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LA SELECCION INCORRECTA O LA AUSENCIA DE ELLA, ASI
COMO EL USO INCORRECTO DE LOS PRODUCTOS AQUI
DESCRITOS O DE ELEMENTOS RELACIONADQOS, PUEDE
CAUSAR LA MUERTE, LESIONES O DANOS MATERIALES.

Este documento y demas informacién procedente de
Parker-Hannifin Corporation, sus filiales o distribuidores autorizados
proporciona opciones de productos o sistemas que usuarios con
conocimientos técnicos pueden investigar.

El usuario, mediante sus propios andlisis y pruebas, es el
responsable Unico de la seleccion final del sistema y componentes y
de asegurar que todos los requisitos de prestaciones, duracion,
mantenimiento, seguridad y advertencia de la aplicaciéon se cumplen.
El usuario debe analizar todos los aspectos de la aplicacion,
observar la normativa industrial aplicable y seguir la informacién
relativa al producto presente en el catalogo actual de productos y en
cualquier otra documentacion proporcionada por Parker, sus filiales
o distribuidores autorizados.

En la medida en que Parker, sus filiales o distribuidores autorizados
ofrecen opciones de sistemas o componentes basandose en datos o
especificaciones proporcionadas por el usuario, el usuario sera
responsable de determinar que dichos datos y especificaciones son
adecuados y suficientes para todas las aplicaciones y usos
previsibles de forma razonable de los componentes o sistemas.
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Seguridad

Informacién de seguridad \ |

Requisitos

IMPORTANT: Lea esta informacion ANTES de instalar el equipo.

Usuarios previstos

Este manual debera ponerse a disposicion de todas aquellas personas que deban instalar,
configurar o revisar el equipo en él descrito, asi como para cualquier otra operacion
relacionada.

La informacion suministrada tiene por objeto resaltar problemas de seguridad, describir la
compatibilidad electromagnética (EMC) y permitir al usuario sacar el maximo provecho del
equipo.

Rellene la siguiente tabla para referencias futuras indicando como debe instalarse y utilizarse
la unidad.

La informacion suministrada tiene por objeto resaltar problemas de seguridad y permitir al
usuario sacar el maximo provecho del equipo.

INFORMACION SOBRE LA INSTALACION

NUmero de modelo
(consulte la etiqueta del
producto)

Si se instala
(para su informacion)

Unidad utilizada como

un:
(con_s.ultellf':\ D Componente D Aparato relevante
certificacion para el

inversor)

Unidad instalada: D Montaje mural D Carcasa

Area de aplicacion

El equipo aqui descrito esta disefiado para el control de velocidad de motores industriales
mediante motores de induccion de CA.

Personal

La instalacion, funcionamiento y mantenimiento del equipo deben correr a cargo de personal
competente. Una persona competente es alguien técnicamente cualificado y familiarizado con
toda la informacién sobre practicas de seguridad, con el proceso de instalacion, el
funcionamiento y mantenimiento de este equipo y con los riesgos implicitos.

Advertencias del producto

PELIGRO ADVERTENCIA ’ PUESTA A TIERRA
PRECAUCION
Riesgo de Superficies Terminal del
' Consulte la
descarga calientes . conductor de
o documentacion i
eléctrica proteccion

AC10 Inverter
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AC10 Inverter

Riesgos

iPELIGRO! - La falta de atencién a las siguientes advertencias puede ocasionar lesiones

Este equipo puede suponer un peligro
mortal por exposicién a maquinas
giratorias y tensiones elevadas.

El equipo debe estar conectado a tierra
en todo momento debido a la elevada
corriente de fuga a tierra, y el motor de la
unidad debe estar conectado a una toma
de tierra de seguridad apropiada.

Antes de trabajar con el equipo,
compruebe que todas las fuentes de
entrada estén aisladas. Tenga en cuenta
que la unidad puede tener mas de una
conexion de alimentacion.

Cuando el motor esta parado o en
reposo, aun pueden existir tensiones
peligrosas en los terminales de
alimentacion (salida del motor, fases de
entrada de alimentacion, bus de CC y el
freno, si esta instalado).

Para realizar mediciones, utilice
Unicamente instrumentos de medicion

que cumplan la norma IEC 61010 (CAT
Il o superior). Empiece siempre usando
el rango mas alto.

No se deben utilizar los instrumentos de
medicion CAT | y CAT Il en este
producto.

Espere al menos 5 minutos (20 minutos
para 30kW anteriormente) a que los
condensadores de la unidad
disminuyan su carga hasta niveles de
tension seguros (<50 V). Utilice un
instrumento de medicién capaz de
medir hasta 1000 V de CC y CArms
para confirmar que hay menos de 50 V
entre todos los terminales de
alimentacion y la toma de tierra.

Salvo que se indique lo contrario, este
producto NO debe desmontarse. En
caso de fallo, devuelva la unidad.
Consulte el capitulo “Mantenimiento
rutinario y reparacion”.

ADVERTENCIA - La falta de atencion a las siguientes advertencias puede ocasionar averias

o dafos al equipo

SEGURIDAD

Si existe un conflicto entre los requisitos EMC y de seguridad, siempre tendra
prioridad la seguridad personal.

No realice nunca comprobaciones de
resistencia de alta tensién en el cableado
sin desconectar primero la unidad del
circuito que se esta probando.

Si bien la ventilacion es suficiente, utilice
sistemas de proteccion y/o seguridad
adicional para evitar averias o dafos al
equipo.

Cuando se sustituye una unidad en una
aplicacion y antes de volver a utilizarla,
es esencial que todos los parametros
definidos por el usuario para el
funcionamiento del producto estén
correctamente instalados.

La serie AC10 no es un componente de
seguridad ni un producto relacionado con
la seguridad.

Todos los terminales de control y de
sefales son de tipo SELV, es decir,
estan protegidos por un doble
aislamiento. Asegurese de que todos los
cables externos admitan la maxima
tension del sistema.

Los sensores térmicos internos del
motor deben tener al menos un
aislamiento basico.

Todos los elementos de metal del
Inversor estan protegidos por un
aislamiento basico y conectados a una
toma de tierra segura.

No se recomienda el uso de dispositivos
de corriente residual con este producto.
No obstante, si su uso es obligatorio,
solo se deben usar dispositivos de
corriente residual de tipo B.

EMC

En entornos domésticos, es posible que
este producto provoque interferencias de
radio, en cuyo caso es posible que
resulte necesario tomar medidas de
mitigacion complementarias.

Este equipo contiene piezas sensibles a
descargas electrostaticas. Tenga en
cuenta las precauciones de control
estético a la hora de manipular, instalar y
reparar este producto.

Este producto pertenece a la clase de
distribucion de venta restringida
conforme a la norma IEC 61800-3. Se
considera "equipo profesional” tal y
como se define en la norma
EN61000-3-2. Antes de efectuar la
conexion al suministro de baja tension,
es necesario obtener el permiso
correspondiente de las autoridades de
suministro.

RIESGOS DE LA APLICACION

Las especificaciones, procesos y circuitos descritos en este manual solo sirven como
guia y puede que se tengan que adaptar a la aplicaciéon especifica del usuario. No
podemos garantizar la idoneidad del equipo descrito en este manual para cada una de

las aplicaciones.
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RISK ASSESSMENT

Under fault conditions, power loss, or unintended operating conditions, the inverter may not
operate as intended. In particular:

e Stored energy might not discharge to safe levels as quickly as suggested, and can still
be present even though the inverter appears to be switched off.

e The motor’s direction of rotation might not be controlled

¢ The motor speed might not be controlled

e The motor might be energized

An inverter is a component within a drive system that may influence its operation or effects
under a fault condition. Consideration must be given to:

e Stored energy

e Supply disconnects

e Sequencing logic

e Unintended operation

AC10 Inverter
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1 -1 Introduccion

Capitulo 1

En este manual se ofrece una introduccion a la instalacion y conexion de la serie AC10. El
ajuste de los parametros, el software y las operaciones también se tratan en este manual.

1.1 Comprension del cédigo del producto
NUumero de modelo

La unidad se identifica completamente mediante un cédigo alfanumérico de cuatro bloques que
registra el modo en que se calibré la unidad y sus distintos ajustes en el momento de su salida
de fabrica. Este cddigo también se denomina Cdédigo de producto.

10 G - 1 1 - 0015-B F

L F : Filtro integrado
N : sin filtro integrado

B: Unidad de frenado integrada

Corriente nominal (A):
XXXX 2000.0

Tamafio del bastidor : (mm)
1: 80x135x138

1 106x150x 180

1 138x152x235

1 156x170%x265

. 205%196x340
1265%235%435

1 315x234x480
: 360x265%555
: 410x300%x630
1 516%326% 765
. 560x342x910

©O© 0o ~NoOu A WwN

=
= o

Tension de entrada
1: 1Phase 230V/240V
2 : 3 Phase 230V/240V
4 : 3 Phase 380V/480V

I Industria |

| Modelo del producto]

1.2 Ejemplo de placa de identificacion

Esta placa de identificacién muestra un inversor de la serie AC10 IP20 de 2.2 kW con entrada
trifasica.

3Ph: entrada trifasica; 380-480 V, 50/60 Hz: gama de tension de entrada y frecuencia nominal.

3Ph: salida trifasica; 6.5 A, 2.2kW: corriente nominal de salida y alimentacion;

Inversor AC10



Introduccion 1 -2

1.3 Gama de productos

. 5 . Corriente de entrada (A) ST Cor(rji:nte
Alimentacion |Referencia kW salida (A) | proteccién
230V 380V/400V | 460V/480V de entrada
10G-11-0015-XX 0.2 4 1.5 6.0
10G-11-0025-XX 0.37 5.8 2.5 10.0
10G-11-0035-XX 0.55 7.6 3.5 14.0
1Ph 230V 10G-11-0045-XX 0.75 10 4.5 18.1
10G-12-0050-XX 1.1 10.8 5 24.5
10G-12-0070-XX 1.5 14 7 25.2
10G-12-0100-XX 2.2 20 10 32.0
10G-31-0015-XX 0.2 2.5 1.5 5.0
10G-31-0025-XX 0.37 3.5 2.5 8.2
10G-31-0035-XX 0.55 4.5 3.5 10.0
10G-31-0045-XX 0.75 54 4.5 11.5
10G-32-0050-XX 1.1 5.8 5 18.0
10G-32-0070-XX 1.5 7.8 7 18.2
3Ph 230V 10G-32-0100-XX 2.2 11 10 21.5
10G-33-0170-XX 4 18.5 17 28
10G-34-0210-XX 55 22 21 33
10G-35-0300-XX 7.5 31 30 47
10G-35-0400-XX 11 41 40 62
10G-36-0550-XX 15 57 55 86
10G-41-0006-XX 0.2 1.1 0.8 0.6 2.5
10G-41-0010-XX 0.37 1.5 1.2 1 5.0
10G-41-0015-XX 0.55 2.1 1.8 1.5 5.5
10G-42-0020-XX 0.75 3 2.1 2 6.5
10G-42-0030-XX 1.1 4 3.2 3 10.2
10G-42-0040-XX 1.5 5 4.2 4 11.0
10G-42-0065-XX 2.2 7.5 7.0 6.5 15.0
3Ph 400V 10G-43-0080-XX 3.7 10.5 8.3 8 18.0
10G-43-0090-XX 4 11 9.2 9 21.0
10G-43-0120-XX 5.5 14 11.5 12 29.0
10G-44-0170-XX 7.5 18.5 16 17 34.0
10G-44-0230-XX 11 24 21 23 46.5
10G-45-0320-XX 15 36.5 27 32 80.0
10G-45-0380-XX 18.5 44 31 38 90
10G-45-0440-XX 22 51 35 44 100
10G-46-0600-XX 30 70 53 60 110
10G-47-0750-XX 37 80 64 75 120
10G-47-0900-XX 45 94 75 90 150
10G-48-1100-XX 55 120 85 110 180
10G-48-1500-XX 75 160 115 150 240
10G-49-1800-XX 90 190 130 180 285
10G-49-2200-XX 110 225 170 220 340
10G-410-2650-XX 132 275 210 265 400
10G-411-3200-XX 160 330 250 320 500
10G-411-3600-XX 180 370 280 360 550
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2-1 Descripcion general del producto

Capitulo 2

La estructura externa de los inversores de la serie AC10consta de un alojamiento de plastico.
(Hasta el Tamano 5 solamente)

Lailustracién muestra el AC10G-12-0050-XX

Disinador de calor

Carcasa de metal utiliza (hasta el Tamafio 6 solamente) exterior avanzada pulverizacion y el
proceso de pulverizacion de polvo en la superficie de color elegante y con desmontable por un
lado la estructura de bisagra de puerta adoptado para portada, conveniente para el cableado y
mantenimiento. Tomando 10G-46 hasta 0060, por ejemplo, su apariencia y estructura se
muestran como en la figura a continuacion.

Lower cover

. Terminales de control

ower terminal

Electrical outlet

Mounting hole

2.1 Normas disefladas de aplicacion

IEC/EN 61800-5-1: 2007 Requisitos de seguridad para los sistemas de accionamiento eléctrico
de potencia de velocidad ajustable.

IEC/EN 61800-3: 2004 Sistemas de accionamiento eléctrico de potencia de velocidad
ajustable — Parte 3: Norma de productos EMC que incluye métodos de prueba especificos.

IEC 529(1989)/EN60529 Degrees of protection provided by enclosure (IP code)
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Descripcion general del producto 2-2

2.2 Funciones de control

Tabla 2-1 Especificaciones técnicas de los inversores de la serie AC10

Rango de tensiéon nominal

Trifasica de 380-480 V (+10 %, -15 %)
Monofasica de 220-240 V +15 %

Entrada Trifasica de 220-240 V 15 %
Frecuencia nominal 50/60 Hz
. Rango de tension nominal Trifasica 0-INPUT (V
Salida J v)

Rango de frecuencia

De 0,50 a 590,0 Hz

Modo de control

Frecuencia portadora

800~10 000 Hz; la onda portadora fija y la onda portadora
aleatoria
se pueden seleccionar mediante F159.

Resolucién de frecuencia de
entrada

Configuracion digital: 0,01 Hz, configuracion analégica: frecuencia
max. X 0,1 %

Modo de control

Control del vector sin sensor (SVC), control de V/Hz

Par de arranque

0,5 Hz/150 % (SVC)

Alcance del control de la
velocidad

1:100 (SVC)

Precision de la velocidad estable

+0,5 % (SVC)

Precision del control de par

15 % (SVC)

Capacidad de sobrecarga

150 % de la corriente nominal, 60 segundos.

Elevacion del par

Regulacion automatica del par, regulacion manual del par que
incluye 1-20 curvas.

Curva de VVVF

3 tipos de modos: tipo cuadratico, tipo cuadrado y curva V/Hz
definida por el usuario.

Frenado con CC

Frecuencia del frenado con CC: 0,2-5,00 Hz, tiempo de frenado:
0,00~30,00 s

Control jogging

Rango de frecuencia del jogging: frecuencia min. ~ frecuencia
max., tiempo de aceleracion/desaceleracion del jogging:
0,1~3000,0 s

Ejecucién automatica de la
circulacién y ejecucion de la
velocidad en varias fases

La ejecucion automatica de la circulacién o el control de los
terminales puede llevar a cabo la ejecucién de la velocidad en
15 fases.

Ajuste PID integrado

Sistema facil para el control de circuito cerrado de los
procesos

Regulacion automatica de la
tension (AVR)

Cuando la tension original cambia, la modulacion puede
ajustarse automaticamente, de manera que la tensién de
salida no varia.

Funcién de operaciones

Ajuste de la frecuencia

Sefial analdgica (0~5 V, 0~10 V, 0~20 mA); teclas A/V del
teclado (terminal), l6gica de control externo y ajuste
automatico de la circulacion.

Control de inicio/parada

Control del terminal, control del teclado o control de la
comunicacion.

Canales del comando de
ejecucion

3 tipos de canales en el panel del teclado, terminales de
control o RS485

Fuente de frecuencia

Fuentes de frecuencia: Terminales del usuario, desde MMI o
a través de RS485.

Fuente de frecuencia auxiliar

5 opciones

Opcional

Filtro EMC integrado, unidad de frenado integrada

Funcion de proteccién

Pérdida de la fase de entrada, pérdida de la fase de salida, baja tensién de entrada,
sobretension de CC, sobrecorriente, sobrecarga del inversor, sobrecarga del motor, calado
por corriente, sobrecalentamiento, perturbacién externa, linea analdgica desconectada.

MMI
Pantalla

Pantalla LED de siete segmentos que muestra la frecuencia de salida, la velocidad de
rotacion (rpm), la corriente de salida, la tension de salida, la tension del bus de CC, el valor de
recuperacion PID, el valor de ajuste PID, la velocidad lineal, los tipos de fallos y los
parametros del sistema y su funcionamiento; indicadores LED que muestran el estado de
funcionamiento actual del inversor.

Condiciones del entorno

Ubicacioén del equipo

En una ubicacién interior, evite la exposicién a la luz del sol
directa, el polvo, los gases corrosivos, los gases inflamables,
el vapor u otros contaminantes.

Temperatura ambiente

-10 °C~+40°C (50 °C con reduccion de la potencia nominal)

Humedad ambiente

Por debajo del 90 % (sin condensacion)

Fuerza de vibraciéon

Por debajo de los 0,5 g

Altura por debajo del nivel del
mar

1000 m o inferior (3000 m con reduccién de la potencia
nominal)

Entorno Conformidad 3C3
Nivel de proteccion IP20
Motor que se va a utilizar | 0,2~180 kW




3-1 Instalacion

Capitulo 3

IMPORTANTE Lea el capitulo 14: “Cumplimiento normativo” antes de instalar esta unidad.

3.1 Precauciones del equipo

Compruebe si existen indicios de que se hayan producido dafios durante el transporte.

Compruebe que el codigo del producto que figura en la etiqueta de identificacion cumple
con sus requisitos.

El entorno de instalacion y aplicacién debe ser un lugar protegido de la lluvia, gotas, vapor,
polvo y suciedad de aceite; sin gases ni liquidos corrosivos o inflamables, particulas de
metal o polvo metalico. Temperatura ambiente entre -10 °C y +50 °C (40 °C sin reduccion de
la potencia nominal)

Instale el inversor alejado de cualquier combustible.
No introduzca ningun objeto en el interior del inversor.

La fiabilidad de los inversores depende en gran medida de la temperatura. Por cada
aumento de 10 °C en la temperatura ambiente, la vida Util del inversor se vera reducida a la
mitad.

El inversor se ha disefiado para su instalacion en una cabina de control y, ademas de
garantizar una ventilacién uniforme, debe instalarse en posicion vertical. Si hay varios
inversores en la misma cabina, para poder garantizar la correcta ventilacion, instale los
inversores uno al lado del otro. Si los inversores deben instalarse uno encima del otro,
necesitara ventilacion adicional.

No toque nunca los elementos internos durante los 15 minutos posteriores al apagado del
inversor. Espere a que se haya descargado por completo.

Los terminales de entrada R, Sy T estan conectados a un suministro de corriente de 400 V,
mientras que los terminales de salida U, V y W estan conectados al motor.

Se debe garantizar una correcta conexion a tierra con una resistencia de conexion que no
supere los 4 Q; el motor y el inversor deben conectarse por separado. La conexion a tierra
con conexiones en serie esta prohibida.

Los cables entre el circuito de control y el circuito de potencia deben estar separados para
evitar cualquier posible interferencia.

La longitud del cable debe reducirse para limitar las interferencias en modo comun.

Si desea conectar el contactor o el interruptor de suministro entre la unidad y el motor,
asegurese de utilizarlos cuando la unidad no esté encendida para evitar dafiarla.

Antes de utilizar la unidad, compruebe el aislamiento de los motores, especialmente si se
utiliza por primera vez o si se ha almacenado durante un periodo de tiempo prolongado. Esto
reduce el riesgo de que la unidad resulte dafiada por un aislamiento deficiente del motor.

No conecte ningun varistor o condensador a los terminales de salida de la unidad, ya que la
onda de tension de salida de la unidad es una onda de pulso; de lo contrario, se podrian danar
los componentes.
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Inversor

Figura 3-1 Esta prohibido el uso de condensadores

Instalacion 3-2

Tenga en cuenta la reduccién de la potencia nominal cuando la unidad esté instalada

en una zona elevada (superior a 1000 m). El efecto de enfriamiento de la unidad se ve
deteriorado con la altura, tal y como se muestra en la Figura 3-2 que indica la relacion
entre la altura y la corriente nominal de la unidad.

lout &

100%

90%

80%

Fig 1-7 Derating Drive’ s output current with altitude

1000

2000

3000

>

m)

Figura 3-2 Reduccion de la potencia nominal de salida de la unidad con la altura

Inversor AC10

e Reduccioén de la temperatura
Leistung des Antriebs (kW)

02 |037(055]|075| 1.1 | 15| 22 | 3.7 4 55(75) 11| 15 (185| 22 | 30 | 37 | 45 [ 55 | 75 | 90 | 110 | 132 | 160 | 180
0.2| 40C| 50C | 50C [ 50C | 50C | 50C|50C| 50C | 50C [50C|50C|50C|50C|50C |[50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C
0.37| 30C| 40C | 50C [50C | 50C|50C[50C| 50C [ 50C |50C[50C|50C|50C| 50C |50C|50C|50C|50C|[50C|50C[50C|50C[50C|50C|50C
0.55[ 20C | 30C|40C|50C|50C|50C|50C| 50C | 50C |50C|50C|{50C|[50C| 50C|50C|50C|[50C[50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C|50C
0.75 20C|30C|40C|45C|50C[50C| 50C [ 50C |50C|50C[50C|[50C| 50C |50C|50C|50C|[50C|50C|50C|{50C|[50C|50C|50C(|50C
1.1 30C[40C|45C|50C| 50C | 50C [50C|50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C
1.5 30C[40C|50C| 50C | 50C |50C[50C|50C|50C| 50C |50C[50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C|50C|50C
2.2 35C|40C| 50C | 50C [50C[50C|50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C[50C|{50C|50C|50C|[50C|50C
3.7 25C | 40C | 50C [50C|50C|50C|[50C| 50C |50C|[50C|50C|[50C|50C[50C|50C[50C|50C|50C|50C

4 30C | 40C [50C|50C|50C|50C| 50C [50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C|50C|[50C|50C]|50C

E 5.5 30C |40C[50C|50C|[50C| 50C |50C[50C|50C|[50C|50C[50C|50C|50C|50C|50C|50C
2| 75 25C|40C|50C|50C| 50C |50C|50C|50C|[50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C(50C
°§° 11 20C|40C|50C| 50C |50C|50C|50C|50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C|50C
k] 15 20C|40C| 50C [50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C
g 18.5 20C| 40C|50C|50C|50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C(|50C|50C
° 22 20C [40C|50C|50C[50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C|50C
2 30 20C|40C|50C|50C|50C|50C|50C[50C|50C|50C|50C
37 20C[40C|50C(|50C|50C|50C|50C|50C|[50C|50C

45 20C|40C|50C|50C|50C|50C|[50C|50C|50C

55 20C|40C|50C|50C|50C|50C(|50C|50C

75 20C|40C|50C|50C|50C|50C|50C

90| 20C|40C|50C|50C|50C|50C

110| 20C|40C|50C|50C|50C
132 20C|40C|50C|50C
160 20C|40C|50C
180 20C|40C




3-3 Instalacion

3.3 Inverters Installed in a Control Cabinet
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Mantenimiento 4-1

Capitulo 4

4.1 Comprobacién periddica

El ventilador de refrigeracion y el canal de ventilacion deben limpiarse de forma regular para
comprobar su correcto funcionamiento; limpie el polvo acumulado en el inversor de forma
regular.

Compruebe los terminales de cableado y el cableado de entrada y salida del inversor de forma
regular y compruebe el desgaste.

Compruebe que los tornillos de los terminales estan apretados.
4.2 Almacenamiento
Guarde el inversor en la caja de embalaje original.

Si el inversor se almacena durante un periodo de tiempo prolongado, carguelo al cabo de seis
meses para evitar que se dafien los condensadores electroliticos. El tiempo de carga debe ser
superior a 5 horas.

4.3 Mantenimiento diario

La temperatura ambiente, la humedad, el polvo y las vibraciones pueden reducir la vida util del
inversor. Los inversores requieren un mantenimiento diario.

Inspeccion diaria:

Inspeccion de ruidos del motor mientras esta en funcionamiento.

Inspeccidn de vibraciones anémalas del motor mientras esta en funcionamiento.
Inspeccién del entorno de instalaciéon del inversor.

Inspeccién de la temperatura del inversor y el ventilador.

Limpieza diaria:

Mantenga el inversor limpio. Limpie el polvo de la superficie del inversor para evitar que el
polvo, el polvo metélico, la suciedad de aceite y el agua puedan penetrar en el inversor.

4.4 Devolucion de la Unidad de unidades SSD de Parker

Por favor tenga a mano la siguiente informacion:
* El modelo y numero de serie - ver calificacion etiqueta de la unidad
* Detalle de la falla

Pdongase en contacto con Parker SSD Drives cercano Centro de Servicio para organizar la
vuelta del articulo.

Se le dara un numero de Autorizacion de Devolucion. Use esto como una referencia en toda la
documentacion que regrese con el articulo defectuoso. Empaque y devuelva el articulo en el
embalaje original; o al menos un recinto anti-estatico. No permita que los chips de embalaje
para entrar en la unidad.
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5-1 El teclado

Capitulo 5
5.1 La pantalla

El panel consta de tres secciones: seccion de visualizacién de informacién, seccion en la
gue se indica el estado y seccidn para el uso del teclado, tal y como se muestra en la
Figura 5-1.

frecuencia objetivo parpadeando, el cédigo de funcion,

El LED muestra la frecuencia de funcionamiento, la
el valor de los parametros o el cddigo de error.

“DIGIT” 4 Los LED indican el estado de funcionamiento. RUN
se enciende cuando se esta ejecutando. FWD se enciende

‘ cuando marcha hacia adelante y FRQ, cuando el MMI
muestra la frecuencia.

ulse “M” para ver el cédigo de funcién y “E” para ver los
parametros originales. Las teclas A y ¥ permiten
seleccionar los cadigos de funcion y los parametros.
Vuelva a pulsar “E” para confirmar el valor. En el modo de
control del teclado, las teclas A y ¥ también permiten el
control de la velocidad dinamica. Las teclas “I" y “O”
controlan el inicio y la parada. Pulse la tecla “O” para
restablecer los valores del inversor en el estado de fallo.

Figura 5-1 Pantalla del teclado

5.2 Control remoto
El teclado montado remoto puede solicitarse con el numero de referencia 1001-00-00.
Este incluye el teclado, el cable y los soportes de montaje.

Diagrama del cableado B H

C )

Mediciones del teclado (unidad: mm)

Cadigo Una B C Prof. Alto Tamano de

1001-00-00 124 74 120 70 26 121*71
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521

Panel Mounting Dimensions

Mounting panel

LJ/

El teclado 5-2

= > /_Keypad frame
Frame back cover
hin
(=]
< o > /
— A
\ / i
D

T T

b
[ 1
N
Keypad panel size Opening size
E F L N M
170 110 22 102 142
5.2.2 Puerto del panel de control

nooooooon

B....... 1
Patillas 1 2 3 4 5 6 7 8

8 Ninguno | 5V | Conexion | Conexion | Sefal | Sefal | Sefal | Sefal
nucleos a tierra a tierra 1 2 3 4

La longitud predeterminada del cable remoto es de 1 m. En caso de fuertes interferencias o si
el cable de control remoto es superior a 3 m, anada un anillo magnético al cable.




Capitulo 6

Todas las teclas del panel estan disponibles para el usuario. Consulte laTabla 6-1 para conocer

6-1 Organizacion de menus

sus funciones.

Tabla 6-1 Uso de las teclas

Teclas Nombres Observaciones
Ment Permite mostrar el codigo de funcién y cambiar el modo de
@ visualizacion.
Introducir Permite mostrar y guardar datos.
Arri Permite aumentar los datos (control de la velocidad o los
(a) rriba . .
parametros de ajuste)
Abai Permite reducir los datos (control de la velocidad o los
[Z] ajo . )
parametros de ajuste)
) Ejecucion Permite iniciar el inversor
Permite detener el inversor, reinicializar sus valores en el estado
Parada o de fallo y modificar los cédigos de funcién de un grupo de
(5] restablecim | cddigos o entre dos grupos de codigos. En la interfaz del codigo
iento de los | de funcidén, mantenga pulsada la tecla “O” durante 3 segundos
valores para detener el inversor (si el comando de parada se controla a
través del teclado).

6.1 Ajuste de los pardmetros

Este inversor dispone de muchos parametros de funcion, que el usuario puede utilizar para
ajustar los diferentes modos de funcionamiento. El usuario debe tener presente que, si
establecié una contrasefia valida (F107=1), primero debera introducirla.

Tabla 6-2 Pasos para el ajuste de los parametros

Pasos Teclas Operacién Pantalla
1 Pulse la tecla “M” para visualizar el codigo de
@] funcion F100
2 Pulse las teclas “Arriba” o “Abajo” para seleccionar
E] © E] el cédigo de funcion requerido F114
3 E Permite leer los datos ajustados en el cédigo de
funcion 5.0
4 (4] o [¥] | Permite modificar los datos 9.0
Permite visualizar la frecuencia objetivo
@ correspondiente; parpadea después de ajustar los
50.00
5 datos
Permite visualizar el coédigo de funcion actual F114

Los pasos mencionados anteriormente deben llevarse a cabo cuando el inversor esta parado.
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Organizacion de menus 6-2

6.2 Intercambio de codigos de funciéon en/entre grupos de cédigos

Hay mas de 300 parametros (codigos de funcién) disponibles para el usuario divididos en
secciones, tal y como se indica en la Tabla 6-3.

Tabla 6-3 Particion de cédigos de funcion

Funcion Gruno Funcién Gruno
Group Name Intervalo de Nl?r?] Group Name Intervalo de NLlJJer1
codigos ' codigos )
Funcién de
Parametros basicos | F100~F160 1 control del tiempo | F700~F770 7
y proteccion
Ejecucion del modo F200~F280 > Parametros del F800~F850 8
de control motor
Terminal de Funcion d
entrada/salida F300~F340 3 uncion de F900~F930 9
comunicacion
multifuncional
Senales analdgicas y .
pulso de F400~F480 4 A;ﬂ;ﬁ:tfc') op | FAOO~FASO 10
entrada/salida P
Parametros de
velocidad en varias | F500~F580 5 Control de par FCO00~FC40 11
fases
Funcion subsidiaria | F600~F670 6

Puesto que el ajuste de los parametros implica cierta inversion de tiempo debido a los
numerosos codigos de funcién, esta funcion se conoce especificamente como “Intercambio de
cédigos de funcién en un grupo de cddigos o entre dos grupos de cédigos”, por lo que el ajuste
de los parametros se convierte en algo practico y facil.

Pulse la tecla “M” para que el controlador del teclado muestre el cddigo de funcion. Si el
usuario pulsa la tecla “A” 0 “¥”, el cédigo de funcidon seguira aumentando o disminuyendo en
grados de forma circular dentro del grupo; si vuelve a pulsar la tecla “O”, el codigo de funcién
cambiara de forma circular entre dos grupos de cédigos cuando pulse la tecla “A” 0 “¥”. Por
ejemplo, cuando el codigo de funcion sea el F111 y el indicador DGT esté encendido, pulse la
tecla “A” /“V” para que el cédigo de funcién siga aumentando o disminuyendo en grados
dentro del intervalo F100~F160; vuelva a pulsar la tecla “O” para apagar el indicador DGT.
Cuando pulse la tecla “A” /“V¥”, los cédigos de funcidon cambiaran de forma circular entre los
10 grupos de codigos, como por ejemplo F211, F311...FA11, F111... Consulte la Figura 6-1
(Parpadeara “50.00" para indicar los valores de frecuencia objetivo correspondientes).

Introduzca la contrasefia de Pantalla Pantalla (]
usuario correcta (actualmente —-»m —_—
aparece 50.00) — e
(]
Pantalla () 'Pantalla Pantalla
— G——
Rl — = | e o | R 1 P

O DGT  Apagado
Pantalla

) ET]-[EH] o s

Figura 6-1 Intercambio en un grupo de cadigos o entre grupos de codigos diferentes
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6-3 Organizacion de menus
6.3 Pantalla del panel

Tabla 6-4 Elementos y mensajes mostrados en el panel

Elementos

Observaciones

AEIT

Entrada analdaica tiene conexion abiertacorrectamente.

CE

Indica Error de comunicacion

Err2

Parametros de ajuste se fijlan mal

Err3

Sobrecorriente Instantanea

Errd

Falla de muestreo actual

Err5

Parametros PID se configuran mal

Err6

Fallo Watchdog

ESP

El terminal de detencidn por inercia externo esta cerrado; se mostrara ESP.

FL

Indica_condicion de fallo flycatching

LU

Indica baijo voltaije para condicién de entrada

HF-0

Este elemento aparece al pulsar “M” cuando la unidad esta detenida, lo
que indica que la operacién del jogging es valida. Sin embargo, HF-0 solo
aparece después de cambiar el valor a F132.

-HF-

Indica el proceso de restablecimiento y muestra la frecuencia objetivo tras

oC

Indica sobrecorriente condicion (OC)

OC1

Indica sobrecorriente condicion (OC1)

OE

Indica la condicion de la sobretension

OH

Indica condicién de sobrecalentamiento del disipador de calor

OH1

Indica condicion de sobrecalentamiento externo

oL1

Indica condicién de sobrecarga del inversor

OL2

Indica la condicién de sobrecarga del motor

PFO

Indica pérdida de fase para la condicion de salida

PF1

Indica pérdida de fase para la condicion de entrada

10,00

Indica la frecuencia de funcionamiento actual del inversor (o la velocidad
de rotacion) y los valores de ajuste de los parametros, etc.

50,00

Parpadea mientras la unidad esta parada para mostrar la frecuencia
objetivo.

Tiempo de parada al cambiar la direccion de funcionamiento. Cuando se
ejecutan los comandos de detencion o detencion libre, se puede cancelar
el tiempo de detencion.

A100

Corriente de salida (100 A) y tension de salida (100 V). Mantenga un digito
decimal cuando la corriente sea inferior a 100 A.

b*.*

Muestra el valor de recuperacion PID.

F152

Cadigo de funcién (codigo de parametro).

H*

Muestra la temperatura del disipador de calor.

L***

Muestra la velocidad lineal.

O**

Muestra el valor proporcionado por el PID.

u100

Tension del Bus (100V).

U100

Salida de voltaje (100V).

Inversor AC10
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Capitulo 7

7.1 Instalacion

El inversor debe montarse en posicion vertical tal y
como se muestra en la Figura 7-1. Debe dejarse un
espacio de ventilacion suficiente alrededor.

Dimensiones del espacio (recomendadas)
disponibles en la Tabla 7-1 Dimensiones del
espacio para la instalacion del inversor. El espacio
entre 2 unidades es de 25 mm.

J10SI9AU|

Tabla 7-1 Dimensiones del espacio

Modelo Dimensiones del espacio

Colgado A>2150 mm | B250 mm

Metal que Figura 7-1 Esquema de instalacion

: . El peso ~
: , : Dimensiones externas o Tamarno del Perno de
e NIFIETE €19 ez AxBxH (H1) mm mali(émo montaje (An.xL.) montaje
1 10G-X1-XXXX-XX 80x135x138 (153) 1.25 70%128 M4
2 10G-X2-XXXX-XX 106x150%180 (195) 1.76 94x170 M4
3 10G-43-XXXX-XX 138x152 %235 (250) 2.96 126x225 M5
4 10G-44-XXXX-XX 156x170%265 (280) 4.9 146x255 M5
5 10G-45-XXXX-XX 205%196 x340 (355) 7.5 194x330 M5
6 10G-46-XXXX-XX 265 x 235 x 435 17 235x412 M6
7 10G-47-XXXX-XX 315 x 234 x 480 25 274x465 M8
8 10G-48-XXXX-XX 360 x 265 x 555 40 320x530 M8
9 10G-49-XXXX-XX 410 x 300 x 630 55 370x600 M10
10 10G-410-XXXX-XX 516 x 326 x 765 94 360x740 M10
11 10G-411-XXXX-XX 560 x 342 x 910 120 390x882 M10
A
O i ™ 11 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, I,L] S
101
L B H1 U
92392290 » T
H Oe}o H B
Disefio de plastico
Bastidor—15
Nota: H corresponde al tamafio del inversor sin la placa de conexién a tierra.

Inversor AC10
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H1 corresponde al tamafio del inversor con la placa de conexion a tierra.

£ 3 . o _
L L]
(I |
T
Gar=Te]
s ===
@ [:] _I I
] L . . ||
i -0 G-@ n Y J
n - B

Nota:

Disposiciéon metal
Bastidor 6 - 11

H corresponde al tamafio del inversor sin la placa de conexion a tierra.

H1 corresponde al tamafio del inversor con la placa de conexion a tierra.

7.2 Conexién

Conecte los terminales R/L1, S/L2 y T/L3 (los terminales L1/R y L2/S para fase unica) al
suministro de alimentacion, @ a la conexion a tierra, y los terminales U, V y W al motor.

El motor debe conectarse a tierra. De lo contrario, el motor eléctrico puede causar

interferencias.

Modelo

Esquema

Bastidor 1

Monofasica 230 V
0,2 kW~0,75 kW

Ly Loy P Bl U|V|W
9
CT 1T R17
1-entrada de fase  Frenado D:
220V~ 240V  resistencia 3- salida de fase

Bastidor 2

Monofasica 230 V
1,1 KW~2,2 kW

(DWR|LsLgT P B U |V W

CJ Y
1-ent?ada de fase T':'J D:

Frenado 3 sajida de fase
220V~ 240V resistencia

Inversor AC10
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Bastidor 1

Trifasica 230 V
0,2 kW~0,75 kW

|_1 |_2 |_3 V| w

3- entrada de fase T'l:J

Frenado 3 sallda de fase
220V~ 240V (asistencia

S

Conexion a tierra

Bastidor 2

Trifasica 230 V 1,1 kW~2,2 kW

L1/R |_2/s LyT VAR

fHK

3-entrada de fase
2920V~ 240V Fr_enado_ 3-salida de fase
resistencia

Bastidor 1

Trifasica 400 V
0,2 kW~0,55 kW

Ll L2 L3 VvV | W

3- entrada de fase T'ET

Frenado 3. sallda de fase
380V~ 480V resistencia

S

Conexion a tierra

Bastidor 2 - Bastidor 4

Trifasica 400V 0,75 kW~11 kW
Trifasica 230V 4kW~11kW

Ll/R L2/S L3/T vV | W

3- entrada de fase T-l:J

Frenado 3. sallda de fase
380V~ 480V rgsistencia

Bastidor 5

Trifasica 400V 15 - 22kW
Trifasica 230V 7.5kW~11kW

L1/ R L2/S L3/T V| W

3- entrada de fase T—‘:)—T

Frenado 3- sahda de fase
380V~ 480V resistencia

Bastidor 6 - Bastidor 11
Trifasica 400V 30~180kW

Bastidor 6 sdlo :
Trifasica 230V 15kW

R[S \T\U\V\W\

NN

3-phase input
380V ~ 480V

Braking resistor
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7.2.1 Terminales de potencia

Introduccion de los terminales del circuito de potencia

Terminales

Marca de los

Descripcion del funcionamiento del terminal

terminales
Terminal de entrada de R/L1, S/L2, Terminales de entrada trifasica, 400 V de tension de
alimentacion T/L3 CA (los terminales R/L1 y S/L2 para fase Unica)
Terminal de salida UV, W Terminal de salida de alimentacion del inversor,
conectado al motor.
Terminal de conexion a
tierra @ Terminal de conexion a tierra del inversor.
Resistencia de frenado externa (Nota: nimero de
P, B terminales P o B para el inversor sin la unidad de
frenado integrada).
Terminal de frenado Salida de linea de bus de CC
P Conexiones externas para la unidad de frenado

opcional P conectado al terminal de entrada “P” o
“DC+” de la unidad de frenado, - conectado al terminal
de entrada de la unidad de frenado “N” o “DC-".

7.2.2 Terminales de control

Los terminales del circuito de control son los siguientes:

Para 22kW y por debajo

ITA|TB| TC [D01|24 V| CM | DI1 | DI2| DI3| DI4 | DI5 | DI6 [10 V| Al1 | AI2 |GND| AO1 |AO2)]

Para 30 - 180kW

| 1A [1B| TC |p01|DO2|24v | CM | DI1 |DI2|DI3| DI4| DI5 | DI6 | DI7 | DI8|10V| AlL | AI2|IGND]AOLAO?)

Modbus RTU/RS485

Por el lado de la unidad para las tramas 1 - 5, en la portada para marcos 6-11

| A+ [B-|5v [GND)

Inversor AC10
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7.3 Medicion de las tensiones, corrientes y potencias del circuito principal

Puesto que las tensiones y corrientes del suministro de alimentacion del inversor y salidas
incluyen armonicos, los datos de medicion dependeran de los instrumentos utilizados y los
circuitos medidos. Si utiliza instrumentos para frecuencia comercial para la medicion, mida
los circuitos siguientes con los instrumentos recomendados.

