larampaesta habilitada, Speed ref 1 se conecta autométicamente con lasalidade larampa), éste
no aparece mas en la lista de pardmetros que pueden asignarse a una entrada anal 6gica.

Lalinea en serie no puede aceptar 10s parametros Input XX sign +y Input sign -.
From digital reference

Select input 1
Ramp Ref 1 Input 1 type
( 10V, . +10V ) (Tune value inp 1 ) (Aulo tune inp 1 )
1 0

Ref_1+

F
w,( Select input 1
Ramp Ref 1

A 4

1
‘o] AW
i
¢ o ~ # i —
_@_ type | Input 1 cp error
0
Window comparator
Ref_1- Scale input 1 Input 1 filter
1 0 ms L I %
Input 1 compare
Offset input 1 0
| i
Select input 2 —p— —p—
Of
Input 2 t Auto tune inp 2 0 ms
. 1
+ -
3 |Ref—2 v From digital reference
@ W setting
1 —P» input
i@_ type

Ref_2-

F
m{ Selectinput2
A\ off

From digital reference
setting

Select input 3
o
Input 3 type
( oV 1oV (Tune vaueinpd ) (Auto tune inp 3 0) Pe—
( OD

& 4

\ Ref_3+

—P» input

T9

Ref_3-

Offset input 3

0
Scale input 3

1

Figura 2.13.2.1: Entrada analogica
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Ejemplo 1:
Lareferencia de velocidad de un accionamiento se asigna con una tension externa maxima de 5V.

Con este valor el accionamiento debe alcanzar la velocidad maxima admitida (ajustada con Speed
base value). Como parametro Scale input XX seintroduce el factor de escala2 (10V : 5V)

Ejemplo 2:
Una referencia anal 6gica exterior alcanza solamente 9,8V max. en lugar de 10V.
Como pardmetro Tune valueinp XX seintroduce 1,020 (10V : 9,8V).

Se puede alcanzar el mismo resultado con la funcion Auto tune inp XX. Para tal fin es necesario
seleccionar este parametro en el menu del teclado. En el borne debe estar presente el valor anal 6gico
maximo disponible (en este caso 9,8V) con polaridad positiva. Pulsando la tecla ENT del teclado se
efectla lafase “Auto tune” de lareferencia anal 6gica.

Comparador de ventana en la entrada analdgica 1 “ Analog Input 1”.

Input 1 cp error
< 0 )

Window comparator

Input 1 compare : j : ?
0 s V]
Input 1 cp match

Input 1 cp delay
0 ms

Figura 2.13.2.2: Comparador de ventana

Esta funcion sefializara cuando se alcanza un valor de referencia programado en la entrada analdgica 1.

Input 1 compare Seleccionad valor a gjustar como nivel de comparacion.

Input 1 cp error Determina un area de tolerancia alrededor de Input 1 compare.

Input 1 cp delay Retraso seleccionable en milisegundos para el paso desde el nivel alto hasta el
nivel bajo de Input 1 cp match

Input 1 cp match Sefidizacion del alcanzar € limite del &reade tolerancia. Este parametro se puede

leer mediante BUS de campo o bien sdlidadigital programada oportunamente.
Nivel alto El vaor de Analog input 1 esta dentro de la gama de tolerancia.
Nivelbgjo  El valor de Analog inout 1 esta fuera de la gama de tolerancia.

iNOTA! Como calcular € valor de los pardmetros Input 1 compare e Input 1 cp error:
Imput 1 compare = (Valor de comparacion) * 10000 / (Valor total campo)
Input 1 error = (Valor delatoleranciaamediaventana) * 10000/ (Valor total campo).
Ejemplo1:

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Seleccionar laentradaanalogical = Ramp ref 1
Speed base value igua a 1500 [RPM]
10 Volt o bien 20 mA en Analog Input 1 (Ramp ref 1 = Speed base value).

La aplicacion necesita una sefializacion a 700 [RPM] a través de una salida digital, con una gama de
toleranciaigual a 100 [RPM].

Input 1 cp match asignado aunasalida digital programable.
Input 1 compare =700 * 10000/ 1500 = 4667
Input 1 cp error =100 * 10000/ 1500 = 666

Ejemplo2:

Seleccionar laentradaanalogical = Ramp ref 1

Speed base value igua a 1500 [RPM]

10 Volt o bien 20 mA en Analog Input 1 (Ramp ref 1 = Speed base value).

La aplicacién necesita una sefidizacion a -700 [RPM] através de un BUS de campo, con una gama de
toleranciaigual a+100 [RPM].

Input 1 compare=-700* 10000/ 1500 = -4667
Input 1 cp error =100 * 10000/ 1500 = 666

Ejemplo3:
Seleccionar laentrada anal6gical = Pad 0
10 Volt o bien 20 mA en Analog Input 1 corresponde a Pad 0 = 2047.

La aplicacion necesita una sefializacion a 700 [count] a través de una salida digital, con una gama de
toleranciaigua a+50 [count].

Input 1 cp match asignado aunasalidadigital programable.
Input 1 compare =700 * 10000/ 2047 = 3420
Input 1 cp error =50* 10000/ 2047 = 244

Ejemplo4:
Seleccionar la entrada anal6gica 1 = PID feedback
10 Volt o bien 20 mA en Analog Input 1 corresponde a PID feedback = 10000.

La aplicacion necesita una sefializacién a 4000 [count] através de una salida digital, con una gama de
toleranciaigual a=1000 [count].

Input 1 set thr asignado aunasalida digital programable.
Input 1 thr =4000* 10000/ 10000 = 4000
Input 1 cp error = 1000 * 10000 / 10000 = 1000

Ejemplo5:
Seleccionar laentradaanaldgical =T current lim
10 Volt o bien 20 mA en Analog Input 1 correspondea T current lim = 100 [%]

Laaplicacion necesita una sefializacion aun valor de 50 [%] através de unasalidadigital, con unagama
detoleranciaigua a+2 [%].

Input 1 cp match asignado aunasalida digital programable.
Input 1 compare =500 * 10000/ 100 = 5000
Input Lcp error =2* 10000/ 100 = 200

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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2.13.3. Salidas digitales (Digital Outputs)

1/0 CONFIG

Digital outputs

Digital output 1

Digital output 2

Digital output 3

Digital output 4

Digital output 5

Digital output 6

Digital output 7

Digital output 8

Relay 2
GA0710g
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Digital output 1 145 0 49 Ramp+
Digital output 2 146 0 49 Ramp-
Digital output 3 147 0 49 Spd threshold
Digital output 4 148 0 49 Overld available
Digital output 5 149 0 49 Curr limit state
Digital output 6 150 0 49 Overvoltage
Digital output 7 151 0 49 Undervoltage
Digital output 8 152 0 49 Overcurrent
Relay 2 629 0 49 Speed zero thr
Ga6260
Option card
D_Out3
ion Dig.Outpul _@b 1
Digital Outputs Opton PIg 0P :\ Spd Tresold | * > com bo s
4 = I > \—_@ 55
igital outpu —@—
paal ti—:“ Ramp +_ | * > ,— Do1
N > 1 > 16
N D_Out4
com.po Option Dig.Output 4 > ,‘_@ 52
O Overld é/awlab\e : > COM_DO
42 ——@ 55
igital outpu —@—
Digital q;_:z Rarmp- | *9 bl D02
N > 1 > 16
com_bo D_Out 5
Option Dig.Output 5 o Sle—@
O Curr Llrgﬁ State I * > < COM_D055
Drive Relay Output
o3 D_Out6
( Relay 2 ) Option Dig.Output 6 > T—@ 54
Speed Zero Thr - R2NO | o O Overvgllage | > COM_DO
—@ 55
R2COM |
! 80
D_Out7
»—| RINO | g, Option Dig.Output 7 > ——@ 56
I 55
D_Out8
Option Dig.Oulput/S\ overegnt | * > K—@ 57
A » 1 > comM_bo
——@ 55

Figura 2.13.3.1: Salidas digitales y tarjeta opcional

Cap2
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dadessiguientes:

OFF [Q]

Speed zero thr [1]
Spd threshold [2]
Set speed [3]
Curr limit state [4]
Driveready [5]
Overld available [6]
Reserved [7]
Ramp + [8]

Ramp - [9]

Speed limited [10]
Undervoltage [11]
Overvoltage [12]

Heatsink sensor [13]

Relay 2

Overcurrent [14]
Overtemp motor [15]
External fault [16]
Failure supply [17]
Pad A bit [18]

Pad B bit [19]

Virt diginput [20]
Speed fbk loss [25]
Bus loss [26]
Output stages [27]
Hw opt 1 failure [28]
Opt 2 failure [29]
Encoder 1 state [30]
Encoder 2 state [31]

bornes 83y 85.

Salida = Low y contacto del relé abierto:
Salida = High y contacto del relé cerrado:

2.13.4. Entradas digitales (Digital Inputs)

I/0 CONFIG

Seleccion delos pardmetros programables en unasalidadigital, con las posibili-

Ovld mot state [32]
Enable seq err [35]
Bu overload [36]
Diameter calc st [3§]
Mot setup state [46]
Input 1 cp match [49]
Overload 200% [51]
PL stop active [52]
PL next active [53]
PL time-out sig [54]
Regulation ot [55]
Module overtemp [56]
Heatsink ot [57]
Intake air ot [62]

Seleccion de los pardmetros, para los que debe intervenir el relé entre los

Alarma
Ningunaalarma

Digital inputs
Digital input 1
Digital input 2
Digital input 3
Digital input 4
Digital input 5
Digital input 6
Digital input 7
Digital input 8
GA0720g
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Digital input 1 137 0 62 OFF
Digital input 2 138 0 62 OFF
Digital input 3 139 0 62 OFF
Digital input 4 140 0 62 OFF
Digital input 5 141 0 62 OFF
Digital input 6 142 0 62 OFF
Digital input 7 143 0 62 OFF
Digital input 8 144 0 62 OFF

Descripcion de las funciones
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Digital Inputs Option card
36
_@;}; Digital input 1 or 31_@& * oot .
A ()_> b ; plonD-inpy C Off
E@E s (C%?;nmon 0V)}
37
DGZ+}; Digital input 2 32_@& *
- C Off 2 Option Dig. input 6 off
DG6- A —O_>
E@E s (Common 0V)}
38 \
DG3+ ) Digital input 3 33 _@ = * . .
16 ([))Sr.:l-monov) 7
DG3- 35—
- DG4+ ) Digital input 4 . _@& Option Dig. input 8
& o—» - }2—0—»
16 (Common 0V)
DG4- 35_@
Figura 2.13.4.1: Entradas digitales y tarjeta opcional
Digital input XX Seleccion de los parametros programabl es en una entrada digital.
Estan disponibleslas posibilidades siguientes:
OFF [Q] Input 2 sign -7 [19] Rev sign [45]
Motor pot reset [1] Input 3 sign +7 [20] Anin 1target [46]
Motor pot up [2] Input 3 sign -Y [21] Anin 2 target [47]
Motor pot down [3] Zero torque [22] Anin 3target [48]
Motor pot sign + [4] Speed sel 0?2 [23] Droop enable [49]
Motor pot sign - [5] Speed sel 12 [24] Quick stop [51]
Jog + [6] Speed sel 22 [25] Enable Pl PID 9 [52]
Jog - [7] Ramp sel 0° [26] Enable PD PID # [53]
Failure reset [8] Ramp sd 19 [27] Pl int freeze ¥ [54]
Torgue reduct [9] Speed fbk sdl [28] PID offs. sel 4 [55]
Ramp out = 0[10] Pad A bit 0[32] Pl central vsO ¥ [56]
Ramp in =0 [11] Pad A bit 1[33] Pl central vsl ¥ [57]
Ramp freeze [12] Pad A bit 2 [34] Diameter calc 4 [58]
Lock speed reg [13] Pad A bit 3[35] Lock zero pos [59]
Lock speed | [14] Pad A bit 4 [36] Lock save eng [60]
Auto capture [15] Pad A bit 5[37] Mot setup sel 0% [62]
Input 1 sign +Y [16] Pad A bit 6 [38] PL mains status [66]
Input 1 sign -? [17] Pad A bit 7 [39] PL time-out ack [67]
Input 2 sign +Y [18] Fwd sign [44]

D LosparametrosInput XX sign + elnput XX sign - solo pueden utilizarse junto aotros parametros.
2 Losparametros Speed sel 0, Speed sel 1y Speed sel 2 s6lo pueden utilizarse conjuntamente.

%) Losparametros Ramp sel 0y Ramp sel 1 s6lo pueden utilizarse conjuntamente.

4 Consultar PID Function (capitulo2.17.3)

®  Paramasdetallesconsultar lafuncion M otor setup (capitulo 2.15.6).

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



AVy - HE

2.13.5. Referencia de velocidad a través de entrada encoder (Tach follower)

I/0 CONFIG

Encoder inputs

Select Enc 1
Select Enc 2
Encoder 1 type
Encoder 1 pulses
Encoder 2 pulses
Refresh enc 1
Refresh enc 2

Ga0725

Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Select enc 1 1020 0 5 OFF
Select enc 2 1021 0.00 5 OFF
Encoder 1 type 415 0 1 Digital
Sinusoidal (1)
Digital
Encoder 1 pulses 416 600 9999 1024
Encoder 2 pulses 169 600 9999 1024
Refresh enc 1 649 0 1 Disable
Enabled 0)
Disabled
Refresh enc 2 652 0 1 Disable
Enabled 0)
Disabled
Ga6266ai
Encoder 2 (Option) Encoder 1
XFI connector XE connector
S SAr
6 ;E A- 6 > A-
8 > 8 >
B+ Select enc 2 B+ Select enc 1
1 OFF 1 OFF
—>>B- —>>B-
! < ov ! < ov
2/9 9 =
< +V 5V

Figura 2.13.5.1: Referencia de encoder

Esta configuracion permite utilizar las entradas encoder como referencia de velocidad. Comparadas con
una entrada de tipo anal gico, estas entradas tienen una alta resolucién y una elevada inmunidad contra
las interferencias.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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Utilizando la entrada encoder (conector XE) se necesitadefinir el destino de lareferenciade velocidad a
la que se debe asociar (Ramp ref 1, Speed ref 1, etc).

Cuando la entrada encoder se utiliza como entrada de la realimentacién de velocidad, no es permitido €
uso de la misma como entrada de referencia de lavelocidad. No se puede configurar |a misma seleccion
de lareferencia de velocidad a la entrada encoder y a una entrada anal 6gica.

Select enc 1
Select enc 2

Encoder 1 type

Encoder 1 pulses
Encoder 2 pulses

Estos pardmetros determinan a qué referencia de velocidad se refiere |a sefial

encoder. Lacondicién de OFF indica que € conector del encoder no se utiliza
como referenciade vel ocidad y que puede utilizarse como reaccién de vel ocidad
(ment CONFIGURATION/Speed fbk sdl).

Laseleccion del destino de lareferencia de velocidad debe ef ectuarse teniendo
en cuenta la configuracién del regulador de velocidad (es decir, no se puede
utilizar Speed ref 1 con rampa activada).

Define el tipo de encoder conectado al conector XE

Snusoidal Encoder sinusoidal

Digital Encoder digital

Numero de impulsos del encoder conectado al conector XE

Numero de impulsos del encoder contactado alatarjeta opcional EXP-F2E

Refresh enc 1 Habilitael control del estado delaconexion del encoder 1 pararelevar laalarma
de lapérdidade realimentacién de lavelocidad.

Refresh enc 2 Habilitael control del estado delaconexion del encoder 2 pararelevar laalarma
delapérdidaderealimentacion delavelocidad. Lafigura2.13.5.1.. describe un
empleo tipico de estafuncién.

Drive A Drive B Drive C
(Master) (follower) (follower)
Field oriented Field oriented Sensorless - V/f
mode mode mode
Analog e ; e paseneens
input1  XE : F2E: XE : F2E XE i F2E
[ o o - — — - | T
+ AEnc 2 Enc1REF T Aenc2 Enc 2 REF
| (1) Fok | (3) Fbk (5)
(2) (4)
EXT REF

@
@
©)

Figura 2.13.5.1: Ejemplo de aplicacion de la referencia de velocidad desde entrada encoder

Cap?

’—® Digital encoder

L : ) Digital encoder

Analog inputs/ Select input 1 = Ramp ref 1
Speed fbk sel = Encoder 2
Selectenc1=Rampref 1

Enc 1 Type=digital

Descripcion de las funciones

(4) Speedfbk sel = Encoder 2
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La referencia de velocidad del Drive A en este caso es suministrada por una sefia anal6gica externa,
pero se puede gjustar con unafuente internadigital (por ejemplo: tarjeta opcional DGFC o Bus de cam-
po).

Una configuracion que utilice la sefial del encoder como linea de referencia de velocidad es posible sélo

cuando lafuente de lareferencia se suministrada mediante un encoder adicional, independiente del gje del
motor.

Uso con diferentes modalidades de ajuste:

Si se utilizalafuncion “Motor setup” (los parametros Select enc 1 y Select enc 2 se deben gjustar en
OFF), deberé utilizarse la funcion “Tach follower” con Regulation mode = Field oriented segun la
siguientetabla.

En estatablafiguran las posibles configuraciones parael uso simultéaneo delasfunciones* Tach follower”
y “Motor setup”.

Motor setup Tach follower
Regulati d
egulation mode Speed fbk sel Speed fbk sel Select enc 1 Select enc 2
Setup 0 Setup 1
Encoder 1 Encoder 2 OFF OFF
. . Encoder 2 Encoder 1 OFF OFF
Field oriented mode -
Encoder 1 (1) Encoder 1 (1) OFF Reference assigned
Encoder 2 (1) Encoder 2 (1) Reference assigned OFF
Encoder 1 Encoder 2 OFF OFF
Sensorless mode Encoder 2 Encoder 1 OFF OFF
or V/f control (2) Encoder 1 Encoder 1 OFF Reference assigned
Encoder 2 Encoder 2 Reference assigned OFF

Ga6267
(1) Requiere la conmutacion electromecéanica de la sefial encoder. No se recomienda la utilizacion de
este gjuste, debido alacontinuidad de las pantallasy labajainmunidad contralasinterferencias.

(2) En estos casos no se utilizalareferenciaencoder. El pardmetro Spd fbk sel esté interbloqueado por
[6gica con los parametros Select enc 1y Select enc 2, y con dichos gjustes se necesita asignar €l
pardmetro a ambos canales.

Descripcion de las funciones
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2.14. FUNCIONES ACCESORIAS DE VELOCIDAD (ADD SPEED FUNCT)

2.14.1. Enganche motor (Auto capture)

ADD SPEED

Auto capture

GA0730g

Esta funcion permite enganchar el inverter aun maotor en rotacion.

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Auto capture 388 0 1 OFF *
ON
OFF (0)

GA6270g

*  Estafuncion se puede gjustar en unaentrada digital programable.

Auto capture ON

OFF

Esta funcion se puede utilizar sélo con Regulation mode =Field oriented o bien Regulation mode = V/f

control (consultar lasecciéon 2.4.2.3.3.)

Usosprincipales.

- Enganche a un motor ya puesto en movimiento por la carga (por e emplo con motores de bomba

accionadospor € fluido)

- Nuevainsercién después de laintervencion de una alarma.
- Encasoquelareferenciadevelocidad pase atravésdel circuito derampa, lavel ocidad del motor, con

Al insertar e inverter seregistralavelocidad del motor, y se
adaptaoportunamentelatensiony lafrecuenciade salida. Luego

€l accionamiento alcanza lareferencia ajustada.

En el momento delainsercion, €l inverter parte con frecuencia

nula

Auto capture = ON, se acanza siguiendo los tiempos de rampa gjustados.

iNotal En caso que esta funcion sea desactivada, es necesario que el motor no esté en
movimiento cuando seintroduce el inverter, de otramanera se puede producir €l
bloqueo del inverter debido alaintervencién de las protecciones de sobrecarga o

sobreintensidad.
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2.14.2. Modulador del regulador de velocidad (Adaptive spd reg)

ADD SPEED FUNCT

Adaptive spd reg

Enable spd adap
Select adap type
Adap reference
Adap speed 1
Adap speed 2
Adap joint 1
Adap joint 2
Adap P gain 1
Adap | gain 1
Adap P gain 2
Adap | gain 2
Adap P gain 3
Adap | gain 3
GA0740g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable spd adap 181 0 1 Disabled
Enable
Disable (0)
Select adap type 182 0 1 Speed
Speed 0)
Adap reference
Adap reference [FF] 183 -32768 +32767 1000 *
Adap speed 1 [%] 184 0.0 200.0 20.3
Adap speed 2 [%] 185 0.0 200.0 40.7
Adap joint 1 [%] 186 0.0 200.0 6.1
Adap joint 2 [%] 187 0.0 200.0 6.1
Adap P gain 1 [%] 188 0.00 100.00 10.00
Adap I gain 1 [%] 189 0.00 100.00 1.00
Adap P gain 2 [%] 190 0.00 100.00 10.00
Adap I gain 2 [%] 191 0.00 100.00 1.00
Adap P gain 3 [%] 192 0.00 100.00 10.00
Adap I gain 3 [%] 193 0.00 100.00 1.00

GA6275g
* Estafuncidn se puede gjustar en unaentrada anal 6gica programable.

El modulador de regulador de velocidad permite diferentes ganancias del regulador de velocidad en fun-
cion delavelocidad o de otraamplitud (Adaptive Reference). EI comportamiento del regulador de velo-
cidad se puede configurar éptimamente segln | as exigencias especificas de aplicacion.

Enable spd adap Enabled Modulador develocidad activado.
Disabled M odulador de vel ocidad desactivado. El regulador trabajacon
los parametros gjustados en € meni REG PARAMETERS.
Select adap type Speed L os parametros del regulador se cambian en funcion de lave-
locidad.
Adap reference Los pardmetros del regulador se cambian en funcién de Adap
reference
Adap reference Ajuste delaamplitud, en funcion delacudl se cambian los paréametros del regu-

lador de velocidad (s6lo con Select adap type = Adap reference).
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Adap speed 1 Debgjo de este punto esvélidalagama 1 de los parametros, sobre lagama 2. La
aternancia de los valores de una gama a otra se determina por Adap joint 1.
Ajuste en porcentaje de Speed base value o del valor maximo de Adap
reference.

Adap speed 2 Debajo de este punto es validala gama 2 de los parametros, sobre lagama 3. La
alternancia de los valores de una gama a otra se determina por Adap joint 2.
Ajuste en porcentaje de Speed base value o del valor maximo de Adap

reference.

Adap joint 1 Define una zona en la que Adap speed 1 debe cambiar la ganancia lineal de la
gamal por ladelagama?2, paraevitar saltosen el comportamiento del regulador.

Adap joint 2 Define una zona en la que Adap speed 2 debe cambiar la ganancia lineal de la
gama?2 por ladelagama3, paraevitar saltosen el comportamiento del regulador.

Adap P gain 1 Ganancia proporciona paralagama que vade cero aAdap speed 1. Ajuste en
porcentgje de Speed P base.

Adap | gain 1 Ganancia integral para la gama que va de cero a Adap speed 1. Ajuste en
porcentaje de Speed | base.

Adap P gain 2 Ganancia proporciona paralagamague vade Adap speed 1 aAdap speed 2.
Ajuste en porcentaje de Speed P base.

Adap | gain 2 Ganancia integral para la gama que va de Adap speed 1 a Adap speed 2.
Ajuste en porcentaje de Speed | base.

Adap P gain 3 Ganancia proporcional parala gama que vamés alade Adap speed 2. Ajuste
en porcentgje de Speed P base.

Adap | gain 3 Ganancia integral para la gama que va mas alla de Adap speed 2. Ajuste en

porcentaje de Speed | base.

Para activar el modulador del regulador de velocidad, es hecesario desbloquearlo mediante el pardmetro
Enable spd adap. Normalmente la ganancia depende de la velocidad del accionamiento. Puede variar
también en funcion de otras amplitudes ajustadas mediante Adap reference. Este se debe seleccionar
con € parametro Select adap type.

Con los parametros Adap speed 1 y Adap speed 2 se definen 3 campos, que pueden tener
diferentes ganancias. Para estos 3 campos, cada vez se define una gama de parametros, en |os que se
pueden gjustar separadamente laparte Py 1.

Los parametros Adap joint 1y Adap joint 2 procuran un paso suave entre las distintas gamas de
parametros. Los campos se deben definir de modo que Adap joint 1y Adap joint 2 no se sobrecar-
guen. Con &l modulador de velocidad activo (Enable spd adap = Enabled), los parametros Speed P y
Speed | permanecen inactivos. Adquieren su valor y estdn de nuevo activos después de un posible
bloqueo del modulador de velocidad. Cuando se detiene el accionamiento, la ganancia del regulador de
velocidad se determinapor lalogicade velocidad cero. Consultar €l capitulo “ L 6gicade velocidad cero”.

Adap joint 1 Adap joint 2
6.1 % 6.1 %

Adap P gain 1 Adap | gain 1  »
10 %, 1 %,

Adap P gain 2 Adap | gain 2 >
10 %, 1 %,

Adap P gain 3 Adap | gain 3 >
10 %, 1 %,

Adap reference
1000 rpm

Adap speed 1 Adap speed 2
20.3 % 40.7 %

Figura 2.14.2.1: Modulador del regulador de velocidad
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2.14.3. Umbrales de velocidad (Speed control)

ADD SPEED FUNCT

Speed control

Spd threshold +
Spd threshold -

Threshold delay

Set error

Set delay

GA0750g

Se dispone de dostipos de sefializacion de vel ocidad:
- Sefial que unadeterminada vel ocidad gjustable no ha sido superada.
- Sefid que lavelocidad corresponde a lareferencia g ustada.

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Spd threshold + [FF] 101 1 32767 1000
Spd threshold - [FF] 102 1 32767 1000
Threshold delay [ms] 103 1 65535 100
Spd threshold 393 0 1 - Digital output 3 *
Set error [FF] 104 1 32767 100
Set delay [ms] 105 0 65535 100
Set speed 394 0 1 - *

Spd threshold +
Spd threshold -

Threshold delay

Spd threshold

Set error

Set delay

Set speed

GA6280g

* Estafuncién se puede gjustar en una salida digital programable.

Umbral de sefidizacion «Velocidad no superada» para la rotacion horaria del
accionamiento, indicadaen ladimension gjustada por e Factor funcion.

Umbral de sefializacion «Velocidad no superadar» paralarotacion antihorariadel
accionamiento, indicadaen ladimension gjustada por e Factor funcion.

Ajuste de un tiempo de retardo en milésimas de segundo a la sefializacion (* Spd
threshold” programado en una salida digital) de la superacion de un umbral de
velocidad gjustada en los parametros Spd threshold + y Spd threshold - .

Sefializaci on «\Vel ocidad no superada» (atravésdeunasaidadigital programable)
High Velocidad no superada
Low Velocidad superada

Define una banda de tolerancia para la referencia, indicada en la dimension
gjustada por el Factor funcién.

Ajuste de un tiempo de retraso en milésimas de segundo ala sefializacion («Set
speed» programado en una salida digital) en el caso en que lavelocidad no sea
igual ala referencia pero que entre en una banda de tolerancia definida por €l
pardmetro Set error .

Sefializacion «Lavelocidad corresponde alareferencia» (através de unasalida
digital programable)

High Lavelocidad corresponde a la referencia
Low Lavelocidad no corresponde alareferencia

La sefidizacion «Lavelocidad corresponde alareferencia» serefiere alareferenciatotal antes del regula-
dor de velocidad Speed ref; alareferencia paralarampa Ramp Ref cuando se seleccionala rampa.

Cuando las referencias son inferiores al.x 1%, la sefial es siempre Low!
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Spd threshold +
1000 rpm
> Spd threshold
O
Spd threshold -
1000 rpm
( Threshold delay ) Io—t|
100
N > R et b S - b-- - - 7_* Set error 100 rom
Set speed
- o)
Actual spd (rpm)
-« -  «
Set delay I;'
( 100 ms )
Figura 2.14.3.1: Sefalizacion “Speed threshold” (arriba) e “Set speed” (abajo)
2.14.4. Registro de velocidad cero (Speed zero)
ADD SPEED FUNCT
Speed zero
Speed zero level
Speed zero delay
GA0760g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Speed zero level [FF] 107 1 32767 10 -
Speed zero delay [ms] 108 0 65535 100 -
Speed zero thr 395 0 1 - *
Relay terminals
83/85
GA6285g
* Estafuncion se puede gjustar en unasalidadigital programable.
Speed zero level Umbral para el reconocimiento de velocidad cero. El valor vale para ambos
sentidos de rotacion. Seindicaen la dimension gjustada por e Factor funcion.
Speed zero delay Ajuste de un tiempo de atraso en milésimos de segundo a la sefiadizacién de

alcance de velocidad cero.
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Speed zero thr Sefidizacion “Motor enmovimiento” (mediantesalidadigital programable o RS485
0 Bus)
High Motor en movimiento
Low Motor parado

Cuando el motor estd parado, se enciendeel LED “n=0"

Speed
Speed zero level [107]

|
f

L

Speed zero thr [395]

— k— — k—
Speed zero delay [108]

Figura 2.14.4.1: Control de velocidad cero
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2.15. FUNCIONES AGREGADAS (FUNCTIONS)

2.15.1. Motopotenciometro (Motor pot)

FUNCTIONS

Motor pot

Enable motor pot
Motor pot oper
Motor pot sign
Motor pot reset

GA0770g

Min Speed Limit

Speed min amoun
0 rpm
Ramp ref 1
0 rpm Speed minopos
rpm
P Ramp Reference

Enab multi spd +
> — 2 » Ramp output (d)
F F |_

+
Speed min neg Motor potentiometer
0 rpm function
Multi speed Ramp ref 2 Speed
function 0 rpm
A 4
t Ramp ref (d)

ecrease

a
5
k]

No I%crease

k3]
172]
o
k]
a
.
]
S
=

Motor Bot down
No

Motor

OPTION DIGITAL
INPUT F:ARD

Motor pot sign +
Motor pot sign

DRIVE

A
A
A
A

| |
o| « 218 538 | 3= l |
o QAN D-Q--& }
O-$-5-$-Q 1N \F\Ty
3| S efz|elels
~ =351 s5]|s5]| 5
>
)z AHEHE
SlE| (8|2
2| 555
o|lal|la|la
al |+ k1
B ¢
alm| @ [
L1

Figura 2.15.1.1: Ejemplo de comando externo de la funcién motopotenciometro

Si se desea tener un solo sentido de rotacion pueden faltar las sefiales Sign+ y Sign -
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Enable motor pot 246 0 1 Enabled

Enabled
Disabled (1)
Motor pot oper -
Motor pot sign 248 0 1 Positive
-/ + (1)

Motor pot sign + - o
Motor pot sign - - o
Motor pot reset 249 0 65535 - *

Motor pot up 396 0 1 No acceleration
0)

Motor pot down 397 0 1 No deceleration
0)

GA6290ai

* Estafuncion se puede gjustar en unaentradadigital programable.

** Estos pardmetros son accesibles solo através unaentrada digital programable.

Con lafuncion motopotencidmetro se puede variar lavelocidad del accionamiento pulsando algunas te-
clas. Lavariacion se abtiene con el tiempo de rampa ajustado.

Enable motor pot

Motor pot oper

Motor pot sign

Motor pot sign +

Motor pot sign -

Motor pot reset

Enabled Lafuncion motopotenciometro estahabilitada. Laram-
pa recibe su referencia de esta funcion.
Disabled Lafuncion motopotenciometro esta desactivada.

Pulsando las teclas “+” 0 “-" se acelera o decelera el funcionamiento:
+ Aceleracion
- Deceleracion

A este pardmetro se accede solamente mediante el teclado, lineaen serie o Bus.
Los pardmetros M otor pot sign +y Motor pot sign - sirven al funcionamien-
to de tablero de bornes.

Positivo Seleccionado el sentido de rotacion “horario”

Negativo Seleccionado el sentido derotacién “antihorario”

Seleccion del sentido de rotacidn “horario”, cuando se efectlia en € tablero de
bornes. El pardmetro Motor pot sign+ estd conectado con € parametro Mo-
tor pot sign - mediante una funcion XOR, lo que significa que e comando
(+24V) debe gjecutarse en uno de los dos bornes.

High Seleccionado el sentido derotacion * horario”
Low Sentidoderotacion “horario” no seleccionado

Seleccién del sentido de rotaci 6n «antihorario», cuando se efectliaen € tablero
de bornes. El pardmetro Motor pot sign- esta conectado con el parametro
Motor pot sign + mediante unafuncion XOR, lo que significaque el comando
(+24V) debe gecutarse en uno de los dos bornes.

High Seleccionado € sentido derotacion “antihorario”

Low Sentido derotacion “antihorario” no seleccionado

Cuando se activa el comando de Reset con accionamiento desactivado, éste
estalisto parapartir delavelocidad “ cero”. Paraacelerar es necesario el mando
Motor pot up. Cuando no se gjecuta el Reset, el accionamiento después de
Start vuelve alavelocidad gjustada (antes del Stop).

i El mando se admite s6lo con € accionamiento desactivado!
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Motor pot up El accionamiento acelera con el tiempo de rampa presel eccionado. Ajuste me-
diante bornes, lineaen serie 0 Bus.
Motor pot down El accionamiento decelera con el tiempo de rampa presel eccionado. Ajuste me-

diante bornes, linea en serie o Bus.

Cuando se activa la funcion motopotenciometro (Enable motor pot), en € submend Motor pot del
teclado se visualizalareferencia de velocidad en acto.

Cuando se presionalatecla“+" € accionamiento se acelera, y con latecla“-" decelera. Estos comandos
corresponden a Motor pot up o Motor pot down. Paratal fin, seleccionar Motor pot oper.

Con Mator pot up lavelocidad del accionamiento se gjusta de 0 a 100%.

Con Motor pot down lavelocidad del accionamiento se reduce entre el 100% y 0. Si este comando se
usa cuando €l accionamiento estalisto, pero parado, no provocalainversion del sentido de rotacion.

Si Motor pot up y Motor pot down se dan a mismo tiempo, no se obtiene ninguna variacién de
referencia de velocidad.

Cuando el accionamiento se desconecta o se para, debido a una alarma, queda memorizada la
ultimareferencia de velocidad. Cuando el accionamiento parte de nuevo, toma esto valor con la
rampa ajustada.

Con Motor pot reset e accionamiento queda desactivado, |a referencia memorizada se borra 'y €
accionamiento parte de cero.

Si se cambia €l estado de Motor pot sign, mientras el motor esta en rotacion, ésteinvierte € sentido de
rotacién con el tiempo de rampa gjustado.

Para utilizar 1afuncién motopotenciémetro, larampadebe estar habilitaday presente el comando Start!

2.15.2. Marcha Jog (Jog function)

FUNCTIONS

Jog function

Enable jog
Jog operation
Jog selection

Jog reference
GA0780g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable jog 244 0 1 Enabled
(Enable/disable) (1) -
Jog operation -
Jog selection 375 0 1 Speed input
(Speed input/Ramp input) (0)
Jog reference [FF] 266 0 32767 100 e
Jog+ 398 0 1 No jog+ *
Jog- 399 0 1 No jog- *

GA6295ai

* Estafuncion se puede gjustar en una entrada digital programable.
** Este parametro se puede gjustar en una entrada anal 6gica programable.
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Speed ref 1
[

S
!

Start/Stop

Start/Stop

. Stop drive
Stop drive Speed ref 1 (%) -
Enable jog e
-Enabled Speed ref (d) s

Jog selection
Speed Input

Percent ref var Jog selection
Speed Input

Speed limits

Ramp ref (rpm

Speed Regulator
F U F

Jog reference
100 rpm

| Speed ref 2
0 rpm
Speed ref 2 Speed ref
%
Speed ref (d)

A Speed ref (%)
N [N DRIVE
—P—
+G§ K comD 110 @L | éé
19 1 16| 36( 37|38 39
Figura 2.15.2.1: Ejemplo de comando externo de la Marcia Jog
Enable jog Enabled Marcha Jog habilitada (admitida s6lo con el
accionamiento parado)
Disabled Marcia Jog desactivada
Jog operation Pulsando latecla“+" 0“-” del teclado se efectliala marcha Jog en el sentido de
rotacion horario o antihorario.
+ MarciaJog in sentido horario
- MarciaJog in sentido antihorario
Jog selection Este pardmetro determina si la referencia de Marcha Jog debe pasar por la
rampa, o debeir directamente al regulador de velocidad.
Speed input Referencia Jog asignada directamente. Rampa no
activa.
Ramp input Lareferencia Jog se asigna con la rampa g ustada.
Jog reference Referencia para marcha Jog. Se expresa en la dimensién ajustada por €l
Factor funcion.
Jog + High Marcha Jog en sentido horario, cuando la funcién Jog
esta habilitaday faltael comando Start.
Low Desactivada.
Jog - High Marcha Jog en sentido antihorario cuando la funcion
Jog esta habilitaday faltael comando Start.
Low Desactivada.
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Nora: Para efectuar la marcha Jog del inverter, junto alos comandos Jog+ 0 Jog- se hece-
sitatambién la presencia de las sefial es siguientes:

- Enable drive
- Fast Stop
- External fault

Lavelocidad de marcha Jog corresponde a valor gjustado con el pardmetro Jog r efer ence. Los circui-
tos de rampa estan inactivos.

Lareferencia de Jog se puede activar mediante Jog+ 0 Jog- solo si Start no esta presente, y si al mismo
tiempo se anulalafrecuencia de salida del inverter. Cuando en presencia de Jog+ 0 Jog- se selecciona
un comando Start, seinterrumpe lamarchaJog y € accionamiento responde al comando Start.

En e funcionamiento con el teclado de comandos se puede obtener la marcha Jog en € mena Jog
function pulsando lasteclas“+" y “-” , y seleccionando en el menu Jog oper ation.

El valor de correccion del regulador de velocidad Speed ref 2 queda activo también para marcha Jog.

2.15.3. Funcion Multi speed (Multi speed fct)

FUNCTIONS

Multi speed fct

Enable multi spd
Multi speed sel
Multi speed 1
Multi speed 2
Multi speed 3
Multi speed 4
Multi speed 5
Multi speed 6
Multi speed 7

GA0790g

Lafuncion“Multi speed” permitellamar, por medio de unasefia digital o mediante entradas digitalesdel
tablero de bornes, hasta siete referencias internas memorizadas.

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable multi spd Disabled
(Enable/Disable) 153 0 1 (0)
Multi speed sel 208 0 7 0
Multi speed 1 154 -32768 +32767 0
Multi speed 2 155 -32768 +32767 0
Multi speed 3 156 -32768 +32767 0
Multi speed 4 157 -32768 +32767 0
Multi speed 5 158 -32768 +32767 0
Multi speed 6 159 -32768 +32767 0
Multi speed 7 160 -32768 +32767 0
Speed sel 0 400 0 1 Low Digital input 5 *
Speed sel 1 401 0 1 Low Digital input 6 *
Speed sel 2 402 0 1 Low Digital input 7 *

GA6300g

* Estafuncién se puede gjustar en una entrada digital programable.
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Min Speed Limit
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Figura 2.15.3.1: Seleccion de las distintas referencias a través del tablero de bornes

Enab multi spd

Multi speed 1
Multi speed 2
Multi speed 3
Multi speed 4
Multi speed 5
Multi speed 6
Multi speed 7
Speed sel 0

Speed sel 1

Enabled Funcion multi speed habilitada

Disabled Funcion multi speed desactivada

Referencial paralafuncién multi speed habilitada Dimensidn del Factor funcidn.
Referencia2 paralafuncién multi speed habilitada Dimensidn del Factor funcidn.
Referencia 3 paralareferenciamulti speed habilitada. Dimension del Factor funcién.
Referencia4 paralafuncion multi speed habilitada Dimensidn del Factor funcidn.
Referencia5 paralafuncion multi speed habilitada Dimensién del Factor funcidn.
Referencia 6 paralafuncién multi speed habilitada Dimensidn del Factor funcidn.
Referencia 7 paralafuncién multi speed habilitada Dimensidn del Factor funcidn.

Seleccién referenciacon valencia 2’ (=1). El parametro se puede utilizar sélo en
combinacion con Speed sel 1y Speed sdl 2.

High Valencia2® seleccionada
Low Vaencia2® no seleccionada

Seleccién referenciacon valencia 2! (=2). El parametro se puede utilizar sdlo en
combinacion con Speed sel 0y Speed sdl 2.

High Valencia2! seleccionada
Low Valencia2® no seleccionada

Descripcion de las funciones
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Speed sel 2 Seleccion referenciacon valencia 22 (= 4) (bit 2). El pardmetro se puede utilizar
solo en combinacion con Speed sel 0y Speed sel 1.
High Valencia 2? seleccionada
Low Valencia2? no seleccionada

Multi speed sel Representacién con unaword de los tres parametros Speed sel 1 (bit 0) Speed

sel 2 (bit 1) Speed sdl 3 (bit 2). Se utiliza para cambiar |a seleccion de veloci-
dad cambiando sdlo un parametro en lugar de tres. Ello permite seleccionar
diferentes vel ocidades mediante linea en serie o Bus instantaneamente.

Consultar en latablay en el diagrama abgjo larelacion entre seleccion y referenciarelativa.

(Speed sel 0 ) (Spe_ed sel 1 ) (S»peed sel 2 ) REFERENCE
0 0 U Gt P Y G )
1 0 0
0 1 0
1 1 0
0 0 1 -_lum spe%d m
‘ ’ !
Disabled
0 ! !
1 1 1

Tabla 2.15.3.1: Seleccién Multispeed

N\
\e|

N

\I Multi speed 6
(2]
\l - Multi speed 7

Multi speed 0
o

Multi speed 1
Multi speed 2
Multi speed 3
Multi speed 4
Multi speed 5

Speed sel 0

Speed sel 1

Speed sel 2

Figura 2.15.3.2: Funcion Multi speed

Lafuncién multi speed, para poder operar, debe estar habilitada mediante el pardmetro Enab multi spd.

La seleccion de la referencia deseada se efectlia por medio de las sefiales Speed sel 0, Speed sel 1
y Speed sel 2.

El gjuste de las referencias se puede efectuar mediante el teclado, lalineaen serie, las entradas digitales,
R$485y BUS.

Lasreferencias pueden ser dotadas de signo, de manera que con su definicion, se pueda gjustar también
el sentido de rotacion deseado.

Cuando lafuncién multi speed esta habilitada, 1a condicién de “Multi speed 0" se define através de la
sumade las referencias Ramp ref 1y Ramp ref 2.

cap?
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2.15.4. Funcion Multi ramp (Multi ramp fct)

FUNCTIONS

Multi ramp fct

Enable multi ramp
Multi ramp sel

Acceleration 0

Deceleration 0

Acceleration 1

Deceleration 1

Acceleration 2

Deceleration 2

Acceleration 3

Deceleration 3

Acc delta speed 0

Acc delta time 0

Sacctconst0

Dec delta speed 0

Dec delta time 0

Sdec tconst0

Acc delta speed 1

Acc delta time 1

Sacc tconst 1

Dec delta speed 1

Dec delta time 1

Sdec tconst 1

Acc delta speed 2

Acc delta time 2

Sacc tconst?2

Dec delta speed 2

Dec delta time 2

Sdec tconst 2

Acc delta speed 3

Acc delta time 3

Sacctconst3

Dec delta speed 3

Dec delta time 3

Sdec tconst3

GA0801g

Lafuncion “Multi ramp” permite recuperar hasta cuatro valores configurados de rampas. Los tiempos
de aceleracion y decel eracién pueden configurarse de maneraindependiente. La seleccién serealizacon
unasefia digital o mediante entradas digitales.

Descripcion de las funciones
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enab multi rmp 243 0 1 Disabled —
(Enable/Disable) (0)
Multi ramp sel 202 0 3 0 —
Acc delta speed 0 [FF] 659 0 22 100 —
Acc delta time 0 [s] 660 0 65535 1 —
S acc t const 0 [ms] 665 100 3000 500 —
Dec delta speed 0 [FF] 661 0 22 100 —
Dec delta time 0 [s] 662 0 65535 1 —
S dec t const 0 [ms] 666 100 3000 500 —
Acc delta speed1 [FF] 23 0 22 100 —
Acc delta time 1 [s] 24 0 65535 1 —
S acc t const 1 [ms] 667 100 3000 500 —
Dec delta speed 1 [FF] 31 0 2.1 100 —
Dec delta time 1 [s] 32 0 65535 1 —
S dec t const 1 [ms] 668 100 3000 500 —
Acc delta speed 2 [FF] 25 0 221 100 —
Acc delta time 2 [s] 26 0 65535 1 —
S acc t const 2 [ms] 669 100 3000 500 —
Dec delta speed 2 [FF] 33 0 221 100 —
Dec delta time 2 [s] 34 0 65535 1 —
S dec t const 2 [ms] 670 100 3000 500 —
Acc delta speed 3 [FF] 27 0 221 100 —
Acc delta time 3 [s] 28 0 65535 1 —
S acc t const 3 [ms] 671 100 3000 500 —
Dec delta speed 3 [FF] 35 0 221 100 —
Dec delta time 3 [s] 36 0 65535 1 —
S dec t const 3 [ms] 672 100 3000 500 —
Ramp sel 0 403 — — Low *
Ramp sel 1 404 — — Low *

GA6310g

* Estafuncion se puede gjustar en una entrada digital programable.

Enab multi rmp Enabled Funcién multi ramp habilitada
Disabled Funci6n multi ramp desactivada
Multi ramp sel Eslarepresentacion en word de los dos parametros Ramp sel 0 (bit 0) y Ramp

sel 1 (bit 1) Se usa para cambiar la seleccion de la rampa cambiando solo un
pardmetro en vez de dos, |0 que permite seleccionar instantaneamente rampas
diferentes mediante linea en serie 0 Bus.

Acc delta speed 0 Define larampa de aceleracion 0. Dimension gjustada por el Factor funcion.

Acc delta time O Define larampa de aceleracion 0. Se indica en segundos.

Sacct const O Define la curva de aceleracion paralarampa0 en S indicada en ms.

Dec delta speed 0 Define larampa de deceleracion 0. Dimension gjustada por € Factor funcion.
Dec delta time 0 Define larampa de deceleracion. Se indica en segundos.

Sdect const O Define la curva de deceleracion paralarampaO en S, indicada en ms.

Acc delta speedl Define larampa de aceleracion 1. Dimension gjustada por el Factor funcion.
Acc delta time 1 Define larampa de aceleracion 1. Se indica en segundos.

Sacct const 1 Define la curva de aceleracion paralarampal en S, indicadaen ms.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



Dec delta speedl
Dec delta time 1

Sdect const 1
Acc delta speed 2

Acc déelta time 2

Sacct const 2
Dec delta speed 2

Dec delta time 2

Sdect const 2
Dec delta speed 3

Dec delta time 3

Sdect const 3
Acc delta speed 3

Acc delta time 3

Sacct const 3
Ramp sel 0

Ramp sel 1

AVy - HE

Define larampa de deceleracion 1. Dimension gjustada por € Factor funcion.

