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Cddigo de software:

« Aplicacién basica = ASFIFF01

« Aplicacién estandar = ASFIFF02

« Aplicacion de control local/remoto =
ASFIFFO3

¢ Aplicacién de control de multi-
-velocidades = ASFIFF04

« Aplicacién de control PID= ASFIFF05

« Aplicacién de control multi-propdsito
- NXS = ASFIFF06
- NXP = APFIFF06

¢ Aplicacion de control de bombas 'y
ventiladores = ASFIFFQ07

ACERCA DE ESTE MANUAL

Los derechos de autor de este manual son de Vacon Ltd. Todos los derechos reservados. El
manual esta sujeto a cambios sin previo aviso. El idioma original de estas instrucciones es
inglés.

En este manual puede consultar las funciones del convertidor de frecuencia VACON® y su
modo de uso.

Este manual incluye una gran cantidad de tablas de parametros. Estas instrucciones indican
coémo leer las tablas.

R ] K& KK YK K

Index Parameter Min Max Unit Default | Cust Description
G-
A. La ubicacién del parametro en el menu, G. Elajuste personalizado del cliente.
es decir, el nimero de pardmetro H. Elnumero ID del pardmetro
B. Elnombre del parametro [. Una descripcion breve de los valores del
C. Elvalor minimo del parametro parametro y/o su funcién
D. Elvalor maximo del parametro J.  Cuando aparezca el simbolo, puede
E. Launidad del valor del pardametro La consultar mas datos sobre el pardametro
unidad muestra si esta disponible en el capitulo Descripciones de
F. Elvalor que se ha establecido en la parametros.
fabrica

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 4

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




iNDICE VACON -5

iNDICE

Prefacio

Acerca de eSte MAaNUAL .......o.o.oiieeee e 3
1 APLICACION DASICA ... 10
1.1 INEFOAUCCION ..o 10
1.1.1 Funciones de proteccion del motor en la Aplicacidn basica ................. 10
1.2 107 CONIOL oo 11
1.3 Logica de sefnales de control en la Aplicacion bAsica ..........cccoooeveeeeeeeeeeeeeeee 13
1.4 Aplicacion basica - Listas de pardmetros ..........c..ccooooveoieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 13
1.4.1 Valores de monitor (Panel de control: MenU M1) ..o 13
1.4.2 Pardmetros basicos (Panel de control: Mend M2 -> G2.1) ..., 15
1.4.3 Control de panel (Panel de control: Mend M3 ..o, 17
1.4.4 Menu del sistema (Panel de control: Menl M6 ..o, 17
1.4.5 Tarjetas de expansion (Panel de control: Mend M7 ..., 17
2 Aplicacion eStaANMAr ... ... 18
2.1 INEFOAUCCION ..o 18
2.2 1/0dE CONLIOL oo 19
2.3 Lodgica de senales de control en la Aplicacion estandar ...........ccocoooeveeeeeeeeeenn, 21
2.4 Aplicacion estandar - Listas de pardmetros ...........cccocooovvioeeoeeeeeeeeeeeeeeeees 21
2.4.1 Valores de monitor (Panel de control: MenU M1) ..o 21
2.4.2 Pardmetros basicos (Panel de control: Mend M2 -> G2.1) ..., 23
2.4.3 Senales de entrada (Panel de control: MenG M2 -> G2.2) ..o, 24
2.4.4 Senales de salida (Panel de control: Mend M2 -> G2.3 ..o, 26
2.4.5 Pardmetros de control del convertidor (Panel de control: Menli M2 ->
G2.h oo 29
2.4.6 Pardmetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 ->
B 2.0 et 30
2.4.7 Pardmetros de control de motor (Panel de control: Menl M2 -> G2.6) .....

31
2.4.8 Protecciones (Panel de control: Meni M2 -> G2.7 ..o, 34
2.4.9 Parametros de rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 ->
B2.8) e 36
2.4.10 Control de panel (Panel de control: Mend M3 ..o, 37
2.4.11 Menu del sistema (Panel de control: MentU M6 ..o, 37
2.4.12 Tarjetas de expansion (Panel de control: Mend M7 ..., 37
3 Aplicacion de control Local/remoto .....................coooviioeeeeeeeeeeeeeeee e, 38
3.1 INEFOAUCCION ..o 38
3.2 10 dE CONLIOL oo 39

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 6 iNDICE
3.3 Légica de senales de control en la Aplicacion de control local/remoto .................. 41
3.4 Aplicacion de control local/remoto - Listas de pardmetros .............cccooovvveveeeecnn... 41

3.4.1 Valores de monitor (Panel de control: MenU M1) ..o 41
3.4.2 Pardmetros basicos (Panel de control: Meni M2 -> G2.1) ..o, 43
3.4.3 Senales de entrada (Panel de control: MenU M2 ->G2.2) ..o, 45
3.4.4 Senales de salida (Panel de control: Mend M2 -> G2.3 ..o, 50
3.4.5 Pardmetros de control del convertidor (Panel de control: Menli M2 ->
G2.h oo 54
3.4.6 Pardmetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 ->
B 2.0 e 56
3.4.7 Pardmetros de control de motor (Panel de control: Menl M2 -> G2.6) .....
57
3.4.8 Protecciones (Panel de control: Ment M2 -> G2.7 ..o 60
3.4.9 Pardmetros de rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 -»>
B 28] et 62
3.4.10 Control de panel (Panel de control: Ment M3) ..., 63
3.4.11 Menu del sistema (Panel de control: MenU M&) ..o, 63
3.4.12 Tarjetas de expansion (Panel de control: Mend M7 ..o, 63

4 Aplicacion de control de multi-velocidades ... 64
4.1 INEFOAUCCION ..o 64
4.2 107 dE CONTIOL oo 65
4.3 Logica de senales de control en la Aplicacion de control de multi-velocidades ... 67
4.4  Aplicacion de control de multi-velocidades - Listas de parametros ....................... 67

4.4.1 Valores de monitor (Panel de control: MenU M) ..o 67
4.4.2 Pardmetros basicos (Panel de control: Meni M2 -> G2.1) ..o, 69
4.4.3 Senales de entrada (Panel de control: MenU M2 ->G2.2) ..o, 71
/A Senales de salida (Panel de control: MenGd M2 -> G2.3 ..., 75
4.4.5 Pardmetros de control del convertidor (Panel de control: Menti M2 ->
G2.h oo 79
4.4.6 Pardmetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 ->
B 2.0 et 81
4.4.7 Pardmetros de control de motor (Panel de control: Ment M2 -> G2.6) .....
82
4.4.8 Protecciones (Panel de control: Ment M2 -> G2.7) ..o, 85
4.4.9 Pardmetros de rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 -»>
B 28] e 88
4.4.10 Control de panel (Panel de control: Ment M3) ...l 89
4411 Menu del sistema (Panel de control: MenU M&) ..o, 89
4.6.12 Tarjetas de expansion (Panel de control: MenG M7 ..o, 89

5 Aplicacion de control PID ..., 90
5.1 INEFOAUCCION ..o 90
5.2 1/07d@ CONTIOL oo 92

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/



iNDICE VACON - 7
5.3 Ldgica de senales de control en la Aplicacion de control PID ... 94
5.4  Aplicacion de control PID - Listas de pardmetros ............ocococooveeoeeeoeeeeeeeeeeeeeen, 94

5.4.1 Valores de monitor (Panel de control: MenU M1) ..o 94
5.4.2 Pardmetros basicos (Panel de control: Meni M2 -> G2.1) ..o, 97
5.4.3 Senales de entrada ... 99
5.4.4 Senales de salida (Panel de control: MenG M2 -> G2.3 ........ccocovvven. 105
5.4.5 Pardmetros de control del convertidor (Panel de control: Menli M2 ->
G2h oo 109
5.4.6 Pardmetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 ->
B 2.0 e 111
5.4.7 Pardmetros de control de motor (Panel de control: Ment M2 -> G2.6) .....
112
5.4.8 Protecciones (Panel de control: Meni M2 -> G2.7 ..o, 115
5.4.9 Pardmetros de rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 -»>
B 28] e 118
5.4.10 Control de panel (Panel de control: Ment M3) ... 119
5.4.11 Menu del sistema (Panel de control: MenU M6 ..o 119
5.4.12 Tarjetas de expansion (Panel de control: Mend M7 ..o, 119

6 Aplicacion de control MULti-pProposito ................cooooiieiiieee e 120
6.1 INEFOAUCCION ..o, 120
6.2 10 dE CONIIOL oo 122
6.3 Logica de senales de control en la Aplicacidén de control multi-propésito ........... 124
6.4  Aplicacion de control multi-proposito - Listas de parametros ............ccococeveveeeee.. 124

6.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Mend M1) ..o 124
6.4.2 Pardmetros basicos (Panel de control: Meni M2 -> G2.1) ..o 137
6.4.3 Senales de entrada ..., 140
b.4.4 Senales de Salida ..o 149
6.4.5 Pardmetros de control del convertidor (Panel de control: Menti M2 ->
G2.h oo 159
6.4.6 Pardmetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 ->
B 2.0 e 161
6.4.7 Pardmetros de control de motor (Panel de control: Ment M2 -> G2.6) .....
162
6.4.8 Protecciones (Panel de control: Meni M2 -> G2.7 ..o, 171
6.4.9 Pardmetros de rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 -»>
B 28] e 176
6.4.10 Parametros de fieldbus (Panel de control: MenG M2 -> G2.9) ... 177
6.4.11 Paradmetros de control de par (Panel de control: Mend M2 -> G2.10) 179
6.4.12 Convertidores NXP: Parametros de maestro-seguidor (Panel de control:
MENU M2 =5 G2.1T) oo 181
6.4.13 Control de panel (Panel de control: Mend M3 ..o, 182
6.4.14 Menu del sistema (Panel de control: MenU M6 ..o 183
6.4.15 Tarjetas de expansion (Panel de control: Mend M7 ..o, 183

7 Aplicacion de control de bombas y ventiladores ..o 184
7.1 INEFOAUCCION ..., 184
7.2 110 A€ CONTIOL .o 186

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 8 iNDICE
7.3 Logica de senales de control en la Aplicacidén de control de bombas y ventiladores .
190

7.4 Aplicacidn de control de bombas y ventiladores - Listas de parametros ............. 190
7.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Mend M1) ..o 190
7.4.2 Parametros basicos (Panel de control: Mend M2 -> G2.1) ................... 194
7.4.3 Senales de entrada .........c..ccooviioiieeeeee e, 196
7.4.4 Senales de salida ..o 204
7.4.5 Parametros de control del convertidor (Panel de control: Mend M2 ->
G2 oo 212
7.4.6 Pardmetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Mend M2 ->
B 2.5 e 214
7.4.7 Parametros de control de motor (Panel de control: Menl M2 -> G2.6) .....

215
7.4.8 Protecciones (Panel de control: MenG M2 -> G2.7 ......cocoovveviveeen. 217
7.4.9 Parametros de rearranque automatico (Panel de control: Mend M2 ->
B2.8) e 220
7.4.10 Parametros de control de bombas y ventiladores (Panel de control:
MENU M2 => G2.9) oo 221
7.4.11 Control de panel (Panel de control: Ment M3) ... 223
7.6.12 Menu del sistema (Panel de control: MenG Mé) ..o, 224
7.4.13 Tarjetas de expansion (Panel de control: Mend M7 ..o, 224
8 Descripciones de los valores de MONItOr ... 225
9 DesCripCiones de PArAMEIOS ...........o.oooeoeeeeeeeeeeeeeeeee et 232
9.1 Pardmetros de control del Panel ..o 389
9.2 Funcidén maestro/seguidor (SOLo NXP) ..o 391
9.2.1 Conexiones fisicas de enlace de maestro/seguidor ..............ccccccco....... 391
9.2.2 Conexion de fibra dptica entre convertidores de frecuencia con OPTD2 ...

391
9.3 Control de freno externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352, 353) ..

392

9.4 Parametros de proteccion térmica del motor (ID 704 @ 708) .........cooovvvvveveve. 394
9.5 Parametros de proteccion frente a bloqueo (ID 709 @ 712) ..o, 395
9.6 Parametros de proteccion frente baja carga (ID 713a 716) ..o 395
9.7 Parametros de control de bus de campo (ID 850 @ 859) .......coovvooeveeeeeeeeeee. 396
9.7.1 Salida de datos de proceso (esclavo -> maestro) ..........cocoooveveveveeen, 396
9.7.2 Escalado de intensidad en tamanos distintos de unidades ................... 397
9.7.3 Entrada de datos de proceso (maestro -> esclavo) .........cccccovvveveenn. 397
9.8 Parametros de lazo cerrado (ID 612 @ 621) ..o, 398
9.9 Principio de programacion "Terminal to function” (TTF) ... 399
9.9.1 Definicion de una entrada/salida para una funcién determinada en el
PANEL ettt 399
9.9.2 Definicion de un terminal para una funcidon determinada con la
herramienta de programacion NCDrive ... 400
9.9.3 Definicion de entradas/salidas no utilizadas ..........cccocoooevvieeieveeen. 401
9.10 Parametros de control de velocidad (s6lo aplicacion ) ..........cocovvvvoecoceeceeeee, 402
9.11  Cambio automatico entre unidades (solo aplicacion 7) .........cccocoovoeveceieeeee. 404

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/



iNDICE VACON -9

9.12  Seleccion de enclavamiento (P2.9.23) ..., 406
9.13 Ejemplos de seleccion de rotacion automatica y enclavamiento ...............cco.o........ 407
9.13.1 Procesos automaticos de bombas y ventiladores con enclavamientos y

Sin rotacion aUtoMALICA .......cocoovoiviiccce s 407

9.13.2 Procesos automaticos de bombas y ventiladores con enclavamientos y

rotacion @ULOMALICA ..o 408

10 Localizacion de fallos .................ccccoocoiiiiiiiiieceeceeeee e 411
10,1 COAIGOS A FALlO ..o 411

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 10 APLICACION BASICA

1 APLICACION BASICA

1.1 INTRODUCCION

La Aplicacion basica es una aplicacion sencilla y facil de utilizar. Es el ajuste por defecto
cuando se entrega de fabrica. Si no es asi, seleccione la Aplicacion basica en el menu Mé, en
la pagina S6.2. Consulte el Manual de usuario del producto.

La entrada digital DIN3 es programable.

Los parametros de la Aplicacidn basica se explican en el capitulo ¢ Descripciones de
parametros de este manual. Las explicaciones se organizan segun el numero ID individual
del pardmetro.