Tabla

Inversor AC10
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7-2

Elemento

Observaciones (valor

Instrumento de de medicion de

Punto de medicién

medicion :
referencia)
Fuente de , ]
alimentacion Através deR-S,S-T. | Voltimetrode CAde | 406 v415 9,230 V15 %
tension V1 TR tipo paleta movil

Corriente del lado
de la fuente de
alimentacion 11

Voltimetro de CA de
tipo paleta movil

Corrientes lineales R,
SyT

Alimentacion del
lado de la fuente
de alimentacién
P1

Vatimetro de fase
Unica de tipo
electrodinamico

P1=W11+W12+W13
(método de 3 vatimetros)

EnR,SyT,yatravés
deR-S,S-TyT-R

Factor de
alimentacion del
lado de la fuente
de alimentacion
Pf1

Calcular después de medir la tension de suministro de alimentacion, la
corriente del lado de la fuente de alimentacion y la alimentacion del lado de
la fuente de alimentacién. [Fuente de alimentacion trifasica]

Pf1—— "L 100%
Javixi1

Tension del lado
de salida V2

Voltimetro de CA de
tipo rectificadora

(el tipo paleta movil
no puede llevar a
cabo la medicién)

La diferencia entre las
fases es de un +1% de la
tension de salida maxima.

Através de U-V, V-W y
Ww-uU

Corriente del lado

La corriente debe ser
igual o inferior a la
corriente nominal del
inversor.

Corrientes lineales U, | Amperimetro de CA

de salida 12 VyWw de tipo paleta movil La diferencia entre las
fases es del 10 % o
inferior de la corriente
nominal del inversor.

Alimentacion del | U, V, Wy U-V, \r;aot:gfeatg?co detoo | P2= W21+ w22

lado de salida P2 | V-W,W-U P Método de 2 vatimetros

electrodinamico

Factor de
alimentacion del

Calcular de un modo similar el factor de alimentacion del lado de la fuente
de alimentacion:

P2
lado de salida Pf2 | Pf2=-————x100%
V3V 2x12
Salida del Através de P+ (P) Tipo bobina mévil Tensién de CC, el valor es
conversor y -(N) (como un multimetro) | 2.1
. Tipo bobina mévil

Fyente dg ] Através de 10V-GND (como un multimetro) CC10V0,2V

alimentacion del Tioo bobina Movil

control PCB A través de 24V-CM P . CC24V+1,5V

(como un multimetro)

Salida analdgica Através de AO1-GND Tipo bobina mgwl aprox. CQ 10 V a max.

AO1 (como un multimetro) | frecuencia.
<Normal> <Anémalo>
Através de

_ Através de TATC Tipo bobina mévil | /V/TC: Discontinuidad
Sefial de alarma - . Continuidad
Através de TB/TC (como un multimetro) .

Através de
TB/TC: Continuidad
Discontinuidad

Inversor AC10
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7.4 Funciones de los terminales de control
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Para utilizar el inversor, el usuario debe emplear los terminales de control correctamente y de forma
flexible. A continuacion, se describen los terminales del usuario y todos los parametros relevantes.

Tabla 7-3 Funciones de los terminales de control

Terminal Tipo Descripcion Funcién
DO1 Terminal de salida | Cuando la funcién del token es
multifuncional 1 valida, el valor entre este terminal y .
) - CM es de 0 V; cuando se detiene el | Las funciones de los
D02 Terminal de salida | nyersor, el valor es 24 V. 2 mA terminales de salida
Notas 1 ' multifuncional 2 Corriente de salida deben definirse
Salida - segun el valor de
TA sefial TC es un punto comin, TB-TC son | faprica. Para cambiar
contactos normalmente cerrados, el estado inicial
B Contacto de relé TA-TC son contactos normalmente | depen modificarse los
abiertos. La capacidad del contacto | c4digos de funcion.
TC es de 10 A/125V CA, 5 A/250 V CA,
5A/30 V CC.(Ver Nota 3)
Esta conectada con el medidor de frecuencia, el velocimetro
AO1 Frecuencia de o el amperimetro de forma externa, y su polo negativo esta
) funcionamiento conectado con el GND. Consulte los codigos F427~F430
Salida. para obtener mas informacion.
analégica . p
Esté conectado con el amperimetro externo, y su polo
AO2 Pantalla actual negativo esta conectado con GND. Ver F427 ~ F430 para
los detalles
Suministro de Fuente de La fuente de alimentacion independiente interna de 10 V del
alimentacion alimentacion inversor suministra potencia al inversor. Si se usa de forma
10V analégica a un |independiente externa, solo puede utilizarse como una fuente de
suministro bajo | alimentacién alimentacion para la sefal de control de la tension, y la
demanda. eléctrica corriente se ve restringida a menos de 20 mA.
Cuando se selecciona el control de la velocidad analégico,
Al1 la sefial de tension o corriente entra a través de este
terminal. La entrada de tension es de entre 0~10 V y la
entrada de corriente es de entre 0~20 mA, la resistencia de
Entrad Entrad l6qi entrada es de 500 ohmios, y la conexion a tierra: GND. Si la
Sn_ral a q ntra a gn/a Oglcat entrada es de 4~20 mA, puede efectuarse mediante el
ena € tension/cormente | giyste del codigo de funcion F406 en 2. La sefial de tension
Al2 o corriente se puede seleccionar mediante el interruptor de
codificacion. Consulte las Tabla 8-2 y Tabla 8-3 para
conocer mas detalles; el ajuste predeterminado de Al1 es
0~10V, y el ajuste predeterminado de Al2 es 0-20 mA.
Fuente de El terminal de conexion a tierra de la sefial de control
GND alimentacion externa (sefial de control de la tension o sefial de control de
independiente la fuente de corriente) es también la conexion a tierra de la
a tierra fuente de alimentacién de 10 V de este inversor.
24V thmnesrLt;?L?Qtro gﬁ;gtr?tggén del Potencia:_24_i1 ,5'V, la conexién a tierra es CM; la corriente
bajo demanda. | control esta restringida a menos de 50 mA para uso externo.
Cuando este terminal es valido, el
inversor se ejecuta en modo
P jogging. La funcion jogging de este
DI Terminal jogging terminal es valida tanto en el estado
de detencion como en el de
funcionamiento.
Terminal de parada . -
i Cuando este terminal es valido,
Di2 aztri?auon por aparece la sefal de fallo “ESP”.
Las funciones de los
s e » Cuando este terminal es valido, el terminales de entrada
DI3 Terminal *FWD inversor funciona hacia adelante. deben definirse
_ - o in el valor de
Terminal de o Cuando este terminal es valido, el | S€9Un €
Di4 control Terminal *REV inversor funciona hacia atras. fabr|pa. El resto ,de
funciones también
de la entrada Terminal de Para restablecer los valores del pueden definirse
DI5 digital restablecimiento inversor, haga que este terminal sea | cambiando los
valido con el estado de fallo. codigos de funcion.
Hacer este terminal valido durante
Di6 Parada gratuito el funcionamiento puede darse Notas 4
cuenta de la parada libre.
DI7 Cuando este terminal esta en el
Notas 1 Terminal ejecutar estado valido, el variador dirigido
por el tiempo de aceleracion.
Hacer este terminal valido durante
DI8 . el funcionamiento puede darse
Notas 1 Terminal de paro cuenta de parada por el tiempo de
deceleracion.
: Conexion a tierra de
CM Igmﬂﬁ:lgiigr? la fuente de Conexion a tierra de la fuente de alimentacion de 24 V'y
Notas 2 alimentacion de otras sefales de control.
RS485 control
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Terminal Tipo Descripcion Funcién

Fuente de
+5V alimentacion Conexion a tierra para la sefial digital

independiente
A+ Polaridad positiva . i

de las sefiales Terminal estandar: TIA/EIA-485(RS-485)
Notas 2 diferenciales Protocolo de comunicacion: Modbus

- - Tipo de comunicacion:

B- Polaridad negativa de | 1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600 bps
Notas 2 la sefial diferencial

Notas 1: Este terminal no estéa incluido en 22kW y por debajo de los inversores 22kW.

Notas 2: GND, 5V, A +y B- estan en el bloque de terminales de 4 polos separados.

Notas 3: La capacidad de contacto de 30 kW y superiores inversores 30kW es 10A / 125VAC,
NO / NC 3A, 250VAC / 30vDC

Notas 4: El estado "verdadero" para estos terminales es 0 24V cuando esta configurado para el
funcionamiento PNP o OV cuando se configura para NPN Operacion.

7.5 Cableado de los terminales de entrada digitales:

Normalmente, se recomienda un cable blindado y la distancia del cableado debe ser lo mas
corta posible. Cuando se utiliza una sefial de referencia analégica, hay que tomar medidas
de aplicacién de filtros para evitar interferencias entre fuentes de alimentacion.

Los terminales de entrada digitales solo se conectan mediante electrodos fuente (modo
NPN) o electrodos pila (modo PNP). Si se adopta el modo NPN, gire el interruptor de

palanca hasta “NPN”.

El cableado de los terminales de control es el siguiente:

7.5.1Cableado de electrodos fuente positivos (modo NPN).

Kl DIl
—O/ O
DI2
.ﬁ%/o_l_
| Inverter
| control
DI8 board
K8~ 1
cM
7.5.2 Cableado de electrodos fuente activos
External DIl
controller I
. I
I
I
| Inverter
control
DI8 board
@]
| CM
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Si los terminales de control de la entrada estan conectados mediante electrodos pila, deslice el
interruptor de palanca hasta “PNP”. El cableado de los terminales de control es el siguiente:

7.5.3 Cableado de electrodos pila positivos (modo PNP)

24V

dKL_—"_ Dl g
Inverter
& O-IiDI2 control
| board

_K% /ol DI8

CM

7.5.4 Cableado de electrodos drenantes activos (modo PNP)

24V
o
DI1
Inverter
control
board
o
DI8
External
controller CM

El modo mas utilizado actualmente es el cableado mediante electrodos fuente. Los cables del
terminal de control estan conectados mediante electrodos fuente, el usuario debe seleccionar
el modo de conexidén segun los requisitos.

Instrucciones para seleccionar el modo NPN o el modo PNP:

_ NPN b
1. Hay un interruptor de palanca J7 cerca de los !
terminales de control. Consulte la
Figura 7-2. k k

Figura 7-2 Interruptor fijo J7

2. Al ajustar el interruptor J7 en “NPN”, el
terminal DIse conecta a CM.

3. Al ajustar el interruptor J7 en “PNP”, el terminal DI se conecta a 24 V.

El interruptor J7 se encuentra en la parte posterior del panel de control de los inversores de
fase Unica de 0,2-0,75 KW.

Inversor AC10
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7.6 Vista general de la conexion

Consulte la figura siguiente para ver el esquema de conexion general de los inversores de
la serie AC10. Existen varios modos de conexion para los terminales, aunque no todos los
terminales necesitan una conexién en cada modo.

Nota:

Conecte unicamente los terminales de alimentacion L1/R y L2/S a la red eléctrica para los
inversores monofasicos.

La capacidad de contacto de 22kW y 22kW a continuacion es de 10A/ 125VAC, 5A / 250VAC,
5A/ 30VDC.

La capacidad de contacto para arriba 22kW es 10A / 125VAC, NO / NC: 3A 250VAC / 30VDC.

0.2kW - Diagrama de cableado 22kW Basic para multietapas macro de control de
velocidad (tipo PNP)

Inversor AC10
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30kW - 180kW Basica Diagrama de cableado para accionamientos trifasicos (tipo NPN)

7.6.1 Par de apriete de terminaleskEl Tamafio

fuente de
Terminal de | Terminal de . alimentacion, . Cubierta del
HBEED pcb Poder [pcb de control Cubrir bornes del FEEED ventilador
motor
1 1.13Nm 0.6Nm 0.6Nm 1.13Nm 1.3Nm 1.3Nm
2 1.13Nm 0.6Nm 0.6Nm 1.13Nm 1.3Nm 1.3Nm
3 1.8Nm 0.6Nm 0.6Nm 1.8Nm 1.3Nm 1.3Nm
4 2.1Nm 0.6Nm 0.6Nm 2.1Nm 1.3Nm 1.3Nm
5 3.4Nm 0.6Nm 0.6Nm 3.4Nm 1.3Nm 1.3Nm
6 4.5Nm 0.6Nm 1.3Nm 4.5Nm 0.9Nm 0.9Nm
7 10 Nm 0.6Nm 1.3Nm 10 Nm 0.9Nm 0.9Nm
8 10 Nm 0.6Nm 2.4Nm 10 Nm 0.9Nm 0.9Nm
9 18 Nm 0.6Nm 2.4Nm 18 Nm 0.9Nm 0.9Nm
10 18 Nm 0.6Nm 2.4Nm 18 Nm Gran admirador 1.5Nm
11 18 Nm 0.6Nm 2.4Nm 18 Nm Pequeno ventilador 2.4Nm

Inversor AC10
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7.7 Métodos basicos de supresion del ruido

El ruido generado por la unidad puede afectar a los equipos que se encuentran alrededor.
El grado de afectacion dependera del sistema de la unidad, la inmunidad del equipo, la
conexion, el espacio de instalacion y los métodos de conexion a tierra.

7.7.1 Vias de propagacioén del ruido y métodos de supresién

@® Categorias de ruido

® Vias de propagacion del ruido

Inversor AC10
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7.7.2 Métodos basicos de supresioén del ruido

Vias de
emision del
ruido

Acciones para reducir el ruido

Si el equipo externo forma un circuito con la unidad, el equipo puede activarse
accidentalmente debido a la corriente de fuga a tierra de la unidad. El
problema puede solucionarse si el equipo no esta conectado a tierra.

Si el equipo externo comparte la misma fuente de CA con la unidad, el ruido
de la unidad puede transmitirse a lo largo de los cables de suministro de
alimentacion de entrada, lo que puede provocar la activacion accidental de
otro equipo externo. Para resolver el problema, lleve a cabo las acciones
siguientes: instale el filtro de ruido en el lado de entrada de la unidad, y utilice
un transformador de aislamiento o un filtro de linea para evitar que el ruido
afecte el equipo externo.

45,6

Si los cables de sefial de los metros de medicion, equipos de radio y sensores
estan instalados en una cabina junto con la unidad, estos cables del equipo se
veran afectados con facilidad. Para resolver el problema, lleve a cabo las
acciones siguientes:

(1) El equipoy los cables de sefal deben estar lo mas alejados posible
de la unidad. Los cables de sefial deben estar blindados y la capa de
blindaje debe estar conectada a tierra. Los cables de sefal deben
estar colocados en el interior de un tubo metalico y deben estar lo
mas alejados posible de los cables de entrada/salida de la unidad. Si
los cables de sefial deben cruzarse con los cables de alimentacion,
deben estar dispuestos en angulo recto el uno del otro.

(2) Instale el filtro de ruido radial y el filtro de ruido lineal (inductancia
comun de ferrita) en la entrada y la salida de la unidad para suprimir
la emision de ruido de las lineas de potencia.

(3) Los cables del motor deben colocarse en un tubo de maximo 2 mm o
enterrados en un conducto de cemento. Los cables de alimentacion
deben colocarse en el interior de un tubo y conectarse a tierra
mediante una capa de blindaje.

1,7,8

No coloque los cables de sefial en paralelo a los cables de alimentacion ni ate
estos cables, ya que el ruido electromagnético inducido y el ruido de descarga
electroestatica (ESD) inducido podria afectar a los cables de sefial. El resto
de equipos también debe colocarse lo mas alejados posible de la unidad. Los
cables de senal deben colocarse en un tubo de metal y deben estar lo mas
alejados posible de los cables de entrada/salida de la unidad. Los cables de
sefal y los cables de alimentacion deben ser cables blindados. La
interferencia en la compatibilidad electromagnética (EMC) se vera reducida si
los cables pueden colocarse dentro de tubos de metal. El espacio entre los
tubos de metal debe ser de al menos 20 cm.
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7.7.3 Conexiones de campo

Los cables de control, los cables de alimentacion de entrada y los cables del motor deben
instalarse por separado y debe dejarse espacio suficiente entre los cables, especialmente
cuando se disponen en paralelo y miden mas de 50 metros. Si los cables de sefial deben pasar
a través de cables de alimentacion, estos deberan estar dispuestos en paralelo.

Normalmente, los cables de control deben ser cables blindados y la red de metal blindada debe
estar conectada a la carcasa metdlica de la unidad mediante pinzas para cables.

7.7.4 Conexion atierra
Polos de conexion a tierra independientes (6ptimo) Polo de conexioén a tierra compartido

(adecuado)

i Otros
Unidad Otlios Unidad equipos
equipos \/
Cable de conexién a tierra compartido (inadecuado)
. Otros . Otros
Unidad equipos Unidad equipos
Nota:

1. Para reducir la resistencia de conexion a tierra, debe utilizarse un cable plano, ya que la
impedancia de alta frecuencia del cable plano es inferior a la de un cable redondo con el mismo
CSA.

2. Si los polos de conexion a tierra de diferentes equipos de un sistema se conectan entre si, la
corriente de fuga podria ser una fuente de ruido que podria afectar a todo el sistema. Por este
motivo, el polo de conexion a tierra de la unidad debe separarse con el podo de conexién a
tierra de otro equipo como sensores, PC y equipo de audio, etc.

3. Los cables de conexién a tierra deben disponerse lo mas alejados posible de los cables de

E/S del equipo sensible al ruido, y también deben ser lo mas cortos posible.
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7.7.5 Corriente de fuga

La corriente de fuga debe fluir a través de los condensadores de entrada y salida de la unidad y
del motor. El valor de la corriente de fuga depende de la capacitancia distribuida y de la
frecuencia portadora. La corriente de fuga incluye corriente de fuga a tierra y corriente de fuga
entre lineas.

Corriente de fuga a tierra

La corriente de fuga a tierra, ademas de fluir por el sistema de la unidad, también puede fluir en
otros equipos a través de cables de conexién a tierra. Puede hacer que el interruptor de la
corriente de fuga y los relés se disparen equivocadamente. Cuanto mayor es la frecuencia
portadora de la unidad, mayor es la corriente de fuga, y cuanto mas largo es el cable del motor,
mayor es la corriente de fuga.

Métodos de supresion:

¢ Reduzca la frecuencia portadora, aunque el ruido del motor sera mas fuerte;

e Los cables del motor deben ser lo mas cortos posible;

e Launidad y resto de equipos deben utilizar el interruptor de la corriente de fuga
disefado para proteger el producto contra arménicos de alto grado/corrientes de fuga
de sobretension;

Corriente de fuga entre las lineas

La corriente de fuga de linea que fluye a través de los condensadores de distribucion del
exterior de la unidad puede provocar la activacién errénea del relé térmico, especialmente en
las unidades con una alimentacién inferior a 7,5 kW. Si el cable es superior a 50 m, la
proporcién de corriente de fuga en la corriente nominal del motor puede disminuir y provocar la
facil activacion del relé térmico externo.

Métodos de supresion:

¢ Reduzca la frecuencia portadora, aunque el ruido del motor sera mas fuerte;
¢ Instale un reactor en el lado de salida de la unidad.

Para poder proteger el motor de forma eficaz, se recomienda utilizar un sensor de temperatura
para detectar la temperatura del motor, y utilizar el dispositivo de proteccion contra
sobrecargas de la unidad (relé térmico electrénico) en lugar del relé térmico externo.

7.7.6 Instalacion eléctrica de la unidad

Cable de la fuente de
alimentacién de la unidad
Tran_sformador de Filtro EMI
aislamiento |
Interruptor
| >30cm Cabina
— e metalica
eactor de entrada de
Cable de la fuente de >20cm
alimentacién de metros| |
Cabina Unidad
metalica
Cable de Cableidel motor
control 1
>50cM |Reactor de salida de CA|| (]
N
o

(5
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Nota:

e El cable del motor debe apantallarse y conectarse a tierra en el lado de la unidad vy, si
es posible, el motor y la unidad deben estar conectados por separado;

o El cable del motor y el cable de control deben estar blindados. El blindaje debe
conectarse a tierra para evitar que se enrede el extremo del cable y mejorar la
inmunidad al ruido de alta frecuencia.

e Asegurese de que existe una buena conductividad entre las placas, el tornillo y la caja
metalica de la unidad; utilice una arandela elastica/dentada y una placa de instalacion
conductora;

7.7.7 Aplicacion de filtros de linea de alimentacion

El filtro de la fuente de alimentacion debe utilizarse en equipos que puedan generar fuertes
interferencias electromagnéticas (EMI) o en equipos sensibles a interferencias electromagné
ticas externas. El filtro de la fuente de alimentacison debe ser un filtro de paso bajo bidireccional
a través del cual solo pueda fluir una corriente de 50 Hz y en el que se rechace la corriente de
alta frecuencia.

Funcion del filtro de linea de alimentacion

El filiro de linea de alimentacion garantiza que el equipo pueda satisfacer la emision
conductora y la sensibilidad conductora segun el estandar EMC. También puede eliminar la
radiacion del equipo.

Errores comunes cuando se utiliza el filtro del cable de alimentacion:
1. El cable de alimentacion es demasiado largo

El filtro situado en el interior de la cabina debe colocarse cerca de la fuente de alimentacion de
entrada. La longitud de los cables de alimentacion debe ser lo mas corta posible.

2. Los cables de entrada y salida del filtro de suministro de CA estédn demasiado cerca los unos
de los otros

Los cables de entrada y salida del filiro deben estar lo mas alejados posibles los unos de los
otros; de lo contrario, el ruido de alta frecuencia podria acoplarse entre los cables y el filtro de
derivacion. Esto haria ineficaz el filtro.

3. Mala conexion a tierra del filtro

La carcasa del filiro debe estar conectada a tierra correctamente a la caja metalica de la unidad.
Para una conexion a tierra correcta, utilice el terminal de conexion a tierra especial de la
carcasa del filtro. Si utiliza un cable para conectar el filtro a la caja, la conexién a tierra no sera
util para interferencias de alta frecuencia. Cuando la frecuencia sea alta, como lo es la
impedancia del cable, habra un pequefio efecto de derivacion. El filtro debe montarse en la
carcasa del equipo. Asegurese de eliminar la pintura de aislamiento entre la caja del filtro y la
carcasa para un buen contacto de la conexion a tierra.
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Capitulo 8

En este capitulo se definen y explican los términos y nombres que describen el control, el
funcionamiento y el estado del inversor. Por favor, Iéalo atentamente, ya que garantiza el
funcionamiento adecuado.

8.1 Conceptos basicos
8.1.1 Modo de control

El inversor AC10 dispone de los siguientes modos de control: Control del vector sin sensor
(F106=0), control de VVVF (F106=2) y control del vector 1 (F106=3).

8.1.2 Modo de compensacion del par

En el modo de control de VVVF, el inversor AC10 dispone de cuatro tipos de modos de
compensacion del par:

Compensacion lineal (F137=0);
Compensacion en angulo recto (F137=1);
Compensacion multipunto definida por el usuario (F137=2);
Compensacion del par automatica (F137=3)
8.1.3 Modo de ajuste de la frecuencia

Consulte las funciones F203~F207 para conocer el método de ajuste de la frecuencia de
funcionamiento del inversor AC10.

8.1.4 Modo de control del comando de ejecucion

El canal mediante el cual el inversor recibe los comandos de control (como el inicio, detencion
y jogging, etc.) contiene 5 modos:

0. Control del teclado;
1. Control del terminal;
2. Control del teclado + terminal
3. Control del Modbus;
4. Teclado + terminal + Modbus

Los modos de los comandos de control se pueden seleccionar mediante los cédigos de funcion
F200 y F201.

8.1.5 Estado de funcionamiento del inversor
Al encender el inversor, este puede presentar cuatro tipos de estados de funcionamiento:
Estado detenido
Estado de programacion
Estado de funcionamiento
Estado de alarma de fallo.
Estos estados se describen a continuacion:
Estado detenido

Si se vuelve a activar el inversor (si no se ha ajustado el inicio automatico después del
encendido) o se desacelera el inversor hasta su detencién, el inversor se encontrara en el
estado detenido hasta que reciba el comando de control. En este punto, se apaga el indicador
de estado de funcionamiento y la pantalla muestra el estado de la pantalla antes de apagar el
inversor.

Estado de programacién

Mediante el panel del teclado, el estado del inversor puede cambiarse a un estado que pueda
leer o cambiar los parametros del cédigo de funcién. Este estado es el estado en
programacion.

Inversor AC10
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El inversor cuenta con un gran numero de parametros de funcion. Si se modifican estos
parametros, el usuario puede llevar a cabo diferentes modos de control.

Estado de funcionamiento

Cuando el inversor se encuentra en el estado detenido o en el estado a prueba de errores, al
recibir el comando de inicio, entra en el estado de funcionamiento.

Cuando el estado de funcionamiento es normal, se enciende el indicador de funcionamiento
del panel del teclado.

Estado de alarma de fallo
Estado en que el inversor presenta un error y aparece el codigo de error.
Los codigos de error incluyen, principalmente: Los codigos OC, OE, OL1, OL2, OH, LU, PF1y

” o "« U]

PFO representan “sobrecorriente”, “sobretension”, “sobrecarga del inversor”, “sobrecarga del

motor”, “sobrecalentamiento”, “ baja tensién de entrada”, “pérdida de fase de entrada” y

“pérdida de fase de salida”, respectivamente.
Para la resolucion de problemas, consulte el Capitulo 10: “Resolucion de problemas”.
8.2 Panel del teclado y método de funcionamiento

El panel del teclado (teclado) es una pieza estandar para la configuracion del inversor AC10.
Con el panel del teclado, el usuario puede llevar a cabo el ajuste de parametros, el control del
estado y el control del funcionamiento del inversor. Tanto el panel del teclado como la pantalla
se encuentran en el controlador del teclado, que basicamente consta de tres secciones:

seccion de visualizacion de datos
seccion de indicacion del estado
y seccion de uso del teclado

Es necesario conocer las funciones y como utilizar el panel del teclado. Por favor, lea
atentamente este manual antes de utilizar el inversor.

8.2.1 Como utilizar el panel del teclado

8.2.2 Procedimiento para el ajuste de los parametros con el panel del
teclado

Para ajustar los parametros con el panel del teclado del inversor, se utiliza
una estructura de menu de tres niveles que permite la busqueda y
modificacion cémoda y rapida de los parametros de los cédigos de funcion.

Menu de tres niveles:

Grupo de cédigos de funciéon (menu de primer nivel)

Cadigo de funcion (menu de segundo nivel)

Ajuste del valor de cada cédigo de funcién (menu de tercer nivel).
8.2.3 Ajuste delos parametros

El ajuste correcto de los parametros es una condicién previa necesaria para
permitir un funcionamiento completo del inversor. Aqui tiene una
introduccién sobre como ajustar los parametros con el panel del teclado.

Procedimientos:
i Pulse la tecla “M” para acceder al menu de programacion.

ii. Pulse la tecla “O” para apagar el indicador DGT. Pulse A y V.Esto permitira
desplazar el primer digito tras la F y, de este modo, modificara el grupo de
cédigos de funcion seleccionado. El primer numero después de la F que
aparece en el panel muestra el grupo de funciones actual; en otras palabras,
si aparece F1xx, entonces se habran seleccionado los parametros basicos
F100 — F160.

iii. Vuelva a pulsar la tecla “O” para que el indicador DGT se encienda. Pulse
A y V para desplazar hacia arriba y hacia bajo el cédigo de funcién dentro
del grupo de funciones seleccionado; pulse la tecla “E” para visualizar 50.00;
mientras, pulse A y V¥ para ajustar la frecuencia necesaria.

iv. Pulse la tecla “E” para completar el cambio.
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8.2.4  Cambio y visualizacién de los parametros de estado

En el estado detenido o en el estado de funcionamiento, los indicadores LED del inversor
pueden mostrar los parametros de estado del inversor. Los parametros reales mostrados se
pueden seleccionar y ajustar mediante los cédigos de funcién F131 y F132. Con la tecla “M”,
se pueden cambiar de forma repetida y visualizar los parametros del estado detenido o del
estado de funcionamiento. A continuacion, se describe el método de funcionamiento para
mostrar los parametros en estado detenido y estado de funcionamiento.

8.25 Cambio de los pardmetros mostrados en estado detenido

En el estado detenido, el inversor cuenta con cinco parametros de estado detenido, que
pueden cambiarse de forma repetida y visualizarse con las teclas “M” y “O”. Estos parametros
son los siguientes: jogging del teclado, velocidad de rotacién objetivo, tensién PN, valor de
recuperacion PID y temperatura. Consulte la descripcion del codigo de funcion F132.

8.2.6 Cambio de los parametros mostrados en estado de funcionamiento

En el estado de funcionamiento, con la tecla “M” se pueden cambiar repetidamente y mostrar
ocho parametros del estado de funcionamiento. Estos parametros son los siguientes: velocidad
de rotacion de salida, corriente de salida, tensidén de salida, tensiéon PN, valor de recuperacion
PID, temperatura, valor de recuento y velocidad lineal. Consulte la descripcion del codigo de
funcion F131.

8.2.7 Procedimiento parala medicién de los parametros del motor

El usuario debe introducir los parametros con precision tal y como se indica en la placa de
identificacion del motor antes de seleccionar el modo de funcionamiento del control del vector y
la compensacion del par automatica (F137=3) del modo de control de VVVF. El inversor
adaptara los parametros de resistencia del estator del motor estandar segun los parametros
indicados en la placa de identificacién. Para lograr un mejor rendimiento del control, el usuario
deberd iniciar el inversor para medir los parametros de la resistencia del estator del motor, de
manera que obtendra un control preciso de los parametros del motor.

Los parametros del motor se pueden ajustar mediante el codigo de funcion F800.

Por ejemplo: Si los parametros indicados en la placa de identificacion del motor controlado son
los siguientes: si el numero de polos del motos es 4; la potencia nominal es de 7,5 kW; la
tensién nominal es de 400 V; la corriente nominal es de 15,4 A; la frecuencia nominal es de
50,00 HZ; y la velocidad de rotacién nominal es de 1440 rpm, el procedimiento de medicién de
los parametros debe llevarse a cabo tal y como se describe a continuacion:

Segun los parametros del motor anteriores, ajuste los valores de los cédigos de funcion del
F801 al F805 correctamente: ajuste el valor de F801 = 7,5, F802 = 400, F803 = 15,4, F804 = 4
y F805 = 1440, respectivamente.

1. Para poder garantizar el control dinamico del inversor, ajuste F800=1; es decir, seleccione el
ajuste en movimiento. Asegurese de que el motor esta desconectado de la carga. Pulse la
tecla “I” del teclado, aparecera “TEST” en el inversor y se ajustaran los parametros del motor
de las dos fases. Una vez realizado esto, el motor se acelerara segun el tiempo de aceleracion
ajustado en F114 y mantendra la aceleracion durante cierto periodo de tiempo. A continuacion,
la velocidad del motor desacelerara hasta 0 segun el tiempo ajustado en F115. Una vez
finalizada la comprobacion automatica, los parametros pertinentes del motor se almacenaran
en los codigos de funcion F806~F809, y F800 se ajustara en 0 automaticamente.

2. Si no es posible desconectar el motor de la carga, seleccione F800=2, es decir, ajuste
inmovil. Pulse la tecla “I”, aparecera “TEST” en el inversor y se ajustaran los parametros del
motor de las dos fases. La resistencia del estator del motor, resistencia del rotor e inductancia
de fuga se almacenaran en F806-F808 automaticamente, y F800 se ajustara en 0
automaticamente. El usuario también puede calcular e introducir el valor de inductancia mutua
del motor manualmente en funcién las condiciones reales del motor.
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8.2.8

Tabla 8-1 Breve introduccién al funcionamiento del inversor

Procedimiento para la ejecucion simple

Proceso Operacion Referencia
Instale el inversor en su sitio cumpliendo las especificaciones técnicas y los Consulte los
Instalacion y entorno de requisitos del producto. Tenga en cuenta principalmente las condiciones del entrono | capitulos 1,
funcionamiento (temperatura, humedad, etc.) y la radiacion térmica del inversor para saber si 2y 3.
cumplen con los requisitos.
Conexion de los terminales de entrada y salida del circuito principal, conexién a | Consulte los
Conexion del inversor tierra; conexién del terminal de control de conmutacion, el terminal analdgico y la | capitulos 7
interfaz de comunicacion, etc. y 8.
Asegurese de que la tension de la fuente de alimentacion de entrada sea Consulte el
correcta; el circuito de la fuente de alimentacion de entrada esté conectado con | capitulo 7
un interruptor; el inversor se haya conectado a tierra de manera correcta y fiable;
el cable de alimentacion esté conectado a los terminales de entrada de la fuente
Comprobacion antes de la | de alimentacion del inversor correctamente (terminales R/L1 y S/L2 para una red
activacion eléctrica monofasica, y R/L1, S/L2 y T/L3 para una red eléctrica trifasica); los
terminales de salida U, V y W del inversor estén conectados al motor
correctamente; la conexion de los terminales de control sea correcta; todos los
interruptores externos estén preajustados correctamente; y el motor no esté
sometido a ninguna carga (la carga mecanica esta desconectada del motor).
Compruebe si el inversor produce algun sonido u olor con el inversor. Asegurese | Consulte el
Comprobacién inmediata de que la pantalla del panel del teclado sea normal y que no aparece ningun capitulo 8
tras la activacion mensaje de alarma de error. En caso de detectarse cualquier anomalia, apague la
fuente de alimentacion inmediatamente.
Asegurese de introducir correctamente los parametros indicados en la placa de | Consulte la
identificacion y estudie los parametros del motor. La comprobacién debe llevarse |descripcion
Introduccion correcta de los |a cabo con cuidado; de lo contrario, podrian surgir problemas graves durante el | del grupo de
parametros indicados en la | funcionamiento. Antes del funcionamiento inicial con el modo de control del parametros
placa de identificacion del vector, ajuste los parametros del motor para obtener un control preciso de los F800~F830
motor y medicion de los parametros eléctricos del motor. Antes de ajustar los parametros, asegurese de
parametros del motor. desconectar el motor de la carga mecanica para que el motor no esté sometido a
ninguna carga. Queda prohibido medir los parametros cuando el motor se
encuentra en estado de funcionamiento.
Ajuste correctamente los parametros del inversor y del motor, que principalmente Consulte la
. . incluyen la frecuencia objetivo, los limites superior e inferior de frecuencia, el tiempo | descripcion
Auste de los parametros de | 4o el racionidesaceleracion, el comando de control de direccion, etc. El usuario | del grupo d
control del funcionamiento e aceleracion/desaceleracion, el comando de control de direccion, etc. El usuario el grupo de
puede seleccionar el modo de control del funcionamiento correspondiente a las parametros.
aplicaciones reales.
Con el motor sin carga, inicie el inversor con el teclado o el terminal de control. Consulte el
Compruebe y confirme el estado de funcionamiento del sistema de la unidad. capitulo 8.

Comprobacion sin
carga

Estado del motor: funcionamiento estable, funcionamiento normal, direccion de
giro correcta, proceso de aceleracion/desaceleracién normal, sin vibraciones ni
ruidos anémalos.

Estado del inversor: visualizacién normal de los datos en el panel del teclado,
funcionamiento normal del ventilador, secuencia de accion normal del relé, sin
vibraciones ni ruidos anémalos.

En caso de detectarse cualquier anomalia, detenga y compruebe el inversor
inmediatamente.

Comprobacién con
carga

Tras la comprobacion correcta del funcionamiento sin carga, conecte la carga del
sistema de la unidad adecuadamente. Inicie el inversor con el teclado o el
terminal de control, y aumente la carga gradualmente. Cuando la carga haya
aumentado un 50 % y un 100 %, mantenga el inversor funcionando durante cierto
periodo de tiempo, respectivamente, para comprobar si el sistema funciona
correctamente. Lleve a cabo una inspeccion general del inversor durante su
funcionamiento para comprobar si existe alguna anomalia. En caso de detectarse
cualquier anomalia, detenga y compruebe el inversor inmediatamente.

Comprobacién durante el
funcionamiento

Compruebe que el motor funcione de forma estable, que la direccion de giro del
motor sea correcta, que no haya ninguna vibracion ni ruido anémalo cuando el
motor esta en funcionamiento, que el proceso de aceleracién/desaceleracion del
motor sea estable, que el estado de emisidn del inversor y la pantalla del panel
del teclado sean correctos, que el ventilador funcione correctamente y que no
exista una vibracion o ruido anémalo. En caso de detectarse cualquier anomalia,
detenga el inversor inmediatamente y, una vez apagado el suministro de
alimentacién, compruébelo.
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8.3 llustracién del funcionamiento basico

llustracion del funcionamiento basico del inversor: a continuacion mostramos como ejemplo
varios procesos de control basicos con un inversor de 7,5 kW que funciona con un motor de CA
asincrono trifasico de 7,5 kW.

Figura 8-1 Diagrama de cableado 1

Los parametros indicados en la placa de identificacién del motor son los siguientes: 4 polos;
potencia nominal, 7,5 kW; tensidon nominal, 400 V; corriente nominal, 15,4 A; frecuencia
nominal, 50,00 HZ; y velocidad de rotacién, 1440 rpm.

8.3.1 Ajustede lafrecuencia, inicio, marcha hacia adelante y detencion
con el panel del teclado

Conecte los cables segun la Tabla 8-1. Después de comprobar que la conexion es
correcta, encienda la alimentacion del inversor.

Pulse la tecla “M” para acceder al menu de programacion

Introduzca los parametros del motor

Codigo de | Valores
F800 1(2)
F801 7,5
F802 400
F803 15,4
F805 1440

Pulse la tecla “I” para ajustar automaticamente los parametros del motor. Tras
completar el ajuste, el motor se detendra y se almacenaran los pardmetros
pertinentes en F806~F809. Para obtener mas informacion acerca del ajuste de los
parametros del motor, consulte “Procedimiento para la medicién de los parametros
del motor” en este manual. (Nota: F800=1 corresponde al ajuste en movimiento,
F800=2 corresponde al ajuste inmovil. En el modo de ajuste en movimiento,
asegurese de desconectar el motor de la carga).
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iv.

Vi.

Vii.

viii.

Inversor AC10

Ajuste los parametros funcionales del inversor:

C%crlig%ge Valores
F111 50,00
F200 0
F201 0
F202 0
F203 0

Pulse la tecla “I” para iniciar el inversor;
Durante el funcionamiento, pulse A o ¥ para modificar la frecuencia del inversor;
Pulse la tecla “O” una vez para que el motor se desacelere hasta detenerse;

Apague el interruptor de aire y el inversor.

8.3.2 Ajuste de lafrecuencia con el panel del teclado, e iniciar, ejecutar
hacia adelante y hacia atras, y detener el inversor mediante los
terminales de control

Conecte los cables segun la Figura 8-2. Después de comprobar que la conexion es
correcta, encienda el interruptor de aire y el inversor;

Figura 8-2 Diagrama de cableado 2
Pulse la tecla “M” para acceder al menu de programacion

Estudie los parametros del motor: el procedimiento es el mismo que en el
ejemplo 1 (consulte la seccion 8.3.1 para ajustar el motor).

Ajuste los parametros funcionales del inversor:

Ejiiii%% de Valores
F111 50,00
F203 0

F208 1
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Apague el interruptor DI3; el inversor empezara la marcha hacia adelante;
Durante el funcionamiento, pulse A o ¥ para modificar la frecuencia del inversor;

Durante el funcionamiento, apague el interruptor DI3 y, a continuacion, apague el
interruptor DI4; cambiara la direccién de la marcha del motor (Nota: El usuario
debe ajustar el tiempo muerto de la marcha hacia adelante y hacia atras F120 en
funcién de la carga. Si es demasiado corto, se llevara a cabo la proteccion contra
sobrecorrientes del inversor.)

Apague los interruptores DI3 y DI4 para que el motor desacelere hasta su
detencion;

Apague el aislador y el inversor.
8.3.3 Procedimiento parala operacion del jogging con el panel del teclado

Conecte los cables segun la Figura 8-1. Después de comprobar que la conexion es
correcta, encienda el aislador y el inversor;

Pulse la tecla “M” para acceder al menu de programacion

Estudie los parametros del motor: el procedimiento es el mismo que en el
ejemplo 1 (consulte la seccion 8.3.1 para ajustar el motor).

Ajuste los parametros funcionales del inversor:

ﬁlaiii%% de Valores
F124 5,00
F125 30
F126 30
F132 1

F202 0

Mantenga pulsada la tecla “I” hasta que el motor se haya acelerado hasta la
frecuencia del jogging, y mantenga el estado de la operacién del jogging.

Suelte la tecla “I”. EI motor se desacelerara hasta que la operacion del jogging se
detenga;

Apague el aislador y el inversor.
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8.3.4 Ajuste delafrecuencia con el terminal analdgico y para el control del
funcionamiento con los terminales de control

i. Conecte los cables segun la Figura 8-3. Después de comprobar que la conexion es
correcta, encienda la alimentacion y el inversor. Nota: Debe utilizarse un
potenciometro de 2 K~5 K para el ajuste de las sefiales analdgicas externas. En
los casos en que sea necesaria una mayor precision, se recomienda utilizar un
potenciémetro multiple preciso y un cable blindado para la conexion de los cables,
con el extremo de la capa de blindaje conectado a tierra de forma fiable.

Figura 8-3 Diagrama de cableado 3

ii. Pulse la tecla “M” para acceder al menu de programacion

iii. Estudie los parametros del motor: el procedimiento es el mismo que en el
ejemplo 1 (consulte la seccidn 8.3.1 para ajustar el motor).

iv. Ajuste los parametros funcionales del inversor:

Cc')di_qo de Valores
funcion

F203 1

F208 1

Modelo 1-5 hasta 22kw

V. Hay un interruptor de codificacién de dos digitos rojo SW1 situado cerca del bloque
de terminales de control, tal y como se muestra en la Figura 4-4. El interruptor de
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ACTIVADO
1 2

SW1

Figura 8-4

Funcionamiento y ejecucion simple 8-9

codificacion de funciones sirve para seleccionar la sefial de tensién (0~5 V/0~10 V)
o la senal de corriente del terminal analdgico Al2; el canal de corriente es el
predeterminado. En la aplicacion real, seleccione el canal de entrada analdgica
mediante F203. Encienda los interruptores 1y 2 tal y como se ilustra en la figura y
seleccione el control de velocidad de la corriente a 0~20 mA. Los demas
interruptores y modos de control de la velocidad se muestran en la Tabla 8-2.