Con el parametro Dec delta speed 1 se define la rampa de deceleracion 1.Se
indicaen segundos.

Define la curva de deceleracion paralarampa 1 en Sindicadaen ms.

Con €l parametro Acc delta time 2 se define la rampa de aceleracion 2. Se
indicaen ladimensi6n ajustada por €l Factor funcion.

Con el pardmetro Acc delta speed 2 se define la rampa de aceleracion 2. Se
indicaen segundos.

Define la curva de aceleracion paralarampa 2 en Sindicada en ms.

Con el pardmetro Dec delta time 2 se define la rampa de deceleracion 2. Se
indicaen ladimensi6n ajustada por €l Factor funcion.

Con € pardmetro Dec delta speed 2 se define la rampa de deceleracion 2. Se
indicaen segundos.

Define la curva de deceleracion paralarampa 2 en S indicada en ms.

Con el pardmetro Dec delta time 3 se define la rampa de deceleracion 3. Se
indicaen ladimensi6n ajustada por €l Factor funcion.

Con € pardmetro Dec delta speed 3 se define la rampa de deceleracion 3. Se
indicaen segundos.

Define la curva de deceleracion paralarampa 3 en Sindicada en ms.

Con €l parametro Acc delta time 3 se define la rampa de aceleracion 3. Se
indicaen ladimension gjustada por el Factor funcion.

Con el pardmetro Acc delta speed 3 se define la rampa de aceleracion 3. Se
indicaen segundos.

Define la curva de aceleracion paralarampa 3 en Sindicada en ms.

Seleccion de la rampa con valencia 2°. El pardmetro puede ser usado sblo en
acoplamiento con Ramp sel 1.

High Vaencia2°® seleccionada
Low Vaencia2° no seleccionada.

Seleccion de la rampa con valencia 2t. El parametro puede ser usado sblo en
acoplamiento con Ramp sel 0.

High Valencia 2! seleccionada

Low Vaencia2' no seleccionada.

Consultar en latablay en el diagrama siguiente larelacion entre seleccidn y relativa rampa.

Ramp sel 0 Ramp sel 1
Ramp 0 Low Low
Ramp 1 High Low
Ramp 2 Low High
Ramp 3 High High

GA6315g

Tabla 2.15.4.1: Seleccién de las rampas

Laactivacion delafuncion Multi ramp seredlizamediante laconfiguracion de Enab multi rmp = Enable.
La seleccion de la rampa deseada se efectiia con las sefiales Ramp sel 0y Ramp sl 1.

Laseleccion por tablero de bornes puede gj ustarse incluso seleccionando un solo ingreso digital, configura-
cidn que obviamente habilita exclusivamente larampaparalacua se haprogramado € ingreso.

La seleccién de cada rampa diferente hace que en fase de aceleracidn o deceleracion lareferencia siga

la nueva rampa.

El gjuste de los pardmetros de rampa se efectlla mediante €l teclado o lalinea en serie.

Descripcion de las funciones
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Ramp
shape
selection

Figura 2.15.4.1: Seleccién de varias rampas realizadas desde regleta de bornes
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Figura 2.15.4.2: Seleccion interna de varias rampas
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2.15.5. Stop control

Stop control

Stop mode

Spd 0 trip delay

Jog stop control

ai6155

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Stop mode 626 0 3 1
OFF
Stop & speed
Fast stp & spd
Fs/stp & spd

Spd 0 trip delay [ms] 627 0 40000 0

Jog stop control 630 0 1 OFF (0)

ON
OFF

From external sequence
or digital commands

Digital Commands
Enable drive Start/Stop

=] (=

g

Dig input term 9

) To—li

Dig input term 10

Speed zero level
10 rpm

Spd 0 trip delay
0 ms

Stop mode

Stop & speed 0

Stop mode
Fast stp & gpd 0

ai6l551

Enable / Disable Drive
management
»

Stop mode

Fst/sfp & gpd 0

Stop mode

OFF _

(=2

Figura 2.15.5.1: Gestidon de los comandos de Start y de Stop

-

Estafuncion tiene por finalidad ayudar al proyectistadel sistemaa coordinar lageneracion delatensién
del inverter con lareferencia configurada, parala gestion de los comandos de Start y de Stop.

Fundamental mente, lamodalidad de control Stop o bien Fast stop define de qué modo debe detenerse el
motor y activarse/desactivarse laregulacion y lareferencia de velocidad.

En las condiciones en las cuales (Main commands = Digital), cuando €l inverter recibe e comando
accionando € pulsador START (con los bornes 12 —13 alimentados a latensiéon +24V), €l € e motor se
pone en funcionamiento.

Descripcion de las funciones
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Cuando se activael STOP, e motor deceleray sellevaalavelocidad cero. El inverter detecta que se ha
alcanzado la condicion de velocidad cero y se desactiva solo cuando ha transcurrido un tiempo definido
por & pardmetro Spd O trip.

Pueden tenerse modali dades di stintas de gestion de la Parada del motor seleccionando el pardmetro Stop

mode.

Stop mode

Spd O trip delay

Jog stop control

Cap?

OFF Lafuncién estdexcluida

Con commands = digital (y losbornes 12-13 alimentados alatension de +24V):
Pulsando START: Habilitay arrancael accionamiento y el motor gira
Pulsando STOP: Detiene el motor, pero el accionamiento permanece habilitado
Concommands=terminal: comandosindependientesde Enable/Discbley Start/Stop

Stop& Speed 0

Fast stp&Spd 0

Fst/stp & Spd 0

El comando de Start determina el comportamiento. Si
no esta presente el comando di Start (digital o desde
regleta) y el accionamiento esta en reposo, el inverter
esta en estado de bloqueo.

Cuando se dalaorden Start, el inverter se habilitay €
motor estalisto paragirar.

Retirando € comando Start, al alcanzarse lavelocidad
cero, el inverter se desactiva después de un tiempo de
retardo configurado en Spd O trip delay.

El comando Fast Stop determinael comportamiento. Si
esta presente el comando Fast Stop (digital o desde
regleta; por ejemplo con OV en el borne 14) y el
accionamiento esta detenido, € inverter esta en estado
dedisable. Cuando seretirael comando Fast Stop (por
gjemplo con+24V en el borne 14), € inverter se habili-
tay el motor estalisto paragirar.

Insertando el comando de Fast Stop, a acanzarse la
velocidad cero, €l inverter se bloqueaal cabo del tiem-
po de retardo configurado en Spd O trip delay.

Los comandos de Fast Stop y de Start determinan €l
comportamiento. Si estan presenten los comandos de
Stop o Fast Stop (digitales o bien desde regleta), €l
accionamiento esta en reposo y €l inverter esta en es-
tado de disable. Cuando se dalaorden de Start o bien
seeliminalaFast Stop, € inverter sehabilitay el motor
esta listo para girar. Cuando se retira el comando de
Start o bien se configura un Fast Stop, a alcanzar la
velocidad cero, € inverter se bloquea después de un
tiempo configurado Spd O trip delay.

Tiempo de retardo en ms entre el momento en gque se alcanzala velocidad cero
(Speed Olevel) y e blogueo del inverter.

OFF El comportamiento seleccionado con Stop mode no influye paranada
en lamarcha aimpul sos (Jog).
ON El comportamiento seleccionado con Stop mode esta activado tam-

bién para marchaaimpulsos (Jog).
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2.15.6. Funcion de configuracion de relacion de velocidad (Speed Draw)

FUNCTIONS

Speed draw

Speed ratio
Spd draw out (d)

Spd draw out (%)
A81001
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Speed ratio 1017 0 32767 10000 *
Spd draw out (d) 1018 -32768 32767 - o
Spd draw out (%) 1019 -200 200

Ga6316

* Este pardmetro se puede gjustar en una entrada anal égica programable.
** Este pardmetro se puede gjustar en una salida anal 6gica programable.

Speed ratio
10000
4
From Ramp output Enable ramp Speed ratio To Max speed limits
T 10000
o

Speed ref 2
0 rpm
4
Speed ref 1 Speed draw out
0 rpm

Figura 2.15.6.1: Esquema de bloques funcion Speed draw

Estafuncién permite aplicar alareferenciaprincipal Speed ref. 1 unarelacion de velocidad configurable
(Speed ratio).

El valor de larelacion Speed ratio se puede gjustar entre 0 y 32767 si esta definido digitalmente. Se
puede gjustar entre 0 y 20000 (0 a+10V) si esta asignado a una entrada anal 6gica.

Estafuncion esUtil en sistemas” multidrive” donde serequiere un valor dedeslizamiento entrelosdiferen-
tes motores empleados (consultar el gemplo en lafigura2.15.5.2).

El valor de velocidad que se obtiene se puede leer mediante e parametro Spd draw out en una salida
analdgicaprogramable.

Speed ratio Este parametro determina el valor de la relacion de velocidad. Este gjuste se
puede efectuar de maneradigital, mediante BUS de campo o bien por medio de
una entrada anal 6gica.

Spd draw out (d) Valor delavelocidad de salida de lafuncion especificado por € factor funcion.

Spd draw out (%) Valor de la velocidad de salida de la funcién indicado en porcentaje de Speed
base value.
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Ejemplos CALANDRIA PARA EL TRABAJO DE LA GOMA

Ejemplo de ajuste:

MASTER = 1000 rpm 1050 rpm 1100 rpm

X X

@ ! 0

DRIVE A DRIVE B DRIVE C
AN. INPUT AN. INPUT AN. INPUT
1 1 2 1 2
Line speed Line speed
ratio 1 = +5% ratio 2 = +10%
+ o+
Speed Ratio = 5.25V Speed Ratio = 5.5V
(10500 count) (11000 count)

———— +

LINE SPEED

Figura 2.15.6.2: Ejemplo funcién Speed draw

DRIVE A (master)
Ajustar Analog inout 1 = Ramp ref 1

DRIVE B

Line speed ratio 1 = Line speed + 5%
Ajustar Analog input 1 = Ramp ref 1
Ajustar Analog input 2 = Speed ratio
Ajustar €l pardmetro Speed ratio = 10500

DRIVE C

Line speed ratio 2 = Line speed + 10%
Ajustar Analog input 1 = Ramp ref 1
Ajustar Analog input 2 = Speed ratio
Ajustar €l pardmetro Speed ratio = 11000
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2.15.7. Funcion de ajuste de dos diferentes series de parametros motor (Motor setup)

FUNCTIONS

Motor setup

Mot setup sel

Copy mot setup
Actual mot setup
Ga810g
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Mot setup sel 943 0 1 0
Setup 0/ Setup 1 (Setup 0)
Copy mot setup 941 0 1 0
Setup 0/Setup 1 (Setup 0)
Actual mot setup 942 0 1 0
Setup 0/ Setup 1 (Setup 0)

Ga6317

Actual mot setup Mot setup state

(or via Digital input)

Mot setup sel

—>— »  Actual Motor Setup

A 4

C t set
ICOPY‘( &by mot Settip 0 )_COPY—l

Motor Setup 0 Motor Setup 1

Figura 2.15.7.1: Configuracion para dos motores

Esta configuracién permite la seleccion de dos series de pardmetros motor mencionados en la tabla
6.15.6.1 para el uso del inverter con dos motores distintos de manera alternada.

Por eso es necesario seguir €l gjuste de los parametros de ambos motores (gjustes motor parameters,
self tune, speed regulation), determinando de esta manera dos “grupos de parametros’ (Setup Oy
Setup 1) relativos a cadamotor. La seleccion del “grupo parametros’ que se refiere a motor a utilizar
se efectuada mediante el pardmetro M ot setup sel o bien mediante laconfiguracion delaentradadigital,
como Mot setup sdl 0. Laoperacion se puede efectuar solo si € inverter estd desactivado (pardmetro
Enable drive = Disable) y seguin €l siguiente procedi miento.

Mot setup sel Seleccionael “grupo delos pardmetros’ (Setup 0 o bien Setup 1) que serefieren
a motor autilizar.
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Mot setup sel O (No visualizado en €l teclado). Seleccion mediante entrada digital (Setup 0 o
bien Setup 1) del “grupo de parametros’ que se refieren al motor a utilizar.
LOW Seleccion Setup 0
HIGH Seleccion Setup 1

Copy mot setup Este pardmetro define en cua “grupo de pardmetros’ serdn memorizados los
datos del primer motor (Setup 0) o bien del segundo motor (Setup 1).

Mot setup state (No visualizado en € teclado). Indica el estado del calculo de los datos de la
funcién. Este pardmetro puede ser asignado a una salida digital programable.
LOW Célculo acabado
HIGH Célculo en proceso.

Actual mot setup Indica cual grupo de pardmetros esta en uso actualmente (Setup 0 o Setup 1)

- Lacargadelosdatosdela“serie de parametros’ y la conmutacion de los dos motores CA se pueden
efectuar solo s € inverter esta desactivado (Enable drive = Disable).

- El tiempo de memorizacion de los datos de |a serie de parametros es de aprox. 200 ms. El comando
Enable esta activo sélo después de la carga de los datos.

- Esnecesario que el comando Enable se € ecute con un retraso minimo de 24 msdel frente de subida
de la entrada de conmutacién (Mot setup sel 0).

- Lapuesta en marcha del motor se producira con un retraso minimo, que se obtiene afiadiendo los
interval os de tiempo mencionados anteriormente, mas €l tiempo de magnetizacion.

- Lamemorizacion de los datos de la “ serie de los pardmetros’ en € Setup 0 o bien Setup 1 no se
efectlia en lamemoria permanente. Hay que efectuar un procedimiento de memorizacion por medio
de Save parameters (menu BASIC MENU o bien SPECIAL FUNCTION).

- Alinicidizar el inverter, sera cargadala“ serie de los pardmetros’ correspondiente al valor de M ot
setup sel.

- Silaseleccion esdefinidapor medio delaentradadigital (Mot setup sel 0), la*“ serie de los parame-
tros” activa sera aquélla asociada a estado de la entrada digital.

iNoa! Estafuncién se puede ef ectuar independientemente de lamodalidad de configuraci6n
delaregulacion (V/f - Sensorless vect -Field ariented mode).

Ejemplo del procedimiento “serie de parametros’

a) Ajustar Motor 1 plate data

- Nominal voltage

- Nominal speed

- Nom freguency

- Nominal current

- Cosphi

- Base voltage

- Base frequency

- Take motor par
b) Seleccionar Speed feedback (se Regulation mode = Field oriented mode)
c) Sdf tuning (SAf tune 1, 2a o 2b, 3) con motor 1
d) Ajustar Soeed regulator para motor 1 (s Self tune 3 no ha sido g ecutado)
e) Desactivar el inverter (Enable drive = Disable)
f) Utilizando e parametro Copy mot setup, guardar |a “serie de los parametros’ en el Setup O

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



AVy - HE

0) Repetir los puntos a), b), c), d), €) parael motor 2

h) Utilizando el pardmetro Copy mot setup, guardar la “serie de los parametros’ en el Setup 0

i) Guardar de manerapermanentelosdatos por medio del parametro Save parameters (BASIC MENU)
La seleccién de Setup 0 a Setup 1 se puede efectuar con:

- Secuencia manual:

a) Desactivar € inverter (Enable drive = Disable)

b)  Ajustar € parametro Mot setup sel = Setup 0 o (Setup 1)
c) Habilitar € inverter (Enable drive = Enable)

- Seleccion de Setup 0 a Setup 1 mediante entrada digital:
a) Desactivar el drive quedandose con el borne 12 = LOW (0V)
b) Ajustar laentradadigital Mot setup sel 0 = HIGH (+24V)
c) Esperar por o menos 24 ms

d) Habilitar el inverter dimentando el borne 12= HIGH (+24V)

iNoa! Cualquier modificacién de los pardmetros relativos a la “ serie de pardmetros’ efec-
tuada cuando ésa esta activa, sera perdida en laconmutacién sucesivasi no se utiliza
el comando Copy mot setup.

Para guardar los datos de manera permanente (con equipo desactivado) se debe
gjecutar € comando Save parameters (BASIC MENU).

En lasiguiente listafiguran |os parametros incluidos en | os gjustes de cada motor.

Par. number Parameter Par. number Parameter
161 Nominal voltage 645 Comp slope
162 Nominal speed 91 Flux P
163 Nom freq 92 Flux I
164 Nominal current 1022 Voltage P
748 Polepairs 902 Voltage I
371 Cos phi 646 Low speed factor
167 Base voltage 643 Sls speed filter
168 Base frequency 647 Flux corr factor
165 Magnetiz curr 712 V/f shape
166 Rotor resistance 709 VIt boost type
436 Stator resist 710 Manual boost
437 Lkg inductance 722 Slip comp type
87 Speed P 723 Manual slip comp
88 Speed I 725 Slip comp filter
89 Current P 727 Motor losses
90 Current | 321 Regulation mode
644 Voltage comp lim 414 Speed fbk sel

a63232i

Tabla 2.15.7.1; Lista de parametros de los ajustes del motor

iNoa! Si después de lamemorizacion dela” serie delos pardmetros’ se asignan otros paré&
metros diferentes, la compatibilidad de |os nuevos parametros se debe averiguar con
las dos series de datos.

Para el gjuste se recomienda seguir € procedimiento descrito a continuacion, de modo que un gjuste
individual del motor se pueda efectuar completamente:
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1. Ajustede inverter

2. Ajuste Motor setup 1

3. Ajuste Motor setup 2

Si lareferencia de lavelocidad de la entrada (Tach follower) se utiliza con lafuncién Motor setup, se
pueden aplicar unas restricciones. Consultar lasiguiente tabla.

. Motor setup Tach follower
Regulation mode
Setup 0 Speed fbk sel | Setup 1 Speed fbk sel Select enc 1 Select enc 2
Encoder 1 Encoder 2 OFF OFF
. . Encoder 2 Encoder 1 OFF OFF
Field oriented mode -
Encoder 1 (1) Encoder 1 (1) OFF Reference assigned
Encoder 2 (1) Encoder 2 (1) Reference assigned OFF
Encoder 1 Encoder 2 OFF OFF
Sensorless mode Encoder 2 Encoder 1 OFF OFF
or V/f control (2) Encoder 1 Encoder 1 OFF Reference assigned
Encoder 2 Encoder 2 Reference assigned OFF

Ga6318

(1) Requiere laconmutacion electromecanica de la sefial encoder. Este gjuste no se recomienda, por la
continuidad de las pantallasy labgjainmunidad contralasinterferencias.

(2) En estos casos no se utilizalareferenciaencoder. El pardmetro Spd fbk sdl esté interbloqueado por
lalégica con los pardmetros Select enc 1y Select enc 2, y con dichos ajustes se necesita asignar €l
pardmetro a ambos canales.

2.15.8. Control sobrecarga (Overload contr)

FUNCTIONS

Overload contr

Ovid mot control

Motor cont curr
Trip time 50%

Ovld drv control

| sqrt t accum |
GA0815g

Lafuncién control de sobrecarga suministraunaldgicaintegrativa paraproteger el inverter y el motor de
manera independiente contra las sobrecargas térmicas.

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Motor cont curr [%] 656 50 100 100
Trip time 50% [s] 657 0 120 60
Ovld mot state 658 0 1 *
Overload
Not Overload
I sqrt t accum 655 0 65535 0
Overld available 406 0 1 - Digital output 4 *
Overload 200% 1139 0 1 - *

GA6320ai

* Este parametro se puede gjustar en unasalidadigital programable.
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Proteccion 12t en la sobrecarga del inverter

Laproteccion 12t end inverter estacaibradaparapermitir € servicio |EC 146 clase 2 (consultar seccién 3.3.4.

del manual “Guiade Consulta Rapida Avy”). El integrador operaen base alasiguiente formula:
|_sgrt_t_accum = [ (1%, ,?)dt

Donde | ., €s la corriente continua suministrada por el inverter (considerar los factores de

desclasificacion).

Se aplica unarestriccion para campos de frecuencia 0...3 Hz (Consultar la siguiente nota)

Laproteccion del inverter seobtienereduciendo el limitedelacorrienteal valor | ., . cuando el integrador
supera el umbral de seguridad. Sera pos ble recibir una sefid de alarma en una salida digital (Overld
available) 10s antes que la reduccién del limite de corriente sea activada. El limite de corriente se
restablece automéaticamente cuando el acumulador esta en cero.

| _sgrt_t accum Daunadefinicion en porcentgje de laintegracion de la corriente Rms.
100 % = nivel dedarmal?t (el valor en unidad interna es 4000hex).
Overld available Indicasi en aquel momento una sobrecarga es posible.

High Sobrecargaposible
Low Sobrecargano posible (reduccion del limite de corriente activo)

Oveload 200% Esté permitidaunabreve sobrecargadel 200% (12N deintensidad nominal enla
salida |EC 146 Clase 2) durante 0,5 segundos cada 60 segundos.

Lacondicion de sobrecargaal 200% puede monitorizarse en unasalidadigital.

Tiempo de sobrecarga

oec e

540 |\!
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420 .\

240 \

200 \‘

240

150

120 —

£0 ——

i

1.0051.045  1.084 1124 1163 L1203  L242  lagr 133l 1346
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SEC e
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|
|

420 Illr
360 H
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* |lcont
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En lagamade lafrecuenciade salida 0...3 Hz opera unafuncién 12t més veloz. Esta
esta calibrada para disminuir el limite de corriente al si se aplica por mas de 2
segundos una sobrecarga de 1,36 | .-

El limite de corriente se restablece cuando e acumulador més veloz esta en cero o
cuando lafrecuencia de salida superalos 3 Hz.

La activacion de la proteccién se visualiza mediante un mensgje en el display del
teclado, memorizado en el registro de las alarmasy visualizado en una salida digital
(parametro Overld available).

L os limites de corriente dependen del valor del . (1, - Factor de degradacion) que
se selecciona en base ala temperaturaambiental, lafrecuencia de conmutaciény la
tension de red (consultar la parte 1 del manual).

Laposibilidad del inverter de suministrar una sobrecarga esta indicada por el estado
del pardmetro Overld available.

CONT

Proteccion térmica del motor

Esta funcion imita la de la proteccién térmica del relé del motor controlado por € inverter AVy. Esta
proteccion presenta €l comportamiento caracteristico |4.

Para ello es necesario gjustar 10s siguientes parametros tipicos de lafuncion:

Cont motor curr

Trip time 50%

Valor en porcentaje de “Nominal current” (corriente nominal del motor).
Representa la corriente que puede suministrarse al motor para un servicio
continuo.

Valor en segundos. Representa el momento en que la proteccion (“ Sobrecarga
del Motor”) sevuelve activa, si €l valor de la corriente del motor es mayor del
50% con respecto a“ Cont motor curr”. Es posible asignar esta alarma a una
salida digital programable (Ovld mot state, Low = Alarma).

Trip time 50% o 1.25

(Motor current %)? O (Cont motor curr %) -1

Trip time [s] =

f026

En basealadefinicién arribaindicada, €l tiempo deintervencién esenfuncion del valor delacorrientedel
motor y esel siguiente:

Cap?

Trip time [s]

Trip time 50%

Cont motor curr Motor current [%]

Descripcion de las funciones
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2.15.9. Habilitacion frenado interno (ENABLE BU)

i ADVERTENCIA!

comporten averias.

Esabsolutamente esencial proteger | asresistencias mediante lautilizacion de disposi-
tivos de proteccion térmica.

Estos dispositivos no deben interrumpir el circuito en €l que se encuentralaresisten-
Cia, pero su contacto secundario debeinterrumpir laalimentaci 6n dela parte de poten-

ciadel drive.

Las resistencias de frenado pueden estar expuestas a sobrecargas no previstas que

En € caso de que la resistencia admita un contacto de proteccion, éste se debera
utilizar junto con el del dispositivo de proteccién térmica.

FUNCTIONS

Brake unit
Enable BU
BU ovld time
BU duty cycle
BU DC vit
ga0803ai
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
Enable Bu 736 0 1 Disabled (1)
Enable (0)
Disable (1)
BU ovld time [s] 740 0.10 50.00 S
BU duty cycle [%] 741 1 75 S
BU DCvlt [V] 801 0 2 1
0(230V)
1 (400V)
2 (460V)

Descripcion de las funciones

GA6321ai

cap?



SIEI

400V
BU DC vit
AC 230
AC 400
AC 460
" Enable B
Y T
I:I External
D D D resistor
E SS BU disable
—
> 12t .| BU
> Ioglc ALARM Drive alarm
N
BU duty cycle
19 s
Figura 2.15.9.1: Funcion de la unidad de frenado
Enable BU Habilitala unidad de frenado interior y la proteccién paralaresistencia de frenado

iNoTa !

BU ovld time

(interior 0 exterior). Habilita ademés la salida digital MCMD para la orden de la
unidad de frenado exterior y la proteccion de laresistencia correspondiente.

Ambos comandos paralaBU internay externa dependen del estado de habilitacion
del drive (borne 12 y parametro Enable drive [314]). Para aplicaciones multidrive
con DC Bus comun, € drive que controlala BU siempre debe estar activado cuando
se requieren las operaciones BU (flujo “net power regeneration”).

BU duty cycle

BU DC vit

Tiempo maximo parael cual puede aplicarselapotenciadepico P, alaresis-
tencia de frenado: BU ovld time= E__/ P, (paralanotacion simhdlica

consultar el capitulo 5.8.1. del manual “Guiade Consulta Rgpida Avy”).
M aximarelacion de parcializacion del resistor, definido como:
BU duty cycle = (P4, / Ppgr) X 100

Valor delatensién dered alacual debenreferirse“BU ovld time” y “BU duty
cycle’. Unavez definidos los valores de BU ovld time y BU duty cycle en
funcién del tipo deresistenciaescogidoy deBU DC vit, si € inverter se conec-
taaunared de alimentacion de valor distinto no es necesario modificar lostres
pardmetros arriba mencionados puesto que € software interno los adapta auto-
maticamente en funcion de “Mains Voltage”. BU duty cycle se modifica
ademés autométicamente en funcién de los valores instantaneos de la tension
del DClink. Losvalores autométicamente recal culados no son visualizados en
el teclado y en €l configurador.

Para todas |as tallas es posible controlar 1a unidad de frenado externo (comando salida digital MCMD

presente en la tarjeta de potencia) y la proteccion 12t de la resistencia.

Cap?
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2.15.10. Funcion de parada del motor por falta de tension de red (Powerloss stop)

PL stop enable

PL stop t limit

PL stop acc

PL stop dec

PL stop vdc ref

PL time-out

PL stop | Gain

PL stop P Gain

PL stop active

PL active limit

PL next active

PL next factor

PL time-out sig

PL time-out ack

PL mains status

ai61510

iNotal! Estafuncidn no esta operativaen d caso de funcionamiento con unatension de red de 230V.
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
PL stop enable 1083 0 2 0
Disabled|
Enabled as Mst
Enabled as Slv|
PL stop t limit [%] 1082 0 F 100
PL stop acc [rpm/s] 1080 0 99999999 100
PL stop dec [rpm/s] 1081 0 99999999 10000
PL stop vdc ref [V] 1084 0 800 646
PL time-out [s] 1087 0 65535 10
PL stop P Gain [%] 1086 0.00 100.00 5.00
PL stop I Gain [%] 1085 0.00 100.00 0.30
PL stop active 1088 0 1 Not active (0)
Not active
Activel
PL active limit [%] 1089 - - -
PL next active 1090 0 1 Not active (0)
Not active
Active|
PL next factor 1091 32767 10000
PL time-out sig 1093 1 Not active (0)
Not active
Active|
PL time-out ack 1094 0 1 Not acknowledged
Not acknowledged (0)
Acknowledged
PL mains status 1092 0 1 Not ok (0)
Not ok
OK

Descripcion de las funciones
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Lahabilitacion delafuncion permite monitorizar constantementelatension del circuitointermedioo DClink.

Esta funcién puede estar habilitada como master (Pwr loss stop f = Enable as Mst ) o bien como
esclavo (Pwr loss stop f = Enable as Slv ) en funcidn de la configuracion de la aplicacion.

En gplicaciones con motor/accionamientoindividua,, lafuncion debe estar s empre habilitadacomo maestro.

En aplicaciones con motor/accionamiento multiples, uno de |l os accionamientos debe estar habilitado como
maestro, mientrasque el motor principal delalineay todos|os demés accionamientos habitual mente estan
habilitados como esclavos. Cuando latension del circuito intermedio (DC link) cae por debgjo del umbral
de deteccion de falta de tension, se activa la funcién power loss stop (parada por falta de tension). El
umbral de deteccion delafaltadetensi6n se sel eccionainternamente de modo que seasuperior al nivel de
subtension. El Accionamiento, en tal caso, llevard el motor a una condicién de velocidad cero con una
rampa definida por el pardmetro PL stop dec.

En esta fase, € par del sistema esta controlado por un regulador Pl dedicado especificamente con un
limite configurado en €l parametro PL stop t limit. Laaccion de control del regulador Pl puede determi-
na determinarse mediante los pardmetros PL stop P gain y PL stop | gain.

Latensién del circuito intermedio DC link se regula en base a valor configurado por € pardmetro PL
stop vdc ref. Su configuracién por defecto esinferior en un 5% respecto al umbral deintervencién dela
unidad de frenado.

En aplicaciones que requieren la utilizacion delaunidad de frenado, el parametro PL stop vdc ref puede
configurarse manuamente a un nivel més alto respecto a umbral de frenado.

El dispositivo se beneficiara de las ventajas que of rece laintervencion de launidad de frenado, alcanzan-
do luego un estado de reposo en un periodo de tiempo especificado. Naturalmente también €l limite de
intensidad definido por el parametro PL stop t limit debera configurarse de manera adecuada con €l fin
decumplir losrequisitosdel periodo de frenado. Puede monitorizarse laactividad delafuncion power loss
stop en una salida digital programada como PL stop active.

Si latension delared de corriente aterna se recupera antes de transcurrido el periodo configurado por el
pardmetro PL time out, € motor, después de haber alcanzado la velocidad cero, serallevado automati-
camente por el accionamiento asu velocidad inicial con un tiempo de acel eracion de rampa definido por
PL stop acc. Si serecuperalatension de lared de corriente alterna pero PL time out se termina antes
de gue el motor alcance lavelocidad cero, debe darse al Accionamiento el comando digital PL time-out
ack para reactivar € sistemay volver a la velocidad inicial. La terminacion de PL time out puede
monitorizarse en una salida digital programable configurada como PL time-out sig.

Durante |afalta de tensién, puede reactivarse el sistema antes de que €l motor haya alcanzado la vel oci-
dad cero, cuando el accionamiento debe recibir una sefial que indica la recuperacion delatensiéon en la
red de corriente alterna. La sefial debe programarse en una salida digital como PL mains status. Ta
sefial puede ser suministrada, por € emplo, por convertidores de linea SR-32 o bien SM-32.

En una configuracién con un accionamiento/maotor mdltiple, en donde habitualmente se necesita una
parada coordinada, un accionamiento del master debe tener, junto a la programacion Enable Mst y
Enable Slv, también una salida anal 6gi ca configurada como PL next factor.

El intervalo de PL next factor puede configurarseentre 0y 32767 si se haescrito deformadigital. Puede
configurarse con valores de 0 a 20000 (0 a+10V) s se asigna mediante una salida anal dgica.

Esta salida anal 6gica debe estar conectada a una entrada anal 6gica de cada accionamiento del esclavo
(PL stop enable = Enable as Slv) programado como Speed ratio (consultar €l apartado 2.15.6 Fun-
cion Speed Draw). Cuando se detectalafaltade tension, lavel ocidad del maestro disminuye en baseala
relacion calculada entre Speed ref y Actual speed.

Tal relacion determinalareferenciaparalos esclavos, con el fin de disminuir linealmentelavelocidad en
base alavelocidad del accionamiento del maestro. El hecho de que el motor funcione a una velocidad
controlada por el maestro puede monitorizarse en unasalidadigital del accionamiento del maestro progra-
mada como PL next active.

Con unaconfiguracién paramiltiplesmotores, tal funcidn puede ser g ecutada sdlo conlos Accionamientos
conectados en bus DC comunes.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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PL stop enable Habilitacion como maestro. Configuracion del accionamiento como maestro. Esta
configuracién hace referencia a aplicaciones con accionamiento/motor indivi-
dual obienmdltiple.

Habilitacién como esclavo. Configuracion del accionamiento como esclavo. Esta
configuraci6n hace referenciaaaplicaciones con accionamiento/motor multiple.

PL stop acc Tiempo de aceleracion y deceleracion cuando esta activada la funcion power
loss stop.
PL stop dec Una deceleracion gradual permite evitar variaciones imprevistas de par cuando

esta activada la funcién power loss stop. En cada caso, |a rampa debe ser sufi-
cientemente veloz parapermitir laintervencion delafuncién misma.

PL stop vdc ref Referenciadelatension del circuito intermedio (DC link) durante el periodo de
actividad de lafuncién power loss stop. Si se utiliza la unidad de frenado para
obtener tiempos de parada menores, en tal caso, la configuracion del parametro
debera ser mayor respecto a valor del umbral ON de la unidad de frenado. El
valor, en cualquier caso, no debera ser superior al umbral de la alarma de
overvoltage (sobreintensidad).

PL time-out Periodo a partir del cual ya no es posible un rearrangque automdtico.

PL stop P gain Ganancia proporcional del regulador Pl de lafuncion power loss stop.

PL stop | gain Gananciaintegral del regulador Pl de lafuncién power |oss stop.

PL stop active Sefalizacién de la actividad de la funcidn power loss stop. El pardmetro puede
monitorizarse en unasalidadigital programable.

PL active limit Lecturade laintensidad de par del accionamiento durante el periodo de activi-

dad de lafuncién Power loss stop. Este parametro puede monitorizarse en una
salidaanal6gicaprogramable.

PL next active Indicaquelavelocidad del motor del esclavo esigua aladel motor o del maes-
tro. El parémetro puede monitorizarse en unasalidadigital programable.
PL next factor Relacion entre Ramp ref / Speed ref y Actual speed. Es la referencia para los

esclavoscon el fin dereducir linealmente lavel ocidad en base alavel ocidad del
accionamiento del maestro. El pardmetro puede configurarse en unasalidaana-
|6gicaprogramable.

PL time-out sig Indica que se haterminado PL time-out. El parametro puede monitorizarse en
unasalidadigital programable.
PL stop t limit Configuracion dd limite deintensidad de par en uso durante el periodo de activi-

dad de lafuncién power loss stop. El pardmetro tiene la prioridad sobre T curr
lim cuando lafuncién estd activada.

PL time-out ack Comando pararearrancar € motor en el caso de que serecuperelatensionenla
red de corriente alterna unavez transcurrido €l tiempo configurado en PL time-
out. El comando puede darse desde teclado, entrada digital programable, linea
serie 0 bien Bus.

PL mains status Indicacion parael accionamiento de que se harecuperado latension delared de
corriente aterna con € fin de reactivar el motor antes de que se acance la
velocidad cero. EI comando puede darse desde teclado, desde entrada digital
programable, lineaserie o bien Bus.

Descripcién de las funciones —— Cap.2



SIEI

100% 100%
AC Mains
PL stop V,,, ref
1 * ______________
Vie 100% Actual DC voltage
Power loss detection level | = - = = = = === - - m s o e e e e e et I
UVdetectionIeveI--....................:...:..: .......... e
Speed ref 100% L : 100% .
PL stop acc
0 ;100%
Actual speed 100% Co : : e
+100% limit ; SR
Torque current . . : .
PLstoptlimit [- = = = = = = = = = = = = = — ] e = - _:__7/' - —
PLstop thMit |— — — — — - — - — -~ _ ——= SR
PL active limit : : . - — ' b
-100% limit
PL stop active : Lk
PL timer PLimeost e
PL time-out sig

PL time-out ack

PL next active

* o depending on the load inertia

Figura 2.15.10.1: Funcién Power loss stop: Recuperacion de la tension de red después de PL time-out

Cap.2 ——— Descripcién de las funciones



AC Mains

VDC

Power loss detection level
UV detection level

Speed ref

Actual speed

Torque current
PL stop t limit

PL stop t limit
PL active limit

PL stop active

PL timer

PL time-out sig

PL time-out ack

PL next active

AVy - HE

100% 100%
PL stop V,, ref
100% Actual DC voltage
100% 100% .
PL stop acc
100% 100%

+100% limit

o e e e — — — — — —————

-100% limit

PL time out

¥ depending on the load inertia

Figura 2.15.10.2: Funcidn Power loss stop: Recuperacion de la tensién de red con PL time-out
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100% 100%
AC Mains
PL mains status
PL $top V. ref
Vi, 100% : X Actual DC voltage
Power loss detection level | = = = = = = = = = = === - - e - - - ----------------------
UV detectionlevel | - = - - v o o oo oo i e i
Speed ref 100% \\r 100%

100% S 100%

Actual speed \_/

+100% limit

Torque current . .o
PLstoptIimit—————————————————:—] ----- /KC-_- -----------

PL stop tlimit AV :

I .
PL active limit . i ) . —|.___

PL stop active

PL timer PL time out

_________________________________________________

PL time-out sig

PL next active

Figura 2.15.10.3: Funcién Power loss stop: Alimentacidn de accionamiento a través de bus DC: SR-32/
SM-32
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2.15.11 Funcion de control de tension DC Link

VDC Ctrl P gain

VDC Ctrl | gain
ai61512
Parameter No. Value Standard
min max Factory configuration
VDC Ctrl P Gain [%] 1289 0.00 100 10
VDC Ctrl I Gain [%] 1290 0.00 100 10

ai61513

Lafuncion, disponible tan solo en las modalidades Sensorless y Field Oriented, permite el control dela
tension DC link durante la regeneracion (g. desaceleracion), para evitar la intervencién de la alarma

Overvoltage.

Lafuncion se activaintroduciendo el pardmetro T curr lim type=T lim VDC ctrl end mend LIMIT

/ Current limits.

VDC Ctrl P Gain Gananciaproporcional delafuncion DClink voltage control.
VDC Ctrl P Gain Gananciaproporcional delafuncion DClink voltaje control.

Descripcion de las funciones
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2.16. FUNCIONES ESPECIALES (SPEC FUNCTIONS)

2.16.1. Test Generator

SPEC FUNCTIONS

Test generator

Gen access
Gen frequency
Gen amplitude

Gen offset
GA0830g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Gen access 58 0 4 Not connected *

Not connected 0)
F current ref
T current ref
Flux ref
Ramp ref

Gen frequency [Hz] 59 0.1 62.5 1.0

Gen amplitude [%] 60 0.00 200.00 0.00

Gen offset [%] 61 -200.00 | +200.00 0.00

GA6325g
Not Connected
Generator
output
G litud
1 G
Gen offset
0 %
Time

—>

Gen frequenc
i 1y Hz

Figura 2.16.1.1: Salida del Test generator

Lafuncion “Test generator” del inverter AVy sirve paraoptimizar €l regulador. Se trata de un generador
de formas de onda rectagulares, de las que se puede gjustar la frecuencia, el offset y la amplitud.

Gen access

Por medio del Test generator pueden ser simulados |os distintos pardmetros. El

parametro toma cada vez el valor de la salida del generador.

Not connected

Cap?

nerador.

Ningun parametro esté gjustado internamenteen el ge-
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F current ref Lasalida del generador proporcionalareferencia para
la corriente reactiva: 100% corresponde a la
Magnetizing current.

T current ref La salida del generador proporciona la referencia del
par: 100% corresponde a la corriente FIt 100mf (con-
sultar la seccion 2.9).

Flux ref La sdlida del generador proporciona la referencia de
flujo. EI 100% corresponde a flujo, en base a los
pardmetros del motor gjustados.

Ramp ref La salida del generador proporciona la referencia de
rampa. El 100% corresponde a Speed base value.
Gen frequency Frecuencia de salida del generador en Hz .
Gen amplitude Amplitud dela sefid rectangular producida por el generador en porcentgje.
Gen offset Offset del generador en porcentagje.

La salida del generador se compone de la suma de Gen amplitude y Generator offset. La sefial esta
limitadainternamente alos val ores maximos consentidos.

Corriente:  ala corriente maxima consentida para el inverter
Velocidad: & valor gustado con Speed max amount.

2.16.2. Compensacion de temperatura de la resistencia rotérica

Enable rr adap

GA0831g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Enable rr adap 435 0 1 Disabled
Enable
Disable (0)
GA6330g

Enablerr adap Enabled La compensacion de temperatura estd habilitada

Disabled La compensacion de temperatura esta desactivada

Latemperaturadel motor aumenta segiin la duracién del funcionamiento, debido alas pérdidas internas
del motor. Este fendmeno provoca variaciones de laresistenciarotérica del frio a calor.

Valores errados paralaresistenciarotorica ajustados en el ment “Motor parameter” pueden llevar auna
reduccién del par y delapotenciadel motor, 1o que sucede parti cularmente con motores de alta potencia.
Con € pardmetro Enable rr adap se efectla una adaptacion automética del valor de la resistencia
rotérica. En caso de necesidad esta funcion debe activarse (Enabled).

Las constantes detiempo y los val ores de limite parala compensacion se establecen en lafabricaen base
ala experiencia efectuadas. En el caso que estos valores no se adapten a sus necesidades, ponerse en
contacto con el servicio de asistencia.

Por motivos de medicidn, el valor interno de la compensacién puede ajustarse en una salida anal dgica
seleccionando “ Rr adap output”. Consultar las instrucciones para la puesta en servicio.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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2.16.3. Memorizacion de parametros, Restablecimiento de parametros por
defecto, Horas de vida

Save parameters
Load default

Life time
GA0840g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Save parameters 256 0 65535
Load default 258 0 65535
Life time [h.min] 235 0.00 65535.00
GA6335g
Save parameters Memorizacion de los parametros gjustados.
L oad default Trasfiere alamemoria los valores estandar ajustados de fabrica (columna “de
fabrica’ de latabla pardmetros).

Life time Indicalas horas de funcionamiento del inverter. Serefiere a tiempo durante €l

cual esta presente latension de alimentacion.

En las condiciones de suministro estandar se han gjustado paralos parametrosindividuales, losvalores que se
encuentran en la columna “ de fébrica’ de latabla de parametros. Para disponer en cada activacion de los
valores especificos para cada caso, éstos deben memorizarse después de su introduccion.

En este caso, también se puede volver alos valores por defecto de fabrica por medio del parametro L oad
default. Si activa el accionamiento, estaran disponibles de nuevo |os gjustes especificos, a condicion de
gue después de haber cargado los vaores de fabrica, éstos no se hayan memorizado mediante Save
parameters.

Cada vez que se vuelve a activar €l inverter se cargan |os pardmetros memorizados.

2.16.4. Registro anomalias

Failure register
Failure reset
Failure reg del

GA0850g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Failure register 320 - -
Failure reset 262 0 65535 - *
Failure reg del 263 0 65535

GA6340g

* Este parametro se puede gjustar en unaentrada digital programable.
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Failure register El registro de anomalias contiene |as Gltimas 10 sefiales de darma efectuadas. Al
lado ddl tipo de dlarma seindicael momento en que sucedi6, en base aladuracion
del tiempo (Life time). Cuando se visualiza una darma, se puede acceder a esta
informacion, pulsandolateclaENT del teclado. S intervienen a mismotiempo més
alarmas, serecogen end registro deanomalias, hastaqueinterviene unaalarmagque
provoca € bloqueo del inverter (Latch=ON, consultar alarmas programables). El
registro de anomalias se puede obtener mediante Bus o lineaen serie.

Failure reset Reset deunaaarma. El reset se puede obtener pulsando lateclaCANC del teclado,
cuando laalarmaapareceen d display. En caso deintervencién de darmas seguidas,
éstas pueden ser restablecidas sblo por medio de Failure reset pulsando Enter.

Failure reg del Borrael contenido del registro de anomalias.

Lasinformacionesrelativasalos tltimos 10 fall os ocurridos estan disponibles atraves del canal serie, de
laformasiguiente:

- Programar e parametro POINTER (330), indicael numero deposicion enqueocurrié e fallo.Ejemplo:
si seprogramaun 10 nosindicarael dltimofallo.

- Leer: FAILURE TEXT (327), FAILURE HOUR (328), FAILURE MIN (329), nosindican €l tipo de
alarmay cuando ocurrio.

2.16.5. Adaptacion sefiales (Link 1 / Link 2)

LasfuncionesLink 1y Link 2 son dos circuitos que trabajan independientemente paralaadaptacion dela
sefial. Por medio delos Links los parametros libremente sel eccionados pueden ser:

- enderezados

- limitados

- multiplicados por unfactor
- divididospor unfactor

- provistos de offset.

Source
Destination
Mul gain

Div gain

Input max
Input min
Input offset
Qutput offset
Input absolute

Source
Destination
Mul gain

Div gain

Input max
Input min
Input offset
Output offset
Input absolute

GA0860g
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Source /ink 1 484 0 65535 0 —
Destination link 1 485 0 65535 0 —
Mul gain link 1 486 -10000 +10000 1 —
Div gain link 1 487 -10000 +10000 1 —
Input max link 1 488 2! +2% 1 0 —
Input min link I 489 2! +27 1 0 —
Input offset link 1 490 2! +27 .1 0 —
Output offset link 1 491 2% +27 1 0 —
Inp absolute link 1 492 0 1 OFF —
(ON/OFF)
Source link 2 553 0 65535 0 —
Destination link 2 554 0 65535 0 —
Mul gain link 2 555 -10000 +10000 1 —
Div gain link 2 556 -10000 410000 1 —
Input max link 2 557 2% +27 .1 0 —
Input min link 2 558 2! +2% 1 0 —
Input offset link 2 559 2! +27 -1 0 —
Output offset link 2 560 2! +27 .1 0 —
Inp absolute link 2 561 0 1 OFF —
(ON/OFF)
GAB345g
LINK 1 ( Input max 1 0 >
\ 4
— ol x
Y Y 7}
( Input min 1 0 >
( Input absolute 1 off > <Mul gain 1 , > <Div gain 1 1)
LINK 2 G,
\ 4
- ﬂ—» X >
y Y y
( Input min 2 o )
( Input absolute 2 Off ) (Mul gain 2 ; ) (D\v gain 2 ; )

Sour ce

Destination

Cap2

Input offset 2
0

Figura 2.16.5.1: Estructura de la adaptacion de la sefial

Numero del parametro, que sirve como amplitud en la entrada. Para tener €
numero real aintroducir, agregar a nimero del parametro +2000H (8192 deci-
mal). Ejemplo: para e pardmetro Speed ref 1 escribe 8192 + “44” = 8236.
Registrar el nimero del parametro en lacolumnade las descripcionesindividua-
les 0 en lalista de todos |os parametros.