1.1.1 FUNCIONES DE PROTECCION DEL MOTOR EN LA APLICACION BASICA

La Aplicacion basica proporciona practicamente todas las funciones de proteccion que el
resto de aplicaciones:

«  Proteccidn a frente fallos externos

e Supervision de fase de entrada

»  Proteccidn contra baja tension

+ Fasede salida

» Proteccion frente a fallo de tierras

*  Proteccion térmica del motor

*  Proteccion frente a fallo del termistor
»  Proteccion frente a fallo del fieldbus

«  Proteccion frente a fallos de ranura

A diferencia de otras aplicaciones, la Aplicacion basica no proporciona ningun parametro
para elegir la funcién de respuesta o los valores de limite de los fallos. Para obtener mas
informacion sobre la proteccion térmica del motor, consulte ID704 en el capitulo 9
Descripciones de parametros.
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1.2 1/0 DE CONTROL

Placa de I/0 estandar
Potenciémetro para

referencia, 1-10 kQ Terminal | sedal | Descripcién
Hﬁ _I 1 | | +10V,, | |Sa|ida de referencia| |Tensi6n para potenciémetro, etti.

| —
| N » AT+ E::;‘dez ‘?Qnas'igg'gi 110(6“&) Referencia de frecuencia
| Programable (P2.14) de entrada analogica 1
_____ | 3 | | All- | |GND de I/0 | |Tierra para referencia y controles|
| 4 | | AL2+ | |E”trada analégica 2 (AIZI) Referencia de frecuencia
Rango de intensidad | |de entrada analdgica 2
| 5 |- | 6556
mA
CTTTTTTTmTT s ‘I 6 | | +24 V ® | |Sa|ida de control de tensiénl |I$‘|:lsll_ggxpara1 CanUtadores' |
E | 7 | | GND Y | |GND de I/O | |T|erra para referencia y controlesl
Lo L { 8 |[DpINnt | [Marcha directa | contacto cerrado = marcha directh
E—— - —/ -------- -I 9 | | DIN2 | |Marcha inversa | |Contacto cerrado = marcha inversia
E_ - _/ ________ _I 10 | | DIN3 | Entrada de fallo_externo| [Contacto abierto = sin fallo
E | 11 | | CMA | k:omun para DIN 1—DIN|3| Conectar a GND o0 +24 V |
| | 12 | | +24 V L J | ISaIida de tensién de control| il'ensic’)n para conmutadores (ver n.® 4)
E o= _.I 13 | | GND ® | |GND de I/O | Tl'ierra para referencia y controlels
- - L -t----{ 14 | [DIN4 | [Seleccionar velocidad fija |1] DIN4 | DINS | Ref. de frec.
o el s el
1 i i erraao elocldad constante
[ EREUEEEEE 15 DIN5 S__elecuonar velocidad Abierto [Cerrado|Velocidad constante 2
: : fija 2 CerradolCerradol Frecuencia méx.
G S TR | [Reset de fallo | [c3hEes ehiente = et de vl
H |
: ! 17 | | cmB | Comun para DIN4-DIN6| [Conectar a GND o +24 V
. |
' ! 18 | | AO1+ Salida analdgica 1
:_ Frecuencia de salida Ra,ngo 0—20 mA/R,,
! ! 19 | | AO1- ® | |Programable (P2.16)| |Max. 500 Q
i LISTO
i ! 20 | | po1 Salida digital 1 Colector abierto,
P ""E _____ LISTO I<50 mA, U<48 VCC
1
1
| ! OPTA 2 / OPTA 3 *)
1
| 1
! . 21 RO1 Salida de relé 1
I MARCHA © ____ ] 22 RO1 MARCHA
1
L @ _________ 23 | [ RO1 I
24 | | RO2 Salida de relé 2
25 RO2 FALLO
26 RO2 —

Imag. 1: Configuracién de I/0 por defecto de la Aplicacion basica
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*) La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e®@® | CMB aislado de TIERRA
e®® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 2: Selecciones de puente
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1.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION BASICA

— 3.2 Referencia de panel |

Frm 2.14 Referencia de I/O
: —1 2.18 Velocidad fija 1

2.19 Velocidad fija 2

(V73 S R — S R 3.1 Lugar de contro

i

—

. : Referencia de
2.2 Frecuencia max/—

i frecuencia interna

oS
LReferencia de bus de campo Botén reset | OC)
Marcha/paro de bus de campag Botones marcha/parp—
Direccion desde bus de camp
DIN1 ® Marcha directa Marcha/paro y Marcha/Parada __. Marcha/paro interno
DIN2 ® l6gica inversa o
Marcha inversa _| ,
Inversioh delairo, | Tnyersa interna
|3.3 Direccion del teclado i .

DING6 ® Entrada de reset de fallo ] —>Reset de fallo interno

1\
[

DIN3 ® Entrada de fallo externo (programable)

Imag. 3: Ldgica de senales de control de la Aplicacidn basica

1.4 APLICACION BASICA - LISTAS DE PARAMETROS

1.4.1 VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. No se pueden editar los valores de monitor.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 14 APLICACION BASICA

Tabla 1: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia

V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6

Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
19 Temperatura varia- oC 8
dor
110 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analégica 2

V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Isalida analégica mA 26
V117 Elementos de moni-

torizacion multiple
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1.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 2: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1 Frecuencia min. 0.00 P2.2 Hz 0.00 101
p2.2 Frecuencia max. P2.1 320.00 Hz 50.00 102
P2.3 Tiempo de acele- 0.1 3000.0 s 3.0 103
racion 1
pp.4 |Tiempodedecele- |4 3000.0 s 3.0 104
racion 1
pp5 | Limitedeintensi- | oy oy A IL 107
dad
NX2: 230
Tensid - v
P2.6 ension nomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.7 | Frecuencianomi- | g4y f 535049 Hz 50.00 111
nal del motor

ppg |Velocidadnominal |, 20000 | rpm 1440 112
del motor

P2.9 Intensidad nomi- | 4 | oy A IH 113
nal del motor

P2.10 Cos phi del motor 0.30 1.00 0.85 120

0 =Rampa

1 = Arranque al
P2.11 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 = Frenado libre
1=2=Rampa+
Permiso marcha
paro libre
Rampa

3 =Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.12 Tipo de paro 0 3 0 506

0 = Deshabilitado
P2.13 Optimizacion U/f 0 1 0 109 1 = Sobrepar auto-
matico
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Tabla 2: Parametros basicos G2.1

Indice

P2.14

Ocultacion

Referencia de I/0

Unidad

117

Descripcion

0=AI1
1=AI2

2 = Panel

3 = Fieldbus

P2.15

Entrada analdgica
2, compensacion
de referencia

302

0=0-20mA
1=4mA-20 mA

P2.16

Funcion de salida
analégica

307

0 = Deshabilitado

1 = Frec. salida (0-
-fmax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fméax.)

3 =Velocidad del
motor (0 - Veloci-
dad nominal del
motor)
4=Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-
-TnMotor)
6=Potencia de
motor (0-PnMotor)
7=Tension de
motor (0-UnMotor)
8 = Tensidn del bus
de CC (0-1000 V)

P2.17

Funcion salida
analdgica 1 (DIN3])

301

0 = Deshabilitado
1 = Fallo externo,
contacto cerrado
2 = Fallo externo,
contacto abierto
3 =Permiso de
marcha, cc

4 = Permiso de
marcha, oc

5 =Forzar cp. a ES
6 =Forzar cp. a
panel

7 = Forzar cp. a
fieldbus

P2.18

Velocidad fija 1

0.00

P2.2

Hz

0.00

105

P2.19

Velocidad fija 2

0.00

P2.2

Hz

50.00

106

P2.20

Rearranque auto-
matico

731

0 = Deshabilitado
2 = Habilitado
(Intervalo)
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1.4.3 CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacidn se enumeran los parametros para la seleccion del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el menu de control de panel en el Manual de usuario
del producto.

Tabla 3: Parametros de control del panel, M3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

1 =Terminal de I/0

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

P3.2 Referencia de P2.1 P2.2 Hz 0.00

panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123
(en el panel)

0=Funcion limitada
del botén de

R3.4 Botdn de paro 0 1 1 114 |parada

1=Botdn de parada
siempre activado

1.4.4 MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU M¢)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccion de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de pardmetros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

1.4.5 TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El menud M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacidn relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 18 APLICACION ESTANDAR

2 APLICACION ESTANDAR

2.1 INTRODUCCION

Seleccione la Aplicacion estandar en el menu Mé, en la pagina S6.2.

La Aplicacion estandar se utiliza normalmente en aplicaciones de bombas y ventiladores y en
cintas transportadoras para las que la Aplicacion basica es demasiado limitada, pero en las
que no se necesitan caracteristicas especiales.

« La Aplicacién estandar tiene las mismas senales de I/0 y la misma logica de control que
la Aplicacidn basica.
» Laentrada digital DIN3 y todas las salidas se pueden programar libremente.

Funciones adicionales:

« Marcha/Paro programable y ldgica de sefnal de inversion

» Escalado de referencia

« Supervision de limite de una frecuencia

« Programacion de segundas rampas y rampas en forma de S

* Funciones de arranque y parada programables

* Frenode CC al parar

« Un area de frecuencia prohibida

« Curva U/f programable y frecuencia de conmutacion

« Rearranque automatico

« Proteccién térmica de motory contra bloqueo: Accion programable; desactivada,
advertencia, fallo

Los parametros de la Aplicacion estandar se explican en el capitulo 9 Descripciones de
parametros de este manual. Las explicaciones se organizan segun el numero ID individual
del pardmetro.
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2.2 1/0 DE CONTROL
. OPTA1
Potenciometro para
referencia, 1-10 k& Terminal | sedal | Descripcién
\ _ _I 1 | | +10 Vref | |Sa|ida de referencia | |Tensién para potenciémetro, et|c.
: \_ _____ ) AL+ Eg:\r:gz :::Li?gc:ol—(f(l)i/)c Referencia de frecuencia
| Programable (P2.1.11) de entrada analogica 1
————— Tierra para referencia
3 All- Masa de E/S y controles
a A2+ Entrada analdgica
2 (AIZ)d . idad Referencia de frecuencia
ganzgé’ e intensidad | | 4o entrada analdgica 2
5 || AL2- —20mA
CTTTT T T T T T e 6 | +24 V ® | | Salida de control de tensiénl "Ie'(tag.s:ggxp?agalci\)nmutadores, |
E / | 7 | | GND ® | | GND de I/O | | Tierra para referencia y controles |
. Marcha direct =
T 1.8 |[ DNt | [ sroaramanie (p2.2.1) | SRS %RAR™ |
! Marcha inversa =
T 19 |[DIN2 | (R = 55 | [Enad s |
: Entrada de fallo ext C bierto = sin fall
Foml oo 1 10 | | DIN3 | [Frobramepie (52351 | | Eontacts corcads = alle
| 11 ]| cMA | | comin para pIN 1—pIN 3 | [ Conectar a GND o +24 v |
E | 12 | | +24 V [ | | Salida de control de tensién| | Tension para conmutadores (ver n.0 6)|
E R — -I 13 | | GND ® | | GND de I/O | | Tierra para referencia y controles |
E_ __ _/ -q------ 14 DIN4 [ Seleccionar velocidad fija 1| | DIN4 | DIN5| Ref. de frec. |
, ! ) Abierto | Abierto| Referencia I/0
! / ] 15 DIN5S Seleccionar Cerrado/Abierto| Velocidad constante 1
- | velocidad fija 2 Abierto |CerradoVelocidad constante 2
! \ CerradaCerraddEntrada analdgical2
E_ __ _/ L _I 16 | | DING | | Reset de fallo | Contacto ab;srto ==srin afc:cionf
' I
! ! 17 CMB |C0mL’m para DIN4—DIN6 | | Conectar a GND o +24 V |
\ |
! ! 18 AO1+ Salida analdgica 1
; ! Frecuencia de salida Ra,ngosgo_éo mA/RL,
' i au - Programable (P2.3.2 max.
: LISTO : 19 AO1 [ ¢} ( )
.®: _________ 20 DO1 EIaS“‘(I'jg digital 1 Colector abierto,
1
: : Programable (P2.3.7) I=50 mA, U<48 VCC
1 1
! ; | OPTA2 / OPTA3 *)
1 1
! ! 21 RO1 Salida de relé 1
.\ MARCHA . ______ 22 | [ RO1 ; MARCHA
X Programable
R o Ny A 23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 j Salida de relé 2
25 RO2 FALLO
Programable
26 RO2 — (P2.3.9)

Imag. 4: Configuracién de I/0 por defecto de la Aplicacion estandar

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 20 APLICACION ESTANDAR

*) La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e®@® | CMB aislado de TIERRA
e®® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 5: Selecciones de puente
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2.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION ESTANDAR

— 3.2 Referencia de panel |
Tt 2.1.11 Referencia de I/O
' RRREREEES 2.1.12 Velocidad ctrl. panel 1

T 2.1.13 Referencia ctrl. bus de campo
' 2.1.14 Velocidad fija 1

; o 2.1.15 Velocidad fija 2
D e S S
o e S 41 B
ARIN% o N i b 3.1 Lugar de control
s il 5 .
* L  Referencia de
R ° : frecuencia interna
- S
—N ’_' |
Y H :
/ :
_ | OO ..
LIReferencia de bus de campo Botdn reset—| T OC)
Marcha/paro de bus de campg Botones marcha/paro—
Direccion desde bus de camp '
DIN1 & (M?;cr::rg;rslit)a Marcha/paro Marcha/Parada —e.L, Marcha/paro interno
DIN2 & prog programable y e
Marcha inversa logica de |nver5|on_| '
(programable) Inversién de|qiro, | Tnversa interna
. o ] o e — V=124 L
|3.3 Direccion del tecladg -
DIN6 ® Entrada de reset de fallo ] > 1 —>Reset de fallo interno
DIN3 ® Entrada de fallo externo (programable)

Imag. 6: Légica de senales de control de la Aplicacion estandar

2.4 APLICACION ESTANDAR - LISTAS DE PARAMETROS

2.41 VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. No se pueden editar los valores de monitor.
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Tabla 4: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia

V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6

Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
19 Temperatura varia- oC 8
dor
110 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analégica 2