Modelo 6 - 11 30 kW - 150 kW

vi.

Vii.

viii.

Xi.

Xii.

Xiii.

Hay un rojo de cuatro digitos SW1 interruptor de codificacion cerca del bloque de
terminal de control del inversor por encima de 30 kW, tal como se muestra en la
Figura 5-5. La funcién del interruptor de codificacidn es seleccionar el rango de
entrada (0 ~5V /0~ 10V /0 ~ 20mA) de terminal de entrada analdgica EA1 y EA2.
En la aplicacion real, seleccione el canal de entrada analdgica a través de F203.
EA1 valor predeterminado de canal es de 0 ~ 10V, Al2 valor predeterminado de
canal es de 0 a 20 mA. Otros interruptores estados y el modo de control de
velocidad son como tabla 8-3.

Hay un S1 interruptor de palanca en el lado de los terminales de control, consulte
la figura 5-6. S1 se utiliza para seleccionar el rango de entrada de voltaje del canal
EA1. Al girar S1 a "+", el rango de entrada es de 0 ~ 10V, al girar S1 a "-", el rango
de entrada es de -10 ~ 10V.

Apague el interruptor DI3 para que el motor inicie la marcha hacia adelante;

El potencidometro puede ajustarse durante su funcionamiento, y la frecuencia de
ajuste actual del inversor puede modificarse;

Durante el funcionamiento, apague el interruptor DI3 y, a continuacion, apague el
interruptor D14 para modificar la direccion de funcionamiento del motor;

Apague los interruptores DI3 y DI4 para que el motor desacelere hasta su
detencion;

Apague el interruptor de aire y el inversor.

El terminal de salida analdgica AO1 puede emitir una sefial de tension y corriente;
el interruptor de seleccion es el J5; consulte laFigura 8-5, la relacion de emisién se
muestra en la Tabla 8-3.

Figura 8-5 Figura 8-6 Figura 8-7
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El ajuste del interruptor de codificacion y de los parametros en el modo de control de la
velocidad analégico

Tabla 8-2

F203=2, se ha seleccionado el canal Al2

F203=1, se ha seleccionado el canal Al1

Interruptor de codificacion SW1

Interruptor S1

Interruptor de Interruptor de Sefial de entrada + -

codificacion 1 codificacion 2 analdgica Al2

DESACTIVADO | DESACTIVADO | Tensién de 0~5V 0-10V Voltaje -10 - +10V Voltaje
DESACTIVADO | ACTIVADO 0~10 V de tension

ACTIVADO ACTIVADO Corriente de 0~20 mA

La Tabla 5-3 Configuracion de Codificacion Switch y Pardmetros en el modo de control de velocidad analdgico

Set F203 to 1, to select channel Al1 Set F203 to 2, to select channel Al2

Coding Switch SW1 | Toggle Analog signal range Coding Switch SW1

Switch 1 | Switch 3 | switch S1 Switch 2 | Switch 4 | Analog signal range
OFF OFF + Tension de 0~5 V OFF OFF | 0~5V voltage

OFF ON + Tension de 0~10 V OFF ON 0~10V voltage

ON ON + Cormente de 0=20 | o ON | 0~20mA current

OFF OFF - Reserved

OFF ON - Tensién de -10~10V

ON ON - Reserved

ON refers to switching the coding switch to the top, OFF refers to switching the coding switch to the bottom

Inversor AC10

Tabla 8-3 Relacién entre AO1y J5y F423

. Ajuste de F423
Salida AO1 0 y 5
J5 V 0~5V 0~10V Reservado
| Reservado 0~20 mA 4~20 mA
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Capitulo 9

9.1 Parametros basicos

Intervalo de ajuste:

Val fabrica:
0~9999 alor de fdbrica: 8

F100 Contrasefa del usuario

Cuando F107=1 con una contrasefia valida, el usuario debe introducir una contrasefia de usuario correcta tras
el inicio o el reinicio por errores si desea modificar los parametros. De lo contrario, no se podra efectuar el ajuste
de los parametros y aparecera el mensaje de “Err1”.

Cadigo de funcion relacionado: F107 Contrasefia valida ono F108 Ajuste de la contrasefia del usuario

F102 Corriente nominal del Valor de fabrica: En funcion del modelo
inversor (A) de inversor
F103 Alimentacién del inversor Valor de fabrica: En funcién del modelo
(kW) de inversor

La corriente nominal y la potencia nominal solo se pueden comprobar, pero no se pueden modificar.

F105 Numero de edicién del Valor de fabrica: En funcién del modelo
software de inversor

El nimero de edicién del software solo se puede comprobar pero no se puede modificar.

Intervalo de ajuste:

0:Control del vector sin sensor (SVC);
1: Reservado; o
F106 Modo de control Valor de fabrica: 2
2: VIF;

3: Control del vector 1

6 PMSM sensorless vector control

0: El control del vector sin sensor es adecuado para la aplicacion de requisitos de alto rendimiento. Solo hay un
motor para cada inversor.

2: El control de V/F es adecuado cuando se requiere precision de control o cuando existe mas de un motor
para el inversor.

3: El control del vector 1 cuenta con la regulacién automatica del par, que tiene la misma funcién que F137=3.
Mientras se estudian los parametros del motor, el motor no debe estar desconectado con carga. Solo hay un
motor para cada inversor.

6: Control de vectores PMSM sersorless es adecuado para la aplicacion de requisito de alto rendimiento. Un
inversor no se pueda conducir un motor. Ahora los inversores 400V 3ph 0,75 kW-90 kW pueden conducir PMSM

= Antes de que el inversor funcione en el modo de control del vector sin sensor, hay que estudiar los
parametros del motor.

= En el modo de control del vector sin sensor, el inversor solo puede disponer de un motor y la potencia del
motor debe ser similar a la potencia del inversor. De lo contrario, el rendimiento del control disminuira o el
sistema no funcionara correctamente.

= El operario debe introducir los parametros del motor manualmente segun los parametros del motor
proporcionados por el fabricante.

= Normalmente, el motor funciona correctamente con los parametros predeterminados del inversor, pero no
obtiene el mejor rendimiento del control. Por lo tanto, para obtener el mejor rendimiento del control,
consulte los parametros del motor antes de que el inversor funcione en el modo de control del vector sin
sensor.
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6 (modo de control de motores sincronos)

Cuando F106=6, los valores predeterminados de la fuente de frecuencia no pueden
ajustarse automaticamente.

Cuando F106=6, se adopta la funcién de frenado con CC independiente. Y F602 y
F603 cambian al porcentaje de la corriente nominal de PMSM; (valor predeterminado
=10 %)

F800: ajuste automatico del parametro del motor, F800=0, sin medicién de
parametros, introduzca manualmente los parametros de PMSM, desde F870 hasta
F873. F800=1/2, medicion de parametros en ejecucion/medicion de parametros
estaticos.

El comando de ejecucion se envia a través de los terminales o el panel del teclado; a
continuacion, el panel del teclado mostrara “Prueba” hasta que termine la medicion
de los parametros. Los parametros de PMSM se almacenaran automaticamente en
los codigos de funcién, desde F870 hasta F873.

F800=1, medicion de parametros en ejecucion. Para garantizar el buen rendimiento
del control dindmico del inversor, primero asegurese de que el motor esta
desconectado de la carga y seleccione la “medicion de parametros del motor en
ejecucion”. En la ultima etapa de la medicion de parametros, el motor funcionara en el
primer o segundo tiempo de aceleracion/desaceleracion.

F800=2, medicion de parametros estaticos. Adecuado para los casos en los que no
es posible desconectar el motor de la carga. En este proceso, el valor de F870 es un
valor tedrico. Le recomendamos que obtenga el valor de la fuerza contraelectromotriz
del fabricante del motor.

F804 El numero de polos del motor se genera automaticamente de acuerdo con la
frecuencia nominal y la velocidad nominal del motor, y no puede configurarse.

Nota: tras configurar los parametros del motor, compruebe con cuidado el nimero de
polos. Si es diferente del valor actual, cuando introduzca el valor de F810 segun la
placa de identificacion del motor, afiada uno al primer digito tras el decimal y cambie
el segundo digito tras el decimal a 0.

Los codigos de funcion de F813, F814, F815, F816, F817, F818, F819, F820, F821
son utilizados por los motores sincrono y asincrono.

F870 (fuerza contraelectromotriz de PMSM, unidad = 0,1 mV/1 rpm, es el valor de la
fuerza contraelectromotriz entre lineas); € [0,1, 999,9] mV/rpm, esta prohibido invertir
el valor de fabrica con F160.

F871 (inductancia del eje D de PMSM, unidad = 0,01 mH); € [0,01, 655,35] mH, esta
prohibido invertir el valor de fabrica con F160.

F872 (inductancia del eje Q de PMSM, unidad = 0,01 mH); € [0,01, 655,35] mH, esta
prohibido invertir el valor de fabrica con F160.

F873 (resistencia del estator de PMSM, unidad = m-ohmio, 0,001 mH); € [0,001,
65,535] ohmios, esta prohibido invertir el valor de fabrica con F160.

F876 (compensacion de corriente de inyeccion de PM sin carga, unidad = 0,1 %);
€ [0,0, 100,0], el valor predeterminado es 20,0 %, puede invertirse el valor de fabrica
con F160;

F877 (compensacién de corriente de inyeccion de PM sin carga, unidad = 0,1 %); €
[0,0, 50,0], el valor predeterminado es 0,0 %, puede invertirse el valor de fabrica con
F160.

F878 (punto de corte de compensacion de corriente de inyeccién de PM sin carga,
unidad = 0,1 %); € [0,0, 50,01, el valor predeterminado es 10,0 %, puede invertirse el
valor de fabrica con F160.

Precaucién: anote los valores de F876, F877 y F878:

Cuando F876=20 %, si F877=10 %, F878=0 %, entonces el valor de la corriente de
inyeccion sin carga sera siempre de 20 (F876)

Ejemplo: F876=20 % (de la corriente nominal), F877=10 % (de la corriente nominal), F878=10 %
(de la frecuencia nominal) — Frecuencia nominal=50 Hz, corriente nominal=10 A:

Inversor AC10



Inversor AC10

Parametros de funcion 9-3

La unidad comienza a 0 Hz con una corriente sin carga de 3 A (20 %+10 % de 10 A), la
corriente sin carga disminuye linealmente a 2 A (20 %) hasta que la unidad alcance el punto de
corte de 5 Hz (10 % de 50 Hz), y permanecera constante en toda la gama de frecuencia por
encima de 5 Hz.

= F880 (tiempo de detecciéon de PCE PM, unidad = 0,1 s); € [0, 10,0] s, el valor
predeterminado es 0,2 s, puede invertirse el valor de fabrica con F160.

Intervalo de ajuste:

F107 Contrasefia valida o no 0: no valido; Valor de fabrica: 0
1: valido
F108 Ajuste de la contrasefia Intervalo de ajuste:

del usuario 0~9999 Valor de fabrica: 8

Cuando F107 esta ajustado en 0, es posible modificar los cédigos de funcioén sin introducir la
contrasefia.

Cuando F107 esta ajustado en 1, los cédigos de funcién unicamente podran modificarse tras
haberse introducido la contrasefia del usuario mediante F100.

El usuario puede modificar la contrasefna del usuario. El procedimiento es el mismo que el
utilizado para modificar el resto de parametros.

Introduzca el valor de F108 en F100 y la contraseia del usuario se desbloqueara.

Nota: Cuando la proteccion de la contrasefia sea valida y si no se ha introducido ninguna
contrasefia de usuario, F108 mostrara 0.

Intervalo de ajuste:
F109 Frecuencia inicial (Hz) 0.00~10,00 J Valor de fabrica: 0,00
F110 Tiempo de parada de la Intervalo de ajuste: o
frecuencia inicial (s) 0,0~999,9 Valor de fabrica: 0,0

El inversor empieza a funcionar a partir de la frecuencia inicial. Si la frecuencia objetivo es
inferior a la frecuencia inicial, F109 sera valido.

El inversor empieza a funcionar a partir de la frecuencia inicial. Tras estar funcionando a la
frecuencia inicial durante el periodo de tiempo ajustado en F110, el inversor se acelerara hasta
llegar a la frecuencia objetivo. El tiempo de parada no se incluye en el tiempo de
aceleracion/desaceleracion.

La frecuencia inicial no se ve limitada por la frecuencia minima ajustada en F112. Si la frecuencia
inicial ajustada en F109 es inferior a la frecuencia minima ajustada en F112, el inversor se
iniciara en funcién de los parametros ajustados en F109 y F110. Tras el inicio y el funcionamiento
normal del inversor, la frecuencia se vera limitada por la frecuencia ajustada en F111y F112.

La frecuencia inicial debe ser inferior a la frecuencia maxima ajustada en F111.

Nota: Cuando se adopte la funcion de captura al vuelo, F109 y F110 no seran validos.

i . Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
F111 F H
recuencia maxima (Hz) F113~590.0 50,00
o Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
F112 F H
recuencia minima (Hz) 0.00~F113 0,50

La frecuencia maxima se ajusta en F111.
La frecuencia minima se ajusta en F112.

El valor de ajuste de la frecuencia minima debe ser inferior a la frecuencia objetivo ajustada en
F113.

El inversor empieza a funcionar a partir de la frecuencia inicial. Mientras el inversor esta
funcionando, si la frecuencia es inferior a la frecuencia minima, el inversor funcionara a la
frecuencia minima hasta que se detenga o hasta que la frecuencia sea superior a la frecuencia
minima.
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La frecuencia minima y maxima deben ajustarse en funcién de los parametros de la placa de
identificacion y las situaciones de funcionamiento del motor. El motor no debe funcionar con una
frecuencia baja durante un largo periodo de tiempo, ya que podria sobrecalentarse y sufrir dafios.

F113 Frecuencia objetivo (Hz)

Intervalo de ajuste:
F112~F111

Valor de fabrica:
50,00

Muestra la frecuencia preajustada. En el modo de control de la velocidad del teclado o del
terminal, una vez iniciado el inversor, este funcionara a esta frecuencia automaticamente.

F114 Primer tiempo de aceleracion (s)

F115 Primer tiempo de desaceleracion (s)

F116 Segundo tiempo de aceleracion (s)

F117 Segundo tiempo de desaceleracion (s)

Intervalo de ajuste:

F277  Third Acceleration Time (S)

0,1~3000

F278  Third Deceleration Time (S)

F279  Fourth Acceleration Time (S)

F280 Fourth Deceleration Time (S)

Valor de fdabrica:
en funcién del
modelo de
inversor

F119 se utiliza como referencia para ajustar el tiempo de aceleracion/desaceleracion.

El tiempo de aceleracion/desaceleracion puede seleccionarse mediante los terminales de entrada
digital multifuncion F316~F323 y conectando el terminal DI con el terminal CM. Consulte las
instrucciones para obtener mas informacion acerca de los terminales de entrada multifuncion.

Nota: Cuando la funcién de captura al vuelo esté funcionando, el tiempo de
aceleracion/desaceleracion, la frecuencia minima y la frecuencia objetivo no seran validas. Una vez
que haya finalizado la funcién de captura al vuelo, el inversor funcionara con la frecuencia objetivo
de acuerdo con el tiempo de aceleracion/desaceleracion.

F118 Frecuencia base (Hz)

Intervalo de ajuste:
15,00~590,0

Valor de fabrica:
50,00 Hz

La frecuencia base es la frecuencia final de la curva de VVVF y,
ademas, es la frecuencia minima segun la tension de salida mas

elevada.

Cuando la frecuencia de funcionamiento es inferior a este valor, el
inversor experimenta un par constante. Cuando la frecuencia de
funcionamiento supera este valor, el inversor experimenta una

potencia constante.

Nota: Durante el proceso de captura al vuelo, la frecuencia base
no sera valida. Una vez que haya finalizado la captura al vuelo,

este codigo de funcion sera valido.

[
»

F118 F111

TORQUE VOLTAGE

VOLTS

[

0 SPEED (Hz) T

F119 Referencia de ajuste del
tiempo de aceleracion/desaceleracion

Intervalo de ajuste:
0: 0~50,00 Hz
1: 0~F111

Valor de fabrica: 0

Cuando F119=0, el tiempo de aceleracién/desaceleracion significa el tiempo que el inversor
acelera/desacelera de 0 Hz (50 Hz) a 50 Hz (0 Hz).

Cuando F119=1, el tiempo de aceleracion/desaceleracion significa el tiempo que el inversor
acelera/desacelera de 0 Hz (frecuencia maxima) a la frecuencia maxima (0 Hz).

F120 Tiempo muerto de cambio
entre la marcha hacia adelante y la
marcha hacia atras (s)

Intervalo de ajuste:
0,0~3000

Valor de fabrica: 0,0

En el “tiempo muerto de cambio entre la marcha hacia adelante y la marcha hacia atras”, este
tiempo de latencia se cancelara y el inversor empezara a funcionar en la otra direccion
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inmediatamente después de recibir la sefal de detencion. Esta funcién es adecuada para
todos los modos de control de la velocidad excepto el funcionamiento en ciclo automatico.

Esta funcion puede disminuir el impacto de la corriente en el proceso de cambio de la
direccion.

Nota: Durante el proceso de captura al vuelo. F120 no es valido. Una vez que haya finalizado
la captura al vuelo, este cddigo de funcion seré valido.

Intervalo de ajuste:
0: no valido; Valor de fabrica: 0
1: valido

F122 Prohibicion de la marcha
hacia atras

Cuando F122=1, el inversor solo funciona hacia adelante independientemente del estado de los
terminales y los parametros ajustados en F202.

El inversor no funcionara hacia atras y el cambio entre la marcha hacia adelante y la marcha hacia
atras estara prohibido. Si se emite una sefial de marcha atras, el inversor se detendra.

Si el bloqueo de la marcha atras es valido (F202=1), el inversor no efectuara ninguna accion.

Cuando F122=1, F613=1, F61422, el inversor recibe un comando de marcha hacia adelante y el
motor gira hacia atras, el inversor funcionara a 0,0 Hz hacia atras y, a continuacion, funcionara
hacia adelante de acuerdo con el valor de los parametros.

Si el bloqueo de la marcha atras es valido (F202=1), tanto si la captura al vuelo es valida como si
no, el inversor no efectuara ninguna accion.

Cuando F122=1, F613=1, F61422, el inversor recibe un comando de marcha hacia adelante y el
motor funciona hacia atras, si el inversor puede detectar la direccién de funcionamiento y rastrear la
velocidad del motor, el inversor funcionara a 0,0 Hz hacia atras y, a continuacion, funcionara hacia
adelante de acuerdo con el valor de los parametros.

F123 Es valida una frecuencia negativa en el | 0: no valido; 0
modo de control de la velocidad combinada. 1: valido

En el modo de control de la velocidad combinada, si la frecuencia de funcionamiento es
negativa y F123=0, el inversor funciona a 0 Hz; si F123=1, el inversor funciona hacia atras con
esta frecuencia. (Esta funcion esta controlada por el codigo de funcion F122.)

Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:

F124 Frecuencia del jogging (Hz) F112~F111 500 Hz

F125 Tiempo de aceleracion del

jogging (s) Intervalo de Valor de fabrica: en funcion del

i i ajuste: modelo de inversor
F126 Tiempo de desaceleracion del | 9 1~3000

jogging (s)

Hay dos tipos de jogging: El jogging del teclado y el jogging del terminal. El jogging del teclado
es valido solo en el estado detenido (debe ajustarse F132, incluidos los elementos visualizados
del jogging del teclado). El jogging del terminal es valido en el estado de funcionamiento y el

estado detenido. Lleve a cabo el

jogging mediante el teclado (en el Recepcion de la
estado detenido): instruccion de

. ) f funcionamiento del jogging
(a) Si pulsa la tecla “M” aparecera e
“HF_O”;

(b) Pulse la tecla “I” para que el inversor ~ F124
funcione a la “frecuencia del jogging” (si

vuelve a pulsar la tecla “M”, se

cancelara el “jogging del teclado”). Funcionamiento del
jogging
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Tiempo de aceleracion del jogging:
el tiempo que tarda el inversor en
acelerar de 0 Hz a 50 Hz.

Tiempo de desaceleracion del
jogging: el tiempo que tarda el . _ _ o
inversor en desacelerar de 50 Hz a 0 Hz. Figura 9-1 Funcionamiento del jogging

En caso de desplazamiento del terminal, conecte el terminal de “desplazamiento” (por ejemplo,
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el DI1) al CM y el inversor funcionara con la frecuencia de desplazamiento. Los cédigos de

funcién afectados van del F316 al F323.

Nota: Cuando la funcién jogging sea valida, la funcion de captura al vuelo no lo sera.

F127/F129 Omision de la frecuencia A,
B (Hz)

Intervalo de ajuste:
0,00~590,0

Valor de fabrica:
0,00 Hz

F128/F130 Omision del ancho A,B (Hz)

Intervalo de ajuste:
2.5

Valor de fabrica: 0,0

Cuando el motor funciona a cierta frecuencia, pueden producirse vibraciones sistematicas.
Este parametro esta ajustado para omitir dicha frecuencia.

El inversor omite el punto automaticamente cuando la frecuencia de salida es igual al valor

ajustado en este parametro.

La “omision del ancho” abarca desde el limite superior hasta el limite inferior de la omision de
la frecuencia. Por ejemplo, si Omision de la frecuencia=20 Hz y Omision del ancho=+0,5 Hz, el

inversor omitira automaticamente cuando la emision sea entre 19,5~20,5 Hz.

El inversor no omitira esta gama de frecuencias durante la aceleracién/desaceleracion.

Nota: Durante el
proceso de captura al
vuelo, la funcién de
omisién de la
frecuencia no sera
valida. Una vez que
haya finalizado la
captura al vuelo, esta
funcioén sera valida.

Frecuencia de salida (HZK

""""""""""""""" ;\
Q“
|
F127 o
‘O

Tiempo (t)

Figura 9-2 Omision de la frecuencia

F131 Elementos
visualizados
durante el
funcionamiento

0 - Frecuencia de salida de la corriente/cédigo de
funcion

1 - Velocidad de rotacion de salida

2 - Corriente de salida

4 - Tension de salida

8 - Tensiéon PN

16 - Valor de recuperacién PID

32 - Temperatura

64 - Reservado

128 - Velocidad lineal

256 - Valor proporcionado por el PID
512 - Reservado

1024 - Reservado

2048 - Potencia de salida

4096 - Par de salida

Valor de fabrica:
0+1+2+4+8=15

La seleccién de un valor de entre 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 y 128 muestra que solo se ha
seleccionado un elemento de visualizacion especifico. Si hay multiples elementos de
visualizacion, afiada los valores de los elementos de visualizacidon correspondientes y coja los
valores totales como el valor ajustado en F131; por ejemplo, ajuste F131 en 19 (1+2+16) si
desea activar la “velocidad de rotacién de salida de la corriente”, la “corriente de salida” y el
“valor de recuperacién PID”. Se cubriran el resto de elementos de visualizacion.

Inversor AC10
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Parametros de funcion 9-7

Ya que F131=8191, todos los elementos de visualizacién son visibles, de los cuales,
“frecuencia/codigo de funcidon” sera visible independientemente de si se selecciona o no.

Si desea comprobar cualquier elemento de visualizacién, solo tiene que pulsar la tecla “M” para
cambiar de elemento.

Consulte la tabla siguiente para conocer cada unidad de valor especifica y su descripcion:

Sea cual sea el valor de F131, la frecuencia objetivo correspondiente parpadeara en el estado
detenido.

La velocidad de rotacién objetivo es un niumero entero. Si supera los 9999, afada un
punto decimal.

Visualizacion de la corriente A *.* Visualizacién de la tension de bus U*** Visualizacion de
la tension de salida u*** Temperatura H***Velocidad lineal L***. Si supera los 999, afiada
un punto decimal. Si supera los 9999, anada dos puntos decimales a la derecha.

Valor proporcionado por el PID o*.* Valor de recuperacion PID b*.*

potencia de salida*.* par de salida *.*

Intervalo de ajuste:

0: Frecuencia/cédigo de funcién
1: Jogging del teclado

2: Velocidad de rotacion objetivo
4: Tension PN Valor de
F132 Elementos visualizados en la 8: Valor de recuperacién PID fabrica:
detencién 16: Temperatura 0+2+4¥6
32: Reservado

64: Valor proporcionado por el PID
128: Reservado

256: Reservado

512: Par de ajuste

F133 Relacion de velocidad del Intervalo de ajuste: 0,10~200,0 Valor de

F134 Radio de la rueda de Valor de
transmision 0,001~1,000 (m) fabrica: 0,001

Calculo de la velocidad de rotacién y de la velocidad lineal:

Por ejemplo, si la frecuencia maxima del inversor es de F111=50,00 Hz, el nUmero de polos del
motor sera F804=4, la relacién de velocidad sera F133=1,00 y el radio del eje de transmision
sera R=0,05 m, por lo que

Perimetro del eje de transmision: 2R =2x3,14x0,05=0,314 (metros)

Velocidad de rotacién del eje de transmision: 60x frecuencia de funcionamiento/(niumero de
pares de polos x relacion de velocidad) =60x50/ (2x1,00) =1500 rpm

Velocidad lineal maxima: velocidad de rotacién x perimetro=1500%0,314=471(metros/segundo)

F13(.3 C_ompensamon de Intervalo de ajuste: 0~10 \{alo_r d_e
deslizamiento fabrica: 0

Bajo el control de VVVF, la velocidad de rotacion del rotor del motor disminuye a medida que
aumenta la carga. Asegurese de que la velocidad de rotacion del rotor es similar a la velocidad
de rotacion de sincronizacion, a la vez que se utiliza un motor con una carga nominal y una
compensacion de deslizamiento segun el valor de ajuste de la compensacion de frecuencia.

Nota: Durante el proceso de captura al vuelo, la funcién de compensacion de deslizamiento no
sera valida. Una vez que haya finalizado la captura al vuelo, esta funcion sera valida.

Intervalo de ajuste:

0: Compensacion lineal;

1: Compensacién en angulo recto;

2: Compensacion multipunto definida
por el usuario

Valor de
fabrica: 3

F137 Modos de compensacion
del par
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3: Compensacion del par automética
Valor de
fabrica: en
F138 Compensacion lineal Intervalo de ajuste: 1~20 funcion del
modelo de
inversor
Intervalo de ajuste:
F139 Compensacion en angulo ; 12 Valor de
recto o fabrica: 1
3:1,9
4:2,0
Cuando F106=2, la funcién de F137 es valida.
Para compensar el par de baja frecuencia V (%)
controlado por VVVF, debe compensarse la tension 1
de salida del inversor durante la baja frecuencia.
Cuando F137=0, se selecciona la compensacion 20
lineal y se aplica a una carga de par constante
universal.
Cuando F137=1, se selecciona la compensacién en
angulo recto y se aplica a las cargas del ventilador 1
o de la bomba de agua. ? _
Cuando F137=2, se selecciona la compensacion Frecuencia f
multipunto definida por el usuario y se aplica a las Nl'

cargas especiales de la secadora y la centrifugadora.
Figura 9-3 Regulacion del par

Este parametro debe aumentarse cuando la carga sea mayor y reducirse cuando la carga sea
menor.

Si el par se eleva demasiado, es facil que el motor se sobrecaliente y la corriente del inversor
sera demasiado elevada. Cuando eleve el par, compruebe el motor.

Cuando F137=3, se selecciona la compensacion del par automatica y puede compensar el par
de baja frecuencia automaticamente, lo que reduce el deslizamiento del motor, hace que la
velocidad de rotacion del rotor sea similar a la velocidad de rotacion de sincronizacién y
controla las vibraciones del motor. El usuario debe ajustar la potencia del motor, la velocidad de
rotacion, el numero de polos del motor, la corriente nominal del motor y la resistencia del
estator correctamente. Consulte el capitulo “Procedimiento para la medicién de los parametros

del motor”.

F140 Tenspp frecuencia del punto de Intervalo de ajuste: 0~F142 \/,alo_r d'e
compensacion (Hz) fabrica: 1,00

L . Sujeto al
F0141 Punto de compensacion de voltaje 1 Intervalo de ajuste: 0~100 % inversor
(%) usuario V1

modelo

F142 Punto de frecuencia definido por el Intervalo de ajuste: F140~F 144 \/,alo_r d'e
usuario F2 fabrica: 5,00
F143 Punto de tension definido por el Intervalo de ajuste: 0~100 % V,alo_r dg
usuario V2 fabrica: 13
F144 Punto de frecuencia definido por el Intervalo de ajuste: F142~F146 \{alqr dg
usuario F3 fabrica: 10,00
F145 Punto de tension definido por el Intervalo de ajuste: 0~100 % \{alqr dg
usuario V3 fabrica: 24
F146 Punto de frecuencia definido por el . ) N Valor de
usuario F4 Intervalo de ajuste: F144~F148 fabrica: 20,00
F147 Punto de tension definido por el . A o Valor de
usuario V4 Intervalo de ajuste: 0~100 % fabrica: 45
F148 Punto de frecuencia definido por el . . N Valor de
usuario F5 Intervalo de ajuste: F146~F150 fabrica: 30,00
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F149 Punto de tension definido por el Intervalo de ajuste: 0~100 % \{alqr dg
usuario V5 fabrica: 63
F150 Punto de frecuencia definido por el . - Valor de
usuario F6 Intervalo de ajuste: F148~F118 fabrica: 40,00
F151 Punto de tension definido por el . A o Valor de
usuario V6 Intervalo de ajuste: 0~100 % fabrica: 81

Las curvas de VVVF en varias fases se definen mediante 12 parametros del F140 al F151.
El valor de ajuste de la curva de VVVF se ajusta segun la caracteristica de la carga del motor.

Nota: V1<V2<V3<V4<V5<V6, F1<F2<F3<F4<F5<F6.Igual que con una frecuencia baja, si la
tension de ajuste es demasiado alta, el motor puede sobrecalentarse o dafarse. El inversor se
calara o se llevara a cabo una proteccién contra sobrecorrientes.

Tension A

Nota: Durante el proceso de captura al )

vuelo, la funcién de curva V/F de linea VB fmmmmmmmmmmmmmmme oo o
poligonal no sera valida. Una vez que AR S

haya finalizado la captura al vuelo, esta VA fmsmmmmmmmom-o-oo

funcion sera valida.

)
)
]
1
)
)
]
1
)
1
)
)
1
Vi j=--- H
]
1
1

»

N

L >
1 F2 F3 Fa F5 F6 Frec. (H2)

Figura 9-4 VVVF tipo linea poligonal

F152 Tension de salida Intervalo de ajuste: i
correspondiente a la frecuencia total | 0~100 Valor de fabrica: 100

Esta funcion puede satisfacer las necesidades de algunas cargas especiales, por ejemplo,
cuando la frecuencia es de 300 Hz y la tensién correspondiente es de 200 V (la tensién de la
fuente de alimentacion del inversor se supone que es de 400 V), el cédigo de funcion F118 de
la frecuencia total debe ajustarse en 300 Hz y F152 debe ajustarse en (200+400)x100=50.
Ademas, F152 debe ser igual a 50.

Preste atencion a los parametros del motor indicados en la placa de identificacion. Si la tension
de funcionamiento es superior a la frecuencia o la tensiéon nominal, el motor podria resultar
danado.

Intervalo de ajuste: en Valor de fabrica: en
funcion del modelo de funcion del modelo de
inversor inversor

F153 Ajuste de la frecuencia
portadora

La frecuencia portadora del inversor se ajusta mediante este cédigo de funcion. El ajuste de la
frecuencia portadora reduce el ruido del motor, evita el punto de resonancia del sistema
mecanico, disminuye la corriente de fuga del cable a tierra y las interferencias del inversor.

Cuando la frecuencia portadora es baja, aunque el ruido del motor aumenta, la corriente de
fuga a tierra disminuye. Las pérdidas del motor y de la temperatura del motor aumentan, pero
la temperatura del inversor disminuye.

Cuando la frecuencia portadora es alta, ocurre lo contrario y las interferencias aumentan.

Cuando la frecuencia de salida del inversor se ajusta a alta frecuencia, debe aumentarse el
valor de ajuste de la frecuencia portadora. El rendimiento se ve influenciado por el ajuste de la
frecuencia portadora, tal y como se muestra en la tabla siguiente:

Frecuencia portadora Baja — Alta
Ruido del motor Fuerte — Flojo
Onda de la corriente de salida Mala — Buena
Temperatura del motor Alta — Baja
Temperatura del inversor Baja — Alta
Corriente de fuga Baja — Alta
Interferencia Baja — Alta
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F154 Rectificacion Intervalo de ajuste: 0: No valido 1: Valido
automatica de la 2: No valido durante el proceso de Valor de fabrica: 0
tension desaceleracion

Esta funcion permite mantener la tensién de salida constante de forma automatica en el caso
de fluctuacion de la tension de entrada, pero el tiempo de desaceleracién se ve afectado por el
ajustador Pl interno. Si esta prohibido cambiar el tiempo de desaceleracion, seleccione

F154=2.
. . o Intervalo de ajuste: Valor de
F155 Ajuste de la frecuencia secundaria digital 0~F111 fabrica: 0
F156 Ajuste de la polaridad de la frecuencia Intervalo de ajuste: Valor de
secundaria digital 0o1 fabrica: 0

F157 Lectura de la frecuencia secundaria

F158 Lectura de la polaridad de la frecuencia
secundaria

En el modo de control de la velocidad combinada, cuando la fuente de frecuencia secundaria es la
memoria de ajuste digital (F204=0), F155 y F156 se consideran valores de ajuste iniciales de la
polaridad (direccion) y la frecuencia secundaria.

En el modo de control de la velocidad combinada, F157 y F158 se utilizan para leer el valor y la
direccion de la frecuencia secundaria.

Por ejemplo, cuando F203=1, F204=0. F207=1, la frecuencia analdgica proporcionada es de 15 Hz y
el inversor debe funcionar a 20 Hz. En el caso de que esto sea necesario, el usuario puede pulsar el
botdn hacia arriba para aumentar la frecuencia de 15 Hz a 20 Hz. El usuario también puede ajustar
F155=5 Hz y F160=0 (0 significa marcha adelante, 1 significa marcha atras). De esta forma, el
inversor puede funcionar a 20 Hz directamente.

., . Intervalo de ajuste: Sujeto al
F159 Seleccién aleatoria de la . g J Suj
. 0: No valido inversor
frecuencia portadora A
1: Valido modelo

Cuando F159=0, el inversor modula segun la frecuencia portadora ajustada por F153. Cuando
F159=1, el inversor funciona en el modo de modulacién de frecuencia portadora aleatoria.

Nota: Si se selecciona la frecuencia portadora aleatoria, el par de salida aumenta, pero el ruido
también crece. Cuando se selecciona la frecuencia portadora ajustada en F153, el ruido se reduce,
pero el par de salida también disminuye. Ajuste el valor segun cada situacion.

F160 Restablecimiento a los valores In.tervalg_de ajuste: Valor de
e 0: No valido e
de fabrica 1- Valido fabrica: 0

Si se produce un problema con los parametros del inversor y los valores de fabrica, estos
deben restablecerse, por lo que se debera ajustar F160=1. Una vez efectuado el
restablecimiento a los valores de fabrica, los valores F160 cambiaran automaticamente a 0.

El restablecimiento a los valores de fabrica no podra llevarse a cabo con los codigos de funcion
marcados con el simbolo “o” en la columna “Cambio” de la tabla de parametros. Estos cédigos
de funcion vienen ajustados correctamente de forma predeterminada. Se recomienda no
modificarlos.

e - OO
@-EBEHEE

Figura 9-5 Restablecimiento a los valores de fabrica

Inversor AC10



Inversor AC10

9.2 Control del funcionamiento

Parametros de funcion 9-1 1

F200
Fuente del comando de
inicio

Intervalo de ajuste:

1: Comando del termi
2: Teclado+Terminal;
3: MODBUS;

0: Comando del teclado;

4: Teclado+Terminal+MODBUS

nal; Valor de
fabrica: 4

F201
Fuente del comando de
detencion

Intervalo de ajuste:

1: Comando del termi
2: Teclado+Terminal;
3: MODBUS;

0: Comando del teclado;

4: Teclado+Terminal+MODBUS

nal; Valor de
fabrica: 4

F200 y F201 permiten seleccionar los comandos de control del inversor.

Los comandos de control del inversor incluyen: inicio, parada, marcha hacia adelante, marcha

hacia atras, jogging, etc.

El "comando del teclado” se refiere a los comandos de inicio/detencion mediante las teclas “I” u

“O” del teclado.

El "comando del terminal”’ se refiere a los comandos de inicio/detencién mediante la tecla

ajustada por F316-F323.

Cuando F200=3 y F201=3, la comunicacién MODBUS proporciona el comando de ejecucion.

Cuando F200=2 y F201=2, el “comando del teclado” y el “comando del terminal” son validos en
ese momento, y F200=4 y F201=4 son lo mismo.

F202
Modo del ajuste de
direccion

Intervalo de ajuste:

2: Ajuste del termin

0: Blogueo de marcha hacia adelante;
1: Bloqueo de marcha hacia atras;

Valor de
fabrica: 0

al

Este codigo de funcion controla la direccion de funcionamiento junto con otros modos de
control de la velocidad que pueden ajustar la direccion de funcionamiento del inversor. Cuando
se selecciona la velocidad de circulacion automatica mediante F500=2, este cédigo de funcién

no es valido.

Cuando se selecciona el modo de control de la velocidad sin una direccién de control, este
cddigo de funcion controla la direccién de funcionamiento del inversor, por ejemplo, el teclado

controla la velocidad.

principal X

proporcionada;
6: Reservado;
7: Reservado;
8: Reservado;
9: Ajuste PID;
10: MODBUS

Direccion Direccién proporcionada Direccién de Ob .
: ) . servaciones
proporcionada por F202 | por otro modo de control | funcionamiento
0 0 0 0 significa hacia
0 1 1 adelante.
1 0 1 1 significa hacia
1 1 0 atras.
Intervalo de ajuste:
0: Memoria de frecuencia digital
proporcionada; (ajustar con el teclado)
1: Terminal analdgico externo Al1;
2: Terminal analégico externo Al2;
F203 3: Reservado;
Fuente de la frecuencia 4: Control de la velocidad en fases; Valor de
5: Sin memoria de frecuencia digital fabrica: 0
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Este cédigo de funcién ajusta la fuente de frecuencia principal.
0: Memoria de frecuencia digital proporcionada

Su valor inicial es el valor de F113. La frecuencia se puede ajustar mediante las teclas “arriba”
y “abajo” o mediante los terminales “arriba” y “abajo”.

La “Memoria de frecuencia digital proporcionada” significa que, una vez detenido el inversor, la
frecuencia objetivo es la frecuencia de funcionamiento antes de que el inversor se detenga. Si el
usuario desea guardar la frecuencia objetivo en la memoria con la alimentacion desconectada,
ajuste F220=1, es decir, es posible almacenar la frecuencia con el inversor apagado.

1: Terminal analégico externo Al1; 2: Terminal analdgico externo Al2

La frecuencia se ajusta mediante los terminales de entrada analégicos Al1 y Al2. La sedal
analdgica puede ser una sefal de corriente (0-20 mA o 4-20 mA) o una senal de tension (0-5 V
0 0-10 V), y puede seleccionarse mediante el codigo de conmutacion. Ajuste el cédigo de
conmutacion segun sea necesario; consulte la Fig. 4-4 y la Tabla 8-2.

Cuando los inversores salen de fabrica, la sefial analégica del canal Al1 es una sefal de
tension de CC, la tensioén es de entre 0-10 V, y la sefial analdgica del canal Al2 es una sefial de
corriente de CC, la corriente es de entre 0-20 mA. Si es necesaria la sefial de corriente de
4-20 mA, ajuste un limite mas bajo para la entrada analdgica F406=2, cuya resistencia de
entrada es de 500 ohmios. Si se producen algunos errores, lleve a cabo algunos ajustes.

4: Control de la velocidad en fases

El control de la velocidad en varias fases se selecciona mediante el ajuste de los terminales de
velocidad en fases F316-F322 y los cédigos de funcion de la seccion de velocidad en varias
fases. La frecuencia se ajusta mediante el terminal en varias fases o la frecuencia de ciclo
automatico.

5: Sin memoria de frecuencia digital proporcionada

Su valor inicial es el valor de F113. La frecuencia se puede ajustar mediante las teclas “arriba”
y “abajo” o mediante los terminales “arriba” y “abajo”.

“Sin memoria de frecuencia digital proporcionada” significa que la frecuencia objetivo se
restablecera al valor de F113 cuando se detenga el inversor independientemente del estado de
F220.

9: Ajuste PID

Cuando se selecciona el ajuste PID, la frecuencia de funcionamiento del inversor es el valor de
la frecuencia ajustado por PID. Consulte las instrucciones de los parametros PID para el
recurso PID proporcionado, los numeros PID proporcionados, la fuente de recuperacion, etc.

10: MODBUS
La comunicacién MODBUS proporciona la frecuencia principal.

Intervalo de ajuste:

0: Memoria de frecuencia digital proporcionada;_(ajustar
con el teclado)

1: Terminal analégico externo Al1;

2: Terminal analégico externo Al2;

3: Reservado;

4: Control de la velocidad en fases;

5: Ajuste PID;

6: Reservado;

F204 Fuente de
frecuencia adicional Y

Valor de
fabrica: 0

Cuando se proporciona frecuencia secundaria Y al canal como frecuencia independiente, esta tiene
la misma funcién que la fuente de frecuencia principal X.

Cuando F204=0, el valor inicial de la frecuencia secundaria se ajusta en F155. Cuando la frecuencia
secundaria controla la velocidad independientemente, el ajuste de polaridad F156 no es valido.