Numero del pardmetro, que sirve como amplitud en la salida. Para tener €l nu-
mero real aintroducir, agregar al nimero del parametro +2000H (8192 decimal).
Escribir el nimero del pardmetro en la lista de todos |os parametros.
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Mul gain
Div gain

Input max
Input min
Input offset
Output offset
Inp absolute
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solucion: 5 cifras después de lacoma.

OFF
ON

Factor multiplicativo delaamplitud en entrada (después posible limitacion). Re-

Divisor, con el gque se divide laamplitud de entrada ya multiplicada e limitada.
Resolucién: 5 cifras después de lacoma.

Limite maximo de laamplitud de entrada. Resolucion: 5 cifras después delacoma.
Limiteminimo delaamplitud en entrada. Resol ucion: 5 cifras despuésdelacoma.
Offset agregado alaamplitud en entrada. Resolucion:5 cifras después delacoma.
Offset agregado alaamplitud en salida. Resolucion:5 cifras despuésdelacoma.
Con este parametro se puede determinar el comportamiento de la entrada.

Laamplitud en entrada se elabora con €l propio signo

Laamplitud en entrada se elaboracon el signo positivo (valor absoluto).
Se puede obtener unavariacion de lapolaridad por medio de las sefiales
Mul gain o Div gain.

Para escribir el parametro SOURCE LINK (1/2) o bien DESTINATION LINK (1/2) se precisa
adjuntar el offset “8192” al nimero de parametro.

Ej..RAMP REF 1 “44”

Norta:

Nota

19
55
72
73
7
78
85
83
86
165
166
167
168
176
359
360
408
425
436
437

467
484
485

Source link (1/2) = 44 + 8192 = 8236.

Losdoslink sellevan acabo cada20 milésimos de segundo. El uso correcto deloslinks
sirve paralaconexion o adaptacién de pardmetros, de otra manera no accesibles, pero
no parala gecucion de regulaciones. El uso de los links, dependientes del parametro
el egido como destinacion, comporta una sobrecargade la CPU, que modera el funcio-
namiento del tecladoy del display. Seaconsgacontrolar quelafuncionalidad correspon-
daalosrequisitos pedidos antes de unaimplementacién de lainstalacion total.

L os siguientes parametros no pueden utilizarse come destinacién de un link:
- Todos los pardmetros con solo & cddigo de acceso «R»

- Todos los pardmetros con e codigo de acceso «Z»
- Todos los parametros con el cédigo de acceso «C»
- Todoslos siguientes pardmetros:

S shapet const
Control-Word
Scaleinput 1
Tunevalueinp 1
Scaleinput 2
Tunevalueinp 2
Pwordl
Tunevalueinp 3
Pword2
Magnetizing curr
Rotor resistance
Basevoltage

Base frequency
P1 flux model
Undervoltage - Restart time
Undervoltage - N of attempts
Ser answer del
Enable OPT2
Stator resist
Lkginductance
Prop. filter

Flux level

Link1 Source
Link1 Destination

553
554
636
637
644
645
647
649
652
656
657
663
664
665
665
666
668
669
670
672
692
710
717
725

Link2 Source
Link2 Destination
Busloss - Hold off time
Bus loss - Restart time
Voltagecomplim
Comp slope

Flux corr factor
Refreshenc 1
Refreshenc 2
Maotor cont curr
Trip time 50%
Sacct const
Sdect const
Sacctconst 0
Sdect const 0
Sacctconst 1
Sdectconst 1
Sacctconst 2
Sdect const 2
Sdectconst 3

P2 flux model
Manual boost
DC braking curr
Slip comp filt

Descripcion de las funciones

726  Motor losses %
776 Pl centra v1

777 Pl centra v2

778 Pl central v3

784 Pl bottom lim
785 Pl bottom lim85
786  PID source

792  Input 1 filter [mS]
889  Dynamicvit margin
891  Lock zero pos
892  Zeroposgan

893 Spdsrctime
1012 Inertiacfilter
1013 Torque const
1014 Inertia

1015 Friction

1042 Input 1 compare
1043 Input 1 cp error
1044 Input 1 cp delay

1095 up to 1100
1101 up to 1106
1107 up to 1122
1123 up to 1138

PDCinxx
PDC out xx
Virtdiginxx
Virt dig out xx

cap?



SIEI

2.16.6. Variables de uso general (Pads)

Lasvariablesde uso general se utilizan parad intercambio de datos entrel os distintos componentesde un
sistema Bus. Se pueden comparar con las variables de un PLC. La Fig. 2.16.6.1 muestra la estructura
principal del sistema. Con el auxilio delos pads es posible, por ejemplo, enviar informacién deun Busde
campo aunatarjetaopcional. Todos|os pads se pueden escribir y |eer. Obtener las distintas posibilidades

de acceso de la “Lista de todos |os parametros’.

SPEC FUNCTIONS

Pad parameters

Pad 0

Pad 1

Pad 2

Pad 3

Pad 4

Pad 5

Pad 6

Pad 7

Pad 8

Pad 9

Pad 10

Pad 11

Pad 12

Pad 13

Pad 14

Pad 15

Bitword pad A

Bitword pad B

ga0870g

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Pad 0 503 -32768 +32767 0 e
Pad 1 504 -32768 +32767 0 e
Pad 2 505 -32768 +32767 0 *
Pad 3 506 -32768 +32767 0 *
Pad 4 507 -32768 +32767 0 o
Pad 5 508 -32768 +32767 0 o
Pad 6 509 -32768 +32767 0 o
Pad 7 510 -32768 +32767 0 -
Pad 8 511 -32768 +32767 0 -
Pad 9 512 -32768 +32767 0 -
Pad 10 513 -32768 +32767 0 -
Pad 11 514 -32768 +32767 0 -
Pad 12 515 -32768 +32767 0 -
Pad 13 516 -32768 +32767 0 -
Pad 14 517 -32768 +32767 0 -
Pad 15 518 -32768 +32767 0 -

Cap2
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Bitword pad A 519 0 65535 0 Rk
Pad A bit 0 520 0 1 0 R Rk
Pad A bit 1 521 0 1 0 o
Pad A bit 2 522 0 1 0 Rk
Pad A bit 3 523 0 1 0 R Rk
Pad A bit 4 524 0 1 0 Rk
Pad A bit 5 525 0 1 0 ok
Pad A bit 6 526 0 1 0 R Rk
Pad A bit 7 527 0 1 0 **v)y«**
Pad A bit 8 528 0 1 0 ok
Pad A bit 9 529 0 1 0 ok
Pad A bit 10 530 0 1 0 ok
Pad A bit 11 531 0 1 0 ok g ok
Pad A bit 12 532 0 1 0 kg ok
Pad A bit 13 533 0 1 0 ok
Pad A bit 14 534 0 1 0 sk s s
Pad A bit 15 535 0 1 0 ok
Bitword pad B 536 0 65535 0 okt
Pad B bit 0 537 0 1 0 ok
Pad B bit 1 538 0 1 0 kg ok
Pad B bit 2 539 0 1 0 sk 5o
Pad B bit 3 540 0 1 0 sk 5o
Pad B bit 4 541 0 1 0 kg ok
Pad B bit 5 542 0 1 0 ok ok ok
Pad B bit 6 543 0 1 0 ok
Pad B bit 7 544 0 1 0 kg ok
Pad B bit 8 545 0 1 0 ok
Pad B bit 9 546 0 1 0 sk 5o
Pad B bit 10 547 0 1 0 sk 5o
Pad B bit 11 548 0 1 0 sk s o
Pad B bit 12 549 0 1 0 sk 3o
Pad B bit 13 550 0 1 0 sk s s
Pad B bit 14 551 0 1 0 sk 3o
Pad B bit 15 552 0 1 0 sk 3o

* Estos parametros pueden ser colocados en una entrada anal 6gi ca programabl e.
**  Estos parametros pueden ser colocados en una salida anal 6gica programable.
***  Estos parametros pueden ser colocados en una entrada digital programable.
***%  Egtos pardmetros pueden ser colocados en unasalidadigital programable.

Pad 0...15

GA6350b

Variables de uso general, 16 bit. Los Pads 0...3 se pueden gjustar a través de

entradas anal 6gicas. Los valores de los Pads 0, 1, 4, 5y 6 pueden colocarse en

salidasanol 6gicas.

Bitword pad A (B)  Bitmap de los parametros Pad A (B) bit 0 hasta Pad A (B) bit 15. Por medio
de un parametro se pueden leer o escribir todos |os Bits internos de una Word.

Descripcion de las funciones
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Ejemplo: Pad A bit O
Pad A bit 1
Pad A bit 2
Pad A bit 3
Pad A bit 4
Pad A bit 5
Pad A bit 6
Pad A bit 7
Pad A bit 8
Pad A bit 9
Pad A bit 10
Pad A bit 11
Pad A bit 12
Pad A bit 13
Pad A bit 14
Pad A bit 15

21 =2

25
26 = 64

|
W
N

210

1024

2 4096

O o0OO0OPrOPFrPOO0OORFrR,rPFPOOOF O

Bitword pad A = 2+ 32+ 64 + 1024 + 4096 = 5218

Pad A (B) bit 0...15 Variables bit. Pueden ser leidos o escritos |os Bits individuales. Con laayuda dela
Bitword pad A(B) es posible elaborar una word. Consultar el gjemplo anterior. Del Pad A se pueden
leer los Bits 0...7 de unaentrada digital. En unasalida digital se pueden escribir todos los Bits.

iNotal Cuando se asignan los Pad bit a las entradas y salidas digitales deben seguirse las
siguientesreglas:
1- Laasignacion de PAD A/B bit a una salida digital, determina e estado del
digital output (n) mediante el PAD A/B bit (n-1).
2- El Relé 2 (bornes 83/85) puede ser dirigido por medio de PAD A/B bit 14.

INTERBUS S, PROFIBUS DP, etc.

v

Options (Bus Interface ....)

]

(Pad 0 lD (Pad 1 (D (Pad 2 @ (Pad 3 (D (Pad 4 (D (Pad 5 (D (Pad 6 (D (Bilword pad o’?won) (Bitword pado%mh

= o

2 Ze

g 8%
gc
8

General PAD

(Pad7 (D(Pad& (D (Pads lD (Pad10 (D (Pad 1 (D (Pad12 (D (Pad13 (D (Pad 14 lD (Pad15 (D

Boreu
ndu

Bojeuy
A
ndino

Figura 2.16.6.1: Bus pads
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2.16.7. Frenado con corriente continua (DC braking)

DC braking mode
Brk time @ stop
DC braking curr
DC braking delay

GA0871g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
DC Braking mode 904 0 1 0
(Disabled) 0 (OFF)
(Enabled) 1
Brk time @ stop [ms] 905 0 30000 1000
DC braking curr [%] 717 0 100 50
DC braking delay [ms] 716 0 65535 500
GA6355g
DC Braking
current
t Quick stop
F T DC Braking mode
selection
Ramp stop
DC Braking mode 1 DC Braking mode 0
Speed A Speed a
100 % 100 %
Zero Zero
spd > spd »
threshold threshold
IDC IDC

Figura 2.16.7.1: Funcién de frenado en corriente continua
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El accionamiento ofrece la funcion estandar de frenado con corriente continua. Para €llo € inverter
inyecta corriente continua en las fases del motor, generando un par de frenado.

El nivel de corriente de frenado (par de frenado) puede ser regulado entre O y 100% de Full load curr.
Laenergia cinéticade lamaquina se disipaen el motor como calor.

Para poder habilitar estafuncion es necesario seleccionar € pardmetro Qstp Option code = DC braking
curr (en e Menl Configuration).

Para poder activar DC braking curr deberd gjustarse Quick stop en una entrada digital.

Modalidad de frenado en corriente continua

DC Braking MODE =0 La funcion de frenado en corriente continua se activa para frenar el
accionamiento en el menor tiempo posible utilizando la orden «Quick
stop».

DC Braking MODE=1 Activando la orden «Stop» €l motor decelera en base al tiempo de ram-

pa seleccionado. Cuando se lee el umbral de velocidad cero (Speed
zero level) se activa el frenado en corriente continua por € tiempo
gjustado en el parametro Brk time@ stop. En este caso el porcentaje
de corriente que seinyectaentre las fases del motor puede definirse por
medio del parametro DC braking curr.

Brk time@stop Tiempo de activacion del frenado en corriente continua (mseg).

DC braking curr Nivel delacorriente de frenado con corriente continua. Se expresa en porcenta-
jedeFull load curr.

DC braking delay Atraso de laadquisicion del comando en laactuacion del frenado con corrien-
te continua.

Este atraso permite a motor una desmagnetizacion, evitando asi que surja una
sobrecorriente, generada por lafuerza electromotriz del motor (f.e.m.).

iNoral Durante el frenado es necesario mantener activado € comando Enable. Si € coman-
do no esta presente o se elimina durante el proceso de frenado, € accionamiento se
detiene sin llegar a efectuarse. Unavez iniciado el frenado, el accionamiento ignora
tanto el comando Start como un comando Jog eventual .

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



2.17. OPTIONS

2.17.1. Option 1
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SBI Enable

Menu

Pl | (
PL |
PDC outp

Descripcion de las funciones

PDCin 0

PDCin 1

PDCin2

PDCin3

PDCin 4

PDCin 5

PDC out 0

PDC out 1

PDC out 2

PDC out 3

PDC out 4

PDC out 5

Virtdigin 0

Virt digin 1

Virt dig in 2

Virt dig in 3

Virt dig in 4

Virt digin 5

Virt dig in 6

Virt dig in 7

Virt dig in 8

Virt digin 9

Virt dig in 10

Virt dig in 11

Virt digin 12

Virt digin 13

Virt digin 14

Virt dig in 15

Virt dig out 0

Virt dig out 1

Virt dig out 2

Virt dig out 3

Virt dig out 4

Virt dig out 5

Virt dig out 6

Virt dig out 7

Virt dig out 8

Virt dig out 9

Virt dig out 10

Virt dig out 11

Virt dig out 12

Virt dig out 13

Virt dig out 14

Virt dig out 15

ai61710
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Por medio de este parametro se puede efectuar la asignacion de los pardmetros del accionamiento alos
ingresos/salidas digitales virtuales (meni MONITOR\Virtual digital Inp-Out) y elaborar datos delos ca-
nales de proceso (PDC) del Bus de campo. Si la tarjeta Bus no esta presente aparecera € mensaje
OPT1 not present (en €l interior de menl). Si la tarjeta Bus utilizada no esta actualizada para esta
funcién, aparecerda el mensaje OPT 1 old version (en €l interior del mend).

Para mayores detalles consultar el manual de instrucciones de la tarjeta opcional.
SBI Enable Este parametro permite la lectura de la tarjeta SBI.

Cuando esta activado, si latarjetano estéd en su sitio, sonaralaalarmaHw opt1.
Cuando se cambia el gjuste es necesario desactivar y volver aactivar el drive.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones



2.17.1.1. Canal de datos del proceso (Process Data Channel)
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Pdcin 0 1095 0 65535 0
Pdcin1 1096 0 65535 0
Pdcin 2 1097 0 65535 0
Pdcin3 1098 0 65535 0
Pdcin 4 1099 0 65535 0
Pdcin 5 1100 0 65535 0
Pdc out 0 1101 0 65535 0
Pdc out 1 1102 0 65535 0
Pdc out 2 1103 0 65535 0
Pdc out 3 1104 0 65535 0
Pdc out 4 1105 0 65535 0
Pdc out 5 1106 0 65535 0
Virt dig in 0 1107 0 65535 0
Virt dig in 1 1108 0 65535 0
Virt dig in 2 1109 0 65535 0
Virt dig in 3 1110 0 65535 0
Virt dig in 4 1111 0 65535 0
Virt dig in 5 1112 0 65535 0
Virt dig in 6 1113 0 65535 0
Virt dig in 7 1114 0 65535 0
Virt dig in 8 1115 0 65535 0
Virt dig in 9 1116 0 65535 0
Virt dig in 10 1117 0 65535 0
Virt dig in 11 1118 0 65535 0
Virt dig in 12 1119 0 65535 0
Virt dig in 13 1120 0 65535 0
Virt dig in 14 1121 0 65535 0
Virt dig in 15 1122 0 65535 0
Virt dig out 0 1123 0 65535 0
Virt dig out 1 1124 0 65535 0
Virt dig out 2 1125 0 65535 0
Virt dig out 3 1126 0 65535 0
Virt dig out 4 1127 0 65535 0
Virt dig out 5 1128 0 65535 0
Virt dig out 6 1129 0 65535 0
Virt dig out 7 1130 0 65535 0
Virt dig out 8 1131 0 65535 0
Virt dig out 9 1132 0 65535 0
Virt dig out 10 1133 0 65535 0
Virt dig out 11 1134 0 65535 0
Virt dig out 12 1135 0 65535 0
Virt dig out 13 1136 0 65535 0
Virt dig out 14 1137 0 65535 0
Virt dig out 15 1138 0 65535 0

ai6l711

Mediante los pardmetros de este menu puede gestionarse €l canal de procesamiento de datos derivados
de una tarjeta de interface de bus de campo. El intercambio de parametros de alta prioridad (consultar
listadel apartado 3.4) con el interface del bus puede redlizarse programando Pdc input y Pdc output.

El intercambio de parametros de alta prioridad se gjecutamediante una comunicacién sincrona automati-
cacon latarea de laregulacion de velocidad.

Descripcion de las funciones
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Por este motivo, la tarjeta de regulacién del accionamiento proporciona 6 palabras dedicadas
especificamente, mientras que el nUmero de palabras empleadas por las tarjetas de interface del bus
depende ddl tipo de bus conectado (para mas informaciones, consultar el manual de instrucciones de las
respectivas tarjetas de interface).

Pdcinput hacereferenciaalatransferenciade datos del maestro a esclavo (entradaparael accionamiento)
Pdc output hacereferenciaalatransferenciade datos del esclavo al maestro (salidaparael accionamiento)

Cuando se asigna un parametro del accionamiento a un Pdc I/O debe afladirse al niUmero del parametro
un offset correspondiente al nimero decimal 8192.

Ejemplo: Lectura de Actual speed en Pdc out 2 [1103]
Actual speed [122]
Pdc out 2 = 122+8192 = 8314
Escriturade Ramp ref 1 en Pdc in 1 [1096]
Ramp ref 1[44]
Pdcin 1 =44+8192 = 8236

Estadisponible unbornevirtual conformato de 16 bitsparalasentradasy las salidas. Lafuncionalidad de
los bits del borne es programable asignando el nimero del parametro del accionamiento alos pardmetros
Virtdiginy Virt dig out.

Virt digin hacereferenciaalatransferenciade datosdel maestro al esclavo (entradaparael accionamiento)
Virt dig out hacereferenciaalatransferenciade datos del esclavo al maestro (salidaparael accionamiento)

Cuando se asigna un parametro a una E/S virtual, debe afiadirse a nimero del pardmetro un offset
(desplazamiento) igual a8192.

Ejemplo: Configuracién de Enable/Disable a Virt digin 1[1108]
Enable/Disable [314]
Virt digin 1= 314+8192 = 8506
Configuracién de lacondicion Driveready en Virt dig out 2 [1125]
Drive ready [380]
Virt dig out 2 =380+8192 = 8572
Laconexion de Pdc Input a Virt digin requiere €l indice de parametro 582.
Tal indice debe asignarse a parametro de configuracion de la palabra de Pdc input seleccionada.
Ejemplo: Virt dig in debe asignarse a la palabra N° O de Pdc in.

Esto sera posible asignado el niimero de pardmetro [582+8192] al parametro de
configuracién 1095 de Pdcinput.

From master To master

Pdc input Pdc output
Pdc in 0|Pdc in 1| Pdc in 2| Pdc in 3| Pdc in 4| Pdc in 5 Pdc out 0 | Pdc out 1| Pdc out 2| Pdc out 3| Pdc out 4| Pdc out 5

- -
Virt dig in Virt dig out

A 4 A 4 A4 A 4

siss] [ | [ [ L[] LDl [ Jeeo monsf [ [ [ ][] TTTTTL]]Joeo

To drive From drive

Laconexién de Pdc Output aVirt dig out requiere e indice de parametro 583.
Tal indice debe asignarse al parametro de configuracion de la palabra de Pdc output seleccionada.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Ejemplo: Debe asignarse ala palabra N° 1 de Pdc out.

Esto serd posible asignando el nimero de parametro (583+8192) al pardmetro
de configuracion 1102 de Pdc output.

Latablasiguiente contienelosdistintos codigos de error que pueden aparecer enlagecucién deun servicio.

RESULT VALUE | RESULT VALUE
0K no error 0000H [[Reserved 0017H
Parameter not exist 0001H [[unknown Command 0018H
Reserved 0002H Read only Parameter 0019H
Control Access denied 0003H Write not allowed 001AH
Reserved 0004H Value out of constant limits 001BH
Attribute Access denied 0005H State not correct 001CH
Type value error 0006H Password 001DH
Reserved 0007H-000FH [ Type Unknown 001EH
Destination option not exist 0010H [[Hardware Fail 0030H
Parameter Access Conflict 0011H [[Checksum Fail 0031H
Value out of the maximun range 0012H [[Reserved 001FH-007CH
Value out of the minimun range 0013H [[Reserved 0082H-00FCH
Value not supported 0014H [INOK generic 00FFH
Parameter Configuration Conflict 0015H [[User defined 0100H-FFFFH
Command Submitted 0016H [ 12i6000

Explicacion:

Parameter not exist El pardmetro especificado no existe.

Control Access denied El acceso se niega a causa del estado del accionamiento.
Attribute Access denied Los atributos del parametro no permiten el acceso.

Type vaue error El tipo de valor especificado esta equivocado.

Destination option not exist La opcion de destino no existe en este modo.

Parameter Access Conflict No puede accederse a parametro direccionado (por ejemplo, si el co-
mando es de escritura 'y el pardmetro estd conectado a una entrada
externa).

Value out of themax range  El valor estdfueradel limite maximo.
Value out of the min range El valor estafueradel limite minimo.
Value not supported El valor esta dentro deloslimites, pero no esta permitido.

Parameter Configuration Conflict No puede accederse al parametro direccionado por conflicto en la con-
figuracion del sistema.

Command Submitted El comando se ha enviado, pero no puede saberse si se ha g ecutado.

Unknown Command El comando es desconocido.

Read only Parameter El pardmetro posee atributo de sélo lectura.

Writenot allowed l\llo esta permitidala operacién de escritura paralas condiciones del es-
clavo.

Value out of constant limits El valor estafuerade los limites definidos por una constante.

State not correct El estado de control no permite lagjecucién del comando.

Password El comando no se g ecuta ya que la contraseia esta activada.

Type Unknown El tipo de pardmetro es desconocido.

Hardware Fail El acceso se niega debido a una averia del hardware.

Checksum Fail El acceso se aborta debido a un error de suma de comprobaci én.

NOK generic El acceso se aborta debido a un error no determinado.

Descripcién de las funciones —— Cap.2
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2.17.2. Option 2

OPTIONS

Option 2

Menu
Enable OPT2

GA0880g

Este menu habilitael funcionamiento de latarjeta OPT2.

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Menu
Enable OPT2 425 0 1 Disabled
GA63569
Menu Permite € acceso al menu controlado directamente por la tarjeta OPT2 (por

gemplo unatarjetaDGFC). El menl estdactivo solo si hay unatarjetaOPT2. Si
seintentaingresar en e ment OPT2 cuando latarjetaopcional no estainstalada,
seravisualizado € mensaje “No presente”.

Paramayores detalles consulte el manual deinstruccionesde latarjetaopcional.

Enable OPT2 Configuracién por defecto = disabled.
Paramodificar el estado de habilitacion se precisa:
1- modificar € valor de Enable OPT2
2- guardar el nuevo gjuste por medio de Save parameters
3- desactivar y activar de nuevo e accionamiento

La modificacion de Enable OPT2 se puede efectuar en cualquier momento,
pero tendraefecto sdlo después de desactivar y activar de nuevo € accionamiento.

Si el pardmetro esta Enabled y latarjeta DGF no esta presente, interviene auto-
maéticamente €l error:

OPT2 failure code 100-98 o OPT2 failure code 100-96.

iNotal Cuando se utiliza unatarjeta opcional OPT2 mediante comunicaci én asincrona auto-
matica se pueden ingresar en todos |os pardmetros mencionados en la Lista Pardme-
tros “Opt2-A/PDC” (véase capitulo 3.1 y 3.2). Los parametros mencionados en la
“Listadelosparametrosdealtaprioridad” (capitulo 3.4) se pueden ingresar mediante
el sistemaautomati co de comunicacion sincrénico (véase manual tarjetaopciona para
informaciones mas detalladas).
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2.17.3. Funcién PID (PID)

Enable PI PID
Enable PD PID

PID source
PID source gain

Feed-fwd PID
» ' nforp D

PID error

PID feed-back
PID offs. sel
PID offset 0
PID offset 1
PID acc time
PID dec time
PID clamp

PI P gain PID %
Pl | gain PID &
PI steady thr

Pl steady delay
P init gain PID %
| init gain PID %
Pl central v sel
Pl central v 1

Pl central v 2
Pl central v 3
Pl top lim

Pl bottom lim
Pl integr freeze

Pl output PID
Real FF PID

PD controls

PD P gain 1 PID
PD D gain 1 PID
PD P gain 2 PID
PD D gain 2 PID
PD P gain 3 PID
PD D gain 3 PID
PD D filter PID

PID output PID
PID out.sign PID
PID output

PID targe

PID target
PID out scale

Diameter calc
Positioning spd
Max deviation
Gear box ratio
Dancer constant
Minimum diameter GA08B1g
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2.17.3.1. Aspectos generales

Lafuncion PID del inverter AVy hasido estudiada especia mente parael control detracciones, bobinador,
desbobinadoresy paraefectuar controles de presion parabombasy extrusores. Esto significaque ademés
del regulador PID €l sistema preveé otros bloques funcional es necesarios para el buen funcionamiento del
control. Entodo caso siempre esposible utilizar el bloque principa come PID genérico. Como transductor
de posicién /tiro es posible utilizar tanto un grupo de rodillos como una celda de carga. Los ingresos
(menos aquéllos correspondiente a los transductores) y las salidas son configurables y pueden pues
asociarse a varios parametros del convertidor, por eiemplo la salida del PID puede enviarse tanto al
regulador de velocidad como al de corriente.

Losingresosy las salidas anal 6gi cas son muestreados/actualizados a 2ms.
Losingresosy las salidas digitales son muestreados/actualizados a 8ms.

iNotal Lahabilitacion delatarjetaopcional DGFC386 no permitelautilizacion delafuncion
PID.

2.17.3.2. Inputs/Outputs
Inputs/outputs de ajuste

PID source Parametro de muestreo del Feed-forward normalmente programado en ingreso
ana ogico.

PI D feed-back Ingreso analdgico dd transductor de posicion / tiro (grupo de rodillos/celda de car-
).

Normalmente PID feed-back se programaen € ingreso analégico 1 (bornes 1- 2),
puesto que dispone defiltro.

PID offset 0 Ingreso analégico de offset en suma a PID feed-back. Puede usarse para €l
centrado de laposicion del grupo derodillos.

PID target Parametro asociado alasalida del regulador, normal mente se programado en la
referencia de velocidad de la unidad.

PID output Salida analégica del regulador. Puede utilizarse para efectuar una cascada de

referencias en los sistemas multi unidad.

Pl central v3PID Ajuste del valor de partida del componente integral del regulador (correspon-
diente a diametro de partida). Puede programarse en un ingreso anal égico co-
nectado por ejemplo a un transductor a ultrasonidos usado para la medida del
diametro de un envolvedor/desenvolvedor.

Input de mando (programablesen ingresosdigitales)

EnablePI PID Habilitacion delaparte Pl (proporcional -integral) del regulador. Latransicion L
—H del ingreso implicaincluso la adquisicién automética del valor de potencia
del componenteintegral (correspondiente a diametro de partida).

EnablePD PID Habilitacion de laparte PD (proporcional-derivativa) del regulador.

Pl integral freeze: Congelacion de lasituacion actual del componenteintegral del regulador.

PID offset sel Sdleccion dd offsat en sumaaPI D feed-back: L = PID offset 0, H = PID offset 1.
Pl central v SO Selector salida blogue Pl de partida. Con Pl central v S1 determina, por medio

de seleccién binaria, cual de los 4 gjustes posibles del nivel integral de partida
(correspondiente a diametro de partida) se desea utilizar.

Pl central v S1 Selector de salida bloque Pl de partida. Con Pl central v SO determina, por
medio de seleccidn binaria, cual de los 4 gjustes posibles del nivel integral de
partida (correspondiente al didmetro de partida) se desea utilizar.

Diameter calc Habilitacion de lafuncién de calculo diametroinicial.
Diameter calc st Calculo didmetro de partidaterminado (salidadigital).
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2.17.3.3. Feed - Forward

PID source

PID source gain

Feed-fwd PID
GA0882g
Parameter N. Value Standard
min max default configuration
PID source 786 0 65535 0
PID source gain 787 -100.000 100.000 0
Feed-fw PID 758 -10000 +10000 0 *

ga6390i

* Este pardmetro se puede gjustar en una entrada anal6gica programable.

Cuando se usa, lasefial defeed-forward representalareferenciaprincipal del regulador. En €l interior del
regulador se atentla o amplificapor lafuncion PID y indicado en salida como sefial de referenciaparala
unidad.

LEGEND:
PID source
—> Gain 3> @® |/O Parameter

@ Parameter
[ ]

PID source gain Feed-fwd PID O Internal variable

Figura 2.17.3.1: Descripcion del bloque Feed-Forward

PID source Numero del pardmetro usado como tamafio de ingreso del feed-forward. Para
tener & nimero real a establecer es necesario afadir al nimero del parametro
+2000H (8192 decimal).

PID sourcegain Factor multiplicativo del tamarfio en ingreso a PID source.
Feed-fwd PID Valor del feed-forward

Por medio del parametro PID sour ce es posible seleccionar en qué punto de la unidad se desea leer la
sefial de feed-forward; |os parametros seleccionables son los indicados en € péarrafo 3.4. “ Lista de los
parametros de alta prioridad” , las unidades de medida son indicadas en las notas al final del parrafo.

1. Ejemplo de programacion de la salida del estadio de rampa (parametro Ramp out) en PID
sour ce:

Menu’ OPTION
—>PID
> PID source
——> PID source= 8305

En PID sour ce es necesario gjustar el numero del parametro del parrafo 3.4 «Lista de los parametros de
alta prioridad» que se quiere asociar; se obtiene que “Ramp out” tiene el nimero decimal 113. Para
obtener el valor aintroducir es necesario sumar a éste el 8192 decimal (offset fijo): 8192 + 113 = 8305.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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En cambio en el caso en que se quisiese gjustar el feed-forward en ingreso analdgico, como éstos no
estan directamente conectados en los parametros de alta prioridad, es necesario pasar a través de un
pardmetro de apoyo PAD 0.....PAD 15.

2. Ejemplodeprogramacion del ingreso analdgico 2 en PID source:

a) Programaci6n del ingreso en un parametro PAD
Menu' I/O CONFIG
——>Analoginput
——>Anaoginput 2
——>Selectinput 2=PAD 0

b)Ajuste del PAD 0 como ingreso de feed-forward:
Menu OPTION
—>PID
> PID source
——> PID source = 8695

En PID source es necesario establecer €l nimero del pardmetro que se quiere asociar del parrafo 3.4.
“ Lista de los parametros de alta prioridad se obtiene que el PAD 0 tiene el nimero decimal 503. Para
obtener el valor aintroducir es necesario sumar a éste 8192 decimal (offset fijo):

8192 + 503 = 8695

Ladesviacion maximadel feed-forward estalimitadaal valor +/- 10000, lo que significaque dependien-
do del pardmetro gjustado en PID source, serd necesario gjustar convenientemente el calibrado por
medio de PID gain sour ce. Las unidades de medida estan las indicadas en las notas a final del parrafo
3.4. «Lista delos parametros de alta prioridad».

Esposible leer el valor de feed-forward através del parametro Feed-fwd PID.
Haciendo referenciaalos gjemplos arribaindicados:

1. Ejemplo de programacion de la salidadel estadio de rampa (parametro Ramp out) en PID sour ce:
L as velocidades son convertidas en € interior de launidad en RPM x 4.

Las referencias en ingreso a la rampa asumen como valor maximo el establecido en Speed base
value. Feed - fwd PID = Speed base value x 4 x PID sourcegain

Si, areferencia de rampa maximay Speed base value = 3000rpm, se desea tener
Feed - fwd PID = 10000, es necesario gjustar:
PI D source gain = 10000/ (3000 x 4) = 0,833

2. Ejemplo de programacion del ingreso analdgico 2 en PID sour ce:
Cuando un ingreso anal 6gico se gjusta en un pardmetro PAD, este tendravalor méximo + / - 2047.
Si, con referencia anal 6gica maxima se desea tener Feed - fwd PID = 10000, es necesario gjustar:
PID source gain = 10000/ 2047 = 4,885.

iNota !l En €l caso en que en un sistema se desee utilizar el regulador como “PID genérico”
sin la funcion de feed - forward, es necesario que Feed - fwd PID esté a su valor
maximo. Paraesto es necesario gjustar PID source en un pardmetro PAD y programar
este Ultimo = 10000
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2.17.3.4. Funcion PID

Lafuncién PID se subdivide en tres blogues:

- Ingreso de feed-back “PID reference’.

- Blogue de control Proporcional-Integral “ Pl controls’.
- Blogue de control Proporcional-Derivativo “ PD controls’.

PID offset 1 @

PID offset 0 .——4\)

———@ PID offs. Sel

——4 PID acc time

———8& PID dectime

LEGEND:

@ /0 Parameter

B Parameter

O Internal variable

PID feed-back @ +

PID feed-back
after offset

-
l

PID clamp

PID error

Figura 2.17.3.2: Descripcion del blogue feedback

PID emor
PID feed-back
PID offs. Sel
PID offset 0
PID offset 1
PID acc time
PID dec time
PID clamp
GA0883g
Parameter N Value Standard
min max default configuration
PID error 759 -10000 +10000 0
PID feed back 763 -10000 +10000 0 o
PID offs. Sel 762 0 1 0 *
PID offset 0 760 -10000 +10000 0 o
PID offset 1 761 -10000 +10000 0
PID acc time [s] 1046 0.0 900.0 0.0
PID dec time [s] 1047 0.0 900.0 0.0
PID clamp 757 0 +10000 10000

* Estafuncion puede gjustarse en un ingreso digital programable
** Este pardmetro puede g ustarse en un ingreso anal 6gico programable

cap?
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PID error Lecturadel error en ingreso alafuncion PID (avalle del blogue PID clamp).

PID feed-back Lecturadel valor de feed-back del transductor de posicién (grupo de rodillos) o
tiro (celdade carga).

PID offs. sel Selector del offset en sumaaPI D feed-back. Este pardmetro puede gjustarse en

ingreso digital programable;
0=PID offset 0 1=PID offset 1

PID offset 0 Offset 0 en suma a PID feed-back. Este pardmetro puede gjustarse en ingreso
analdgico, por giemplo para € gjuste del “set” de tiro cuando se utiliza como
feed-back una celdade carga.

PID offset 1 Offset 1 en sumaaPI D feed-back.

PID acctime Tiempo de aceleracion de la rampa indicado en segundos después del bloque
PID offset

PID dectime Tiempo de deceleracion de la rampaindicado en segundos después del bloque
PID offset

PID clamp El clampador permitelapuestaentiro suave del sistema controlado, envolvedor

0 desenvolvedor, cuando no puede utilizarse la “Funcién de cdlculo didmetro
inicial”. Cuando alahabilitacion de launidad €l grupo de rodillos se encuentra
en sumicrointerruptor inferior, estando PID error en suvalor maximo, el motor
podria tener una brusca aceleracion para llevar €l grupo de rodillos en la su
posicion central detrabajo.

Ajustando PID clamp aun vaor suficientemente bagjo, p.gj. = 1000, alahabili-
tacion delaunidad y alahabilitacién de Enable PD PID, €l valor de PID error
eslimitado a 1000 hasta cuando lasefia proveniente del grupo derodillos (PID
feed-back) baja mas alla de ese valor, a este punto PID clamp es indicado
automaticamente en su valor maximo = 10000. El clampador se mantiene a
10000 hastala proxima deshabilitacion de la unidad o de Enable PD PID.

El ingreso de feed - back esta previsto para la conexién con transductores anal 6gicos como grupo de
rodillos con correspondiente potenciometro o celda de carga. No obstante esto es posible utilizar €
estadio de ingreso como nudo de comparacién entre dos sefial es analdgicas cualquiera+ / - 10V.

Conexién aun grupo derodillos con potenciémetro conectado entre- 10V y + 10V

El cursor del potenciémetro puede conectarse a cualquiera de los ingresos anal6gicos de la unidad,
normalmente se usa el ingreso analdgico 1 (bornes 1y 2) puesto que dispone defiltro.

El ingreso escogido paratal conexion debe programarse en el menu 1/0O CONFIG como PI D feed - back,
su valor puede leerse en e pardmetro PID feed - back del subment PID REFERENCE.

Por medio de PID offset 1 (o PID offset 0) es posible efectuar € centrado de la posicién e grupo de
rodillos.

Conexién a una celda de carga con desviacion + 10V

La salida de la celda de carga puede conectarse a cualquiera de los ingresos anal 6gicos de la unidad,
normalmente se usa el ingreso analégico 1 (bornes 1y 2) puesto que dispone defiltro.

El ingreso escogido para esta conexion debe programarse en el ment 1/0 CONFIG como PID feed -
back, su valor puede leerse en el pardmetro PID feed - back del subment PID REFERENCE.

El “set detiro” puede enviarse, con valor 0...-10V, auno delos restantesingresos anal 6gicos programado
en el mend 1/0 CONFIG como PID offset O.
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2.17.3.5. Blogue de control Proporcional - Integral

Feed-fwd PID

thr I —_ —O
Pl Steady

state

| internal PI
L B p| st |
Enable Pl PID integral freeze steady delay

Gain
l Feed-forward sign: |
thr l_ positive gain = -1

negative gain = +1

PID error

LEGEND:
@ /0 Parameter

B Parameter

0O Internal variable

PI P gain PID P init gain PID

Pl I gain PID -
I init gain PID

Pl top lim PID PI bottom lim PID
[ ]

—

Enabl
e ©

[

JL I—g3Internal PI

integral freeze
V.

Pl integral freeze

Feed-fwd PID

e

)
&

Centra
alue

] ]
Pl output PID Real FF PID

—O0—® Pl output PID
—1—® Pl central v 1 PID
—2—8 P| central v 2 PID

—3 —l
‘ [ J
® 1/
Central v sel PID l

.PI central v 3 PID

Figura 2.17.3.3: Descripcion blogue PI

El blogue PI recibe en ingreso el parametro PID error, que representa el error que debe ser elaborado
por € regulador. El blogue Pl efectiia un gjuste de tipo proporcional-integral, su salida Pl output PID,
después ser sido apropiadamente adaptada en funcion del sistema a controlar, se utilizada como factor
multiplicativo del feed-forward Feed-fwd PI D obteniendo €l correcto valor delareferenciade velocidad

paralaunidad Real FF PID.

El bloque Pl se habilitado gjustando Enable Pl PID = enable. Si Enable Pl PID se haprogramado enun
ingreso digital, éste debe ponerse anivel 16gico alto.

Enable PI PID

GA0931lg
Parameter N. Value Standard
min max default configuration
Menu
Enable PI PID 769 0 1 Disabled *
GA6392g

* Esta funcién puede gjustarse en un ingreso digital programable

EnablePl PID  Enabled Habilitacion del bloque Proporcional -Integrativo
Disabled  Deshabilitacion del bloque Proporcional-Integrativo

cap?
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PI P gain PID %

PI'1 gain PID %

Pl steady thr

Pl steady delay

P init gain PID %

| init gain PID %

Pl central v sel

Pl central v 1
Pl central v 2
Pl central v 3
Pl top lim
PI bottom lim
Pl integr freeze
Pl output PID
Real FF PID
GA0884g
Parameter N. Value Standard
min max default configuration
PI P gain PID 765 0.00 100.00 10.00
PI I gain PID 764 0.00 100.00 10.00
PI steady thr 695 0 10000 0
PI steady delay 731 0 60000 0
P init gain PID 793 0.00 100.00 10.00
I init gain PID 734 0.00 100.00 10.00
PI central v sel 779 0 3 1 *
PI central v 1 776 | PI bottom lim| PI top lim 1.00
PI central v 2 777 | PIbottom lim| PI top lim 1.00
PI central v3 778 | PI bottom lim| PI top lim 1.00 o
PI top limit 784 | PI bottom lim 10.00 10.00
PI bottom limit 785 -10.00 PI top lim 0.00
PI integral freeze 783 0 1 0 *
PI output PID 771 0 1000 x 1000
PI top lim
Real FF PID 418 -10000 +10000 0
GA6393g
* Estafuncion puede gjustarse en uningreso digital programable
** Este pardmetro puede g ustarse en un ingreso anal 6gi co programable
Pl P gain PID Ganancia proporcional del bloque Pl
Pl | gain PID Gananciaintegral del bloque PI
Pl steady thr Umbral registro feed-forward. Cuando Feed-fwd PID es menor que Pl steady
thr secongelael gusteintegral, lagananciaproporciona tomael valor definido
en P init gain PID. Cuando Feed-fwd PID supera el umbral, se habilita €
gjusteintegral conlagananciadefinidaen| init gain PID. El bloque Pl manten-
dralas gananciaslos P init gain PID y | init gain PID por e tiempo definido
por medio de Pl steady delay, transcurrido el cual serén llevados respectiva-
menteaPl P gain PIDy PI | gain PID.
Pl steady delay Tiempo en milisegundos por €l cual se mantienen operativaslasgananciasP init

gain PID y | init gain PI D despuésdelasuperacion del umbral defeed-forward
Pl steady thr. El tiempo de retardo Pl steady delay y la consiguiente funcién
de cambio de ganancias de partida, es operativo incluso en latransicién L - H
del pardmetro Enable PI PID.
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P init gain PID Ganancia proporcional de partida. P init gain PID es operativo cuando el feed-
forward esmenor que Pl steady thr y asu superacion por el tiempo definido en
Pl steady delay o en latransicion L - H de Enable PI PID por € mismo
tiempo.

| init gain PID Ganancia integral de partida. | init gain PID es operativo después gque se ha
superado el umbral Pl steady thr o enlatransicién L - H de Enable Pl PID por
el tiempo definido en PI steady delay.

PI central v sel Selector salida bloque Pl de partida. Pl central v sel (0...3) determina cual de
los 4 posibles gjustes del valor de partida del componente integral del regulador
(correspondiente a diametro de partida) se desea utilizar.

Pl central v sdl puede gjustarse directamente por teclado o serie o por medio de dos ingresos digitales
programados como Pl central v SOy PI central v S1.

Seleccionando PI central v sel = 0, cuando se deshabilita el bloque PI (Enable Pl PID = Disable), se
mantenido en memoriael Ultimo valor del componenteintegral calculado visualizando en Pl output PID
(correspondiente al didmetro aspa) y alarehabilitacién €l ajuste vuelve apartir desde esevalor. Lamisma
funcionalidad esta previstaincluso si se desactivala unidad. Esta modalidad operativa puede utilizarse
ventaj osamente cuando pilotando por gjemplo un envolvedor es necesario, para cualquier motivo, parar
lamaqguinay deshabilitar las unidades o incluso cortar la alimentacion del cuadro el éctrico.

Seleccionando PI central v sel = 1-2-3, cuando se deshabilita el blogue PI, €l valor de Pl output PID
se gjusta a cuando programado en el pardmetro correspondiente (x1000). Al desactivar y volver a
activar la unidad, el valor precedentemente calculado vuelve a gjustarse automaticamente sélo si al
momento de la alimentacion el ingreso digital programado como Enable Pl PID se encuentraya a
nivel alto.

Pl central v 1 Ajuste del primer valor de partida del componente integral del regulador (co-
rrespondiente a diametro de partida 1). El valor de PI central v 1 debe estar
incluido entre los limites impuestos por Pl top lim PID y Pl bottom lim PID.

Pl central v 1 se seleccionaprogramando a1 el pardmetro Pl central v sel.

Pl central v 2 Ajuste del segundo valor de partida del componente integral del regulador (co-
rrespondiente al diametro de partida 2). El valor de Pl central v 2 debe estar
incluido entre los limites impuestos por Pl top lim PID y Pl bottom lim PID.

Pl central v 2 se selecciona programando a 2 el pardmetro Pl central v sdl.

Pl central v 3 Ajuste del tercer valor de partida del componenteintegral del regulador (corres-
pondiente a diametro de partida 3). El valor de Pl central v 1 debe estar inclui-
do entre los limites impuestos por Pl top lim PID y PI bottom lim PID.

Pl central v 3 se selecciona programando a 3 el pardmetro Pl central v sl.
Pl top lim Establece el limite superior del bloque de adaptacién de la correcion Pl.
Pl bottom lim Establece e limite inferior del bloque de adaptacion de la correcion Pl.

Lasalidade blogue Pl representa e factor multiplicativo del feed-forward, su valor debe ser adaptado
por el regulador en limites maximos incluidos entre +10000 y -10000 y definidos por Pl top lim y Pl
bottom lim. El valor de estos parametros es definido en funcion del sistemaacontrolarse, paraunamejor
comprension hagase referenciaal parrafo “ Ejemplos de aplicacion”.

Pl output PID Salida del bloque Pl adaptada en valores incluidos entre Pl top limit y Pl
bottom limit. Al activar launidad Pl output PI D adquiere autométicamente el
valor seleccionado con Pl central v sel multiplicado por 1000.

Ejemplo: si seselecciona Pl central v 2= 0.5, a activar Pl output PID adquiere valor 500.

Cap.2 ——— Descripcion de las funciones
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Cuando se habilitaEnable Pl PID, lasalida Pl output PID estaen condiciones, dependiendo del error
eningreso, deintegrar su valor hastalos limites gjustados con PI top limit o Pl bottom limit multiplica-
dos por 1000.

Ejemplo: PI top limit =2, Pl output PID max = 2000.

Lasalida del bloque Pl es limitada ulteriormente por la saturacion del pardmetro Real FF PID (véase
paradmetro correspondiente).

Como precedentemente descrito Pl output PID se usa como factor multiplicativo del feed-forward para
obtener lareferencia de velocidad angular del motor, puesto que en el caso lafuncion PID se utilice para
€l control de un envolvedor/desenvolvedor, su valor esinversamente proporcional a diametro del aspa.

Envolviendo avelocidad periférica constante se puede en efecto escribir que:

wW,d, = wd,

donde:

w, =  velocidad angular dediametro minimo
®, = didmetrominimo

w, =  velocidad angular al diametro actual

®, = diametroactual

W = WX (PJ/P)

Calibrando apropiadamente la unidad, w,equivale al feed-forward no corregido, por lo tanto PI output
PID depende de (®/®P.,).