V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Isalida analégica mA 26
V117 Elementos de moni-

torizacion multiple
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2.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 5: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1.1 Frecuencia min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frecuencia max. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tiempo deacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racion 1
p2.14 |liempodedecele- |4 3000.0 s 0.0 104
racion 1
pp.5 | Limitedeintensi- 5l oy A IL 107
dad
NX2: 230
Tensid - v
P2.1.6 ension nomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.17 | Frecuencianomi- | g 05 | 35609 Hz 50.00 111
nal del motor

pp.1g |Velocidadnominal |5, 20000 | rpm 1440 112
del motor

p2.1.9 | Imtensidad nomi- 5oy A IH 113
nal del motor

P2.1.10 Cos phi del motor 0.30 1.00 0.85 120
0=Al1
P2.1.11 Referencia de 1/0 0 3 0 117 1=A12
2 = Panel
3 =Fieldbus
0=AI1
Referencia de 1=AI2
P2.1.12 control del panel 0 3 2 121 2 = Panel
3 =Fieldbus
Referencia de ? jﬁ:;
P2.1.13 control de field- 0 3 3 122 -
bus 2 = Panel
! 3 = Fieldbus
P2.1.14 Velocidad fija 1 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 105
P2.1.15 Velocidad fija 2 0.00 P2.1.2 Hz 50.00 106
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2.43 SENALES DE ENTRADA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.2)

Tabla é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. ' Unidad |Por Descripcion

Logica=0

Senal de control 1=
Marcha directa
Senal de control 2 =
Marcha inversa
Logica=1

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Inversion
Logica=2

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Permiso de marcha
Logica=3

Senal de control 1=
Pulso de arranque

Légica de mar- (flanco)
P2.21 cha/paro 0 6 0 300 Senal de control 2 =
Pulso de paro
Logica=4

Senal de control 1=
Pulso directo (flanco)
Senal de control 2 =
Pulso inverso (flanco)
Logica=5

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Pulso inverso

Logica =6

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Habilitar pulso
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Tabla é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0 = Deshabilitado
1 = Fallo externo,
contacto cerrado
2 = Fallo externo,
contacto abierto
3 =Permiso de mar-
Funcion salida cha
P2.22 analdgica 1 (DIN3) 0 8 ! 301 4 = Seleccion tiempo
acel./decel.
5 =Forzar cp. a ES
6 = Forzar cp. a panel
7 = Forzar cp. a field-
bus
8 = Inversion
Entrada analdgica E: 0-20 mA [0-10 V]
P2.2.3 2, compensaqon 0 1 1 302 1= 4-20 mA [2-10 V)
de referencia o
Valor minimo de
P2.2.4 escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
rencia
Valor maximo de
P2.2.5 escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 304
rencia
Inversion de refe- 0 = No invertido
P2.2.6 rencia 0 ! 0 305 1 =Invertido
P2 97 Tiempo de flltr.ado 0.00 10.00 s 010 306 0 = Sin filtrado
de referencia
Seleccion de
P2.2.8 *** | senal de entrada Al 377
analdgica 1 (Al1)
Seleccion de
P2.2.9 *** | senal de entrada A2 388
analdgica 2 (Al2)

** = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

*** = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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2.4.4 SENALES DE SALIDA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.3

Tabla 7: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

Seleccion de
P2.3.1 senal de salida 0 Al Lb4
analdgica 1

0 = Sin utilizar (20
mA/10 V)

1 = Frec. salida (0-
-fmax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fméax.)

3 =Velocidad del
motor (0 - Veloci-

Funcion de salida dad nominal del

P2.3.2 analogica 0 8 1 307 |motor)
4 = Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-
-TnMotor)
6=Potencia de
motor (0-PnMotor)
7=Tension de
motor (0-UnMotor)
8 = Tension del bus
de CC (0-1000 V)
Tiempo de filtro 0 = Sin filtrado
P2.3.3 de salida analé- 0.00 10.00 s 1.00 308
gica
P23.4 Inversiénldg 0 1 0 309 0=No in\{ertido
salida analogica 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.5 analégica 0 ! 0 310 1 _ 4 mA (2V)
P23 | Escaladesalida 10 1000 % 100 311
analogica
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Tabla 7: Senales de salida, G2.3

Indice

Ocultacion

Funcidn de salida

Unidad

Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Listo

2 = Marcha

3 =Fallo

4 = Fallo invertido
5 = Advertencia de
sobrecalenta-
miento FC

6 = Fallo externo o
advertencia

7 = Fallo de refe-
rencia o adverten-
cia

8 = Advertencia

analégica 2

P2.3.7 - 0 16 1 312 |9 =Inversion de
digital 1 .
giro
10 = Velocidad fija
1
11 = En velocidad
12 = Regulador de
motor activo
13 = Limite de
supervision de
frec. OP 1
14 = Lugar de con-
trol: 1/0
15 = Fallo de ter-
mistor/advertencia
16 = Fieldbus DIN1
Funcién salida Como el parame-
P2.38 analégica 1 (RO1) 0 16 2 313 0237
Funcion salida Como el parame-
P2.39 analdgica 1 (R02) 0 16 3 314 0237
0 = Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.10 |sion de frecuencia 0 2 0 315  |supervision
de salida 1 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
P2.3.11 cia de salida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Valor supervisado
Seleccién de
P2.3.12* senal de salida 0.1 E.10 0.1 471
analégica 2
P2 313 Funcidn de salida 0 8 4 479 Como el pardme-

tro 2.3.2
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Tabla 7: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
Tiempo de filtrado 0 =Sin filtrado
P2.3.14 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 473
gica 2
Inversion de 0 = No invertido
P2.3.15 salida analégica 2 0 ! 0 474 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.16 analdgica 2 0 ! 0 47511 2 4 mA (2V)
p.23.17 |Escaladodesalida | 1000 % 1.00 476
analogica 2

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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2.4.5 PARAMETROS DE CONTROL DEL CONVERTIDOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2
-> G2.4

Tabla 8: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.1 Forma de rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.2 Forma de rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tiempo de acele-

P2.4.3 L,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tiempo de decele-

P2.4.4 .,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Deshabilitado
1 =Se utilizaen la
marcha

2 = Chopper de
Chopper de fre- 0 4 0 504 frenado g)fterno
nado 3 =Se utiliza en
paro/marcha

4 =Se utilizaen la
marcha (sin
prueba)

P2.4.5

0 =Rampa

1 =Arranque al
P2.4.6 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 =Libre

1 =Rampa

2 =Rampa + Per-
miso marcha paro
libre

3 = Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506

P2.4.8 Intensidad de 0.00 IL A 0.7 x IH 507
freno CC

0 =Elfreno CC
0.00 600.00 s 0.00 508 esta desactivado al
parar

Tiempo de freno

P2.4.9 CC al paro
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Tabla 8: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion Unidad |Por Descripcion
Frecuencia para
p2.4.10 |iniciaretirenoCC g 4 10.00 Hz 1.50 515
durante la parada
de rampa
Tiempo de freno 0=Elfreno CC
P2.4.11 P 0.00 600.00 s 0.00 516 |esta desactivado al
CC en el arranque
arrancar
. 0 = Desactivado.
*
P2.4.12 Freno por flujo 0 1 0 520 0 = Activado
p2.4.13 | Intensidad fre- 0.00 IL A IH 519
nado por flujo
2.4.6 PARAMETROS DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 ->

G2.5)

Tabla 9: Parametros de frecuencias prohibidas, G2.5

Indice

P2.5.1

Ocultacion

Limite bajo de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Unidad |Por

Hz 0.00

509

Descripcion

P2.5.2

Limite alto de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz 0.00

510

P2.5.3

prohibida

Rampa de ac./dec.

0.1

10.0

518
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2.4.7 PARAMETROS DE CONTROL DE MOTOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.6)

Tabla 10: Parametros de control del motor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Control de fre-
cuencia

1 =Control de
velocidad

NXP:

" Modo control 2 =Control de par
P2.6.1 motor 0 173 0 600 de lazo abierto

3 = Ctrl. de veloci-
dad de lazo
cerrado

4 = Control de par
de lazo cerrado

0 = Deshabilitado
P2.6.2 * Optimizacion U/f 0 1 0 109 |1 =Sobrepar auto-
matico

0 = Lineal

1 = Cuadratico

0 3 0 108 |2 =Programable
3 =Lineal con
optim. de flujo

Seleccion relacion

*
P2.6.3 u/f

P24+ |Puntodedesexci- | g5 | 5940 Hz 50.00 602
tacion del motor

Tension en el
pP2.6.5* punto de desexci- 10.00 200.00 % 100.00 603
tacion del motor

Curva U/f fre-
P2.6.6 * cuencia punto 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
medio

po.e7+ |CurvaUfftension | o q 100.00 % 100.00 605
punto medio

p2.6g* | Tensiondesalida |44, 40.00 % Varia 606
a frecuenC|a cero

P2.6.9 Frecuencia de 1.0 Varia kHz Varia 601
conmutacion

0 = Deshabilitado

1 = Utilizado (sin
p2.4.10 | Controtadorde 0 2 1 607  [rampal
sobretension

2 = Utilizado
(rampa)
p2.611 | Controladorde 0 1 : s0s |0 =Deshabilitado
baja tension 1= Se utiliza
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Tabla 10: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion
P2.6.12 Caida de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Sin accion
1 = Identificacion
sin funcionamiento
2 = |ldentificacion
con funciona-
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 miento
3 =Marcha ID de
encoder
4 = Sin accion
5 = Fallo de mar-
chalD
Grupo de parametros de lazo cerrado 2.6.14
P2.6.14.1 | Intensidadmag- | 44, 2xIH A 0.00 612
netiz.
Ganancia de P de
P2.6.14.2 | control de veloci- 1 1000 30 613
dad
P2.6.14.3 | Tiempolde con- 0.0 32000 | ms 30.0 614
trol de velocidad
P2.6.145 |Compensacionde | a0 | 309 g s 0.00 626
aceleracion
P2.6.14.4 |Aluste de desliza- 0 500 % 100 619
miento
Intensidad mag-
P2.6.14.7 netizante en 0,00 IL A 0.00 627
arranque
Tiempo de mag-
P2.6.14.8 netizacion en 0 60000 ms 0 628
arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.9 0 32000 ms 100 615
dad 0 en arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dad 0 en paro
0 = Deshabilitado
1 =Memoria de
par
P2.6.14.11 | Fardepuestaen 0 3 0 621 |2 = Referencia de
marcha
par
3 = Par de puesta
en marcha dir/inv
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Tabla 10: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion

P2.614.12 | Pardepuestaen | 5504 | 5404 % 0.0 633
O marcha DIRECTO ' : ° '

P2.6.1413 | Pardepuestaen | 4504 | 4004 % 0.0 634
O% 12 harcha INVERSO : : ° :

P2.6.14.15 |Tiempo defiltrado |, 100.0 ms 0.0 618

de encoder
Ganancia de P de
P2.6.14.17 |control de intensi- | 0.00 100.00 % 40.00 617
dad
Grupo de parametros de identificacion 2.6.15
P2.6.15.1 | Paso de velocidad | -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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2.4.8

Tabla 11: Protecciones, G2.7

Indice

Ocultacion

Unidad

PROTECCIONES (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.7

Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Advertencia
+Frec. anterior
Repuesta a fallo 3 = Adver.+Frec.
P2.7.1 de referencia 4 0 5 0 700 |fija2.7.2
mA 4 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7
5 = Fallo, parada
por paro libre
Frecuencia de
P2.7.2 fallo de referencia 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
4 mA
P2 73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=Sin respugsta
a fallo externo 1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
de acuerdo con
Supervision de 2.4.7
P2.7.4 fase de entrada 0 3 0 730 3 = Fallo, parada
por paro libre
0 = Fallo almace-
P27 5 Repue;ta a f{alllo 0 1 0 797 nado en el historial
de baja tension Fallo no almace-
nado
P2.7.6 Fase de salida 0 3 2 702 |0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P77 Protecaon.frente 0 3 2 703 2 = Fallo, parada
a fallo de tierras de acuerdo con
2.4.7
P27 8 Pr.oteccmn tér- 0 3 2 704 3 = Fallo, parada
mica del motor por paro libre
Factor de tempe-
P2.7.9 ratura ambiente -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Factor refrige-
P2.7.10 rante del motor a 0.0 150.0 % 40.0 706
velocidad cero
Constante de
P2.7.11 tiempo térmico 1 200 min Varia 707
del motor
P2.7.12 | Ciclo carga motor 0 150 % 100 708
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Tabla 11: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.13 bloqueo 0 3 0 709 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

p2.7.14 |'ntensidaddeblo- | 4 o5 2% IH A IH 710
queo

Limite de tiempo

P2.7.15 de bloqueo

1.00 120.00 s 15.00 711

p2.7.16 |Himitedefrecuen- 4 P2.1.2 Hz 25.00 712
cia de bloqueo

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.17 baja carga 0 3 0 713 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

Proteccion de baja

P2.7.18 10.0 150.0 % 50.0 714
carga del par
Carga de frecuen-
p2.7.19 | ¢iacerodepro- 5.0 150.0 % 10.0 715
teccion de baja
carga
Limite de tiempo
P2.7.20 de proteccion de 2.00 600.00 s 20.00 716
baja carga
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
p2.7.21 | Respuestaa fallo 0 3 2 732 |de acuerdo con
termistor
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
P2 7 99 Respugsta a fallo 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7 93 Respuesta a fallo 0 3 2 734 Consulte P2.7.21
de ranura
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2.4.9 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -
-> G2.8)

Tabla 12: Parametros de rearranque automatico, G2.8

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

P2.8.1 Tiempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Tiempo de prueba 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampa
1 = Arranque al
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719  |vuelo
2 = De acuerdo con
P2.4.6

NUmero de inten-
ppgy | lostrasladesco- 0 10 0 720
nexion automatica

por baja tension

NUmero de inten-
ppgs5 | lostrasladesco- 0 10 0 721
nexion automatica

por sobretension

Numero de inten-

tos tras la desco-

pP2.8.6 nexion automatica 0 3 0 722

por sobreintensi-
dad

Ndmero de inten-
tos tras el disparo
por referencia 4
mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de inten-
tos tras el disparo
P2.8.8 por fallo de tem- 0 10 0 726
peratura del
motor

NiUmero de inten-
P2.8.9 tos tras el disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NiUmero de inten-
tos tras disparo
por fallo de baja

carga

P2.8.10 0 10 0 738
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2.410  CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacidn se enumeran los parametros para la seleccion del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el menu de control de panel en el Manual de usuario
del producto.