Cuando F207=1 o 3, y F204=0, el valor inicial de la frecuencia secundaria se ajusta en F155, la
polaridad de la frecuencia se ajusta en F156. El valor inicial y la polaridad de la frecuencia secundaria
pueden consultarse en F157 y F158.

Cuando la entrada analégica (Al1, Al2) proporciona la frecuencia secundaria, el intervalo de ajuste de
la frecuencia se ajusta en F205 y F206.

Cuando el potenciémetro del teclado proporciona la frecuencia secundaria, la frecuencia principal
solo puede seleccionar el control de la velocidad en fases y el control del Modbus (F203=4, 10)

Nota: la fuente de frecuencia secundaria Y y la fuente de frecuencia principal X no pueden utilizar el
Inversor AC10
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mismo canal de frecuencia.

Parametros de funcion 9-1 3

F205 Referencia para . .

: Intervalo de ajuste:
seleccionar la gama de ) . . coe Valor de

. 0: Relacionado con la frecuencia maxima; e
fuentes de frecuencia : . . L fabrica: 0
. 1: Relacionado con la frecuencia principal X

secundaria Y
F206 Gama de frecuencias | Intervalo de ajuste: Valor de
secundarias Y (%) 0~100 fabrica: 100

Cuando se utiliza el control de la velocidad combinada para la fuente de frecuencia, se utiliza
F206 para confirmar el objeto relativo del intervalo de ajuste para la frecuencia secundaria.

F205 sirve para confirmar la referencia de la gama de frecuencia secundaria. Esta relacionada
con la frecuencia principal y la gama cambia segun cambia la frecuencia principal X.

Intervalo de ajuste:

0: X;
1: X+Y;
., 2: X 0Y (cambio de terminales);
F207 Seleccion de la : . . . Valor de
fuente de frecuencia 3: X 0 X+Y (cambio de terminales); fabrica: 0

4: Combinacioén de la velocidad en fases y el
valor analégico

5: XY

6: Reservado

Seleccione el canal de ajuste de la frecuencia. La frecuencia se proporciona mediante una
combinacion de la frecuencia principal X y la frecuencia secundaria Y.

Cuando F207=0, la frecuencia se ajusta mediante la fuente de frecuencia principal.

Cuando F207=1, X+Y, la frecuencia se ajusta sumando la fuente de frecuencia principal a la
fuente de frecuencia secundaria. El PID puede proporcionar X o Y.

Cuando F207=2, las fuentes de frecuencia principal y secundaria se pueden cambiar con el
terminal de conmutacién de la fuente de frecuencia.

Cuando F207=3, la frecuencia principal proporcionada y el proceso de afadir la frecuencia
proporcionada (X+Y) se pueden cambiar con el terminal de conmutacion de la fuente de
frecuencia. El PID no puede proporcionar X o Y.

Cuando F207=4, el ajuste de la velocidad en fases de la fuente de frecuencia principal tiene
prioridad frente al ajuste del valor analégico de la fuente de frecuencia secundaria (solo
adecuado para F203=4 y F204=1).

Cuando F207=5, X+Y, la frecuencia se ajusta restando la fuente de frecuencia secundaria de la
fuente de frecuencia principal. Si la frecuencia se ajusta mediante la frecuencia principal o
secundaria, no se podra seleccionar el control de la velocidad PID.

Nota:

Cuando F203=4 y F204=1, la diferencia entre F207=1 y F207=4 es que cuando F207=1 es que
la seleccion de la fuente de frecuencia es la suma de la velocidad en fases y el valor analégico;
cuando F207=4, la seleccién de la fuente de frecuencia es la velocidad en fases con la
velocidad en fases y el valor analdgico proporcionado al mismo tiempo. Si se cancela la
velocidad en fases proporcionada y el valor analdgico proporcionado todavia existe, el inversor
funcionara con el valor analdgico proporcionado.

El modo proporcionado de frecuencia puede cambiarse seleccionando el cédigo de funcién
F207. Por ejemplo: cambio del ajuste PID y el control de la velocidad normal, cambio de la
velocidad en fases y el valor analdgico proporcionado, cambio del ajuste PID y el valor
analégico proporcionado, etc.

El tiempo de aceleracion/desaceleracion de la velocidad en fases se ajusta mediante el codigo
de funcion del tiempo de la velocidad en fases correspondiente. Cuando se utiliza el control de
la velocidad combinada para la fuente de frecuencia, el tiempo de aceleracion/desaceleracion
se ajusta en F114 y F115.

El modo de control de la velocidad en ciclo automatico no puede combinarse con otros modos.

Cuando F207=2 (la fuente de la frecuencia principal y de la frecuencia secundaria puede
cambiarse mediante los terminales), si la frecuencia principal no se ha ajustado para que esté
sometida a un control de la velocidad en fases, la frecuencia secundaria puede ajustarse para
que esté sometida a un control de la velocidad en ciclo automatico (F204=5, F500=0).
Mediante el terminal de conmutacién definido, el modo de control (definido por X) y el control
de la velocidad en ciclo automatico (definido por Y) pueden cambiarse libremente.

Si los ajustes de la frecuencia principal y la frecuencia secundaria son los mismos, solo sera
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valida la frecuencia principal.

Intervalo de ajuste:

F208 0: Ninguna funcion
Control del 1: Modo de funcionamiento en dos lineas 1;

X ; : : . . ! Valor de
funcionamiento 2: Modo de funcionamiento en dos lineas 2; fabrica: 0

en dos lineas/tres | 3: Modo de funcionamiento en tres lineas 1;
lineas del terminal | 4: Modo de funcionamiento en tres lineas 2;
5: Inicio y parada controlados por pulsos de direccién

Al seleccionar el tipo de dos lineas o tres lineas, F200, F201 y F202 no seran validos.
Hay cinco modos disponibles para el control del funcionamiento de los terminales.
Nota:

En el caso del control de la velocidad en fases, ajuste F208 en 0. Si F208#0 (al seleccionar el
tipo de dos lineas o tres lineas), F200, F201 y F202 no seran validos.

“FWD”, “REV” y “X” son tres terminales indicados en la programacion de DI1~DI5.

1: Modo de funcionamiento en dos lineas 1: este modo es el modo de dos lineas mas utilizado.
La direccién de funcionamiento del modo se controla mediante los terminales FWD y REV.

Por ejemplo:  Terminal “FWD”-----“abierto”: detenido, “cerrado”: marcha hacia adelante;
Terminal “REV” ----- “abierto”: detenido, “cerrado”: marcha hacia atras;
Terminal “CM”  ----- puerto comun
0

K1 | K2 Comando de ejecucion

0 |0 Parada K1 °

1 0 Marcha hacia adelante / L FWD

0 1 Marcha hacia atras K2/

1 1 Parada 0 REV

CM

2: Modo de funcionamiento en dos lineas 2: cuando se utiliza este modo, FWD es el terminal
activo y el terminal REV controla la direccion.

Por ejemplo: Terminal “FWD”  ----- “abierto”: detenido, “cerrado”: en funcionamiento;
Terminal “REV"  ----- “abierto”: marcha hacia adelante, “cerrado”: marcha hacia
atras;
Terminal “CM”  -—-- puerto comun
O
K1 | K2 Comando de ejecucion
©
0 0 Parada K1
0 1 Parada ko T FWD
1 0 Marcha hacia adelante / RE
1 1 Marcha hacia atras
¢ CM

Inversor AC10
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3: Modo de funcionamiento en tres lineas 1:

En este modo, X es el terminal activo y los terminales
FWD y REV controlan la direccion. La sefial de pulso es
valida. ,—|—’
Los comandos de detencion estan habilitados por el 7882 J/ FWD
terminal X de apertura. SB —
SB3: Botdn de detencion :?T’ X

’ . —/—7p0
SB2: Botdn hacia adelante. rﬂ
SB1: Botdn hacia atras. SB1/— oREV

OCM

4: Modo de funcionamiento en tres lineas 2:

En este modo, X es el terminal activo y el terminal FWD
controla el comando de ejecucion. El terminal REV [—|-|
controla la direccién de funcionamiento y el terminal X SB1 P FWD

de apertura activa el comando de detencion. S_Bz—r[ X

SB1: Botdn de funcionamiento — /1

SB2: Botdn de detencion i/—c REV

K1: interruptor de direccion. Si esté abierto, la marcha ¢ oM

es hacia adelante; si esta cerrado, la marcha es hacia

atras.

5: Inicio y parada controlados por pulsos de direccion: s
Terminal “FWD”—(sefial de pulso: hacia delante/detenido)

Terminal “REV"—(sefal de pulso: hacia atras/detenido) SB1 al ° FWD

Terminal “CM”—Puerto comun

SB2
Nota: cuando el pulso de SB1 se activa, el inversor funciona .ﬁ'—r‘/_o REV
hacia adelante. Cuando el

pulso vuelve a activarse, el inversor detiene su .T
funcionamiento.

Cuando el pulso de SB2 se activa, el inversor funciona hacia atras. Cuando el pulso

CM

vuelve a activarse, el inversor detiene su funcionamiento.

F209 Seleccion | |ntervalo de ajuste:

del moq'o de 0: se detiene mediante el tiempo de desaceleracién; | Valor de fabrica: 0
detencion del

motor 1: detencion libre (detencién por inercia)

Cuando se introduce la sefal de detencion, este codigo de funcion ajusta el modo de
detencion:

F209=0: se detiene mediante el tiempo de desaceleracién

El inversor disminuira la frecuencia de salida segun el ajuste de la curva de
aceleracion/desaceleracion y el tiempo de desaceleracion; a continuacion, la frecuencia
disminuira hasta 0 y el inversor se detendra.

F209=1: detencion libre

Cuando el comando de detencion sea valido, el inversor se detendra. El motor se detendra
libremente gracias a la inercia mecanica.

Inversor AC10
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F210 Precision de la Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
visualizacion de la frecuencia 0,01~2,00 0,01

En el modo de control de la velocidad del teclado o de la velocidad ARRIBA/ABAJO del
terminal, este cédigo de funcion ajusta la precision de la visualizacion de la frecuencia y el
intervalo es de 0,01 a 2,00. Por ejemplo, cuando F210=0,5, el terminal A/ V¥ se pulsa una vez
y la frecuencia aumenta o disminuye 0,5 Hz.

F211 Velocidad del control Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
digital 0,01~100,0 Hz/s 5,00
Al pulsar el terminal ARRIBA/ABAJO, la frecuencia cambia segun el ajuste. El valor de fabrica
es 5,00 Hz/s.

Intervalo de ajuste:
F212 Memoria de direccion 0: No valido Valor de fabrica: 0
1: Valido

Esta funcion es valida cuando el modo de funcionamiento en tres lineas 1(F208=3) es valido.

Cuando F212=0, si se detiene el inversor, restablece sus valores y se reinicia, la direccion de
funcionamiento dejara de estar controlada.

Cuando F212=1,si se detiene el inversor, restablece sus valores y se reinicia, y si el inversor
empieza a funcionar pero no hay ninguna sefal de direccion, el inversor funcionara segun la
direccion almacenada en la memoria.

Intervalo de ajuste:
0: no valido; Valor de fabrica: 0
1: valido

F213 Inicio automatico tras el
reinicio

Intervalo de ajuste:
0: no valido; Valor de fabrica: 0
1: valido

F214 Inicio automatico tras el
restablecimiento de los valores

En F213 se ajusta si el inversor se iniciara automaticamente tras el reinicio

F213=1, el inicio automatico tras el reinicio es valido. Cuando el inversor se apaga y se vuelve
a encender, funciona automaticamente después del tiempo ajustado en F215 y segun el modo
de funcionamiento antes de apagarse. Si F220=0, la memoria de la frecuencia después del
apagado no es valida y el inversor funciona segun el valor de F113.

Si F213=0, después del reinicio, el inversor no se inicia automaticamente a menos que se de
un comando de ejecucién al inversor.

Tanto si se inicia automaticamente o no después del reinicio por errores se ajusta en F214

Cuando F214=1, si se produce un error, el inversor reinicia automaticamente sus valores una
vez transcurrido el tiempo de espera del reinicio por errores (F217). Después del reinicio, el
inversor se ejecuta automaticamente una vez transcurrido el tiempo de espera del inicio
automatico (F215).

Si la memoria de la frecuencia después del apagado (F220) es valida, el inversor funcionara a
la velocidad que lo hacia antes de apagarse. De lo contrario, el inversor funcionara a la
velocidad ajustada en F113.

En el caso de que se produzca un error en el estado de funcionamiento, el inversor
restablecera sus valores y se iniciara automaticamente. En el caso de que se produzca un
error en el estado detenido, el inversor solo restablecera sus valores automaticamente.

Cuando F214=0, si se produce un error, el inversor mostrara un cédigo de error, por lo que
deberan restablecerse sus valores manualmente.

Inversor AC10
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F215 Tiempo de espera del
inicio automatico

Intervalo de ajuste:
0,1~3000,0

Valor de fabrica:
60,0

F215 contiene el tiempo de espera del inicio automéatico para F213 y F214. El intervalo va de
0,1 s a 3000,0 s.

F216 Numero de inicios autométicos en caso | Intervalo de ajuste: Valor de
de fallos repetidos 0~5 fabrica: 0
F217 Tiempo de espera para el reinicio por Intervalo de ajuste: Valor de
errores 0,0~10,0 fabrica: 3,0
o . Intervalo de ajuste:
F219 Edicion de la memoria EEPROM por 0 no valido: Valor de
parte del Modbus 1' Jid ’ fabrica: 1
: valido

F216 ajusta el numero de inicios automaticos en caso de fallos repetidos. Si los inicios superan
el valor ajustado en este codigo de funcion, el inversor no restablecera sus valores ni se
iniciara automaticamente tras el fallo. El inversor se iniciara automaticamente cuando se de un
comando de ejecucion manual al inversor.

F217 ajusta el tiempo de espera para el reinicio por errores. El intervalo es de 0,0 a 10,0 s; este
es el intervalo de tiempo desde el fallo hasta el restablecimiento.

Intervalo de ajuste:
0: no valido;
1: vélido

Valor de
fabrica: 0

F220 Memoria de la frecuencia después del
apagado

F220 determina si la memoria de la frecuencia después del apagado es valida o no.

Esta funcioén es valida para F213 y F214. Esta funcion ajusta el modo de funcionamiento de la
memoria después del apagado o de un error.

La funciéon de memoria de la frecuencia después del apagado es valida para la frecuencia
principal y la frecuencia secundaria proporcionada por la entrada digital. Puesto que la
frecuencia secundaria digital proporcionada tiene una polaridad positiva y una negativa, se
almacena en los cddigos de funcion F155 y F156.

Tabla 9-1 Combinacion del control de la velocidad

F204 0. Memoria | Terminal | 2 Terminal | 4 Terminal de 5 Ajuste
F203 de los ajustes | analdgico | analégico control de la PID
digitales externo Al1 |externo Al2 | velocidad en
fases
0 Memoria de los o . . . .
ajustes digitales
1 Terminal analégico o o o . .
externo Al1
2 Terminal analégico o R o . .
externo Al2
4 Terminal de control
de la velocidad en ) ° ° o °
fases
5 Ajuste digital o ° ° ° °
9 Ajuste PID ) ° ° ° o
10 MODBUS ° ° ° ° °

o: Esta permitida la intercombinacion.

o: No esta permitida la combinacién.

Inversor AC10
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El modo de control de la velocidad en ciclo automatico no puede combinarse con otros modos.
Si la combinacién incluye el modo de control de la velocidad en ciclo automatico, solo sera
valido el modo de control de la velocidad principal.

Intervalo de ajuste: 0:
detencién 1: funciona a la
frecuencia minima

Valor de

F224 cuando la frecuencia objetivo es
fabrica: 1

inferior a la frecuencia minima

F224=1, cuando la frecuencia objetivo sea inferior a la frecuencia minima, el inversor
funcionara a la frecuencia minima.

Intervalo de ajuste:

0: No valido
1: Control de velocidad basico
., . 2: Control de velocidad Valor de
F228 Seleccion de aplicaciones automatico/manual fabrica: 0

3: Control de velocidad preajustado
4: Control de velocidad del terminal
5: Control PID

F228 puede ajustarse en el valor de fabrica con F160=1.

Inversor AC10
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9.3 Terminales de entrada y salida multifuncionales

9.3.1 Terminales de salida multifuncionales digitales

F300 Salida del token del relé

F301 Salida del token DO1

F302 Salida del token DO2

Intervalo de ajuste: 0~40

Tabla 9-2 para obtener
instrucciones detalladas.

Valor de fabrica: 1

Valor de fabrica: 14
Consulte la

Valor de fabrica: 5

Tabla 9-2 Instrucciones para el terminal de salida multifuncional digital

de Kv | Funcion Instrucciones

0 Ninguna funcién Los terminales de salida no tienen ninguna funcion.

1 Proteccién contra fallos del Cuando se produzca una perturbacion en el

inversor inversor, esta sefial se emitira elevada.

2 Frecuencia con alta latencia 1 | Consulte las instrucciones desde F307 hasta F309.

3 Frecuencia con alta latencia 2 | Consulte las instrucciones desde F307 hasta F309.
En el estado de detencion libre, tras el comando de

4 Detencion libre detencion, se emite la sefial ON hasta que el
inversor se detiene completamente.

5 En el estado de Indica que el inversor esta en funcionamiento y que

funcionamiento 1 se ha emitido la sefal ON.
Indica que el inversor esté en el estado de frenado con

6 Frenado con CC o -

CC y que se ha emitido la sefial ON.

7 Cambio del tiempo de Indica que el inversor esta en el estado de cambio

aceleracion/desaceleracion del tiempo de aceleracion/desaceleracion.

8 Reservado

9 Reservado

. Tras una sobrecarga del inversor, se emite la sefal
Alarma previa de sobrecarga | ON yna vez transcurrido la mitad del tiempo de la
10 del inversor proteccion. La sefial ON se detiene una vez eliminada
Advertencia de calado la sobrecarga o finalizada la proteccién contra
sobrecargas.
Tras una sobrecarga del motor, se emite la sefial ON
. una vez transcurrido la mitad del tiempo de la
Alarma previa de sobrecarga - - : -

11 del motor proteccion. La sefial ON se detiene una vez eliminada
la sobrecarga o finalizada la proteccion contra
sobrecargas.

Durante el proceso de aceleracion/desaceleracion, el

12 Calado inversor detiene la aceleracion/desaceleracion porque
se ha calado y se enciende la sefial ON.

. . Cuando el inversor esta encendido. La funcién de
El inversor esta preparado . . . .
13 proteccion no esta activada, el inversor esta

para funcionar

preparado para funcionar y se emite la sefial ON.
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de Kv | Funcién Instrucciones
Indica que el inversor esta en funcionamiento y que se
En el estado de ha emitido la sefial ON. Cuando el inversor funciona a
14 . X ; X
funcionamiento 2 0 HZ, aparece como el estado de funcionamiento y se
emite la sefial ON.
Salida de frecuencia Indica que el inversor funciona a la frecuencia
15 alcanzada objetivo y que se ha emitido la sefial ON. Consulte
A la velocidad el cédigo de funcién F312.
Cuando la temperatura de comprobacién alcanza el
Alarma previa de 80 % del valor de ajuste, se emite la sefial ON.
16 sobrecalentamiento Cuando se inicia la proteccion contra el
_ sobrecalentamiento o cuando el valor de
Advertencia comprobacion es inferior al 80 % del valor de ajuste,
se detiene la emisién de la sefial ON.
17 Emision de corriente con alta | Cuando la corriente de salida del inversor alcanza la
latencia corriente con alta latencia ajustada, se emite la sefal
ON. Consulte los codigos de funcion F310 y F311.
18 Proteccion contra la Indica que el inversor detecta la desconexion de las
desconexion de la linea lineas de entrada analdgicas y que se emite la seial
analdgica ON; consulte F741.
19 Reservado
20 Deteccion de corriente cero Cuando la corriente de salida del inversor cae hasta
el valor de deteccion de la corriente cero y tras
ajustar el tiempo de F755, se emite la sefal ON;
consulte F754 y F755.
21 Salida DO1 controlada por
PC/PLC
22 Salida DO2 controlada por 1 significa que la salida es valida.
PC/PLC 0 significa que la salida no es valida.
23 Salida TA\TC controlada por
PC/PLC
24 Salida del token de La salida del token es valida cuando la perturbacion
supervision del inversor es Err6.
25-39 Reservado
40 Intercambio del rendimiento a | Cuando esta funcién es valida, el inversor cambia al
alta frecuencia modo de optimizacién de alta frecuencia.
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F307 Frecuencia caracteristica 1

F308 Frecuencia caracteristica 2

Intervalo de ajuste:
F112~F111 Hz

Valor de fabrica: 10,00 Hz

Valor de fabrica: 50,00 Hz

F309 Ancho de la frecuencia
caracteristica

Intervalo de ajuste:
0~100 %

Valor de fabrica: 50

Cuando F300=2, 3, F301=2, 3y F302=2, 3

y se ha seleccionado la frecuencia
caracteristica del token, estos grupos de
codigos de funcion ajustan la frecuencia
caracteristica y su ancho. Por ejemplo: si
se ajusta F301=2, F307=10 y F309=10,
cuando la frecuencia es superior a F307,
DO1 emite la sefial ON. Cuando la
frecuencia es inferior a (10-10*10 %)=9 Hz,
DO1 emite la sefial OFF.

cteristica

Intervalo de ajuste:
0~5000

Valor de fabrica:
Corriente nominal

mente

Intervalo de ajuste: 0~100

Valor de fabrica: 10

Cuando F300=17, F301=17 o se ha
seleccionado la corriente caracteristica del
token, estos grupos de cddigos de funcion ajustan la corriente caracteristica y su ancho.

D01=0

D01=1

F309 %

— = = 3 9Hz

F307 (Hz) — 100*(F309) = W

Por ejemplo: si se ajusta F301=17, F310=100 y F311=10, cuando la corriente del inversor es
superior a F310, DO1 emite la sefial ON. Cuando la corriente del inversor es inferior a

(100-100*10 %)=90 A, DO1 emite la sefial OFF.

> [legada de la

Intervalo de ajuste:
0,00~5,00 Hz

Valor de fabrica: 0,00

Inversor AC10

Cuando F300=15 o F301=15, F312 ajusta
el intervalo del umbral.

Por ejemplo: cuando F301=15, la
frecuencia objetivo es 20 HZ y F312=2, la
frecuencia de funcionamiento alcanza los
18 Hz (20-2), DO1 emite la sefial ON hasta
que la frecuencia de funcionamiento
alcanza la frecuencia objetivo.
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9.3.2 Terminales de entrada multifuncionales digitales

F316 Ajuste de la funcion del
terminal DI1

F317 Ajuste de la funcion del
terminal DI2

F318 Ajuste de la funcion del
terminal DI3

F319 Ajuste de la funcion del
terminal D14

F320 Ajuste de la funcion del
terminal DI5

F321 Ajuste de la funcién del
terminal D16

F322 Ajuste de la funcién del
terminal DI7

F323 Ajuste de la funcion del
terminal DI8

Intervalo de ajuste:

: ninguna funcion

: Ejecucion

: Parada

: velocidad en varias fases 1

: velocidad en varias fases 2

: velocidad en varias fases 3

: velocidad en varias fases 4

: restablecimiento

: detencioén libre

9: detencidn por inercia externa
10: prohibicion de la
aceleracion/desaceleracion

11: jogging de marcha adelante
12: jogging de marcha atras

13: terminal “UP” de aumento de la
frecuencia

14: terminal “DOWN” de
disminucion de la frecuencia

15: Terminal “FWD”
16: Terminal “REV”

17: terminal “X” de entrada de tipo
de tres lineas

18: cambio del tiempo de
aceleracion/desaceleracion 1

19: Reservado

20: intercambio entre velocidad y
par

21: terminal de intercambio de la
fuente de frecuencia

32: Cambio de presion de incendio

33: Control de incendio de
emergencia

34: Intercambio de
aceleracion/desaceleracion 2

37: Proteccion térmica del PTC de
apertura comun

38: Proteccién térmica del PTC de
cierre comun

48: Intercambio de la alta
frecuencia

52: Jogging (sin direccion)
53: Watchdog (Supervision)

54: Restablecimiento de la
frecuencia

55: intercambio entre el
funcionamiento manual y el
automatico

56: Funcionamiento manual
57: Funcionamiento automatico
58: Direccion

0N OO~ WN-=~O

Valor de fabrica: 11

Valor de fabrica: 9

Valor de fabrica: 15

Valor de fabrica: 16

Valor de fabrica: 7

Valor de fabrica: 8

Valor de fabrica: 0

Valor de fabrica: 0

Este parametro se utiliza para ajustar la funcion correspondiente al terminal de entrada digital

multifuncional.

Tanto la detencidn libre como la detenciodn por inercia externa del terminal tienen la maxima

prioridad.
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Tabla 9-3 Instrucciones para el terminal de entrada multifuncional digital

de Kv | Funcion Instrucciones
Aunque se reciba una sefial, el inversor no
. . funcionara. Esta funcion puede ajustarse mediante
0 Ninguna funcién : - . Iy
un terminal no definido para evitar una accion
errénea.
Cuando el terminal o la combinacién de terminales
: . L da un comando de ejecucién y este terminal es
1 Terminal de ejecucion " L . ; .
valido, se inicia el inversor. Este terminal tiene la
misma funcién que la tecla “I” del teclado.
Cuando el terminal o la combinacién de terminales
. e da un comando de detencion y este terminal es

2 Terminal de detencién " : ) : .

valido, se detiene el inversor. Este terminal tiene la
misma funcién que la tecla de detencion del teclado.

3 Terminal de velocidad en varias
fases 1

4 Terminal de velocidad en varias ] )
fases 2 La velocidad en 15 fases se lleva a cabo mediante la

- - - combinacion de este grupo de terminales. Consulte

5 Terminal de velocidad en varias | |35 Tabla 9-5.
fases 3

6 Terminal de velocidad en varias
fases 4

. o Este terminal tiene la misma funcion que la tecla “O”

7 Terminal de restablecimiento

del teclado.

8 Terminal de detencién libre El inversor no controla la detencion de la emision del

Detencion por inercia inversor y el proceso de detencion del motor. Este
modo se utiliza a menudo cuando la carga tiene una
gran inercia o si no hay requisitos de tiempo de
detencién. Este modo tiene la misma funcién que la
detencién libre de F209.

9 Terminal de detencién por Cuando se envia una sefial de averia externa al
inercia externa inversor, se produce una averia y el inversor se

detiene.

10 Terminal de prohibicidn de la El inversor no se controla mediante sefal externa
aceleracion/desaceleracion (excepto el comando de detencion) y funciona a la
Retencion de velocidad frecuencia de salida actual.

11 Jogging de marcha adelante Jogging de marcha adelante y marcha atras.

12 Joading de marcha atras Consulte los cédigos de funcion F124, F125 y F126

99ing para conocer la frecuencia de funcionamiento del
jogging y el tiempo de aceleraciéon/desaceleracion
del jogging.

13 terminal “UP” de aumento de la _ o
frecuencia Cuando la fuente de frecuencia esta ajustada

- digitalmente, la frecuencia de ajuste puede ajustarse

14 terminal ‘fI’DOWN" de _ mediante F211.
disminucion de la frecuencia

15 Terminal “FWD” Cuando el terminal o la combinacion de terminales

. N da un comando de inicio/detencion, los terminales
16 Terminal “REV . o . .
externos controlan la direccion de funcionamiento
del inversor.
17 Terminal “X” de entrada de tres | Los terminales “FWD”, “REV” y “CM” llevan a cabo el

lineas

control de tres lineas. Consulte el cédigo F208 para
obtener mas informacion.
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de Kv

Funcién

Instrucciones

18

Cambio del tiempo de
aceleracion/desaceleracion 1

Si esta funcion es valida, el segundo tiempo de
aceleracion/desaceleracion sera valido. Consulte los
codigos de funcion F116 y F117.

21

Terminal de intercambio de la
fuente de frecuencia

Cuando F207=2, las fuentes de frecuencia principal y
secundaria se pueden cambiar con el terminal de
conmutacion de la fuente de frecuencia. Cuando
F207=3, Xy (X +Y) se pueden cambiar con el terminal
de conmutacion de la fuente de frecuencia.

32

Cambio de presién de incendio

Cuando el control PID y este terminal son validos, el
valor de ajuste de PID cambia a la presion de incendio
determinada (FA58).

33

Control de incendio de
emergencia

Cuando el modo incendio de emergencia (FA59) sea
valido, el inversor estara en modo incendio de
emergencia.

34

Intercambio de
aceleracion/desaceleracion 2

Consulte la Tabla 9-4.

37

Proteccion térmica del PTC de
apertura comun

Cuando esta funcion sea valida, el relé térmico de
apertura comun estara conectado de forma externa.
Cuando el contacto de apertura comun esté cerrado
y el inversor esté en estado de funcionamiento, la
perturbacion del inversor sera OH1.

48

Intercambio de la alta
frecuencia

Cuando esta funcion es valida, el inversor cambia al
modo de optimizacién de alta frecuencia.

38

Proteccion térmica del PTC de
cierre comun

Cuando esta funcion es valida, el relé térmico de
cierre comun proximo se conecta de forma externa.
Cuando el contacto de cierre comun esté abierto y el
inversor esta en el estado de funcionamiento, la
perturbacion del inversor sera OH1.

52

Jogging (sin direccion)

En la aplicacién 1y 2, la direccién del comando
jogging se controla mediante el terminal ajustado en
58: direccién.

53

Watchdog (Supervision)

Durante el transcurso del tiempo ajustado en F326
sin que se haya registrado ningun impulso, la
perturbacion del inversor sera Err6 y el inversor se
detendra segun el modo de detencion ajustado en
F327.

54

Restablecimiento de la
frecuencia

En la aplicacion 4, si la funcidn es valida, la
frecuencia objetivo cambiara al valor ajustado en
F113.

55

Intercambio entre el
funcionamiento manual y el
automatico

En la aplicacion 2, la funcion se utiliza para cambiar
entre el funcionamiento manual y el automatico.

56

Funcionamiento manual

En la aplicacion 2, si la funcidn es valida, el inversor
funcionara en funcionamiento manual.

57

Funcionamiento automatico

En la aplicacién 2, si la funcién es valida, el inversor
funcionara en funcionamiento automatico.

58

Direccion

En la aplicacion 1y 2, la funcion se utiliza para
proporcionar la direccion. Cuando la funcién es
valida, el inversor funciona hacia atras. De lo
contrario, el inversor funciona hacia adelante.
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Figura 9-6 Proteccion térmica del PTC de cierre comun

Cuando el cambio de codificacion esta al final de “NPN”, la resistencia PTC debe conectarse
entre los terminales DIx y CM. Cuando el cambio de codificacion esta al final de “NPN”, la
resistencia PTC debe conectarse entre DIx y 24 V. El valor de resistencia recomendado es

16,5 KQ.

Como la precisiéon del PTC presenta algunas diferencias segun la fabricacién, pueden
producirse errores; se recomienda el uso de un relé de proteccion del termistor.

NOTA: Para utilizar esta funcién, debe aplicarse al termistor del motor un aislamiento doble.

Tabla 9-4 Seleccion de aceleracion/desaceleracion

Intercambio de Intercambio de Tiempo de Parametros
aceleracion/ aceleracion/ aceleracion/desaceleracion | relacionados
desaceleracion 2 (34) | desaceleracion 1 (18) | presente
0 0 Primer tiempo de F114, F115
aceleracion/desaceleracion
0 1 Segundo tiempo de F116, F117
aceleracion/desaceleracion
1 0 Tercer tiempo de F277, F278
aceleracion/desaceleracion
1 1 Cuarto tiempo de F279, F280
aceleracion/desaceleracion

Tabla 9-5 Instrucciones para la velocidad en varias fases

K4 | K3 | K2 | K1 | Ajuste de la frecuencia Parametros

0 0 0 0 | Velocidad en varias fases 1 F504/F519/F534/F549/F557/F565
0 0 0 1 | Velocidad en varias fases 2 F505/F520/F535/F550/F558/F566
0 0 1 0 | Velocidad en varias fases 3 F506/F521/F536/F551/F559/F567
0 0 1 1 | Velocidad en varias fases 4 F507/F522/F537/F552/F560/F568
0 1 0 0 | Velocidad en varias fases 5 F508/F523/F538/F553/F561/F569
0 1 0 1 | Velocidad en varias fases 6 F509/F524/F539/F554/F562/F570
0 1 1 0 | Velocidad en varias fases 7 F510/F525/F540/F555/F563/F571
0 1 1 1 | Velocidad en varias fases 8 F511/F526/F541/F556/F564/F572
1 0 0 0 | Velocidad en varias fases 9 F512/F527/F542/F573

1 0 0 1 | Velocidad en varias fases 10 | F513/F528/F543/F574
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K4 | K3 | K2 | K1 | Ajuste de la frecuencia Parametros

Velocidad en varias fases 11 F514/F529/F544/F575

Velocidad en varias fases 12 F515/F530/F545/F576

Velocidad en varias fases 14 F517/F532/F547/F578

Velocidad en varias fases 15 F518/F533/F548/F579

PO U O U N
_ =m0 O

1 0

1 1

0 0 | Velocidad en varias fases 13 | F516/F531/F546/F577
0 1

1 0

1

1 1 Ninguno Ninguno

Nota: 1. K4 es el terminal de velocidad en varias fases 4, K3 es el terminal de velocidad en
varias fases 3, K2 es el terminal de velocidad en varias fases 2, K1 es el terminal de velocidad
en varias fases 1. El 0 corresponde al estado de apagado y el 1 corresponde al estado de

encendido.
0=0FF, 1=ON
F326 Tiempo de supervision | Intervalo de ajuste: Valor de fabrica: 10,0
0,0~3000,0
F327 Modo de parada Intervalo de ajuste: Valor de fabrica: 0

0: Detencion libre
: Desaceleracion hasta la detencion

Cuando F326=0.0, la funcién de supervision no es valida.

Cuando F327=0 y durante el transcurso del tiempo ajustado en F326 sin que se haya
registrado ningun impulso, el inversor se detendra libremente y la perturbacion del inversor
sera Err6.

Cuando F327=1 y durante el transcurso del tiempo ajustado en F326 sin que se haya
registrado ningun impulso, el inversor se desacelerara hasta su detencion y la perturbacién del
inversor sera Err6.

F324 Ldgica del terminal de Intervalo de aiuste: Valor de

detencion libre Juste: fabrica: 0
— : 0: logica positiva (valida para un nivel bajo);

F325 Llo,glca dgl ter_mlnal de 1: I6gica negativa (valida para un nivel alto) V'alolr d_e

detencion por inercia externa fabrica: 0

F328 Tiempos de filtrado del Intervalo de ajuste: 1~100 \{alqr d.e
terminal fabrica: 10

Cuando el terminal de velocidad en varias fases esta ajustado en el terminal de detencion libre
(8) y en el terminal de detencidn por inercia externo (9), este grupo de cadigos de funcién
ajusta el nivel de légica del terminal. Cuando F324=0y F325=0, la légica positiva y el nivel bajo
son validos; cuando F324=1 y F325=1, la l6gica negativa y el nivel alto son validos.
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F330 Diagnéstico del terminal DIX

Solo lectura

F330 se utiliza para visualizar el diagndstico de los terminales DIX.

Consulte la Figura 9-7 sobre el diagnéstico de los terminales DIX en el primer digito.

LS OO

LMo Lo

Figura 9-7 Estado del terminal de entrada digital

® indica DI1 valido. ® indica DI5 valido.
@ indica DI2 valido. ® indica DI1 valido.
® indica DI3 valido. @ indica DI5 valido.

@ indica DI4 valido.

indica DI5 valido.

9.3.3 Control de la entrada analdgica

F331 Control de Al1

Solo lectura

F332 Control de Al2

Solo lectura

El valor de la entrada analégica es de entre 0~4095.

F335 Simulacién de salida de relés

Intervalo de ajuste:

F336 Simulacién de salida del DO1

0: Salida activa

F337 Simulacién de salida del DO2

1: Salida inactiva.

Valor de fabrica: 0

Valor de fabrica: 0

Valor de fabrica: 0

Tome un ejemplo de la simulacion de salida del DO1, cuando el inversor se encuentre en el
estado detenido y entre en el codigo de funcion F336, pulse la tecla arriba y el terminal DO1
sera valido. Suelte la tecla arriba y el terminal DO1 seguira en el estado valido. Al salir de F336,

DO1 volvera al estado de salida inicial.

F338 Simulacién de salida AO1

Intervalo de ajuste: 0~4095

Valor de fabrica: 0

F339 Simulacién de salida AO2

Intervalo de ajuste: 0~4095

Valor de fabrica: 0

Cuando el inversor se encuentre en el estado detenido y entre en el cédigo de funcion F338, si
pulsa la tecla arriba el valor analégico de salida aumentara, y si pulsa la tecla abajo el valor
analogico de salida disminuira. Al salir de los parametros, AO1 volvera al estado de salida

inicial.
F340 Seleccion de la Intervalo de ajuste: Valor de fabrica: 0
I6gica negativa del 0: No valido
terminal

1: Légica negativa del DI1
2: Logica negativa del DI2

4: Logica negativa del DI3
8: Logica negativa del D14
16: Ldgica negativa del DIS
32: Ldgica negativa del DI6
64: Logica negativa del DI7
128: Légica negativa del DI8

Por ejemplo, si el usuario quiere ajustar los valores DI1 y DI4 en la I6gica negativa, debe

ajustar F340=1+8=9
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9.4 Entradas y salidas analégicas

Los inversores de la serie AC10 disponen de 2 canales de entrada analdgica y 2 canal de
salida analdgica.

F400 Limite inferior de la entrada del S N Valor de fabrica:
canal A1 (V) Intervalo de ajuste: 0,00~F402 0,01V

F401 Ajuste correspondiente al limite . . Valor de fabrica:
inferior de la entrada Al1 Intervalo de ajuste: 0~F403 1,00

F402 Limite superior de la entrada del |Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
canal Al1 (V) F400~10,00 10,00

F403 Ajuste correspondiente al limite  |Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
superior de la entrada Al1 Max. (1,00,F401) ~2,00 2,00

;?104 Ganancia proporcional K1 del canal Intervalo de ajuste: 0,0~10,0 \1/a(;or de fabrica:
27110(53) Constante del tiempo de filtrado de Intervalo de ajuste: 0,1~10,0 B/a1I8r de fabrica:

En el modo de control de la velocidad analdgico, a veces es necesario ajustar la relacion entre
el limite superior y el limite inferior de la entrada analdgica, los cambios analdgicos y la
frecuencia de salida para lograr un efecto de control de la velocidad satisfactorio.

El limite superior y el limite inferior de la entrada analdgica se ajustan en F400 y F402.

Por ejemplo: cuando F400=1 y F402=8, si la tensién de la entrada analégica es inferiora 1V, el
sistema lo interpreta como 0. Si la tension de entrada es superior a 8 V, el sistema lo interpreta
como 10 V (suponiendo que el canal analégico seleccione 0-10 V). Si la frecuencia max. de

F111 esta ajustada en 50 Hz, la frecuencia de salida correspondiente a 1-8 V sera de 0-50 Hz.

La constante del tiempo de filtrado se ajusta en F405.

Cuanto mayor sea la constante del tiempo de filtrado, mas estable sera la comprobacion
analdgica. Sin embargo, la precisién podra disminuir hasta cierto punto. Puede que sea
necesario ajustarla segun la aplicacion real.

La ganancia proporcional del canal se ajusta en F404.
Si 1V corresponde a 10 Hz y F404=2, 1 V correspondera a 20 Hz.

El ajuste correspondiente al limite superior/inferior de la entrada analégica se ajusta en F401 y
F403.

Si la frecuencia max. de F111 esta ajustada en 50 Hz, la tensién de entrada analégica 0-10 V
puede corresponder a la frecuencia de salida desde -50 Hz hasta 50 Hz ajustando estos
codigos de funcion de grupo. Ajuste F401=0 y F403=2, con lo que 0 V correspondera a -50 Hz,
5V correspondera a 0 Hz 'y 10 V correspondera a 50 Hz. La unidad para el escalado de limite
superior/inferior se expresa en porcentajes (%). Si el valor es mayor de 1,00, es positivo; si es
menor de 1,00, es negativo. (P. ej. F401=0,5 representa —50 %).

Si la direccién de funcionamiento esta ajustada hacia adelante en F202, los 0-5 V
correspondientes a la frecuencia negativa haran que la direccion sea hacia atras, o viceversa.
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Al1

A Ajuste correspondiente A  Ajuste correspondiente
F409 = 2 (Frecuencia) (Frecuencia)
100,0 % 100,0%
0\ 10V AL
F407 = 1 (0OmA) (20mA)
Al F407 =0
0,0%
oV 10V -100,0%
(0mA) 20mA)
Figura 9-8 Correspondencia de la entrada analdgica con el ajuste
A
. . B
La unidad para el escalado del limite
superior/inferior se expresa en porcentajes (%).
Si el valor es mayor de 1,00, es positivo; si es
menor de 1,00, es negativo. (P. ej. F401=0,5 >
representa —-50 %).
El punto de referencia del ajuste
correspondiente: en el modo de control de la Una
velocidad combinado, la frecuencia secundaria c Prof.
es analogica y el punto de referencia del ajuste

Inversor AC10

para el intervalo de frecuencia secundaria

relacionada con la frecuencia principal es la “frecuencia principal X”; el punto de referencia del

ajuste correspondiente en otros casos es la “frecuencia maxima”, tal y como se ilustra en la

figura que aparece a la derecha:

A= (F401-1)* debe tener una frecuencia maxima de F112

A= (F403-1)* debe tener una frecuencia maxima de f111

C= F400
D= F402

F406 Limite inferior de la entrada del
canal Al2 (V)

Intervalo de ajuste: 0,00~F408

Valor de fabrica:
0,01

F407 Ajuste correspondiente para el
limite inferior de la entrada Al2

Intervalo de ajuste: 0~F409

Valor de fabrica:
1,00

F408 Limite superior de la entrada del
canal Al2 (V)

Intervalo de ajuste:
F406~10,00

Valor de fabrica:
10,00

F409 Ajuste correspondiente al limite
superior de la entrada Al2

Intervalo de ajuste:
Max. (1,00,F407) ~2,00

Valor de fabrica:
2,00

F410 Ganancia proporcional K2 del
canal Al2

Intervalo de ajuste: 0,0~10,0

Valor de fabrica:
1,0

F411
Al2 (s)

Constante del tiempo de filtrado de

Intervalo de ajuste: 0,1~50,0

Valor de fabrica:
0,1

La funcion de AI2 es la misma que con Al1.