Teniendo en consideracion |os coeficientes de adaptaci on internos del software, se puede escribir que:
Pl output PID = (®/®,) x 1000

Esta férmula puede utilizarse para controlar la rectitud de las calibraciones cuando €l sistema esta en
funcionamiento o durante el procedimiento de calculo diametroinicial.

Real FF PID Representa el valor de feed-forward recal culado en funcién de la correcién Pl.
Se calculado con lasiguiente formula:

Real FF PID = ( Feed-fwd PID /1000) x PI output PID

El valor méximo de Real FF PID es+/- 10.000. En el caso en que durante el funcionamiento sealcanzase
este limite, afin de evitar peligrosos fendmenos de saturacion del regulador, bloquea a cada incremento
de Pl output PID.

Ejemplo: Feed-fwd = + 8000, € limite positivo de Pl output PID se gjusta automaticamentea 10000 /
(8000 / 1000) = 1250.
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2.17.3.6. Blogue de control Proporcional - Derivativo

PD P gain 1 PID
PD P gain 2 PID
PD P gain 3 PID

N I Real FF PID
. Enable
PD PID t l
PID error | |\_\ PD output PID
LEGEND:
. 1/0 Parameter
PD D gain 1 PID
PD D gain 2 PID PD D filter PID [ | Parameter

PD D gain 3 PID

O Internal variable

Figura 2.17.3.4: Descripcion bloque PD

El bloque PD recibe en ingreso el parametro PID error, que representa el error que debe elaborarse por
€ regulador. El blogue PD efecttia un ajuste de tipo proporcional-derivativo, su salida PD output PID se
sumadirectamente aReal FF PID.

El blogue PD se habilitagjustando Enable PD PID = enable. Si Enable PD PID hasido programado en
un ingreso digital, éste debe ponerse a nivel légico alto.

Enable PDPID |

GA0932g

Parameter N. Value Standard
min max default configuration
Menu
Enable PD PID 770 0 1 Disabled *
GA6394g
Enable PD PID Enabled Habilitacion del bloque Proporcional-Derivativo

Disabled Deshabilitacion del bloque Proporcional-Derivativo

PD controls

PD P gain | PID
PD D gain 1 PID
PD P gain 2 PID
PD D gain 2 PID
PD P gain 3 PID
PD D gain 3 PID
PD D filter PID

PD output PID

GA0885g
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Parameter N. Value Standard
min max default configuration

PD P gain 1 PID 768 0.00 100.00 10.00
PD D gain 1 PID 766 0.00 100.00 1.00

PD P gain 2 PID 788 0.00 100.00 10.00
PD D gain 2 PID 789 0.00 100.00 1.00

PD P gain 3 PID 790 0.00 100.00 10.00
PD D gain 3 PID 791 0.00 100.00 1.00

PD D filter PID 767 0 1000 0

PD output PID 421 -10000 +10000 0

GA6395g

Las ganancias del blogue pueden mantenersefijasy programadas en este caso por medio de los parame-
trosPDPgain 1PIDy PD | gain 1 PID, o variarse dependiendo de | os parametros de méaquina através
delafuncion Adap spd reg, en este caso las ganancias dependen de PD P gain 1-2-3PIDy PD | gain 1-

2-3PID.

Por ejempl o es posible modificar dinamicamente las ganancias del bloque PD en funcion delavelocidad,
deun pardmetro de gjusteinterior delaunidad o de uningreso anal 6gico proporcional acual quier tamafio
de méquina. EI comportamiento del regulador puede configurarse asi en el modo optimal paralas exigen-

ciasespecificas.

iNota!

PD Pgain 1
PD D gain1
PD P gain 2
PD D gain 2
PD Pgain3

PD D gain 3

PD D filter PID

PD output PID

Cuando se habilita, lafuncién Adap spd reg (parrafo 2.14.2. del manual) actlatanto
en la funcién PID como en las ganancias del regulador de velocidad, por tanto es
necesario programar adecuadamente todos los parametros correspondientes. Si se
deseamodificar dinamicamente sdlo las ganancias del regulador de velocidad y man-
tener fijos aquéllos de lafuncién PID, es necesario gjustar las tres ganancias integra-
les. Lo mismo valeen el caso en que se desee modificar dinamicamentelas ganancias

del PID y mantener fijas aguéllos del regulador de velocidad.

Ganancia proporcional 1 del bloque PD (su seleccion depende de la eventual
habilitacion delafuncion Adap spd regy de su configuracion).

Gananciaderivativa 1l del blogue PD (su seleccion depende de laeventual habi-
litacion de lafuncion Adap spd reg y de su configuracién).

Ganancia proporcional 2 del bloque PD (su seleccion depende de la eventual
habilitacion delafuncion Adap spd regy de su configuracion).

Gananciaderivativa 2 del blogue PD (su seleccion depende de laeventual habi-
litacién de lafuncion Adap spd reg y de su configuracién).

Ganancia proporcional 3 del blogue PD (su seleccion depende de la eventual
habilitacion de lafunciéon Adap spd reg y de su configuracion).

Gananciaderivativa 3 del blogue PD (su seleccion depende de laeventual habi-
litacién de lafuncion Adap spd reg y de su configuraciéon).

Constante de tiempo del filtro de la parte derivativa.
Salida del bloque PD.

Descripcion de las funciones
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LEGEND:

. I/0 Parameter
B Parameter

O Internal variable

Real FF PID

PD output PID

PID output sign
[ |

PID

MAX PID output

i

-

PID output
®

|

/|

- MAX PID output

GAN —H

PID out scale

PID target

Figura 2.17.3.5: Descripcion del bloque referencia de salida

PID out. sign PID

PID output
GA0886g
Parameter N. Value Standard
min max default configuration
PID output sign PID 772 0 1 1
PID output 774 -10000 +10000 0 *

GA6396g

* Este pardmetro puede gjustarse en una salida anal 6gica programable

PID out. sign PID Por medio de este parametro es posible establecer s lasalidadel regulador debe
ser bipolar o sblo positiva (clamp parte negativa).

PID output Visualizacion salida del regulador. Es posible programar este parametro en una
salida anal6gica para efectuar una cascada de referencias en |os sistemas multi

unidad.

PID target

PID target

PID out scale

GA0887g

Cap?
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Parameter N. Value Standard
min max default configuration
PID target 782 0 65535 1
PID out scale 773 -100.00 +100.00 1.000
GRA6397g
PID target Numero del pardmetro al cual se deseadirigir lasalidadel regulador. Paratener
& nimero real aestablecerse esnecesario afadir al nimero del parametro +2000H
(8192 decimal).
PID out scale Factor de adaptacion del PI D output. Su valor depende del parametro al cual se

deseadirigir lasalidadel regulador.

Por medio del parametro PID target es posible seleccionar a qué punto de la unidad se desea dirigir la
sefial de salidadel regulador; 1os pardmetros sel eccionables son aguéllos en escritura (W o R/W) indica-
dos en el parafo 3.4. “ Lista de los parametros de alta prioridad”, las unidades de medida son las
indicadas en las notas a final del parrafo.

Ejemplo de programacién de lareferencia de velocidad 1 (pardmetro Speed ref 1) en PID tar get:
Menu OPTION
——>PID
——>PID target
—— > PID target = 8234

En PID target es necesario gjustar € nimero del parametro que se quiere asociar. En €l parrafo 3.4.
“Listadelos parametrosde alta prioridad” se obtiene que Speed ref 1 tiene el nUmero decimal 42. Para
obtener €l valor aintroducir es necesario sumar a éste 8192 decimal (offset fijo):

8192 + 42 = 8234.

iNotal Cuando se habilitalafuncion derampa, Speed r ef 1 se programaautométicamente en
su salida, para hacerlo disponible es necesario gjustar € parametro Enable ramp =
disable.

Speed ref 1 segjustaen RPM x 4, considerando que PI D output tomavaloresincluidos entre 0....10000,
es necesario gjustar adecuadamente el calibrado por medio de PID out scale.

Célculo dePID out scale:

Si sedeseaque con PID output en suyo valor méximo = 10000, correspondaunareferenciade velocidad
= 2000rpm es necesario gjustar:

PID out scale = (2000 x 4) / 10000 = 0.8

Es posible leer € valor gjustado por Speed ref 1 en e parametro apropiado del ment INPUT VARIA-
BL ES subment Speed ref.

iNota! El valor de PID out scale se define en funcién del sistema a controlarse, para una
mejor comprension hégase referenciaal parrafo «Ejemplos de aplicaci dny».
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2.17.3.8. Funcién de célculo diametro inicial

Estafuncién permite efectuar un calculo preliminar del didmetro de un desenvolvedor o envolvedor antes
de efectuar la marcha de la linea para permitir un mejor control del sistema evitando inclinaciones no
deseadas del grupo derodillos.

El célculo sebasaenlamedidadel desplazamiento del grupo derodillosdelaposicion del microinterruptor
inferior a su posicion de trabgjo central, y en lamedida del desplazamiento angular del aspa durante la
fase de puesta en tiro.

iNota! Lafuncién de cllculo didmetro inicial puede efectuarse sélo cuando € envolvedor 0
el desenvolvedor son controlados por medio del grupo derodillos (no celdade carga)
v lareaccién de vel ocidad se efectia por medio de encoder (no dinamo taquimétrico).

El resultado del célculo se asignaal pardmetro Pl output PID, y representa pues €l factor multiplicativo
del feed-forward para obtener la referencia de velocidad angular del motor, su valor es inversamente
proporcional al diametro del aspa.

LEGEND: PID feed-back . i
Minimum diameter
L /0 Parameter after offset

T T Gear box ratio

B Parameter Diameter calc —
i —@®
[J  Internal variable Diameter calc st
calculation m
Speed fbk sel ‘ ‘ Pl output PID
Positioning spd
Dancer
Encoder 1 position B constant Mlax deviation

Encoder 2 position .—f

Figura 2.17.3.6: Descripcion del bloque para el calculo del diametro de partida

Diameter calc

Diameter calc
Positioning spd

Max deviation
Gear box ratio

Dancer constant
Minimum diameter

GA0888g

Value Standard
Parameter N.
min max default configuration
Diameter calc 794 0 1 0 *
Positioning spd 795 -100 +100 0
Max deviation 796 -10000 +10000 8000
Gear box ratio 797 0.001 1.000 1.000
Dancer constant 798 1 10000 1
Minimum diameter 799 1 2000 1
GA6398g

* Estafuncién puede gjustarse en uningreso digital programable
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Diameter calc Habilitacion delafuncién de calculo del diametro.
El clculo se habilita gjustando Diameter calc = enable.

Si Diameter calc hasido programado en un ingreso digital, éste debe ponersea
nivel [6gico alto.

Positioning spd Velocidad del motor con la cual se desea colocar el grupo de rodillos en su
posicion de trabajo central durante lafase de célculo del diametroinicial.
M ax deviation Valor expresado en count del D/A correspondiente a la posicion de méxima

desviacién admitida por el grupo derodillos. A este valor se asocia el inicio de
lamedidadel desplazamiento del grupo derodillosdurantelafase de calculo del
didmetroinicial.

Durante lafase preliminar de puestaen servicio delaunidad es necesario efectuar €l autocalibrado delos
ingresos anal 6gicos puesto que alaposicion del microinterruptor del grupo de rodillos corresponderéan,
cualquieraque sead valor del ingreso anal 6gico, 10000 count. A fin de garantizar un cdlculo del despla-
Zamiento preciso, € parametro M ax deviation deberaajustarse aun valor ligeramente inferior (estandar
Max deviation = 8000).

Gear boxratio Relacién de reduccion entre el motor y €l aspa (< = 1).

Dancer constant Expresalamedidaen mm correspondiente alaacumulacion total de material en
el grupo de rodillos.

) . Upper limit Upper limit

Winder/Unwinder ___PaN%€" _ (liich = +1000 count Dancer switch = +1000 count
Q © QO0QE
_ electrical 0 | electrical 0
Central position A Central position

AL of working LI of working

Lower limit Lower limit
. switch = -1000 count switch = -1000 count

Gear box ratio
One pitch dancer Two pitches dancer
Dancer constant = ( Ax L 2)x 2 Dancer constant = ( AL x 2)x 4

Figura2.17.3.7: Esquema de la medida de Dancer constant

Medidade Dancer constant:

Con € grupo de rodillos en posicion del microinterruptor inferior efectie el autocalibrado del ingreso
anal dgico programado como PI D feed-back.

Ajuste el teclado de la unidad en el parametro PI D feed-back.

Miday multiplique por 2 ladistanciaen mm entre el microinterruptor mecanico inferior y laposicion del
grupo derodillos paralacual en el parametro PID feed-back sevisualiza O (posicion de O eléctrico).

Multipligque &l valor calculado x2 si el grupo de rodillos se compone de una solafalda, x4 si se compone
de dosfaldas, etc. segun el dibujo arribaindicado.

Minimumdiameter ~ Valor del didmetro minimo del aspa (animadel aspa) expresado en cm.

Descripcion de las funciones —— Cap.2



SEl

2.17.3.9. Procedimiento de calculo del diametro inicial

El cllculo sebasaenlamedidadel desplazamiento del grupo derodillosdelapaosicion del microinterruptor
inferior a su posicién de trabajo central y en lamedida del desplazamiento angular del aspa durante la
fase de puesta en tiro; por esto, durante ese periodo es necesario asegurarse que latraccion a valle del
desenvolvedor o amonte del envolvedor mantenga bloqueado €l material. Finalmente es necesario habi-
litar €l gjuste de la unidad de traccion con referenciade velocidad = 0.

Si también lastracciones delalineason control adas por gruposde rodill os o celdas de carga, es necesario
proceder primero al calculo del didmetro con consiguiente puestaentiro del arrollador y los desbobinadores
y acontinuacion la puesta en tiro de las tracciones.

El parametro Pl central v sel debe gjustarse a0 paraevitar que Pl output PI D se gjuste autométicamente
aun vaor predefinido.

Poniendo anivel 16gico alto (+24V) € ingreso digital programado como Diameter calc, si launidad esta
habilitada se activael procedimiento, durante estafaselos parametros Enable Pl PID y Enable PD PID
se deshabilitan automaticamente.

El guste controla la sefial proveniente del potenciémetro del grupo de rodillos, si ésta es mayor de la
gustadaen M ax deviation, el motor comienzaagirar con lareferenciade vel ocidad g ustadaen Positioning
speed en modo de envolver el material en € aspay llevar el grupo de rodillos a su posicién central de
trabgjo.

Lapolaridad delareferenciaasignadaaPositioning speed serden todo caso (envolvedor o desenvol vedor)
igual aladel funcionamiento como envolvedor del aspa.

Si d inicio e gjuste notaque lasefia proveniente del potenciometro del grupo derodillosesinferior ala
gustadaen M ax deviation, el motor comienzaagirar con lareferenciade vel ocidad g ustadaen Positioning
speed en modo de desenvolver el material y poner €l grupo derodillos en el punto identificado por M ax
deviation, aeste punto seinvierte lareferencia hasta poner el grupo de rodillos en su posicién central de
trabgjo.

Cuando €l grupo de rodillos ha alcanzado la posicion central, el paréametro Pl output PID se ajustaaun
valor inversamente proporcional al diametroy llevadaanivel [6gico alto lasalidadigital Diameter calc
st que sefaliza €l final delafase de cdlculo del didmetro.

A este punto, si Enable Pl PID y/o Enable PD PID estan habilitados, el sistema pasa automati camente
a gjuste, por estarazdn generalmente losingresos digital es programados como Diameter calcy Enable
Pl PID y/o Enable PD PID son puestos simultaneamente anivel 16gico alto.

Lasefia de salidaDiameter calc st puede usarse pararestablecer la orden Diameter calc (estaorden se
activaal frente delasalidade ingreso digital, por esto debe ponerse anivel alto después de laalimenta-
cion de la parte de gjuste de launidad y restablecerse cuando terminalafase de calculo inicial).

El valor de Pl output PID se calcula con lasiguiente formula:
Pl output PID = (Min diameter x Pl top lim) / valor del diametro calculado
Los parametros Pl top limit y Pl bottom limit del mena Pl controls seran gjustados en funcion del

didmetro maximo y minimo del aspa; paraunamejor comprensién hagasereferenciaal parrafo 2.17.3.10
“Ejemplosdeaplicacion”.
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2.17.3.10. Ejemplos de aplicacion

Control tracciones con grupo de rodillos

Master Nip-roll
Reverse
<« NEVEISe

Dancer Forward |

@

+10V

5Kohm

-10V

QECC

DRIVE DRIVE

/

Feed-forward

Feed-back

(Internal ramp
master drive)
Line speed

reference
+10V Forward

iy B
L -10V Reverse

Figura 2.17.3.8: Control traccién con grupo de rodillos
Datos de maguina:
Velocidad nomina motor slave Vn=3000rpm
Velocidad del motor slave correspondiente alavel ocidad max de linea= 85% Vn = 2550rpm

Correccion maximadel grupo derodillos = +/- 15% delavelocidad de linea= +/- 382.5rpm

A launidad detraccion slave se enviaran las sefial es anal 6gi cos correspondientes alavel ocidad de linea
y alaposicién del grupo de rodillos (cuyo potencidmetro serd alimentado a los extremos entre -10V...
+10V) y los mandos digital es correspondientes ala habilitacion del control PID.

Lasalidadel regulador serdenviadaalareferenciade velocidad 1.

Ajustes de launidad: (se describen solo aquéllos correspondientes alafuncién PID)
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[ nput/output.

Programe Analog input 1 como ingreso para el cursor del grupo de rodillos.
Analog input 1/ Select input 1= PID Feed-back

Programe Analog input 2 como ingreso velocidad de linea (feed- forward).

Si sequiere gjustar el feed-forward en ingreso anal 6gico, como éste no esta directamente introducido en
lalistadelos pardmetros de alta prioridad, serd necesario pasar através de un parametro de apoyo PAD
0. ....PAD 15.

Analog input 2/ Select input 2=PAD 0

Programe Digital input 1 como ingreso de habilitacion del bloque Pl del PID
Digital input 1 = Enable Pl PID

Programe Digital input 2 como ingreso de habilitacion del bloque PD del PID
Digital input 2=Enable PD PID

Pardmetros.

Programe Speed base valueigual alavelocidad nominal del motor.
Speed base value = 3000rpm

Programe PID source como PAD 0.
(PAD 0 hasido utilizado como pardmetro de apoyo del feed-forward leyendo en Analog input 2)

En PID sour ce es necesario gjustar el nimero del pardmetro que se quiere asociar del parrafo 3.4. «Lista
de los parametros de alta prioridad» se obtiene que PAD 0 tiene el nimero decimal 503. Para obtener €l
valor aintroducir es necesario sumar a éste el 8192 decimal (offset fijo):

PID source = (8192 + 503) = 8695

Programe PI D sour ce Gain de modo que Feed-fwd PID alcance, en correspondenciadel maximo valor
analdgico en Analog input 2, el 85% de su valor maximo = 10000 x 85%.

Cuando un ingreso anal 6gico se gjusta en un parametro PAD, éste tendravalor maximo +/- 2047. Por lo
tanto:

PID source Gain = (max Feed-fwd PID x 85%) / max PAD 0 = (10000 x 0.85) / 2047 = 4.153

Programe PID target como referenciade velocidad 1 Speed ref 1.

iNotal Cuando esta habilitada la funcién de rampa, Speed ref 1 se programa automatica-
mente en su salida, para hacerlo disponible es necesario gjustar el parametro Enable
ramp = disable.

En PID target es necesario gjustar € numero del parametro que se quiere asociar. En el parrafo 3.4.
“Listadelos parametrosde alta prioridad” se obtiene que Speed ref 1 tiene el nUmero decimal 42. Para
obtener €l valor aintroducir es necesario sumar a éste 8192 decimal (offset fijo):

PID target = 8192 + 42 = 8234
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Programe PI D out scale de modo que en correspondenciadel maximo valor anal 6gico en Analog input
2 (Feed-fwd PID = 8500) y con Enable Pl PID y Enable PD PID = disable, Speed ref 1 seaigual a
2550rpm.

El pardmetro Speed ref 1 se gjustaen RPM x 4, por |o tanto:
PID out scale= (2550 x 4) / 8500 =1.2

Programe Pl central v sel = 1.
Programe Pl centralv1=1

En ausenciade correcién por parte del blogue Pl del regulador, lareferenciade velocidad de linea (Feed-
forward) debe multiplicarse x 1y enviarse directamente al regulador de velocidad de la unidad.

En esta aplicacion el regulador efectlia generalmente un control solo tipo proporcional. Lacorreccion se
indica en porcentaje respecto alavelocidad de linea, de 0 alaméaxima.

Programe PI top limit y Pl bottom limit de modo que con méxima desviacion del grupo de rodillos
(méximo valor del ingreso anal6gico 1 = PI D Feed-back), ajustando lagananciaproporcional del blogue
Pl a 15% , corresponda lamisma correcion proporcional del feed-forward. Para esto gjuste:

PI top limit =10
Pl bottom limit = 0.1

Programe Pl P gain PID = 15%
Programe PI | gain PID = 0%

Con una configuracion de este tipo, teniendo una correccién proporcional a la velocidad de linea, €
bloque PI no esta en condiciones de colocar el grupo de rodillos con la méquina parada. Para efectuar la
puesta en tiro desde parada es necesario operar en €l bloque PD.

Programe PD P gain PID atal valor que permitalacolocacién del grupo derodillos sin grandes solicita-
ciones dindmicas. Por g emplo:
PD P gain PID = 1%

Utilice eventualmente el componente derivativo como elemento «atenuador» del sistema programado por
gemplo:

PD D gain PID = 5%

PD D filter PID = 20ms

Si no es necesario deje estos parametros = 0.

En el caso en que se desee efectuar una cascada de referencias para una proxima unidad programe PID
output en unasalida analégica, por g emplo:

Analog output 1/ Select output 1= PID output
(con Real FF PID = 10000 count, Analog output 1= 10V).
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Control tracciones con celda de carga

Line speed
Master Nip-roll
Reverse
Cﬂ(} Forward
E@ Load cell
0...+10V
E E
| Tension set |

—5—ov

DRIVE Set DRIVE
- Feed-back N

Feed-forward

(Internal ramp
master drive)

Line speed
reference

|_‘i'f +10VForward
| I

-10VReverse

Figura 2.17.3.9: Control tracciones con celda de carga

Datos de méquina:

Velocidad nominal motor slave Vn = 3000rpm
Velocidad del motor slave correspondiente alavelocidad max de linea= 85% Vn = 2550rpm
Correccion méximade laceldade carga= +/- 20% de lavelocidad de linea= +/- 510rpm

A launidad del traccion slave se enviaran las sefia es anal 6gi cas correspondientes alavel ocidad delinea,

alaceldadecarga(0....+10V) y a set detiro (0....-10V), mas|os mandos digitales correspondientes ala
habilitacion del control PID.

Lasalidadel regulador serdenviadaalareferenciade velocidad 1.
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Ajustes de launidad: (se describen solo aquéllos correspondientes alafuncién PID)

[ nput/output.

Programe Analog input 1 como ingreso paralaretroaccién de laceldade carga.
Analoginput 1/ Select input 1= PID Feed-back

Programe Analog input 2 como ingreso velocidad de linea (feed- forward).

Si sequiere gjustar el feed-forward en ingreso anal 6gico, como éste no esta directamente introducido en
lalista de los parametros de ata prioridad, es necesario pasar a través de un pardmetro de apoyo PAD
0....PAD 15.

Analog input 2/ Select input 2=PAD O

Programe Analog input 3 como ingreso para el set detiro (PID offset 0).
Analog input 3/ Select input 3/ PID offset O

Programe Digital input 1 como ingreso de habilitacion del bloque Pl del PID
Digital input 1= EnablePI PID

Programe Digital input 2 como ingreso de habilitacion del bloque PD del PID
Digital input 2= Enable PD PID

Pardmetros.

Programe Speed base value igual alavelocidad nominal del motor.

Speed base value = 3000rpm

Programe PI D source como PAD 0.

(PAD 0 se hausado como parametro de apoyo del feed-forward leyendo en Analog input 2)

En PID source es necesario ajustar €l nimero del parametro que se quiere asociar, en el parrafo 3.4.
«Lista de los parametros de alta prioridad» se abtiene que PAD 0 tiene el nimero decimal 503. Para
obtener €l valor aintroducir es necesario sumar a éste el 8192 decimal (offset fijo):

PID source = (8192 + 503) = 8695

Programe PI D sour ce Gain de modo que Feed-fwd PID alcance, en correspondenciadel méximo valor
analdgico en Analog input 2, el 85% de su valor méximo = 10000 x 85%.

Cuando un ingreso anal dgico se gjusta en un parametro PAD, éste tendra valor maximo +/- 2047. Por lo
tanto:

PID source Gain = (max Feed-fwd PID x 85%) / max PAD 0 = (10000 x 0.85) / 2047 = 4.153
Programe PI D target como referenciade velocidad 1 Speed ref 1.

iNota !l Cuando esta habilitada la funcién de rampa, Speed ref 1 se programa automatica-
mente en su salida, para hacerlo disponible es necesario ajustar € parametro Enable
ramp = disable.

En PID target es necesario gjustar € numero del parametro que se quiere asociar. En el parrafo 3.4.
“ Lista de los parametros de alta prioridad” se obtiene que Speed ref 1 tiene el nUmero decimal 42.
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Para obtener el valor aintroducir en necesario sumar a éste 8192 decimal (offset fijo):
PID target = 8192 + 42 = 8234

Programe PI D out scale de modo que, en correspondencia del maximo valor anal 6gico en Analog input
2 (Feed-fwd PID = 8500) y con Enable Pl PID y Enable PD PID = disable, Speed ref 1 seaigua a
2550rpm.

El pardmetro Speed ref 1 se gjustaen RPM x 4, por |o tanto:
PID out scale= (2550 x 4) / 8500 =1.2

Programe Pl central v sel = 1.
Programe Pl centralv1=1

En ausencia de correccidn efectuada por € blogue Pl del regulador, la referencia de velocidad de linea
(Feed-forward) debe multiplicarsex 1y enviarse directamente al regulador de velocidad de launidad. En
esta aplicacion generalmente el regulador efecttiaun control detipo proporcional-integral. Lacorreccion
se indica en porcentaje respecto alavelocidad de linea, desde 0 alamaxima.

ProgramePI top limit y Pl battom limit en modo de obtener una correccién méximadel bloque Pl igual
al 20% de lavelocidad de linea.

Los pardmetros Pl top limit y Pl bottom limit pueden considerarse como los factores multiplicativos
respectivamente maximo y minimo del feed-forward.

A lamax. velocidad de linea corresponden 2550rpm del motor (méx. feed-forward).
Correccion maxima= 2550 x 20% = 510rpm

2550 + 510 =3060rpm ——> PI top limit = 3060/ 2550 = 1.2
2550 - 510 = 2040rpm  ——> PI bottom limit = 2040/ 2550 = 0.80
gue corresponde amultiplicar € guste de Pl central v 1 (= 1) por + 20% (1.2) y - 20% (0.80).

Con una configuracion de este tipo, teniendo una correccién proporcional a la velocidad de linea, €
blogue PI no esta en condiciones de efectuar |a puesta en tiro con maguina parada, es pues necesario
operar también en € blogque PD.

Las ganancias de los varios componentes se gjustan experimentalmente con la méaquina encaminada,
indicativamente es posibleiniciar las pruebas con |os val ores abaj o indicados (val ores por defecto):

Programe Pl P gain PID = 10%
Programe PI | gain PID = 10%
Programe PD P gain PID = 10%

Utilice eventualmente el componente derivativo como elemento atenuante del sistema, programando por
gemplo:

PD D gain PID = 5%

PD D filter PID = 20ms

Si no es necesario deje estos parametros = 0.

Si se desea efectuar una cascada de referencias para una préxima unidad, programe PI D output en una
salida anal 6gica, por gemplo:
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Analog output 1/ Select output 1= PID output
(con Real FF PID = 10000 count, Analog output 1 = 10V).

iNota ! Si se necesita un sistema con gjuste integral habilitado incluso con feed-forward = 0,
en condiciones pues de efectuar la puesta en tiro del sistema con error nulo incluso
con lamaquina parada, hagase referenciaal parrafo “PID genérico”.

Control desenvolvedores / envolvedores con grupo de rodillos

Winder/unwinder Nip-roll

Reverse
« NEVErSE
Dancer Forward | Q

+10V

5Kohm

DRIVE

Feed-back

Feed-forward

(Internal ramp

D master drive)

Line speed
reference

e N

—— -10VReverse

+10VvForward

Figura 2.17.3.10: Control desenvolvedores / envolvedores con grupo de rodillos

Datos de maquina:

Vel ocidad maximade linea= 400m/min

Vel ocidad nominal motor aspaVn = 3000rpm

Diametro maximo aspa= 700mm

Diametro minimo aspa= 100mm

Relacién de reduccion motor-aspa= 0.5

Grupo derodillos de unafalda

Carreragrupo de rodillos del microinterruptor inferior ala posicion de 0 el éctrico = 160mm

A launidad del desenvolvedor/envolvedor se enviaran | as sefial es anal bgi cas correspondientes alavelo-
cidad de linea, ala posicién del grupo de rodillos (cuyo potenciometro sera alimentado a los extremos
entre-10... +10V) y los mandos digitales correspondiente ala habilitacién del control PID.
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Lasalida del regulador seraenviadaalareferenciade velocidad 1.
Ajustes de launidad: (se describen sdlo aguéllos correspondientes alafuncién PID)

[ nput/output.

Programe Analog input 1 como ingreso para el cursor del grupo de rodillos.
Analog input 1/ Select input 1= PID Feed-back
Programe Analog input 2 como ingreso velocidad de linea (feed- forward).

Si sequiere gjustar el feed-forward en ingreso anal 6gico, como éste no esta directamente introducido en
lalista de los parametros de ata prioridad, es necesario pasar a través de un parametro de apoyo PAD
0.....PAD 15.

Analog input 2/ Select input 2=PAD 0

Programe Digital input 1 como ingreso de habilitacion del blogue Pl del PID
Digital input 1 =EnablePI PID

Programe Digital input 2 como ingreso de habilitacion del bloque PD del PID
Digital input 2=Enable PD PID

Programe Digital input 3 como ingreso de habilitacion de lafuncién de calculo diametroinicial.
Digital input 3 = Diameter calc

Programe Digital output 1 como sefializacion “fase de céalculo diametro de partidaterminado”.
Digital output 1 = Diameter calc st

Parametros.

Programe Speed base valueigual alavelocidad nominal del motor.

Speed base value = 3000rpm

Programe PI D source como PAD 0.

(PAD 0 se ha usado como parametro de apoyo del feed-forward leyendo en Analog input 2)

En PID source es necesario ajustar € nimero del parametro que se quiere asociar, en € parrafo 3.4.
«Listadelosparametros de alta prioridads» se obtiene que O tiene el nimero decimal 503. Paraobtener el
valor aintroducir es necesario sumar a éste el 8192 decimal (offset fijo):

PID source = (8192 + 503) = 8695

Programe Gain sour cey PID out scale de modo que en correspondenciadel méximo valor anal dgico en
Analog input 2y en ausencia de correccion del PID (Enable PI PID y Enable PD PID = disable), la
velocidad periféricadel aspa en condiciones de didmetro minimo (dnima) seaigua alamaximaveloci-
dad delinea.

Calculo delaveocidad del motor en las condiciones arribaindicadas:
Vp=ax®dminxw xR

donde:

Vp = velocidad periféricadel aspa= velocidad delinea
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®dmin = diametro minimo del aspa[m]
o = velocidad angular del motor [rpm]
R = relacion de reducci6n motor-aspa

w=Vp/axdminx R=400/ (7 x 0.1 x 0.5) = 2546rpm = aproximadamente 2550rpm

Considerando mantener un 15% de margen respecto al limite de saturacion del regulador (10000 count),
es necesario gjustar PID source Gain de modo que Feed-fwd PID alcance, en correspondencia del
maximo valor anal6gico en Analog input 2, el 85% de su vaor méximo.

Cuando un ingreso anal 6gico se gjusta en un parametro PAD, éste tendravalor maximo +/- 2047. Por 1o
tanto:

PID source Gain = (max Feed-fwd PID x 85%) / max PAD 0 = (10000 x 0.85) / 2047 = 4.153

Lareferenciade velocidad del motor se gjustaen RPM x 4, es necesario pues programar:
PID out scale = (2550 x 4) / (10000 x 0.85) = 1.2

Programe PI D tar get como referencia de velocidad Speed ref 1.

iNota !l Cuando esta habilitada la funcién de rampa, Speed ref 1 se programa automatica-
mente en su salida, para hacerlo disponible es necesario ajustar € parametro Enable
ramp = disable.

En PID target es necesario platear € numero del pardmetro que se quiere asociar. En el parrafo 3.4.
“Listadelos parametrosde alta prioridad” se obtiene que Speed ref 1 tiene el nUmero decimal 42. Para
obtener el valor aintroducir es necesario sumar a éste 8192 decimal (offset fijo):

PID target = 8192 + 42 = 8234

Programe PI central v sel = 0.

Con esta configuracion es posible efectuar, por medio del procedi miento adecuado, €l cllculo del diame-
tro de partida, ademas se mantiene la memoria del Ultimo valor de diametro calculado tanto en caso de
parada de la méaguina como en caso de desactivacion del cuadro el éctrico.

Como ya se ha descrito precedentemente, €l procedimiento determina en realidad el factor tedrico
multiplicativo (Pl output PID) del feed-forward en relacion con el diametro calculado, en modo da
enviar alaunidad € correcto valor de velocidad angular.

iNotal Cuando se ha seleccionado Pl central v sel =0y se hadeshabilitado €l bloque PI, €
sistema mantiene en memoria, 0 vuelve a gjustar autométicamente en caso de
desactivacién, e udltimo vaor de Pl output PID calculado. Si fuese necesario en
cambio gjustar el valor en modo de tener en salida una referencia no corregiday
por lo tanto igual al feed-forward, es posible configurar un ingreso digital como
reset de la correccion.

Para esto es necesario configurar:

Digital input 4 =PI central v SO

Pl central v1=1.00

Poniendo € ingreso digital anivel 16gico alto, se restablece el valor de Pl output PID.
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Programe PI top lim y PI bottom lim en funcién de la relacion didametros del aspa.

Los parametros Pl top lim y Pl bottom lim pueden ser considerados como |os factores multiplicativos
respectivamente maximo y minimo del feed-forward.

Considerando que la velocidad angular del motor y por o tanto la referencia correspondiente varian en
funcién inversarespecto al diametro de envolvimiento/desenvolvimiento, seranecesario gjustar:

Pltoplim=1
Pl bottom lim = Fmin/ Fmax =100/ 700 = 0.14

A continuacién laexplicacion de cuanto arriba afirmado.

Célculo delavelocidad angular del motor:

® Max. = VI / (r x Pmin X R)

y

o min = VI / (r x dmax. X R)

donde;

® mMax. = velocidad angular del motor en condiciones de didmetro minimo [rpm]
w min = velocidad angular del motor en condiciones de didmetro maximo [rpm]
Vi = velocidad delinea

dmin = didmetro minimo del aspa[m]

dmax. = didmetro maximo del aspa[m]

R = relacion de reduccion motor-aspa

Por lo tanto; w max. / w min = ®dmax. / ®min
donde
o min = (®min/dmax) X @ max.

Considerando quelos parametros Pl top lim y Pl bottom lim pueden ser considerados como losfactores
multiplicativos respectivamente maximo y minimo del feed-forward.

Multiplicando el feed-forward por PI top lim = 1, se obtiene lareferencia de velocidad maximay por lo
tanto correspondiente a didmetro minimo.

Multiplicando €l feed-forward por Pl bottom lim = 0.14, se obtienelareferenciade velocidad minimay
por lo tanto correspondiente al diametro maximo.

Esta aplicacion requiere que €l sistema efectué un ajuste de tipo proporciona -integral .

Las ganancias de los varios componentes se gjustan experimentalmente con magquina encaminada,
indicativamente es posibleiniciar las pruebas con los val ores abajo indicados:

Programe Pl P gain PID = 15%
Programe PI | gain PID = 8%
Programe PD P gain PID = 5%

Utilice eventualmente el componente derivativo como el emento atenuante del sistema, programando por
gemplo:

PD D gain PID = 20%
PD D filter PID = 20ms
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Si se desea efectuar una cascada de referencias para una proxima unidad programe PID output en una
salida anal 6gica, por g emplo:

Analog output 1/ Select output 1= PID output

(con Real FF PID = 10000 count, Analog output 1= 10V).

Parametros correspondiente a la funcion de célculo diametro inicial

Esta funcion siempre es necesaria cuando se debe controlar un desenvolvedor o en todo caso cuando el
didmetro de partida es desconocido.

Programe Positioning spd a valor en rpm con que se desea efectuar la colocacién inicial del grupo de
rodillos. Por gemplo:

Positioning spd = 15rpm

Lapolaridad delareferenciaasignadaaPositioning speed serden todo caso (envol vedor o desenvol vedor)
igual aladel funcionamiento como envolvedor del aspa.

Si por gemplo se debe controlar un desenvolvedor y la referencia de velocidad en funcionamiento
normal es positiva, asigne a Positioning spd un valor negativo.

Programe Max deviation a un valor ligeramente inferior a correspondiente a la posicion de méxima
desviacién mecanica admitida por el grupo derodillos.

Durantelapuestaen servicio siempre es necesario efectuar €l autocalibrado delosingresos anal 6gicosde
launidad; particularmente efectuando |a correspondiente al ingreso anal 6gico 1 con grupo derodillosen
Su jposicion de microinterruptor inferior, Se asigna autométicamente a esta posicion el valor 10000. Por [o
tanto afin de garantizar un calculo preciso, se podrd asignar siempre:

Max deviation = 8000 (valor por defecto)

Programe Gear box ratio igual alarelacion de reduccion entre € motor y e aspa:
Gear box ratio=0.5

Programe Dancer constant al valor en mm correspondiente a la acumulacion total de material en €
grupo derodillos:

Winder/Unwinder Dancer Upper limit
Q Q switch = +1000 count
Electrical 0
0 Central position
LI of working
L~
~ Lower limit

switch =-1000 count

Gear box ratio

One pitch dancer
UL = 160mm

Dancer constant = ( 0L x [ xO
=(160 x 2) x 2 = 640mm

Figura2.17.3.11: Esquema de la medida de Dancer constant
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Medida de Dancer constant:
Ajuste €l teclado de la unidad en el parametro PID feed-back.

Miday multiplique por 2 ladistanciaen mm entre el microinterruptor mecanico inferior y laposicién del
grupo de rodillos parala cua en el parametro PID feed-back se visualiza O (posicion de O eléctrico).
Como €l grupo de rodillos se compone de una sola falda, multiplique € valor arriba calculado x2.

Por |o tanto en nuestro caso gjuste:
Dancer constant = 640mm

Programe Minimum diameter igual a valor del minimo diametro del aspa[cm]:
Minimum diameter = 10cm

Utilizacion del sensor de diametro

Sensor diameter

. ) ) Nip-roll
e Winder/Unwinder

Dancer

-10v

DRIVE

Feed-back

Feed-forward

Figura 2.17.3.12: Control envolvedor/desenvolvedor con sensor de diametro

El sensor de didmetro puede usarse ventajosamente en caso de sistemas de desenvolvedores de cambio
automatico. En efecto en estos casos es hecesario conocer € valor del didametro de partida, en modo de
poder calcular lareferenciade velocidad angular del motor antes de proceder alafase delanzamiento de
la nueva bobina.

El transductor debe calibrarse en modo de suministrar una sefial en tension proporcional al didmetro del
aspa.
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v A
10V
5V
1V .........
H )
90 450 200 [
Omin Lmax

Figura 2.17.3.13: Relacién entre sefial transductor y diametro del aspa

Ejemplo:

dmin = 90 mm salidatransductor = 1V
dmax =900 mm salidatransductor = 10V
o =450 mm salidatransductor = 5V

El ingreso analégico a cual esta conectado el sensor, debe programarse como Pl central V3. El parame-
tro PI central v sel, debe programarse = 3.

Cuando Enable Pl PID = disable, el valor de Pl central V3 se transcribe en Pl output PID y se usa
como factor multiplicativo del feed-forward.

Como ya se ha descrito en otras partes del manual, el gjuste de Pl output PID depende de larelacion
didmetros, por lotanto lasefial en tensién proporcional al diametro serd automati camente recal culado con
laformula:

Pl central V3 = (®,/ ®,)

Donde: ®, = diametro minimo aspa

o, = didmetro actua aspa

1

Resolucién del gjuste = 3 cifras después de lacoma ( incluso si en Pl central V3 se monitorizan sélo 2
cifras después de la coma).

iNotal Durante la puesta en servicio es necesario controlar que la sefia proveniente del
sensor sea efectivamente proporcional al diametro y que a su maximo valor corres-
pondan 10V (efectle en todo caso € autocalibrado del ingreso anal 6gico).

Ademés se debera controlar que Pl top lim y Pl bottom lim hayan sido programados en funcién de la
relacion diametros como seindica en |os €jempl os precedentes.
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Control de presion para bombas y extrusores

Extruder

T LY
UL

Pressure
é i Feed-back transducer

10V 0... +10V

i Set Pressure
: setting

| Feed-fwd I—,

Speed reference

Figura 2.17.3.14: Control de presion para bombas y extrusores

Datos de méaquina:

Vel ocidad nominal motor extrusor Vn = 3000rpm
Transductor de presion 0... +10V

A la unidad del extrusor slave se enviaran las sefides analdgicas correspondientes a la referencia de
velocidad, al transductor de presiéony al potenciémetro de gjuste de lapresién (alimentado alos extremos
entre OV... -10V) y los mandos digitales correspondientes a la habilitacion del control PID.

Lasalidadel regulador serdenviadaalareferenciade velocidad 1.
Ajustes de launidad: (se describen solo aquéllos correspondientes alafuncién PID)

[ nput/output.

Programe Analog input 1 como ingreso parael transductor de presion.
Analog input 1/ Select input 1= PID Feed-back

Programe Analog input 2 como ingreso para el estadio derampa. Lasalidadel estadio de rampa debera
usarse como referencia de velocidad (feed- forward).

Analoginput 2/ Select input 2=Ramp ref 1
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Programe Analog input 3 como ingreso para el set de tiro (PID offset 0).
Analog input 3/ Select input 3/ PID offset 0

Programe Digital input 1 como ingreso de habilitacion del bloque Pl del PID
Digital input 1 = Enable PI PID

Programe Digital input 2 como ingreso de habilitacion del blogue PD del PID
Digital input 2 = Enable PD PID

Parametros.

Programe Speed base value igual alavelocidad nominal del motor.
Speed base value = 3000rpm

Programe PID source como Ramp output.

En PID source es necesario ajustar €l nimero del parametro que se quiere asociar, en €l parrafo 3.4.
«Lista de los parametros de alta prioridad» se obtiene que Ramp output tiene e nimero decimal 113.
Para obtener el valor aintroducir es necesario sumar a éste el 8192 decimal (offset fijo):

PID source = (8192 + 113) = 8305

Programe PI D source Gain de modo que Feed-fwd PID alcance, en correspondencia del méximo
valor de Ramp output (correspondiente al maximo valor del ingreso analdgico 2), el 100% de su
valor = 10000.

Lareferenciade rampay su salida adquieren automaticamente como valor méximo cuanto ajustado en
Speed base value, ademés es necesario considerar que cada escritura o lectura de un pardmetro corres-
pondiente alavelocidad del motor se define en RPM x 4. Por |o tanto:

PI D sour ce Gain = max Feed-fwd PID / (Speed base value x 4) = 10000/ (3000 x 4) = 0.833

Programe PI D target como referenciade velocidad 1 Speed ref 1.

iNota !l Cuando esta habilitada la funcién de rampa, Speed ref 1 se programa automatica-
mente en su salida, para hacerlo disponible es necesario ajustar € parametro Enable
ramp = disable. (Este gjuste permite en todo caso e funcionamiento del estadio de
rampa, pero desconecta su salida de lareferenciade velocidad 1).

En PID target es necesario gjustar € numero del parametro que se quiere asociar. En el parrafo 3.4.
“Listadelos parametrosde alta prioridad” se obtiene que Speed ref 1 tiene el nUmero decimal 42. Para
obtener €l valor aintroducir es necesario sumar a éste 8192 decimal (offset fijo):

PID target = 8192 + 42 = 8234

Programe PI D out scale de modo que, en correspondencia del maximo valor anal égico en Analog input
2 (Feed-fwd PID = 10000) y con Enable Pl PID y Enable PD PID = disable, Speed ref 1 seaigual a
3000rpm.

El pardmetro Speed ref 1 se gjustaen RPM x 4, pues:
PID out scale = (3000 x 4) / 10000 = 1.2
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Programe PI central v sel = 1.
Programe Pl central v1=1

En ausencia de correccion efectuada del blogue Pl del regulador, la referencia de velocidad de linea
(Feed-forward) debe multiplicarse x 1y enviarse directamente al regulador de velocidad de la unidad.

En esta aplicacion el regulador efectlia generalmente un control detipo proporcional-integral .

ProgramePI top limit y PI bottom limit en modo de obtener una correccién méximadel bloque Pl igual
a 100% de lareferenciade velocidad.

LosparametrosPI top limit y Pl bottom limit pueden ser considerados como losfactores multiplicativos
respectivamente maximo y minimo del feed-forward.

1
[EEY

Pl top limit
Pl bottom limit

1]
o

En esta aplicacion el regulador efectlia generalmente un control detipo proporcional-integral.

Las ganancias de los varios componentes se gjustan experimentalmente con la maquina cargada,
indicativamente es posibleiniciar las pruebas con |os val ores abgj o indicados (valores por defecto):

Programe Pl P gain PID = 10%
Programe PI | gain PID = 20%
Programe PD P gain PID = 10%

Utilice eventualmente el componente derivativo como elemento atenuante del sistema, programando por
gemplo:

PD D gain PID = 5%
PD D filter PID = 20ms

Si no es necesario dejar estos parametros = 0.
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2.17.3.11. PID genérico

Ajustes de launidad: (se describen s6lo aquéllos correspondientes alafuncién PID)

[ nput/output.

Programe Analog input 1 como ingreso de la variable a g ustarse (Feed-back).
Analog input 1/ Select input 1= PID Feed-back

Programe Analog input 2 como ingreso de la eventual sefial de set (PID offset 0).
Analog input 2/ Select input 2/ PID offset O

Programe Digital input 1 como ingreso de habilitacion del bloque Pl del PID
Digital input 1= EnablePI PID

Programe Digital input 2 como ingreso de habilitacion del bloque PD del PID
Digital input 2= Enable PD PID

Pardmetros.