Tabla 13: Parametros de control del panel, M3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

1 =Terminal de I/0

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

P3.2 Referencia de P2.1 P2.2 Hz 0.00

panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123
(en el panel)

0=Funcion limitada
del botén de

R3.4 Botdn de paro 0 1 1 114 |parada

1=Botdn de parada
siempre activado

2.4.11 MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU M¢)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccion de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de pardmetros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

2.4.12  TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El menud M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacidn relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.
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3 APLICACION DE CONTROL LOCAL/REMOTO

3.1 INTRODUCCION

Seleccione la Aplicacion de control local/remoto en el mend Mé, en la pagina S6.2.

Con la Aplicacion de control local/remoto, se puede disponer de dos lugares de control
distintos. Para cada lugar de control, la referencia de frecuencia se puede seleccionar desde
el panel de control, el terminal de I/0 o el fieldbus. El lugar de control activo se selecciona
con la entrada digital DING.

» Todas las salidas se pueden programar libremente.

Funciones adicionales:

« Marcha/Paro programable y légica de senal de inversion

» Escalado de referencia

«  Supervision de limite de una frecuencia

« Programacion de segundas rampas y rampas en forma de S

* Funciones de arranque y parada programables

* Frenode CC al parar

e Unarea de frecuencia prohibida

e Curva U/f programable y frecuencia de conmutacion

« Rearranque automatico

« Proteccion térmica de motory contra bloqueo: Accion programable; desactivada,
advertencia, fallo

Los parametros de la Aplicacion de control local/remoto se explican en el Capitulo ?
Descripciones de parametros de este manual. Las explicaciones se organizan segun el
numero ID individual del parametro.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICACION DE CONTROL LOCAL/REMOTO

VAC

ON -39

3.2

1/0 DE CONTROL

1-10 kQ

y | OPTA1l
Potenciometro para referencia,

Terminal ___sefial ____J __Descripcién

\ _ _I 1 | | +10V | |Sa|ida de referencia | |Tensién para potenciémetro, etc.|
| —
Entrada analdgica 1 (AIl) ;
| \— ----- 2 All+ Rango de tensién 0—10V CC RefeII:el_'1C|a1de entlrada B
| Programable (P2.1.12) analogica 1 para fugar
————— Tierra para referencia y controles
3 All- Masa de E/S
Referencia remota---- 4 A2+ Entrada analégica 2 (AI2)
Rango de intensidad 0-20 mA | | Referencia de entrada
analdgica 2 para lugar A
0(4)-20mA---4 5 AI2- Programable (P2.1.11)
FTTTmmmmmmmeonees 6 | +24V @ | |Sa|ida de control de tensién | |I$psliggypanra1cgnmutadores, |
E | 7 | | GND ® | |GND de I/O | |Tierra para referencia y controles |
i_ R _I 8 | | DIN1 | | tggiglﬁryqargcnﬁgtﬂg?‘gf.z.1) | |Contacto cerrado = marcha direct+
E— -- ? """" ‘I 9 | | DIN2 | I,iuﬂfi;‘A:: N_rl,alzgﬂimversa | |Contacto cerrado = marcha inversia
L oo Entrada de fallo ext C bierto = sin fall
Fo- 1 10 | [ DIN3 | | Frogramanle (P22.50" | [Eontacte coreattn = Tallo
E | 11 | [ CMA | Icomin para DIN 1—DIN 3 | [Conectara GND o +24V |
: | 12 | | +24Ve | |Sa|ida de control de tensiéd |I§Qr5ir?% para conmutadores |
E 1===-s -I 13 | | GND ® | |GND de I/O | rl'ierra para referencia y controlels
1 1 . .
' Lugar B: Marcha directa IContacto cerrado = marcha direct;
Il / -q------ 14 DIN4 Légica programable (P2.2.15 )
! / ' Tugar BT Marcha inversa Contacto cerrado = marcha inverda
F-- 2 i 115 | [ DINS | [R8h° g |
b -/ S { 16 | | DIN6 | [seleccién de lugar A/B | ontacto abierty < Bl hgar A esta adive
1 1 ’
: : 17 | | cmB [Comun para DIN4—DING | [ Conectar a GND 0 +24V |
' ! 18 AO1+ Salida analdgica 1
- Frecuencia de salida Rango 0—20 mA/R,,
' : 4 19 AO1- °® Programable (P2.3.2) max. 500 Q
| LSTO |
| ' Salida digital Colector abierto, I<50 mA
@ """" 20 | | DOl LISTO U<48 VCC ' !
X ! Programable (P2.3.7) =
1
! 5 | OPTA2 / OPTA3 *)
1
! | 21 || RO1 Salida de relé 1
| MARCHA_ _ ____ ; MARCHA
! 22 RO1
i Programable
N T T 23 || RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Salida de relé 2
25 | | RO2 » ALY
Programable
26 RO2 — (P2.3.9)

Imag. 7: Configuracién de I/0 por defecto de la aplicacion de control local/remoto
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*) La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e®@® | CMB aislado de TIERRA
e®® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 8: Selecciones de puente
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3.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION DE CONTROL
LOCAL/REMOTO
DIN3 @1 .
DIN6®"""""'""""""""""'""""""""""""’: _'_|E 2.1.15 Ref. velocidad de jogging|
2.1.14 Referencia ctrl. bus de campg-------------- ! 1 !
2.1.13 Referencia de control de pangfF=—"="""""~ ' H E i
2.1.12 Referencia I/O B RREEER i E | i
2.1.11 Referencia I/0 A S b | !

[R3.2 Referencia de panell— P i | | i 3.1 Lugar
AnIN1® , o o 5 de control
ANIN2® o~ ! 1 Al | |

DIN2 &{“""*2 fpotenciome- w1 ep! |
DIN3® Abajo__|tro motori- _N‘ [ T ! !
zado ° . — ! !
N | | Ref. frecuencia
le | ! i .
b : : —‘-\:\-lnterna

o ! 1 D
o i | e
o T i !
Lo : | :

—e ----------1 Botones marcha/paro
| Botdn reset |

Referencia de bus de campo [~ E E .

Marcha/paro de bus de campe : \ E OO .

Direccion desde bus de camgo i E . O O

Marcha directa i E

DIN1 ® March | !
(programable) 'o,'r%,rgcraa(rj]/n%%ﬁ‘é y_\—.ﬁ\MLcha/ Parada -
Marcha inversa [;99!ca ge T ;
A | i ]
DIN2 ® (programable) nversion FB : E
Marcha direct 5 o Marcha/paro interno
DIN4 ® (pr?)';raamallr;Ie:)a Marcha/paro A' Inversion [ o e /p
rogramable y ——e—__de qiro °o |
DINS & Marcha inversa ‘38|ecrasig% B e B i
(programable) i , |—N Inversa interna
[3.3 Direccién del teclado | e |
Reset de fallo interno
DIN3® Entrada de reset de fallo (programable) 51

Imag. 9: Ldgica de senales de control de la Aplicacién de control local/remoto

3.4

3.4.1

APLICACION DE CONTROL LOCAL/REMOTO - LISTAS DE PARAMETROS

VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. No se pueden editar los valores de monitor.
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Tabla 14: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia

V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6

Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
19 Temperatura varia- oC 8
dor
110 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analégica 2

V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Isalida analégica mA 26
V117 Elementos de moni-

torizacion multiple
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3.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 15: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1.1 Frecuencia min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frecuencia max. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tiempo deacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racion 1
p2.14 |liempodedecele- |4 3000.0 s 0.0 104
racion 1
pp.5 | Limitedeintensi- 5l oy A IL 107
dad
NX2: 230
Tensid - v
p2.1.6+ | '€nstonnomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.17+ |Frecuencianomi- | g0 | 5904 Hz 50.00 111
nal del motor

P2.1.8* Ve[o;flari;‘t‘::'”al 24 20000 | rpm 1440 112

p2.1.g* | Intensidadnomi- g (it oy A IH 113
nal del motor

P2.1.10* | Cos phidel motor 0.30 1.00 0.85 120

0=Al1

1=AI2

2 = Panel

3 =Fieldbus

4 = Potenciometro
motorizado

P2.1.11* | Referencial/OA 0 4 1 17

0=AI1

1=AI2

2 = Panel

3 =Fieldbus

4 = Potenciometro
motorizado

P2.1.12* Referencia /0 B 0 4 0 131

0=Al

Referencia de 1=AI2
*

P2.1.13 control del panel 0 3 2 121 2 = Panel

3 = Fieldbus
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Tabla 15: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Referencia de ? jﬁ:;
P2.1.14* | control de field- 0 3 3 122 B
bus 2 = Panel
! 3 = Fieldbus

pp.115+ | Referenciade 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 124
velocidad jogging

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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3.4.3 SENALES DE ENTRADA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.2)

Tabla 16: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

Logica=0

Senal de control 1=
Marcha directa
Senal de control 2 =
Marcha inversa
Logica=1

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Inversion
Logica=2

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Permiso de marcha
Logica=3

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Pulso de paro
Logica=4

Senal de control 1=
Marcha directa
Senal de control 2 =

Seleccion de ASCENSO Potencio-
P2.2.1 *** [ logica de Marcha/ 0 8 0 300 |[metro motorizado
Paro de lugar A Logica=5

Senal de control 1=
Marcha directa
(flanco)

Senal de control 2 =
Marcha inversa
(flanco)

Logica=6

Senal de control 1=
Marcha (flanco) /
Paro

Senal de control 2 =
Inversion
Logica=7

Senal de control 1=
Marcha (flanco) /
Paro

Senal de control 2 =
Permiso de marcha
Logica=8

Senal de control 1=
Marcha directa
(flanco)

Senal de control 2 =
ASCENSO Potencio-
metro motorizado
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Tabla 1é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Deshabilitado

1 = Fallo externo,
contacto cerrado

2 = Fallo externo,
contacto abierto

3 =Permiso de mar-
cha

4 = Seleccion tiempo
acel./decel.

5 =Forzar cp. a ES

6 =Forzar cp. a

Funcion salida panel
P2.22 analdgica 1 (DIN3) 0 13 ! 301 7 = Forzar cp. a field-
bus

8 = Inversion

9 =Velocidad de jog-
ging

11 = Operacion de
ac./dec. prohibida
12 = Orden de freno
cC

13 = Potenciometro
motorizado DES-
CENSO

Seleccion de
senal de entrada 0.1 E.10 Al 377
analdgica 1 (Al1)

P2.2.3

* %k %k k

0=0-10V(0-20
mA**]
1=2-10V(4-20

2 = Rango de ajuste
personalizado**

Rango de senal de
P2.2.4 entrada analdgica 0 2 0 320
1 (A1)

Ajuste minimo
P2.2.5 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
Al

Ajuste maximo
P2.2.6 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 100.00 322
Al

Inversion de sefal
pP2.2.7 de entrada analo- 0 1 0 323
gica 1 (A1)

Tiempo de filtro
P2.2.8 desenalde | 5450 | 4000 | s 0.10 324
entrada analdgica

2 (AI)
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Tabla 1é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

Seleccion de
P*z,;fj senal de entrada 0.1 E.10 A2 388
analdgica 2 (Al2)

0=0-10V(0-20
% %
Rango senal T—A2—]1 0VI(4-20
P2.2.10 | entrada analdgica 0 2 1 325 m_A**]
2 (AI2)

2 = Rango de ajuste
personalizado**

Ajuste minimo
P2.2.11 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 326
Al2

Ajuste maximo
P2.2.12 | personalizado de | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
Al2

Inversion de sefal
pP2.2.13 de entrada analo- 0 1 0 328
gica 2 (AI2)

Tiempo de filtro
P2.2.14 de senal de 0.00 10.00 s 0.10 329
entrada analogica

2 (A12)
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Tabla 1é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

Logica=0

Senal de control 1 =
Marcha directa
Senal de control 2 =
Marcha inversa
Logica=1

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Inversion
Légica=2

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Permiso de marcha
Logica=3

Senal de control 1=
Pulso de arranque

P2 915 Seleccion de (flanco)
ek ldgica de Marcha/ 0 6 0 363 |Senal de control 2 =
Paro de lugar B Pulso de paro
Logica=4

Senal de control 1=
Pulso directo (flanco)
Senal de control 2 =
Pulso inverso
(flanco)

Logica=5

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Pulso inverso
Logica=6

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Habilitar pulso

Valor minimo de
P2.2.16 escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
rencia de lugar A

Valor maximo de
pP2.2.17 escalado de refe- 0.00 304
rencia de lugar A

Valor minimo de
P2.2.18 escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 364
rencia de lugar B
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Tabla 1é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion Unidad Descripcion
Valor maximo de 0,00 = Sin escalado
P2.2.19 | escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 365 |>0=valor méax. esca-
rencia de lugar B lado
0 = Deshabilitado
Entrada analdgica 1 = Entrada analo-
pP2.2.20 libre, seleccion de 0 2 0 361 gica 1
senal 2=Entrada analdgica
2
0 = Sin Reset
1 =Reduce el limite
de intensidad
(P2.1.5)
Entrada analdgica 2 = Reduce la inten-
P2.2.21 . - 0 4 0 362 |sidad de freno CC
libre, funcion .
3 = Reduce los tiem-
pos de acel. y decel.
4 = Reduce el limite
de supervision de
par
Tiempo de rampa
P2.2.22 | del potencidmetro 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
motorizado
Reset de memoria 0 = Sin Reset
de la referencia 1 = Resetear si se
P2.2.23 de frecuencia del 0 2 1 367 |detiene o se apaga
potencidmetro 2 =Se resetea si se
motorizado apaga
0 = Estado de mar-
Memoria de pulso cha no copiado
P2.2.24 de marcha 0 ! 0 498 1 = Estado de mar-
cha copiado

** = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

*** = El valor del pardmetro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor

de frecuencia.

**** = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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3.4.4 SENALES DE SALIDA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.3

Tabla 17: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

Seleccion de
P2.3.1 senal de entrada 0.1 E.10 A11 Lb4
analdgica 1 (AO1)

0 = Sin utilizar (20
mA/10 V)

1 = Frec. salida (0-
-fmax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fméax.)