F418 Zona muerta con tension de 0 Hz
del canal Al1

Intervalo de ajuste:
0~0,50 V (Positivo-Negativo)

Valor de fabrica:
0,00

F419 Zona muerta con tension de 0 Hz
del canal Al2

Intervalo de ajuste:
0~0,50 V (Positivo-Negativo)

Valor de fabrica:
0,00

La tension de entrada analdgica 0-5 V puede corresponder a la frecuencia de salida
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-50 Hz-50 Hz (2,5 V corresponde a 0 Hz) ajustando la funcién del ajuste correspondiente del
limite superior e inferior de la entrada analdgica. El grupo de cédigos de funcion F418 y F419
ajustan el intervalo de tension correspondiente a 0 Hz. Por ejemplo, cuando F418=0,5 y
F419=0,5, el intervalo de tension de (2,5-0,5=2) a (2,5+0,5=3) corresponde a 0 Hz. Por lo que,
si F418=N y F419=N, 2,5tN debera corresponder a 0 Hz. Si la tensién se encuentra dentro del

intervalo, el inversor emitira 0 Hz.

La zona muerta con tensién de 0 Hz sera valida cuando el ajuste correspondiente al limite

inferior de la entrada sea inferior a 1,00.

. Intervalo de ajuste: 0: Panel del teclado local
F421 Seleccion del 1P
panel : Panel del teclado de control remoto
. 2: teclado local + teclado de control remoto

Valor de fabrica: 1

Cuando F421 esta ajustado en 0, el panel del teclado local funciona. Cuando F421 esta
ajustado en 1, el panel del teclado de control remoto funciona, y el panel del teclado local no

sera valido para ahorrar energia.
El panel de control remoto esta conectado a un cable de red de 8 nucleos.

AC10 puede suministrar un canal de salida anal6gica AO1.

Intervalo de ajuste:
0: 0~5V;

1: 0~10 V 0 0~20 mA
2:4~20 mA

F423 Intervalo de salida de AO1

Valor de fabrica: 1

F424 Frecuencia correspondiente

inferior de AO1 (Hz) Intervalo de ajuste: 0,0~F425

Valor de fabrica:
0,05

F425 Frecuencia correspondiente

superior de AO1 (Hz) Intervalo de ajuste: F424~F111

Valor de fabrica:
50,00

F426 Compensacion de salida de

AO1 (%) Intervalo de ajuste: 0~120

Valor de fabrica:
100

El intervalo de salida de AO1 se selecciona en F423. Cuando F423=0, el intervalo de salida de
AO1 es 0-5V, y cuando F423=1, el intervalo de salida de AO1 es 0-10 V o 0-20 mA. Cuando
F423=2, el intervalo de salida de AO1 es 4-20 mA (cuando el intervalo de salida de AO1

seleccione la sefial actual, ajuste el interruptor J5 en la posicion “1).

La correspondencia del intervalo de tension de salida 0-5 V o 0-10 V) con la frecuencia de
salida se ajusta en F424 y F425. Por ejemplo, cuando F423=0, F424=10 y F425=120, el canal

analdégico AO1 emite 0-5 V y la frecuencia de salida es de 10-120 Hz.

La compensacion de salida de AO1 se ajusta en F426. La excursién analégica puede

compensarse mediante el ajuste de F426.

Intervalo de ajuste:
0: 0~20mA; 1:4~20 mA

F427 Intervalo de salida de AO2 Valor de fabrica: 0

F428 recuencia correspondiente |Intervalo de ajuste:
inferior de AO2 (Hz) : 0.0~F429

Valor de fabrica: 0.05

F429 Frecuencia correspondiente|Intervalo de ajuste:
superior de AO2 (Hz) : F428~F111

Valor de fabrica: 50.00

F430 Compensacion de salida de |Intervalo de ajuste:
AO2 (%) :0~120

Valor de fabrica: 100

La funcién de AO2 es el mismo que AO1, AO2 pero sera salida de la sefal actual, la seial de

corriente de 0-20 mA y 4-20 mA podria ser seleccionado por F427.
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F431 Seleccion de la sefal de
salida analégica de AO1

F432 Seleccion de la sefal de
salida analdgica de AO2

Intervalo de ajuste:

0: Frecuencia de funcionamiento;
1: Corriente de salida;

2: Tensién de salida;

3: Al1 analégico;

4: Al2 analdgico;

6: Par de salida;

7: Por PC/PLC;

8: Frecuencia objetivo

Valor de fabrica: 0

Valor de fabrica: 1

Cuando se selecciona la corriente de salida, la sefial de salida analdgica va desde 0 hasta dos

veces la corriente nominal.

Cuando se selecciona la tensién de salida, la sefial de salida analdgica va desde 0 hasta la

tension de salida nominal.

F433 Corriente correspondiente
para el intervalo completo del
voltimetro externo

Intervalo de ajuste:

F434 Corriente correspondiente
para el intervalo completo del
amperimetro externo

0,01~5,00 veces la corriente
nominal

Valor de fabrica:
2,00

Valor de fabrica:
2,00

En el caso de F431=1y el canal AO1 para la corriente del token, F433 es la proporcion del
intervalo de medicion del amperimetro de tipo tension externa para la corriente nominal del

inversor.

En el caso de F432=1 y el canal AO2 para la corriente del token, F434 es la proporcién del
intervalo de medicion del amperimetro de tipo tension externa para la corriente nominal del

inversor.

Por ejemplo: el intervalo de medicién del amperimetro externo es de 20 A, y la corriente
nominal del inversor es de 8 A, por lo que F433=20/8=2,50.

F437 Ancho del filtro analégico

Intervalo de ajuste: 1~100

Valor de
fabrica:10

Cuanto mayor es el valor de ajuste de F437, mas estable es la deteccion analdgica, pero

mayor es la velocidad de respuesta. Ajuste el valor segun la situacién real.

F460 Modo de entrada del canal Al1 Intervalo de ajuste: Valor de

0: modo de linea recta fabrica: 0

1: modo de linea de pliegue
F461 Modo de entrada del canal Al2 Intervalo de ajuste: Valor de

0: modo de linea recta fabrica: 0

1: modo de linea de pliegue
F462 Valor de la tension A1 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al1 (V) F400~F464 fabrica: 2,00
F463 Valor de la tensién A1 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al1 F401~F465 fabrica: 1,20
F464 Valor de la tension A2 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al1 (V) F462~F466 fabrica: 5,00
F465 Valor de la tension A2 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al1 F463~F467 fabrica: 1,50
F466 Valor de la tension A3 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al1 (V) F464~F402 fabrica: 8,00
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F467 Valor de ajuste A3 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al1 F465~F403 fabrica: 1,80
F468 Valor de la tension B1 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al2 (V) F406~F470 fabrica: 2,00
F469 Valor de ajuste B1 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al2 F407~F471 fabrica: 1,20
F470 Valor de la tensién B2 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al2 (V) F468~F472 fabrica: 5,00
F471 Valor de ajuste B2 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al2 F469~F473 fabrica: 1,50
F472 Valor de tensién B3 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al2 (V) F470~F412 fabrica: 8,00
F473 Valor de ajuste B3 del punto de Intervalo de ajuste: Valor de
insercion Al2 F471~F413 fabrica: 1,80

Cuando el modo de entrada del canal analdgico selecciona la linea recta, ajustelo segun los
parametros de F400 a F429. Cuando se selecciona el modo de linea de pliegue, se introducen
tres puntos A1(B1), A2(B2) y A3(B3) en la linea recta, cada uno de los cuales puede ajustar la
frecuencia correspondiente a la tensién de entrada. Consulte laFigura 9-9:

A Ajuste correspondiente
(Frecuencia)

100%

F400 —
Al A2 A3 F402

Figura 9-9 Linea de plegado analdgica con el valor de ajuste

F400 y F402 son el limite inferior/superior de la entrada Al1 analégica. Cuando F460=1,
F462=2,00 V, F463=1,4, F111=50, F203=1, F207=0, la frecuencia correspondiente del punto
A1 es (F463-1) *F111=20 Hz, lo que significa que 2,00 V corresponde a 20 Hz. El resto de
puntos pueden ajustarse de la misma manera.

9.5 Control de la velocidad en varias fases

La funcién del control de la velocidad en varias fases es equivalente a un PLC integrado en el
inversor. Esta funcion puede ajustar el tiempo de funcionamiento, la direccion de
funcionamiento y la frecuencia de funcionamiento.

Los inversores de la serie AC10 pueden llevar a cabo un control de la velocidad en 15 fases y
una circulacion automatica de la velocidad en 8 fases.

Durante el proceso de captura al vuelo, el control de velocidad en varias fases no es valido.
Una vez que haya finalizado la funcién de captura al vuelo, el inversor funcionara con la
frecuencia objetivo de acuerdo con el valor de ajuste de los parametros.

Intervalo de ajuste:

0: velocidad trifasica;
F500 Tipo de velocidad | . cioococ rrasiea Valor de
en fases 1: velocidad en 15 fases; fabrica: 1

2: circulacion automatica de la velocidad en un
max. de 8 fases

En el caso del control de la velocidad en varias fases (F203=4), el usuario debe seleccionar un
modo con F500. Cuando F500=0, se selecciona la velocidad trifasica. Cuando F500=1, se
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selecciona la velocidad en 15 fases. Cuando F500=2, se selecciona la circulacion automatica
de la velocidad en un max. de 8 fases. Cuando F500=2, la “circulacion automatica” se clasifica

en “circulacion automatica de la velocidad en 2 fases”, “circulacion automatica de la velocidad
trifasica”, ... “circulacion automatica de la velocidad en 8 fases”, que debe ajustarse en F501.

Tabla 9-6 Seleccion del modo de funcionamiento de la velocidad en fases

F203 |Fs00 |Modode Descripcion
funcionamiento
La prioridad es de la velocidad en 1 fase, la
velocidad en 2 fases y la velocidad trifasica. Puede
4 0 Control de la velocidad |combinarse con el control de la velocidad
trifasica analdégico. Si F207=4, el “control de la velocidad
trifasica” es anterior al control de la velocidad
analdgico.
Puede combinarse con el control de la velocidad
Control de la velocidad |analdgico. Si F207=4, el “control de la velocidad en
4 1 " . ;
en 15 fases 15 fases” es anterior al control de la velocidad
analdgico.
No esta permitido el ajuste manual de la frecuencia
. s " de funcionamiento. La “circulacion automatica de la
circulacion automatica de . s s i~
. . velocidad en 2 fases”, “circulacion automatica de la
4 2 la velocidad en un max. . e s - .
velocidad trifasica”, ... “circulacion automatica de la
de 8 fases . . . )
velocidad en 8 fases” debe seleccionarse mediante el
ajuste de los parametros.
F501 Seleccion de la velocidad en Intervalo de ajuste: 2~8 Valor de
fases en el control de la velocidad de fabrica: 7

circulacion automatica

Intervalo de ajuste: 0~9999

(cuando el valor esta ajustado en 0, |Valor de
el inversor lleva a cabo una fabrica: 0
circulacion infinita)

F502 Seleccion del nimero de ciclos
que efectuara el control de la
velocidad de circulacion automatica

Intervalo de ajuste:

F503 Estado tras la circulacion 0: Parada Valor de
automatica circulacion automatica. 1: Seguir funcionando hasta que la  |fabrica: 0

velocidad llegue a la ultima fase

Si el modo de funcionamiento es el control de la velocidad de circulaciéon automatica (F203=4 y
F500=2), ajuste los parametros relacionados mediante F501~F503.

El inversor funciona uno a uno a la velocidad ajustada en el control de la velocidad de
circulacion automatica, lo que se denomina “de una sola vez”.

Si F502=0, el inversor funciona en circulaciéon automatica infinita y solo se detiene con la seial
de detencién.

Si F502>0, el inversor funciona en circulacién automatica condicional. Cuando la circulacion
automatica de los ciclos predefinidos finaliza continuamente (ajustado en F502), el inversor
finaliza la circulacion automatica condicional. Cuando el inversor sigue funcionando y no finalizan
los ciclos predefinidos, si el inversor recibe el “comando de detencion”, el inversor se detiene. Si
el inversor vuelve a recibir el “comando de ejecucion”, el inversor circula automaticamente segun
el tiempo ajustado en F502.

Si F503=0, el inversor se detiene una vez finalizada la circulacion automatica. Si F503=1, el
inversor funciona a la velocidad de la ultima fase una vez finalizada la circulacion automatica
del modo siguiente:

por ejemplo, F501=3, el inversor funciona en circulacion automatica con velocidad trifasica;

F502=100, el inversor efecttia 100 ciclos de circulacién automatica;
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F503=1, el inversor funciona a la velocidad de la ultima fase una vez finalizada la circulacion

automatica.

Inicio de la
ejecucion Velocidad Velocidad

automatica de la fase 1
irculacion

Tras la circulacion
circulaciones

Velocidad
fase 3

Figura 9-10 Funcionamiento de la circulacion automatica

El inversor puede detenerse pulsando la tecla “O” o enviando la sefial “O” mediante el terminal

durante el funcionamiento en circulacion automatica.

Sigue

fase 3

F504 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 1 (Hz)

F505 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 2 (Hz)

F506 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 3 (Hz)

F507 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 4 (Hz)

F508 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 5 (Hz)

F509 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 6 (Hz)

F510 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 7 (Hz)

F511 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 8 (Hz)

F512 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 9 (Hz)

F513 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 10 (Hz)

F514 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 11 (Hz)

F515 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 12 (Hz)

F516 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 13 (Hz)

F517 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 14 (Hz)

F518 Ajuste de la frecuencia para la
velocidad fase 15 (Hz)

Intervalo ajuste:
F112~F111

Valor de fabrica:
5,00

Valor de fabrica:
10,00

Valor de fabrica:
15,00

Valor de fabrica:
20,00

Valor de fabrica:
25,00

Valor de fabrica:
30,00

Valor de fabrica:
35,00

Valor de fabrica:
40,00

Valor de fabrica:
5,00

Valor de fabrica:
10,00

Valor de fabrica:
15,00

Valor de fabrica:
20,00

Valor de fabrica:
25,00

Valor de fabrica:
30,00

Valor de fabrica:
35,00

funcionando a la
velocidad de la

F519~F533 Ajuste del tiempo de aceleracion | Intervalo de ajuste:

para las velocidades de la fase 1 a la fase 15 0,1~3000 »
(s) En funcién del

modelo de inversor

Intervalo de ajuste:

F534~F548 Ajuste del tiempo de
0,1~3000

Inversor AC10
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Parametros de funcion 9-35

desaceleracién para las velocidades de la
fase 1 ala fase 15 (s)

F549~F556

Direcciones de funcionamiento de las
velocidades en fases de la fase 1 a la fase 8

Intervalo de ajuste:

0: marcha hacia
adelante;

1: marcha hacia atras

Valor de fabrica: 0

F573~F579

Direcciones de funcionamiento de las
velocidades en fases de la fase 9 a la fase 15

Intervalo de ajuste:

0: marcha hacia
adelante;

1: marcha hacia atras

Valor de fabrica: 0

F557~564 Tiempo de funcionamiento de las
velocidades en fases de la fase 1 a la fase 8

(s)

Intervalo de ajuste:
0,1~3000

Valor de fabrica: 1,0

F565~564 Tiempo de detencion tras finalizar
las fases de la fase 1 a la fase 8 (s)

Intervalo de ajuste:
0,0~3000

Valor de fabrica: 0,0

9.6 Funciones auxiliares

F600 Seleccion de la funcién de frenado con
CcC

Intervalo de ajuste:
0: No valido;

1: frenado antes del
inicio;

2: frenado durante la
detencion;

3: frenado durante el
inicio y la detencidn

Valor de fabrica: 0

F601 Frecuencia inicial para el frenado con
CC (Hz)

Intervalo de ajuste:
0,20~5,00

Valor de fabrica: 1,00

F602 Eficiencia del frenado con CC antes del
inicio

F603 Eficiencia del frenado con CC durante
la detencion

Intervalo de ajuste:
0~100

Valor de fabrica: 10

F604 Duracion del frenado antes del inicio (s)

F605 Duracién del frenado durante la
detencion (s)

Intervalo de ajuste:
0,0~10,0

Valor de fabrica: 0,5

Cuando F600=0, la funciéon de frenado con CC no es valida.

Cuando F600=1, esta permitido frenar antes de arrancar. Tras introducir la sefial de inicio

correcta, el inversor inicia el frenado con
CC. Una vez finalizado el frenado, el
inversor funciona segun la frecuencia
inicial.

En algunas ocasiones de aplicacion,
como con el ventilador, el motor funciona
a baja velocidad o en el estado de
marcha atras; si el inversor se inicia
inmediatamente se producira un fallo de
sobrecorriente. Si se utiliza el “frenado
antes del inicio” se garantizara que el
ventilador permanece en un estado
estatico antes del inicio para evitar este
fallo.

F602]

Hzd

F601

\ ANi

V/A

| ks

F604

F605

Figura 9-11 Frenado con CC

Durante el frenado antes del inicio, si se emite la sefial de detencion, el inversor se detiene en
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el tiempo de desaceleracion.

Cuando F600=2, se selecciona el frenado con CC durante la detencién. Cuando la frecuencia
de salida es inferior a la frecuencia inicial para el frenado con CC (F601), el frenado con CC
detiene el motor inmediatamente.

Durante el proceso de frenado durante la detencidn, si se da la seial de “inicio”, el frenado con
CC se detiene y se inicia el inversor.

Si se da la sefial de “detencion” durante el proceso de frenado durante la detencion, el inversor
no obtiene respuesta y el frenado con CC durante la detencién sigue funcionando.

Parametros relacionados con el “frenado con CC”; F601, F602, F603, F604, F605 y F606, que
se interpretan de la forma siguiente:

a) F601: Frecuencia inicial del frenado con CC. El frenado con CC empieza a funcionar a
medida que la frecuencia de salida del inversor es inferior a este valor.

b) F604: Duracion del frenado antes del inicio. La duracién del frenado con CC antes de
iniciarse el inversor.

c) F605: Duracion del frenado durante la detencion. La duracién del frenado con CC mientras
el inversor se detiene.

Nota: durante el frenado con CC, al no disponer el motor de un efecto de enfriamiento
automatico mediante rotacion, este se encuentra en un estado en el que se puede
sobrecalentar facilmente. No ajuste la tensién de frenado con CC demasiado alta ni establezca
un tiempo de frenado con CC muy largo.

Frenado con CC, tal como se muestra en Figura 9-11.

Intervalo de ajuste:

0: No valido;

1: Valido
F607 Seleccion de la funcién de ajuste 2: Reservado Valor de fabrica:
del calado 3: Control de corriente de 0

tensioén

4: Control de tension
5: Control de corriente

Valor de fabrica:

F608 Ajuste de la corriente de calado (%) |Intervalo de ajuste: 60~200 160

Valor de fabrica:
F609 Ajuste de la tension de calado (%) |Intervalo de ajuste: 110~200 |1 fase: 130

3 fases: 140
F610 Tlempo de evaluacion de la Intervalo de ajuste: 0,1~3000,0 Valor de fabrica:
proteccion contra calados (s) 60,0

F607 se utiliza para configurar la seleccion de la funcién de ajuste del calado.

Control de tensién: cuando el motor se detenga rapidamente o la carga cambie de repente, la
tension de bus de CC sera elevada. La funcién de control de tension puede ajustar el tiempo de
desaceleracion y la frecuencia de salida para evitar la sobrecorriente.

Cuando se utilicen la resistencia de frenado o la unidad de frenado, no utilice la funcién
de control de tensién; de lo contrario, cambiara el tiempo de desaceleracién.

Control de corriente: cuando el motor se acelera rapidamente o la carga se cambia de repente,
la perturbacion del inversor puede ser OC. La funcion de control de corriente puede ajustar el
tiempo de aceleracidén/desaceleracion o reducir la frecuencia de salida para controlar el valor
de corriente adecuado. Solo es vélido en el modo de control VF.

Nota: (1) El control de tension/corriente no es adecuado para la aplicacién de elevacion.

(2) Esta funcion cambiara el tiempo de aceleracién/desaceleracion. Utilice esta funcion
correctamente.
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El valor inicial del ajuste de la corriente de calado se ajusta en F608; cuando la corriente actual
es superior a la corriente nominal en *F608, la funcién de ajuste de la corriente de calado es
valida.

Durante el proceso de desaceleracion, la funcién de corriente de calado no es valida.

Durante el proceso de aceleracion, si la corriente de salida es superior al valor inicial del ajuste
de la corriente de calado y F607=1, la funcion de ajuste del calado es valida. El inversor no se
acelera hasta que la corriente de salida es inferior al valor inicial del ajuste de la corriente de
calado.

En caso de calado durante el funcionamiento a velocidad estable, cae la frecuencia. Si la
corriente vuelve al valor normal durante la condicion de calado, la frecuencia subira. De lo
contrario, la frecuencia sigue cayendo hasta la frecuencia minima y se efectua la proteccién
OL1 hasta que termina el tiempo ajustado en F610.

El valor inicial del ajuste de la tensién de calado se ajusta en F609; cuando la tension actual es
superior a la corriente nominal en *F609, la funcion de ajuste de la tension de calado es valida.

El ajuste de la tension de calado es valido durante el proceso de desaceleracién, incluido el
proceso de desaceleracion provocado por la corriente de calado.

Una sobretension significa que la tension del bus de CC es demasiado alta y normalmente esta
provocada durante la desaceleracion. Durante el proceso de desaceleracion, la tension del bus
de CC aumentara debido a la recuperacion de la energia. Cuando la tension del bus de CC es
superior al valor inicial de la tension de calado y F607=1, la funcién de ajuste del calado es
valida. El inversor dejara de desacelerarse temporalmente y mantendra constante la frecuencia
de salida, lo que detendra la retroalimentacién de energia al interior del inversor. El inversor no
se desacelera hasta que la tension del bus de CC es inferior al valor inicial del ajuste de la
tension de calado.

El tiempo de evaluacion de la proteccion contra calados se ajusta en F610. Cuando el inversor
inicia la funcién de ajuste de calado y continuda el periodo de tiempo ajustado en F610, el
inversor se detiene y se inicia la proteccion OL1.

Intervalo de ajuste: En funcién del modelo de

F611 Umbral de frenado dinamico 200~1000 inversor

F612 Relacion de servicio del frenado |Intervalo de ajuste:

dinamico (%) 0~100 % Valor de fabrica: 80

La tension inicial del transistor de frenado dinamico se ajusta en F611, que se indican en
unidades de V. Cuando la tension del bus de CC es superior al valor ajustado en esta funcién,
se inicia el frenado dinamico y la unidad de frenado empieza a funcionar. Una vez que la
tension del bus de CC es inferior al valor ajustado, la unidad de frenado deja de funcionar.

La relacion de servicio del frenado dinamico se ajusta en F612, el intervalo es de entre
0~100 %. Cuanto mayor es el valor, mejor es el efecto de frenado, pero la resistencia de
frenado se calienta.

Intervalo de ajuste:
0: no valido Valor de fabrica:
1: vélido 0
2: valido la primera vez

F613 Captura al vuelo

Cuando F613=0, la funcién de captura al vuelo no es valida.
Cuando F613=1, la funcién de captura al vuelo es valida.

Cuando el inversor haya rastreado la velocidad del motor y la direccion de rotacién, empezara
a funcionar de acuerdo con la frecuencia rastreada, para arrancar el motor de rotacién
suavemente. Esta funcién es adecuada para el inicio automatico cuando la unidad se vuelve a
encender, para el inicio automatico después de un restablecimiento , para el inicio automatico
cuando el comando de ejecucion es valido pero la sefial de direccion se pierde y para el inicio
automatico cuando el comando de ejecucion no es valido.

Cuando F613=2, la funcién es valida la primera vez que vuelve a encenderse el inversor.

Nota: Cuando F106=0, la funcién de captura al vuelo no es valida.
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La funcion pista de velocidad sélo es valida cuando F106 = 2 o 3.

Intervalo de ajuste:
0: Captura al vuelo a partir de la memoria de

frecuencia
F614 Modo de 1: Captura al vuelo a partir de la frecuencia maxima | Valor de fabrica:
captura al vuelo 2: Captura al vuelo a partir de la memora de 0

frecuencia y la de direccion

3: Captura al vuelo a partir de la frecuencia maxima
y la de direccién

Cuando F614 se ajuste en 0 0 1, si la frecuencia de memoria o la frecuencia maxima son
inferiores a 10,00 Hz, el inversor realizara un seguimiento de la velocidad desde los 10,00 Hz.

Si el inversor se apaga, recordara la frecuencia objetivo valida. En el resto de situaciones (el
inversor no presenta ninguna salida antes de la detencidn), el inversor recordara la frecuencia
instantdnea antes de detenerse.

Este parametro sirve para iniciar y detener motores con una inercia elevada. Un motor con una
inercia elevada tarda mucho en detenerse completamente. Cuando se ajusta este parametro,
el usuario no necesita esperar a que el motor se detenga completamente para reiniciar la
unidad de motor de CA.

F615 Relacion de . ) Valor de fabrica:
Intervalo de ajuste: 1~100
captura al vuelo 20

Sirve para seleccionar la captura al vuelo de velocidad de rotaciéon cuando se adopta el modo
de reinicio del seguimiento de rotacion. Cuanto mayor sea el valor del parametro, mas rapida
sera la captura al vuelo. Si este parametro es demasiado grande, es probable que el
seguimiento no sea preciso.

F619 Periodo de espera de fallos de Intervalo de ajuste: 0,0~3000,0S Valor de fabrica:
captura al vuelo 60,0 s

Cuando F619=0, la funcién no es valida. Cuando F619#0, la funcién no es valida. Cuando el
tiempo de captura al vuelo es mayor que el valor de ajuste de F619, la perturbacién del
inversor sera FL.

F627 Limitacion de corriente durante

50-200 100
la captura al vuelo

Este cddigo de funcion sirve para limitar la corriente de busqueda y la de salida durante la
captura al vuelo.

Intervalo de ajuste:
0: Relacién de servicio fija

1: Relacion de servicio
automatica

F622 Modo de frenado dinamico Valor de fabrica: 1

Cuando F622=0, la relacion de servicio fija es valida. Cuando la tension de la linea de bus
alcanza el punto de frenado de consumo de energia ajustado en F611, el médulo de frenado
iniciara el frenado dinamico de acuerdo con F612.

Cuando F622=1, la relacién de servicio automatica es valida. Cuando la tensién de la linea de
bus alcanza el umbral de frenado dinamico ajustado en F611, el médulo de frenado iniciara el
frenado dinamico de acuerdo a la relacion de servicio que ajusta la tension de la linea de bus.
Cuanto mas alta sea la tensién de la linea de bus, mayor sera la relacion de servicio, y mejor

sera el efecto de frenado. La resistencia de frenado se calentara.

Inversor AC10



Parametros de funcion 9-39

0: no valido En funcién del
F631 Seleccion del ajuste de V CC 1: valido modelo de
inversor
2: reservado

F632 Ajustador de V CC de la tension

objetivo (V) Intervalo de ajuste: 200~800

Cuando F631=1, la funcién de ajuste de V CC es valida. Durante el proceso de funcionamiento
del motor, la tensién del bus PN aumenta de repente debido a la mutacion de la carga, y se
lleva a cabo una proteccién contra sobretensiones. El ajuste de V CC se utiliza para controlar
la estabilidad de la tensidn mediante el ajuste de la frecuencia de salida o la reduccion del par
de frenado.

Si la tension del bus de CC es superior al valor de ajuste de F632, el ajustador de V CC ajusta
automaticamente la tension del bus para que sea igual al valor de F632.

Ajuste VDC es valido cuando F106 = 6.

Intervalo de ajuste:
o 0: No valido
F650 Rendimiento a alta 1 Terminal habilitado Valor de fabrica: 2
frecuencia
2: Modo habilitado 1
3: Modo habilitado 2
F651 Frecuencia de cambio 1 Intervalo de ajuste: F652-150,00 Valor de fabrica:
100,0
F652 Frecuencia de cambio 2 Intervalo de ajuste: 0-F651 Valor de fabrica:
95,00

F650 es valido en el modo de control del vector.

Modo habilitado 1: cuando la frecuencia es superior al valor de F651, el inversor lleva a cabo
un calculo optimizado del rendimiento a alta frecuencia. Cuando la frecuencia es inferior al
valor de F652, se detiene el calculo.

Modo habilitado 2: cuando la frecuencia es superior al valor de F651, el inversor lleva a cabo
un calculo optimizado hasta que el inversor se detiene.

Terminal habilitado: cuando la funcion del terminal DIX esta ajustada en 48, si el terminal DIX
es valido, el inversor lleva a cabo un calculo optimizado.

Nota: Para 30kW y 30kW anteriormente, no hay es esta funcién.

9.7 Fallo y proteccion

Intervalo de ajuste:

F700 Seleccion del modo de detencion libre | . e . ., . |Valorde
0: detencion libre inmediata;

del terminal fabrica: 0
1: detencion libre retrasada

F701 _Tlempo de espera para la detencion libre Intervalo de ajuste: 0,0~60,0 V’alo_r d.e

y la accion del terminal programable fabrica: 0,0

La “seleccion del modo de detencién libre” solo puede utilizarse para el modo de “detencion
libre” controlado por el terminal. El ajuste de los parametros relacionados es F201=1, 2,4y
F209=1.

Si se selecciona la “detencion libre inmediata”, el tiempo de espera (F701) no serd vélido y el
inversor se detendra libremente de inmediato.

La “detencion libre retrasada” consiste en que, al recibir la sefial de “detencién libre”, el
inversor ejecuta el comando de “detencion libre” después de esperar un tiempo en lugar de
detenerse inmediatamente. El tiempo de espera esta ajustado en F701.

0: controlado por temperatura

F702 Modo de control del . . . i . Valor de fabrica:
. 1: funciona cuando el inversor esta encendido
ventilador 2

2: controlado por estado de funcionamiento

Inversor AC10
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Cuando F702=0, el ventilador funciona si la temperatura del disipador de calor es la temperatura
ajustada.

Cuando F702=2, el ventilador funciona cuando el inversor empieza a funcionar. Cuando el
inversor se detiene, el ventilador no se detiene hasta que la temperatura del disipador de calor
es inferior a la temperatura ajustada.

F704 Coeficiente de la alarma previa

de sobrecarga del inversor (%) Intervalo de ajuste: 50~100 Valor de fabrica: 80

F705 Coeficiente de la alarma previa

de sobrecarga del motor (%) Intervalo de ajuste: 50~100 Valor de fabrica: 80

F706 Coeficiente de sobrecarga del

. o Intervalo de ajuste: 120~190 | Valor de fabrica: 150
inversor (%)

F707 Coeficiente de sobrecarga del

o Intervalo de ajuste: 20~100 Valor de fabrica: 100
motor (%)

Coeficiente de sobrecarga del inversor: la relacion de la corriente de proteccion contra
sobrecargas y la corriente nominal, cuyo valor debe estar sujeto a la carga real.

Coeficiente de sobrecarga del motor (F707): si el inversor funciona con el motor a una potencia
inferior, ajuste el valor de F707 con la férmula siguiente para proteger el motor

Coeficiente de sobrecarga del motor =  Potencia nominal del motor x100%.

Potencia nominal del inversor

Ajuste F707 segun la situacion real. Cuanto menor sea el valor de ajuste de F707, mas rapida
sera la velocidad de proteccion contra sobrecargas. Consulte la Figura 9-12.

Por ejemplo: un inversor de 7,5 kW utiliza un motor de 5,5 kW, F707=5,5/7,5 x100 %=70 %.
Cuando la corriente real del motor alcanza el 140 % de la corriente nominal del inversor,
aparece la proteccién contra sobrecargas del inversor pasado 1 minuto.

Hora (minutos)

10 p-------T==

Coeficiente de
sobrecarga del motor

—_
1
1
1
1
1
1
e m ek ——— = —

[

60 % 200 % Corriente

N R

Figura 9-12 Coeficiente de sobrecarga del motor 110 % 140 %
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Cuando la frecuencia de salida es inferior a 10 Hz, el efecto de disipacién del calor de un motor

comun empeora. Asi que, cuando la frecuencia de funcionamiento es inferior a 10 Hz, el
umbral del valor de sobrecarga del motor se reduce. Consulte la Figura 9-13 (F707=100 %):

Hora (minutos) 4

10

B T T

T20 %T40% 160 %180 % 200% Corriente

Figura 9-13 Valor de proteccion contra sobrecargas del motor

F708 Registro del ultimo tipo de averia |Intervalo de ajuste:

. i ; 2: Sobrecorriente (OC)
F709 Registro del tipo de averia de la 3: Sobretension (OE)

i ;
penditima averia 4: Pérdida de fase de entrada

(PF1)
5: Sobrecarga del inversor (OL1)
6: Baja tension (LU)
7: Sobrecalentamiento (OH)
8: Sobrecarga del motor (OL2)
11: Averia externa (ESP)
12: Fallo de corriente antes del
funcionamiento (Err3)
13: Pardmetros de andlisis sin
motor (Err2)
15: Fallo de muestreo de la
F710 Registro del tipo de averia de la | corriente (Err4)

antependultima averia 16: Sobrecorriente 1 (OC1)
17: Pérdida de fase de salida (PFO0)
18: Linea analdgica desconectada
(Aerr)
23: Los parametros PID no estan
ajustados correctamente (Err5)

45: Tiempo de espera de la
comunicacion (CE) 46: Fallo de la
captura al vuelo (FL)

46: Fallo de la captura al vuelo (FL)
49: Averia de supervision (Err6)
67: Overcurrent (OC2)

F711 Fallo de frecuencia de la ultima
averia

F712 Fallo de corriente de la ultima
averia

F713 Fallo de tension PN de la ultima
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averia
F714 Fallo de frecuencia de penultima
averia
F715 Fallo de corriente de la penultima
averia
F716 Fallo de tension PN de la
penultima averia
F717 Fallo de frecuencia de la
antependltima averia
F718 Fallo de corriente de la
antepenultima averia
F719 Fallo de tension PN de la
antependultima averia
F720 Registro del numero de fallos de
la proteccién contra
sobrecorrientes
F721 Registro del numero de fallos de
la proteccién contra
sobretensiones
F722 Registro del numero de fallos de
la proteccién contra
sobrecalentamientos
F723 Registro del numero de fallos de
la proteccién contra sobrecargas
Intervalo de ajuste: Valor d
F724 Pérdida de fase de entrada 0: no valido; alor 'e
. fabrica: 1
1: vélido
Intervalo de ajuste: Valor d
F726 Sobrecalentamiento 0: no valido; ’a or _e
. fabrica: 1
1: valido
Intervalo de ajuste: Valor d
F727 Pérdida de fase de salida 0: no valido; alorde
i fabrica: 0
1: vélido
F728 Constante de filtrado de la pérdida A Valor de
de fase de entrada (s) Intervalo de ajuste: 0,1~60,0 fabrica: 0,5
F730 Constante de filtrado de la Valor de
proteccion contra Intervalo de ajuste: 0,1~60,0 o
) fabrica: 5,0
sobrecalentamientos (s)
. En funcién del
Fr32  Umbral .d,e tension de_ la . Intervalo de ajuste: 0~450 modelo de
proteccién contra baja tension (V) inversor

“Baja tension” hace referencia a una tensiéon demasiado baja en la entrada de CA.

La “pérdida de fase de entrada” hace referencia a la pérdida de fase de un suministro de
alimentacion trifasico; los inversores por debajo de 5,5 kW no disponen de esta funcion.

La “pérdida de fase de salida” hace referencia a la pérdida de fase del cableado trifasico del
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inversor o el cableado del motor.

La constante de filtrado de la sefal de “pérdida de fase” se utiliza con el fin de eliminar
perturbaciones para evitar que el inversor esté desprotegido. Cuanto mayor sea el valor
ajustado, mayor sera la constante del tiempo de filtrado y mejor sera para el efecto de filtrado.

Intervalo de ajuste:

F737 Protecciéon contra sobrecorrientes 1 | 0: No valido \{alo_r d_e
fabrica: 1
1: Valido
F738 Coeficiente de proteccion contra Intervalo de ajuste: Valor de
sobrecorrientes 1 0,50~3,00 fabrica: 2,50

F739 Registro de proteccién contra
sobrecorrientes 1

F738= Corriente nominal del inversor/valor OC 1

Durante el funcionamiento, no se puede modificar F738. Cuando se produce una
sobrecorriente, aparece OC1

Intervalo de ajuste:

0: No valido
1: Visualizaciones de Stop y AErr.
F741 Proteccion analdgica 2: Los valores Stop y AErr no Valor de fabrica: 0
desconectada aparecen. '

3: El inversor funciona a la
frecuencia minima.

4: Reservado.

F742 Umbral de la proteccion

. Intervalo de ajuste: 1~100 Valor de fabrica: 50
analégica desconectada

Cuando los valores de F400 y F406 son inferiores a 0,01 V, la proteccién desconectada
analégica no es valida.

Cuando F741 se ajustaen 1, 2 0 3, los valores de F400 y F406 deben ajustarse en 1-2 V, para
evitar la proteccion frente a errores por interferencia.

Tension de proteccion analdgica desconectada=limite inferior de la entrada de canal analégico
* F742. Tome el canal Al1 para el ejemplo, si F400=1,00, F742=50; la proteccion frente a
desconexiones se activara cuando la tensiéon del canal Al1 sea inferior a 0,5 V.

F745 Umbral de la alarma previa de

sobrecalentamiento (%) Intervalo de ajuste: 0~100 Valor de fabrica: 80

Intervalo de ajuste:
0: No valido Valor de fabrica: 1
1: Valido

F747 Ajuste automatico de la
frecuencia portadora

Cuando la temperatura del disipador de calor alcanza el valor de 95°C X F745 y el terminal de
salida multifuncion esta ajustado en 16 (consulte F300~F302), esto indica que el inversor se ha
sobrecalentado.

Cuando F747=1, la temperatura del disipador de calor alcanza 86°C, la frecuencia portadora
del inversor se ajusta automaticamente para hacer disminuir la temperatura del inversor. Esta
funcién puede evitar una averia por sobrecalentamiento.

Cuando F159=1, se selecciona una frecuencia portadora aleatoria y F747 no es valido.

Cuando F106 = 6, frecuencia portadora funcién de ajuste automatico no es valido.
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F754 Umbral de corriente cero (%) Intervalo de ajuste: 0~200 Valor de fabrica: 5

F755 Duracién de la corriente cero (s) |Intervalo de ajuste: 0~60 Valor de fabrica: 0,5

Cuando la corriente de salida cae al umbral de corriente cero y una vez transcurrido el tiempo
de corriente cero, se emite la sefial ON.

9.8 Parametros del motor

Intervalo de ajuste:
0: No valido; Valor de

1: Ajuste en movimiento; fabrica: 0
2: Ajuste inmovil

F800 Ajuste de los parametros del motor

F801 Potencia nominal (kW) Intervalo de ajuste: 0,75~1000
F802 Tensién nominal (V) Intervalo de ajuste: 1~440

F803 Corriente nominal (A) Intervalo de ajuste: 0,1~6500
F804 Numero de polos del motor Intervalo de ajuste: 2~100 4
F805 Velocidad de rotacion (rmp/min) Intervalo de ajuste: 1~30 000

F810 Frecuencia nominal del motor (Hz) |Intervalo de ajuste: 1,0~590,0 |50,00

Ajuste los parametros segun los indicados en la placa de identificacion del motor.

Un buen rendimiento del control del vector requiere un ajuste preciso de los parametros del
motor. Un ajuste preciso de los parametros requiere un ajuste correcto de los parametros del
motor.

Para lograr un excelente rendimiento del control, configure el motor segun el motor adaptable
del inversor. En el caso de que haya una gran diferencia entre la potencia real del motor y la del
motor adaptable del inversor, el rendimiento del control del inversor disminuira
significativamente.

F800=0, el ajuste de parametros no es valido. Pero sigue siendo necesario ajustar los
parametros F801~F803, F805 y F810 correctamente de acuerdo con los indicados en la placa
de identificacién del motor.

Una vez encendido, utilizara los parametros predeterminados del motor (consulte los valores
de F806-F809) de acuerdo con la potencia del motor ajustada en F801. Este valor es solo un
valor de referencia tomando como referencia el motor asincrono de 4 polos de la serie Y.

F800=1, Ajuste en movimiento.

Para garantizar el buen rendimiento del control dinamico del inversor, primero asegurese de que
el motor estd desconectado de la carga y seleccione el “ajuste en movimiento”. Ajuste F801-805
y F810 correctamente antes de iniciar la comprobacion.

Procedimiento para el ajuste del giro: Pulse la tecla “I” del teclado para mostrar “TEST” y se
ajustaran los parametros del motor en dos fases. Una vez realizado esto, el motor se acelerara
segun el tiempo de aceleracion ajustado en F114 y mantendra la aceleracion durante cierto
periodo de tiempo. A continuacion, el motor desacelerara hasta 0 segun el tiempo ajustado en
F115. Una vez finalizada la comprobacién automatica, los parametros pertinentes del motor se
almacenaran en los codigos de funcion F806~F809, y F800 se ajustara en 0 automaticamente.