En e caso en que se desee utilizar e regulador como “PID genérico”, por lo tanto independiente de la
funcién de feed-forward, es necesario gjustar €l parametro Feed-fwd PID a suyo valor maximo. Para
hacer esto es necesario pasar através de un parametro PAD.

Programe PI1D sour ce como PAD 0.

En PID source es necesario gjustar € nimero del parametro que se quiere asociar, en el parrafo 3.4.
«Lista de los parametros de alta prioridad» se abtiene que PAD 0 tiene el nimero decimal 503. Para
obtener € valor aintroducir es necesario sumar a éste el 8192 decimal (offset fijo):

PID source = (8192 + 503) = 8695

Programe PAD 0= 10000
(El parémetro PAD 0 se encuentraen el menu “ Special Function”).

iNotal Ajustando PAD 0 =-10000, seinvierte lapolaridad de salida del regulador.
Programe PID source Gain =1

Programe PID target con el niUmero del parametro al cua se desea dirigir la salida del regulador. Para
obtener €l valor real aestablecer es necesario sumar al nimero del parametro +8192 decimal.

L os parametros dirigibles son aquéllos en escrituraindicados en el parrafo 3.4. “ Lista de los parametros
dealtaprioridad” .

Programe PID out scale en funcion del parametro al cua se ha dirigido la salida del regulador. En €
parrafo 3.4. “ Lista de los parametros de alta prioridad” se obtiene que:

L os parametros correspondientes alavel ocidad se expresan en [SPD].
L os parametros correspondientes ala corriente se expresan en [CURR].
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Calculo de PID out scale cuando PID target se dirige a un pardmetro correspondiente a la velocidad:

[SPD] = RPM x 4, por lo tanto:

PID out scale = (max. speed x 4) / max. salida PID = (max. speed x 4) / 10000

Célculo de PID out scale cuando PID target se dirige a un pardmetro correspondiente a la corriente

(aCtIVQZ).

1[CURR] =[ Currentnorm/ (25x \/2) ] Apys

Current norm depende de latalladel inverter; puede registrarse de la siguiente tabla:

Drive Size Rated drive curr [334] Curr norm AMPS [267]
1007 2.4 10.8
1015 4 17.5
1022 5.6 25.1
1030 7.5 33.4
2040 9.6 42.4
2055 12.6 56.5
2075 17.7 79
3110 24.8 110.4
3150 33 147.2
4220 47 211
4300 63 256.4
4370 79 33.3
5450 93 421.9
5550 114 512.8
6750 142 606.1
7900 185 847.1
71100 210 847.1
71320 250 1129.9
81600 324 1432.2

Ay9349

Con € pardmetro Full load curr (FLC) en € meni CONFIGURATION, el usuario debe definir la

corriente del motor a plenacarga.

El inverter calculad valor de la corriente magnetizante M agn working curr en base a los parametros
Base voltage, Base frequency y alos datos de placa del motor.

La carriente activa del motor es definida por el parametro interno, no visible en € teclado, “Full load
torque current” (FIt 100mf), y calculada por medio delaférmula:

Flt 100mf= \|FLC* -1y,

Losvalores en porcentgje de Torque current ref y Torque current limit se basan en FIt 100mf.
El méaximo valor en count de la corriente de par definible como “Full load torque current” se calculado

pues como:

Full scale torque current = JFLC2 ~1Iu,,," /CURR [count]

PID out scale = Full scale torque current / max. uscita PID = Full scale torque current / 10000

Ejemplo:  Tensiondered
Temperatura ambiente

Cap?

400V
40°C
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Motor:

Nominal Voltage = 400V
Nominal frequency = 50Hz
Nominal current = 6.8A

Nominal speed = 1415rpm

Inverter tipo: AVy1030
Frecuencia de switching = standard

Lasdlidadelafuncion PID se enviaa parametro T current ref 2.

Después de haber efectuado los gjustes basicos y € autocalibrado de la unidad, ded mend MOTOR
PARAMETER se obtiene que Magn working curr = 3.2A.

(Con unaleve aproximacion es posible hacer referenciaincluso aM agnetizing current).

Ajuste en e meni CONFIGURATION:
Full load current = 6.8A

En latablaarribaindicada para AVy1030 Current norm = 29.6A

CURR=[ Current norm/ (2*5x ,/2)]=29.6 / 46340.95 = 0.0006387 = 6.387**A _

S

Full scale torque current = \;‘*“‘FLCZ ~Iu,,,  /CURR= 6.8 =3.22 /16,387 =9394 [count]

PID out scale = Full scale torque current / max. uscita PID = 9394 / 10000 = 0.939

Con esta configuracién, cuando lasalidadel PID tomo su valor maximo, lareferenciade corriente activa
T current ref 2 tomael valor correspondiente ala corriente activa nominal del motor.

Sin embargo en este modo la unidad no se aprovecha a maximo de sus potencialidades, aumentando €l
valor de PID out scale es posible controlar el motor en condiciones de sobrecarga.

Si alaaplicacion es necesario trabajar en tales condiciones, es necesario calcular |la méxima sobrecarga
admitida por launidad:

Corriente continuadel inverter | = 7.5A

[

Full scale inverter torque current = |(I,,,x1.36) —In,,," /CURR=

cont

J(7.5x1.36)* =3.2% /6,387 = 15163 [count]
PID out scale = Full scaleinverter torque current / max. uscitaPID = 15163/ 10000 = 1.516

Con esta configuracién, cuando lasalidadel PID tomasu valor maximo, lareferenciade corriente activa
T current ref 2 tomael valor correspondiente al 161% de la corriente activa nomina del motor.
(1.516/0.939=1.61)

Ademés es necesario gjustar T current lim+y T current lim- = 161%
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iNota! El firmware de la unidad no efectiaun control en lapolaridad del valor enviado, por
este motivo, en el caso en que se desee dirigir la salida del regulador a parametros
“Unsigned”, es decir sin signo, conviene programar la salida del PID de modo que
pueda ser solo positiva:

PID out. sign PID = Only positive

Los parametros “Unsigned”, como por gjemplo los limites de corriente T current lim+y T current
lim-, estan indicados en la*“ Lista de los parametros de alta prioridad” con el simbolo“U16".

Programe Pl central vse =1
Programe Pl centralv1=0

Con esta configuracion, cuando se efectia latransicién Off / On de los pardmetros de habilitacién de la
funcién PID, lasalida del regulador parte de O.

Si se desea mantener en la memoria el Ultimo valor calculado incluso en condiciones de maguina
deshabilitada, es necesario utilizar un ingreso digital programado como:

Digital input xx =PI central v SO
Pl centralv1=0

Cuando €l ingreso digital se encuentraanivel 16gico bajo (L), se mantiene en lamemoriael Gltimo valor
calculado, cuando se pone anivel 16gico ato se efectla el reset del valor.

ProgramePI top limy PI bottom lim en modo de obtener unacorreccion del bloque Pl igual al 100% de
su méaximo valor.

Pltoplim=1
Pl bottom Iim=-1

Con esta configuracion la salidadel bloque Pl seratanto positiva como negativa.
Ajustando PI top lim = 0, se bloquea |la parte positiva.
Ajustando Pl bottom lim = 0, se bloqueala parte negativa.

L as ganancias de los varios componentes se gj ustan experimental mente con lamagquina cargada.
Indicativamente es posibleiniciar las pruebas con los val ores abajo indicados:

Programe Pl P gain PID = 10%
Programe PI | gain PID = 4%
Programe PD P gain PID = 10%

Utilice eventualmente el componente derivativo como elemento “atenuante” del sistema, programando
por g emplo:

PD D gain PID =5%
PD D filter PID = 20ms
Si no es necesario, deje estos parametros = 0.
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2.17.3.12. Notaaplicativa

Modificacion dinamica de la ganancia integral del bloque Pl

Normalmentelagananciaintegral del PID se ajustaaun valor tan mas bajo cuanto mésataeslareacion
didmetros del aspa pilotada, un valor demasiado grande permitiria un buen gjuste pero adiametros bajos
causariafuertes oscilaciones del sistema cuando el aspa alcanza diametros mas el evados.

Viceversa valores demasiado bajos de la gananciaintegral causarian, en condiciones de diametro mini-
mo, un desplazamiento delaposicion del grupo de rodill os respecto a su condicidn de cero el éctrico tanto
mas grande cuanto mas elevada sealavelocidad de linea. Esto que sucede porgue lacarga o descargadel
componente integral se efectllacon un tiempo inferior al tiempo de variacion del diametro.

Dancer Winder

@ Big diam to move
1 ft of dancer = 1/3REV

@ Sm diam to move
1 ft of dancer = 1REV

Figura 2.17.3.15: Ejemplo con didmetro pequefio y grande

En caso de relacion diametros elevados podria ser necesario pues modificar dindmicamente los valores
del parametro PI | gain PID enfuncién del diametro en acto. Por el momento estafuncionalidad todavia
no hasido implementada como funcién especifica, en todo caso es posible obtenerlautilizando los LINK.

Supongamos por €jemplo que tenemos que controlar un envolvedor con relacién diametros 1/10.

Se utilizalafuncion LINK 1 paraponer en relacion e diametro con el valor del componente integral del
blogue PI.

El componente integral del regulador debera tener un comportamiento inversamente proporcional a
diametro.
El valor del parametro Pl output PID yasigue estamarcha, en efecto, varia segun larelacién

b/ Pur

Donde: ¢, = diametro minimo aspa
¢, = diametro actual aspa

Laoperacion aefectuar por mediodel LINK es: Pl output PID x KI =PI | gain PID
Donde Kl corresponde a valor del componente integral en condiciones de diametro minimo.
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Supongamos que por pruebas de funcionamiento resultaque €l sistemaen condiciones de didametro mini-
mo puede funcionar hasta la méxima velocidad con grupo de rodillos estable en la posicién de cero
eléctrico con Pl | gain PID = 40%.

La fuente del LINK debe asociarse a Pl output PID [n° 771]:
Sourcelink 1 = 8192 + 771 = 8963

El destino del LINK debe asociarse a valor del componenteintegral = pardmetro Pl | gain PID [n° 764]:
Destination link 1 = 8192 + 764 = 8956

El factor multiplicativo debe gjustarse al valor definido por las pruebas de funcionamiento arribaindica-
das. Mul gain link 1 = 40

Ademés serdnecesario gjustar:
Div gain link 1 = 1000 "
Input max link 1 = 1000 *
Input min link 1 =100 "
Input offset link1=0
Output offset link 1 =0
Input absolutelink 1 = OFF

El valor 1000 se define por Pl top lim que en este caso serd = 1 (correspondiente a un valor méximo de
Pl output PID = 1000).

El valor 100 se define por Pl bottom lim que en este caso serd = 0.1 (correspondiente a un valor minimo
de PI output PID = 100).

Con esta configuracion de diametro minimo correspondera una ganancia integral = 40%, a didmetro
maximo correspondera una ganancia integral = 4%, entre los dos puntos la ganancia variara con ley

hiperbdlica.
40% 1000
Pl | gain PID = (0@ Oatt) x Kl
o) =) [KI = 40%]
o a
S 20% - 3 500
= 5
- o
o o
8% oo 200
4% 100
O
100 2 o0 1000
Uo Umax

Figura 2.17.3.16: Relacion PI1Gain PIDy PI | Output PID

El valor dePI | gain PID seravisuaizado en €l parametro del subment PI controls.

Si esnecesario, utilizando el LINK 2, esposible modificar dindmicamente incluso lagananciaproporcio-
na Pl P gain PID.
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El perfil DRIVECOM #21, “ Power transmission” define el comportamiento del inverter, cuando traba-
jamediante un Busde campo INTERBUS S. En el menu DRIVECOM del inverter AVy se agrupan las
funciones que han sido definidas en ese perfil, y que son necesarias al inverter parael correcto control

de un motor.

Losinverter AVy tienen un complejo de funciones mucho mas grande del que aqui se define. Exceptuan-
do los pocos casos, |os parametros que se encuentran en este menu se explican ampliamente en otraparte.
Nos limitamos a dar indicacion de la funcién de los pardmetros. Véase la seccion 10 del manual para
ulteriores informaciones sobre los parametros individuales. Utilizando €l Bus, es posible acceder alos
pardmetros en €l grupo Drivecom usando el formato y el indice arriba especificado.

2.18.1. Word de mando, Word de estado, Cédigo de alarma

Malfunction code

Control word

Status word
GA0890g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Malfunction code 57 0 65535
Control word 55 0 65535 0
Status word 56 0 65535

GA6360g

Malfunction code Funcion de alarmaseguin las especificaciones DRIV ECOM (Mandatory functions).
El cddigo visualizado indica una alarma. El significado de cada alarma se des-
cribeen el capitulo “ Alarmas programables’.

En caso deaarmasevisualizael cédigoy € texto delaaarma. El cédigo tiene

0000h Nofailure 4313h Module overtemp
4314h Intake air ot
5100h Failure supply
5210h Curr fbk loss
4210h Heatsink sensor 5410h Output strages

2300h Overcurrent
3210h Overvoltage
3220h Undervoltage

4211h Heatsink ot 6110h DSP error

4212h Regulation ot

6120h Interrupt error

4310h Overtemp motor 7110h BU overload

unaformahexadecimal.

7301h Speed fbk loss
7400h Opt2

7510h Hw Opt 1 failure
8110h Bus loss

9000h External fault
9009h Enable seq err

Control word Word de mando seglin las especificaciones DRIVECOM (Mandatory functions).
Status word Word de estado segln | as especificaciones DRIVECOM (Mandatory functions).

Descripcion de las funciones
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Speed input var

Speed ref var

Act speed value

Speed base value

Speed input perc

Percent ref var

Act percentage

GA0900g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Speed input var [FF] 44 -2*P45 +2*P45 0 *

Speed ref var [FF] 115 -32768 +32767 ok
Act speed value [FF] 119 -32768 +32767 Rk
Speed base value [FF] 45 1 16383 1500
Speed input perc [%] 46 -32768 +32767 0 *

Percent ref var [%] 116 -32768 +32767 ok

Act percentage [%] 120 -32768 +32767 Rk

GA6365g

* En las condiciones de abastecimiento estandar esta conectado como Ramp ref 1 a la entrada analdégica 1 (bornes 1y 2) Véase referencias.
** En las condiciones de abastecimiento estandar esta conectado como Speed ref 1 a la salida de la rampa. Véase referencias.
*** En las condiciones de abastecimiento estandar esté conectado como Motor speed a la salida analdgica 1. Véase BASIC MENU.

Speed input var
Speed ref var
Act speed value
Speed basevalue

Speed input perc
Percent ref var
Act percentage

Referencia 1 paralarampa. El valor aintroducir depende del Factor funcion.
Referencia 1 de velocidad. El valor aintroducir depende del Factor funcion.
Velocidad en acto, indicada en la dimension gjustada por el Factor funcion.

Speed basevalue seindicaen ladimension ajustadapor el Factor funcién. Esel
valor a que serefieren todos | os datos en porcentgje de velocidad (Referencias,
Modulador del regulador de velocidad ...). Este pardmetro se puede cambiar
s6lo en condiciones de accionamiento bloqueado (Enabledrive=Disabled).

Referencia 1 paralarampa, indicada en porcentaje de Speed base value.
Referencia 1 de velocidad, indicada en porcentaje de Speed base value.
Velocidad en acto, indicada en porcentaje de Speed base value.

2.18.3. Limites de velocidad

Cap2

Speed min amount

Speed max amount

Speed min pos

Speed max pos

Speed min neg

speed max neg

GA0910g
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Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration

Speed min amount [FF] 1 0 27 -1 0
Speed max amount [FF] 2 0 27 -1 2000

Speed min pos [FF] 5 0 2% 1 0

Speed max pos [FF] 3 0 2% 2000

Speed min neg [FF] 6 0 2 -1 0

Speed max neg [FF] 4 0 2% 2000

GA6370ai

Speed min amount  Ajusta la velocidad minima, para |los dos sentidos de rotacion. No es posible
estar debajo de este valor; la funcion opera ala entrada de la rampa, indepen-
dientemente de |la referencia gjustada. Cuando se cambia €l parametro Speed
min amount, se ponen en el mismo valor también los pardmetros Speed min
posy Speed min neg. Si después uno de estos dos pardmetros se cambia de
nuevo, queda vdlida esta Ultima variacion. En el display del teclado aparece
cada vez €l valor valido del sentido de rotacion positivo (rotacion en sentido
horario). El valor aintroducir depende del Factor funcion.

Speed max amount  Ajustalavelocidad méxima, paralos dos sentidos de rotacion. Lafuncion opera
en laentrada del regulador de velocidad, y tiene en cuenta tanto las referencias
gue provienen de la rampa, como las que se introducen directamente (véase
figura 2.5.2.1). Cuando se cambia el parametro Speed max amount, se ponen
en el mismo valor también los parametros Speed max posy Speed man neg. S
después uno de estos dos parametros se cambia de nuevo, queda vélida esta
Ultimavariacién. En el display del teclado aparece cada vez el valor valido del
sentido de rotacion positivo (rotacion en sentido horario). El valor aintroducir
depende del Factor funcion.

Speed min pos Ajustalavelocidad minimaparael sentido de rotacién horario del motor. No es
posible estar debgj o de este valor, independientemente de lareferencia g ustada.
La funcion opera en la entrada de la rampa (véase figura 2.5.1.1). El valor a
introducir depende del Factor funcion.

Speed max pos Ajusta la velocidad méxima para €l sentido de rotacién horario del motor. La
funcién opera en la entrada del regulador de velocidad, y tiene en cuenta tanto
las referencias que provienen de larampa, como las que se introducen directa-
mente (véase figura 2.5.2.1). El valor aintroducir depende del Factor funcién.

Speed min neg Ajusta la velocidad minima para el sentido de rotacion antihorario del motor.
I ndependientemente de la referencia gjustada, no es posible estar debgjo de este
valor. Lafuncién operaenlaentradadelarampa(véasefigura2.5.1.1). El valor
aintroducir depende del Factor funcién.

Speed max neg Ajusta la velocidad maxima para el sentido de rotacion antihorario del
motor. La funcidn opera en la entrada del regulador de velocidad, y tiene
en cuentatanto las referencias que provienen de larampa, como las que se
introducen directamente (Véase figura 2.5.2.1). El valor a introducir de-
pende del Factor funcion.
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2.18.4. Aceleracién/Deceleracién

DRIVECOM

Acceleration

Acc delta speed

Acc delta time

Deceleration

Dec delta speed

Dec delta time

Qstp opt code
Qstp delta speed
Qstp delta time
GA0920g
Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Acc delta speed [FF] 21 0 27 -1 100
Acc delta time [s] 22 0 65535 1
Dec delta speed [FF] 29 0 27 - 100
Dec delta time [s] 30 0 65535 1
Qstp delta speed [FF] 37 0 22 1 100
Qstp delta time [s] 38 0 65535 1
Quick stop 343 0 1 No Quick stop
Quick stop
No Quick stop (D)
Quick opt code 713 -2 -1 Ramp stop
Ramp stop (-1)
DC Braking curr
GA6375g
Speed
‘\‘ 1 Acc delta speed [21]
ye 3|y 2 Acc delta time [22]
r \ 3 Dec delta speed [29]
paul R 4 Dec delta time [30]
/’ ’ 2 \‘\
N2 I/’ Time [s]
\\ 4}

Figura 2.18.4.1: Aceleracion y deceleracion

Acc delta speed
Acc deltatime

Tienelamismadimension delareferenciade rampay depende del Factor funcion.

Se expresa en segundos. Si se gjusta en “0 ', la salida de la rampa sigue
directamentelareferencia

Dec delta speed Tieneladimensién de lareferencia de rampay depende del Factor funcién.

Dec deltatime Seexpresaen segundos. Si segjustaen“0s’ lasalidadelarampasigue directa-
mente lareferencia.

Qstp delta speed Tienelamismadimension delareferenciade rampay depende del Factor funcion.

Cap?
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Quick stop

Qstp opt code
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tamente la referencia.
Activacion de larampa para la parada rapida.

Ramp stop (-1)

DC braking curr (-2)

Se expresaen segundos. Si se gjustaen“0s’, lasalida de larampa sigue direc-

Seleccion para € funcionamiento del comando de Quick stop.

El motor se para con larampadefinida por Qstp delta
speed, Qstp deltatime.

El motor se para por medio de una inyeccién de co-

rriente continua.

Laaceleracion del accionamiento se ajusta como cociente que deriva de los pardmetros Acc delta speed
y Acc deltatime. Esigual paralos dos sentidos de rotacion del motor.

Ladeceleracion del accionamiento se gjustacomo cociente que derivadelos pardmetros Dec delta speed
y Dec deltatime. Esigual paralos dos sentidos de rotacion del motor.

2.18.5. Factor funcion

Face value num

Face value den

Dim factor num

Dim factor den

Dim factor text

GA0930g

El Factor funcion contiene dos factores, el factor dimension (Dimension factor) y el factor referencia
(Face valuefactor). Ambos factores se expresan en fracciones.

Con € auxilio del factor dimension, lavel ocidad del accionamiento puede ser indicadaen unadimension
especificade lamaguina, por e emplo kg/h o m/min .

Véase & menl CONFIGURATION paramayor informacion y € emplos.

Parameter No. Value Standard
min max Factory Configuration
Dim factor num 50 1 65535 1
Dim factor den 51 1 +2°" -1 1
Dim factor text 52 rpm
Face value num 54 1 +32767 1
Face value den 53 1 +32767 1

Dim factor num
Dim factor den

Descripcion de las funciones

Numerador del factor dimension.
Denominador del factor dimension.
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Dim factor text Texto del factor dimension. Este texto aparece en el display del teclado durante
laseleccién delareferencia

Caracteresposibles: / % & +,-.0..9:<=>?A..Z[]a.z
Face value num Numerador del factor de referencia.
Face value den Denominador del factor de referencia.

Paralos gjemplos de cdlculo, véase € capitulo 2.12.8.

2.19. SERVICE

El acceso al menu SERVICE se permite solamente al personal de servicio y asistencia del constructor
delosequipos.
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3. LISTA DE PARAMETROS

3.1. LISTA DE TODOS LOS PARAMETROS DIVIDIDOS POR MENU

Leyenda delatabla:
Inscripcionesenblancoconfondonegro . Ment / Subment.

Inscripcion en blanco con fondo negro, Menu no disponible en € teclado.

entre paréntesis

Rayas con fondo gris Parédmetros no accesibles por teclado. Se  visualizasolo el estado
del parametro correspondiente.

[FF] enla columna“ Parameter” Dimension correspondiente a «Factor funcion.

(Parametro)

Columna*“ No.” NuUmero del parametro (decimal). Para obtener € nimero
real a enviar por Bus o RS485 se deben sumar 2000H (=8192
decimal) al nimero indicado en la columna. L os par @metr os
del grupo DRIVECOM son accesibles mediante los for matos
y indices especificados en “DRIVECOM power transmission
profile (#21)".

Columna*“ Format” (Formato) Formato interior del parametro:
| = Entero (gemplo: 116 = Entero 16 Bit).

U = Sinsigno (gjemplo: U32 = 32 Bit sin signo)
Float = Floating point.
Columna“ Value’ (Valor) Valor minimo, maximo y de fabricadel parametro.
S=El valor esindependiente de latalladel equipo.
F = Indicavalores dependientes del parametro FIt 100 mf [303]

Columna“ Keyb.” (Teclado) v'= Parametro disponible mediante teclado.

Columna* R485/Bus/Opt2-M” Paréametro accesible mediante RS485, Bus de campo o bien

(bajaprioridad) DGFC386 con modalidad “comunicacion manual” (véase manual
DGFC).

Columna“ Terminal” Parametro asignable aunade las entradas/salidas digitales y/o

(tablero de bornes) bien anal égicas.

Lista de parametros
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Columna“ Opt2-A (baja prioridad)
/PDC" (altaprioridad)

IA, QA, ID, QD en la columna
“Terminal” (Tablero debornes)

H, L enla columna“ Terminal”
(Tablero de bornes)

RW/z/IC

X. Pyy

SIEI

Pardmetro disponible mediante DGFC386 con modalidad “ comuni-

cacién autométicaasincrona’ (véase manual DGFC) y/o mediante
Process Data Channel (PDC).

Cuando se utilizaunainterface parael Bus de campo, los parame-
tros con valoresigualesa[min = 0; méx = 1] pueden ser asignados
tanto a un Virtual digital input (si hay € codigo de acceso W),
como aun Virtual digital output (si hay el codigo de acceso R).

Los numeros indican o que debe ser enviado mediante linea serie
paraactivar |os parametros singul ares.

Lafuncién esta disponible en una entrada-salida programable,
digital o bien analégica, si estalibre.

|A = Entrada anal 6gica QA = Salidaanal 6gica

ID = Entradadigital QD = Sdlidadigital

El nimero que podria ser presente es aquéllo con el que esta mar-
cado el borne en objeto.

Nivel de sefial al borne (H = ato, L= bajo) que activala funcién
singular.

Posibilidad de acceso mediante linea serial, Bus de campo o bien
Opt2 con comunicacién manual o bien asincrona.

R = Lectura
W = Escritura
Z = Escriturasolo con accionamiento blogueado

C = Pardmetro de comando (laescriturade un valor causalaejecu-
€ion de un comando).

El valor de este parametro puede corresponder como min./max. a
X-veces €l valor del pardmetro yy.

iNotal En la siguiente tabla esta indicado el nimero base del Parametro. Para obtener el
nimero real a enviar por Bus 0 RS485 se deben sumar 2000H (=8192 decimal) al
numero indicado en lacolumna. Los parametros del grupo DRIVECOM son accesibles
mediante los formatos y indices especificados en “DRIVECOM power transmission

profile (#21)".

* Cuando se accede a parametro mediante Opt2-A/PDC el formato es U16
i Cuando se accede a parametro mediante Opt2-A/PDC € formato es 116
**%*  Cuando se accede a parametro mediante Opt2-A/PDC se considera solo la word baja del parametro

E
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Drive ready 380 | U16 0 1 - - R Qb R
Drive ready 1 H
Drive not readyj 0 L
Quick stop 3431 U16 0 1 No quick stop (1) - R/W ID R/W
Quick stop| 0 L
No Quick stop| 1 H
Fast stop 316 | U16 0 1 No fast stop (1) - R/W 14 R/W
Fast Stop 0 L
No Fast Stop| 1 H
Enable drive 314 U16 0 1 Disabled (0) N R/W 12 R/W
Enabled 1 H
Disabled 0 L
Ramp ref 1 [FF] 441 16 -2x P45 +2x P45 0 S R/W IA, QA R/W
(Speed input var)
Start/Stop 315 | U16 0 1 Stop (0) N R/W 13 R/W
Starf 1 H
Stop 0 L
Actual spd (rpm) 122 116 -8192 8192 - N R QA R
Motor current [A 231 | Float 0 S - v R QA -
BASIC MENU \ Drive type
Mains voltage 333 | U16 0 2 400V (1) N R/Z - -
230V, 0
400 V| 1
460 V] 2
Ambient temp [°C] 332 | U16 0 1 40°C (1) N R/Z - -
50°C (122°F) 0
40°C (104°F) 1
Rated drive curr 334 | U16 0 16 S - R - R
7.5 0
12.6 1
17.7 2
24.8 3
33 4
47, 5
63 6
79 7
93 8
114 9
142 10
185 11
210 12
250 13
324 14
485 15
580 16
2.4 17
4 18
5.6 19
9.6 20
Continuous curr [A] 802 | Float S S S \ R - -
Software version 331 | Text - - - v R - -
Drive type (AVy 300 | U16 - - 18 - R - R
Regulation mode 321 U16 0 3 V/f control (3) N R/Z - -
Sensorless vect 0
Self-tuning 1
Field oriented 2
V/f control 3
Acc delta speed [FF] 21 | U32 0 2% _1 100 N R/W - -
Acc delta time [s] 22 U16 0 65535 1 N R/W - -
Dec delta speed [FF] 29 | U32 0 2% _1 100 N R/W - -

Lista de parametros
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No. {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Dec delta time [s] 30 U16 0 65535 1 \ R/W - -
T current lim + [%] 8 U16 0 F S \ R/W IA R/W
T current lim - [%] 9 U16 0 F S \ R/W IA R/W
Encoder 1 type 415 116 0 1 Digital (1) N R/Z - -
Sinusoidal 0
Digital 1
Encoder 1 pulses 416 | Float* 600 9999 1024 \ R/Z - R
Speed base value [FF] 45 | U32*** 1 16383 1500 \ R/Z - R
Save parameters 256 | U16 0 65535 - \ C - -

MONITOR\ |

Enable drive 314 | U16 0 1 Disabled (0) N R/W 12 R/W
Enabled 1 H
Disabled 0 L
Start/Stop 315 U16 0 1 Stop (0) \ R/W 13 R/W
Stard 1 H
Stop| 0 L
MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC []
Ramp ref (d) [FF] 109 116 -32768 32767 - \ R - R
Ramp output (d) [FF] 112 116 -32768 32767 - \ R - R
Speed ref (d) [FF] 115 116 -32768 32767 - N R - R
(Speed ref var)
Actual spd (d) [FF] 119 116 -32768 32767 - N R - R
(Act spd value)
F act spd (d) [FF] 925 116 -32768 32767 - \ R - R
Act spd filter [s] 923 | Float 0.001 0.100 0.001 \ R/W - -
ONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Ramp ref (rpm) 110 116 -32768 32767 - \ R QA R
Ramp outp (rpm) 113 116 -32768 32767 - \ R QA R
Speed ref (rpm) 118 116 -32768 32767 - \ R QA R
Actual spd (rpm) 122 116 -8192 8192 - V R QA R
Enc1 speed [rpm] 427 116 -8192 8192 - N R - R
Enc?2 speed [rpm] 420 116 -8192 8192 - \ R - R
F act spd (rpm) 924 116 -32768 32767 - N R QA R
Act spd filter [rpm] 923 | Float 0.001 0.100 0.001 \ R/W - -
MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in %
Ramp ref (%) 111 | Float -200.0 + 200.0 - N R - -
Ramp output (%) 114 | Float -200.0 +200.0 - \ R - -
Speed ref (%) 117 | Float -200.0 + 200.0 - N R - -
Actual spd (% 121 | Float -200.0 + 200.0 - \ R - -
MONITOR \ Measurements
DC link voltage [V] 227 | U16 0 999 - N R QA -
Active power [%] 229 | Float** -500 500 - \ R QA R
Output voltage [V] 233 | Float** 0 500 - N R QA R
Output frequency [Hz] 324 | Float 0.0 500.0 - \ R - -
Motor current [A] 231 | Float 0.00 S - N R QA -
Torque [%] 230 | Float -500 500 - \ R QA -
T current ref [%] 41 116 -500 500 - N R QA R
T curr (%) 927 116 -500 500 - \ R QA R
F T curr (%) 928 116 -500 500 - \ R QA R
T curr filter [s] 926 | Float 0.001 0.250 0.100 N R/W - -
Flux [%] 234 | Float* 0.00 100.00 - \ R QA R
Heatsink temp [°C] 881 | 116 - - - N R - -
Regulation temp [°C] 1147 116 - - - \ R - -
Intake air temp [°C] 914 | U16 - - N R QA -

|

Digital I/Q - - \ R - -
Dig input term 564 | U16 0 65535 - - R - R
Dig input term 1 565 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 2 566 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 3 567 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 4 568 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 5 569 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 6 5701 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 7 571 U16 0 1 - - R - R
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Dig input term 8 572 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 9 5731 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 10 574 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 11 5751 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 12 576 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 13 5771 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 14 578 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 15 579 1 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 16 580 | U16 0 1 - - R - R
Dig output term 581 U16 0 65535 - - R - R
Virtual dig inp 582 | U16 0 65535 - N R/W - R/W
Virtual dig out 583 ] U16 0 65535 N R - R

DRIVE PARAMETER \

65535

DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning

Nominal voltage [V] 161 Float 1 999 400 N R/Z - -
Nominal speed [rpm] 162 | Float** 1 99999 S N R/Z - -
Nom frequency [Hz] 163 | Float 1 999 50 v R/Z - -
Nominal current [A] 164 | Float 0.10 999.00 S N R/Z - -
Cos phi 371 | Float 0.1 0.99 S N R/Z - -
Base voltage [V] 167 | Float 1 999 400 N R/Z - -
Base frequency [Hz] 168 | Float 1 999 50 N R/Z - -
Take motor par 694 | U16 0 1 - N C - -
DRIVE PARAMETER \ Molor Parameter |

Magnetizing cur [A] 165 | Float 0.10 999.00 S v R/W - -
Magn working cur [A] 726 | Float 0.10 999.00 S N R - -
Rotor resistance [0hm] 166 | Float 0.0001 S S N R/W - -
Stator resist [Ohm] 436 | Float 0.0001 S S N R/W - -
Lkg inductance [H] 437 | Float 0.00001 9.00000 S N R/W - -
Load motor par 251 U16 0 1 Std400V (0) N VA - -

Std for 400 0

Std for 460 1

DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1

Start part 1 676 | U16 0 65535 - N C - -
Stator resist [Ohm] 436 | Float 0.0001 S S N R/W - -
Stator resist Nw [Ohm] 683 | Float S S - N R - -
Voltage comp lim [V] 644 | Float 0.1 30.0 6.0 \ R/W - -
Volt comp lim Nw [V] 685 | Float 0.1 30.0 - N R - -
Comp slope [V/A] 645 | Float 0.1 50.0 13.0 N R/W - -
Comp slope Nw [V/A] 686 | Float 0.1 50.0 - v R - -
Lkg inductance [H] 437 | Float 0.00001 9.00000 S N R/W - -
Lkg indutance Nw [H] 684 | Float S S - v R - -
Current P [%] 89 Float 0.00 100.00 S N R/W - -
Current P Nw [%] 687 | Float S S - \ R - -
Rotor resistance [Ohm] 166 | Float 0.0001 S S N R/W - -
Rotor resist Nw [Ohm] 682 | Float S S - v R - -
Current | [%] 90 | Float 0.00 100.00 S N R/W - -
Current | Nw [%] 688 | Float S S - v R - -
Take val part 1 677 | U16 0 65535 - N Z/C - -
[ DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Seli-tuning \ Seli-tune 2a

Start part 2a 678 | U16 0 65535 - N C - -
P1 flux model 176 | Float 0.00 1.00 S N R/W - -
P1 flux model Nw 689 | Float S S S v R - -
P2 flux model 692 | U16 1 20 S N R/W - -
P2 flux model Nw 690 | U16 S S S \ R - -
Magnetizing curr [A] 165 | Float 0.1 999.0 S N R/W - -
Magnetiz curr Nw [A] 691 | Float S S S v R - -
Flux P [%] 91 | Float 0.00 100.00 S N R/W - -
Flux P Nw [%] 907 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Flux | [%] 92 | Float 0.00 100.00 S N R/W - -
Flux | Nw [%] 908 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Voltage P [%] 1022| Float 0 100.00 15.00 N RW RW -
Voltage P Nw [%] 1024| Float 100.00 0.00 S \ R R -
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Voltage | [%] 902 | Float 0.00 100.00 4.00 \ R/W - -
Voltage | Nw [%] 909 | Float 0.00 100.00 S \ R - -
Take val part 2a 679 | U16 0 65535 - \ Z/C - -
DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Start part 2b 680 | U16 0 65535 - \ C - -
P1 flux model 176 | Float 0.00 1.00 S J R/W - -
P1 flux model Nw 689 | Float S S S \ R - -
P2 flux model 692 [ U16 1 20 S J R/W - -
P2 flux model Nw 690 | U16 S S S \ R - -
Magnetizing curr [A] 165 | Float 0.1 999.0 S \ R/W - -
Magnetiz curr Nw [A] 691 | Float S S S \ R - -
Flux P [%] 91 Float 0.00 100.00 S \ R/W - -
Flux P Nw [%] 907 | Float 0.00 100.00 S \ R - -
Flux | [%] 92 Float 0.00 100.00 S \ R/W - -
Flux | Nw [%] 908 | Float 0.00 100.00 S \ R - -
Voltage P [%] 1022| Float 0.00 100.00 15.00 \ RW RW -
Voltage P Nw [%] 1024| Float 100.00 0.00 S \ R R -
Voltage | [%] 902 | Float 0.00 100.00 4.00 \ R/W - -
Voltage | Nw [%] 909 | Float 0.00 100.00 S N R - -
Take val part 2b 681 U16 0 65535 - \ Z/C - -

DRIVE PARA

ETER \ V/f control \ Slip compens

|

Fwd-Rev spd tune 1029 U16 1 2 Fwd direction (1) v R/Z - -

Fwd direction 1

Rev direction 2
Test T curr lim [%] 1048 U16 0 S 20 \ R/Z - -
Start part 3 1027| U16 0 65535 - N C - -
Inertia [kg*m*m*] 1014| Float 0.0010 999.9990 S \ R/W - -
Inertia Nw [kg*m*m*] 1030| Float 0.0010 999.9990 - N R - -
Friction [N*m] 1015] Float 0.000 99.99 S \ R/W - -
Friction Nw [N*m] 1031| Float 0.000 99.99 - v R - -
Speed P [%] 87 | Float 0.00 100.00 S \ R/W - -
Speed P Nw [%] 1032| Float 0.00 100.00 - v R - -
Speed | [%] 88 | Float 0.00 100.00 S \ R/W - -
Speed | Nw [%] 1033| Float 0.00 100.00 N R - -
Take val part 3 1028| U16 0 65535 - \ Z/C - -

DRIVE PARAMETER \ Sensorless
Low speed factor 646 116 0 32000 5000 v R/W - -
Sls speed filter [s] 643 | Float 0.01 0.50 0.01 \ R/W - -
Flux corr factor 647 | Float 0.50 1.0 0.90 v R/W - -
DRIVE PARAMETER \ V/f control

Vi/f shape 712| U16 0 3 V=k ") N R/Z - -

V=kf' 0

V= k.f1.5 1

V=kf" 2

V =k ‘f2'0 3

DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Voltage hoost

VIt boost type 709 | U16 0 1 Manual (0) N R/Z - -

Manual 0

Automatic 1
Manual boost [%] 710 | Float 0.0 10.0 1.0 \ R/W - -
Actual boost [%] Float 0.0 100.0 - v - -

Slip comp type 722 | U6 0 1 Manual (0) N R/Z - -
Manual 0
Automatic 1
Manual slip comp [rpm] 723 116 0 200 0 v R/W - -
Actual slip comp [rpm] 724 116 -400 400 0 \ R - -
Slip comp filt [s] 725 | Float 0.003 0.300 0.030 N R/W - -
Motor losses % 727 | Float 0.0 20.0 0 \ R/W - -
Spd srch time [s] 893 | Float 0.01 10.00 10.00 N R/W - -
Flux srch time [s] 894 | Float 0.01 20.00 1.00 \ R/W - -
Spd autocapture [FF] 895 116 -32768 32767 1500 N R/W - -
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Delay auto cap [ms] 896 | U16 0 10000 1000 v R/W - -
Delay retrying [ms] 897 | U16 0 10000 1000 v R/W - -
Enable save eng 898 | U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Lock save eng 899 | U16 0 1 OFF (0) v R/W ID R/W
OFF 0 L
ON 1
V/f flux level [%] 900 | U16 0 100 100 v R/W IA R/W
Flux var time [s] 1 100 10 v R/W - -
INPUT VAR
Ramp ref 1 [FF] 44 116 -2 X P45 +2 X P45 0 v R/W IA, QA R/W
(Speed input var)
Ramp ref 1 (% -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -
INPUT VARIABLES \ Ramp ref \ Ramp ref 2
Ramp ref 2 [FF] -2 X P45 +2 X P45 0 v R/W IA, QA R/W
Ramp ref 2 (% -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -
Speed ref 1 [FF] -2 X P45 +2 X P45 0 v R/W IA, QA R/W
Speed ref 1 (% -200.0 +200.0 0.0 v R/W
ABLES \ Speed ref \ Speed ref 2
Speed ref 2 [FF] -2 X P45 +2 x P45 0 v R/W
Speed Ref 2 (% -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -
INPUT VARIABLES \ T current ref
T current ref 1 [%] 39 116 F F 0 v R/W IA, QA R/W
T current ref 2 [%] 116 F F 0 v R/W IA, QA R/W
LIMITS \ Speed limits \ Speed amount
Speed min amount [FF] 1 u32 0 224 0 v R/Z - -
Speed max amount [FF] 2 us2 0 2% 1 5000 v R/Z - -
Speed min pos [FF] 5 | U32 0 2% 1 0 v R/Z - -
Speed max pos [FF] 3 us2 0 2% 1 5000 v R/Z - -
Speed min neg [FF] 6 u32 0 2%2 4 0 v R/Z - -
Speed max neg [FF] 4 us2 0 2% 1 5000 v R/Z - -
Speed limited 372 | U6 0 1 - R QD R
Speed not limited| 0 L
Speed limited 1 H
T curr lim type 715 U16 0 1 Tlim +/- (0) v R/Z - -
Tlim +/- 0
T lim mot gen 1
T lim VDC Ctrl 3
T current lim [%] 7 U16 0 F S v R/W IA R/W
T current lim + [%] 8 U16 0 F S v R/W IA R/W
T current lim - [%] 9 U16 0 F S v R/W IA R/W
Curr limit state 349 | U6 0 1 - R QD R
Curr. limit not reached 0 L
Curr. limit reached 1 H
In use Teur lim+ [%] 10 U16 0 F v R - R
In use Teur lim- [%] 11 U16 0 F v R - R
Current lim red [%] 13 U16 0 F 100 v R/W - R/W
Torque reduct 342 | U6 0 1 Not act. (0) v R/W ID R/W
Not actived 0 L
actived
imits
Flux level [%] 467 | U16 10 100 100 v R/W IA R/W
QA

LIMITS \ Voltage limits

Dynam vit margin [%]
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Parameter

Acc delta speed [FF]

No

21

Format

U32

Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M

RAMP \ Acceleration
2%

100

R/W

Acc delta time [s]

Dec delta speed [FF]

22

29

U16

U32

65535
RAMP \ Deceleration
2%2.1

1

100

R/W

R/W

Dec delta time [s]

QStp delta speed [FF]

30

37

U16

U32

65535
RAMP \ Quick stop

1

1000

R/W

R/W

QStp delta time [s]

38

U16

1

R/W

SPEED REGULAT.