3 =Velocidad del
motor (0 - Veloci-

Funcion de salida dad nominal del

P2.3.2 analogica 0 8 1 307 |motor)
4 = Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-
-TnMotor)
6 =7 =Tension del
motor (0-UnMotor)
Potencia de motor
(0-PnMotor)
8 = Tension del bus
de CC (0-1000 V)
Tiempo de filtro 0 = Sin filtrado
P2.3.3 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 308
gica
P23.4 Inversiénldg 0 1 0 309 0=No in\{ertido
salida analogica 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.5 analégica 0 ! 0 310 1 _ 4 mA (2V)
P23 | Escaladesalida 10 1000 % 100 311
analogica
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Tabla 17: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Listo

2 = Marcha

3 =Fallo

4 = Fallo invertido
5 = Advertencia de
sobrecalenta-
miento FC

6 = Fallo externo o
advertencia

7 = Fallo de refe-
rencia o adverten-
cia

8 = Advertencia

9 = Inversion de
giro

10 = Veloc. jogging
seleccionada

11 = En velocidad
12 = Regulador de
motor activo
P37 Funcic'?n.de salida 0 29 1 319 13 = L|'|.'n.it,e de
digital 1 supervision de
frec. OP 1

14 = Limite de
supervision de
frec.2

15 = Limite de
supervision de par
16 = Limite de
supervision de ref.
17 = Control de
freno externo

18 = Lugar de con-
trol: 1/0

19 = Limite de
supervision de
temp. FC

20 = Direccion de
giro no solicitada
21 =Control de
freno ext. invertido
22 = Fallo de ter-
mistor/advertencia

Funcion salida 0 29 2 313 Como el parame-

P2.38 analdgica 1 (RO1) tro 2.3.7

Funcion salida 0 29 3 34 Como el parame-

P2.3.9 analdgica 1 (R0O2) tro 2.3.7
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Tabla 17: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0 =Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.10 |sion de frecuencia 0 2 0 315  |supervision
de salida 1 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
P2.3.11 cia de salida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Valor supervisado
0 = Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.12 |sidn de frecuencia 0 2 0 346 |supervision
de salida 2 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
p2313 | CadesalidaZ | q05 | 32000 | Hg 0.00 347
Valor de supervi-
sion
Funcion de limite 0=No
P2.3.14 | de supervision de 0 2 0 348 |1 =Limite inferior
par 2 = Limite superior
p.3.15 |Yelordelimitede 1 5000 | 3000 | % 0.0 349
supervision de par
Funcidon de limite 0=No
P2.3.16 | de supervision de 0 2 0 350 |1 =_Limite inferior
referencia 2 = Limite superior
Valor de limite de
P2.3.17 supervision de 0.0 100.0 % 0.0 351
referencia
Retardo de desac-
P2.3.18 tivacion de freno 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
Retardo de activa-
P2.3.19 cion de freno 0.0 100.0 s 1.5 353
externo
Limite de supervi- 0=No
P2 390 sion de tempere?— 0 9 0 354 1= Lllm!te mfenqr
tura de converti- 2 = Limite superior
dor de frecuencia
Valor de limite de
p2.3.21 | temperaturade | 4 100 °C 40 355
convertidor de
frecuencia
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Tabla 17: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion Unidad |Por Descripcion
p23.2p |Escaladodesalida o, E.10 0.1 471
analégica 2
P2 393 FunC|0n,dg salida 0 8 4 472 Como el parame-
analogica 2 tro 2.3.2
Tiempo de filtrado 0 =Sin filtrado
P2.3.24 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 473
gica 2
Inversion de 0 = No invertido
P2.3.25 salida analdgica 2 0 ! 0 474 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.26 analdgica 2 0 ! 0 47511 2 4 mA (2V)
p.2327 [EScaladodesalida| 1000 % 1.00 476
analogica 2
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3.4.5 PARAMETROS DE CONTROL DEL CONVERTIDOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2
-> G2.4

Tabla 18: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.1 Forma de rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.2 Forma de rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tiempo de acele-

P2.4.3 L,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tiempo de decele-

P2.4.4 .,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Deshabilitado
1 =Se utilizaen la
marcha

2 = Chopper de
Chopper de fre- 0 4 0 504 frenado g)fterno
nado 3 =Se utiliza en
paro/marcha

4 =Se utilizaen la
marcha (sin
prueba)

P2.4.5

0 =Rampa

1 =Arranque al
P2.4.6 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 =Libre

1 =Rampa

2 =Rampa + Per-
miso marcha paro
libre

3 = Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506

P2.4.8 Intensidad de 0.00 IL A 0.7 x IH 507
freno CC

0 =Elfreno CC
0.00 600.00 s 0.00 508 esta desactivado al
parar

Tiempo de freno

P2.4.9 CC al paro
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Tabla 18: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Frecuencia para
iniciar el freno CC

P2.4.10 0.10 10.00 Hz 1.50 515

durante la parada

de rampa

Tiempo de freno 0=ElfrenoCC
P2.4.11 P 0.00 600.00 s 0.00 516 |esta desactivado al

CC en el arranque

arrancar

P2.4.12* | Freno por flujo 0 1 0 520 |0 =Desactivado.

0 = Activado

p2.413 | Intensidad fre- 0.00 IL A IH 519
nado por flujo
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3.4.6 PARAMETROS DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 ->
G2.5)

Tabla 19: Parametros de frecuencias prohibidas, G2.5

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

Limite bajo de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

P2.5.1 0.00 320.00 Hz 0.00 509

Limite alto de 0=Elrango de
rango 1 de fre- prohibicién 1 esta
. . 0.00 320.00 Hz 0.00 510 .
cuencias prohibi- desactivado
das

P2.5.2

Limite bajo de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

P2.5.3 0.00 320.00 Hz 0.00 511

Limite alto de 0 =Elrango de
rango 2 de fr.e—. 0.00 320.00 Hy 0.00 519 proh|b|IC|on 2 esta
cuencias prohibi- desactivado
das

P2.5.4

Limite bajo de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

P2.5.5 0.00 320.00 Hz 0.00 513

Limite alto de 0 =Elrango de
rango 3de fr.e-. 0.00 32000 Hz 0.00 514 proh|b|.c;|on 3 esta
cuencias prohibi- desactivado
das

P2.5.6

Rampa de ac./dec.

P2.5.7 prohibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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3.4.7 PARAMETROS DE CONTROL DE MOTOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.6)

Tabla 20: Parametros de control del motor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Control de fre-
cuencia

1 =Control de
velocidad

NXP:

" Modo control 2 =Control de par
P2.6.1 motor 0 173 0 600 de lazo abierto

3 = Ctrl. de veloci-
dad de lazo
cerrado

4 = Control de par
de lazo cerrado

0 = Deshabilitado
P2.6.2 * Optimizacion U/f 0 1 0 109 |1 =Sobrepar auto-
matico

0 = Lineal

1 = Cuadratico

0 3 0 108 |2 =Programable
3 =Lineal con
optim. de flujo

Seleccion relacion

*
P2.6.3 u/f

P24+ |Puntodedesexci- | g5 | 5940 Hz 50.00 602
tacion del motor

Tension en el
pP2.6.5* punto de desexci- 10.00 200.00 % 100.00 603
tacion del motor

Curva U/f fre-
P2.6.6 * cuencia punto 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
medio

po.e7+ |CurvaUfftension | o q 100.00 % 100.00 605
punto medio

p2.6g* | Tensiondesalida |44, 40.00 % Varia 606
a frecuenC|a cero

P2.6.9 Frecuencia de 1.0 Varia kHz Varia 601
conmutacion

0 = Deshabilitado

1 = Utilizado (sin
p2.4.10 | Controtadorde 0 2 1 607  [rampal
sobretension

2 = Utilizado
(rampa)
p2.611 | Controladorde 0 1 : s0s |0 =Deshabilitado
baja tension 1= Se utiliza
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Tabla 20: Parametros de control del motor, G2.4

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion
P2.6.12 Caida de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Sin accion
1 = Identificacion
sin funcionamiento
2 = |ldentificacion
con funciona-
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 miento
3 =Marcha ID de
encoder
4 = Sin accion
5 = Fallo de mar-
chalD
Grupo de parametros de lazo cerrado 2.6.14
P2.6.14.1 | Intensidadmag- | 44, 2xIH A 0.00 612
netiz.
Ganancia de P de
P2.6.14.2 | control de veloci- 1 1000 30 613
dad
P2.6.14.3 | Tiempolde con- 0.0 32000 | ms 30.0 614
trol de velocidad
P2.6.145 |Compensacionde | a0 | 309 g s 0.00 626
aceleracion
P2.6.14.4 |Aluste de desliza- 0 500 % 100 619
miento
Intensidad mag-
P2.6.14.7 netizante en 0,00 IL A 0.00 627
arranque
Tiempo de mag-
P2.6.14.8 netizacion en 0 60000 ms 0 628
arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.9 0 32000 ms 100 615
dad 0 en arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dad 0 en paro
0 = Deshabilitado
1 =Memoria de
par
P2.6.14.11 | Fardepuestaen 0 3 0 621 |2 = Referencia de
marcha
par
3 = Par de puesta
en marcha dir/inv
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Tabla 20: Parametros de control del motor, G2.4

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion

P2.614.12 | Pardepuestaen | 5504 | 5404 % 0.0 633
O marcha DIRECTO ' : ° '

P2.6.1413 | Pardepuestaen | 4504 | 4004 % 0.0 634
O% 12 harcha INVERSO : : ° :

P2.6.14.15 |Tiempo defiltrado |, 100.0 ms 0.0 618

de encoder
Ganancia de P de
P2.6.14.17 |control de intensi- | 0.00 100.00 % 40.00 617
dad
Grupo de parametros de identificacion 2.6.15
P2.6.15.1 | Paso de velocidad | -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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3.4.8

Tabla 21: Protecciones, G2.7

Indice

Ocultacion

Unidad

PROTECCIONES (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.7

Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Advertencia
+Frec. anterior
Repuesta a fallo 3 = Adver.+Frec.
P2.7.1 de referencia 4 0 5 0 700 |fija2.7.2
mA 4 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7
5 = Fallo, parada
por paro libre
Frecuencia de
P2.7.2 fallo de referencia 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
4 mA
P2 73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=Sin respugsta
a fallo externo 1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
de acuerdo con
Supervision de 2.4.7
P2.7.4 fase de entrada 0 3 0 730 3 = Fallo, parada
por paro libre
0 = Fallo almace-
P27 5 Repue;ta a f{alllo 0 1 0 797 nado en el historial
de baja tension Fallo no almace-
nado
P2.7.6 Fase de salida 0 3 2 702 |0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P77 Protecaon.frente 0 3 2 703 2 = Fallo, parada
a fallo de tierras de acuerdo con
2.4.7
P27 8 Pr.oteccmn tér- 0 3 2 704 3 = Fallo, parada
mica del motor por paro libre
Factor de tempe-
P2.7.9 ratura ambiente -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Factor refrige-
P2.7.10 rante del motor a 0.0 150.0 % 40.0 706
velocidad cero
Constante de
P2.7.11 tiempo térmico 1 200 min Varia 707
del motor
P2.7.12 | Ciclo carga motor 0 150 % 100 708
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Tabla 21: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.13 bloqueo 0 3 0 709 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

p2.7.14 |'ntensidaddeblo- | 4 o5 2% IH A IH 710
queo

Limite de tiempo

P2.7.15 de bloqueo

1.00 120.00 s 15.00 711

p2.7.16 |Himitedefrecuen- 4 P2.1.2 Hz 25.00 712
cia de bloqueo

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.17 baja carga 0 3 0 713 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

Proteccion de baja

P2.7.18 10.0 150.0 % 50.0 714
carga del par
Carga de frecuen-
p2.7.19 | ¢iacerodepro- 5.0 150.0 % 10.0 715
teccion de baja
carga
Limite de tiempo
P2.7.20 de proteccion de 2.00 600.00 s 20.00 716
baja carga
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
p2.7.21 | Respuestaa fallo 0 3 2 732 |de acuerdo con
termistor
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
P2 7 99 Respugsta a fallo 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7 93 Respuesta a fallo 0 3 2 734 Consulte P2.7.21
de ranura
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3.4.9 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -
-> G2.8)

Tabla 22: Parametros de rearranque automatico, G2.8

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

P2.8.1 Tiempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Tiempo de prueba 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampa
1 = Arranque al
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719  |vuelo
2 = De acuerdo con
P2.4.6

NUmero de inten-
ppgy | lostrasladesco- 0 10 0 720
nexion automatica

por baja tension

NUmero de inten-
ppgs5 | lostrasladesco- 0 10 0 721
nexion automatica

por sobretension

Numero de inten-

tos tras la desco-

pP2.8.6 nexion automatica 0 3 0 722

por sobreintensi-
dad

Ndmero de inten-
tos tras el disparo
por referencia 4
mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de inten-
tos tras el disparo
P2.8.8 por fallo de tem- 0 10 0 726
peratura del
motor

NiUmero de inten-
P2.8.9 tos tras el disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NiUmero de inten-
tos tras disparo
por fallo de baja

carga

P2.8.10 0 10 0 738
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3.4.10  CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacidn se enumeran los parametros para la seleccion del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el menu de control de panel en el Manual de usuario
del producto.

Tabla 23: Parametros de control del panel, M3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

1 =Terminal de I/0

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

P3.2 Referencia de P2.1 P2.2 Hz 0.00

panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123
(en el panel)

0=Funcion limitada
del botén de

R3.4 Botdn de paro 0 1 1 114 |parada

1=Botdn de parada
siempre activado

3.4.11 MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU M¢)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccion de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de pardmetros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

3.4.12  TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El menud M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacidn relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.
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4 APLICACION DE CONTROL DE MULTI-
-VELOCIDADES

4.1 INTRODUCCION
Seleccione la Aplicacion de control de multi-velocidades en el mend M6, en la pagina S6.2.

La Aplicacion de control de multi-velocidades se puede utilizar en aplicaciones en las que se
necesitan velocidades fijas. En total, se pueden programar 15 + 2 velocidades diferentes: una
velocidad basica, 15 multi-velocidades y una velocidad de jogging. Los pasos de velocidad se
seleccionan a través de las senales digitales DIN3, DIN4, DIN5 y DINé. Si se utiliza la
velocidad de jogging, se puede programar DIN3 a partir del reset de fallo a la velocidad de
jogging seleccionada.

La referencia de velocidad basica puede ser una senal de tension o intensidad a través de los
terminales de entrada analdgica (2/ 3 0 4/5). Las demas entradas analdgicas se pueden
programar para otros fines.

» Todas las salidas se pueden programar libremente.