F800=2, ajuste inmovil.
Es adecuado en algunos casos en los que no es posible desconectar el motor de la carga.

Pulse la tecla “I”, aparecera “TEST” en el inversor y se ajustaran los parametros del motor en
dos fases. La resistencia del estator del motor, resistencia del rotor e inductancia de fuga se
almacenaran en F806-F809 automaticamente (el valor de inductancia mutua del motor utiliza el
valor predeterminado generado segun la potencia), y F800 se ajustara en 0 automaticamente.
El usuario también puede calcular e introducir el valor de inductancia mutua del motor
manualmente en funcién las condiciones reales del motor. En cuanto al método y a la férmula
de calculo, pongase en contacto con Parker llamenos para obtener mas informacion.
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Durante el ajuste de los parametros del motor, el motor no esta en funcionamiento pero esta
encendido. No toque el motor durante este proceso.

*Nota:

1. El método de ajuste de los parametros del motor es indiferente; ajuste la informacion del
motor (F801-F805) correctamente segun la placa de identificacion del motor. Si el usuario esta
familiarizado con el motor, puede introducir todos los parametros (F806-F809) del motor
manualmente.

2. El parametro F804 solo se puede comprobar, no se puede modificar.

3. El ajuste incorrecto de los parametros del motor puede provocar un funcionamiento inestable
del motor o incluso un fallo del funcionamiento normal. El ajuste correcto de los parametros es
fundamental para garantizar el rendimiento del control del vector.

Cada vez que se modifica la potencia nominal del motor en F801, los parametros del motor
(F806-F809) se actualizan automaticamente a los parametros predeterminados. Por lo tanto,
tenga cuidado cuando modifique este parametro.

Los parametros del motor pueden cambiar si el motor se calienta tras funcionar durante un
largo periodo de tiempo. Si la carga puede desconectarse, recomendamos llevar a cabo una
comprobacién automatica antes de cada uso.

F810 es la frecuencia nominal del motor.

Cuando F104=3 y F810=60,00, F802 cambiara a 460 V de forma automatica, y F805 cambiara
a 1800 de forma automatica.

Cuando F104=3 y F810=50,00, F802 cambiara a 380 V de forma automatica, F805 cambiara a
1460 de forma automatica.

Cuando F810 se ajusta en los demas valores, F802 y F805 no cambian de forma automatica.

Los codigos de funcion F802 y F805 se pueden ajustar de forma manual.

rango de ajuste: Sujeto al
F806 Resistencia del estator |0.001~65.53Q (for 22kw and below 22kw) inversor
0.1~6553mQ (For above 22kw) modelo
rango de ajuste: Sujeto al
F807 Resistencia del rotor 0.001~65.53Q (for 22kw and below 22kw) inversor
0.1~6553mQ (For above 22kw) modelo
rango de ajuste: Sujeto al
F808 Inductancia de fuga 0.01~655.3mH (for 22kw and below 22kw) inversor
0.001~65.53mH (for above 22kw) modelo
rango de ajuste Sujeto al
F809 Inductancia mutua 0.01~655.3mH (for 22kw and below 22kw) inversor
0.001~65.53mH (for above 22kw) modelo

Los valores ajustados en F806~F809 se actualizan automaticamente una vez ajustados
correctamente los parametros del motor.

El inversor restaura los valores de los parametros ajustados en F806~F809 automaticamente a
los parametros estandares predeterminados del motor cada vez que cambia la potencia
nominal del motor ajustada en F801;

Si no es posible medir el motor in situ, introduzca los parametros manualmente tomando como
referencia los parametros conocidos de un motor similar.

Tome un inversor de 3,7 kW como ejemplo: todos los datos son 3,7 kW, 380 V, 8,8 A,
1440 rmp/min, 50 Hz y la carga se encuentra desconectada. Cuando F800=1, los pasos que se
deben seguir son los siguientes:
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E801:3,7—> 802=380 —>|F803:8,8 E805-144( — |[F810=50

|

\ (La frecuencia) Ao rece | [ Pulse
Aceptar |, objetivo esta _FEST < Tecla “1” F800:1
adeando

\'4

a
4

F812 Tiempo de excitacion previa Ion,georz)/fgaoc,igoaéuste: 0,30 s
Intervalo de ajuste:
F813 Bucle de velocidad de 0.01~20.00 (for 22kw and En funcién del modelo
rotacion KP1 below 22kw) de inversor
1~100 (For above 22kw)
Intervalo de ajuste:
F814 Bucle de velocidad de 0.01~2.00 (for 22kw and En funcion del modelo
rotacion Kl1 below 22kw) de inversor
0.01~10.00 (For above 22kw)
Intervalo de ajuste:
F815 Bucle de velocidad de 0.01~20.00 (for 22kw and En funcion del modelo
rotacion KP2 below 22kw) de inversor
1~100 (For above 22kw)
Intervalo de ajuste:
F816 Bucle de velocidad de 0.01~2.00 (for 22kw and En funcion del modelo
rotacion Ki2 below 22kw) de inversor
0.01~10.00 (For above 22kw)
F817 Frecuencia de cambio PID 1 |Intervalo de ajuste: 0~F111 5,00
F818 Frecuencia de cambio PID 2 |Intervalo de ajuste: F817~F111 50,00

A A
KP KI
e .
F815 F814
F813 F816
Fe17 F818 [ F817 F818 \f

Figura 9-14 Parametro PID

La respuesta dinamica de la velocidad de control del vector puede ajustarse mediante el ajuste
de las ganancias del bucle de velocidad. El aumento de KP y Kl puede acelerar la respuesta
dinamica del bucle de velocidad. Sin embargo, si la ganancia proporcional o de
almacenamiento es demasiado elevada, puede hacer aumentar la oscilacion.

Procedimientos de ajuste recomendados:

Ajuste de forma precisa el valor partiendo del valor de fabrica si el valor de ajuste de fabrica no
puede satisfacer las necesidades de la aplicacion. Tenga cuidado de que la extension de cada
ajuste no sea demasiado elevada.

En el caso de que la capacidad de carga sea baja o que la velocidad de rotacion aumente muy
despacio, incremente el valor de KP antes con la condicion previa de que no exista oscilacion.
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Si el funcionamiento es estable, incremente el valor de Kl segun sea necesario para acelerar la
respuesta.

En el caso de que se produzca una oscilacion de la corriente o de la velocidad de rotacion,
disminuya los valores de KP y Kl segun sea necesario.

En el caso de incertidumbre, disminuya primero el valor de KP y, si no se produce ningun
efecto, aumente el valor de KP. A continuacion, ajuste el valor de KI.

Nota: El ajuste incorrecto de los valores de KP y Kl puede provocar una oscilacion violenta del
sistema o incluso un fallo del funcionamiento normal. Ajustelos con cuidado.

F870 PMSM back electromotive force 0.1~999.9 (valid value

(mV/rpm) between lines)

F871 PMSM D-axis inductance (mH) 0.01~655.35

F872 PMSM Q-axis inductance (mH) 0.01~655.35

F873 PMSM stator resistance (Q) 0.001~65.000 (phase resistor)

F876 PMSM injection current without .

load (%) 0.0~100.0 20.0
F877 PMSM injection current .

compensation without load (%) 0.0~50.0 0.0
F878 PMSM cut-off point of injection 0.0~50.0 10.0

current compensation without load (%)

For example:

When F876=20, if F877=10 and F878=0, the injection current without load is 20% of rated
current.

When F876=20, if F877=10 and F878=10, and rated frequency is 50Hz, injection current
without load will decrease by a linear trend from 30 (F876+F877). When inverter runs to 5Hz
(5Hz=rated frequency X F878%), injection current will decrease to 20, and 5Hz is cut-off point
of injection current compensation without load.

| F880 PMSM PCE detection time (s) | 0.0~10.0 0.2

9.9 Pardametro de comunicacién

1~255: di ion del i
F900 Direccion de comunicacion . u.rfa |reC.C|or.1’ el inversor 1
0: direccion de difusion

F901 Modo de comunicacion 1:ASCII 2
2: RTU

Intervalo de ajuste:

F902 St t
902 Stop byte 1

F903 Comprobacion de paridad 0: No valido
1: Impar 0
2: Par

Intervalo de ajuste:
: 1200;
: 2400;
: 4800;
: 9600;
: 19200
: 38400
6: 57600

F904 Baudios (bps)

a b~ WN > O

F904=9600 se recomienda para los baudios.
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F905 Perlodp de. espera de la Intervalo de ajuste: 0~3000 \{alo_r d_e
comunicacion fabrica: 0

Cuando F905 esta ajustado en 0,0, la funcién no es valida. Cuando F905 # 0,0, si el inversor
no ha recibido un comando efectivo de PC/PLC durante el tiempo ajustado en F905, el inversor
entrara en el tiempo de espera de la comunicacion (CE).

Parametros de comunicaciéon consulte el Capitulo 13 Aplicaciones predeterminadas.

9.10 Parametros PID

El control del ajuste PID interno se utiliza para el funcionamiento sencillo de un sistema de
circuito cerrado simple.

FAO1 Fuente que proporciona el Intervalo de ajuste: Valor de fabrica: 0
valor de ajuste PID 0: FAO4
1: A1
2: Al2

Cuando FA01=0, el objetivo de referencia PID se proporciona en FA0O4 o MODBUS.

Cuando FA01=1, el objetivo de referencia PID se lleva a cabo mediante el terminal analdgico

externo Al1.

Cuando FA01=2, el objetivo de referencia PID se lleva a cabo mediante el terminal analdgico

externo Al2.

FAO2 Fuente que proporciona la Intervalo de ajuste: Valor de fabrica: 1
sefal de retroalimentacion PID | 1. al1

2: A2

Cuando FA02=1, la sefial de retroalimentacion de referencia PID se lleva a cabo mediante el
terminal analdgico externo Al1.

Cuando FA02=2, |la sefial de retroalimentacion de referencia PID se lleva a cabo mediante el
terminal analégico externo Al2.

FAO3 Limite maximo de ajuste PID (%) FA04~100,0 yator de fabrica:
FAO4 Valor de ajuste digital PID (%) FAO05~FAO3 Yalor de fébrica:
FAO05 Limite minimo de ajuste PID (%) 0,1~FAO4 Valor de fabrica: 0,0

Cuando FA01=0, el valor ajustado en FA04 es el valor de referencia del ajuste digital PID.

0: Recuperacion positiva Valor de

FAO6 Polaridad PID o
ownda 1: Recuperacion negativa | fabrica:1

Cuando FA06=0, cuanto mayor es el valor de retroalimentacién, mayor es la velocidad del
motor. Esta es una retroalimentacion positiva.

Cuando FA06=1, cuanto menor es el valor de retroalimentacién, mayor es la velocidad del
motor. Esta es una retroalimentacion negativa.

FAQ7 Seleccion de funcion de sistema Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
inactivo 0: Valido 1
1: No valido

Cuando FAQ7=0, si el inversor funciona a la minima frecuencia FA09 durante el periodo de
tiempo ajustado en FA10, el inversor se detendra.
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Cuando FA07=1, la funcion de inactividad no es valida.

FAQ9 Frecuencia minima de ajuste PID (Hz) | Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
F112~F111 5,00

La frecuencia minima se ajusta en FA09 cuando el ajuste PID es valido.

FA10 Tiempo de espera de inactividad (s) Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
0~500,0 15,0

FA11 Tiempo de espera de activacion (s) Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
0,0~3000 3,0

FA18 Cambio del valor de ajuste PID 0: No valido 1: Valido | y21or de fabrica:

Cuando FA18=0, no puede modificarse el valor de ajuste PID.

) ) Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
FA19 G IP
anancia proporciona 0,00~10,00 0.3
_ _ . Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
FA20 Ti t I
0 Tiempo de integracion | (s) 0,1~100.0 0,3
_ _ _ Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
FA21 Tiempo diferencial D (s) 0,0~10,0 0,0
Intervalo de ajuste: abrica:
FA22 Periodo de muestreo PID (s) ton yator de fabrica:

El aumento de la ganancia proporcional, la disminucion del tiempo de integracién y el aumento
del tiempo diferencial pueden aumentar la respuesta dinamica del sistema de circuito cerrado
PID. Pero si el valor de P es demasiado elevado, el de | sera bajo o el de D sera demasiado
alto, y el sistema no funcionara de forma estable.

El periodo de ajuste PID se ajusta en FA22. Afecta a la velocidad de ajuste PID.

A continuacion se muestra la aritmética de ajuste PID.

+
Recuperacion negativa
I
Unidad Control

‘/\ o P + o de la resistente

" " v " unidad
Objetivo - Brof.
de Kv — s

Ganancia de Opiniones
y Sensor
| retroalimentacion | Filtro
) Valor de fabrica:

FA29 Tiempo muerto PID (%) 0,0~10,0 20

FA29, el tiempo muerto PID tiene dos funciones. Primero, el ajuste del tiempo muerto puede
evitar la oscilacion PID. Cuanto mayor sea este valor, menor sera la oscilacion PID. Pero si el
valor de FA29 es demasiado alto, la precision del ajuste PID disminuira. Por ejemplo: cuando
FA29=2,0 y FA04=70, el ajuste PID no es valido si el valor de retroalimentacion es de entre 68 y
72.
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FA58 Valor de la presién de incendio (%) Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
0,0~100,0 80,0

FA58 también se denomina segunda presion, cuando el terminal de control de incendio sea
valido, el valor objetivo de presion cambiara al segundo valor de presion.

Intervalo de ajuste:

0: No valido
FA59 Modo de incendio de emergencia 1: Modo de incendio de Valor de fabrica:
emergencia 1 0

2: Modo de incendio de
emergencia 2

Cuando el modo de incendio de emergencia y el terminal de incendio de emergencia sean
validos, se prohibira el funcionamiento y la proteccion del inversor (cuando se produzca la
proteccion de OC y OE, el inversor se restablecera de forma automatica y empezara a
funcionar) y el inversor funcionara a la frecuencia de FAG0 o a la frecuencia objetivo hasta que
se rompa el inversor.

Modo de incendio de emergencia 1: cuando el terminal es valido, el inversor funciona a la
frecuencia objetivo.

Modo de incendio de emergencia 2: cuando el terminal es valido, el inversor funciona a la
frecuencia de FAGO.

FAGB0 Frecuencia de funcionamiento del Intervalo de ajuste: Valor de fabrica:
modo de incendio de emergencia F112~F111 50,0

Cuando el modo de incendio de emergencia 2 es valido y el terminal de incendio es valido, el
inversor funcionara a la frecuencia ajustada en FAG0.

Intervalo de ajuste:
FAG62 cuando el terminal de 0: el inversor no se puede detener de Valor de fabrica:
control de incendio de forma manual 0 '
emergencia no es valido 1: el inversor se puede detener de forma
manual

*FA62=0, cuando el terminal de control de incendios de emergencia (DIX=33) no es valido,
antes de repotenciar el inversor, o de restablecerlo, el inversor no se puede detener de forma
manual.

*FA62=1, cuando el terminal de control de incendios de emergencia (DIX=33) no es valido,
después de salir del modo de incendios de emergencia, el inversor se puede detener de forma
manual.

9.11Parametros de control del par

0: Control de la velocidad
1: Control del par 0
2: Cambio de terminales

FCO0O0 Seleccion del control de la
velocidad/par

0: Control de la velocidad. El inversor funciona a la frecuencia ajustada y el par de salida
coincide automaticamente con el par de carga; el par de salida esta limitado por el par maximo
(ajuste de fabrica).

1: Control del par. El inversor funciona con el par ajustado y la velocidad de salida coincide
automaticamente con la velocidad de carga; la velocidad de salida esta limitada por la
velocidad maxima (ajustada en FC23 y FC25). Ajuste los limites de par y velocidad.

2: Cambio de terminales El usuario puede ajustar el terminal DIX como terminal de cambio
entre el par y la velocidad. Cuando el terminal es valido, el control del par es valido. Cuando el
terminal no es valido, el control de la velocidad es valido.
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Tiempo de espera durante el
FCO01 cambio de control entre el pary la 0,0~1,0 0,1
velocidad (s)

Esta funcion es valida durante el cambio de terminales.

Tiempo de
FCO02 aceleracion/desaceleracion del par | 0,1~100,0 1

(s)

El tiempo es para que el inversor pase del 0 % al 100 % del par del motor.

0: Entrada digital
proporcionada (FCQ09)_

FC06 | Fuente de referencia de par (ajustar con el teclado) 0
1: Entrada analdgica Al1

2: Entrada analégica Al2

Coeficiente de referencia del par

FCo7 (entrada analégica)

0~3,000 3,000

Valor del comando de referencia del

FCO09 par (%)

0~300,0 100,0

FCO7: cuando el par proporcionado de entrada alcanza el valor maximo, FCO7 es la proporcion
del par de salida del inversor y del par del motor. Por ejemplo, si FC06=1, F402=10,00,
FC07=3,00, cuando el canal Al1 es de 10V, el par de salida del inversor es 3 veces el par del

motor.
0: Entrada digital
] proporcionada (FC17)_
FC14 Fuente de rgferenma de par de (ajustar con el teclado) 0
compensacion 1: Entrada analdgica Al1
2: Entrada analdgica Al2
FC15 Coeﬂmente_c’el par de 0~0,500 0,500
compensacion
FC16 Frecuencia .d’e p?rada del par de 0~100,0 10,0
compensacion (%)
FC17 Valor del co.rpangio del par de 0~50,0 10,00
compensacion (%)

El par de compensacion se utiliza para obtener un par de inicio mas elevado que sea igual al
par de ajuste y al par de compensacion cuando el motor funciona con una gran carga de
inercia. Cuando la velocidad es inferior a la frecuencia ajustada en FC16, FC14 proporciona el
par de compensacion. Cuando la velocidad es superior a la frecuencia ajustada en FC16, el
par de compensacion es 0.

Cuando FC14#0 y el par de compensacioén alcanza el valor maximo, FC15 es la relacion del
par de compensacion y del par del motor. Por ejemplo: si FC14=1, F402=10,00 y FC15=0,500,
cuando el canal Al1 es de 10V, el par de compensacion es un 50 % el par del motor.

0: Entrada digital
) . proporcionada (FC23)_
FC22 Canal de velocidad hacia adelante (ajustar con el teclado) 0
limitada 1: Entrada analégica Al1
2: Entrada analdgica Al2
FC23 | Velocidad hacia adelante limitada (%) | 0~100,0 10,0

Inversor AC10



9-52 Parametros d

e funcion

Canal de velocidad hacia atras

0: Entrada digital
proporcionada (FC25)_

FC24 | (ajustar con el teclado) 0
limitada 1: Entrada analégica Al1
2: Entrada analdgica Al2
FC25 | Velocidad hacia atras limitada (%) 0~100,0 10,00

Velocidad limitada FC23/FC25: si la velocidad proporcionada alcanza el valor maximo, se
utiliza para ajustar el porcentaje de la frecuencia de salida del inversor y la frecuencia maxima

de F111.
0: Entrada digital
proporcionada (FC30)_
FC28 | Canal del limite del par de frenado (ajustar con el teclado) 0
1: Entrada analdgica Al1
2: Entrada analégica Al2
FC29 Coeficiente del limite del par de 0~3,000 3,000
frenado
FC30 | Limite del par de frenado (%) 0~300,0 200,0
0: Entrada digital
o proporcionada (FC35)_
regeneracion 1: Entrada analdgica Al1
2: Entrada analdgica Al2
FC34 Coeﬂmentgdel limite del par de 0~3,000 3,000
regeneracion
FC35 | Limite del par de regeneracion (%) 0~300,0 200,00

Cuando el motor se encuentra en el estado de accionamiento, el canal del limite del par de
salida se ajusta en FC28 y el par limite se ajusta en FC29.

Cuando el motor se encuentra en el estado de regeneracion, el canal del limite del par de
regeneracion se ajusta en FC31 y el par limite se ajusta en FC34.
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Capitulo 10

Cuando el inversor presente una perturbacion, compruebe la causa y realice la rectificaciones

necesarias.

En el caso de que se produzca una averia en el inversor, consulte este manual para tomar las medidas
adecuadas. Si no puede solucionar el problema, pdngase en contacto con el fabricante. No intente nunca
reparar la averia sin la debida autorizacion.

Tabla 10-1 Casos frecuentes de averia del inversor
Averia | Descripcion Causas Posible solucion
* Linea de sefal analdgica ; . =
, * Cambie la linea de la senal
AErr |Linea desconectada desconectada

La fuente de la sefial esta rota

Cambie la fuente de la sefial

Tiempo de espera de la

Error de comunicacion

PC/PLC no envia los comandos a la hora
establecida

CE . .7 * i , . Ly
comunicacion caerS%a(\jgs demasiado * Compruebe que la linea de comunicacién
P esta bien conectada
* Cuando la funcion de la
. contrasefa es valida, la . =
Err Contrasefia incorrecta = ; ' *
contrasefia se ajusta Ajuste correctamente la contrasefia
incorrectamente
Ajuste de parametros * |os parametros del motor
Err2 incorrecto introducidos son incorrectos Conecte el motor correctamente.
A | Aal de al de | Compruebe si el panel de control esta
Fallo de la corriente antes parece la senal de alarma de 1a|  gonectado correctamente con el cuadro de
B3 4el funcionamiento corriente antes del potencia
funcionamiento
* Contacte con Parker
Erra Fallo de la excursion cero | * El cable plano esta flojo. * Compruebe el cable plano.
de corriente * El detector de corriente esta roto | * Contacte con Parker
Los parametros PID no * Los parametros PID no estan
Err5 |estan ajustados a'ust%ldos correctamente * Ajuste los parametros correctamente
correctamente, J :
Err6 |fallo de vigilancia * el vigilante *  revise la sefal de vigilancia
Fallo de la captura al * \olver a seguir
FL | P * Fallo de la captura al vuelo i 9 .
vuelo Pdéngase en contacto con el fabricante
* Cable del motor se rompe y ;
cortocircuito a tierra :/lablf Camb'(i de motor
GP Defecto a tierra * El aislamiento del motor se aq ener mo.c'>r i ) )
rompe y Cortocircuito a tierra * POSIbl_e Sé)lu%?zseéglsze a la delincuencia
* |nversor tiene la culpa organizada, y
* compruebe que la fuente de alimentacion
LU Proteccion contra baja * Baja tension en el lado de es normal
"7 [tension entrada * compruebe que el ajuste de parametros es
el correcto
ocC/ * tiempo de aceleracion * amplie el tiempo de aceleracién
OC2 | Sobrecorriente demasiado corto + el cable del motor esta roto
Nota * cortocircuito en el lado de salida |+ compruebe si existe sobrecarga en el motor
0c1 | Sobrecorriente 1 * rotor bloqueado con el motor * reduzca el valor de compensacion de VVVF
* ajuste de parametros incorrecto |x mida el parametro correctamente
* ’éensmn_ dde alll?wentamon * compruebe que se ha introducido la tension
emasclja 0 alta g o nominal
* carga de inercia demasiando + Afada resistencia de frenado (opcional
O.E. |Sobretension de CC grande (op )

tiempo de desaceleracion
demasiado corto

la inercia del motor vuelve a

aumente el tiempo de desaceleracién

ajuste correctamente los parametros del
bucle de velocidad de rotacién PID
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Averia | Descripcion Causas Posible solucion
aumentar
* el pardmetro del bucle de
velocidad de rotacion PID se ha
ajustado de forma anémala
* temperatura ambiente * mejore la ventilacion
demasiado alta * limpie la entrada y la salida de aire y el
- * ilacion i ici radiador
O.H Disipador de calor VentItI)?CIOF Instljflc;jlente * efectle la instalacion segun sea necesario
Sobrecalentamiento cambie e vgn iador . . 9
* La frecuencia portadora o la * cambie el ventilador
curva de compensacion son * Disminuya la frecuencia portadora o la
demasiado elevadas curva de compensacion
* reduzca la carga; *compruebe la relacion de
O.L1 |Sobrecarga del inversor |* carga demasiado pesada velocidad
* aumente la capacidad del inversor
* reduzca la carga; *compruebe la relacion de
Motor , .
0.L2 Sobrecarda * carga demasiado pesada velocidad
9 * aumente la capacidad del motor
* icid . .
gqaerglr(r::(e)tr;:sedlglsmotor esta *  Medir los parametros del motor
PCE |PMSM culpa distuning mal correctamente.
*  Disminuir la carga
*
* compruebe que la entrada de alimentacioén
PF1 Pérdida de la fase de * pérdida de la fase con la sea normal
" " |entrada alimentacion de entrada * compruebe que el ajuste de parametros es
el correcto
. * El motor esta roto . ol
Salida o * compruebe si el cable del motor esta flojo
PFO o * El cable del motor esta flojo. . .
Pérdida de fase . . * compruebe si el motor esta roto
* El inversor esta roto

° No hay proteccién P.F1 para fase Gnica y trifasica con 5,5 kW.

L] Sélo por encima de inversores 22kW pueden tropezar en OC2

Flashing LEDs

Possible Solution

FWD LED Blinking

Inverter is waiting direction command

Tabla 10-2 Averia en el motor y medidas adecuadas

Fallo

Elementos que hay que comprobar

Medidas adecuadas

El motor no funciona

Compruebe la conexion,
los ajustes,

que la carga no sea demasiado
pesada,

que el motor no esté dafiado

y que no se haya llevado a cabo una
proteccion por averia.

Conecte el sistema a la electricidad
Compruebe el cableado
Compruebe el funcionamiento
Reduzca la carga

Compruebe Tabla 10-1

Direccion incorrecta de la marcha
del motor

Compruebe la conexion de U, Vy W
y el ajuste de los parametros.

Corrija la conexién
Ajuste los pardmetros correctamente

El motor funciona pero
no se puede modificar
la velocidad

Compruebe la conexién de las lineas
con la frecuencia proporcionada,

¢ El ajuste del modo de funcionamiento
es correcto?

que la carga no sea demasiado
pesada,

Corrija la conexion
Corrija el ajuste; reduzca la carga.

La velocidad del motor

Compruebe el valor nominal del motor,
que la relacion de velocidad sea

Compruebe los datos de la placa de
identificacion del motor
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Fallo

Elementos que hay que comprobar

Medidas adecuadas

es demasiado alta o baja

correcta,

que los parametros del inversor estén
ajustados correctamente,

Compruebe si la tensién de salida del
inversor es normal.

Compruebe el ajuste de la relacion de
velocidad

Compruebe el ajuste de parametros
Compruebe el VVVF
Valor caracteristico

El motor funciona
de forma inestable

Compruebe que la carga no sea
demasiado pesada,

que el cambio de carga no sea
demasiado pesado,

que no haya pérdida de la fase
y que el motor no esté averiado.

Reduzca la carga; reduzca el cambio de
carga, aumente la capacidad;

Corrija la conexion

Perturbaciones de la tensién

Compruebe que la corriente no sea
demasiado alta.

Compruebe el cableado de entrada
Seleccione el interruptor de aire adecuado
Reduzca la carga

Compruebe el fallo del inversor
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Especificaciones técnicas11-1

Capitulo 11

11.1Seleccion de la resistencia de frenado

Supply Part number kW 23:;;”?;3\(/27 t E‘ngV/ COL:thrF()e%tt prcl)rt]epcutgon Br;eilﬁe F?J:li(i Corl?trizll(f)us gésvkeer S;ggi(e;;?d Effico/tzncy
400V | 480V (A) current ohms A kw

10G-11-0015-XX | 0.2 | 4 15 6 94%
10G-11-0025-XX | 0.37 | 5.8 25 10 94%
10G-11-0035-XX | 0.55 | 7.6 35 14 94%

Pogy  [106-11-0045xx | 075 | 10 a5 | 181 | 60 | 10 5 0.2 80 94%
10G-12-0050-XX | 1.1 | 10.8 5 245 94%
10G-12-0070-XX | 1.5 | 14 7 25.2 94%
10G-12-0100-XX | 22 | 20 10 32 94%
10G-31-0015-XX | 02 | 25 1.5 5 i " ; 94%
10G-31-0025-XX | 0.37 | 35 25 8.2 94%
10G-31-0035-XX | 0.55 | 4.5 35 10 94%

3ph 50 15 75

Dooy  [10G-31-0045-XX | 075 | 54 45 11.5 0.2 80 94%
10G-32-0050-XX | 1.1 | 58 5 18 94%
10G-32-0070-XX | 1.5 | 7.8 7 18.2 50 15 75 94%
10G-32-0100-XX | 2.2 | 11 10 215 94%
10G-41-0006-XX | 0.2 11 | 08 | 06 25 94%
10G-41-0010-XX | 0.37 15 | 1.2 1 5 o1 s 94%
10G-41-0015-XX | 0.55 21 | 18 | 15 55 94%
10G-42-0020-XX | 0.75 3 | 2.1 2 6.5 120 | 10 5 94%
10G-42-0030-XX | 1.1 4 | 32 3 10.2 94%
10G-42-0040-XX | 1.5 5 | 42 4 11 0.15 94%
10G-42-0065-XX | 2.2 75 | 70 | 65 15 94%
10G-43-0080-XX | 3.7 105 | 8.3 8 18 o4 120 94%
10G-43-0090-XX | 4 11 | 9.2 9 21 I T 94%
10G-43-0120-XX | 5.5 14 | 115 | 12 29 0.55 94%
10G-44-0170-XX | 7.5 185 | 16 17 34 0.75 94%
10G-44-0230-XX | 11 24 | 21 23 46.5 50 25 12.5 1.1 60 97%

258\, 10G-45-0320-XX | 15 365 | 27 32 80 35 40 20 15 97%
10G-45-0380-XX | 18.5 44 | 31 38 90 2 35 97%

35 50 25

10G-45-0440-XX | 22 51 | 35 44 100 2.2 97%
10G-46-0600-XX | 30 70 | 53 60 110 | 250 | 50 32 3kW 250 97%
10G-47-0750-XX | 37 80 | 64 75 120 | 250 | s0 32 AKW 260 97%
10G-47-0900-XX | 45 94 | 75 90 150 180 | 75 45 |45kW|  18Q 97%
10G-48-1100-XX | 55 120 | 85 | 110 180 180 | 75 45 |sswl| 180 98%
10G-48-1500-XX | 75 160 | 115 | 150 240 160 | 100 50 75wl 160 98%
10G-49-1800-XX | 90 190 | 130 | 180 285 90 | 150 88 oKW 90 98%
10G-49-2200-XX | 110 225 | 170 | 220 340 90 | 150 88 | 11kw 90 98%
10G-410-2650-XX | 132 275 | 210 | 265 400 | 550 300 150 hssewl 550 98%
10G-411-3200-XX| 160 330 | 250 | 320 500 40 | 400 200 | 16KW 40 98%
10G-411-3600-BF | 180 370 | 280 | 360 550 40 | 400 200 | 18kW 40 98%
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12-1 Comunicacion Modbus

Capitulo 12

12.1 General

El Modbus es un protocolo de comunicacion asincrono y de serie. El protocolo Modbus es un
lenguaje general que se aplica a los PLC y otras unidades de control. Este protocolo tiene una
estructura de informacién que una unidad de control puede identificar y utilizar
independientemente de la red en la que se transmita.

Puede consultar libros de referencia o pedir mas informacion acerca del protocolo Modbus a
los fabricantes.

Este protocolo no requiere una interfaz especial; la interfaz tipica es la RS485.
12.2 Protocolo Modbus

12.2.1 Modo de transmisioén

Formato
Modo ASCII
Inicio Direccién |Funcién |Datos Comprobacion de |Fin
redundancia
longitudinal (LRC)
: Direccion |Codigo |Longitud |Datos |...|Datos |Byte alto |Byte |Retorno |Salto
(0X3A) |del de delos |1 IN delaLRC |bajo |de carro|de
inversor  |funcién |datos dela |(oxop) [linea
LRC (0X0A)
Modo RTU
- . . . Comprobacién de .
Inicio Direccién | Funcion | Datos redundancia ciclica (CRC) Fin
Direccion ;s .
F
T1-T2-T3-T4 | del uncion | N | Bytebajode | Bytealtode | 1y 15 1374
) Cédigo datos | laCRC la CRC
inversor
12.2.2 Modo ASCII

En el modo ASCII, un byte (formato hexadecimal) se expresa mediante dos caracteres ASCII.
Por ejemplo, 31H (dato hexadecimal) incluye dos caracteres ASCII *3(33H)’,’1(31H)’.

En la tabla siguiente aparecen los caracteres mas frecuentes del modo ASCII:

Caracteres ‘0 9’ ‘2 ‘3’ ‘4 ‘5’ ‘6’ e
Codigo ASCII 30H 31H 32H 33H 34H 35H 36H 37H
Caracteres ‘8’ ‘o ‘AN ‘B’ ‘c ‘D’ ‘E’ ‘F’
Codigo ASCII 38H 39H 41H 42H 43H 44H  45H 46H

12.2.3 Modo RTU

En el modo RTU, un byte se expresa mediante el formato hexadecimal. Por ejemplo, 31H se
suministra en un paquete de datos.

12.3 Baudios
Intervalo de ajuste: 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600
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12.4 Estructura del bastidor:

Modo ASCII

Byte Funcion

1 Bit de inicio (nivel bajo)

7 Bit de datos

0N Bit de comprobacién de paridad (ningun bit en el caso de que no haya

1/2 comprobacién. De lo contrario, 1 bit)
Bit de parada (1 bit en el caso de que haya comprobacion, de lo
contrario, 2 bits)

Modo RTU

Byte Funcion

1 Bit de inicio (nivel bajo)

8 Bit de datos

01 Bit de comprobacion de paridad (ningun bit en el caso de que no haya

1/2 comprobacion. De lo contrario, 1 bit)
Bit de parada (1 bit en el caso de que haya comprobacion, de lo
contrario, 2 bits)

12.5 Comprobacion de errores
12.5.1 Modo ASCII

Comprobacién de redundancia longitudinal (LRC): Se lleva a cabo en el contenido del mensaje
ASCII excepto el caracter de "dos puntos" al principio del mensaje y el par CRLF (retorno de
carro/salto de linea) al final del mensaje.

La LRC se calcula afadiendo bytes de 8 bits sucesivamente en el mensaje, descartando
cualquier acarreo y, a continuacién, afiadiendo doses para complementar el resultado.

Un proceso para generar una LRC es:

1. Afadir todos los bytes en el mensaje, excluir los "dos puntos" iniciales y el CRLF del final.
Anadalos en un campo de 8 bits, de manera que los acarreos quedaran descartados.

2. Elimine el valor del campo final desde los FF hexadecimales (todos los 1) para producir el
complemento de los unos.

3. Ahada 1 para producir el complemento de los doses.
12.5.2 Modo RTU

Comprobacién de redundancia ciclica (CRC): El campo de CRC es de dos bytes y contiene un
valor binario de 16 bits.

La CRC empieza precargando primero un registro de 16 bits a todos los 1. A continuacion
empieza un proceso para aplicar bytes de 8 bits sucesivamente del mensaje al contenido
actual del registro. Unicamente los ocho bits de datos de cada caracter se utilizan para generar
la CRC. Los bits de inicio y de parada, y el bit de paridad, no se aplican a la CRC.

Un proceso para generar una CRC-16 es:

1. Cargue un registro de 16 bits con FFFF hexadecimales (todos los 1). LIlamelo registro de la
CRC.

2. Efectue un OR exclusivo en el primer byte de 8 bits del mensaje con el byte alto del registro
de la CRC de 16 bits, y ponga el resultado en el registro de la CRC.

3. Mueva el registro de la CRC un bit hacia la derecha (hacia el bit menos significativo (LSB)),
llenando del ceros el bit mas significativo (MSB). Extraiga y examine el LSB.

4. (Si el LSB es 0): Repita el paso 3 (vuelva a moverlo).

(Si el LSB es 1): Efectie un OR exclusivo en el registro de la CRC con el valor polinominal
A001 hexadecimal (1010 0000 0000 0001).
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5. Repita los pasos 3 y 4 hasta haber llevado a cabo 8 movimientos. Una vez hecho esto, se
habra procesado un byte de 8 bits completo.

Cuando se afiade la CRC al mensaje, se afiade primero el byte bajo, seguido de un byte alto.
12.5.3 Convertidor de protocolo

Es facil hacer que un comando RTU se convierta en un comando ASCII si se siguen los pasos
siguientes:

1. Utilice la LRC en lugar de la CRC.
2. Transforme cada byte del comando RTU en los dos bytes ASCII correspondientes. Por

ejemplo: transforme 0x03 en 0x30, 0x33 (codigo ASCII para el 0 y codigo ASCII para
el 3).

3. Afada el caracter de "dos puntos" (:) (ASCIl 3A hexadecimal) al principio del mensaje.

4. Finalice el mensaje con un par de "retorno de carro/salto de linea" (CRLF) (ASCII 0D y
0A hexadecimal).

A continuacion, introduciremos el modo RTU. Si utiliza el modo ASCII, puede utilizar la lista
anterior ara efectuar la conversion.

12.6 Tipo y formato del comando

La lista siguiente muestra los cddigos de funcién.

Codigo | Nombre Descripcién
03 Lectura de registros de Lectura del contenido binario de los registros de
explotacion explotacién en el modo esclavo.

(Menos de 10 registros cada vez)

06 Preajuste de un unico registro | Preajuste de un valor en el registro de explotacion

12.6.1 Direccién y significado

Introduccion del funcionamiento del inversor, el estado del inversor y el ajuste de los
parametros relacionados.

Descripcion de las normas de la direccion de los parametros de los cédigos de funcion:
i)  Utilice el codigo de funcion como direccion del parametro
Serie general:
Byte alto: 01~0 A (hexadecimal)

Byte bajo: 00~50 (intervalo max.) (hexadecimal) El intervalo de cédigos de funcién de
cada particién no es el mismo. Consulte el manual para conocer el intervalo especifico.

Por ejemplo: la direcciéon del parametro de F114 es 010E (hexadecimal).
la direccion del parametro de F201 es 0201 (hexadecimal).

Nota: en esta situacion, se pueden leer seis cédigos de funcion y leer solo un cédigo de
funcién.

Algunos cédigos de funcién solo se pueden comprobar pero no se pueden modificar;
algunos cddigos de funcién no se pueden ni comprobar ni modificar; algunos cédigos de
funcién no se pueden modificar en el estado de funcionamiento; algunos cédigos de
funcién no se pueden modificar ni en el estado de detencién ni en el de funcionamiento.

En el caso de que se modifiquen los parametros de todos los codigos de funcion,
consulte el manual del usuario del inversor de la serie especifica para conocer el
intervalo efectivo, la unidad y las instrucciones pertinentes. De lo contrario, podrian
producirse resultados inesperados.

i) Utilice parametros distintos para la direccion del parametro

(La descripcion anterior de la direccion y los parametros esta en formato hexadecimal,
por ejemplo, el digito decimal 4096 se representa con el 1000 hexadecimal).
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12.6.2 Parametros del estado de funcionamiento

Direccion de los
parametros

Descripcion de los pardmetros (solo lectura)

1000

Frecuencia de salida

1001

Tension de salida

1002

Corriente de salida

1003

Numero de polos/modo de control, el byte alto corresponde al
nuamero de polos y el byte bajo corresponde al modo de control.

1004

Tensioén del bus

1005

——-AC10

Relacion de velocidad/estado del inversor

El byte alto corresponde a la relacion de velocidad y el byte bajo
corresponde al estado del inversor

Estado del inversor:

0X00: Modo de espera

0X01: Marcha hacia adelante

0X02: Marcha hacia atras

0X04: Sobrecorriente (OC)

0X05: Sobrecorriente de CC (OE)

0X06: Pérdida de fase de entrada (PF1)

0X07: Sobrecarga de frecuencia (OL1)

0X08: Baja tension (LU)

0X09: Sobrecalentamiento (OH)

(OXO0A) Sobrecarga del motor (OL2)

0XO0B: Interferencia (Err)

0X0C: LL

0XO0D: Averia externa (ESP)

OXOE: Err1

OXOF: Err2

0X10: Err3

0X11: Errd

0X12: OC1

0X13:PFO

0X14: Proteccién analdgica desconectada (AErr)
0X19: Los parametros PID no se han ajustado correctamente (Err5)
0X2D: Tiempo de espera de la comunicacion (CE)
0X2E: Fallo de la captura al vuelo (FL)

0X31: Averia de supervision (Err6)

1006

Porcentaje del par de salida

1007

Temperatura del radiador del inversor

1008

Valor proporcionado por el PID

1.009

Valor de recuperacion PID
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Inversor AC10

Direccion Funcion Observaciones
de los
parametros
de lectura
100 A Lee el valor de la potencia PC lee el valor de la potencia del numero
del nimero entero entero.
100B Estado del terminal DI DI1~DI5—bit0~bit4
100C Estado de salida del bit0-OUT1  bit2-relé de fallo
terminal
100D Al1 0~4095 lectura del valor digital/analdgico de
entrada
100E Al2 0~4095 lectura del valor digital/analdgico de
entrada
1010 Reservado
1011 Reservado
1012 Reservado
1013 Valor de la fase actual de la | Control de la fase en que se encuentra la
velocidad velocidad del inversor.
(Valid when F500 =1 or 0000 Ninguno
F500 = 2) 0001 Velocidad de la fase 1
0010 Velocidad de la fase 2
0011 Velocidad de la fase 3
0100 Velocidad de la fase 4
0101 Velocidad de la fase 5
0110 Velocidad de la fase 6
0111 Velocidad de la fase 7
1000 Velocidad de la fase 8
1001 Velocidad de la fase 9
1010 Velocidad de la fase 10
1011 Velocidad de la fase 11
1100 Velocidad de la fase 12
1101 Velocidad de la fase 13
1110 Velocidad de la fase 14
1111 Velocidad de la fase 15
1014 Reservado
1015 AO1 (0~100,00) Control del porcentaje de salida analdgica
1017 Velocidad actual Control de la velocidad actual.
1018 Lee el valor exacto de la Corrija la potencia a 1 solo decimal.

potencia
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12.6.3 Comandos de control

Direccion de los
parametros

Descripcién de los parametros (solo lectura)

2000

Significado del comando:

0001: Marcha hacia adelante (sin parametros)

0002: Marcha hacia atras (sin parametros)

0003: Detencion de la desaceleracién 0004: Detencion libre

0005: Inicio del jogging hacia adelante

0006: Detencion del jogging hacia adelante

0007: Reservado 0008: Ejecucidn (sin direcciones)0009: Reinicio

por errores

000A: Detencion del jogging hacia adelante 000B: Detencién del

jogging hacia atras

2001

Parametros de bloqueo

0001: Blogueo del sistema de liberacion (bloqueo del control

remoto)

0002: Blogueo del control remoto (antes del desbloqueo, no todos
los comandos de control remoto son validos)

0003: Se puede escribir en las memorias RAM y EEPROM.
0004: Solo se puede escribir en la memoria RAM, no se puede

escribir en la memoria EEPROM.