Ramp shape 18 u16 0 1 Linear (0) v R/Z - -
Linear 0
S-Shaped 1
S shape t const [ms] 19 Float 100 3000 500 v R/W - -
S acc t const [ms] 663 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S dec t const [ms] 664 | Float 100 3000 500 v R/W - -
Ramp +/- delay [ms] 20 U16 0 65535 100 v R/W -
Fwd-Rev 673 | U16 0 3 Fwd (1) v R/W - R/W
No direction 0
Fwd direction 1
Rev direction| 2
No direction| 3
Forward sign 293 | U16 0 1 not sel (0) - R/W ID R/W
FWD selected 1 H
FWD not selected 0 L
Reverse sign 294 | U16 0 1 not sel (0) - R/W ID R/W
REV selected 1 H
REV not selected| 0 L
Enable ramp 245 116 0 1 Enabled (1) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Ramp out = 0 344 | U16 0 1 Not act. (1) v R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Rampin =0 3451 U16 0 1 Not act. (1) v R/W D R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Freeze ramp 373 | U6 0 1 Not act. (1) v R/W D R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Ramp + 346 | U16 0 1 - - R QD R
Acc. clockwise + 1 H
Dec. counter-clockwise|
Other states| 0 L
B e | | U ! : : ? QHD R
Dot oCkeS 0

Speed ref [rpm] 118 116 -32768 32767 - v R QA R
Speed reg output [% ] 236 | 116 - - - v R QA R
Lock speed reg 322 | U6 0 1 OFF (0) v R/W ID R/W
ON 1 L
OFF 0 H
Enable spd reg 242 116 0 1 Enabled (1) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Lock speed | 348 | U16 0 1 Not act. (1) v R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Aux spd fun sel 1016 U16 0 1 Speed up (0) v R/Z - -
Speed up 0
Inertia-loss cp 1
Prop. filter [ms] 444 1 U16 0 1000 0 v R/W - -

Caps3
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Enable spd=01 123 | U16 0 1 Disabled (0) N R/Z - -
Enabled 1
Disabled
Enable spd=0 R 124 | U16 0 1 Disabled (0) N R/Z - -
Enabled 1
Disabled
Enable spd=0 P 125 | U16 0 1 Disabled (0) N R/Z - -
Enabled 1
Disabled
Enable Ick sls 4221 U16 0 1 Disabled (0) N R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Spd=0 P gain [%] 126 | Float 0.00 100.00 10.00 N R/W - -
Ref 0 level [FF] 106 | U16 1 32767 10 N R/W - -
Enable zero pos 890 | U16 0 1 Disabled (0) N R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Lock zero pos 891 U16 0 1 OFF (0) N RW ID R/W
ON 1 L
OFF 0 H
Zero pos gain [%] 892 | U16 0 100 10 v R/W - -
Speed up gain [%] 445 |  Float 0.00 100.00 0.00 N R/W - -
Speed up base [ms] 446 | Float 0 16000 1000 N R/W - -
Speed up filter [ms] 4471 U16 0 1000 0 N R/W - -
SPEED REGULAT \ Droop function
Droop gain [%] 696 | Float 0.00 100.00 0.00 N R/W - -
Droop filter [ms] 697 | U16 0 1000 0 N R/W - -
Load comp [%] 698 | 116 F F 0 N R/W IA R/W
Droop limit [FF] 700 | U16 0 2 X P45 1500 N R/W - -
Enable droop 699 | U16 0 1 Disabled (0) N R/W D R/W
Enabled 1 H
Disabled 0 L
SPEED REGULAT \ Inertia/loss cp
Inertia [kg*m*m] 1014] Float 0.001 999.999 S N R/W - -
Friction [N*m] 1015| Float 0.000 99.999 S N R/W - -
Torgue const [N*m/A] 1013] Float 0.01 99.99 S N R - -
Inertia c filter [ms] 1012] U16 0 1000 0 N R/W - -
URRENT REGULAT
Current norm 267 | Float 0.00 9999.99 S - R - -
Torque current 350 | Float S S - R QA -
Flux current 351 | Float S S - R QA -
F current ref 352 | Float S S - R QA -
Zero torque 353 | U16 0 1 Not Act. (1) N R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
FLUX REGULATION
Flux reg mode u16 0 1 Volt.control (1) N R/Z -
Constant current 0 -
\oltage control 1
Flux reference 500 | Float* 0.0 100.0 - N R QA R
Flux 234 | Float* 0.00 100.00 - v R QA R
Out vlt level [%] 921 | Float* 0.0 100.0 100.0 N R/W IA,QA R/W

REG PARMETE RS \ Percent values \ Speed regulator
Float 0.00 100.00 S

Speed P [%]

[==]
by

v | RW - -
\/

Speed | [%] 88 Float 0.00 100.00 S R/W - -
REG PARAMETERS \ Percent values \ Current reg
Current P [%] 89 Float 0.00 100.00 | S N R/W - -
Current | [%] 90 Float 0.00 100.00 S N R/W - -
REG PARAMETERS \ Percent values \ Current reg\Dead time comp
Voltage comp lim [V] 644 | Float 0.1 30.0 6.0 N R/W - -
Comp slope [V/A] 645 | Float 0.1 50.0 13.0 \ R/W - -
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Parameter

Flux P [%]

No

91

Format

Float

0.00

100.00 S

Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
min max Factory BUS/ /PDC

REG PARAMETERS \ Percent values \ Flux regulator

Opt2-M

R/W - -

Flux | [%]

92

Float

0.00

100.00 S

< <<

REG PARAMETERS \ Percent values \ Voltage reg
Voltage P [%] 1022| Float 0.00 100.00 15.00 R/W - -

RW - -

REG PARAMETERS \ Base values \ Voltage reg

Voltage | [%] Float 0.00 100.00 4.00 v R/W
REG PARAMETERS \ Base values \ Speed regulator
Speed P base [A/rpm] Float 0.001 99.999 S v R/Z
Speed | base[A/rpmxms Float 0.001 99.999 S v R/Z - -
REG PARAMETERS \ Base values \ Current reg
Current P base [V/A] Float 0.1 99999.9 S v R/Z - -
Current | base [V/Axms] Float 0.1 9999.9 S v R/Z - -
REG PARAMETERS \ Base values \ Flux regulator
Flux P base [A/Vs] Float 0.1 9999.9 S v R/Z - -
Flux | base [A/Vsxms] 98 Float 0.01 999.99 S v R/Z - -

Voltage P base [Vs/V] 1023] Float 0.00001 9.99999 S v R/W - -
Voltage | base [Vs/V x s 903 | Float 0.00001 9.99999 S v R/W - -
REG PARAMETERS \ In use values
Speed P in use [%] 99 Float 0.00 100.00 S v R - -
Speed | in use [%] 100 | Float 0.00 100.00 S v R - -
CONFIGURATION
Main commands 252 | U16 0 1 Terminals (0) v R/Z - -
Terminals 0
Digital 1
Control mode 253 | U16 0 1 Local (0) v R/Z - -
Local 0
Bus 1
Speed base value [FF] 45 | U32*** 1 16383 1500 v R/Z - R
Regulation mode 321 u16 0 3 V/f control (3) v R/Z - -
Sensorless vect] 0
Self-tuning 1
Field oriented 2
V/f control 3
Full load curr [A] 179 | Float 0.10 999.00 S v R/Z - -
Fit 100 mf 303 116 0 32767 S - R - R
Magn ramp time [s] 675 | Float 0.01 5.00 1.00 v R/Z - -
Magn boost curr [%] 413 | U16 10 136 30 v R/Z - -
Ok relay funct 412 116 0 1 Drive healthy (0) v R/Z - -
Drive healthy| 0
Ready to starf 1
Switching freq 240 | U16 S S S v R/Z - -
4 KHZ 0
8 KHz 1
16 KHz 2
2 KHz 3
Qstp opt code 713| 16 -2 -1 Ramp stop (1) v R/Z - -
Ramp stop 1
DC braking| 2
Npar displayed 1291 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pword 1: 85 132 00000 99999 Disabled (0) v w - -
Enabled 1
Disabled 0
Speed fbk sel 414 | U16 0 1 Enc.1 (1) v R/Z D R/W
Encoder 1 1 H
Encoder 2 L
Encoder 1 type 415 116 0 1 Digital (1) v R/Z - -
Sinusoidal
Digital 1
Encoder 1 pulses [ 416 | Float* 600 9999 1024 v R/Z - R
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No |Format min max i BUS/ /PDC
Opt2-M
Enc1 supply vit 1146 U16 0 3 541V (0) v R/Z
5.41 0
5.68 1
5.91 2
6.18 3
Encoder 2 pulses 169 | Float* 600 9999 1024 v R/Z - R
Encoder repeat 1054| U16 0 1 Encoder 1 (1) v R/Z - -
Encoder 2 0
Encoder 1 1
Encoder 1 state 648 | U16 0 1 - - R QD R
Encoder 1 OK] 1 H
Encoder 1 NOT OK 0 L
Encoder 2 state 651 u16 0 1 - - R QD R
Encoder 2 OK] 1 H
Encoder 2 NOT OK 0 L
Refresh enc 1 649 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
Refresh enc 2 652 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
Enable ind store 911 U16 0 1 Disabled (0) v R/W - R/W
Enabled 1
Disabled 0
Ind store ctrl 912 | U16 0 65535 0 - R/W - R/W
Index storing 913 | U32 0 2%21 - - R - R
CONFIGURATION \ Drive type
Mains voltage 333 | U16 S 2 400V (1) v R/Z - -
230 0
400 1
460 2
Ambient temp [°C] 332 U16 0 1 40°C (1) v R/Z - -
50°C (122°F) 0
40°C (104°F) 1
Rated drive curr 334 U16 0 16 S - R - R
7.5 0
12.6 1
17.7 2
24.8 3
33 4
47 5
63 6
79 7
93 8
114 9
142 10
185) 11
210 12
250 13
324 14
485 15
580 16
2.4 17
4 18
5.6) 19
9.6} 20
Continuous curr [A] 802 | Float S S S v R - -
Software version 331 | Text v R - -
Drive type (AVy) 300 | U16 - - 18 - R - R
0 ATION \ D on fa
Dim factor num 50 | 132*** 1 65535 1 v R/Z - R
Dim factor den 51 | 132%** 1 2% 4 1 v R/Z - R
Dim factor text 52 Text pm v R/Z - -
CONFIGURATION \ Face value fact
Face value num 54 116 1 32767 1 R/Z - R
Face value den 53 116 1 32767 1 v R/Z - R
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
GRS LD | [k min max Factory "’ BUS/ /E’DC
Opt2-M
Latch 357 | U16 0 1 ON (1) R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 358 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Restart time [ms] 359 | U16 0 65535 1000 v R/W - -
N of attempts 360 | U16 0 100 1 v R/W - -
_mmm
Latch 361 u16 0 1 ON (1) R/Z - -
ON 1
OFF|
Ok relay open 362 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 368 | U16 1 5 Disable drive (2) R/Z - -
Warning 1
Disable drive 2
Quick stop 3
Normal stop 4
Curr lim stop| 5
Latch 369 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 370 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Heatsink tmp thr [*C] 1294| U16 0 255 50 v R/W -
HS tmp thr state 1295] U16 0 1 0 - - - R
( ATIO 0( ala ea |
Ok relay open 1152 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
| RATIO Prog ala aKe air o
Activity 11401 U16 1 5 Disable drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drive 2
Quick stop 3
Normal stop 4
Curr lim stop 5
Latch 1141 U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 1142] 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 1148| U16 0 1 Warning (1) v R/Z - -
Ignore 0
Warning| 1
Latch 1149] U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 1150 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 1151 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 365| U16 1 5 Disable drive (2) v R/Z - -
Warning
Disable drive 2

E
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- [Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Quick stop 3
Normal stopi 4
Curr lim stop) 5
Latch 366 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 367 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 354 U16 1 5 Disable drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drive 2
Quick stop 3
Normal stop 4
Curr lim stop) 5
Latch 355 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 356 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Latch 363 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON
OFF
OK relay open 364 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Latch 210 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF
OK relay open 211 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 639 | U16 2 5 Disabled drive (2) v R/Z - -
Disable drive
Quick stop| 3
Normal stop 4
Curr lim stop 5
OK relay open 640 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
CONFIGURATION \ Prog alarms \ Bus loss
Activity 634 U16 1 5 Disabled drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drive 2
Quick stop 3
Normal stop 4
Curr lim stop) 5
Latch 633 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 635 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Hold off time [ms] 636 | U16 0 10000 0 v R/W - -

Restart time [ms]

Activity

Disabled drive (2)
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No. |Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Disable drive 2
Quick stop 3
Normal stop 4
Curr lim stopj 5
OK relay open 387 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF
Activity 728 | U16 Disabled drive (2) R/Z
Ignore 0
Disable drive 2
Latch 729 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 730 | 116 0 1 ON v R/W - -
ON 1) 1
OFF
Activity 7371 U16 Disabled drive (2) R/Z
Warning 1
Disable drive 2
Quick stop 3
Normal stop) 4
Curr lim stop| 5
OK relay open 738 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
CONFIGURATION \ Set serial comm
Device address 319 ] U16 127 R/Z
Ser answer delay [ms] 408 | U16 0 900 0 \/ R/W - -
Ser protocol sel 323 | U16 0 2 0 v R/W - -
Slink3 0
Modbus-RTU 1
J Bus 2
Ser baudrate sel 326 | U16 0 4 1 v R/W - -
19200 0
19600 1
4800 2
2400 3
1200 4
MB swap float 1292 U16 0 1 0 v R/W - -
Disabled 0
Enabled| 1
1/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 1
Select output 1 66 u16 0 88 Actual speed (8) v R/Z - -
OFF 0
Speed ref 1 1
Speed ref 2 2
Ramp ref 1 3
Ramp ref 2 4
Ramp refi 5
Speed ref 6
Ramp output] 7
Actual spd (rpm) 8
T current ref 1 9
T current ref 2 10
T current ref 11
F current re 12
Flux curren 13
Torque current 14
Speed reg ou 15
Motor curren 16
Current U 17
Current 18
Current 19
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No |Format min max S BUS/ /PDC
Opt2-M

Output voltage 20
Voltage U 21
Voltage V| 22

DC link voltage 23
Analog input 1 24
Analog input 2 25
Analog input 3 26
Flux 27

Active powe 28
Torque 29

Rr adap outpufj 30
Pad 0 31

Pad 1 32

Pad 4 33

Pad 5 34

Flux reference 35
Pad 6 38

PID outpu 39
Feed fwd powe 78
Out vt level 79
Flux level 80

Fact spd (rpm) 81
F T curr (%) 82
Spd draw out} 84
PL next factor] 87
PL active limi 88
Scale output 1 Float -10.000 10.000 1.000 R/W

1/0 CONFIG \ Analog oulputs \ Analog output 2

Select output 2 U16 T current (14) R/Z
(Select like output 1)
Scale output 2 Float -10.000 10.000 1.000 R/W
1/0 CONFIG \ Analog oulputs \ Analog output 3
Select output 3 u16 Current U (17) R/Z
(Select like output 1)
Scale output 3 64 | Float -10.000 10.000 1.000 v R/W - -
1/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 4
Select output 4 69 | U16 0 88 Motor current (16) | vV R/Z - -
(Select like output 1))
Scale output 4 65 Float -10.000 10.000 1.000 v R/W - -
1/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Select input 1 70 | U6 0 28 Ramp ref 1 (4) v R/Z - -
OFF 0
Jog referencel 1
Speed ref 1 2
Speed ref 2 3
Ramp ref 1 4
Ramp ref 2 5
T current ref 1 6
T current ref 2 7
Adap reference 8
T current lim) 9
T current lim + 10
T current lim - 11
Pad 0 12
Pad 1 13
Pad 2 14
Pad 3 15
Load comp 19
PID offset () 21
Pl central v3 22
PID feed-backl 23
V/f flux level 24
Flux level 25
Out vt level 26
Speed ratio 28
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Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- (Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Anin 1 target 295 U16 0 1 Assign. (0) v R/W D R/W
Assigned 0 L
Not assigned 1 H
Input 1 type 71 U16 0 2 +10V (0) v R/Z - -
-0V ... + 10V 0
0..20 mA, 0...10 V] 1
4..20 mA 2
Input 1 sign 389 | U16 0 1 Positive (1) v R/W - R/W
Positive; 1
Negative| 0
Scale input 1 72 Float -10000 10.000 1.000 v R/W - -
Tune value inp 1 73 | Float 0.1 10.000 1.000 v R/W - -
Auto tune inp 1 259 | U16 0 65535 - v C - -
Auto tune 1
Input 1 filter [ms] 792 | U16 0 1000 0 v R/W - -
Input 1 compare 10421 116 -10000 10000 0 v R/W - -
Input 1 cp error 1043 U16 0 10000 0 v R/W - -
Input 1 cp delay 1044| U16 0 65000 0 v R/W -
Input 1 cp match 1045 U16 0 1 - - R QD R
Input 1 not thr.val. 0 L
Input 1=thr.val 1
Offset input 1 74 116 -32768 32767 0 R/W - -
Select input 2 75 u16 0 28 OFF (0) v R/z - -
(Select like Input 1)
Anin 2 target 296 | U16 0 1 Assign.(0) v R/W D R/W
Assigned 0 L
Not assigned 1
Input 2 type 76 U16 0 2 +10V (0) v R/Z - -
-10V ... + 10V 0
0..20 mA, 0...10 V] 1
4..20 mA 2
Input 2 sign 390 U16 0 1 Positive (1) v R/W - R/W
Positive; 1
Negative| 0
Scale input 2 77 | Float -10000 10.000 1.000 v R/W - -
Tune value inp 2 78 Float 0.1 10.000 1.000 v R/W - -
Auto tune inp 2 260 | U16 0 65535 - v C - -
Auto tune 1
Offset input 2 79 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Select input 3 80 u16 0 28 OFF (0) v R/z - -
(Select like Input 1)
Anin 3 target 297 | U16 0 1 Assign. (0) v R/W D R/W
Assigned 0 L
Not assigned 1
Input 3 type 81 u16 0 2 +10V (0) v R/Z - -
-10V ... + 10V 0
0..20 mA, 0...10 V] 1
4..20 mA| 2
Input 3 sign 391 U16 0 1 Positive (1) v R/W - R/W
Positive; 1
Negative| 0
Scale input 3 82 Float -10000 10.000 1.000 v R/W - -
Tune value inp 3 83 Float 0.1 10.000 1.000 v R/W - -
Auto tune inp 3 261 u16 0 65535 - v C - -
Auto tune 1
Offset input 3 84 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Digital output 1 145 U16 0 63 Ramp + (8) v R/Z - -
OFF 0
Speed zero thr 1
Spd threshold 2
Set speed 3
Curr limit state 4

E
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Drive ready 5
Overld available 6
Ramp + 8
Ramp - 9
Speed limited 10
Undervoltage 11
Overvoltage 12
Heatsink sensor 13
Overcurrent 14
Overtemp moto 15
External fault 16
Failure supply 17
Pad A bit 18
Pad B bit 19
Virt dig input 20
Speed fbk loss 25
Bus loss 26
Output stages 27
Hw opt 1 failure 28
Opt 2 failure 29
Encoder 1 state 30
Encoder 2 state 31
Ovld mot state 32
Enable seq err| 35
BU overload 36
Diameter calc st 38
Mot setup state 46
Input 1 cp match 49
Overload 200% 51
PL stop active 52
PL next active 53
PL time-out sig 54
Regulation ot 55
Module overtemp. 56
Heatsink ot 57
Intake air ot 62
Heatsink tmp thr 63
Digital output 2 146 | U16 0 63 Ramp - (9) v R/Z -
(Select like output 1)
Digital output 3 147 | U16 0 63 Spd threshold (2) v R/Z -
(Select like output 1)
Digital output 4 148 | U16 0 63 Overld available (6) [ v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 5 149 | U16 0 63 Curr limit state (4) v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 6 150 | U16 0 63 Over-voltage (12) v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 7 151 u16 0 63 Under-voltage (11) v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 8 152 | U16 0 63 Over-current (14) v R/Z - -
(Select like output 1)
Relay 2 629 | U16 0 63 Speed zero thr (1) v R/Z 83-85 -
Select like output 1
1/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 1 137 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
OFF 0
Motor pot resef] 1
Motor pot up 2
Motor pot down 3
Motor pot sign + 4
Motor pot sign - 5
Jog + 6
Jog - 7
Failure reset 8
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No{Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Torque reduct 9
Ramp out = 0 10
Rampin=0 11
Freeze ramp 12
Lock speed reg 13
Lock speed | 14
Auto capture 15
Input 1 sign + 16
Input 1 sign - 17
Input 2 sign + 18
Input 2 sign - 19
Input 3 sign + 20
Input 3 sign — 21
Zero torque 22
Speed sel 0 23
Speed sel 1 24
Speed sel 2 25
Ramp sel 0 26
Ramp sel 1 27
Speed fbk sel 28
PAD A bit 0 32
PAD A bit 1 33
PAD A bit 2 34
PAD A bit 3 35
PAD A bit 4 36
PAD A bit 5 37
PAD A bit 6 38
PAD A bit 7 39
Fwd sign 44
Rev sign 45
Anin 1 target 46
An in 2 target 47
An in 3 target 48
Enable droop 49
Quick stop 51
Enable PI PID 52
Enable PD PID 53
Plint freeze PID 54
PID offs. sel 55
Pl central v sO 56
Pl central v s1 57
Diameter calc 58
Lock zero pos 59
Lock save eng 60
Mot setup sel 0 62
PL mains status 66
PL time-out ack 67
Digital input 2 138 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 3 139 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 4 140 U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 5 141 u16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 6 142 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 7 143 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 8 144 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
VO CONFIG\Encoderinputs |
Select enc 1 1020 U16 0 5 OFF (0) v R/Z - -
OFF 0
Speed ref 1 2
Speed ref 2 3
Ramp ref 1 4
Ramp ref 2 5
Select enc 2 1021 U16 0 5 OFF (0) v R/z - -
OFF 0
Speed ref 1 2
Speed ref 2 3
Ramp ref 1 4
Ramp ref 2 5
Encoder 1 type 415 116 0 1 Digital (1) v R/Z - -
Sinusoidal 0
Digital 1
Encoder 1 pulses 416 | Float* 600 9999 1024 v R/Z - R
Encoder 2 pulses 169 | Float* 600 9999 1024 v R/Z - R
Refresh enc 1 649 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
Refresh enc 2 652 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
ADD SPEED FUNCT
Auto capture 388 | U16 0 1 OFF (0) v R/W ID .
ON H
OFF 0 L
Enable spd adap 181 u16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Sel adap type 182 | U16 0 1 Speed (0) v R/Z - -
Speed 0
Adap reference 1
Adap reference [FF] 183 116 -32768 32767 1000 v R/W IA R/W
Adap speed 1 [%] 184 | Float 0.0 200.0 20.3 v R/W - -
Adap speed 2 [%] 185 | Float 0.0 200.0 40.7 v R/W - -
Adap joint 1 [%] 186 | Float 0.0 200.0 6.1 v R/W - -
Adap joint 2 [%] 187 | Float 0.0 200.0 6.1 v R/W - -
Adap P gain 1 [%] 188 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Adap | gain 1 [%] 189 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
Adap P gain 2 [%] 190 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Adap | gain 2 [%] 191 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
Adap P gain 3 [%] 192 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Adap | gain 3 [%] 193 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Spd threshold + [FF] 101 U16 1 32767 1000 v R/W - -
Spd threshold - [FF] 102 | U16 1 32767 1000 v R/W - -
Threshold delay [ms] 103 ] U16 0 65535 100 v R/W - -
Spd threshold 393 | U16 0 1 - R QD R
Speed exceeded 0 L
Speed not exceeded 1 H
Set error [FF] 104 | U16 1 32767 100 v R/W - -
Set delay [ms] 105 U16 0 65535 100 v R/W - -
Set speed 394 | U16 0 1 - R QD R
Speed not ref. val. 0 L
Speed = ref. val. 1 H
ADD SPEED FUNCT \ Speed zero
Speed zero level [FF] 107 | U16 1 32767 10 v R/W - -
Speed zero delay [ms] 108 | U16 0 65535 100 v R/W - -
Spd zero thr 395 | U16 0 1 - R QD R
Drive not rotating 0 L
Drive rotating 1 H
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Enab motor pot 246 | 116 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Motor pot oper - v - - -
Motor pot sign 248 116 0 1 Positive (1) R/W ID -
Positive 1
Negative 0
Motor pot reset 249 | U16 0 65535 v Z/C ID H=reset -
Motor pot up 396 | U16 0 1 No acc. (0) - R/W ID R/W
No acceleration 0 L
Acceleration 1 H
Motor pot down 397 | U16 0 1 No dec. (0) - R/W ID R/W
No deceleration 0 L
Deceleration 1 H
FUNCTIONS \ Jog function
Enable jog 244 116 0 1 Enabled (1) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Jog operation - v - - -
Jog selection 375 | U16 0 1 Spd inp. (0) v R/Z - -
Speed input 0
Ramp input 1
Jog reference [FF] 266 116 0 32767 100 v R/W 1A -
Jog + 398 | U16 0 1 No jog+ (0) - R/W ID R/W
No jog forward 0 L
Forward jog 1 H
Jog - 399 | U16 0 1 No jog- (0) - R/W ID R/W
No backward jog 0 L
Backward jog 1 H
FUNCTIONS \ Multi speed fct
Enab multi spd 153 116 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Multi speed sel 208 | U16 0 7 0 v R/W - R/W
Multi speed 1 [FF] 154 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 2 [FF] 155 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 3 [FF] 156 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 4 [FF] 157 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 5 [FF] 158 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 6 [FF] 159 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 7 [FF] 160 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Speed sel 0 400 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2° not selected 0 L
Value 2° selected 1 H
Speed sel 1 401 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2" not selected 0 L
Value 2 selected 1 H
Speed sel 2 402 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2% not selected 0 L
Value 2° selected 1 H
FUNCTIONS \ Multi ramp fct
Enab multi rmp 243 116 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Multi ramp sel 202 | U16 0 3 0 v R/W - R/W
Acc delta speed0 [FF] 659 | U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Acc delta time 0 [s] 660 | U16 0 65535 1 v R/W - -
Sacc t const 0 [ms] 665 | Float 100 3000 500 v R/W - -
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Deceleration (
Dec delta speed0 [FF] 661 | U32 0 2% 4 100 v R/W - -
Dec delta time 0 [s] 662 | U16 0 65535 1 v R/W - -
S dec t const 0 [ms] 666 | Float 100 3000 500 v R/W - -
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Acceleration 1
Acc delta speed1 [FF] 23 | U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Acc delta time 1 [s] 24 U16 0 65535 1 v R/W - -
Sacc tconst1[ms 667 | Float 100 3000 500 v R/W - -
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Deceleration 1
Dec delta speed1 [FF] 31| U32 0 2%2 4 100 v R/W - -
Dec delta time 1 [s] 32 U16 0 65535 1 v R/W - -
S dec t const 1 [ms] 668 | Float 100 3000 500 v R/W - -
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Acceleration
Acc delta speed? [FF] 25 | U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Acc delta time 2 [s] 26 U16 0 65535 1 v R/W - -
S acc t const 2 [ms] 669 | Float 100 3000 500 v R/W - -
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Deceleration
Dec delta speed? [FF] 33 | U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Dec delta time 2 [s] 34 U16 0 65535 1 v R/W - -
S dec t const 2 [ms] 670 | Float 100 3000 500 v R/W - -
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Acceleration 3
Acc delta speed3 [FF] 27 | U32 0 2%2 4 100 v R/W - -
Acc delta time 3 [s] 28 U16 0 65535 1 vV R/W - -
S acc t const 3 [ms] 671 | Float 100 3000 500 v R/W - -
FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Deceleration 3
Dec delta speed3 [FF] 35 | U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Dec delta time 3 [s] 36 U16 0 65535 1 v R/W - -
S dec t const 3 [ms] 672 | Float 100 3000 500 v R/W - -
Ramp sel 0 403 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2° not selected| 0 L
Value 2° selected| 1 H
Ramp sel 1 404 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2" not selected| 0 L
Value 2" selected| 1 H
FUNCTIONS \ Stop control
Stop mode 626 | U16 0 3 1 v R/Z - -
OFF 0
Stop & Speed 0 1
Fast stp & Spd 0 2
Fst/ stp & spd 0 3
Spd 0 trip delay [ms] 627 | U16 0 40000 0 v R/W - -
Jog stop control 630 | U16 0 1 OFF (0) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
FUNCTIONS \ Speed draw
Speed ratio 1017 116 0 32767 10000 v R/W IA R/W
Spd draw out (d) 1018 116 -32767 32767 - v R QA R
Spd draw out (% 1019] Float -200.0 +200.0 - v R - -
FUNCTIONS \ Motor setup
Mot setup sel 943 | U16 0 1 Setup 0 (0) v R/Z - R/W
Setup 0f 0
Setup 1 1
Mot setup sel 0 940 | U16 0 1 Not sel (0) - R/Z D R/W
Value 2° not sel 0 L
Value 2° sel 1 H
Copy mot setup 941 | U16 0 1 Setup 0 (0) v R/Z - -
Setup 0f 0
Setup 1 1
Mot setup state 9441 U16 0 1 0 - R QD R
Not runningj 0 L
Running| 1 H
Actual mot setup 942 | U16 0 1 Setup 0 (0) v R - R
Setup 0f 0
Setup 1 1
FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovid mot contr
Motor cont curr [%] 656 | U16 50 100 100 v R/W - -
Trip time 50% [s] 657 | U16 0 120 60 v R/W - -

Lista de parametros

Cap:3



SIEI

Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Ovid mot state 658 | U16 0 1 Not ovrl (1) - R Qb R
Overload 0 L
Not overload 1 H
FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovid drv contr
| sqrt t accum [%] 655 | U16 0 100 0 v R - R
Ovld Available 406 | U16 0 1 - - R QD R
Overload not possiblej 0 L
Overload possible 1 H
Overload 200% 1139 U16 0 1 - - R QD R
Overload not possible| 0 L
Overload possible 1 H
FUNCTIONS \ Brake unit
Enable BU 736 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
BU ovld time [s] 740 | Float 0.10 50.00 S v R/W
BU duty cycle [%] 741 U16 1 75 S v R/W - -
BU DC vlt [V] 801 u16 0 2 1 v R/W - -
230 0
400 1
460) 2
FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop enable 1083] U16 0 2 0 v R/W - -
Disabled 0
Enabled as Mstj 1
Enabled as Slv 2
PL stop t limit [%] 1082] U16 0 F 100 v R/W - -
PL stop acc [rpm/s] 1080 U32 0 99999999 100 v R/W - -
PL stop dec [rpm/s] 1081] U32 0 10000 10000 v R/W - -
PL stop vdc ref [V] 1084| U16 0 800 646 v R/W - -
PL time-out [s] 1087] U16 0 65535 10 v R/W - -
PL stop P Gain [%] 1086 Float 0.00 100.00 5.00 v R/W - -
PL stop | Gain [%] 1085] Float 0.00 100.00 0.30 v R/W - -
PL stop active 1088| U16 0 1 Not active (0) v R - R
Not active) 0
Active 1
PL active limit [%] 1089] U16 - - - v R - -
PL next active 1090 U16 0 1 Not active (0) v R - R
Not active) 0
Active 1
PL next factor 1091 116 0 32767 10000 v R - R
PL time-out sig 1093| U16 0 1 Not active (0) v R - R
Not active] 0
Active) 1
PL time-out ack 10941 U16 0 1 Not acknowledged v R/W - R/W
Not acknowledged (0) 0
Acknowledged 1
PL mains status 1092] U16 0 1 Not ok (0) v R/W - R/W
Not ok 0
0K 1
FUNCTIONS \ VDC control f
VDC Ctrl P Gain [%] 0.00 100 10 v R/W - -
VDC Ctrl | Gain [%] 0.00 100 10 v R/W - -
SPEC FUNCTIONS \ Test generator
Gen access 58 | U16 0 4 Not conn. (0) v R/Z - -
Not connected 0
F current re 1
T current rei 2
Flux re 3
Ramp ref] 4
Gen frequency [Hz] 59 | Float 0.1 62.5 1.0 v R/W - -
Gen amplitude [%] 60 Float 0.00 200.00 0.00 v R/W - -
Gen offset [%] 61 Float -200.00 200.00 0.00 v R/W - -
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No |Format min max iy BUS/ PDC
Opt2-M
Enable rr adap 435 U16 0 1 Disabled (0) v R/W -
Enabled 1
Disabled 0
Save parameters 256 | U16 0 65535 v C -
Load default 258 | U16 0 65535 v Z/C -
Life time [h.min] 235 | Float 0.00 65535.00 v R -
Failure register - v R -
Failure text 327 | Text - R - -
Failure hour 328 | U16 0 65535 - R - -
Failure min 329 | U16 0 59 - R - -
Failure code 471 U16 0 65535 - R - -
No failure] 0000h
Overcurrent] 2300h
Overvoltagej 3210h
Undervoltage 3220h
Heatsink sensor 4210h
Heatsink of 4211h
Regulation o 4212h
Module overtemp 4213h
Intake air o 4214h
Overtemp motor 4310h
Failure supplyj 5100h
Curr fbk loss 5210h
Output stages 5410h
DSP erro] 6110h
Interrupt error} 6120h
BU overload 7110h
Speed fbk loss| 7301h
Opt2 7400h
Hw Opt 1failure 7510h
Bus loss| 8110h
External faultf 9000h
Enable seq erm 9009h
Pointer 330 | U16 1 10 10 - R/W - -
Failure reset 262 | U16 65535 v Z/C ID W
H=reset
Failure reg del 263 0 65535 v C -

SPEC FUNCTIONS \ DCbraking |

DC braking mode 904 | U16 0 1 0 v R/Z -
Enabled 1
Disabled 0
Brk time @ stop [ms] 905 | U16 0 30000 1000 v R/W -
DC braking curr [%] 717 | U16 0 100 50 v R/W -
DC braking delay [ms] 716 | U16 0 65535 500 v R/W -

SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1

Source 484 | U16 0 65535 0 v R/W -
Destination 485 [ U16 0 65535 0 v R/W -
Mul.Gain 486 | Float -10000 10000 1 v R/W -
Div.Gain 487 | Float -10000 10000 1 v R/W -
Input max 488 | Float 2% 2% 4 0 v R/W -
Input min 489 | Float 2% 2% 4 0 v R/W -
Input offset 490 | Float 2% 2% 4 0 % R/W -
Output offset 491 | Float 2% 2% 4 0 % R/W -
Input absolute 492 | U16 0 1 OFF (0) v R/W -

ON 1

OFF 0
Source 553 | U16 0 65535 0 v R/W - -
Destination 554 | U16 0 65535 0 v R/W -
Mul.Gain 555 | Float -10000 10000 1 v R/W -
Div.Gain 556 | Float -10000 10000 1 v R/W -
Input max 557 | Float 2% 2% 4 0 v R/W -
Input min 558 | Float 2% 2% 4 0 v R/W -
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No{Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Input offset 559 | Float 28 2% 4 0 v R/W - -
Output offset 560 | Float 2% 2% 4 0 v R/W - -
Input absolute 561 | U16 0 1 OFF (0) v R/W - -
ON 1
OFH 0

Pad 0 503 116 -32768 32767 0 v R/W IA, QA R/W
Pad 1 504 116 -32768 32767 0 v R/W IA, QA R/W
Pad 2 505 116 -32768 32767 0 v R/W IA R/W
Pad 3 506 | 116 -32768 32767 0 v R/W IA R/W
Pad 4 507 116 -32768 32767 0 v R/W QA R/W
Pad 5 508 116 -32768 32767 0 v R/W QA R/W
Pad 6 509 116 -32768 32767 0 v R/W QA R/W
Pad 7 510 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 8 511 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 9 512 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 10 513 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 11 514 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 12 515 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 13 516 | 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 14 517 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 15 518 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Bitword Pad A 519 | U16 0 65535 0 v R/W ID*, QD* | R/W
Pad A Bit 0 520 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 1 521 U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 2 522 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 3 523 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 4 524 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 5 525 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 6 526 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 7 527 U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 8 528 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 9 529 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 10 530 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 11 531 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 12 532 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 13 533 ] U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 14 534 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 15 535 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Bitword Pad B 536 | U16 0 65535 0 v R/W QD* R/W
Pad B Bit 0 537 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 1 538 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 2 539 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 3 540 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 4 541 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 5 542 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 6 543 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 7 5441 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 8 545 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 9 546 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 10 547 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 11 548 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 12 549 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 13 550 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 14 551 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 15 552 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
SBI enable 1293 U16 0 1 0 R/W - -

Disabled 0

Enabled 1
Menu Accessible only with optional Field bus card

OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs

Pdcin 0 1095] U16 0 65535 0 v R/W - -

E
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Pdcin 1 1096 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc in 2 1097 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdcin 3 1098| U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc in 4 1099 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc in 5 1100 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 0 1101 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 1 1102 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 2 1103| U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 3 1104 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 4 1105 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 5 1106 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 0 1107| U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 1 1108| U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 2 1109 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 3 1110 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 4 1111 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 5 1112 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 6 1113 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 7 1114]  U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 8 1115 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 9 1116] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 10 1117 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 11 1118] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 12 1119 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 13 1120 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 14 1121] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 15 1122| U16 0 65535 0 v R/W - -
OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 0 1123] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 1 1124] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 2 1125] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 3 1126] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 4 1127] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 5 1128] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 6 1129] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 7 1130] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 8 1131] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 9 1132] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 10 1133] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 11 1134] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 12 1135| U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 13 1136] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 14 1137] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 15 1138] U16 0 65535 0 v R/W - -
OPTIONS \ Option 2

Menu Accessible only with optional DGF card (See DGF card user manual)
Enable OPT2 4251 U16 0 1 Disabled (0) v R/Z

Enabled 1

Disabled 0

OPTIONS \ PID

Enable PI PID 769 u16 0 1 Disabled (0) v

Enabled 1

Disabled 0
Enable PD PID 770 U16 0 1 Disabled (0) v R/W D R/W

OPTIONS \ PID \ PID source

PID source U16 0 65535
PID source gain 787 | Float -100.000 100.000
Feed-fwd PID 758 116 -10000 10000

Lista de parametros
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
OPTIONS \ PID \ PID references
PID error 759 116 -10000 10000 0 v R - R
PID feed-back 763 116 -10000 10000 0 v R/W IA R/W
PID offs. Sel 762 | U16 0 1 Offset 0 (0) v R/W D R/W
Offest 0 0
Offset 1 1
PID offset 0 760 116 -10000 10000 0 v R/W IA R/W
PID offset 1 761 116 -10000 10000 0 v R/W - -
PID acc time [s] 1046] Float 0.0 900.0 0.0 v R/W - -
PID dec time [s] 1047| Float 0.0 900.0 0.0 v R/W - -
PID clamp 757 116 0 10000 10000 v R/W - -
OPTIONS \ PID \ PI controls
PI P gain PID % 765 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Pl | gain PID % 764 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Pl steady thr 695 116 0 10000 0 v R/W - -
Pl steady delay [ms] 731 U16 0 60000 0 v R/W - -
P init gain PID % 793 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
| init gain PID % 734 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Pl central v sel 779 U16 0 3 1 v R/W ID R/W
PI central v1 776 | Float P785 P784 1.00 v R/W - -
Pl central v2 777 | Float P785 P784 1.00 v R/W - -
Pl central v3 778 | Float P785 P784 1.00 v R/W 1A -
Pl top lim 784 | Float P785 10.00 10.00 v R/W - -
Pl bottom lim 785 | Float -10.00 P784 0 v R/W - -
Pl integr freeze 783 | U16 0 1 0 v R/W ID R/W
ON 1
OFF 0
- oemws\D |
Pl output PID 771 116 0 1000 x 1000 v R - R
P784
Real FF PID 418 116 -10000 10000 0 v R - R
OPTIONS \PID\PDcontrols |
PD P gain 1 PID [%] 768 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PD D gain 1 PID [%] 766 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
PD P gain 2 PID [%] 788 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PD D gain 2 PID [%] 789 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
PD P gain 3 PID [%] 790 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PD D gain 3 PID[%] 791 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
PD D filter PID [ms] 767 | U16 0 1000 0 v R/W - -
OPTIONS \ PID
PD output PID 421 116 -10000 10000 0 v R - R
PID out sign PID 772 | U16 0 1 1 v R/W - -
Positive 0
Bipolar 1
PID output 774 116 -10000 10000 0 v R QA R
OPTIONS\PID\PIDtarget |
PID target 782 | U16 0 65535 0 v R/W - -
PID out scale 773 | Float -100.000 100.000 1.000 v R/W - -
OPTIONS \ PID \ Diameter calc
Diameter calc 794 | U16 0 1 0 v Z/R D R/W
Enabled 1
Disabled 0
Positioning spd [rpm] 795 116 -100 100 0 v R/W - -
Max deviation 796 116 -10000 10000 8000 v R/W - -
Gear box ratio 797 | Float 0.001 1.000 1.000 v R/W - -
Dancer constant [mm] 798 | U16 1 10000 1 v R/W - -
Minimum diameter [cm 799 U16 1 2000 1 v R/W - -
OPTIONS \ PID
Pl central vs0 780 | U16 0 1 1 R/W ID R/W
Pl central vs1 781 U16 0 1 0 - R/W ID R/W
Diameter calc st 800 | U16 0 1 0 - R QD R

E
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
UL L R min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Malfunction code 57 u16 0 65535 v R - R
No failure| 0000h
Overcurrent] 2300h
Overvoltage] 3210h
Undervoltage 3220h
Heatsink sensor 4210h
Heatsink o 4211h
Regulation 0 4212h
Module overtemp 4213h
Intake air o 4214h
Overtemp moton] 4310h
Failure supply} 5100h
Curr fbk loss 5210h
Output stages| 5410h
DSP erron] 6110h
Interrupt erron] 6120h
BU overload 7110h
Speed fbk loss| 7301h
Opt2 7400h
Hw opt 1 failure 7510h
Bus loss 8110h
External fault 9000h
Enable seq er 9009h
Control Word 55 U16 0 65535 0 v R/W - R/W
Status word 56 U16 0 65535 - v R - R
Speed input var [FF] 44 116 -2 x P45 +2 X P45 0 v R/W IA, QA
(Ramp ref 1)
Speed ref var [FF] 115 116 -32768 32767 v R - R
(Speed ref)
Act speed value [FF] 119 116 -32768 32767 v R - R
Actual spd
DRIVECOM \ Speed amount
Speed min amount [FF] U32 0 221 0 v R/Z -
Speed max amount [FF U32 0 2°2 1 5000 v R/Z - -
DRIVECOM \ Speed min/max
Speed min pos [FF] 5 U32 0 224 0 v R/Z - -
Speed max pos [FF] 3 U32 0 2% 1 5000 v R/Z - -
Speed min neg [FF] 6 U32 0 221 0 v R/Z - -
Speed max neg [FF 4 U32 0 2% 1 5000 v
DRIVECOM \ Acceleration
Acc delta speed [FF] 21 U32 0 2% 1 100 v R/W
Acc delta time [s 22 U16 0 65535 1 v R/W - -
DRIVECOM \ Deceleration
Dec delta speed [FF] 29 | U32 0 221 100 v R/W - -
Dec delta time [s 30 U16 0 65535 1 v R/W - -
DRIVECOM \ Quick stop
QStp opt code 713 16 -2 -1 Ramp stop (1) v R/Z -
Ramp stop| 1
DC braking curr 2
QStp delta speed [FF] 37 | U32 0 224 1000 v R/W - -
QStp delta time [s 38 U16 0 65535 1 v R/W - -
DRIVECOM \ Face value fact
Face value num 54 116 1 32767 1 v R/Z - R
Face value den 53 116 1 32767 1 v R/Z - R
DRIVECOM \ Dimension fact
Dim factor num 50 | [32*** 1 65535 1 v R/Z - R
Dim factor den 51 | 132*** 1 2% 1 1 v R/Z - R
Dim factor text 52 | Text rim v R/Z - -
Speed base value [FF] 45 | U32*** 1 16383 1500 v R/Z - R
Speed input perc [%] 46 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Percent ref var [%] 116 116 -32768 32767 0 v R - R
Act percentage [% 120 116 -32768 32767 0 v R - R
Password 2 86 Service v W - -
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No. |Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Speed min amount [FF] 1 U32 0 2°2 4 0 v R/Z -
Speed max amount [FF] 2 U32 0 224 5000 v R/Z - -
Speed max pos [FF] 3 U32 0 224 5000 v R/Z - -
Speed max neg [FF] 4 U32 0 2°2 4 5000 v R/Z - -
Speed min pos [FF] 5 U32 0 2% 1 0 v R/Z - -
Speed min neg [FF] 6 [ U32 0 2%2.1 0 v R/Z - -
T current lim [%] 7 U16 0 F S v R/W IA R/W
T current lim + [%] 8 U16 0 F S v R/W IA R/W
T current lim - [%] 9 U16 0 F S v R/W IA R/W
In use Teur lim+ [%] 10 | U16 0 F v R - R
In use Teur lim- [%] 11 U16 0 F v R - R
Current lim red [%] 13 U16 0 F 100 v R/W - R/W
S shape t const [ms] 19 Float 100 3000 500 v R/W - -
Ramp shape 18 U16 0 1 Linear (0) v R/Z - -
Linean| 0
S-Shaped 1
Ramp +/- delay [ms] 20 U16 0 65535 100 v R/W -
Acc delta speed [FF] 21 | Uu32 0 221 100 v R/W - -
Acc delta time [s] 22 U16 0 65535 1 v R/W - -
Acc delta time [s] 22 U16 0 65535 1 v R/W - -
Acc delta speed1 [FF] 23 | U32 0 2%21 100 v R/W - -
Acc delta time 1 [s] 24 U16 0 65535 1 v R/W - -
Acc delta speed? [FF] 25 | U32 0 224 100 v R/W - -
Acc delta time 2 [s] 26 U16 0 65535 1 v R/W - -
Acc delta speed3 [FF] 27 U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Acc delta time 3 [s] 28 U16 0 65535 1 v R/W - -
Dec delta speed [FF] 29 | U32 0 224 100 v R/W - -
Dec delta time [s] 30 U16 0 65535 1 v R/W - -
Dec delta speed1 [FF] 31 U32 0 2% 4 100 v R/W - -
Dec delta time 1 [s] 32 U16 0 65535 1 v R/W - -
Dec delta speed? [FF] 33 | U32 0 2% 1 100 v R/W - -
Dec delta time 2 [s] 34 U16 0 65535 1 v R/W - -
Dec delta speed3 [FF] 35 | U32 0 221 100 v R/W - -
Dec delta time 3 [s] 36 U16 0 65535 1 v R/W - -
QStp delta speed [FF] 37 U32 0 2%21 1000 v R/W - -
QStp delta time [s] 38 U16 0 65535 1 v R/W - -
T current ref 1 [%] 39 116 F F 0 v R/W IA, QA R/W
T current ref 2 [%] 40 116 F F 0 v R/W IA, QA R/W
T current ref [%] 41 116 -500 500 - v R QA R
Speed ref 1 [FF] 42 116 -2 X P45 +2 x P45 0 v R/W 1A, QA R/W
Speed ref 2 [FF] 43 116 -2 X P45 +2 X P45 0 v R/W IA, QA R/W
Ramp ref 1 [FF] 44 116 -2x P45 +2x P45 0 v R/W IA, QA R/W
(Speed input var)
Speed base value [FF] 45 | U32*** 1 16383 1500 v R/Z - R
Speed input perc [%] 46 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Ramp ref 1 (%) 47 Float -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -
Ramp ref 2 [FF] 48 116 -2 X P45 +2 x P45 0 v R/W 1A, QA R/W
Ramp ref 2 (%) 49 | Float -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -
Dim factor num 50 [ 132*** 1 65535 1 v R/Z - R
Dim factor den 51 | 132%** 1 2% 1 1 v R/Z - R
Dim factor text 52 | Text rpm v R/Z - -
Face value den 53 116 1 32767 1 v R/Z - R
Face value num 54 116 1 32767 1 v R/Z - R
Control Word 55 U16 0 65535 0 v R/W - R/W
Status word 56 | U16 0 65535 - v R - R
Malfunction code 57 u16 0 65535 v R - -
No failure 0000h
Overcurrent| 2300h
Overvoltage] 3210h
Undervoltage 3220h
Heatsink sensorf 4210h
Heatsink off 4211h
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Regulation of} 4212h
Module overtemp 4213h
Intake air of] 4214h
Overtemp moto 4310h
Failure supply, 5100h
Curr fbk loss| 5210h
Output stages| 5410h
DSP errof 6110h
Interrupt erro 6120h
BU overload 7110h
Speed fbk loss 7301h
Opt2, 7400h
Hw opt 1 failure] 7510h
Bus loss 8110h
External fault] 9000h
Enable seq er 9009h
Gen access 58 U16 0 4 Not conn. (0) v R/Z - -
Not connected 0
F current re 1
T current re 2
Flux re 3
Ramp ref 4
Gen frequency [Hz] 59 Float 0.1 62.5 1.0 v R/W - -
Gen amplitude [%] 60 Float 0.00 200.00 0.00 v R/W - -
Gen offset [%] 61 Float -200.00 200.00 0.00 v R/W - -
Scale output 1 62 Float -10.000 10.000 1.000 v R/W - -
Scale output 2 63 Float -10.000 10.000 1.000 v R/W - -
Scale output 3 64 Float -10.000 10.000 1.000 v R/W - -
Scale output 4 65 Float -10.000 10.000 1.000 v R/W - -
Select output 1 66 u16 0 88 Actual speed (8) v R/Z - -
OFF 0
Speed ref 1 1
Speed ref 2 2
Ramp ref 1 3
Ramp ref 2 4
Ramp ref 5
Speed ref 6
Ramp output 7
Actual spd (rpm) 8
T current ref 1 9
T current ref 24 10
T current retr] 11
F currentre 12
Flux current 13
Torque current 14
Speed reg out 15
Motor currenf 16
Current U 17
Current V] 18
Current 19
Output voltage) 20
Voltage U 21
Voltage V| 22
DC link voltage] 23
Analog input 1 24
Analog input 2 25
Analog input 3 26
Flux 27
Active powe 28
Torque 29
Rr adap outpuf] 30
Pad 0 31
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Pad 1 32
Pad 4 33
Pad 5 34
Flux reference; 35
Pad 6 38
PID outpu 39
Feed fwd powe 78
Out vt level 79
Flux level 80
Fact spd (rpm) 81
F T curr (%) 82
Spd draw out 84
PL next facton] 87
PL active limif 88
Select output 2 67 U16 0 88 T current (14) v R/Z - -
(Select like output 1)
Select output 3 68 U16 0 88 Current U (17) v R/Z - -
(Select like output 1),
Select output 4 69 u16 0 88 Motor current (16) v R/Z - -
(Select like output 1),
Select input 1 70 u16 0 28 Ramp ref 1 (4) v R/Z - -
OFF 0
Jog reference 1
Speed ref 1 2
Speed ref 2 3
Ramp ref 1 4
Ramp ref 2 5
T current ref 1 6
T current ref 2 7
Adap referencej 8
T current limj 9
T current lim + 10
T current lim - 11
Pad 0 12
Pad 1 13
Pad 2 14
Pad 3 15
Load comp 19
PID offset 0 21
Pl central v3 22
PID feed-back 23
V/f flux level 24
Flux level 25
Out vt level 26
Speed ratio 28
Input 1 type 71 U16 0 2 +10V (0) v R/Z - -
-10V... + 10 V] 0
0..20mA, 0...10 1
4...20 mA| 2
Scale input 1 72 Float -10000 10.000 1.000 v R/W - -
Tune value inp 1 73 Float 0.1 10.000 1.000 v R/W - -
Offset input 1 74 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Select input 2 75 U16 0 28 OFF (0) v R/Z - -
(Select like Input 1)
Input 2 type 76 U16 0 2 + 10V (0) v R/Z - -
-10V ... + 10 V] 0
0..20mA, 0...10 1
4...20 mA| 2
Scale input 2 77 Float -10000 10.000 1.000 v R/W - -
Tune value inp 2 78 Float 0.1 10.000 1.000 v R/W - -
Offset input 2 79 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Select input 3 80 U16 0 28 OFF (0) v R/Z - -