Funciones adicionales:

« Marcha/Paro programable y légica de senal de inversion

» Escalado de referencia

« Supervision de limite de una frecuencia

* Programacién de segundas rampas y rampas en forma de S

* Funciones de arranque y parada programables

* Frenode CC al parar

« Un area de frecuencia prohibida

« Curva U/f programable y frecuencia de conmutacion

« Rearranque automatico

«  Proteccién térmica de motory contra bloqueo: Accién programable; desactivada,
advertencia, fallo

Los parametros de la Aplicacidn de control de multi-velocidad se explican en el Capitulo 9
Descripciones de parametros de este manual. Las explicaciones se organizan segun el
numero ID individual del parametro.
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4.2

1/0 DE CONTROL

L OPTA1
Potenciémetro para

referencia, 1-10 kQ .
Terminal | sSefial ] Descripcién

\ _ _I 1 | | +10Vrer. | | Salida de referencia | |Tensién para potenciémetro, etc. |
| - -
| ] All+ Entrada analdgica 1. Referencia de frecuencia
2 Rango de tensién 0—10V CC| |de entrada analdgica 1
|
————— Tierra para referencia
3 All- Masa de E/S y controles
Entrada analdgica 2. . .
T Al2+ Rango de integsidad Referencia de frecuencia
?:’;iirg:;'f basica 0-20 mA de entrada analdgica 2
I s AL Programable (P2.1.11) Referencia predeterminada
T TTmmmmmmommmome-- 6 | +24V @ | | Salida de control de tension | ZSQ_S;S,QXP_%T,?”m“‘ad"res' |
E | 7 | | GND | | GND de I/O | |Tierra para referencia y controles |
' ha di =
o s ][ I |
bee e {0 ] [om2 | [ e | [ |
L Entrada de fallo ext C bierto = sin fall
Fo- e 1 10 | | DIN3 | [ roqramable (2255 | [Eontacts ormnt = ol
| 11 |[ CMA | | comn para DIN 1—DIN 3 | [Conectar a GND o +24 V |
E | 12 | | +24V @ | |Sa|ida de control de tensién | [(ension para conmutadores |
E | ————— -I 13 | | GND | | GND de 1I/O | Tierra para referencia y controles
! ! sell sel2 sel3 sel4(con DIN3)
5_ o _/ ) _E _______ 14 DIN4 Seleccionar velocidad fija 1 (1) 8 8 8 \P;elf. I/;)d .
[ ] eloclaa
- v c e -I 15 | | DIN5 | |Se|eccionar velocidad fija 2 | 0 1 0 0 Velocidad2
1 1 === TmmEees
E-- - -/ R -I 16 | | DIN6 | |Se|eccionar velocidad fija 3 | 1 1 1 1 Velocidad 15
E 17 || cmB | Comiin para DIN4—DIN6 | [Conectar a GND o +24 V
E 18 AO1+ Salida analdgica 1:
| Frecuencia de salida Rango 0—20 mA/RL,
170 E ~4 19 | | AO1- Programable (P2.3.2) max. 500 Q
! 1
i---@-J _______ 20 bo1 Elasli% digital Colector abierto, I<50 mA,
: : Programable (P2.3.7) U<48 VCC
1
E | OPTA2 /OPTA3 *)
! 1 - 7
! MARCHA : 21 RO 7 Salids ‘:/&Eé?_'i
1 MARCHA © - 22 | [ RO1
| @ Programable | | Programable
N T 23 || RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Salida de relé 2
25 RO2 7 FALLO Programable
Programable
26 RO2 — (P2.3.9)

Imag. 10: Configuracién de I/0 por defecto de la aplicacion de control de multi-velocidades
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*) La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e®@® | CMB aislado de TIERRA
e®® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 11: Selecciones de puente
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4.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION DE CONTROL DE
MULTI-VELOCIDADES

| 3.2 Referencia de panel I— """"""" 2.1.11 Referencia de /0
e 2.1.12 Referencia de control de panel

Lo 2.1.13 Referencia ctrl. bus de campo
2.1.15 Velocidad fija 1

— |...2.1.29 Velocidad fija 15

2.1.14 Referencia de
velocidad jogging

D) {\Vic]-] S S— :

DIN4 & Velocidad constante 1
DINS®-|- _Velocidad constante 2

DIN6® |- Velocidad constante 3 N
DIN3 & Velocidad constante 4 |

AnIN1 @ o | |
AnIN2® =\ﬁ_

:13.1 Lugar de control |

B : Referencia de
I : o, frecuencia interna
i T
e Tt ' i
Lo E 1
_~ Botdn i
reset__| | . O .
L__Referencia de bus de campo Botones : O O o
marcha/paré !
Marcha/paro de bus de campe | OLO
Direccién desde bus de campg :
Marcha directa Marcha/Parada ! Marcha/ int
DIN1 ® Marcha/paro o ! darcna/paro interno
(programable) program%ble y Lo Te
DIN2 ® I6gica de °
Marcha inversa inversion i
(programable) Inversion de giro | .
9 T o __ Inversa interna
3.3 Direccién del teclado L1 «
] Reset de fallo interno
DIN3 ® Entrada de reset de fallo >1
(programable)

Imag. 12: Ldgica de senales de control de la Aplicacidn de control de multi-velocidades

4.4 APLICACION DE CONTROL DE MULTI-VELOCIDADES - LISTAS DE
PARAMETROS

4.1 VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. No se pueden editar los valores de monitor.
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Tabla 24: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia

V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6

Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
19 Temperatura varia- oC 8
dor
110 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analégica 2

V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Isalida analégica mA 26
V117 Elementos de moni-

torizacion multiple
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4.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 25: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1.1 Frecuencia min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frecuencia max. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tiempo deacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racion 1
p2.14 |liempodedecele- |4 3000.0 s 0.0 104
racion 1
pp.5 | Limitedeintensi- 5l oy A IL 107
dad
NX2: 230
Tensid - v
p2.1.6+ | '€nstonnomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.17+ |Frecuencianomi- | g0 | 5904 Hz 50.00 111
nal del motor

P2.1.8* Ve[o;flari;‘t‘::'”al 24 20000 | rpm 1440 112

p2.1.g* | Intensidadnomi- g (it oy A IH 113
nal del motor

P2.1.10 * | Cos phi del motor 0.30 1.00 0.85 120
0=Al1
P2.1.11 * | Referencia de I/0 0 3 1 17 1=Al2
2 = Panel
3 =Fieldbus
0=ANl
Referencia de 1=AI2
*
P2.1.12 control del panel 0 3 2 121 2 = Panel
3 =Fieldbus
Referencia de ? jﬁ:;
P2.1.13* | control de field- 0 3 3 122 -
bus 2 = Panel
! 3 = Fieldbus
pp.1.14 | Ref-velocidadde | g 44 | by gy Hz 0.00 124
Jogging
P2.1.15 Velocidad fija 1 0.00 P2.1.2 Hz 5.00 105
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Tabla 25: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion
P2.1.16 Velocidad fija 2 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 106
P2.1.17 Velocidad fija 3 0.00 P2.1.2 Hz 12.50 126
P2.1.18 Velocidad fija 4 0.00 P2.1.2 Hz 15.00 127
P2.1.19 Velocidad fija 5 0.00 P2.1.2 Hz 17.50 128
P2.1.20 Velocidad fija 6 0.00 P2.1.2 Hz 20.00 129
P2.1.21 Velocidad fija 7 0.00 P2.1.2 Hz 22.50 130
P2.1.22 Velocidad fija 8 0.00 P2.1.2 Hz 25.00 133
P2.1.23 Velocidad fija 9 0.00 P2.1.2 Hz 27.50 134
P2.1.24 Velocidad fija 10 0.00 P2.1.2 Hz 30.00 135
P2.1.25 Velocidad fija 11 0.00 P2.1.2 Hz 32.50 136
P2.1.26 Velocidad fija 12 0.00 P2.1.2 Hz 35.00 137
P2.1.27 Velocidad fija 13 0.00 P2.1.2 Hz 40.00 138
P2.1.28 Velocidad fija 14 0.00 P2.1.2 Hz 45.00 139
P2.1.29 Velocidad fija 15 0.00 P2.1.2 Hz 50.00 140

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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4.4.3 SENALES DE ENTRADA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.2)

Tabla 24: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. ' Unidad |Por Descripcion

Logica=0

Senal de control 1=
Marcha directa
Senal de control 2 =
Marcha inversa
Logica=1

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Inversion
Logica=2

Senal de control 1=
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Permiso de marcha
Logica=3

Senal de control 1=
Pulso de arranque

, . (flanco)
P2.2.1 ** Loggﬁz/deagar' 0 6 0 300 |Sefial de control 2 =
P Pulso de paro
Logica=4

Senal de control 1=
Pulso directo (flanco)
Senal de control 2 =
Pulso inverso
(flanco)

Logica=5

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Pulso inverso
Logica=6

Senal de control 1=
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Habilitar pulso
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Tabla 2é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Deshabilitado

1 = Fallo externo,
contacto cerrado

2 = Fallo externo,
contacto abierto

3 =Permiso de mar-
cha

4 = Seleccion tiempo
acel./decel.

5 =Forzar cp. a ES

6 =Forzar cp. a
Funcion salida panel

analdgica 1 (DIN3) 0 13 ! 301 7 = Forzar cp. a field-
bus

8 =Rvs (si P2.2.1 =
2,306)

9 = Velocidad de jog-
ging

10 = Reset de fallo

11 = Operacion de
ac./dec. prohibida

12 = Orden de freno
CcC

13 = Velocidad fija

P2.2.2

Seleccion de
P*Z*.Ef senal de entrada 0.1 E.10 Al 377
analdgica 1 (A1)

0=0-10V (0-20
*%
Rango de sefal de :n—A2-]10 V (4-20
P2.2.4 | entrada analdgica 0 2 0 320 m_A**]
1 (AI1)

2 = Rango de ajuste
personalizado**

Ajuste minimo
P2.2.5 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
Al

Ajuste maximo
P2.2.6 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 100.00 322
Al

Inversion de sefal
pP2.2.7 de entrada analo- 0 1 0 323
gica 1 (A1)

Tiempo de filtro
P2.2.8 desenalde | 5450 | 1000 | s 0.10 324
entrada analdgica

2 (AI)
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Tabla 2é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

Seleccion de
P*z,;fj senal de entrada 0.1 E.10 A2 388
analdgica 2 (Al2)

0=0-10V(0-20
% %
Rango senal T—A2—]1 0VI(4-20
P2.2.10 | entrada analdgica 0 2 1 325 m_A**]
2 (AI2)

2 = Rango de ajuste
personalizado**

Ajuste minimo
P2.2.11 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 326
Al2

Ajuste maximo
P2.2.12 | personalizado de | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
Al2

Inversion de sefal
pP2.2.13 de entrada analo- 0 1 0 328
gica 2 (AI2)

Tiempo de filtro
P2.2.14 de senal de 0.00 10.00 s 0.10 329
entrada analogica

2 (A12)

Valor minimo de
P2.2.15 escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
rencia

Valor maximo de 0,00 = Sin escalado
P2.2.16 escalado de refe- 0.00 320.00 Hz 0.00 304 >0 = valor max. esca-
rencia lado

Entrada analdgica 0 = Deshabilitado
P2.2.17 |libre, seleccion de 0 2 0 361 1=Al"
senal 2=AI2

0 = Sin funcidn

1 = Reduce el limite

de intensidad

(P2.1.5)

2 = Reduce la inten-

Entrada analdgica sidad de freno CC,
libre, funcion L 4 ) 362 P2.4.8

3 =Reduce los tiem-

pos de acel. y decel.

4 = Reduce el limite

de supervision de

par P2.3.15

P2.2.18
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CP = lugar de control
cc = contacto cerrado
oc = contacto abierto

** = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de

usuario del producto.

*** = El valor del pardmetro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.

**** = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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4.4.4 SENALES DE SALIDA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.3

Tabla 27: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

Seleccion de
pP2.3.1* senal de entrada 0.1 E.10 A11 Lb4
analdgica 1 (AO1)

0 = Sin utilizar (20
mA/10 V)

1 = Frec. salida (0-
-fmax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fméax.)

3 =Velocidad del
motor (0 - Veloci-

Funcion de salida dad nominal del

P2.3.2 analogica 0 8 1 307 |motor)
4 = Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-
-TnMotor)
6=Potencia de
motor (0-PnMotor)
7=Tension de
motor (0-UnMotor)
8 = Tension del bus
de CC (0-1000 V)
Tiempo de filtro 0 = Sin filtrado
P2.3.3 de salida analé- 0.00 10.00 s 1.00 308
gica
P23.4 Inversiénldg 0 1 0 309 0=No in\{ertido
salida analogica 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.5 analégica 0 ! 0 310 1 _ 4 mA (2V)
P23 | Escaladesalida 10 1000 % 100 311
analogica
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Tabla 27: Senales de salida, G2.3

Indice

P2.3.7

Ocultacion

Funcion de salida
digital 1

1 312

Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Listo

2 = Marcha

3 =Fallo

4 = Fallo invertido
5 = Advertencia de
sobrecalenta-
miento FC

6 = Fallo externo o
advertencia

7 = Fallo de refe-
rencia o adverten-
cia

8 = Advertencia

9 = Inversion de
giro

10 = Veloc. jogging
seleccionada

11 = En velocidad
12 = Regulador de
motor activo

13 = Limite de
supervision de
frec. OP 1

14 = Limite de
supervision de
frec.2

15 = Limite de
supervision de par
16 = Limite de
supervision de ref.
17 = Control de
freno externo

18 = Lugar de con-
trol: 1/0

19 = Limite de
supervision de
temp. FC

20 = Direccion de
giro no solicitada
21 =Control de
freno ext. invertido
22 = Fallo de ter-
mistor/advertencia

P2.3.8

Funcion salida
analdgica 1 (RO1)

2 313

Como el parame-
tro 2.3.7

P2.3.9

Funcion salida
analégica 1 (RO2)