Direccion de los Funcién Observaciones
parametros de
escritura
2002 PC/PLC ajusta el porcentaje de | F431=7
salida AO1. PC/PLC controla el valor
Intervalo de ajuste: 0~1000 analdgico de salida del token
AO1.
2003 PC/PLC ajusta el porcentaje de | F432=7
salida AO2. PC/PLC controla el valor
Intervalo de ajuste: 0~1000 analdgico de salida del token
AO2.
2004 Reservado
2005 Terminal de salida multifuncién 1 significa que la salida del
DO1 token es valida.
2006 Terminal de salida multifuncion | O Significa que la salida del
DO2 token no es valida.
2007 Relay output terminal

12.6.4Respuesta ilegal al leer los parametros

Descripcion del
comando

Funcion

Datos

Respuesta de los
parametros esclavo

El byte mas alto cambia a 1.

Significado del comando:
0001: Cédigo de funcién ilegal
0002: Direccioén ilegal

0003: Datos ilegales

0004: Error esclavo "2

Nota 2: La respuesta ilegal 0004 aparece en dos casos:

No restablecer el inversor cuando esta en un estado de fallo.

Inversor AC10
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No desbloquear el inversor cuando esta en un estado de bloqueo.

Observaciones adicionales

Expresiones durante el proceso de comunicacion:

Valores de frecuencia de los parametros=valor real X 100

Valores de tiempo de los parametros=valor real X 10

Valores de corriente de los parametros=valor real X 100

Valores de tension de los parametros=valor real X 1

Valores de potencia de los parametros=valor real X 1

Valores de potencia de los parametros (1018)=valor real X 10

Valores de relacion de velocidad de los parametros=valor real X 100

Valores de num. de versién de los parametros =valor real X 100

Instruccion: El valor del parametro es el valor enviado en el paquete de datos. El valor real es
el valor real del inversor. Cuando PC/PLC recibe el valor del parametro, divide el coeficiente
correspondiente para obtener el valor real.

NOTA: No tenga en cuenta el punto flotante de los datos en el paquete de datos cuando
PC/PLC transmita el comando al inversor. El valor valido va de 0 a 65 535.

12.7 Codigos de funcidén relacionados con la comunicacion

Cdédigo de Definicién de la : Valor de
e by Intervalo de ajuste b
funcion funcién fabrica
0: Comando del teclado;
Fuente del comando | 1: Comando del terminal;
F200 de inicio 2: Teclado+Terminal; 4
3: MODBUS;
4: Teclado+Terminal+MODBUS
0: Comando del teclado;
1: Comando del terminal;
F201 Fuente del comando | ». . 1240+Terminal: 4
de detencion
3: MODBUS;
4: Teclado+Terminal+MODBUS
0: Memoria de la configuracion
digital;
1: Terminal analégico externo Al1;
2: Terminal analdgico externo Al2;
3: Reservado
| 4: Control de la velocidad en fases;
F203 FL_Jen_te ds la frecuencia 5: Sin memoria de la configuracion 0
principal X o
digital;
6: Reservado;
7: Reservado;
8: Reservado;
9: Ajuste PID;
10: MODBUS
F900 Direccion del 1~255 1
inversor
F901 Seleccion del modo 1: Modo ASCII 1
Modbus 2: Modo RTU




Comunicacion Modbus 12-8

: No valido 0
: Impar
: Par

F903 Comprobacién de
paridad

: 1200 3
: 2400
: 4800
: 9600
: 19200
: 38400
: 57600

F904 Baudios (bps)

a b WN=20ON =20

(o2}

Ajuste los cédigos de funcién relacionados con la comunicacion de acuerdo con los parametros
de comunicacién de PLC/PC, cuando el inversor se comunica con PLC/PC.

12.8 Interfaz fisica
12.8.1 Instruccion acerca de la interfaz

La interfaz de comunicacion de RS485 esta ubicada a la izquierda de los terminales de control
y estd marcada con una A+ y B-

12.8.2 Estructura del bus de campo

PLCIPC ‘ T T
Bus de campo o=
g & 83 5§
o 3 o o S 2
[l = 0 3 o
=23 s 8 o =
I a I Q o @
© o s o & L
Q. =}
(0]

Inversor Inversor

-«—
«—

Diagrama de conexion del bus de campo

Se ha adoptado el modo de comunicacion semiduplex RS485 para los inversores de la serie
AC10. Se ha adoptado una estructura de conexién en serie para la linea de bus 485. No utilice
lineas de "derivacion" o una configuracion en estrella. Las sefiales producidas por lineas de
derivacion o configuraciones en estrella crearan interferencias con las comunicaciones 485.

Tenga en cuenta que, para el mismo tiempo en una conexién semiduplex, solo un inversor
puede comunicarse con PC/PLC. Si dos o mas de dos inversores cargan datos al mismo
tiempo, se producira una rivalidad entre buses, lo que ademas de producir un fallo enviara mas
corriente a determinados elementos.

12.9Terminal y conexion a tierra

Se utilizara la resistencia de 120 Q para el terminal de la red RS485, lo que disminuira el
reflejo de senales La resistencia del terminal no debe utilizarse para la red intermedia.

No debe permitirse la conexion a tierra directa en ningun punto de la red RS485. Todos los
equipos de la red deben conectarse a tierra mediante su propio terminal de conexién a tierra.
Tenga en cuenta que los cables de conexidn a tierra en ningun caso formaran un circuito
cerrado.

Inversor AC10
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Resistencia
del terminal

Resistencia del
terminal

La distancia debe ser
inferiora 0,5 m

Diagrama de conexién de la resistencia del terminal

Cuando realice el cableado, compruebe la capacidad de la unidad de PC/PLC y la distancia
entre PC/PLC y el inversor. Si la capacidad de la unidad no es suficiente, afiada un repetidor.

La instalacion de todas las conexiones debe efectuarse cuando el inversor esta desconectado
de la fuente de alimentacion.

12.9.1Ejemplos
Ejemplo 1: En el modo RTU, cambie el tiempo de aceleracion (F114) a 10,0 s en el inversor
nam. 1.
Pregunta
Direccion Direccion Dato Dato
. - ., . de . : CRC CRC
Direccion | Funcion | de registro . preajusta | preajust )
registro .| baja alta
alta bai do alto ado bajo
aja
01 06 01 OE 00 64 E8 1E
Cdédigo de funcién F114 Valor: 10,0 s
Respuesta normal
_ y 3y D|recc!on Dlrecc!on Dato de Dato de CRC CRC
Direcciéon | Funcion | de registro | de registro | respuesta | respuest .
. . baja alta
alta baja alto a bajo
01 06 01 OE 00 64 ES8 1E
Cédigo de funcion F114 Respuesta normal
Respuesta anémala
Direccién | Funcién | Cédigo anémalo CRC baja ;fac
01 86 04 43 A3

El valor maximo del cddigo de funcién es 1.

Fallo esclavo

Ejemplo 2: Lea la frecuencia de salida, la tensidn de salida, la corriente de salida y la velocidad

de rotacion actual del inversor num. 2.
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Pregunta del host
Primera Direccién Recuento | Recuento
. . . direccién . de de CRC CRC
Direccion | Funcion . de registro . . )
de registro registros registros baja alta
alta 7
alta alto bajo
02 03 10 00 00 04 40 FA
Direccion de los parametros de comunicacion 1000H
Respuesta esclava:
:5 s ‘g 3 '_%‘
Q © (O
S| ©| 32| 84|88/ 8y 88| 8g| €8] 83| 88| O 4
= S O o TS| Ol = ©O'F| ©= o Tl © = o T X i
) [ ¥ © N |l 0ol O0O0® OO 0 ® 0 o Nw| O o (@) O ®
02 |03 |08 13 88 | 01 90 00 3C 02 00 82 | F6

Frecuencia de salida Tension de salida Corriente de salida Numero de pares de polos Modo de control

La frecuencia de salida del inversor num. 2 es de 50,00 Hz, la tension de salida es de 380V, la
corriente de salida es de 0,6 A, el nuimero de pares de polos es de 2 y el modo de control es el
control mediante el teclado.

Ejemplo 3: El inversor num. 1 funciona hacia adelante.

Pregunta del host:
. L - Registro | Registro | Estado de Esta_do de CRC CRC
Direccidon | Funcion ; . escritura )
alto bajo escritura alto bai baja alta
ajo
01 06 20 00 00 01 43 CA

Direccién de los pardmetros de comunicacion 2000H

Respuesta normal modo esclavo:

Marcha hacia adelante

. ., ., Registro | Registro | Estado de Esta_do de CRC CRC
Direccién | Funcion ; . escritura .
alto bajo escritura alto bai baja alta
ajo
01 06 20 00 00 01 43 CA
Respuesta normal
Respuesta andmala modo esclavo:
Direccién | Funcion | Cdodigo andémalo CRC CRC
baja alta
01 86 01 83 A0

El valor maximo del codigo de funcién es 1.

Ejemplo 4: Lea el valor de F113 y F114 en el inversor nim. 2

Pregunta del host:

Cadigo de funcion ilegal (hipotesis)

Direccion Direccion Recuento | Recuento
. L ., . . de de CRC | CRC
Direccion | Funcion | de registro | de registro . . .
. registros registros baja | alta
alta baja ?
alto bajo
02 03 01 0D 00 02 54 07

Direccién de los parametros de comunicacién F10DH

Numero de registros leidos

Inversor AC10
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Respuesta normal modo esclavo:

Inversor AC10

El primer  |El primer  |El segundo |El segundo
. 3  |Recuento estado de |estado de |estado de |estado de CRC ICRC
Direccion |Funcion de bvtes los los los los ,
y parametros |parametros |parametros |parametros [P@i0S  (alta
alto bajo alto bajo
02 03 04 03 E8 00 78 49 61
El valor real es 10,00. El valor real es 12,00.
Respuesta anémala modo esclavo:

Direccién | Cédigo | Codigo anémalo CRC baja | CRC
de alta
funcion

02 83 08 BO F6

El valor maximo del codigo de funcién es 1.

Fallo de comprobacién de paridad
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Capitulo 13

La unidad se suministra con 5 aplicaciones: de la aplicacion 0 a la aplicacién 5. Consulte la
informacion a continuacion:

La aplicacion 1 es la aplicaciéon predeterminada de fabrica y proporciona el control basico de la
velocidad.

La aplicacion 2 proporciona un control de la velocidad mediante un punto ajustado manual o
automatico.

La aplicacion 3 proporciona un control de la velocidad mediante velocidades preajustadas.
La aplicacion 4 proporciona un control de la velocidad mediante el terminal.
La aplicacion 5 proporciona un control de la velocidad mediante el PID.

Cableado de control de la aplicacion
— Botén normalmente abierto

Interruptor de 2 posiciones

4{ }7 Contacto normalmente abierto (relé)

La aplicacion predeterminada es 0; esto proporciona acceso completo a todas las listas de
funcionamiento de este manual; para seleccionar una de las macros de aplicacion de control
predeterminadas, seleccione 1 para activar el parametro F228.

Inversor AC10
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13.1 Aplicacion 1: Control de velocidad basico
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Aplicaciones predeterminadas1 3-3

Esta aplicacion es ideal para aplicaciones de caracter general. El punto de ajuste es la suma de
las dos entradas analdgicas, Al1 y Al2, lo que proporciona un punto de ajuste de velocidad +
reglaje de velocidad secundario.

B- 18 no se utiliza
A+ 17 | nose utiliza
F431=0, salida de la
@ﬂ 16 salid l6ai frecuencia de
alida anatogica funcionamiento
GND
15 GND
Reglaje de Al2 : :
velocidad - AE 14 Reglaje de velocidad Entrada Al2 de 4-20 mA
: Punto de ajuste )
13 de la velocidad Entrada All de 0-10 V
10V 12 10V
Detencién | DI
por inercia| 11 | Detencion por inercia
ii Dl4
Paradas— ————» 10 Parada
| DI3 DI2 controla la
Mandos— ————» 9 Mando direccion del jogging.
o, N DI2 Si la funcién es valida, el
Direccions— ‘. 8 Direccion inversor funciona marcha atras.
EjECUCién'H‘:i% 7 Ejecucion
CM
6 CM
24V
5 24V
DO1 .
4 no se utiliza
TC 3
1B 2 Salida de relé
_TA] 1

Aplicacion 1: Control de velocidad basico
Ajuste de los parametros:

F228
F106
F203
F204
F207
F316
F317
F318
F319
F320
F431

N o

QN2 =2N=-N -

Inversor AC10
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Aplicaciones predeterminadas1 3-5

Se proporcionan dos entradas de operacion y dos entradas de punto de ajuste. El interruptor
automatico/manual selecciona el par de entradas activas. A esta aplicacion se la conoce a
veces como local/remota.

18 no se utiliza

A+| 47| noseutiliza

F431=0, salida de la

Salida analdgica frecuencia de funcionamiento
GND
15 | GND
Punto de ajuste Al 2
automético » 14 | Punto de ajuste automatico Entrada Al2 de 4-20 mA
REF.AI1 _
13 | Punto de ajuste manual Entrada Al1 de 0-10 VV
CUSIEPERTY;
Detencién por DI5

inarci — " 11 Detencion por inercia
Inércia P Si la funcion es valida, el

Direccion .%igwb 10

Seleccion DI3
. N
automatica/t——

Direccion

Selector automaético/

inversor funciona marcha atras

Si la funcién es valida, se

manual 9 manual selecciona el funcionamiento
Funcionamiento»—| ‘—D|2> _ _ manual.
manual - 8 Funcionamiento manual
Ejecucion H‘ ’—> 7 | Ejecucién automética
automatica CM
6 CM
24V
S5 | 24v
DOl -
4 no se utiliza
_TC 3
8 F300=1, sefal de fallo de las
— 2 Salida de relé salidas del inversor
CTAT

Aplicacién 2: Control automatico/manual

Ajuste de los parametros:

F228 = 2
F106 = 2
F203 =1

F204 = 2
F207 = 2
F316 =56
F317 = 57
F318 = 55
F319 = 58
F320 = 8
F431=0

Inversor AC10
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Aplicaciones predeterminadas1 3-7

Ideal para aplicaciones que requieren niveles de velocidad diferentes.

El punto de ajuste se selecciona de la suma de entradas analdgicas o de entre los ocho niveles
de velocidad predefinidos. Estos se seleccionan mediante DI2, DI3 y DI4. Consulte a
continuacion la tabla verdadero-falso.

B—

— 1 18 | noseutiliza

A+ 17 | noseutiliza
AOL —0 <ali
%:i% 16 | Salida analogica F431=0, salida de la

frecuencia de funcionamiento

GND
15 | GnD
Al2, | 14 Reglaje de velocidad  Entrada Al2 de 4-20 mA
REF. Al Punto de ajuste
Reglaje de 13| 4ela velocjidad Entrada All de 0-10 V
velocidad
10V 12 | 10V
Detencién por | DI5
inercia » 11 | Detencion por inercia
i6 Sy DI4 Consulte la siguiente tabl
Seleccion actual 1 —— ®™ 10 | Seleccion actual 1 Ons%,efd:dsél%q:%?sg avia
Seleccion actual 24—~ D13, | 9 | Selecciénactual 2  Consulte la siguiente tabla
L verdadero-falso
. il DI2
Seleccion actual 3 » 8 | Seleccionactual 3 Consulte la siguiente tabla
Marcha haci N verdadero-falso
aarcgelaantaeCla 4]>DI 7 Ejecucion automatica
CM
— 6 CM
24V
S | 24av
DO .
4 | no se utiliza
TC 3
TB ) ] F300=1, sefial de fallo de las
2 | Salidaderelé salidas del inversor
TA 1
Tabla verdadero-falso de preajuste de velocidades
Di4 DI3 DI2 Preajuste Aplicacion 3: Preajustes de velocidad
oV oV oV 1 Ajuste de los parametros:
ov ov 24V 2
ov 24V ov 3 F223 =3
oV 24V 24V | 4 F106 = 2
24V oV oV 5 F203 = 4
24V oV 24V__[6 F204 =1
24V 24V ov__ |7 F207 =1
24V 24V 24V_| 8 21?:26
F318=4
F319=5
F320=8
F431=0
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13.4 Aplicacién 4: Subir/Bajar secundario
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Aplicaciones predeterminadas1 3-9

Esta aplicacién imita el funcionamiento de un potenciémetro motorizado. Las entradas digitales permiten aumentar o
disminuir el punto de ajuste dentro de los limites. A esta aplicacion se la conoce a veces como potenciémetro
motorizado.

B=' 18 | nose utliza
A+ 17 | no se utiliza
AOL 16 Salida analogica F431=0, iﬁlrig?o?]zrfi;ﬁguemia de

GND

1 15/ G6ND
A2, 14 o se utiliza
_AlL 13| no se utiliza
3 | IR,
por mercia [ 11

Detencidn por inercia

Restablecer = DIyl 01 pactaplecer

Bajar entrada, " DI3,

9 | Bajar entrada
Subir entrada | DI2 _
T » 8 | Subirentrada
Marcha hacia | DIl ]
adelante | —fF———"% 7 | Marcha hacia adelante
CM
6 | CM
24V
S5 | 24v
DO1 .
4 | no se utiliza
_TC | 3
1B 2 | Salida de relé
TA 1 F300=1, sefial de fallo de las salidas del inversor

Aplicacion 4: Subir/Bajar secundario
Ajuste de los parametros:

F228 = 4
F106 = 2
F112 = 0,00
F113 = 0,00
F224 = 1
F203 = 0
F208 = 1
F316 = 15
F317 = 13
F318 = 14
F319 = 54
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Aplicaciones predeterminadas1 3-11

Una aplicacién simple que utiliza un controlador PID (proporcional integral derivativo). El punto
de ajuste se toma de Al1, con una sefial de retroalimentacion del proceso de Al2. La diferencia
entre estas dos sefiales se toma del error PID. A continuacién, la salida del bloqueo PID se

utiliza como punto de ajuste de la unidad.

i 18
A+ 4y
AO1
O—"2 16
GND 15
Fuente de Al
regulacién REE 2’ 14
Fuente?uneIl 13
proporciona
12
. DI5I 11
Parada 74D|4> 10
Mando —— D3, 9
Direccidon 4% 8
Ejecucion 7& 7
CM
6
24V
5
DO1
4
TC 3
B 5
TA 1

Aplicacién 5: PID
Ajuste de los parametros:

F228
F106
F203
F316
F317
F318
F319
F320
F431
FAO1
FAO02

N=2OoONOTO-ONO
N

no se utiliza

no se utiliza
F431=0, salida de la
frecuencia de

Salida analdgica funcionamiento

GND

Fuente de regulacion Entrada Al2 de 4-20 mA

Punto de ajuste de
velocidad

10V

Entrada All de 0-10 V

Detenci6n por inercia

Parada DI2 controla la direccién
Mando del jogging.
Direccion

el inversor funciona marcha atréas.
Ejecucion

CM

24V

no se utiliza

Salida de relé



Cumplimiento normativo 14-1

Capitulo 14
En este capitulo se describen las normas de cumplimiento obligatorio y las certificaciones de
productos.
PELIGRO ADVERTENCIA PRECAUCION PUESTA A TIERRA
Riesgo de Superficies Terminal del
) Consulte la
descarga calientes . conductor de
g documentacion -
eléctrica proteccion

14.1 Normas aplicables

EN 61800-3:2004 Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad variable). Parte 3:
Requisitos de EMC y métodos de prueba especificos.

EN 61800-5-1:2007 Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad variable. Parte 5-1:
Requisitos de seguridad (eléctricos, térmicos y energéticos).

EN 60204-1:2006 Seguridad de las maquinas - Equipo eléctrico de las maquinas — Parte 1:
Requisitos generales.

EN 61000-3-2:2006 Compatibilidad electronica (EMC) - Parte 3-2: Limites: Limites para las
emisiones de corriente armonica (equipos con corriente de entrada <= 16 A por fase).

IEC 61000-3-12:2011 Compatibilidad electronica (EMC) — Parte 3-12: Limites: Limites para las
corrientes armonicas producidas por los equipos conectados a las redes publicas de baja
tension con corriente de entrada > 16 Ay <75 A por fase.

EN 61000-6-2:2007 Compatibilidad electronica (EMC) — Parte 6-2: Normas genéricas:
Inmunidad para entornos industriales.

EN 61000-6-3:2007 Compatibilidad electronica (EMC) — Parte 6-3: Normas genéricas: Norma
de emision en entornos residenciales, comerciales y de industria ligera.

EN 61000-6-4:2007 Compatibilidad electronica (EMC) — Parte 6-4: Normas genéricas: Norma
de emision en entornos residenciales, comerciales y de industria ligera.

UL508C Norma de seguridad. Equipo de conversion de potencia (tercera edicion)

CSA 22.2 No.14-10 Equipo de control industrial

NFPA Cadigo eléctrico nacional. Asociacion nacional de proteccion contra el fuego. Parte 70
REGISTRO, EVALUACION, AUTORIZACION Y RESTRICCION DE SUSTANCIAS QUIMICAS (REACH)

La normativa (CE) N.° 1907/2006 del Parlamento Europeo y del Consejo del 18 de diciembre
de 2006 referente al registro, evaluacion, autorizacion y restriccion de sustancias quimicas
(REACH) entré en vigor el 1 de junio de 2007. Parker esta de acuerdo con el objetivo de
REACH, es decir, garantizar un alto nivel de proteccién de la salud humana y del medio
ambiente. Parker cumple con todos los requisitos aplicables de REACH.

Desde el 19 de diciembre de 2011 los productos de las VSD fabricados y comercializados por
Parker no contienen sustancias incluidas en la lista de posibles SVHC en concentraciones
superiores al 0,1% del peso de cada articulo. Parker continuara supervisando el desarrollo de
la legislacion REACH y se mantendra en contacto con sus clientes en relacion con el requisito
anterior.

14.2 CUMPLIMIENTO DE LAS NORMAS EUROPEAS
Marcado CE

qC

Parker Hannifin Manufacturing Ltd coloca el marcado CE sobre el producto para facilitar su
libre movimiento dentro del Espacio Econémico Europeo (EEE). El marcado CE presupone el
cumplimiento de todas las directivas aplicables. Para demostrar el cumplimiento de los
requisitos basicos establecidos por dichas directivas, se utilizan normas armonizadas.

Tenga en cuenta que no se garantiza que las combinaciones de componentes que cumplen

Inversor AC10

Las normativas de cableado locales siempre tendran prioridad.



14-2 Cumplimiento normativo

las normas den lugar a un sistema que también las cumpla. Esto significa que debera
demostrarse el cumplimiento de las normas armonizadas por parte de todo el sistema para
garantizar el cumplimiento de la directiva.

14.2.1 Directiva de baja tension

Si se instala siguiendo las instrucciones de este manual, el producto cumplira con la directiva
de baja tension 2006/95/CE.

Conexiones a tierra de proteccion

Solo se permite un conductor de conexion a tierra de proteccion en cada punto de
contacto del terminal de conexion a tierra de proteccion.

El producto necesita un conductor de conexion a tierra de proteccion con una seccion de al
menos 10 mm?; si esto no es posible, debera utilizarse un segundo terminal de conexion a
tierra de proteccion en la VSD (Unidad de velocidad variable). El segundo conductor debe ser
independiente, pero con una conexion eléctrica en paralelo.

14.2.3 Directiva CEM

Si se instala siguiendo las instrucciones de este manual, el producto cumplira con la directiva
de compatibilidad electromagnética 2004/108/CE.

La siguiente informacion se proporciona para maximizar la compatibilidad electromagnética
(CEM) de las VSD y de los sistemas dentro del entorno operativo para el que estan destinados
mediante la minimizacion de sus emisiones y la maximizacion de su inmunidad.

14.2.4 Directiva de maquinaria

Si se instala siguiendo las instrucciones de este manual, el producto cumplira con la directiva de
magquinaria 2006/42/CE.

Este producto esté clasificado en la categoria 21 del anexo IV como ‘unidades logicas para garantizar
las funciones de seguridad’. En el Capitulo 6 se pueden consultar todas las instrucciones, advertencias
e informacion de seguridad.

Este producto es un componente para ser incorporado en una maquinay no puede utilizarse solo. La
maquina o la instalacion completa que utiliza este equipo solo se podra poner en servicio si se cumplen
integramente todas las consideraciones de seguridad de la Directiva. Es conveniente hacer especial
referencia a la norma EN60204-1 (Seguridad de las maquinas. Equipo eléctrico de las maquinas).

Cumplimiento de las normas de compatibilidad electromagnética

ADVERTENCIA

En un entorno doméstico, este producto puede causar interferencias de radio. En ese caso, es
posible que haya que adoptar medidas adicionales de mitigacién.

Inversor AC10

Definiciones
Categoria C1

Sistema de unidad de potencia (PDS, por sus siglas en inglés) de tensidon nominal inferior a
1.000 V disefiado para su uso en el primer entorno

Categoria C2

Cuando se utilizan en el primer entorno, los sistemas de unidad de potencia (PDS) de tension
nominal inferior a 1.000 V que no sean ni un dispositivo enchufable ni un dispositivo movil
deberan ser instalados y puestos en marcha unicamente por profesionales.

Nota: un profesional es una persona o una organizacién con los conocimientos necesarios para instalar y/o poner en
marcha accionamientos eléctricos, incluidos los aspectos relacionados con la compatibilidad electromagnética.




Cumplimiento normativo 14-3
Categoria C3

Sistemas de unidad de potencia (PDS) de tensién nominal inferior a 1.000 V disefiados para
su uso en el segundo entorno y no en el primer entorno.

Categoria C4

Sistemas de unidad de potencia (PDS) de tension nominal igual o superior a 1.000 V, o de
corriente nominal igual o superior a 400 A, o disefiados para su uso en sistemas complejos en
el segundo entorno.

Primer entorno

Entorno que incluye instalaciones domésticas y establecimientos directamente conectados sin
transformadores a una red de suministro eléctrico de baja tensidn que suministra energia a
edificios utilizados con fines domésticos.

Nota: las casas, apartamentos, locales comerciales y oficinas situadas en un edificio
residencial son ejemplos de ubicaciones del primer entorno.

Segundo entorno

Entorno que incluye todos los establecimientos excepto aquellos directamente conectados a
una red de suministro eléctrico de baja tension que suministra energia a edificios utilizados
con fines domésticos.

Nota: las areas industriales y técnicas de cualquier edificio alimentadas mediante un
transformador especifico son ejemplos de ubicaciones del segundo entrono.

14.3 Comparacion de las normas de compatibilidad electromagnética
Las normas se refieren a dos tipos de emision

Irradiadas Aquellas situadas en la banda comprendida entre 30 MHZ y 1.000 MHz que
irradian en el entorno

Conducidas Aquellas situadas en la banda comprendida entre 150 kHz y 30 MHz que se
inyectan en el suministro.

14.3.1 Irradiadas

Las normas tienen raices comunes (CISPR 11 y CISPR14), por lo que hay algunas cosas en
comun en los niveles de prueba aplicados en entornos diferentes.

Relacién entre las normas

Normas
Especificas de cada Genéricas .
producto Limites*
EN 61800-3 EN61000-6-3 EN61000-6-4
. . 30 -230 MHZ 30 dB (uV/m)
Categoria C1 Equivalente N/A 230 - 1.000 MHz 37 dB (uV/m)
. . 30— 230 MHZ 40 dB (uV/m)
Categoria C2 N/A Equivalente 230 - 1.000 MHz 47 dB (uV/m)
Categoria C3 Estos limites no guardan relaciéon | 30 — 230 MHZ 50 dB (pV/m)
9 con las normas genéricas. 230 - 1.000 MHz 60 dB (uV/m)

*Ajustados para 10 m
Perfil de emisiones irradiadas

EN61800-3 - Limites para las perturbaciones de radiacién electromagnética en la banda de
frecuencia comprendida entre 30 MHz y 1.000 MHz

: Categoria C1 Categoria C2
Banda de frecuencia Componente de intensidad de | Componente de intensidad de
MHz los campos eléctricos los campos eléctricos
dB de cuasicresta ([V/m) dB de cuasicresta ([V/m)
30818230 30 40

Inversor AC10
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230 <15 1.000 | 37 47

NOTA: distancia de mediciéon de 10 m.

Para la categoria C1, si no se puede realizar la medicién de la intensidad de los campos a 10 m debido a niveles
elevados de ruido ambiental o a otras razones, se puede realizar la medicién a 3 m. Si se utiliza la distancia de
3 m, el resultado de medicion obtenido se normalizara a 10 m restando 10 dB del resultado. En ese caso, se
debe procurar evitar los efectos del campo cercano, especialmente si el sistema de unidad de potencia (PDS) no
es lo suficientemente pequefio y a frecuencias cercanas a 30 MHz.

Si se utilizan varias unidades, es necesario afiadir 3 dB de atenuacion por unidad.
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Cumplimiento de las normas de compatibilidad electromagnética de la AC10

Norma EN 61800-3

230V 1PH
Onu Filtrada

230V 1PH
Filtrado

230V 3PH
Onu Filtrada

230V 3PH
Filtrado

400V 3PH
Onu Filtrada

400V 3PH
Filtrado

Categoria C1

Producto suministrado como
componente; se necesita un
filtro externo apropiado

Producto suministrado como
componente; se necesita un
filtro externo apropiado

Producto suministrado como
componente; se necesita un
filtro externo apropiado

«» | Categoria C2 o . .
3 Producto suministrado como Producto suministrado como Producto suministrado como
S componente; se necesita un componente; se necesita un componente; se necesita un
T filtro externo apropiado filtro externo apropiado filtro externo apropiado
Q
(8}
8 | Categoria C3 cuandoestd | cuandoestd | cuandoestd | cuandoestd | cuandoestd | cuando esta
S | Where I<=100A equipado con | equipado con | equipadocon | equipado con | equipadocon | equipado con
g un filtro un filtro un filtro un filtro un filtro un filtro
I} externo externo externo externo externo externo
longitud longitud longitud longitud longitud longitud
maxima del maxima del maxima del maxima del maxima del maxima del
cable 30 cable 30 cable 30 cable 30 cable 30 cable 30
metros metros metros metros metros metros
[ 7))
28
:% % Categoria C3 ningun recinto especifica necesaria
[
5 E
Alimentacion | Tipo de cable | Sin proteccion
Segregation Del resto de cables (limpio)
Length Limit Sin limite
S | cable del Tipo de cable | Apantallado/blindado
E motor Segregation Desde el resto del cableado (ruidoso)
§ Screen to ambos extremos
% Earth
» Max Cable
o 30 meters
Z Lgngth
2 | External Tipo de cable | Apantallado/blindado
& FiI_ter to Segregation Desde el resto del cableado (ruidoso)
Drive Length Limit 0.3 meters
Screen to b
Earth ambos extremos

14.4 Informacion sobre el cumplimiento de las normas norteamericanas y cana
dienses

14.4.1 Normas UL

La marca UL/cUL se aplica a los productos de Estados Unidos y Canada y significa que UL ha
sometido al producto a las pruebas y evaluaciones necesarias y ha determinado que se
cumplen sus estrictas normas de seguridad del producto. Para que un producto reciba una
certificacion UL, deben recibirla todos los componentes que contenga:

14.4.2 Cumplimiento de las normas UL

Esta unidad se ha sometido a las pruebas estipuladas por las normas UL UL408C, n.°
E363934 y cumple los requisitos de las normas UL. Para garantizar un cumplimiento
normativo permanente al utilizar esta unidad en combinacion con otros equipos, observe las
siguientes condiciones:
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1. Noinstale la unidad en una area con una gravedad de contaminacién mayor de 2
(Normas UL).

2. Con cada dispositivo se incluyen las instrucciones de instalacion y funcionamiento.

Las siguientes marcas deben aparecer en una de las siguientes ubicaciones; enviada por
separado con el dispositivo; en una etiqueta autoadhesiva permanente que se envia con
el dispositivo; o en cualquier parte del propio dispositivo:

a) Marcas de designacion para cada diagrama de cableado;
b) Marcas para las conexiones de cableado adecuadas;
c) “Temperatura circundante maxima de 40 °C” o equivalente;

d) “La proteccion de sobrecarga del motor en estado sélido reacciona al alcanzar el
150 % del FLA o equivalente;

e) “Instalar el dispositivo en un entorno de grado de contaminacién 2” o equivalente;

f) “Adecuado para circuitos que no pueden proporcionar mas de 5000 amperios
simétricos de RMS y un maximo de 480/240 voltios cuando estan protegidos con un
fusible clase T de COOPER BUSSMANN LLC” o equivalente. A continuacion se
ofrece una lista de fusibles de entrada recomendados:

Tamafio o modelo del . Gama de corriente del
. Modelo de fusible .
bastidor fusible

10G-31-0015-XX
10G-31-0025-XX
10G-31-0035-XX
10G-31-0045-XX

JJS-15 15A

10G-32-0050-XX
10G-32-0070-XX JJS-25 25A
10G-32-0100-XX

10G-11-0015-XX
10G-11-0025-XX
10G-11-0035-XX
10G-11-0045-XX

JJS-15 15A

10G-12-0050-XX
10G-12-0070-XX JJS-25 25A
10G-12-0010-XX

10G-41-0006-XX
10G-41-0010-XX JJS-6 6A
10G-41-0015-XX

10G-42-0020-XX
10G-42-0030-XX

10G-42-0040-XX HEA5 1oA
10G-42-0065-XX
10G-43-0080-XX
10G-43-0090-XX JJS-30 30 A
10G-43-0120-XX
10G-44-0170-XX JJS-45 45A
10G-44-0230-XX JJ5-60 60A
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Tamafio o modelo del . Gama de corriente del
. Modelo de fusible .
bastidor fusible

10G-45-0320-XX JJS-80 80A

10G-45-0380-XX JJS-90 90A

10G-45-0440-XX JJS-100 100 A
10G-46-0600-XX AJT-125 125A
10G-47-0750-XX AJT-150 150A
10G-47-0900-XX AJT-200 200A
10G-48-1100-XX AJT-200 200A
10G-48-1500-XX AJT-300 300A
10G-49-1800-XX AJT-350 350A
10G-49-2200-XX AJT-400 400A
10G-410-2650-XX AJT-500 500A
10G-411-3200-XX AJT-600 600A
10G-411-3600-XX AJT-600 600A

g) La proteccién contra cortocircuitos en estado sélido no proporciona proteccion de
circuitos derivados. Los requisitos de proteccion de los circuitos derivados deben

k)

1)

estar de acuerdo con el National Electrical Code y con los codigos locales adicionales
0 equivalentes;

Debe incluirse el enunciado “PRECAUCION: riesgo de descarga eléctrica”, seguido
de las instrucciones de descarga del condensador de bus o una indicacién del tiempo
necesario (5 minutos) para que el condensador de bus descargue a un nivel inferior a
los 50 VCC;

“Las unidades no estan preparadas para la proteccién del motor frente a
sobrecalentamientos” ni factores equivalentes;

Solo para su uso en Canada: “LA SUPRESION DE SOBRETENSION TRANSITORIA
SE DEBE INSTALAR EN EL LADO DE LA LINEA DE ESTE EQUIPO Y TENDRA LA
CATEGORIA __ 480/240 __ V (FASE ATIERRA), 480/240 V (FASE A FASE),
ADECUADO PARA LA CATEGORIA DE SOBRETENSION _lll___, Y DEBE
OFRECER PROTECCION PARA UN PICO DE TENSION DE IMPULSO NOMINAL
DE _ 6KV’ o equivalente.

Marcas de los terminales del cableado de campo: los terminales del cableado se
marcaran para indicar las conexiones adecuadas para el suministro eléctrico y la
carga, o un diagrama de cableado codificado segun las marcas de terminal se
ajustara de forma segura al dispositivo:

“Utilice un cable oC CU de 60/75” o equivalente;

m) A continuacién se enumeran el par, el tipo y el rango de cable necesarios:

) . Rango de Tipo de
Tamafo del equipo Tipo de Par necesario cables cable
terminal (pulgadas-libras) (AWG)

10G-31-0015-XX
10G-31-0025-XX Bloque de

terminales de 10 12 STR/SOL
10G-31-0035-XX entrada y salida
10G-31-0045-XX
10G-32-0050-XX Bloque de
10G-32-0070-XX terminales de 10 10 STR/SOL
10G-32-0100-XX entrada y salida
10G-11-0015-XX Bloque de 10 14 STR/SOL
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) . Rango de Tipo de
o . Tipo de Par necesario
Tamanfo del equipo terminal (pulgadas-libras) cables cable
pulg (AWG)
10G-11-0025-XX terminales de
10G-11-0035-XX entrada y salida
10G-11-0045-XX
10G-12-0050-XX Bloque de
10G-12-0070-XX terminales de 10 14 STR/SOL
10G-12-0010-XX entrada y salida
10G-41-0006-XX Bloque de
10G-41-0010-XX terminales de 6A 14 STR/SOL
10G-41-0015-XX entrada y salida
10G-42-0020-XX
10G-42-0030-XX Bloque de
terminales de 10 14 STR/SOL
10G-42-0040-XX entrada y salida
10G-42-0065-XX
10G-43-0080-XX Bloque de
terminales de 10,5 14 STR/SOL
10G-43-0090-XX entrada y salida
10G-43-0120-XX Bloque de
terminales de 10,5 10 STR/SOL
entrada y salida
10G-44-0170-XX Bloque de
terminales de 19 10 STR/SOL
entrada y salida
10G-44-0230-XX Bloque de
terminales de 30,4 8 STR/SOL
entrada y salida
10G-45-0320-XX Bloque de
terminales de 30,4 6 STR/SOL
entrada y salida
10G-45-0380-XX Bloque de
terminales de 30,4 4 STR/SOL
10G-45-0440-XX entrada y salida
10G-46-0600-XX Bloque de
terminales de 39.0 3 STR/SOL
entrada y salida
10G-47-0750-XX Bloque de
terminales de 96.0 3
entrada y salida
10G-47-0900-XX Bloque de
terminales de 96.0 1
entrada y salida
STR/SOL
10G-48-1100-XX Bloque de
terminales de 96.0 1/0
entrada y salida
10G-48-1500-XX Bloque de
terminales de 96.0 3/0

entrada y salida
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Ti . Rango de Tipo de
~ : ipo de Par necesario
Tamanfo del equipo . : cables cable
terminal (pulgadas-libras) (AWG)
10G-49-1800-XX Bloque de
terminales de 189.0 250kemil
entrada y salida
10G-49-2200-XX Bloque de .
terminales de 189.0 Jookemior | sTrisoL
entrada y salida
10G-410-2650-XX Bloque de .
terminales de 189.0 500;3?6' or
entrada y salida
10G-411-3200-XX Bloque de .
terminales de 330.0 60%';‘;%' or
entrada y salida
STR/SOL
10G-411-3600-XX Bloque de 750kcmil or
terminales de 330.0
2x4/0

entrada y salida
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Conexion a tierra: el conector de cable de presion para la conexion de equipos instalados in
situ; el conductor de conexidn a tierra se debe identificar claramente con las marcas “G”,
“GRD”, “Ground”, “Grounding” u otra equivalente o con el simbolo de conexion a tierra

(IEC 417, simbolo 5019).

El par y el rango del cable para los terminales de cableado de conexion a tierra aparecen
marcados junto al terminal o en el diagrama de cableado.

Par necesario Rango de
Tamarfio del equipo | Tipo de terminal cables

(pulgadas-libras) (AWG)

10G-31-0015-XX
10G-31-0025-XX
10G-31-0035-XX
10G-31-0045-XX
10G-32-0050-XX
10G-32-0070-XX
10G-32-0100-XX
10G-11-0015-XX
10G-11-0025-XX
10G-11-0035-XX
10G-11-0045-XX
10G-12-0050-XX
10G-12-0070-XX
10G-12-0010-XX Bloque de
10G-41-0006-XX terminales de 6,2
10G-41-0010-XX conexion a tierra
10G-41-0015-XX
10G-42-0020-XX
10G-42-0030-XX
10G-42-0040-XX
10G-42-0065-XX
10G-43-0080-XX
10G-43-0090-XX
10G-43-0120-XX
10G-44-0170-XX
10G-44-0230-XX
10G-45-0320-XX
10G-45-0380-XX
10G-45-0440-XX

10G-46-0600-XX 39.0

10G-47-0750-XX 96.0

10G-47-0900-XX 96.0

10G-48-1100-XX 96.0

10G-48-1500-XX 96.0

10G-49-1800-XX 189.0

10G-49-2200-XX 189.0

N W W | OO O O

10G-410-2650-XX 96.0

10G-411-3200-XX 96.0

—_

10G-411-3600-XX 96.0 1
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DECLARATION OF CONFORMITY

AC10 SERIES VARIABLE SPEED DRIVES

MANUFACTURERS EC DECLARATIONS OF CONFORMITY

EMC Directive
In accordance with the EC Directive
2014/30/EU
We Parker Hannifin Manufacturing Limited, address
as below, declare under our sole responsibility that the
above Electronic Products when installed and operated
with reference to the instructions in the Product
Manual (provided with each piece of equipment) is in
accordance with the relevant clauses from the following
standards:- EN 61800-3 (2004)(+A1:2012)
Note: Filtered versions

Date CE marked first applied: 01/12/13

Low \oltage Directive
In accordance with the EC
Directive
2014/35/EU
We Parker Hannifin Manufacturing Limited,
address as below, declare under our sole
responsibility that the above Electronic Products
when installed and operated with reference to
the instructions in the Product Manual
(provided with each piece of equipment), is in
accordance with the following standard :-
EN 61800-5-1 (2007)

MANUFACTURERS DECLARATIONS OF CONFORMITY

EMC Declaration

We Parker Hannifin Manufacturing Limited, address
as below, declare under our sole responsibility that the
above Electronic Products when installed and operated
with reference to the instructions in the Product
Manual (provided with each piece of equipment) is in
accordance with the relevant clauses from the
following standards:-

BSEN61800-3 (2004)(+A1:2012)
Notes:

Non-filtered versions
This is provided to aid justification for EMC
Compliance when the unit is used as a component.