(Select like Input 1),
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No |Format min max B BUS/ PDC
Opt2-M

Input 3 type 81 U16 0 2 + 10V (0) v R/Z - -

-10V... + 10V} 0

0..20 mA, 0...10 1

4..20 mA| 2
Scale input 3 82 Float -10000 10.000 1.000 v R/W - -
Tune value inp 3 83 Float 0.1 10.000 1.000 v R/W - -
Offset input 3 84 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Pword 1 : 85 132 00000 99999 Disabled (0) v W - -

Enabled 1

Disabled 0
Password 2 86 | Service v W - -
Speed P [%] 87 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Speed P [%] 87 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Speed | [%] 88 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Speed | [%] 88 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Current P [%] 89 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Current | [%] 90 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Flux P [%] 91 | Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Flux | [%] 92 Float 0.00 100.00 S v R/W - -
Speed P base [A/rpm] 93 Float 0.001 99.999 S v R/Z - -
Speed | base[A/rpmx ms] 94 Float 0.001 99.999 S v R/Z - -
Current P base [V/A] 95 Float 0.1 99999.9 S v R/Z - -
Current | base [V/Axms] 96 Float 0.1 9999.9 S v R/Z - -
Flux P base [A/Vs] 97 Float 0.1 9999.9 S v R/Z - -
Flux I base [A/Vsxms] 98 Float 0.01 999.99 S v R/Z - -
Speed P in use [%] 99 Float 0.00 100.00 S v R - -
Speed | in use [%] 100 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Spd threshold + [FF] 101 U16 1 32767 1000 v R/W - -
Spd threshold - [FF] 102 | U16 1 32767 1000 v R/W - -
Threshold delay [ms] 103 | U16 0 65535 100 v R/W - -
Set error [FF] 104 | U16 1 32767 100 v R/W - -
Set delay [ms] 105 | U16 0 65535 100 v R/W - -
Ref 0 level [FF] 106 | U16 1 32767 10 v R/W - -
Speed zero level [FF] 107 | U16 1 32767 10 v R/W - -
Speed zero delay [ms] 108 | U16 0 65535 100 v R/W - -
Ramp ref (d) [FF] 109 116 -32768 32767 - v R - R
Ramp ref (rpm) 110 116 -32768 32767 - v R QA R
Ramp ref (%) 111 | Float -200.0 + 200.0 - v R - -
Ramp output (d) [FF] 112 116 -32768 32767 - v R - R
Ramp outp (rpm) 113 116 -32768 32767 - v R QA R
Ramp output (%) 114 | Float -200.0 + 200.0 - v R - -
Speed ref (d) [FF] 115 116 -32768 32767 - v R - R

(Speed ref var)
Percent ref var [%] 116 116 -32768 32767 0 v R - R
Speed ref (%) 117 | Float -200.0 + 200.0 - v R - -
Speed ref [rpm] 118 116 -32768 32767 - v R QA R
Actual spd (d) [FF] 119 116 -32768 32767 - v R - R
(Act spd value)

Act percentage [%] 120 116 -32768 32767 0 v R - R
Actual spd (%) 121 | Float -200.0 + 200.0 - v R - -
Actual spd (rpm) 122 116 -8192 8192 - v R QA R
Enable spd=01 123 | U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -

Enabled 1

Disabled 0
Enable spd=0 R 1241 U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -

Enabled 1

Disabled 0
Enable spd=0P 125 U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -

Enabled 1

Disabled 0
Spd=0 P gain [%] 126 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No{Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Digital input 1 1371 U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
OFF 0
Motor pot reset] 1
Motor pot up 2
Motor pot down 3
Motor pot sign + 4
Motor pot sign - 5
Jog + 6
Jog - 7
Failure reset 8
Torque reduct 9
Ramp out = 0 10
Rampin =10 11
Freeze ramp 12
Lock speed reg 13
Lock speed | 14
Auto capture 15
Input 1 sign + 16
Input 1 sign - 17
Input 2 sign + 18
Input 2 sign - 19
Input 3 sign + 20
Input 3 sign — 21
Zero torque 22
Speed sel 0 23
Speed sel 1 24
Speed sel 2 25
Ramp sel 0 26
Ramp sel 1 27
Speed fbk sel 28
PAD A bit 0 32
PAD A bit 1 33
PAD A bit 2 34
PAD A bit 3 35
PAD A bit 4 36
PAD A bit 5 37
PAD A bit 6 38
PAD A bit 7 39
Fwd sign 44
Rev sign 45
Anin 1 target 46
Anin 2 target 47
An in 3 target 48
Enable droop 49
Quick stop 51
Enable PI PID 52
Enable PD PID 53
Plint freeze PID 54
PID offs. sel 55
Pl central v sO 56
Pl central v s1 57
Diameter calc 58
Lock zero pos 59
Lock save eng 60
Mot setup sel 0 62
PL mains status 66
PL time-out ack 67
Digital input 2 138 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 3 139 | U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Digital input 4 140 U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 5 141 u16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 6 1421 U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 7 1431 U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital input 8 1441 U16 0 67 OFF (0) v R/Z - -
(Select like input 1)
Digital output 1 145 u16 0 63 Ramp + (8) v R/Z - -
OFF 0
Speed zero thr 1
Spd threshold 2
Set speed 3
Curr limit state 4
Drive ready 5
Overld available 6
Ramp + 8
Ramp - 9
Speed limited 10
Undervoltage 11
Overvoltage 12
Heatsink sensor 13
Overcurrent 14
Overtemp moto 15
External fault 16
Failure supply 17
Pad A bit 18
Pad B bit 19
Virt dig input 20
Speed fbk loss 25
Bus loss 26
Output stages 27
Hw opt 1 failure 28
Opt 2 failure 29
Encoder 1 state 30
Encoder 2 state 31
Ovld mot state 32
Enable seq err| 35
BU overload 36
Diameter calc st 38
Mot setup state 46
Input 1 cp match 49
Overload 200% 51
PL stop active 52
PL next active 53
PL time-out sig 54
Regulation ot 55
Module overtemp. 56
Heatsink ot 57
Intake air ot 62
Heatsink tmp thr 63
Digital output 2 146 | U16 0 63 Ramp - (9) v R/Z -
(Select like output 1)
Digital output 3 147 | U16 0 63 Spd threshold (2) v R/Z -
(Select like output 1)
Digital output 4 148 | U16 0 63 Overld available (6) | v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 5 149 | U16 0 63 Curr limit state (4) v R/Z - -

(Select like output 1)
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No{Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Digital output 6 150 | U16 0 63 Over-voltage (12) v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 7 151 u16 0 63 Under-voltage (11) v R/Z - -
(Select like output 1)
Digital output 8 152 | U16 0 63 Over-current (14) v R/Z - -
(Select like output 1)
Enab multi spd 153 116 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Multi speed 1 [FF] 154 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 2 [FF] 155 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 3 [FF] 156 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 4 [FF] 157 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 5 [FF] 158 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 6 [FF] 159 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Multi speed 7 [FF] 160 116 -32768 32767 0 v R/W - -
Nominal voltage [V] 161 | Float 1 999 400 v R/Z - -
Nominal speed [rpm] 162 | Float** 1 99999 S v R/Z - -
Nom frequency [Hz] 163 | Float 1 999 50 v R/Z - -
Nominal current [A] 164 | Float 0.10 999.00 S v R/Z - -
Magnetizing cur [A] 165 | Float 0.10 999.00 S v R/W - -
Rotor resistance [Ohm] 166 | Float 0.0001 S S v R/W - -
Base voltage [V] 167 | Float 1 999 400 v R/Z - -
Base frequency [Hz] 168 | Float 1 999 50 v R/Z - -
Encoder 2 pulses 169 | Float* 600 9999 1024 v R/Z - R
P1 flux model 176 | Float 0.00 1.00 S v R/W - -
Full load curr [A] 179 | Float 0.10 999.00 S v R/Z - -
Enable spd adap 181 u16 0 1 Disabled (0) v R/z - -
Enabled 1
Disabled 0
Sel adap type 182 | U16 0 1 Speed (0) v R/Z - -
Speed 0
Adap reference 1
Adap reference [FF] 183 116 -32768 32767 1000 v R/W 1A R/W
Adap speed 1 [%] 184 | Float 0.0 200.0 20.3 v R/W - -
Adap speed 2 [%] 185 | Float 0.0 200.0 40.7 v R/W - -
Adap joint 1 [%] 186 | Float 0.0 200.0 6.1 v R/W - -
Adap joint 2 [%] 187 | Float 0.0 200.0 6.1 v R/W - -
Adap P gain 1 [%] 188 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Adap | gain 1 [%] 189 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
Adap P gain 2 [%] 190 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Adap | gain 2 [%] 191 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
Adap P gain 3 [%] 192 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Adap | gain 3 [%] 193 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
Multi ramp sel 202 | U16 0 3 0 v R/W - R/W
Multi speed sel 208 | U16 0 7 0 v R/W - R/W
Latch 210 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFH 0
OK relay open 211 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
DC link voltage [V] 227 | U16 0 999 - v R QA -
Active power [%] 229 | Float** -500 500 - v R QA R
Torque [%] 230 | Float -500 500 - v R QA -
Motor current [A] 231 | Float 0.00 S - v R QA -
Qutput voltage [V] 233 | Float** 0 500 - v R QA R
Flux [%] 234 | Float* 0.00 100.00 - v R QA R
Flux 234 | Float* 0.00 100.00 - v R QA R
Life time [h.min] 235 | Float 0.00 65535.00 v R - -
Speed reg output [% ] 236 116 - - - v R QA R
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Switching freq 240 U16 S S S v R/Z - -
4 KHz 0
8 KHz 1
16 KHz 2
2 KHzZ 3
Enable spd reg 242 116 0 1 Enabled (1) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Enab multi rmp 243 116 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Enable jog 244 116 0 1 Enabled (1) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Enable ramp 245 116 0 1 Enabled (1) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Enab motor pot 246 116 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Motor pot sign 248 16 0 1 Positive (1) R/W D -
Positive 1
Negative 0
Motor pot reset 249 | U16 0 65535 v Z/C ID H=reset -
Load motor par 251 U16 0 1 Std400V (0) v Z - -
Std for 400V 0
Std for 460 1
Main commands 252 | U16 0 1 Terminals (0) v R/z - -
Terminals 0
Digital 1
Control mode 253 | U16 0 1 Local (0) v R/Z - -
Local 0
Bus 1
Save parameters 256 | U16 0 65535 v C - -
Load default 258 | U16 0 65535 v 7/C - -
Auto tune inp 1 259 | U16 0 65535 - v C - -
Auto tune| 1
Auto tune inp 2 260 | U16 0 65535 - v C - -
Auto tune| 1
Auto tune inp 3 261 u16 0 65535 - v C - -
Auto tune| 1
Failure reset 262 | U16 0 65535 v Z/C D -
H=reset
Failure reg del 263 | U16 0 65535 v C - -
Jog reference [FF] 266 116 0 32767 100 v R/W 1A -
Current norm 267 | Float 0.00 9999.99 S - R - -
Forward sign 293 | U16 0 1 not sel (0) - R/W D R/W
FWD selected| 1 H
FWD not selected 0 L
Reverse sign 294 | U16 0 1 not sel (0) - R/W ID R/W
REV selected| 1 H
REV not selected 0 L
Anin 1 target 295 | U16 0 1 Assign. (0) v R/W D R/W
Assigned 0 L
Not assigned 1 H
Anin 2 target 296 | U16 0 1 Assign.(0) v R/W D R/W
Assigned, 0 L
Not assigned, 1 H
Anin 3 target 297 | U16 0 1 Assign. (0) v R/W D R/W
Assigned 0 L
Not assigned 1 H
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Drive type (AVy) 300 | U16 - - 18 - R - R
Flt 100 mf 303 116 0 32767 S - R - R
Enable drive 314 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W 12 R/W
Enabled 1 H
Disabled 0 L
Start/Stop 315 | U16 0 1 Stop (0) v R/W 13 R/W
Star 1 H
Stop) 0 L
Fast stop 316 | U16 0 1 No fast stop (1) = R/W 14 R/W
Fast Stop| 0 L
No Fast Stop, 1 H
Device address 319 | U16 0 127 0 v R/Z - -
Regulation mode 321 U16 0 3 V/f control (3) v R/Z - -
Sensorless vect 0
Self-tuning 1
Field oriented 2
V//f control 3
Lock speed reg 322 | U16 0 1 OFF (0) v R/W D R/W
ON 1 L
OFF 0 H
Ser protocol sel 323 U16 0 2 0 v R/W - -
Slink3 0
Modbus-RTU 1
J Bus| 2
Output frequency [Hz] 324 | Float 0.0 500.0 - v R - -
Ser baudrate sel 326 | U16 0 4 1 v R/W - -
19200, 0
19600, 1
4800 2
2400 3
1200 4
Failure text 327 | Text - R - -
Failure hour 328 | U16 0 65535 - R - -
Failure min 329 | U16 0 59 - R - -
Pointer 330 | U16 1 10 10 - R/W = =
Software version 331 Text - - v R - -
Ambient temp [°C] 332 | U6 1 40°C (1) v R/Z - -
50°C (122°F) 0
40°C (104°F) 1
Mains voltage 333 | U16 0 2 400V (1) v R/Z - -
230 0
400 1
460 2
Rated drive curr 3341 U16 0 16 S - R - R
7.5 0
12.6) 1
17.7) 2
24.8 8
33 4
47, 5
63} 6
79 7
93 8
114 9
142 10
185 11
210 12
250) 13
324 14
485 15
580 16
2.4 17

E

Lista de parametros




AVy -HE

Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- (Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
4 18
5.6 19
9.6 20
Quick stop 343 | U16 0 1 No quick stop (1) - R/W ID R/W
Quick stopl 0 L
No Quick stop| 1 H
Rated drive curr 3341 U16 0 16 S - R - R
7.5 0
12.6 1
17.7 2
24.8 3
33 4
47 5
63 6
79 7
93 8
114 9
142 10
185 11
210) 12
250) 13
324 14
485 15
580) 16
2.4 17
4 18
5.6 19
9.6 20
Torque reduct 342 | U16 0 1 Not act. (0) v R/W D R/W
Not actived 0 L
actived 1 H
Ramp out = 0 3441 U16 0 1 Not act. (1) v R/W D R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Rampin =0 345 | U16 0 1 Not act. (1) v R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Ramp + 346 | U16 0 1 - - R Qb R
Acc. clockwise + 1 H
Dec. counter-clockwise]
Other states| 0 L
Ramp - 347 | U16 0 1 - - R QD R
Acc. counter-clockwise +
) 1 H
Dec. clockwisgj
Other states| 0 L
Lock speed | 348 | U16 0 1 Not act. (1) v R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Curr limit state 3491 U16 0 1 - R QD R
Curr. limit not reached 0 L
Curr. limit reached 1 H
Torque current 350 | Float S S - R QA -
Flux current 351 Float S S - R QA -
F current ref 352 | Float § S - R QA -
Zero torque 353 | U16 0 1 Not Act. (1) v R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Activity 3541 U16 1 5 Disable drive (2) v R/z -
Warning 1
Disable drive] 2
Quick stop| 3
Normal stop 4
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No{Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Curr lim stop 5
Latch 355 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 356 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Latch 357 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 358 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Restart time [ms] 359 | U16 0 65535 1000 v R/W - -
N of attempts 360 | U16 0 100 1 v R/W - -
Latch 361 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 362 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Latch 363 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 364 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 365 | U16 1 5 Disable drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drivej 2
Quick stopl 3
Normal stopj 4
Curr lim stop 5
Latch 366 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 367 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Activity 368 | U16 1 5 Disable drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drivej 2
Quick stopl 3
Normal stopj 4
Curr lim stop 5
Latch 369 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 370 | 16 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Cos phi 371 | Float 0.1 0.99 S v R/Z - -
Speed limited 372 | U16 0 1 - R QD R
Speed not limited 0 L
Speed limited 1 H
Freeze ramp 373 | U6 0 1 Not act. (1) v R/W ID R/W
Actived 0 L
Not Actived 1 H
Jog selection 375 U16 0 1 Spd inp. (0) v R/Z - -
Speed input 0
Ramp input 1
Speed ref 1 (%) 378 | Float -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -

Caps3
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Speed Ref 2 (%) 379 | Float -200.0 +200.0 0.0 v R/W - -
Drive ready 380 | U16 0 1 - - R QD R
Drive ready 1 H
Drive not ready] 0 L
Activity 386 | U16 1 5 Disabled drive (2) v R/Z - -
Warning| 1
Disable drivej 2
Quick stopl 3
Normal stop| 4
Curr lim stop 5
OK relay open 387 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Auto capture 388 | U16 0 1 OFF (0) v R/W ID -
ON 1 H
OFF 0 L
Input 1 sign 389 | U16 0 1 Positive (1) v R/W - R/W
Positive 1
Negativej 0
Input 2 sign 3901 U16 0 1 Positive (1) v R/W - R/W
Positive 1
Negative 0
Input 3 sign 391 | U16 0 1 Positive (1) v R/W - R/W
Positive 1
Negativej 0
Spd threshold 393 | U16 0 1 - R QD R
Speed exceeded 0 L
Speed not exceeded 1 H
Set speed 394 | U16 0 1 - R Qb R
Speed not ref. val. 0 L
Speed = ref. val. 1 H
Spd zero thr 395 | U16 0 1 - R QD R
Drive not rotating 0 L
Drive rotating 1 H
Motor pot up 396 | U16 0 1 No acc. (0) - R/W D R/W
No acceleration 0 L
Acceleration 1 H
Motor pot down 397 | U16 0 1 No dec. (0) - R/W D R/W
No deceleration 0 L
Deceleration 1 H
Jog + 398 | U16 0 1 No jog+ (0) - R/W D R/W
No jog forward 0 L
Forward jog 1 H
Jog - 399 | U16 0 1 No jog- (0) - R/W D R/W
No backward jog 0 L
Backward jog 1 H
Speed sel 0 400 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2° not selected| 0 L
Value 2° selected| 1 H
Speed sel 1 401 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2" not selected| 0 L
Value 2 selected| 1 H
Speed sel 2 402 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 22 not selected| 0 L
Value 2 selected| 1 H
Ramp sel 0 403 | U16 0 1 Not sel. (0) - R/W ID R/W
Value 2° not selected| 0 L
Value 2° selected| 1 H
Ramp sel 1 404 | U16 0 1 Not sel. (0) = R/W ID R/W
Value 2" not selected 0 L
Value 2 selected| 1 H
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Ovld Available 406 | U16 0 1 - - R QD R
Overload not possible 0 L
Overload possible 1 H
Ser answer delay [ms] 408 | U16 0 900 0 v R/W - -
Ok relay funct 412 116 0 1 Drive healthy (0) v R/Z - -
Drive healthy 0
Ready to start 1
Magn boost curr [%] 413 | U16 10 136 30 v R/Z - -
Speed fbk sel 414 U16 0 1 Enc.1 (1) v R/Z ID R/W
Encoder 1 1 H
Encoder 2 0 L
Encoder 1 type 415 116 0 1 Digital (1) v R/Z - -
Sinusoidal 0
Digital 1
Encoder 1 pulses 416 | Float* 600 9999 1024 v R/Z - R
Failure code 4171 U16 0 65535 - R - -
No failurej 0000h
Overcurrend 2300h
Overvoltage 3210h
Undervoltage 3220h
Heatsink sensor] 4210h
Heatsink o:] 4211h
Regulation o 4212h
Module overtemp 4213h
Intake air of 4214h
Overtemp moto 4310h
Failure supply] 5100h
Curr fbk loss 5210h
Output stages| 5410h
DSP errof 6110h
Interrupt erro 6120h
BU overload 7110h
Speed fbk loss} 7301h
Opt2) 7400h
Hw Opt 1failure 7510h
Bus Iosstl 8110h
External faul 9000h
Enable seq erf] 9009h
Real FF PID 418 116 -10000 10000 0 v R - R
Enc2 speed [rpm] 420 116 -8192 8192 - v R - R
PD output PID 421 116 -10000 10000 0 v R - R
Enable Ick sls 422 | U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Enable OPT2 4251 U16 0 1 Disabled (0) v R/Z
Enabled 1
Disabled 0
Enc1 speed [rpm] 427 116 -8192 8192 - v R - R
Enable rr adap 435 U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
Stator resist [Ohm] 436 | Float 0.0001 S S v R/W - -
Stator resist [Ohm] 436 | Float 0.0001 S S v R/W - -
Lkg inductance [H] 437 | Float 0.00001 9.00000 S v R/W - -
Prop. filter [ms] 444 1 U16 0 1000 0 v R/W - -
Speed up gain [%] 445 | Float 0.00 100.00 0.00 v R/W - -
Speed up base [ms] 446 | Float 0 16000 1000 v R/W - -
Speed up filter [ms] 447 1 U16 0 1000 0 v R/W - -
Flux level [%] 467 | U16 10 100 100 v R/W 1A R/W
QA

E
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Flux reg mode 469 | U16 0 1 Volt.control (1) v R/Z -
Constant current] 0 -
Voltage control 1
Source 484 1 U16 0 65535 0 v R/W - -
Destination 485 U16 0 65535 0 v R/W - -
Mul.Gain 486 | Float -10000 10000 1 v R/W - -
Div.Gain 487 | Float -10000 10000 1 v R/W - -
Input max 488 | Float 2% 251 4 0 v R/W - -
Input min 489 | Float -3 2% 1 0 v R/W - -
Input offset 490 | Float 2% 251 4 0 v R/W - -
Output offset 491 | Float 93" 2% 1 0 v R/W - -
Input absolute 492 | U16 0 1 OFF (0) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Flux reference 500 | Float* 0.0 100.0 - v R QA R
Pad 0 503 116 -32768 32767 0 v R/W IA, QA R/W
Pad 1 504 116 -32768 32767 0 v R/W IA, QA R/W
Pad 2 505 116 -32768 32767 0 v R/W 1A R/W
Pad 3 506 116 -32768 32767 0 v R/W 1A R/W
Pad 4 507 116 -32768 32767 0 v R/W QA R/W
Pad 5 508 116 -32768 32767 0 v R/W QA R/W
Pad 6 509 116 -32768 32767 0 v R/W QA R/W
Pad 7 510 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 8 511 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 9 512 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 10 513 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 11 514 16 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 12 515 16 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 13 516 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 14 517 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Pad 15 518 116 -32768 32767 0 v R/W - R/W
Bitword Pad A 519 | U16 0 65535 0 v R/W ID*, QD* R/W
Pad A Bit 0 520 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 1 521 U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 2 522 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 3 523 U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 4 524 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 5 525 U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 6 526 | U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 7 5271 U16 0 1 0 - R/W ID, QD R/W
Pad A Bit 8 528 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 9 529 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 10 530 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 11 531 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 12 532 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 13 533 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 14 534 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad A Bit 15 535 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Bitword Pad B 536 | U16 0 65535 0 v R/W QD* R/W
Pad B Bit 0 5371 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 1 538 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 2 539 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 3 540 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 4 541 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 5 542 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 6 5431 U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 7 544 | U16 0 1 0 - R/W QD R
Pad B Bit 8 5451 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 9 546 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 10 5471 U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 11 548 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 12 549 1 U16 0 1 0 - R/W QD* -
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Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M

Pad B Bit 13 550 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Pad B Bit 14 551 U16 0 1 0 = R/W QD* -
Pad B Bit 15 552 | U16 0 1 0 - R/W QD* -
Source 553 | U16 0 65535 0 v R/W - -
Destination 554 | U16 0 65535 0 v R/W - -
Mul.Gain 555 | Float -10000 10000 1 v R/W - -
Div.Gain 556 | Float -10000 10000 1 v R/W - -
Input max 557 | Float 9% 211 0 v R/W - -
Input min 558 | Float 2% 2% 4 0 v R/W - -
Input offset 559 | Float 9% 2% 4 0 v R/W - -
Output offset 560 | Float 2% 2% 4 0 v R/W - -
Input absolute 561 | U16 0 1 OFF (0) v R/W - -

ON 1

OFF 0
Dig input term 564 | U16 0 65535 - - R - R
Dig input term 1 565 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 2 566 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 3 567 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 4 568 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 5 569 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 6 570 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 7 571 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 8 572 | U16 0 1 - - R - R
Dig input term 9 5731 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 10 5741 U16 0 1 = - R - R
Dig input term 11 575 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 12 576 | U16 0 1 = - R - R
Dig input term 13 5771 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 14 578 | U16 0 1 = - R - R
Dig input term 15 5791 U16 0 1 - - R - R
Dig input term 16 580 | U16 0 1 - - R - R
Dig output term 581 U16 0 65535 - - R - R

Virtual dig inp 582 | U16 0 65535 - v R/W - R/W

Virtual dig out 583 | U16 0 65535 - v R - R
Stop mode 626 | U16 0 3 1 v R/Z - -

OFF 0

Stop & Speed 0 1

Fast stp & Spd 0 2

Fst/ stp & spd 0 3
Spd 0 trip delay [ms] 627 | U16 0 40000 0 v R/W - -
Relay 2 629 | U16 0 63 Speed zero thr (1) v R/Z 83-85 -

(Select like output 1)

Jog stop control 630 | U16 0 1 OFF (0) v R/Z - -

ON 1

OFF 0
Latch 633 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -

ON 1

OFF 0
Activity 634 | U16 1 5 Disabled drive (2) v R/Z - -

Warning 1

Disable drivej 2

Quick stop| 3

Normal stop 4

Curr lim stop 5
OK relay open 635 116 0 1 ON (1) v R/W - -

ON 1

OFF 0
Hold off time [ms] 636 | U16 0 10000 0 v R/W - -
Restart time [ms] 637 | U16 0 10000 0 v R/W - -
Activity 639 | U16 2 5 Disabled drive (2) v R/Z - -

Disable drivej 2

Quick stop 3

E
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Normal stop| 4
Curr lim stop 5
OK relay open 640 | 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Sls speed filter [s] 643 | Float 0.01 0.50 0.01 v R/W - -
Voltage comp lim [V] 644 | Float 0.1 30.0 6.0 v R/W - -
Comp slope [V/A] 645 | Float 0.1 50.0 13.0 v R/W - -
Low speed factor 646 116 0 32000 5000 v R/W - -
Flux corr factor 647 | Float 0.50 1.0 0.90 v R/W - -
Encoder 1 state 648 | U16 0 1 - - R QD R
Encoder 1 OK} 1 H
Encoder 1 NOT OK| 0 L
Refresh enc 1 649 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
Encoder 2 state 651 U16 0 1 - - R QD R
Encoder 2 OK} 1 H
Encoder 2 NOT OK| 0 L
Refresh enc 2 652 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
| sqrt t accum [%] 655 | U16 0 100 0 v R - R
Motor cont curr [%] 656 | U16 50 100 100 v R/W - -
Trip time 50% [s] 657 | U16 0 120 60 v R/W - -
Ovld mot state 658 | U16 0 1 Not ovrl (1) - R QD R
Overload 0 L
Not overload 1 H
Acc delta speed0 [FF] 659 | U32 0 2%2 4 100 v R/W -
Acc delta time 0 [s] 660 | U16 0 65535 1 v R/W - -
Dec delta speed0 [FF] 661 | U32 0 2%2 4 100 v R/W - -
Dec delta time 0 [s] 662 | U16 0 65535 1 v R/W - -
S acc t const [ms] 663 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S dec t const [ms] 664 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S acc t const 0 [ms] 665 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S dec t const 0 [ms] 666 | Float 100 3000 500 v R/W - -
Sacctconst1[ms] 667 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S dec t const 1 [ms] 668 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S acc t const 2 [ms] 669 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S dec t const 2 [ms] 670 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S acc t const 3 [ms] 671 | Float 100 3000 500 v R/W - -
S dec t const 3 [ms] 672 | Float 100 3000 500 v R/W - -
Fwd-Rev 673 U16 0 3 Fwd (1) v R/W - R/W
No direction 0
Fwd direction 1
Rev direction 2
No direction| 3
Magn ramp time [s] 675 | Float 0.01 5.00 1.00 v R/Z - -
Start part 1 676 | U16 0 65535 - v C - -
Take val part 1 677 U16 0 65535 - v Z/C - -
Start part 2a 678 U16 0 65535 - v C - -
Take val part 2a 679 | U16 0 65535 - v Z/C - -
Start part 2b 680 | U16 0 65535 - v C - -
Take val part 2b 681 U16 0 65535 - v Z/C - -
Rotor resist Nw [Ohm] 682 | Float S S - v R - -
Stator resist Nw [Ohm] 683 | Float S S - v R - -
Lkg indutance Nw [H] 684 | Float S S - v R - -
Volt comp lim Nw [V] 685 | Float 0.1 30.0 - v R - -
Comp slope Nw [V/A] 686 | Float 0.1 50.0 - v R - -
Current P Nw [%] 687 | Float S S - v R - -
Current | Nw [%] 688 | Float S S - v R - -
P1 flux model Nw 689 | Float S S S v R - -

Lista de parametros

Cap:3



SIEI

Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
P2 flux model Nw 690 | U16 S S S v R - -
Magnetiz curr Nw [A] 691 | Float S S S v R - -
P2 flux model 692 | U16 1 20 S v R/W - -
Take motor par 694 | U16 0 1 - v C - -
PI steady thr 695 116 0 10000 0 v R/W - -
Droop gain [%] 696 | Float 0.00 100.00 0.00 v R/W - -
Droop filter [ms] 697 | U16 0 1000 0 v R/W - -
Load comp [%] 698 116 F F 0 v R/W 1A R/W
Enable droop 699 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W ID R/W
Enabled 1 H
Disabled 0
Droop limit [FF] 700 | U16 0 2 X P45 1500 v R/W - -
Self tune state 705 | U16 0 65535 - - R - -
VIt boost type 709 | U16 0 1 Manual (0) v R/Z - -
Manual 0
Automatic 1
Manual boost [%] 710 | Float 0.0 10.0 1.0 v R/W - -
Actual boost [%] 711 | Float 0.0 100.0 - v R - -
V/f shape 712 U16 0 3 V=k{"(0) v R/Z - -
V =k 0
V =k 'f1'5 1
V =k 2
V =k 'f2'0 3
Qstp opt code 713 116 -2 -1 Ramp stop (1) v R/Z - -
Ramp stop| 1
DC braking] 2
T curr lim type 715 | U16 0 1 Tlim +/- (0) v R/Z - -
Tlim + /- 0
T lim mot gen 1
T lim VDC Ctrl 3
DC braking delay [ms] 716 U16 0 65535 500 v R/W - -
DC braking curr [%] 7171 U16 0 100 50 v R/W - -
Slip comp type 722 u16 0 1 Manual (0) v R/Z - -
Manual 0
Automatic 1
Manual slip comp [rpm] 723 116 0 200 0 v R/W - -
Actual slip comp [rpm] 724 116 -400 400 0 v R - -
Slip comp filt [s] 725 | Float 0.003 0.300 0.030 v R/W - -
Magn working cur [A] 726 | Float 0.10 999.00 S v R - -
Motor losses % 727 | Float 0.0 20.0 0 v R/W - -
Activity 728 | U16 0 2 Disabled drive (2) v R/Z - -
Ignore) 0
Disable drivej 2
Latch 729 | U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
OK relay open 730 116 0 1 ON v R/W - -
ON (1) 1
OFF 0
PI steady delay [ms] 731 U16 0 60000 0 v R/W - -
| init gain PID % 734 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Enable BU 736 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W - -
Enabled 1
Disabled 0
Activity 737 U16 1 5 Disabled drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drivej 2
Quick stop| 3
Normal stop 4
Curr lim stop 5

E
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
OK relay open 738 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
BU ovld time [s] 740 | Float 0.10 50.00 S v R/W
BU duty cycle [%] 74 U16 1 75 S v R/W - -
PID clamp 757 116 0 10000 10000 v R/W - -
Feed-fwd PID 758 116 -10000 10000 0 v R 1A R
PID error 759 116 -10000 10000 0 v R - R
PID offset 0 760 116 -10000 10000 0 v R/W 1A R/W
PID offset 1 761 116 -10000 10000 0 v R/W - -
PID offs. Sel 762 | U16 0 1 Offset 0 (0) v R/W D R/W
Offest 0 0
Offset 1 1
PID feed-back 763 116 -10000 10000 0 v R/W 1A R/W
Pl | gain PID % 764 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PI P gain PID % 765 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PD D gain 1 PID [%] 766 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
PD D filter PID [ms] 767 | U16 0 1000 0 v R/W - -
PD P gain 1 PID [%] 768 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Enable PI PID 769 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W D R/W
Enabled 1
Disabled 0
Enable PD PID 770 | U16 0 1 Disabled (0) v R/W D R/W
Enabled 1
Disabled 0
Pl output PID M 116 0 1000 x 1000 v R - R
P784
PID out sign PID 772 | U16 0 1 1 v R/W - -
Positive, 0
Bipolan 1
PID out scale 773 | Float -100.000 100.000 1.000 v R/W - -
PID output 774 116 -10000 10000 0 v R QA R
Pl central vi 776 | Float P785 P784 1.00 v R/W - -
Pl central v2 777 | Float P785 P784 1.00 v R/W - -
Pl central v3 778 | Float P785 P784 1.00 v R/W 1A -
Pl central v sel 779 U16 0 3 1 v R/W ID R/W
Pl central vs0 780 | U16 0 1 1 - R/W ID R/W
PI central vs1 781 | U16 0 1 0 - R/W ID R/W
PID target 782 | U16 0 65535 0 v R/W - -
Pl integr freeze 783 | U16 0 1 0 v R/W ID R/W
ON 1
OFF 0
Pl top lim 784 | Float P785 10.00 10.00 v R/W - -
Pl bottom lim 785 | Float -10.00 P784 0 v R/W - -
PID source 786 | U16 0 65535 0 v R/W - -
PID source gain 787 | Float -100.000 100.000 1.000 v R/W - -
PD P gain 2 PID [%] 788 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PD D gain 2 PID [%] 789 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
PD P gain 3 PID [%] 790 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
PD D gain 3 PID[%] 791 | Float 0.00 100.00 1.00 v R/W - -
Input 1 filter [ms] 792 | U16 0 1000 0 v R/W - -
P init gain PID % 793 | Float 0.00 100.00 10.00 v R/W - -
Diameter calc 794 | U16 0 1 0 v Z/R D R/W
Enabled 1
Disabled 0
Positioning spd [rpm] 795 116 -100 100 0 v R/W - -
Max deviation 796 116 -10000 10000 8000 v R/W - -
Gear box ratio 797 | Float 0.001 1.000 1.000 v R/W - -
Dancer constant [mm] 798| U16 1 10000 1 v R/W - -
Minimum diameter [cm] 799 | U16 1 2000 1 v R/W - -
Diameter calc st 800 | U16 0 1 0 - R QD R
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
BU DC vit [V] 801 | U16 0 2 1 v R/W - -
230 0
400 1
460) 2
Continuous curr [A] 802 | Float S S S v R - -
Continuous curr [A] 802 | Float S S S v R - -
Heatsink temp [°C] 881 | 116 - - - v R - -
Dynam vit margin [%] 889 | Float 10.00 10.00 1.00 v R/W - -
Enable zero pos 890 | U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Lock zero pos 891 | U6 0 1 OFF (0) v R/W ID R/W
ON 1 L
OFH 0 H
Zero pos gain [%] 892 | U16 0 100 10 v R/W - -
Spd srch time [s] 893 | Float 0.01 10.00 10.00 v R/W - -
Flux srch time [s] 894 | Float 0.01 20.00 1.00 v R/W - -
Spd autocapture [FF] 895 116 -32768 32767 1500 v R/W - -
Delay auto cap [ms] 896 | U16 0 10000 1000 v R/W - -
Delay retrying [ms] 897 | U16 0 10000 1000 v R/W - -
Enable save eng 898 | U16 0 1 Disabled (0) v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Lock save eng 899 | U16 0 1 OFF (0) v R/W ID R/W
OFH 0 L
ON 1 H
V/f flux level [%] 900 | U16 0 100 100 v R/W IA R/W
Flux var time [s] 901 U16 1 100 10 v R/W - -
Voltage | [%] 902 | Float 0.00 100.00 4.00 v R/W - -
Voltage | [%] 902 | Float 0.00 100.00 4.00 v R/W - -
Voltage | [%] 902 | Float 0.00 100.00 4.00 v R/W - -
Voltage | base [Vs/V x s] 903 | Float 0.00001 9.99999 S v R/W - -
DC braking mode 904 | U16 0 1 0 v R/Z - -
Enabled 1
Disabled 0
Brk time @ stop [ms] 905 | U16 0 30000 1000 v R/W - -
Flux P Nw [%] 907 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Flux | Nw [%] 908 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Voltage | Nw [%] 909 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Voltage | Nw [%] 909 | Float 0.00 100.00 S v R - -
Enable ind store 911 U16 0 1 Disabled (0) v R/W - R/W
Enabled 1
Disabled 0
Ind store ctrl 912 | U16 0 65535 0 - R/W = R/W
Index storing 913 | Us2 0 2% - - R - R
Intake air temp [°C] 914 | U16 - - - v R QA -
QOut vit level [%] 921 | Float* 0.0 100.0 100.0 v R/W IA,QA R/W
Act spd filter [s] 923 | Float 0.001 0.100 0.001 v R/W - -
Act spd filter [rpm] 923 | Float 0.001 0.100 0.001 v R/W - -
F act spd (rpm) 924 116 -32768 32767 - v R QA R
F act spd (d) [FF] 925 116 -32768 32767 - v R - R
T curr filter [s] 926 | Float 0.001 0.250 0.100 v R/W - -
T curr (%) 927 116 -500 500 - v R QA R
F T curr (%) 928 116 -500 500 - v R QA R
Mot setup sel 0 940 | U16 0 1 Not sel (0) - R/Z ID R/W
Value 2° not sel 0 L
Value 2° sel 1 H
Copy mot setup 941 | U16 0 1 Setup 0 (0) v R/Z - -
Setup 0
Setup 1 1
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Actual mot setup 942 | U16 0 1 Setup 0 (0) v R - R
Setup 0f 0
Setup 1 1
Mot setup sel 943 | U16 0 1 Setup 0 (0) v R/Z - R/W
Setup 0f 0
Setup 1 1
Mot setup state 944 | U16 0 1 0 - R QD R
Not runningj 0 L
Running| 1 H
Inertia c filter [ms] 1012] U16 0 1000 0 v R/W -
Torque const [N*m/A] 1013] Float 0.01 99.99 S v R - -
Inertia [kg*m*m*] 1014| Float 0.0010 999.9990 S v R/W - -
Friction [N*m] 1015| Float 0.000 99.999 S v R/W - -
Aux spd fun sel 1016 U16 0 1 Speed up (0) v R/Z - -
Speed up 0
Inertia-loss cp 1
Speed ratio 1017 116 0 32767 10000 v R/W 1A R/W
Spd draw out (d) 1018] 116 -32767 32767 - v R QA R
Spd draw out (%) 1019] Float -200.0 +200.0 - v R - -
Select enc 1 10201 U16 0 5 OFF (0) v R/Z - -
OFF 0
Speed ref 1 2
Speed ref 2 3
Ramp ref 1 4
Ramp ref 2 5
Select enc 2 1021 U16 0 5 OFF (0) v R/Z - -
OFF 0
Speed ref 1 2
Speed ref 2 3
Ramp ref 1 4
Ramp ref 2 5
Voltage P [%] 1022 Float 0 100.00 15.00 v RW RW -
Voltage P base [Vs/V] 1023| Float 0.00001 9.99999 S v R/W - -
Voltage P Nw [%] 1024| Float 100.00 0.00 S v R R -
Start part 3 1027| U16 0 65535 - v C -
Take val part 3 1028| U16 0 65535 - v Z/C - -
Fwd-Rev spd tune 1029 U16 1 2 Fwd direction (1) v R/Z - -
Fwd direction 1
Rev direction 2
Inertia Nw [kg*m*m*] 1030 Float 0.0010 999.9990 - v R - -
Friction Nw [N*m] 1031| Float 0.000 99.99 - v R - -
Speed P Nw [%] 1032] Float 0.00 100.00 - v R - -
Speed | Nw [%] 1033| Float 0.00 100.00 - v R - -
Input 1 compare 1042 116 -10000 10000 0 v R/W - -
Input 1 cp error 1043 U16 0 10000 0 v R/W - -
Input 1 cp delay 1044] U16 0 65000 0 v R/W - -
Input 1 cp match 1045] U16 0 1 - - R QD R
Input 1 not thr.val. 0 L
Input 1=thr.val 1 H
PID acc time [s] 1046 Float 0.0 900.0 0.0 v R/W - -
PID dec time [s] 1047| Float 0.0 900.0 0.0 v R/W - -
Test T curr lim [%] 1048] U16 0 S 20 v R/Z - -
Encoder repeat 1054 U16 0 1 Encoder 1 (1) v R/Z - -
Encoder 2 0
Encoder 1 1
PL stop acc [rpm/s] 1080 U32 0 99999999 100 v R/W - -
PL stop dec [rpm/s] 1081] U32 0 10000 10000 v R/W - -
PL stop t limit [%] 1082| U16 0 F 100 v R/W - -
PL stop enable 1083| U16 0 2 0 v R/W - -
Disabled 0
Enabled as Mst 1
Enabled as Slv 2
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Value Access via
Keyp.| RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- fFormat min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
PL stop vdc ref [V] 1084 U16 0 800 646 v R/W - -
PL stop | Gain [%] 1085| Float 0.00 100.00 0.30 v R/W - -
PL stop P Gain [%] 1086| Float 0.00 100.00 5.00 v R/W - -
PL time-out [s] 1087 U16 0 65535 10 v R/W - -
PL stop active 1088 U16 0 1 Not active (0) v R - R
Not active) 0
Active 1
PL active limit [%] 1089| U16 - - - v R - -
PL next active 1090 U16 0 1 Not active (0) v R - R
Not active) 0
Active 1
PL next factor 1091 116 0 32767 10000 v R - R
PL mains status 1092| U16 0 1 Not ok (0) v R/W - R/W
Not oK 0
0K 1
PL time-out sig 1093| U16 0 1 Not active (0) v R - R
Not active 0
Active) 1
PL time-out ack 1094 U16 0 1 Not acknowledged v R/W - R/W
Not acknowledged 0) 0
Acknowledged 1
Pdc in 0 1095 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc in 1 1096 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdcin 2 1097 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdcin 3 1098 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc in 4 1099 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdcin5 1100f U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 0 1101 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 1 1102 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 2 1103 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 3 1104 U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 4 1105( U16 0 65535 0 v R/W - -
Pdc out 5 1106 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 0 1107 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 1 1108 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 2 1109 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 3 1110f U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 4 1111 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 5 1112 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 6 1113 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 7 1114 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 8 1115 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 9 1116 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 10 1117 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 11 1118 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 12 1119 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 13 1120 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 14 1121 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig in 15 1122 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 0 1123[ U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 1 1124 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 2 1125 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 3 1126 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 4 1127] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 5 1128 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 6 1129 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 7 1130 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 8 1131 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 9 1132 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 10 1133 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 11 1134 U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 12 1135( U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 13 1136 U16 0 65535 0 v R/W - -

Caps
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Value Access via
Keyp. | RS485/ Terminal | Opt2-A
Parameter No- {Format min max Factory BUS/ /PDC
Opt2-M
Virt dig out 14 1137] U16 0 65535 0 v R/W - -
Virt dig out 15 1138] U16 0 65535 0 % R/W - -
Overload 200% 1139] U16 0 1 - - R Qb R
Overload not possible} 0 L
Overload possible 1 H
Activity 11401 U16 1 5 Disable drive (2) v R/Z - -
Warning 1
Disable drive] 2
Quick stop| 3
Normal stop| 4
Curr lim stop! 5
Latch 1141] U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 11421 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Enc1 supply vit 1146| U16 0 3 5.41V(0) v R/Z
541V 0
5.68 V 1
5.91V] 2
6.18 V 3
Regulation temp [°C] 1147] 116 - - - v R - -
Activity 1148| U16 0 1 Warning (1) v R/Z - -
Ignore 0
Warning 1
Latch 1149] U16 0 1 ON (1) v R/Z - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 1150 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 1151] 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
Ok relay open 1152 116 0 1 ON (1) v R/W - -
ON 1
OFF 0
VDC Ctrl P Gain [%] 1289] Float 0.00 100 10 % R/W - -
VDC Ctrl | Gain [%] 1290| Float 0.00 100 10 % R/W - -
Npar displayed 1291] U16 0 65535 0 v R/W - -
MB swap float 1292 U16 0 1 0 v R/W - -
Disabled 0
Enabled 1
SBI enable 1293 U16 0 1 0 % R/W - -
Disabled 0
Enabled 1
Heatsink tmp thr [*C] 1294] U16 0 255 50 % R/W - -
HS tmp thr state 1295 U16 0 1 0 - - - R
Digital 1/Q - - % R - -
Motor pot oper - v - - -
Jog operation - v - - -
Failure register - v R - -
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3.3. LISTA DE PARAMETROS POR ORDEN ALFABETICO