3 314

Como el parame-
tro 2.3.7
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Tabla 27: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0 =Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.10 |sion de frecuencia 0 2 0 315  |supervision
de salida 1 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
P2.3.11 cia de salida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Valor supervisado
0 = Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.12 |sidn de frecuencia 0 2 0 346 |supervision
de salida 2 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
p2313 | CadesalidaZ | q05 | 32000 | Hg 0.00 347
Valor de supervi-
sion
Funcion de limite 0=No
P2.3.14 | de supervision de 0 2 0 348 |1 =Limite inferior
par 2 = Limite superior
p.3.15 |Yelordelimitede 1 5000 | 3000 | % 0.0 349
supervision de par
Funcidon de limite 0=No
P2.3.16 | de supervision de 0 2 0 350 |1 =_Limite inferior
referencia 2 = Limite superior
Valor de limite de
P2.3.17 supervision de 0.0 100.0 % 0.0 351
referencia
Retardo de desac-
P2.3.18 tivacion de freno 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
Retardo de activa-
P2.3.19 cion de freno 0.0 100.0 s 1.5 353
externo
Limite de supervi- 0=No
P2 390 sion de tempere?— 0 9 0 354 1= Lllm!te mfenqr
tura de converti- 2 = Limite superior
dor de frecuencia
Valor de limite de
p2.3.21 | temperaturade | 4 100 °C 40 355
convertidor de
frecuencia
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Tabla 27: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion Unidad |Por Descripcion
p2.3.22 + |Escaladodesalida ) 4 E.10 0.1 471
analégica 2
P 393 * FunC|0n,dg salida 0 8 4 472 Como el parame-
analogica 2 tro 2.3.2
Tiempo de filtrado 0 =Sin filtrado
P2.3.24* | de salida anald- 0.00 10.00 s 1.00 473
gica 2
Inversion de 0 = No invertido
*
P2.3.25 salida analégica 2 0 ! 0 474 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
*
P2.3.26 analdgica 2 0 ! 0 47511 2 4 mA (2V)
p.2.3.27+ |Escaladodesalida | g 1000 % 1.00 476
analogica 2

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros
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4L.4.5 PARAMETROS DE CONTROL DEL CONVERTIDOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2
-> G2.4

Tabla 28: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.1 Forma de rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.2 Forma de rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tiempo de acele-

P2.4.3 L,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tiempo de decele-

P2.4.4 .,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Deshabilitado
1 =Se utilizaen la
marcha

2 = Chopper de
Chopper de fre- 0 4 0 504 frenado g)fterno
nado 3 =Se utiliza en
paro/marcha

4 =Se utilizaen la
marcha (sin
prueba)

P2.4.5

0 =Rampa

1 =Arranque al
P2.4.6 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 =Libre

1 =Rampa

2 =Rampa + Per-
miso marcha paro
libre

3 = Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506

P2.4.8 Intensidad de 0.00 IL A 0.7 x IH 507
freno CC

0 =Elfreno CC
0.00 600.00 s 0.00 508 esta desactivado al
parar

Tiempo de freno

P2.4.9 CC al paro
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Tabla 28: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Frecuencia para
iniciar el freno CC

P2.4.10 0.10 10.00 Hz 1.50 515

durante la parada

de rampa

Tiempo de freno 0=ElfrenoCC
P2.4.11 P 0.00 600.00 s 0.00 516 |esta desactivado al

CC en el arranque

arrancar

P2.4.12* | Freno por flujo 0 1 0 520 |0 =Desactivado.

0 = Activado

p2.413 | Intensidad fre- 0.00 IL A IH 519
nado por flujo
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4.4.6 PARAMETROS DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 ->
G2.5)

Tabla 29: Parametros de frecuencias prohibidas, G2.5

Unidad

indice Ocultacién

Descripcion

P2.5.1

Limite bajo de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

509

P2.5.2

Limite alto de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

510

0=Elrango de
prohibicién 1 esta
desactivado

P2.5.3

Limite bajo de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

511

P2.5.4

Limite alto de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

512

0 =Elrango de
prohibicion 2 esta
desactivado

P2.5.5

Limite bajo de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

513

P2.5.6

Limite alto de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

514

0 =Elrango de
prohibicién 3 esta
desactivado

P2.5.7

Rampa de ac./dec.

prohibida

0.1

10.0

1.0

518
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4.4.7 PARAMETROS DE CONTROL DE MOTOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.6)

Tabla 30: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Control de fre-
cuencia

1 =Control de
velocidad

NXP:

" Modo control 2 =Control de par
P2.6.1 motor 0 173 0 600 de lazo abierto

3 = Ctrl. de veloci-
dad de lazo
cerrado

4 = Control de par
de lazo cerrado

0 = Deshabilitado
P2.6.2 * Optimizacion U/f 0 1 0 109 |1 =Sobrepar auto-
matico

0 = Lineal

1 = Cuadratico

0 3 0 108 |2 =Programable
3 =Lineal con
optim. de flujo

Seleccion relacion

*
P2.6.3 u/f

P24+ |Puntodedesexci- | g5 | 5940 Hz 50.00 602
tacion del motor

Tension en el
pP2.6.5* punto de desexci- 10.00 200.00 % 100.00 603
tacion del motor

Curva U/f fre-
P2.6.6 * cuencia punto 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
medio

po.e7+ |CurvaUfftension | o q 100.00 % 100.00 605
punto medio

p2.6g* | Tensiondesalida |44, 40.00 % Varia 606
a frecuenC|a cero

P2.6.9 Frecuencia de 1.0 Varia kHz Varia 601
conmutacion

0 = Deshabilitado

1 = Utilizado (sin
p2.4.10 | Controtadorde 0 2 1 607  [rampal
sobretension

2 = Utilizado
(rampa)
p2.611 | Controladorde 0 1 : s0s |0 =Deshabilitado
baja tension 1= Se utiliza
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Tabla 30: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion
P2.6.12 Caida de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Sin accion
1 = Identificacion
sin funcionamiento
2 = |ldentificacion
con funciona-
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631 miento
3 =Marcha ID de
encoder
4 = Sin accion
5 = Fallo de mar-
chalD
Grupo de parametros de lazo cerrado 2.6.14
P2.6.14.1 | Intensidadmag- | 44, 2xIH A 0.00 612
netiz.
Ganancia de P de
P2.6.14.2 | control de veloci- 1 1000 30 613
dad
P2.6.14.3 | Tiempolde con- 0.0 32000 | ms 30.0 614
trol de velocidad
P2.6.145 |Compensacionde | a0 | 309 g s 0.00 626
aceleracion
P2.6.14.4 |Aluste de desliza- 0 500 % 100 619
miento
Intensidad mag-
P2.6.14.7 netizante en 0,00 IL A 0.00 627
arranque
Tiempo de mag-
P2.6.14.8 netizacion en 0 60000 ms 0 628
arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.9 0 32000 ms 100 615
dad 0 en arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dad 0 en paro
0 = Deshabilitado
1 =Memoria de
par
P2.6.14.11 | Fardepuestaen 0 3 0 621 |2 = Referencia de
marcha
par
3 = Par de puesta
en marcha dir/inv
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Tabla 30: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion

P2.614.12 | Pardepuestaen | 5504 | 5404 % 0.0 633
O marcha DIRECTO ' : ° '

P2.6.1413 | Pardepuestaen | 4504 | 4004 % 0.0 634
O% 12 harcha INVERSO : : ° :

P2.6.14.15 |Tiempo defiltrado |, 100.0 ms 0.0 618

de encoder
Ganancia de P de
P2.6.14.17 |control de intensi- | 0.00 100.00 % 40.00 617
dad
Grupo de parametros de identificacion 2.6.15
P2.6.15.1 | Paso de velocidad | -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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4.4.8 PROTECCIONES (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.7)

Tabla 31: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Advertencia
+Frec. anterior
3 = Adver.+Frec.
fija 2.7.2

4 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7

5 = Fallo, parada
por paro libre

Repuesta a fallo
P2.7.1 de referencia 4 0 5 0 700
mA

Frecuencia de

p2.7.2 fallo de referencia 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
4 mA
P27 3 Respuesta frente 0 3 2 701
a fallo externo 0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
s ision d de acuerdo con
P2.7.4 upervision de 0 3 3 730 | 2.4.7
fase de entrada
3 = Fallo, parada
por paro libre
0 = Fallo almace-
P2 75 Repue;ta a f.a,llo 0 1 0 797 n.ado en el histo-
de baja tensién rial
Fallo no almace-
nado
P2.7.6 Fase de salida 0 3 2 702
~ 0 =Sin respuesta
P2 77 Proteccmn.frente 0 3 2 703 1 = Advertencia
a fallo de tierras 2 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7

pp7g | Drotecciontér- 0 3 2 704 |3 = Fallo, parada
mica del motor .
por paro libre

Factor de tempe-
P2.7.9 ratura ambiente -100.0 100.0 % 0.0 705
motor

Factor refrige-
pP2.7.10 rante del motor a 0.0 150.0 % 40.0 706
velocidad cero
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Tabla 31: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion Unidad Descripcion
Constante de
P2.7.11 tiempo térmico 1 200 min Varia 707
del motor
P2.7.12 | Ciclo carga motor 0 150 % 100 708
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P2.713 Proteccion contra 0 3 0 709 2 = Fallo, parada
bloqueo de acuerdo con
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
p2.7.14 |!ntensidaddeblo- g p5 | 5y A H 710
queo
pp.7.15 | Hmitedetiempo -y g5 | 40000 | s 15.00 71
de bloqueo
p2.7.16 |Hmitedefrecuen- oy oq gy 1o | g 25.00 712
cia de bloqueo
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P2 717 Protec.mon contra 0 3 0 713 2 = Fallo, parada
baja carga de acuerdo con
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
P2.7.18 ASCENpSa? desde | 100 | 150.0 % 50.0 714
Carga de frecuen-
p2.7.19 | ci@cerodepro- 5.0 150.0 % 10.0 715
teccion de baja
carga
Limite de tiempo
P2.7.20 de proteccion de 2.00 600.00 s 20.00 716
baja carga
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P2 7 91 Respuest.a a fallo 0 3 2 732 2 = Fallo, parada
termistor de acuerdo con
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
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Tabla 31: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
P27 22 Respugsta a fallo 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 723 Respuesta a fallo 0 3 - Consulte P2.7.21
de ranura
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4.4.9 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -
-> G2.8)

Tabla 32: Parametros de rearranque automatico, G2.8

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

P2.8.1 Tiempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Tiempo de prueba 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampa
1 = Arranque al
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719  |vuelo
2 = De acuerdo con
P2.4.6

NUmero de inten-
ppgy | lostrasladesco- 0 10 0 720
nexion automatica

por baja tension

NUmero de inten-
ppgs5 | lostrasladesco- 0 10 0 721
nexion automatica

por sobretension

Numero de inten-

tos tras la desco-

pP2.8.6 nexion automatica 0 3 0 722

por sobreintensi-
dad

Ndmero de inten-
tos tras el disparo
por referencia 4
mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de inten-
tos tras el disparo
P2.8.8 por fallo de tem- 0 10 0 726
peratura del
motor

NiUmero de inten-
P2.8.9 tos tras el disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NiUmero de inten-
tos tras disparo
por fallo de baja

carga

P2.8.10 0 10 0 738
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4.410  CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacidn se enumeran los parametros para la seleccion del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el menu de control de panel en el Manual de usuario
del producto.

Tabla 33: Parametros de control del panel, M3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

1 =Terminal de I/0

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

P3.2 Referenciade | oy 44 | p212 | Hz 0.00

panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123
(en el panel)

0=Funcion limitada
del botén de

R3.4 Botdn de paro 0 1 1 114 |parada

1=Botdn de parada
siempre activado

4.4.11 MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU M¢)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccion de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de pardmetros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

4612  TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El menud M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacidn relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.
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5 APLICACION DE CONTROL PID

5.1 INTRODUCCION

Seleccione la Aplicacion de control PID en el menu Mé, en la pagina Sé.2.

En la Aplicacion de control PID hay dos lugares de control de terminales de I/0; el lugar A es
el controlador PID y la fuente B es la referencia de frecuencia directa. El lugar de control Ao
B se selecciona con la entrada digital DINé.

La referencia del controlador PID se puede seleccionar a partir de las entradas analdgicas,
el fieldbus, el potenciémetro motorizado, habilitando la referencia PID 2 o aplicando la
referencia del panel de control. El valor real del controlador PID se puede seleccionar a
partir de las entradas analdgicas, el fieldbus, los valores reales del motor o a través de las
funciones matematicas de estos.

La referencia de frecuencia directa se puede utilizar para el control sin el controlador PID y
seleccionarse a partir de las entradas analdgicas, el fieldbus, el potenciometro motorizado o
el panel.

La Aplicacion PID normalmente se utiliza para controlar la medicidn de nivel o las bombas'y
los ventiladores. En estas aplicaciones, la Aplicacion PID proporciona un control facily un
paquete integrado de mediciéon y control, por lo que no es necesario el uso de componentes
adicionales.

» Las entradas digitales DIN2, DIN3, DINS y todas las salidas se pueden programar
libremente.