Low \bltage and Machinery Directives

The above Electronic Products are components
to be incorporated into machinery and may not

be operated alone.

The complete machinery or installation
using thi

equipment may only be put into service when

all safety considerations of the Directive

2006/42/EC are fully implemented.
Particular reference should be made to
EN60204-1 2006 (Safety of Machinery -

Electrical Equipment of Machines).

All instructions, warnings and safety

information of the
Product Manual must be
implemented.

M. fa~

Dr. Martin Payn

(Drives Engineering & Global EM Compliance Manager)

Parker Hannifin Manufacturing Limited, Automation Group, Electromechanical Drives Business Unit,
NEW COURTWICK LANE, LITTLEHAMPTON, WEST SUSSEX BN17 7TRZ

TELEPHONE: +44 (0) 1903 737000,

FAX: +44 (0)1903 737100

Registered Number 4806503 England. Registered Office: 55 Maylands Avenue, Hemel Hempstead, Herts HP2 4SJ
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Capitulo 15
Parametros bésicos: F100-F160
, . F H4
Codl_go de Un_CI_O'_q, Intervalo de ajuste V'alo_r de Cambiar
funcién Definicion fabrica
F100 Contrasefia del usuario 0~9999 \
En funcion
F102 Corriente nominal del inversor (A) delmodelo  |o
de inversor
En funcion
F103 Potencia del inversor (kW) delmodelo |o
de inversor
F104 Reservado
En funcion
F105 Numero de edicion del software delmodelo |A
de inversor
Intervalo de ajuste:
0: Control de vector sin sensor
(SVC);
1: Reservado;
’ 2 X
F106 Modo de control o VWVE
3: Control del vector 1
6: PMSM sensorless vector
control
F107 Contrasefia valida o no 0: no valido; 1: valido 0 \
F108 Ajuste de la contrasena del usuario 0~9999 8 \
F109 Frecuencia inicial (Hz) 0,0~10,00 Hz 0,0 \
F110 Tiempo de parada de la frecuencia inicial (s) {0,0~999,9 0,0 \
F111 Frecuencia maxima (Hz) F113~590,0 Hz 50,00 \
F112 Frecuencia minima (Hz) 0,00 Hz~F113 0,50 \
F113 Frecuencia objetivo (Hz) F112~F111 50,00 \
F114 Primer tiempo de aceleracion (s) 0,1~3000 W
en funcion
F115 Primer tiempo de desaceleracion (s) 0,1~3000 del modelo |V
F116 Segundo tiempo de aceleracion (s) 0,1~3000 de inversor \
F117 Segundo tiempo de desaceleracion (s) 0,1~3000 \
F118 Frecuencia base (Hz) 15,00~590,0 50,00 X
Referencia de ajuste del tiempo de 0: 0~50,00 Hz
F119 P S 0 X
aceleracion/desaceleracion 1: 0~ F111
Tiempo muerto de cambio entre la marcha _
F120 hacia adelante y la marcha hacia atras 0.0~3000 0.0 v
F121 Reservado
F122 Prohibicion de la marcha hacia atras 0: no valido; 1: valido 0 X
Es valida una frecuencia negativa en el modo s A
F123 de control de la velocidad combinada. 0: Invalida; 1: valida 0 X
F124 Frecuencia del jogging F112~F111 5,00 Hz \
F125 Tiempo de aceleracion del jogging 0,1~3000 s en funcion |V
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Cédigo de |Funcion : Valor de .
S . Intervalo de ajuste oy Cambiar
funcion Definicion fabrica
del modelo

F126 Tiempo de desaceleracion del jogging 0,1~3000 s de inversor \
F127 Frecuencia resonante A 0,00~590,0 Hz 0,00 N
F128 Omision del ancho A +2,50 Hz 0,00 N
F129 Omision de la frecuencia B 0,00~590,0 Hz 0,00 N
F130 Omision del ancho B +2,50 Hz 0,00 N

0 - Frecuencia de salida/codigo

de funcién

1 - Velocidad de rotacion de

salida

2 - Corriente de salida
4 - Tension de salida
8 - Tension PN

16 - Valor de recuperacién PID
F131 Elerr_1entos. visualizados durante el 32 - Temperatura
funcionamiento

64 - Reservado
128 - Velocidad lineal

256 - Valor proporcionado por el
PID

512 - Reservado

1024 - Reservado

2048 - Potencia de salida
4096 - Par de salida

0+1+2+4+8 N
=15

0: codigo de frecuencia/funcién
1: Jogging del teclado

2: Velocidad de rotacion objetivo
4: Tension PN

8: Valor de recuperaciéon PID
16: Temperatura

32: Reservado

64: Valor proporcionado por el
PID

128: Reservado
256: Reservado
512: Par de ajuste

F132 Elementos visualizados en la detencion 2+4=6 N

F133 Relacion de velocidad del sistema impulsado | 0,10~200,0 1,0 \

F134 Radio de la rueda de transmision 0,001~1,000 0,001 N

F135 Reservado

F136 Compensacion de deslizamiento 0~10 0 X

0: Compensacion lineal;

1: Compensacion en angulo
recto;

F137 Modos de compensacion del par 2: Compensacion multipunto 3 X
definida por el usuario

3: Compensacion del par
automatica
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T Funcic
Cod[go de un.0|'0|.f1’ Intervalo de ajuste \{alo_r de Cambiar
funcion Definicion fabrica
en funcién
F138 Compensacion lineal 1~20 del modelo |x
de inversor
F139 Compensacion en angulo recto 115 2:18; 1 X
ompensacio 9 31,9,  4:20
F140 Tension frec;t’JenC|a del punto de 0~F142 1,00 X
compensacion (Hz)
F141 Punto de compensacion de voltaje 1 (%) 0~100 % 4 X
F142 Punto de frecuencia definido por el usuario 2 F140~F144 5,00 X
F143 Punto de tensién definido por el usuario 2 0~100 % 13 X
F144 Punto de frecuencia definido por el usuario 3 F142~F146 10,00 X
F145 Punto de tensién definido por el usuario 3 0~100 % 24 X
F146 Punto de frecuencia definido por el usuario 4 F144~F148 20,00 X
F147 Punto de tensién definido por el usuario 4 0~100 % 45 X
F148 Punto de frecuencia definido por el usuario 5 F146~F150 30,00 X
F149 Punto de tensién definido por el usuario 5 0~100 % 63 X
F150 Punto de frecuencia definido por el usuario 6 F148~F118 40,00 X
F151 Punto de tensidn definido por el usuario 6 0~100 % 81 X
F152 Tension de salida correspondiente a la 10~100 % 100 x
frecuencia total
en funcién
del modelo
. de inversor
F153 Ajuste de la frecuencia portadora en funcién del modelo de X
inversor
Intervalo de ajuste:
F154 Rectificacion automatica de la tension 0-No valido 1: Valido 0 X
2: No valido durante el proceso
de desaceleracion
F155 Ajuste de la frecuencia secundaria digital 0~F111 0 X
F156 Ajuste de la polaridad de la frecuencia 0~1 0 x
secundaria digital
F157 Lectura de la frecuencia secundaria A
F158 Lectura d_e la polaridad de la frecuencia A
secundaria
0: Control normal de la
F159 Seleccion de la frecuencia portadora velocidad; 1
aleatoria 1: Frecuencia portadora
aleatoria
0: No restablece a los valores de
o fabrica;
F160 Restablece a los valores de fabrica 0 X
1: Restablece a los valores de
fabrica
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Modo de control del funcionamiento: F200-F230

Cadigo de
funcion

Definicion de la funcién

Intervalo de ajuste

Valor de
fabrica

Cambiar

F200

Fuente del comando de inicio

: Comando del teclado;

: Comando del terminal;

: Teclado+Terminal;

: MODBUS;

: Teclado+Terminal+MODBUS

F201

Fuente del comando de detencion

: Comando del teclado;

: Comando del terminal;

: Teclado+Terminal;

3: MODBUS;

4: Teclado+Terminal+MODBUS

N =~ OH WODN =20

F202

Modo del ajuste de direccién

0: Bloqueo de marcha hacia
adelante;

1: Bloqueo de marcha hacia atras;
2: Ajuste del terminal
3: Teclado

F203

Fuente de la frecuencia principal X

0: Memoria de la configuracion
digital;

1: Terminal analdgico externo Al1;
2: Terminal analdgico externo Al2;
3: Reservado;

4: Control de la velocidad en fases;
5: Sin memoria de la configuracion
digital;

6: Reservado;

7: Reservado;

8: Reservado;

9: Ajuste PID; 10: MODBUS

F204

Fuente de frecuencia adicional Y

0: Memoria de la configuracion
digital;

1: Terminal analégico externo Al1;
2: Terminal analdgico externo Al2;
3: Reservado;

4: Control de la velocidad en fases;
5: Ajuste PID;

6: Reservado;

F205

Referencia para seleccionar la gama de
fuentes de frecuencia secundaria Y

0: Relacionado con la frecuencia
maxima;

1: Relacionado con la frecuencia
principal X

F206

Gama de frecuencias secundarias Y

0~100 %

100

F207

Seleccion de la fuente de frecuencia

0: X; 1: X+Y;
2: X 0Y (cambio de terminales);
3: X 0 X+Y (cambio de terminales);

4: Combinacion de la velocidad en fases
y el valor analégico 5: X-Y

6: Reservado;
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Codl_go e Definicion de la funcion Intervalo de ajuste \{alo_r ol Cambiar
funcién fabrica
0: Ninguna funcion;
1: Modo de funcionamiento en dos
lineas 1;
2: Modo de funcionamiento en dos
Control del funcionamiento en dos lineas 2;
F208 lineas/tres lineas del terminal 3: Modo de funcionamiento en tres 0 X
lineas 1;
4: Modo de funcionamiento en tres
lineas 2;
5: Inicio y parada controlados por
pulsos de direccion
0: se detiene mediante el tiempo de
F209 Seleccion del modo de detencién del desaceleracion: P 0 x
motor o
1: detencion libre
F210 ]I:’re0|5|or? de la visualizacion de la 0,01~2,00 0.01 N
recuencia
F211 Velocidad del control digital 0,01~100,0 Hz/s 5,00 \
F212 Memoria de direccion 0: No valido 1: Valido 0 N
F213 Inicio automatico tras el reinicio 0: no valido; 1: valido 0 N
F214 Inicio automatico tras el restablecimiento 0: no valido: 1: valido 0 N
de los valores
F215 Tiempo de espera del inicio automatico |0,1~3000,0 60,0 \
F216 Ndmero de inicios automaticos en caso 0~5 0 N
de fallos repetidos
F217 Tiempo de espera para el reinicio por 0,0~10,0 3.0 N
errores
F218 Reservado
F219 Edicién de la memoria EEPROM por 1: no valido: 0: valido 1 N
parte del Modbus
F220 Memoria de la frecuencia después del 0: no valido: 1: valido 0 N
apagado
F221-
R
F223 eservado
Cuando la frecuencia objetivo es inferior |0: Parada
F224 e . L 1 \
a la frecuencia minima 1: funciona a la frecuencia minima
F225-F227 | Reservado
0: No valido
1: Control de velocidad basico No se ha
F228 Seleccidn de aplicaciones 2: Control automatico/manual selecciona
P 3: Control de la velocidad en fases |do ninguna
4: Control del terminal; macro
5: Control PID;
F229~
R
F230 eservado
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Terminales de entrada y salida multifuncionales: F300-F330

Cadigo de
funcion

Funcion
Definicion

Intervalo de ajuste

Valor de
fabrica

Cambiar

F300

Salida del token del relé

F301

Salida del token DO1

0: ninguna funcién;

1: proteccién contra fallos del inversor;
2: frecuencia con alta latencia 1;

3: frecuencia con alta latencia 2;

4: detencion libre;

5: en el estado de funcionamiento 1;
6: frenado con CC;

7

: cambio del tiempo de
aceleracion/desaceleracion;

8-9: Reservado;

10: alarma previa de sobrecarga del
inversor;

11: alarma previa de sobrecarga del
motor;

12: calado;

13: El inversor esta preparado para
funcionar

14: en el estado de funcionamiento 2;
15: salida de frecuencia alcanzada;

16: alarma previa de
sobrecalentamiento;

17: Emisidn de corriente con alta
latencia

18: Proteccion contra la desconexion
de la linea analdgica

19: Reservado;

20: Deteccion de corriente cero
21: DO1 controlado por PC/PLC
22: Reservado;

23: Salida del relé de fallo TA\TC
controlada por PC/PLC

24: Watchdog (Supervisién)
25-39: Reservado;

40: intercambio del rendimiento a alta
frecuencia

1

14

F303-
F306

Reservado

F307

Frecuencia caracteristica 1

F112~F111

10,00

F308

Frecuencia caracteristica 2

F112~F111

50,00

F309

Ancho de la frecuencia caracteristica (%)

0~100

50

F310

Corriente caracteristica (A)

0~1000

Corriente
nominal

F311

Ancho de la corriente caracteristica (%)

0~100

10

F312

Umbral de llegada de la frecuencia (Hz)

0,00~5,00

0,00

N e I I

F313-
F315

Reservado
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Cédigo de |Funcion , Valor de .
FUNCIG L Intervalo de ajuste o Cambiar
uncion Definicion fabrica

F316 Ajuste de la funcion del terminal DI1 0: ninguna funcién; 11

F317 Ajuste de la funcion del terminal DI2 | 1: terminal de ejecucion; 9

F318 Ajuste de la funcion del terminal DI3 | > (e/minal de detencion; 15
3: terminal de velocidad en varias

F319 Ajuste de la funcion del terminal D14 fases 1; 16

< | 2| 2| < | &=

F320 Ajuste de la funcién del terminal DI5 4: terminal de velocidad en varias 7

fases 2;

F321 Ajuste de la funcion del terminal DI6 5 terminal de velocidad en varias

F322 Ajuste de la funcién del terminal DI7 fases 3; 0

6: terminal de velocidad en varias
fases 4;

7: terminal de restablecimiento;
8: terminal de detencion libre;

9: terminal de detencion por inercia
externa;

10: terminal de prohibicion de la
aceleracion/desaceleracion;

11: jogging de marcha adelante;
12: jogging de marcha atras;

13: terminal “UP” de aumento de la
frecuencia;

14: terminal “DOWN” de disminucion
de la frecuencia;

15: terminal “FWD”;
16: terminal “REV”;

17: terminal “X” de entrada de tipo de
tres lineas;

18: cambio del tiempo de
aceleracion/desaceleracion 1;

19: Reservado;
F323 Ajuste de la funcion del terminal DI8 20: Reservado: 0 N
21: terminal de intercambio de la
fuente de frecuencia;

32: Cambio de presién de incendio

33: Control de incendio de emergencia

34: intercambio de
aceleracion/desaceleracion 2

37: Proteccion térmica del PTC de
apertura comun

38: Proteccion térmica del PTC de
cierre comun

48: Intercambio de la alta frecuencia
52: Jogging (sin direccion)

53: Watchdog (Supervision)

54: Restablecimiento de la frecuencia

55: intercambio entre el
funcionamiento manual y el
automatico

56: Funcionamiento manual
57: Funcionamiento automatico
58: Direccion
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F324 Logica del terminal de detencién libre 0: légica positiva (valida para un nivel | 0 X
. . g bajo);
F325 !_oglqa del terminal de detencién por 1: I6gica negativa (valida para un 0 X
inercia externa nivel alto)
F326 Tiempo de supervision 0,0~3000,0 10,0 v
F307 Modo de parada 0: Detencion I|b_rfa 1: Desaceleracion 0 x
hasta la detencién
F328 Tiempos de filtrado del terminal 1~100 10 \
F329 Reservado
F330 Diagnéstico del terminal DIX A
F331 Control de Al1 A
F332 Control de Al2 A
F335 Simulacién de salida de relés Intervalo de ajuste: 0 X
F336 Simulacién de salida del DO1 0: Salida activa. 0 <
1: Salida inactiva.
F338 Simulacién de salida AO1 Intervalo de ajuste: 0~4095 0 X
0: No valido
1: Logica negativa del DI1
2: Légica negativa del DI2
. o . 4: Légica negativa del DI3
F340 tseer:ﬁﬁg?n de la logica negativa del 8: Logica negativa del D14 0 \
16: Logica negativa del DIS
32: Légica negativa del DI6
64: Légica negativa del DI7
128: Logica negativa del DI8
Entrada y salida analdgica: F400-F480
YR T] F [
Cod[go de unIC|.or1, Intervalo de ajuste V'alo.r de Cambiar
funcion Definicidn fabrica
F400 Limite inferior de la entrada del canal Al1 0,00~F402 0,01 \
F401 Ajuste correspondiente al limite inferior de la 0~F403 1,00 N
entrada Al1
F402 Limite superior de la entrada del canal Al1  |F400~10,00 10,00 \
F403 Ajuste correspondiente al limite superior de la Max. (1,00,F401)~2,00 2.00 N
entrada Al1
F404 Ganancia proporcional K1 del canal Al1 0,0~10,0 1,0 \
F405 Constante del tiempo de filtrado de Al1 0,01~10,0 0,10 \
F406 Limite inferior de la entrada del canal Al2 0,00~F408 0,01V \
F407 Ajuste correspondiente al limite inferior de la 0~F409 1,00 N
entrada Al2
F408 Limite superior de la entrada del canal Al2  |[F406~10,00 10,00V \
F409 Ajuste correspondiente al limite superior de la Max. (1,00,F407)~2,00 2.00 N
entrada Al2
F410 Ganancia proporcional K2 del canal Al2 0,0~10,0 1,0 \
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F411 Constante del tiempo de filtrado de Al2 0,01~10,0 0,10 \
F418 i(l)1na muerta con tension de 0 Hz del canal 0~0,50 V (Positivo-Negativo) 0,00 N
F419 i(l)zna muerta con tension de 0 Hz del canal 0~0,50 V (Positivo-Negativo) 0,00 N
0: Panel del teclado local
1: Panel del teclado de control
F421 Seleccién del panel remoto 1 \
2: Teclado local + teclado de
control remoto
F422 Reservado
0:0~5V,
F423 Intervalo de salida de AO1 1: 0~10 V 0 0-20 mA 1 \
2:4-20 mA
F424 Frecuencia correspondiente inferior de AO1 |0,0~F425 0,05 Hz \
F425 Frecuencia correspondiente superior de AO1|F424~F111 50,00 Hz \
F426 Compensacion de salida de AO1 0~120 100 \
F427 AQO2 output compensation 0: 0~20mA 1: 4~20mA 0 \
F428 AQO2 lowest corresponding frequency (Hz) 0.0~F429 0.05 \
F429 AQO2 highest corresponding frequency (Hz) F428~F111 50.00 \
F430 AQ2 output compensation (%) 0~120 100 \
Selecciodn de la sefal de salida analdgica de |0: Frecuencia de funcionamiento;
F431 0 v
AO1 1: Corriente de salida;
2: Tension de salida;
3: Al1 analégico;
432 Seleccién de la sefial de salida analégica de |[4: Al2 analdgico; 1 J
AO2 6: Par de salida;
7: Por PC/PLC;
8: Frecuencia objetivo
F433 Corriente corresppndiente para el intervalo 5 «
completo del voltimetro externo
0,01~5,00 veces la corriente nominal
Corriente correspondiente para el intervalo
F434 . 2 X
completo del amperimetro externo
F435-
R
436 eservado
F437 Ancho del filtro analégico 1~100 10 *
F438-
F459 Reservado
F460 Modo de entrada del canal Al1 0: modo de linea recta 0 X
1: modo de linea de pliegue
F461 Modo de entrada del canal Al1 0: modo de linea recta 0 X
1: modo de linea de pliegue
F462 Valor de la tensiéon A1 del punto de insercion  |F400~F464 2,00V X
Al1
F463 Valor de ajuste A1 del punto de insercion Al1  |F401~F465 1,20 X
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F464 Valor de la tensién A2 del punto de insercion  |F462~F466 5,00V X
A1
F465 Valor de ajuste A2 del punto de insercion Al1  |F463~F467 1,50 X
F466 Valor de la tensién A3 del punto de insercion  |F464~F402 8,00V X
A1
F467 Valor de ajuste A3 del punto de insercion Al1  |[F465~F403 1,80 X
F468 Valor de la tensién B1 del punto de insercion  |[F406~F470 2,00V X
Al2
F469 Valor de ajuste B1 del punto de insercion Al2  |F407~F471 1,20 X
F470 Valor de la tensiéon B2 del punto de insercion  |F468~F472 5,00V X
Al2
F471 Valor de ajuste B2 del punto de insercién Al2  |F469~F473 1,50 X
F472 Valor de la tension B3 del punto de insercion  |[F470~F412 8,00V X
Al2
F473 Valor de ajuste B3 del punto de insercién Al2  |[F471~F413 1,80 X
Control de la velocidad en varias fases: F500-F580
YR T F =
Codigo de |Funcion Intervalo de ajuste valor de Cambiar
funcién Definicidn fabrica
0: velocidad trifasica;
F500 Tipo de velocidad en fases 1: velocidad en 15 fases; 1 X
2: circulacion automatica de la velocidad
en un max. de 8 fases
Seleccidén de la velocidad en fases en el
F501 control de la velocidad de circulaciéon 2~8 7 \
automatica
Seleccion del nimero de veces que se 0~9999 (cuando el valor esta ajustado en
F502 efectuara el control de la velocidad de 0, el inversor lleva a cabo una circulacién |0 \
circulacion automatica infinita)
0: Parada
F503 Estado finalizado tras el funcionamiento 1: Sique funci 4o ala velocidad de a |0 N
en circulacidn automatica I Slgue funcionando a la velocidad de la
ultima fase
F504 Ajuste de la frecuencia para la velocidad E112~E111 5.00 Hz N
fase 1
F505 Ajuste de la frecuencia para la velocidad E112~E111 10,00 Hz N
fase 2
F506 Ajuste de la frecuencia para la velocidad E112~E111 15,00 Hz N
fase 3
F507 Ajuste de la frecuencia para la velocidad E112~E111 20,00 Hz N
fase 4
F508 Ajuste de la frecuencia para la velocidad E112~E111 25,00 Hz N
fase 5
F509 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 30,00 Hz N
fase 6
F510 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 35,00 Hz N
fase 7
F511 g::tg de la frecuencia para la velocidad F112~F111 40,00 Hz N
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Cédigo de |[Funcién , Valor de .
iz L Intervalo de ajuste o Cambiar
funcién Definicion fabrica
F512 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 5.00 Hz N
fase 9
F513 Ajuste de la frecuencia para la velocidad E112~F111 10,00 Hz N
fase 10
F514 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 15,00 Hz N
fase 11
F515 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 20,00 Hz N
fase 12
F516 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 25,00 Hz N
fase 13
F517 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 30,00 Hz N
fase 14
F518 Ajuste de la frecuencia para la velocidad F112~F111 35,00 Hz N
fase 15
) Ajuste del tiempo de aceleracion para las - B
F519-F533 | elocidades de Ia fase 1 Ia fase 15 0,1~3000's En funcién del|Y
: - - modelo de
F534-F548 AJUSt? del tiempo de desaceleracion para las 0,1~3000 s inversor N
velocidades de la fase 1 ala fase 15
Direcciones de funcionamiento de las . ; .
0: ha h delante;
F549-F556 |velocidades en fases de la fase 1 a la marcha ac!a a (?an © 0 \
fase 8 1: marcha hacia atras
Tiempo de funcionamiento de las
F557-F564 |velocidades en fases de la fase 1 a la 0,1~3000 s 10s \
fase 8
F565-F572 Tiempo de detencion tras finalizar las 0,0~3000 s 0.0s N
fases de la fase 1 a la fase 8.
Direcciones de funcionamiento de las . : .
0: ha h delante;
F573-F579 |velocidades en fases de la fase 9 a la marcha ac!a a ejan © 0 N
fase 15. 1: marcha hacia atras
F580 Reservado
Funciones auxiliares: F600-F670
Cadigo de |Funcion . Valor de :
funcién SR Intervalo de ajuste fAbrica Cambiar
0: No valido;
., ., 1: frenado antes del inicio;
F600 Seleccion de la funcién de frenado con CC . 0 X
2: frenado durante la detencion;
3: frenado durante el inicio y la detencién
F601 Frecuencia inicial para el frenado con CC 0,20~50,00 1,00 \
F602 Eficiencia del frenado con CC antes del 0~100 10 N
inicio
Eficiencia del frenado con CC durante la
F603 detencion 0~100 10 \
F604 Duracién del frenado antes del inicio 0,00~30,00 0,50 \
F605 Duracion del frenado durante la detencién 0,00~30,00 0,50 \
F606 Reservado
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0: no valido;
1: vélido
. ., . 2:R d
F607 Seleccion de la funcién de ajuste del calado eservaco . C \
3: Control de corriente de tension
4: Control de tension
5: Control de corriente
F608 Ajuste de la corriente de calado (%) 60~200 160 \
1 fase: 130
. - o -
F609 Ajuste de la tension de calado (%) 110~200 3 fases: 140
Tiempo de evaluacién de la proteccion -
F610 contra calados 0,1~3000 60,0 \
En funcién
F611 Umbral de frenado dinamico (V) 200~1000 del modelo |A
de inversor
F612 (ROZ;acién de servicio del frenado dinamico 0~100 % 80 x
0: no valido
F613 Captura al vuelo 1: vélido 0 X
2: valido la primera vez
0: Captura al vuelo a partir de la
memoria de frecuencia
1: Captura al vuelo a partir de la
frecuencia maxima
F614 Modo de relaciéon de captura al vuelo 2: Captura al vuelo a partir de la 0 X
memora de frecuencia y la de
direccion
3: Captura al vuelo a partir de la
frecuencia maxima y la de direccion
F615 Relacién de captura al vuelo 1~100 20 X
F613-
F621 Reservado
F622 Modo de frenado dindmico 0: Relac!c'm de SeTVicio fia » \
1: Relacion de servicio automatica
F627 Limitacion de la corriente durante la 50-200 100 X
captura al vuelo
F631 Seleccidn del ajuste de V CC 0: no valido 1: valido 0 \
. . - En funcién
F632 ?\\J/l;stador de V CC de la tension objetivo |45 aq1 del modelo o
de inversor
F633-
F649 Reservado
Intervalo de ajuste: XO
. . 0: No valido 1: Terminal habilitado
F650 Rendimiento a alta frecuencia 2: Modo habilitado 1 2
3: Modo habilitado 2
F651 Frecuencia de cambio 1 F652-150,00 100,00 Vo
F652 Frecuencia de cambio 2 0-F651 95,00 Vo
F653-
F670 Reservado
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Control del tiempo y de la proteccion: F700-F770

Cadigo de [Funcion : Valor de .
Py "y Intervalo de ajuste o Cambiar
funcién Definicion fabrica
F700 Seleccién del modo de detencién libre del|0: detencion libre inmediata; 0 J
terminal 1: detencion libre retrasada
F701 ﬂernpo de espera para la detencion libre y la 0,0~60.0 s 0.0 N
accion del terminal programable
0: controlado por temperatura
1: Funciona cuando el inversor esta
F702 Modo de control del ventilador encendido 2 \
2: Controlado por estado de
funcionamiento
F703 Reservado
F704 Coeficiente de la alarma 0prewa de 50~100 80 X
sobrecarga del inversor (%)
F705 Ganancias de ajuste de la sobrecarga 50~100 80 X
F706 Coeficiente % de sobrecarga del inversor {120~190 150 X
F707 Coeficiente de sobrecarga del motor % 20~100 100 X
Intervalo de ajuste:
F708 Registro del ultimo tipo de averia 2: Sobrecorriente (OC) A
3: Sobretensién (OE)
F709 Registro del tipo de averia en la ultima 4: Pérdida de fase de entrada (PF1) A
averia 5: Sobrecarga del inversor (OL1)
6: Baja tension (LU)
7: Sobrecalentamiento (OH)
8: Sobrecarga del motor (OL2)
11: Averia externa (ESP)
13: Parametros de analisis sin motor
(Err2)
16: Sobrecorriente 1 (OC1)
17: Pérdida de fase de salida (PFO0)
£710 Registro del tipo de averia en las dos Ultimas |18: Linea analdgica desconectada A
averias (Aerr)
23: Err5: Los parametros PID no estan
ajustados correctamente
45: Tiempo de espera de la
comunicacion (CE)
46: Fallo de la captura al vuelo (FL)
49: Tiempo de espera de la
comunicacion (CE)
67: Overcurrent (OC2)
F711 Fallo de frecuencia de la ultima averia A
F712 Fallo de corriente de la ultima averia A
F713 Fallo de tension PN de la ultima averia A
F714 Fallo de frecuencia en la Ultima averia A
F715 Fallo de corriente en la ultima averia A
F716 Fallo de tension PN en la ultima averia A
F717 Fallo de frecuencia en las dos Ultimas A
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Cédigo de [Funcion , Valor de .
iz L Intervalo de ajuste o Cambiar
funcién Definicion fabrica
averias
F718 Fallo de corriente en las dos ultimas averias A
F719 Fallq de tension PN en las dos ultimas A
averias
Registro del nimero de fallos de la
F720 g X A
proteccién contra sobrecorrientes
Registro del numero de fallos de la
F721 g : A
proteccién contra sobretensiones
Registro del nimero de fallos de la
F722 Iy . A
proteccion contra sobrecalentamientos
Registro del nimero de fallos de la
F723 g A
proteccion contra sobrecargas
F724 Pérdida de la fase de entrada 0: no valido; 1: valido 1 oxX
F725 Reservado
F726 Sobrecalentamiento 0: no valido; 1: valido 1 oX
F727 Pérdida de la fase de salida 0: no valido; 1: valido 0 o
F728 Constante de filtrado de la pérdida de 0.1~60,0 0.5 N
fase de entrada
F730 Constante de filtrado de la proteccion 0.1~60,0 50 N
contra sobrecalentamientos
En funcién del
Umbral de tension de la proteccion contra|, modelo de
F732 baja tension 0~450 inversor ©
F737 Proteccién contra sobrecorrientes 1 0: No valido 1: Valido 0
F738 Coeficiente de proteccion contra 0,50~3,00 250
sobrecorrientes 1
F739 Registro Qe proteccion contra A
sobrecorrientes 1
F740 Reservado
0: No valido
1: Visualizaciones de Stop y AErr.
2: Los valores Stop y AErr no
F741 Proteccion analdgica desconectada aparecen. 0 \
3: El inversor funciona a la frecuencia
minima.
4: Reservado.
F742 Umbral de la pr?tecmon analdgica 1~100 50 °
desconectada (%)
F745 Umbral de la al_arma Erewa de 0~100 80 o*
sobrecalentamiento (%)
F747 Ajuste automatico de la frecuencia 0: No valido 1: Valido 1 N
portadora
F754 Umbral de corriente cero (%) 0~200 5 X
F755 Duracion de la corriente cero 0~60 0,5 \
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Parametros del motor F800-F830

Cédigo de |Funcion , Valor de :
e "y Intervalo de ajuste o Cambiar
uncion Definicion fabrica

Intervalo de ajuste:
0: No valido;

F800 Seleccién de parametros del motor : . 0 X
1: Ajuste en movimiento.;

2: Ajuste inmovil

F801 Potencia nominal 0,2~1000 kW oX

F802 Tension nominal 1~440V oX

F803 Corriente nominal 0,1~6500 A oX

F804 Numero de polos del motor 2~100 4 oA

F805 Velocidad nominal de rotacion 1~30 000 oX
0.001~65.53Q (for 22kw and below |En funcion

F806 Resistencia Estator(Q) 22kw) del modelo | ox
0.1~6553mQ (For above 22kw) de inversor
0.001~65.53Q (for 22kw and below |En funcion

F807 Resistencia del rotor(Q) 22kw) del modelo |ox
0.1~6553mQ (For above 22kw) de inversor
0.01~655.3mH (for 22kw and below | En funcion

F808 Inductancia Fuga(mH) 22kw) del modelo | ox

0.001~65.53mH (for above 22kw) | de inversor

0.01~655.3mH (for 22kw and below | En funcién

F809 Inductancia Mutua(mH) 22kw) del modelo |ox
0.001~65.53mH (for above 22kw)  |de inversor
F810 Potencia nominal del motor 1,00~590,0 Hz 50,00 ox
F812 Tiempo de excitacion previa 0,000~30,00 s 0,30 \
0.01~20.00 (for 22kw and below En funcién
F813 Bucle de velocidad de rotacion KP1 22kw) del modelo | oV
1~100 (For above 22kw) de inversor
0.01~2.00 (for 22kw and below En funcidn
F814 Bucle de velocidad de rotacion Kl1 22kw) del modelo | oV
0.01~10.00 (For above 22kw) de inversor
0.01~20.00 (for 22kw and below En funcién
F815 Bucle de velocidad de rotacion KP2 22kw) del modelo | oV
1~100 (For above 22kw) de inversor
0.01~2.00 (for 22kw and below En funcién
F816 Bucle de velocidad de rotacion Kli2 22kw) del modelo | oV
0.01~10.00 (For above 22kw) de inversor
F817 Frecuencia de cambio PID 1 0~F111 5,00 \
F818 Frecuencia de cambio PID 2 F817~F111 50,00 \
En funcién
F819~
Reservado del modelo |V
F860 de inversor
. En funcién
F870 PMSM back electromotive force 0.1~999 9 del modelo | o
(mV/rpm) de i
e inversor
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Cédigo de |Funcion . Valor de :
Py L Intervalo de ajuste o Cambiar
funcion Definicion fabrica
En funcioén
F871 PMSM D-axis inductance (mH) 0.01~655.35 del modelo |o
de inversor
En funcién
F872 PMSM Q-axis inductance (mH) 0.01~655.35 del modelo |o
de inversor
En funcién
F873 PMSM stator resistance (Q) 0.001~65.535 del modelo |o
de inversor
F876 PMSM injection current without load (%) [0.0~100.0 20.0 x
PMSM injection current compensation -
F877 without load (%) 0.0~50.0 0.0 x
PMSM cut-off point of injection current -
Fer8 compensation without load (%) 0.0~50.0 10.0 g
Parametro de comunicaciéon: F900-F930
T Funcic
COd'.g,o o un_CI_OTI, Intervalo de ajuste \{alo_r e Cambiar
funcién Definicidn fabrica
1~255: di ion del i
F900 Direccion de comunicacion . u.n’a |rec:IC|0|T|’ et inversor 1 N
0: direccion de difusién
L, 1: ASCII
F901 Modo de comunicacién o RTU 1 oV
F902 Stop byte 1-2 2 N
Comprobacion de paridad 0: No valido
F903 1: Impar 0 \
2: Par
0: 1200
1: 2400
2:4800
Fo04 Baudios 3: 9600 3 N
4:19200
5: 38400
6: 57600
F905 Tiempo de espera de la comunicacién 0,0~3000,0 0,0 N
F906-
F930 Reservado
Parametros PID FAO0-FA80
r . F 4
Cod!go de un.C|'or|’ Intervalo de ajuste \{alo_r de Cambiar
funcion Definicion fabrica
FAO01 Fuente de la senal de referencia PID 0: FAO4 1:AI1 2:Al2 0 X
FA02 E?Snte de la sefal de retroalimentacion 1AM 2: A2 0 N
FAO3 Limite maximo de ajuste PID (%) FA04~100,0 10,00 \
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Cédigo de | Funcion , Valor de .
Py L Intervalo de ajuste o Cambiar
funcion Definicion fabrica
FAO04 Valor de ajuste digital PID (%) FA05~FAOQ3 50,0 \
FAO5 Limite minimo de ajuste PID (%) 0,0~FAO4 0,0 \
R s i
FA06 Polaridad PID 0: Recuperacion positiva 1 X
1: Recuperacién negativa
FAQ7 Seleccion de funcion de sistema inactivo | 0: Valido 1: No valido 0 X
FAQ09 Frecuencia minima de ajuste PID (Hz) |Max. (F112, 0,1)~F111 5,00 \/
FA10 Tiempo de espera de inactividad (s) 0~500,0 15,0 \/
FA11 Tiempo de espera de activacion (s) 0,0~3000 3,0 \/
FA12 Maximum output frequency of PID loop FAQ09 — F111 50.00 \
FA18 Cambio del valor de ajuste PID 0: No valido 1: Valido 1 X
FA19 Ganancia proporcional P 0,00~10,00 0,3 \/
FA20 Tiempo de integracién | (s) 0,0~100,0 s 0,3 \/
FA21 Tiempo diferencial D (s) 0,00~10,00 0,0 \/
FA22 Periodo de muestreo PID (s) 0,1~10,0 s 0,1 \/
FA29 Tiempo muerto PID (%) 0,0~10,0 2,0 \
FA58 Valor dado de la presion de incendio (%) 0,0~100,0 80,0 \
Modo de incendio de emergencia 0: No valido
FA59 1: Modo de incendio de emergencia 1 |0 \
2: Modo de incendio de emergencia 2
FAGO Frecuencia de funcionamiento del modo de E112~E111 50,0 N
incendio de emergencia
FA61 Reservado
cuando el terminal de control de incendio | 0: el inversor no se puede detener de
FAG2 de emergencia no es valido formg manual 0 N
1: el inversor se puede detener de
forma manual
FA63- Reservado
FA80
Pardmetros de control del par: FC00-FC40
Cadigo de | Funcion , Valor de )
funcién Oefirtetan Intervalo de ajuste fAbrica Cambiar
Seleccién del control de la velocidad/par | 0: Control de la velocidad 0
FCO00 1: Control del par \
2: Cambio de terminales
Tiempo de espera durante el cambio -
FCO1 de control entre el par y la velocidad (s) 0,0~1,0 0.1 X
Tiempo de aceleracion/desaceleracion - V
FC02 del par (s) 0,1~100,0 1
FCO3- Reservado
FCO05
0: Entrada digital proporcionada
FCO06 Fuente de referencia de par (FC09) 0 X
1: Entrada analdgica Al1
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Codigo de | Funcion . Valor de )
funcion el e Intervalo de ajuste fAbrica Cambiar
2: Entrada analdgica Al2
FCO7 Coeficiente de referencia del par 0~3,000 3,000 X
FCO08 Reservado
FCO9 X’ZI)N del comando de referencia del par 0~300,0 100,0 V
FC10- Reservado
FC13
0: Entrada digital proporcionada
FC14 Fuente de referencia de par de (FC17) 0 X
compensacion 1: Entrada analdgica Al1
2: Entrada analdgica Al2
FC15 Coeficiente del par de compensacién 0~0,500 0,500 X
Frecuencia de parada del par de -
FC16 compensacion (%) 0~100,0 10,00 X
Valor del comando del par de -
FC17 compensacion (%) 0~50,0 10,00 \
FC18- Reservado
FC21
0: Entrada digital proporcionada
Fuente de limite de velocidad hacia (FC23)
FC22 adelante 1: Entrada analdgica Al1 0 X
2: Entrada analdgica Al
FC23 Limite de velocidad hacia adelante (%) |0~100,0 10,00 N
0: Entrada digital proporcionada
Fuente del limite de velocidad hacia (FC25)
FC24 atras 1: Entrada analdgica Al1 0 X
2: Entrada analdgica Al
FC25 Limite de velocidad hacia atras (%) 0~100,0 10,00 V
FC26- Reservado
FC27
0: Entrada digital proporcionada
. (FC30)
FC28 Fuente de limite del par de frenado 1: Entrada analogica Al1 0 X
2: Entrada analdgica Al2
FC29 Coeficiente del limite del par de frenado |0~3,000 3,000 X
FC30 Limite del par de frenado (%) 0~300,0 200,0 \
FC31 Reservado
FC32 Reservado
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Codigo de | Funcion . Valor de )
funcion el e Intervalo de ajuste fAbrica Cambiar
0: Entrada digital proporcionada
o (FC35)
FC33 lr:eueenr:grg?;!g;mlte del par de 1: Entrada analdgica Al1 0 X
g 2: Entrada analdgica Al2
FC34 Coeficiente del limite del par de -
regeneracion 0~3,000 3,000
FC35 Limite del par de regeneracion (%) 0~300,0 200,00 \
FC36- Reservado
FC40
Nota:

X indica que el cédigo de funcion solo puede modificarse en el estado de detencion.

\ indica que el cédigo de funcion solo puede modificarse en el estado de detencion y de

funcionamiento.

A indica que el codigo de funcion solo puede comprobarse en el estado de detencion o de
funcionamiento pero no se puede modificar.

O indica que el codigo de funcion no se puede inicializar mientras el inversor restaura el valor
de fabrica y solo puede modificarse manualmente.
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