Parameter N. Position
Acc delta speed [FF] 21 BASIC MENU
Acc delta speed [FF] 21 RAMP \ Acceleration
Acc delta speed [FF] 21 DRIVECOM \ Acceleration
Acc delta speed0 [FF] 659 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Acceleration 0
Acc delta speedi [FF] 23 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Acceleration 1
Acc delta speed? [FF] 25 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Acceleration 2
Acc delta speed3 [FF] 27 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Acceleration 3
Acc delta time [s] 22 BASIC MENU
Acc delta time [s] 22 RAMP \ Acceleration
Acc delta time [s] 22 DRIVECOM \ Acceleration
Acc delta time 0 [s] 660 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Acceleration 0
Acc delta time 1 [s] 24 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Acceleration 1
Acc delta time 2 [s] 26 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Acceleration 2
Acc delta time 3 [s] 28 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Acceleration 3
Act percentage [%] 120 DRIVECOM
Act spd filter [rpm] 923 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Act spd filter [s] 923 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC []
Act speed value [FF] 119 DRIVECOM
Active power [%] 229 MONITOR \ Measurements
Activity 368 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink sensor
Activity 1140 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Intake air ot
Activity 1148 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Regulation ot
Activity 365 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overtemp motor
Activity 354 CONFIGURATION \ Prog alarms \ External fault
Activity 639 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Opt2 failure
Activity 634 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Bus loss
Activity 386 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Hw opt1 failure
Activity 728 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Enable seq err
Activity 737 CONFIGURATION \ Prog alarms \ BU overload
Actual boost [%] 711 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Voltage boost
Actual mot setup 942 FUNCTIONS \ Motor setup
Actual slip comp [rpm] 724 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Slip compens
Actual spd (%) 121
Actual spd (d) [FF] 119 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC []
Actual spd (rpm) 122 BASIC MENU
Actual spd (rpm) 122 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Adap | gain 1 [% 189 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap | gain 2 [% 191 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap | gain 3 [%] 193 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap joint 1 [%] 186 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap joint 2 [%] 187 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap P gain 1 [%] 188 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap P gain 2 [%] 190 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap P gain 3 [%] 192 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap reference [FF] 183 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap speed 1 [% 184 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Adap speed 2 [% 185 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Ambient temp [°C] 332 BASIC MENU \ Drive type
Ambient temp [°C] 332 CONFIGURATION \ Drive type
Anin 1 target 295 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
An in 2 target 296 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
An in 3 target 297 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Auto capture 388 ADD SPEED FUNCT
Auto tune inp 1 259 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Auto tune inp 2 260 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Auto tune inp 3 261 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Aux spd fun sel 1016 SPEED REGULAT.
Base frequency [Hz] 168 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Base voltage [V] 167 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Bitword Pad A 519 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Bitword Pad B 536 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Brk time @ stop [ms] 905 SPEC FUNCTIONS \ DC braking
BU DC vit [V] 801 FUNCTIONS \ Brake unit
BU duty cycle [%] 741 FUNCTIONS \ Brake unit
BU ovld time [s] 740 FUNCTIONS \ Brake unit
Comp slope [V/A] 645 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
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Parameter N. Position
Comp slope [V/A] 645 REG PARAMETERS \ Percent values \ Current reg\Dead time comp
Comp slope Nw [V/A] 686 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Continuous curr [A] 802 BASIC MENU \ Drive type
Continuous curr [A] 802 CONFIGURATION \ Drive type
Control mode 253 CONFIGURATION
Control Word 55 DRIVECOM
Copy mot setup 941 FUNCTIONS \ Motor setup
Cos phi 371 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Curr limit state 349 LIMITS \ Current limits
Current | [%] 90 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Current | [%] 90 REG PARAMETERS \ Percent values \ Current reg
Current | base [V/Axms] 96 REG PARAMETERS \ Base values \ Current reg
Current | Nw [%] 688 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Current lim red [%] 13 LIMITS \ Current limits
Current norm 267 CURRENT REGULAT
Current P [%] 89 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Current P [%] 89 REG PARAMETERS \ Percent values \ Current reg
Current P base [V/A] 95 REG PARAMETERS \ Base values \ Current reg
Current P Nw [%] 687 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Dancer constant [mm] 798 OPTIONS \ PID \ Diameter calc
DC braking curr [%] 717 SPEC FUNGTIONS \ DC braking
DC braking delay [ms] 716
DC braking mode 904 SPEC FUNCTIONS \ DC braking
DC link voltage [V] 227 MONITOR \ Measurements
Dec delta speed [FF] 29 BASIC MENU
Dec delta speed [FF] 29 RAMP \ Deceleration
Dec delta speed [FF] 29 DRIVECOM \ Deceleration
Dec delta speed0 [FF] 661 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Deceleration 0
Dec delta speed1 [FF] 31 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Deceleration 1
Dec delta speed? [FF] 33 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Deceleration 2
Dec delta speed3 [FF] 35 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Deceleration 3
Dec delta time [s] 30 BASIC MENU
Dec delta time [s] 30 RAMP \ Deceleration
Dec delta time [s] 30 DRIVECOM \ Deceleration
Dec delta time 0 [s] 662 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Deceleration 0
Dec delta time 1 [s] 32 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Deceleration 1
Dec delta time 2 [s] 34 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Deceleration 2
Dec delta time 3 [s] 36 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Deceleration 3
Delay auto cap [ms] 896 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ V/f spd search
Delay retrying [ms] 897 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ V/f spd search
Destination 485 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Destination 554 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Device address 319 CONFIGURATION
Diameter calc 794 OPTIONS \ PID \ Diameter calc
Diameter calc st 800 OPTIONS \ PID
Dig input term 564 MONITOR \ /O
Dig input term 1 565 MONITOR \ I/0
Dig input term 10 574 MONITOR \ I/0
Dig input term 11 575 MONITOR \ I/0
Dig input term 12 576 MONITOR \ I/0
Dig input term 13 577 MONITOR \ I/0
Dig input term 14 578 MONITOR \ I/0
Dig input term 15 579 MONITOR \ I/0
Dig input term 16 580 MONITOR \ I/0
Dig input term 2 566 MONITOR \ I/0
Dig input term 3 567 MONITOR \ I/0
Dig input term 4 568 MONITOR \ I/0
Dig input term 5 569 MONITOR \ I/0
Dig input term 6 570 MONITOR \ I/0
Dig input term 7 571 MONITOR \ I/0
Dig input term 8 572 MONITOR \ I/0
Dig input term 9 573 MONITOR \ I/0
Dig output term 581 MONITOR \ I/0
Digital I/Q - MONITOR \ I/0
Digital input 1 137 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 2 138 I/0 CONFIG \ Digital inputs
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Digital input 3 139 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 4 140 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 5 141 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 6 142 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 7 143 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital input 8 144 I/0 CONFIG \ Digital inputs
Digital output 1 145 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 2 146 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 3 147 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 4 148 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 5 149 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 6 150 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 7 151 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Digital output 8 152 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Dim factor den 51 CONFIGURATION \ Dimension fact
Dim factor den 51 DRIVECOM \ Dimension fact
Dim factor num 50 CONFIGURATION \ Dimension fact
Dim factor num 50 DRIVECOM \ Dimension fact
Dim factor text 52 CONFIGURATION \ Dimension fact
Dim factor text 52 DRIVECOM \ Dimension fact
Div.Gain 487 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Div.Gain 556 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Drive ready 380
Drive type (AVy) 300 BASIC MENU \ Drive type
Drive type (AVy) 300 CONFIGURATION \ Drive type
Droop filter [ms] 697 SPEED REGULAT \ Droop function
Droop gain [%] 696 SPEED REGULAT \ Droop function
Droop limit [FF] 700 SPEED REGULAT \ Droop function
Dynam vit margin [%] 889 LIMITS \ Voltage limits
Enab motor pot 246 FUNCTIONS \ Motor pot
Enab multi rmp 243 FUNCTIONS \ Multi ramp fct
Enab multi spd 153 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Enable BU 736 FUNCTIONS \ Brake unit
Enable drive 314 BASIC MENU
Enable drive 314 MONITOR
Enable droop 699 SPEED REGULAT \ Droop function
Enable ind store 911 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Enable jog 244 FUNCTIONS \ Jog function
Enable Ick sls 422 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Enable OPT2 425 OPTIONS \ Option 2
Enable PD PID 770 OPTIONS \ PID
Enable PI PID 769 OPTIONS \ PID
Enable ramp 245 RAMP
Enable rr adap 435 SPEC FUNCTIONS
Enable save eng 898 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Energy save
Enable spd adap 181 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Enable spd reg 242 SPEED REGULAT.
Enable spd=0| 123 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Enable spd=0 P 125 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Enable spd=0 R 124 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Enable zero pos 890 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Enc1 speed [rpm] 427 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Enc1 supply vIt 1146 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Enc2 speed [rpm] 420 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Encoder 1 pulses 416 BASIC MENU
Encoder 1 pulses 416 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Encoder 1 pulses 416 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Encoder 1 state 648 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Encoder 1 type 415 BASIC MENU
Encoder 1 type 415 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Encoder 1 type 415 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Encoder 2 pulses 169 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Encoder 2 pulses 169 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Encoder 2 state 651 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Encoder repeat 1054 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
F act spd (d) [FF] 925 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC ]
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F act spd (rpm) 924 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
F current ref 352 CURRENT REGULAT
F T curr (%) 928 MONITOR \ Measurements
Face value den 53 CONFIGURATION \ Face value fact
Face value den 53 DRIVECOM \ Face value fact
Face value num 54 CONFIGURATION \ Face value fact
Face value num 54 DRIVECOM \ Face value fact
Failure code 417 SPEC FUNCTIONS
Failure hour 328 SPEC FUNCTIONS
Failure min 329 SPEC FUNCTIONS
Failure reg del 263 SPEC FUNCTIONS
Failure register - SPEC FUNCTIONS
Failure reset 262 SPEC FUNCTIONS
Failure text 327 SPEC FUNCTIONS
Fast stop 316
Feed-fwd PID 758 OPTIONS \ PID
FIt 100 mf 303 CONFIGURATION
Flux 234 FLUX REGULATION
Flux [%] 234 MONITOR \ Measurements
Flux corr factor 647 DRIVE PARAMETER \ Sensorless
Flux current 351 CURRENT REGULAT
Flux | [%] 92 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Flux | [%] 92 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Flux | [%] 92 REG PARAMETERS \ Percent values \ Flux regulator
Flux | base [A/Vsxms] 98 REG PARAMETERS \ Base values \ Flux regulator
Flux | Nw [%] 908 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Flux | Nw [%] 908 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Flux level [%] 467 LIMITS \ Flux limits
Flux P [%] 91 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Flux P [%] 91 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Flux P [%] 91 REG PARAMETERS \ Percent values \ Flux regulator
Flux P base [A/Vs] 97 REG PARAMETERS \ Base values \ Flux regulator
Flux P Nw [%] 907 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Flux P Nw [%] 907 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Flux reference 500 FLUX REGULATION
Flux reg mode 469 FLUX REGULATION
Flux srch time [s] 894 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ V/f spd search
Flux var time [s] 901 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Energy save
Forward sign 293 RAMP
Freeze ramp 373 RAMP
Friction [N*m] 1015 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Friction [N*m] 1015 SPEED REGULAT \ Inertia/loss cp
Friction Nw [N*m] 1031 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Full load curr [A] 179 CONFIGURATION
Fwd-Rev 673 RAMP
Fwd-Rev spd tune 1029 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Gear box ratio 797 OPTIONS \ PID \ Diameter calc
Gen access 58 SPEC FUNCTIONS \ Test generator
Gen amplitude [%] 60 SPEC FUNGTIONS \ Test generator
Gen frequency [Hz] 59 SPEC FUNCTIONS \ Test generator
Gen offset [%] 61 SPEC FUNGTIONS \ Test generator
Heatsink temp [°C] 881 MONITOR \ Measurements
Heatsink tmp thr [*C] 1294 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink sensor
Hold off time [ms] 636 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Bus loss
HS tmp thr state 1295 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink sensor
| init gain PID % 734 OPTIONS \ PID \ PI controls
| sqrt t accum [%] 655 FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovld drv contr
In use Teur lim- [%] 11 LIMITS \ Current limits
In use Teur lim+ [%] 10 LIMITS \ Current limits
Ind store ctrl 912 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Index storing 913 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Inertia [kg*m*m*] 1014 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Inertia [kg*m*m] 1014 SPEED REGULAT \ Inertia/loss cp
Inertia c filter [ms] 1012 SPEED REGULAT \ Inertia/loss cp
Inertia Nw [kg*m*m*] 1030 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Input 1 compare 1042 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Input 1 cp delay 1044 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
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Input 1 cp error 1043 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Input 1 cp match 1045 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Input 1 filter [ms] 792 1/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Input 1 sign 389 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Input 1 type 71 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Input 2 sign 390 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Input 2 type 76 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Input 3 sign 391 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Input 3 type 81 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Input absolute 492 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Input absolute 561 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Input max 488 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Input max 557 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Input min 489 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Input min 558 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Input offset 490 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Input offset 559 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Intake air temp 914 MONITOR \ Measurements
Jog - 399 FUNCTIONS \ Jog function
Jog + 398 FUNCTIONS \ Jog function
Jog operation - FUNCTIONS \ Jog function
Jog reference [FF] 266 FUNCTIONS \ Jog function
Jog selection 375 FUNCTIONS \ Jog function
Jog stop control 630 FUNCTIONS \ Stop control
Latch 357 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Undervoltage
Latch 361 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overvoltage
Latch 369 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink sensor
Latch 1141 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Intake air ot
Latch 1149 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Regulation ot
Latch 366 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overtemp motor
Latch 355 CONFIGURATION \ Prog alarms \ External fault
Latch 363 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overcurrent
Latch 210 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Output stages
Latch 633 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Bus loss
Latch 729 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Enable seq err
Life time [h.min] 235 SPEC FUNCTIONS
Lkg inductance [H] 437 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter
Lkg inductance [H] 437 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Lkg indutance Nw [H] 684 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Load comp [%] 698 SPEED REGULAT \ Droop function
Load default 258 SPEC FUNCTIONS
Load motor par 251 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter
Lock save eng 899 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Energy save
Lock speed | 348 SPEED REGULAT.
Lock speed reg 322 SPEED REGULAT.
Lock zero pos 891 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Low speed factor 646 DRIVE PARAMETER \ Sensorless
Magn boost curr [%] 413 CONFIGURATION
Magn ramp time [s] 675 CONFIGURATION
Magn working cur [A] 726 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter
Magnetiz curr Nw [A] 691 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Magnetiz curr Nw [A] 691 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Magnetizing cur [A] 165 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter
Magnetizing curr [A] 165 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Magnetizing curr [A] 165 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Main commands 252 CONFIGURATION
Mains voltage 333 BASIC MENU \ Drive type
Mains voltage 333 CONFIGURATION \ Drive type
Malfunction code 57 DRIVECOM
Manual boost [%] 710 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Voltage boost
Manual slip comp [rpm] 723 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Slip compens
Max deviation 796 OPTIONS \ PID \ Diameter calc
MB swap float 1292 CONFIGURATION \ Set serial comm
Menu OPTIONS \ Option 1
Menu OPTIONS \ Option 2
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Parameter N. Position
Minimum diameter [cm] 799 OPTIONS \ PID \ Diameter calc
Mot setup sel 943 FUNCTIONS \ Motor setup
Mot setup sel 0 940 FUNCTIONS \ Motor setup
Mot setup state 944 FUNCTIONS \ Motor setup
Motor cont curr [%] 656 FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovid mot contr
Motor current [A] 231 BASIC MENU
Motor current [A] 231 MONITOR \ Measurements
Motor losses % 727 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Slip compens
Motor pot down 397 FUNCTIONS \ Motor pot
Motor pot oper - FUNCTIONS \ Motor pot
Motor pot reset 249 FUNCTIONS \ Motor pot
Motor pot sign 248 FUNCTIONS \ Motor pot
Motor pot up 396 FUNCTIONS \ Motor pot
Mul.Gain 486 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Mul.Gain 555 SPEC FUNGCTIONS \ Links \ Link 2
Multi ramp sel 202 FUNCTIONS \ Multi ramp fct
Multi speed 1 [FF] 154 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed 2 [FF] 155 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed 3 [FF] 156 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed 4 [FF] 157 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed 5 [FF] 158 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed 6 [FF] 159 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed 7 [FF] 160 FUNCTIONS \ Multi speed fct
Multi speed sel 208 FUNCTIONS \ Multi speed fct
N of attempts 360 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Undervoltage
Nom frequency [Hz] 163 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Nominal current [A] 164 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Nominal speed [rpm] 162 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Nominal voltage [V] 161 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Npar displayed 1291 CONFIGURATION
Offset input 1 74 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Offset input 2 79 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Offset input 3 84 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Ok relay funct 412 CONFIGURATION
OK relay open 358 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Undervoltage
Ok relay open 362 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overvoltage
Ok relay open 370 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink sensor
Ok relay open 1142 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink ot
Ok relay open 1152 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Heatsink ot
Ok relay open 1150 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Regulation ot
Ok relay open 1151 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Module overtemp
Ok relay open 367 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overtemp motor
OK relay open 356 CONFIGURATION \ Prog alarms \ External fault
OK relay open 364 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Overcurrent
OK relay open 211 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Output stages
OK relay open 640 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Opt? failure
OK relay open 635 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Bus loss
OK relay open 387 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Hw opt1 failure
OK relay open 730 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Enable seq err
OK relay open 738 CONFIGURATION \ Prog alarms \ BU overload
Out vit level [%] 921 FLUX REGULATION
Output frequency [Hz] 324 MONITOR \ Measurements
Output offset 491 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Output offset 560 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Qutput voltage [V] 233 MONITOR \ Measurements
Overload 200% 1139 FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovld drv contr
Ovld Available 406 FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovid drv contr
Ovld mot state 658 FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovid mot contr
P init gain PID % 793 OPTIONS \ PID \ PI controls
P1 flux model 176 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
P1 flux model 176 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
P1 flux model Nw 689 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
P1 flux model Nw 689 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
P2 flux model 692 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
P2 flux model 692 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
P2 flux model Nw 690 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
P2 flux model Nw 690 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
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Pad 0 503 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 1 504 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 10 513 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 11 514 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 12 515 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 13 516 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 14 517 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 15 518 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 2 505 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 3 506 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 4 507 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 5 508 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 6 509 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 7 510 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad 8 511 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad 9 512 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 0 520 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 1 521 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 10 530 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 11 531 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 12 532 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 13 533 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 14 534 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 15 535 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 2 522 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 3 523 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 4 524 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 5 525 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 6 526 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 7 527 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 8 528 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad A Bit 9 529 SPEC FUNGTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 0 537 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 1 538 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 10 547 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 11 548 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 12 549 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 13 550 SPEG FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 14 551 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 15 552 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 2 539 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 3 540 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 4 541 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 5 542 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 6 543 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 7 544 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 8 545 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Pad B Bit 9 546 SPEC FUNCTIONS \ Pad Parameters
Password 2 86 SERVICE
PD D filter PID [ms] 767 OPTIONS \ PID \ PD controls
PD D gain 1 PID [%] 766 OPTIONS \ PID \ PD controls
PD D gain 2 PID [%] 789 OPTIONS \ PID \ PD controls
PD D gain 3 PID[%] 791 OPTIONS \ PID \ PD controls
PD output PID 421 OPTIONS \ PID
PD P gain 1 PID [%] 768 OPTIONS \ PID \ PD controls
PD P gain 2 PID [%] 788 OPTIONS \ PID \ PD controls
PD P gain 3 PID [%] 790 OPTIONS \ PID \ PD controls
Pdcin0 1095 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs
Pdc in 1 1096 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs
Pdc in 2 1097 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs
Pdc in 3 1098 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs
Pdc in 4 1099 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs
Pdcin 5 1100 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC inputs
Pdc out 0 1101 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC outputs
Pdc out 1 1102 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC outputs
Pdc out 2 1103 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC outputs
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Pdc out 3 1104 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC outputs
Pdc out 4 1105 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC outputs
Pdc out 5 1106 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ PDC outputs
Percent ref var [%] 116 DRIVECOM
Pl bottom lim 785 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl central v sel 779 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl central v1 776 OPTIONS \ PID \ PI controls
PI central v2 777 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl central v3 778 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl central vs0 780 OPTIONS \ PID
Pl central vs1 781 OPTIONS \ PID
Pl | gain PID % 764 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl integr freeze 783 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl output PID 771 OPTIONS \ PID
PI P gain PID % 765 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl steady delay [ms] 731 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl steady thr 695 OPTIONS \ PID \ PI controls
Pl top lim 784 OPTIONS \ PID \ PI controls
PID acc time [s] 1046 OPTIONS \ PID \ PID references
PID clamp 757 OPTIONS \ PID \ PID references
PID dec time [s] 1047 OPTIONS \ PID \ PID references
PID error 759 OPTIONS \ PID \ PID references
PID feed-back 763 OPTIONS \ PID \ PID references
PID offs. Sel 762 OPTIONS \ PID \ PID references
PID offset 0 760 OPTIONS \ PID \ PID references
PID offset 1 761 OPTIONS \ PID \ PID references
PID out scale 773 OPTIONS \ PID \ PID target
PID out sign PID 772 OPTIONS \ PID
PID output 774 OPTIONS \ PID
PID source 786 OPTIONS \ PID \ PID source
PID source gain 787 OPTIONS \ PID \ PID source
PID target 782 OPTIONS \ PID \ PID target
PL active limit [%] 1089 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL mains status 1092 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL next active 1090 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL next factor 1091 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop acc [rpm/s] 1080 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop active 1088 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop dec [rpm/s] 1081 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop enable 1083 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop | Gain [%] 1085 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop P Gain [%] 1086 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop t limit [%] 1082 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL stop vdc ref [V] 1084 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL time-out [s] 1087 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL time-out ack 1094 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
PL time-out sig 1093 FUNCTIONS \ Pwr loss stop f
Pointer 330 SPEC FUNCTIONS
Positioning spd [rpm] 795 OPTIONS \ PID \ Diameter calc
Prop. filter [ms] 444 SPEED REGULAT.
Pword 1 : 85 CONFIGURATION
QStp delta speed [FF] 37 RAMP \ Quick stop
QStp delta speed [FF] 37 DRIVECOM \ Quick stop
QStp delta time [s] 38 RAMP \ Quick stop
QStp delta time [s] 38 DRIVECOM \ Quick stop
Qstp opt code 713 CONFIGURATION
QStp opt code 713 DRIVECOM \ Quick stop
Quick stop 343
Ramp - 347 RAMP
Ramp + 346 RAMP
Ramp +/- delay [ms] 20 RAMP
Rampin =0 345 RAMP
Ramp out = 0 344 RAMP
Ramp outp (rpm) 113 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Ramp output (%) 114 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in %
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Ramp output (d) [FF] 112 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC []
Ramp ref (%) 111 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in %
Ramp ref (d) [FF] 109 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC []
Ramp ref (rpm) 110 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Ramp ref 1 (%) 47 INPUT VARIABLES \ Ramp ref \ Ramp ref 1
Ramp ref 1 [FF] 44 BASIC MENU
Ramp ref 1 [FF] 44 INPUT VARIABLES \ Ramp ref \ Ramp ref 1
Ramp ref 2 (%) 49 INPUT VARIABLES \ Ramp ref \ Ramp ref 2
Ramp ref 2 [FF] 48 INPUT VARIABLES \ Ramp ref \ Ramp ref 2
Ramp sel 0 403 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Deceleration 3
Ramp sel 1 404 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Deceleration 3
Ramp shape 18 RAMP
Rated drive curr 334 BASIC MENU \ Drive type
Rated drive curr 334 CONFIGURATION \ Drive type
Real FF PID 418 OPTIONS \ PID
Ref 0 level [FF] 106 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Refresh enc 1 649 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Refresh enc 1 649 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Refresh enc 2 652 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Refresh enc 2 652 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Regulation mode 321 BASIC MENU
Regulation mode 321 CONFIGURATION
Regulation temp [°C] 1147 MONITOR \ Measurements
Relay 2 629 I/0 CONFIG \ Digital outputs
Restart time [ms] 359 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Undervoltage
Restart time [ms] 637 CONFIGURATION \ Prog alarms \ Bus loss
Reverse sign 294 RAMP
Rotor resist Nw [Ohm] 682 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Rotor resistance [Ohm] 166 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter
Rotor resistance [Ohm] 166 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
S acc t const [ms] 663 RAMP
S acc t const 0 [ms] 665 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Acceleration 0
Sacc tconst 1 [ms] 667 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Acceleration 1
S acc t const 2 [ms] 669 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Acceleration 2
S acc t const 3 [ms] 671 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Acceleration 3
S dec t const [ms] 664 RAMP
S dec t const 0 [ms] 666 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 0 \ Deceleration 0
S dec t const 1 [ms] 668 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 1\ Deceleration 1
S dec t const 2 [ms] 670 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 2 \ Deceleration 2
S dec t const 3 [ms] 672 FUNCTIONS \ Multi ramp fct \ Ramp 3 \ Deceleration 3
S shape t const [ms] 19 RAMP
Save parameters 256 BASIC MENU
Save parameters 256 SPEC FUNCTIONS
SBI enable 1293 OPTIONS \ Option 1
Scale input 1 72 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Scale input 2 77 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Scale input 3 82 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Scale output 1 62 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 1
Scale output 2 63 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 2
Scale output 3 64 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 3
Scale output 4 65 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 4
Sel adap type 182 ADD SPEED FUNCT \ Adap spd reg
Select enc 1 1020 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Select enc 2 1021 I/0 CONFIG \ Encoder inputs
Select input 1 70 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Select input 2 75 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Select input 3 80 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
Select output 1 66 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 1
Select output 2 67 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 2
Select output 3 68 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 3
Select output 4 69 I/0 CONFIG \ Analog outputs \ Analog output 4
Self tune state 705 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning
Ser answer delay [ms] 408 CONFIGURATION
Ser baudrate sel 326 CONFIGURATION \ Set serial comm
Ser protocol sel 323 CONFIGURATION \ Set serial comm
Set delay [ms] 105 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
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Parameter N. Position
Set error [FF] 104 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Set speed 394 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Slip comp filt [s] 725 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Slip compens
Slip comp type 722 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Slip compens
Sls speed filter [s] 643 DRIVE PARAMETER \ Sensorless
Software version 331 BASIC MENU \ Drive type
Software version 331 CONFIGURATION \ Drive type
Source 484 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 1
Source 553 SPEC FUNCTIONS \ Links \ Link 2
Spd 0 trip delay [ms] 627 FUNCTIONS \ Stop control
Spd autocapture [FF] 895 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ V/f spd search
Spd draw out (%) 1019 FUNCTIONS \ Speed draw
Spd draw out (d) 1018 FUNCTIONS \ Speed draw
Spd srch time [s] 893 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ V/f spd search
Spd threshold 393 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Spd threshold - [FF] 102 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Spd threshold + [FF] 101 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Spd zero thr 395 ADD SPEED FUNCT \ Speed zero
Spd=0 P gain [%] 126 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Speed base value [FF] 45 BASIC MENU
Speed base value [FF] 45 CONFIGURATION
Speed base value [FF] 45 DRIVECOM
Speed fbk sel 414 CONFIGURATION \ Motor spd fbk
Speed | [%] 88 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Speed | [%] 88 REG PARAMETERS \ Percent values \ Speed regulator
Speed | base[A/rpmxms] 94 REG PARAMETERS \ Base values \ Speed regulator
Speed | in use [%] 100 REG PARAMETERS \ In use values
Speed | Nw [%] 1033 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Speed input perc [%] 46 DRIVECOM
Speed input var [FF] 44 DRIVECOM
Speed limited 372 LIMITS \ Speed limits \ Speed min/max
Speed max amount [FF] 2 LIMITS \ Speed limits \ Speed amount
Speed max amount [FF] 2 DRIVECOM \ Speed amount
Speed max neg [FF] 4 LIMITS \ Speed limits \ Speed min/max
Speed max neg [FF] 4 DRIVECOM \ Speed min/max
Speed max pos [FF] 3 LIMITS \ Speed limits \ Speed min/max
Speed max pos [FF] 3 DRIVECOM \ Speed min/max
Speed min amount [FF] 1 LIMITS \ Speed limits \ Speed amount
Speed min amount [FF] 1 DRIVECOM \ Speed amount
Speed min neg [FF] 6 LIMITS \ Speed limits \ Speed min/max
Speed min neg [FF] 6 DRIVECOM \ Speed min/max
Speed min pos [FF] 5 LIMITS \ Speed limits \ Speed min/max

Speed min pos [FF] 5 DRIVECOM \ Speed min/max

Speed P [%] 87 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Speed P [%] 87 REG PARAMETERS \ Percent values \ Speed regulator
Speed P base [A/rpm] 93 REG PARAMETERS \ Base values \ Speed regulator
Speed P in use [%] 99 REG PARAMETERS \ In use values

Speed P Nw [%] 1032 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Speed ratio 1017 FUNCTIONS \ Speed draw

Speed ref (%) 117 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in %
Speed ref (d) [FF] 115 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in DRC []
Speed ref (rpm) 118 MONITOR \ Measurements \ Speed \ Speed in rpm
Speed ref [rpm] 118 SPEED REGULAT.

Speed ref 1 (%) 378 INPUT VARIABLES \ Speed ref \ Speed ref 1
Speed ref 1 [FF] 42 INPUT VARIABLES \ Speed ref \ Speed ref 1
Speed Ref 2 (%) 379 INPUT VARIABLES \ Speed ref \ Speed ref 2
Speed ref 2 [FF] 43 INPUT VARIABLES \ Speed ref \ Speed ref 2
Speed ref var [FF] 115 DRIVECOM

Speed reg output [% ] 236 SPEED REGULAT.

Speed sel 0 400 FUNCTIONS \ Multi speed fct

Speed sel 1 401 FUNCTIONS \ Multi speed fct

Speed sel 2 402 FUNCTIONS \ Multi speed fct

Speed up base [ms] 446 SPEED REGULAT \ Speed up

Speed up filter [ms] 447 SPEED REGULAT \ Speed up

Speed up gain [%] 445 SPEED REGULAT \ Speed up
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Parameter N. Position
Speed zero delay [ms] 108 ADD SPEED FUNCT \ Speed zero
Speed zero level [FF] 107 ADD SPEED FUNCT \ Speed zero
Start part 1 676 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Start part 2a 678 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Start part 2b 680 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Start part 3 1027 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Start/Stop 315 BASIC MENU
Start/Stop 315 MONITOR
Stator resist [0hm] 436 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter
Stator resist [Ohm] 436 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Stator resist Nw [Ohm] 683 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Status word 56 DRIVECOM
Stop mode 626 FUNCTIONS \ Stop control
Switching freq 240 CONFIGURATION
T curr (%) 927 MONITOR \ Measurements
T curr filter [s] 926 MONITOR \ Measurements
T curr lim type 715 LIMITS \ Current limits
T current lim - [%] 9 BASIC MENU
T current lim - [%] 9 LIMITS \ Gurrent limits
T current lim [%] 7 LIMITS \ Current limits
T current lim + [%] 8 BASIC MENU
T current lim + [%] 8 LIMITS \ Current limits
T current ref [%] 41 MONITOR \ Measurements
T current ref 1 [%] 39 INPUT VARIABLES \ T current ref
T current ref 2 [%] 40 INPUT VARIABLES \ T current ref
Take motor par 694 DRIVE PARAMETER \ Mot plate data
Take val part 1 677 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Take val part 2a 679 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Take val part 2b 681 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Take val part 3 1028 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Test T curr lim [%] 1048 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 3
Threshold delay [ms] 103 ADD SPEED FUNCT \ Speed control
Torque [%] 230 MONITOR \ Measurements
Torque const [N*m/A] 1013 SPEED REGULAT \ Inertia/loss cp
Torque current 350 CURRENT REGULAT
Torque reduct 342 LIMITS \ Current limits
Trip time 50% [s] 657 FUNCTIONS \ Overload contr \ Ovid mot contr
Tune value inp 1 73 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 1
Tune value inp 2 78 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 2
Tune value inp 3 83 I/0 CONFIG \ Analog inputs \ Analog input 3
V/f flux level [%] 900 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Energy save
V//f shape 712 DRIVE PARAMETER \ V/f control
VDC Ctrl | Gain [%] 1290 FUNCTIONS \ VDC control f
VDC Ctrl P Gain [%] 1289 FUNCTIONS \ VDC control f
Virt dig in 0 1107 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 1 1108 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 10 1117 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 11 1118 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 12 1119 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt digin 13 1120 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 14 1121 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt digin 15 1122 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 2 1109 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 3 1110 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 4 1111 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 5 1112 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 6 1113 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 7 1114 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 8 1115 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig in 9 1116 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig in
Virt dig out 0 1123 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 1 1124 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 10 1133 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 11 1134 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 12 1135 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
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Parameter N. Position
Virt dig out 13 1136 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 14 1137 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 15 1138 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 2 1125 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 3 1126 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 4 1127 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 5 1128 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 6 1129 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 7 1130 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 8 1131 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virt dig out 9 1132 OPTIONS \ Option 1\ PDC config \ Virt dig out
Virtual dig inp 582 MONITOR \ I/0
Virtual dig out 583 MONITOR \ I/0
Vit boost type 709 DRIVE PARAMETER \ V/f control \ Voltage boost
Volt comp lim Nw [V] 685 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Voltage comp lim [V] 644 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 1
Voltage comp lim [V] 644 REG PARAMETERS \ Percent values \ Current reg\Dead time comp
Voltage | [%] 902 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Voltage | [%] 902 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Voltage | [%] 902 REG PARAMETERS \ Percent values \ Voltage reg
Voltage | base [Vs/V x s] 903 REG PARAMETERS \ Base values \ Voltage reg
Voltage | Nw [%] 909 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Voltage | Nw [%] 909 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Voltage P [%] 1022 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Voltage P [%] 1022 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Voltage P [%] 1022 REG PARAMETERS \ Percent values \ Voltage reg
Voltage P base [Vs/V] 1023 REG PARAMETERS \ Base values \ Voltage reg
Voltage P Nw [%] 1024 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Self-tune 2a
Voltage P Nw [%] 1024 DRIVE PARAMETER \ Motor Parameter \ Self-tuning \ Sel-tune 2b
Zero pos gain [%] 892 SPEED REGULAT \ Spd zero logic
Zero torque 353 CURRENT REGULAT
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3.4. LISTA DE PARAMETROS DE ALTA PRIORIDAD

CuandoseusalatarjelaDGFC (Digitd Generd FundionCard), lossiguientesperametrosdd inverter AVy puedensar cambiadosadta
veodded conlatajetagpdond (Automeaticsynchronouscommunication). Deesamaneraseutilizanagunesunidedesintamespara
ladefinicion delos pardmetros. Paramayor informaci dn consultar ladocumentacion técnicade DGFC.

Parameter N. Format Value Read/ Write
min max Default
T current lim + [CURR] 8 Ul16 0 F S R/W
T current lim - [CURR] 9 Ul16 0 F S R/W
In use Tcur lim+ [CURR] 10 Ul16 0 F - R
In use Tcur lim- [CURR] 11 uUle 0 F - R
current lim red [CURR] 13 Ule 0 F F R/W
T current ref 1 [CURR] 39 116 F F 0 R/W
T current ref 2 [CURR] 40 116 F F 0 R/W
T current ref [CUR+A11R] 41 116 F F - R
Speed ref 1 [spd] 42 116 -32768 32767 0 R/W
Speed ref 2 [spd] 43 116 -32768 32767 0 R/W
Ramp ref 1 [spd] 44 116 -32768 32767 0 R/W
Ramp ref 2 [spd] 48 116 -32768 32767 0 R/W
Control word 55 Ule6 0 65535 0 R/W
Status word 56 Ule6 0 65535 - R
Ramp ref [spd] 110 116 -32768 32767 - R
Ramp outp [spd] 113 116 -32768 32767 - R
Speed ref [spd] 118 116 -32768 32767 - R
Actual spd [[spd] 122 116 -8192 8192 - R
Adap reference [spd] 183 116 -32768 32767 4000 R/W
Enc 1 position [enc_pls] 197 116 -32768 32767 - R
Enc 2 position [enc_pls] 198 116 -32768 32767 - R
Enc 1 last time [enc_tim] 204 U32 0 232-1 - R
Enc 1 last time high [enc_tim] 205 U16 0 65535 - R
Enc 2 last time [enc_tim] 206 U32 0 232-1 - R
Enc 2 last time high [enc_tim] 207 U16 0 65535 - R
Speed reg output 236 116 — — - R
Lock speed reg 322 Ul16 0 1 0 R/W
Enc 2 speed [spd] 420 I16 -32768 32767 - R
Enc 1 speed [spd] 427 I16 -32768 32767 - R
Flux level 467 Ule6 1638 16384 16384 R/W
Flux reference 500 Float 0 16384 16384 R
Pad 0 503 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 1 504 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 2 505 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 3 506 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 4 507 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 5 508 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 6 509 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 7 510 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 8 511 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 9 512 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 10 513 116 -32768 32767 0 R/W
al004Ai
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Parameter N. Format Value Read/ Write
min max Default
Pad 11 514 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 12 515 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 13 516 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 14 517 116 -32768 32767 0 R/W
Pad 15 518 116 -32768 32767 0 R/W
Bitword pad A 519 uU16 0 65535 0 R/W
Bitword pad B 536 Ule 0 65535 0 R/W
Dig input term 564 Ul16 0 65535 - R
Dig output term 581 uUle 0 65535 - R
Load comp [CURR] 698 116 F F - R
V/f flux level 900 uUl16 0 16384 16384 R/W
Ind store ctrl 912 uUle 0 65535 0 R/W
Index storing 913 ul6 0 +2%2 4 - R
Out vit level 921 Float 0 16384 16384 R/W
F act speed (rpm) [spd] 924 116 -32768 32767 - R
F act speed (d) [spd] 925 116 -32768 32767 - R
T curr % [CURR] 927 116 F F - R
F T curr % [CURR] 928 116 F F - R
Speed ratio 1017 116 0 +32767 | 10000 R/W
Spd draw out (d) 1018 116 -32767 | 432767 - R
PL next factor 1091 116 0 +32768 10000 R
al004Bi

Definicion de las unidades internas utilizadas con comunicaciéon sincrona automatica:
1) [ spd ] = Ajuste delavelocidad expresadoen RPM * 4: 1 SPD = 0,25 rpm.

2) [ curr ] = Ajuste de la corriente expresada en funcién del factor de normalizacion para la corriente: 1
CURR=[Currentnorm/(2®-v2)] A,

- Current norm : ( parametro interno nimero 267, formato floating, codigo de acceso R = sdlo lectura,
no accesible por teclado) depende delatalladel inverter.

- Flt 100 mf : ( pardmetro nimero 303, formato integer 16 bits, codigo de acceso R = sdlo lectura, no
accesible por teclado). El gjustede T current lim ... [curr] igua aFlt 100 mf implicael guste de M otor
current [A,,] = FLC.

3)[enc pls] = Posicién delosencoder expresadaenimpulsos* 4: 1 enc_pls=0,25impulsos.
4)[enc_tim] = Last time(s) delosencoder expresados en 50ns por unidad (1 = 50ns).

5) Speedregoutput [%] contieneinformacionesvalidasaun s el regulador de velocidad estainhabilitado
(Enable speed reg = Disabled). Cuando Speed reg output esta habilitado, contienelasumadelasalida
del regulador develocidad enactoy de T current ref 2.

Drive Size Rated drive curr [334] Curr norm AMPS [267]

1007 2.4 10.8

1015 4 17.5

1022 5.6 25.1

1030 7.5 334

2040 9.6 424

2055 12.6 56.5

2075 17.7 79

3110 24.8 110.4

3150 33 147.2

4220 47 211

4300 63 256.4

4370 79 33.3

5450 93 421.9

5550 114 512.8

6750 142 606.1

7900 185 847.1
71100 210 847.1
71320 250 1129.9
81600 324 1432.2 Ay9349
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Standard for 460V
Description No. 1007 1015 1022 1030 2040 2055 2075
Nominal Voltage 161 460 460 460 460 460 460 460
Nominal speed 162 870 1775 1770 1765 1760 1765 1765
Nom. frequency 163 60 60 60 60 60 60 60
Nominal current 164 2.20 2.20 2.70 4.80 6.60 11.00 14.00
Magn. current 165 1.70 1.20 1.40 2.30 3.40 5.00 4.40
Rotor resistance 166 4.0241 1.6767 1.6394 1.0759 0.8952 0.4695 0.4490
Cos phi 371 0.57 0.76 0.79 0.81 0.79 0.83 0.82
Stator resist 436 4.0241 1.6767 1.6394 1.0759 0.8952 0.4695 0.4690
Lkg inductance 437 0.11170 0.07880 0.05960 0.03170 0.02440 0.01300 0.01700
Speed P 87 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00
Speed I 88 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00
Current P 89 6.99 7.97 8.63 6.12 5.97 4.25 7.76
Current I 90 0.76 0.51 0.71 0.62 0.66 0.46 0.62
Flux P 91 4.98 7.40 5.28 6.04 5.73 8.18 6.12
Flux I 92 3.62 1.45 1.16 1.43 1.65 1.81 1.33
Base voltage 167 460 460 460 460 460 460 460
Base frequency 168 60 60 60 60 60 60 60
Description No. 3110 3150 4220 4300 4370 5450 5550
Nominal Voltage 161 460 460 460 460 460 460 460
Nominal speed 162 1770 1770 1775 1770 1780 1775 1785
Nom. frequency 163 60 60 60 60 60 60 60
Nominal current 164 21.00 27.00 29.00 40.00 52.00 65.00 77.00
Magn. current 165 6.40 4.60 7.60 11.80 13.10 17.10 20.30
Rotor resistance 166 0.2510 0.5890 0.1272 0.1260 0.2100 0.0910 0.0900
Cos phi 371 0.82 0.83 0.87 0.84 0.88 0.87 0.87
Stator resist 436 0.2540 0.5570 0.1272 0.1190 0.3100 0.2860 0.1490
Lkg inductance 437 0.01100 0.01500 0.00640 0.00600 0.01200 0.00900 0.00800
Speed P 87 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00
Speed I 88 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00
Current P 89 7.02 12.76 7.81 7.00 6.00 5.80 5.80
Current I 90 0.48 1.48 0.47 0.40 0.30 0.30 0.20
Flux P 91 7.83 2.50 8.09 8.40 12.60 10.70 18.00
Flux I 92 1.39 0.69 0.85 1.20 1.00 1.10 1.10
Base voltage 167 460 460 460 460 460 460 460
Base frequency 168 60 60 60 60 60 60 60
Description No. 6750 7900 71100 71320 81600
Nominal Voltage 161 460 460 460 460 460
Nominal speed 162 1785 1790 1785 1790 1790
Nom. frequency 163 60 60 60 60 60
Nominal current 164 96.00 124.00 156.00 180.00 240.00
Magn. current 165 26.30 32.70 33.90 46.50 68.30
Rotor resistance 166 0.0750 0.0470 0.0470 0.0310 0.0066
Cos phi 371 0.86 0.87 0.91 0.87 0.85
Stator resist 436 0.1250 0.0760 0.0620 0.0440 0.0080
Lkg inductance 437 0.00700 0.00400 0.00400 0.00300 0.00060
Speed P 87 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00
Speed I 88 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00
Current P 89 7.00 6.20 5.00 5.70 6.90
Current I 90 0.20 0.15 0.20 0.15 0.15
Flux P 91 15.00 25.50 18.00 27.70 24.70
Flux I 92 1.00 1.00 1.00 1.10 1.00
Base voltage 167 460 460 460 460 460
Base frequency 168 60 60 60 60 60 avy105A
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Standard for 400V
Description No. 1007 1015 1022 1030 2040 2055 2075
Nominal Voltage 161 400 400 400 400 400 400 400
Nominal speed 162 1400 1405 1415 1415 1435 1450 1450
Nom. frequency 163 50 50 50 50 50 50 50
Nominal current 164 1.95 3.70 5.20 6.80 9.20 11.80 15.60
Magn. current 165 0.97 1.74 2.45 3.30 4.60 5.04 6.66
Rotor resistance 166 7.8956 3.9531 2.5167 1.9246 1.0878 0.6524 0.4935
Cos phi 371 0.80 0.82 0.82 0.81 0.80 0.85 0.85
Stator resist 436 7.8956 3.9531 2.5167 1.9246 1.0878 0.6524 0.4935
Lkg inductance 437 0.08380 | 0.04170 0.02960 0.02340 | 0.01780 0.01180 | 0.00890
Speed P 87 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00
Speed 1 88 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00
Current P 89 6.03 4.84 4.94 5.19 5.00 4.44 4.70
Current I 90 1.70 1.38 1.26 1.28 0.92 0.74 0.78
Flux P 91 2.54 3.14 3.44 3.38 4.71 5.89 5.57
Flux I 92 1.97 217 212 2.15 2.37 1.92 2.13
Base voltage 167 400 400 400 400 400 400 400
Base frequency 168 50 50 50 50 50 50 50
Description No. 3110 3150 4220 4300 4370 5450 5550
Nominal Voltage 161 400 400 400 400 400 400 400
Nominal speed 162 1460 1460 1455 1465 1470 1470 1475
Nom. frequency 163 50 50 50 50 50 50 50
Nominal current 164 22.50 30.00 43.00 58.00 71.00 85.00 93.50
Magn. current 165 6.63 8.54 12.24 15.91 19.48 22.41 24.65
Rotor resistance 166 0.2737 0.2053 0.1611 0.0929 0.0651 0.0543 0.0412
Cos phi 371 0.84 0.85 0.85 0.86 0.86 0.87 0.87
Stator resist 436 0.2737 0.2053 0.1611 0.0929 0.0651 0.0543 0.0412
Lkg inductance 437 0.00960 | 0.00700 0.00490 0.00350 | 0.00280 0.00230 | 0.00210
Speed P 87 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00
Speed 1 88 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00
Current P 89 7.07 6.83 6.83 5.93 6.30 6.40 7.07
Current I 90 0.60 0.60 0.68 0.48 0.43 0.46 0.42
Flux P 91 7.18 7.18 6.38 9.11 10.01 9.46 10.28
Flux I 92 1.52 1.36 1.46 1.56 1.47 1.23 1.12
Base voltage 167 400 400 400 400 400 400 400
Base frequency 168 50 50 50 50 50 50 50
Description No. 6750 7900 71100 71320 81600
Nominal Voltage 161 400 400 400 400 400
Nominal speed 162 1480 1480 1485 1485 1485
Nom. frequency 163 50 50 50 50 50
Nominal current 164 140.00 170.00 205.00 240.00 295.00
Magn. current 165 38.41 46.64 56.24 63.28 77.78
Rotor resistance 166 0.0220 0.0181 0.0113 0.0096 0.0078
Cos phi 371 0.86 0.86 0.86 0.87 0.87
Stator resist 436 0.0220 0.0181 0.0113 0.0096 0.0078
Lkg inductance 437 0.00140 | 0.00120 0.00100 0.00080 | 0.00070
Speed P 87 10.00 10.00 10.00 10.00 10.00
Speed 1 88 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00
Current P 89 5.81 6.68 5.54 6.07 6.26
Current I 90 0.27 0.31 0.19 0.22 0.22
Flux P 91 16.28 14.14 22.74 19.96 19.36
Flux I 92 1.48 1.28 1.55 1.30 1.26
Base voltage 167 400 400 400 400 400
Base frequency 168 50 50 50 50 50 avy105B
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