Funciones adicionales:

« Seleccidén de rango de senal de entrada analdgica

« Dos supervisiones de limite de frecuencia

e Supervision de limite de par

«  Supervision de limite de referencia

* Programacién de segundas rampas y rampas en forma de S

* Funciones de arranque y parada programables

* Freno CCal arrancary parar

« Tres areas de frecuencia prohibida

« Curva U/f programable y frecuencia de conmutacion

« Rearranque automatico

*  Proteccidn térmica de motor y contra bloqueo: totalmente programable; desactivado,
advertencia, fallo

« Proteccion de baja carga del motor

« Supervision de fase de salida y entrada

« Adicién de frecuencia de punto de suma a salida PID

« Elcontrolador PID se puede utilizar también desde los lugares de control I/0 B, el panel
y el fieldbus

«  Funcién de cambio facil

«  Funcion dormir
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Los parametros de la Aplicacidn de control PID se explican en el capitulo ¢ Descripciones de
parametros de este manual. Las explicaciones se organizan segun el niumero ID individual
del pardmetro.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 92

APLICACION DE CONTR

OL PID

5.2

1/0 DE CONTROL

Potenciometro para OPTA1

rererencie, 110 2 PR TR METYITII

£

TIB

ntrol
El

ﬁﬁ _ | [ +10v,, | [Salida de referencia | [fension de referencia
| Entrada analogi
gica 1 (AIl1) P
| \— ————— 2 All+ Rango de tensién 0—10V CC Entrada z_:maloglca 1 (AI1)
| Programable (P2.1.11) Referencia PID
————— Tierra para referencia
3 All- Masa de E/S y controles
Transmisor de 2 cables a A2+ Entrada analdgica 2 (AI2)
Real - Rango de intensidad 0-20 mA| |Entrada analdgica 2 (AI2)
valor Valor real PID 1
_____ 5 AI2- Programable (P2.2.9)
(0) 4-20 1
P
mA ----- 24V : .4 [Tension para conmutadores,
S ————— 271 6 + ® Salida de control de tension [o5 PR3 04 A
' """I 7 | | GND ® | |GND de I/0 | |Tierra para referencia y controles |
- _/ ________ .I 8 | | DIN1 | |Iliur%alrl; A: MarCha directa | |Contacto cerrado = marcha directa |
E_ - _/ ———————— -I 9 | | DIN2 | Epgragﬁ_‘gglga|:|F?2e§(t‘23}m° |Contacto cerrado = marcha inversa |
[ Contact do = fall
r"/ 1 10 | [ DIN3 | P ammatie(p2.2.2) Contacto abierto = sin fallo
' | 11 | | CMA | |Comlﬁ|n para DIN 1—DIN 3| |Contacto cerrado = reset de fallb
[12|[+24V @ | [Falida de control | [conectaraGND o +24v ]
E F------ | 13 | | GND [ ] | |GND de I/O | I'I'ensic')n para conmutadores (ver n.°
' 1
/ ! Lugar B: Marcha directa Tierra para referencia
[ AT 14 | [ DIN4 R min. = 5 kQ y controles
| | Sel de velocidad d Sefial d h 1 d t
r-- . | 15 | [ DINS | [Broqramable (poa3y °° ’°99'"g| Referencia ge fraduencia (25,59
1
H Seleccion del | tact do = velocidad
-~ d------{ 6] [oms | Eeecesn e Z o e ~ veoee
, : gonttactotableeto t_ Etl lugar %e co
' 1 — esta activo Contactg cerrado =
, | 17 CMB Comun para DIN4—DING lugar de control B esta activo
1 1
E ' "I 18 | | AO1+ | Salida analdgica 1 |Conectar aGND o +24 V |
i i Frecuencia de salida
I [ Rango 0—20 mA/R,,
| LISTO E -4 19 | | AO1- Programable (P2.3.2) max. 500 Q -
- e 20 | | bo1 ff‘s”_lc_’g digital Colector abierto, I<50 mA,
X | Programable (P2.3.7) U<48 VCC
I 1
! : | OPTA2 / OPTA3 *)
I 1
! X 21 RO1 Salida de relé 1
1
. MARCHA 22 RO1 ; MARCHA
: Programable
BV VA 23 | | RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 7 Salida de relé 2
25 RO2 FALLO
Programable
26 RO2 — (P2.3.9)

Imag. 13: Configuracion de I/0 por defecto de la aplicacion PID (con transmisor de 2 cables)
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*) La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e®@® | CMB aislado de TIERRA
e®® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 14: Selecciones de puente
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5.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION DE CONTROL PID

DIN2 ® Fallo externo (programable)
DINS & | Velocidad de jogging (programable)
DING & |-Seleccion de lugar A/B ; Habilitar ref. panel
| i PID 2 (DIN5=13)
2.2.7 Referencia ctrl. bus de campo----, | |
2.2.6 Referencia ctrl. de panel[~—~"3 i E i
2.2.5 Referencial/OB  }--- i ! !}
2.2.4 Referencia principal PID}- - - -1 E E i E i
! 110 1| [R3:5Ref panelPID 2 —
DIN2® Potenciémetro| _52}0:—;—5—;—!— - ——|
DIN3® motor o3 P | Real PID_@
¥ Pl Seleccion |1 Seleccién ||
2.1.11 Referencia PID}f -~ -[- - F---- L1141 [Pvalor real, T valor real
AnINl® 00 1 bbb par2-25 [==>| par. 2.2.8
AnIN2® ol o v v v | Real
R3.4 Ref. panel PID . g AT T 2
TEREERE
seQ i il
o 1 Lo
R3.2 Ref. panel =§ B P
ol I
*> LT
Yy ] i i i
pfes o L .
: K E : I—E—|2.1.19 Ref. velocidad |de jogging
o 4 T
®5 ! i 3.1 Lugar de]control
"cl’ O ! Ref. frecuencia
I interna
3 F Fieldbus
o5 i :
Referencia de bus de gampo H Boton reset . @) .
gﬁsr%“é,/cgzr#%ge i . ) 09 ®
Pireccién desde —] otones marcha/pargq ()OO
DIN1 ® Marcha; Lugar A A i e .
DIN4 ® |_=.\._|Marcha/Parada _:'\ Marcha/paro interno
DIN2 Marcha; Lugar B B b
DIN3 > i
DIN5® 933 Direccion del tecladol o~ Inversa interna
DIN3 | Entrada de reset de fallo (programable) — | > 1 |Reset de fallo interno

Imag. 15: Légica de senales de control de la Aplicacidn de control PID

5.4 APLICACION DE CONTROL PID - LISTAS DE PARAMETROS

5.4.1 VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. No se pueden editar los valores de monitor.

NOTA!
Los valores de monitor V1.19 a V1.22 se encuentran disponibles Unicamente con la
aplicacion de control PID.
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Tabla 34: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia
V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6
Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
19 Temperatura varia- oC 8
dor
110 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analdgica 2
V1.12 (A12) V/mA 14
Entrada analdgica 3
V1.13 (A13) 27
Entrada analdgica 4
V1.14 (Al4) 28
V1.15 DIN1,2,3 15
V1.16 DIN 4,5, 6 16
V1.17 D01, RO1, RO2 17
V1.18 Isalida analégica mA 26
V1.19 Referencia PID % 20
V1.20 Valor real PID % 21
V1.21 Valor error PID % 22
V1.22 Salida PID % 23
V123 Visualizacion espe- 99

cial de valor real
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Tabla 34: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
Temperatura de o
V1.24 PT-100 C 42
61.25 Element.os de moni-
torizacion

V1.26.1 Current A 1113
V1.26.2 Torque % 1125
V1.26.3 Tension CC v 44
V1.26.4 Cddigo de estado 43
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5.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 35: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1.1 Frecuencia min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frecuencia max. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tiempo deacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racion 1
p2.14 |liempodedecele- |4 3000.0 s 0.0 104
racion 1
pp.5 | Limitedeintensi- 5l oy A IL 107
dad
NX2: 230
Tensid - v
p2.1.6+ | '€nstonnomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.17+ |Frecuencianomi- | g0 | 5904 Hz 50.00 111
nal del motor

P2.1.8* Ve[o;flari;‘t‘::'”al 24 20000 | rpm 1440 112

p2.1.g* | Intensidadnomi- g (it oy A IH 113
nal del motor

P2.1.10* | Cos phidel motor 0.30 1.00 0.85 120

0=AI

1=AI2

2 = Ref. PID de
pagina de control

Senal de referen- del panel, P3.4

P2.1.11* | cia de controlador 0 4 1 332
PID (Lugar A) 3.= Ref. PID del
fieldbus (Process-
DataIN 1)
4 = Potenciémetro
motorizado

Ganancia del con-

0,
P2.1.12 pancis de’ o 0.0 | 1000.0 % 100.0 118
Tiempo | del con-
P2.1.13 mpo el e 0.00 | 320.00 s 1.00 119
p2.1.14 |TiempoDdelcon- 4 05 | 44009 s 0.00 132

trolador PID
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Tabla 35: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Frecuencia de

P2.1.15 . 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 1016
dormir

P2.1.16 Retraso de dormir 0 3600 s 30 1017

P2.1.17 |Nivel de despertar 0.00 100.00 % 25.00 1018

0 = Despertar al
caer por debajo del
nivel de despertar
P2.1.18 |Funcién despertar 0 1 0 1019 [(2.1.17)

1 = Despertar al
superar el nivel de
despertar (2.1.17)

P2.1.19 Referencia de 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 124
velocidad jogging

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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5.4.3 SENALES DE ENTRADA
Tabla 3é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad

Descripcion

P2.2.1 **

Funcion salida
analdgica 1 (DIN2)

319

0 = Deshabilitado
1 = Fallo externo
cc

2 = Fallo externo
oc

3 =Permiso de
marcha

4 = Seleccidn
tiempo acel./dec.
5=CP: Terminal
I/0 (ID125)

6 = CP: Panel
(ID125)

7 = CP: Fieldbus
(ID125)

8 = Directo/Inverso
9 = Frecuencia de
jogging (cc)

10 = Reset de fallo
(cc)

11 = Acel./dec.
prohibidas (cc)

12 = Orden de
freno CC

13 = Pot. motor UP
(cc)

P2.2.2 **

Funcion salida
analdgica 1 (DIN3)

301

Véase lo anterior
excepto:

13 = Pot. motor
DOWN (cc)

P2.2.3 **

Funcidn salida
analégica 1 (DIN5)

330

Véase lo anterior
excepto:

13 = Habilitar refe-
rencia PID 2

P2.2.4 **

Referencia de
punto de suma de
PID

376

0 = Valor de salida
PID directa

1 =Al1+salida PID
2 = Al2+salida PID
3 = Al3+salida PID
4 = Al4d+salida PID
5=Panel PID
+salida PID

6 = Fieldbus+salida
PID (ProcessDa-
talN3)

7 = Pot. motorizado
+salida PID
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Tabla 3é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0=AI1

1=AI2

2=AI3

3=Al4

4 = Referencia
Panel

0 7 1 343 5 = Referencia de
fieldbus (FBSpee-
dReference)

6 = Potenciometro
motorizado

7 = Controlador
PID

Seleccion de refe-

*%
P2.25 rencia I/0 lugar B

Seleccion de la Como en P2.2.5
P2.2.6 ** [|referencia de con- 0 7 4 121
trol del panel

Seleccion de la Como en P2.2.5
P2.2.7 ** [|referencia de con- 0 7 5 122
trol Fieldbus

0 =Valorreal 1
1=Real 1+ Real?
2=Real1-Real 2
3=Real1*Real?2
4 =Min(Real 1,

«+ | Seleccion de valor Real 2)

P2.2.8 real L 7 ) 333 5 = Max(Real 1,
Real 2)

6 = Media(Real 1,
Real 2

7 = Raiz (Real1) +
Raiz (Real2)

0 = Deshabilitado
1 =Senal Al1 (c-
-tarjeta)

2 =Senal A2 (c-
-tarjeta)

3=AI3

4 = Al4

5 = Fieldbus Pro-
P 9 g *x Seleccion de valor 0 10 ) - cessDatalN2
real 1 6 = Par del motor
7 = Velocidad del
motor

8 = Intensidad del
motor

9 = Potencia del
motor

10 = Frecuencia de
encoder
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Tabla 3é: Senales de entrada, G2.2

Indice

Ocultacion

Entrada de valor

Unidad

Descripcion

0 = Deshabilitado
1 =Senal Al1

2 = Sehal Al2
3=AI3

4 = Al4

5 = Fieldbus Pro-
cessDatalN3

6 = Par del motor

de Al1

k%
P2.210 real 2 0 10 0 335 7 = Velocidad del
motor
8 = Intensidad del
motor
9 = Potencia del
motor
10 = Frecuencia de
encoder
p.2.41 |FEscalaminimade | 40000 | 14000 | % 0.0 336
valor real 1
p.2.12 |Escalamaximade | 10500 | 14000 | % 100.0 337
valor real 1
p.2.13 |FEscalaminimade | 40000 | 14000 | % 0.0 338
valor real 2
p.2.14 |EScalamaximade | 10000 | 14000 | % 100.0 339
valor real 2
Seleccién de
P2*.3>.k15 senal de entrada 0.1 E.10 A1 377
analdgica 1 (A1)
0=0—10V(0—20
*
Rango de senal de rln—AZ]—10V[4—20
P2.2.16 | entrada analdgica 0 2 0 320 ik
mA*)
1 (A1)
2 = Rango perso-
nalizado*
Ajuste minimo
P2.2.17 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
Al
Ajuste maximo
P2.2.18 | personalizado de | -160.00 | 160.00 % 100.0 322
Al
P2.2.19 Inversién Al1 0 1 0 323 |0 Noinvertido
1 = Invertido
pp.220 |Tiempodefiltrado | 44, 10.00 s 0.10 324
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Tabla 3é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0=0—20mA (0—
*
Seleccion de 10_\2 _] 20 mA (2—
P2.2.21 senal de entrada 0.1 E.10 A2 388 10_\/ -
analdgica 2 (Al2) 2 = Rango perso-
nalizado*
Rango de senal de 0=0—20 mA*
P2.2.22 | entrada analégica 0 2 1 325 |1=4—20 mA*
2 (A12) 2 = Personalizado*
Ajuste minimo
P2.2.23 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 326
Al2
Ajuste maximo
P2.2.24 personalizado de | -160.00 | 160.00 % 0.00 327
Al2
P2.225 | Inversion Al2 0 1 0 308 [0 Noinvertido
1 = Invertido
p2.2.26 |Ti€mpodefiltrado | 44 10.00 s 0.10 329
de Al2
Tiempo de rampa
P2.2.27 |del potencidmetro 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
motorizado
Reset de memoria 0 = Sin Reset
de la referencia 1 = Resetear si se
P2.2.28 | de frecuencia del 0 2 1 367 |detiene o se apaga
potenciémetro 2 = Se resetea si se
motorizado apaga
Reset de memoria 0=5in Reset .
de la referencia | = Resetear si se
P2.2.29 L 0 2 0 370 |detiene o se apaga
PID del potencio- .
. 2 =Se resetea si se
metro motorizado
apaga
p2.2.30 | Hmite oo % | 16000 | P2231 | % 0.0 359
pp.2.31 |Himite ?I%X'm‘) de | pr230 | 1600.0 % 100.0 360
P2 232 Inversion del valor 0 1 0 340 0=Sin inversion
de error 1 =Inversion
pp.2.33 | liempodesubida |4, 100.0 s 5.0 341
de referencia PID
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Tabla 3é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

Tiempo de des-
P2.2.34 | censo de referen- 0.1 100.0 s 5.0 342
cia PID

Valor minimo de
P2.2.35 escalado de refe- 0.00 320.0 Hz 0.00 344
rencia, lugar B

Valor maximo de
pP2.2.36 escalado de refe- 0.00 320.0 Hz 0.00 345
rencia, lugar B

0 = Mantener refe-

P2.2.37 Cambio facil 0 1 0 366 [MENCE
1 = Copiar referen-
cia real

P2 238 Seleccion de

e senal de entrada 0.1 E.10 0.1 141
analdgica 3 (Al3)

Rango de sefial de 0 = Rango de sefal

P2.2.39 | entrada analdgica 0 1 1 143 0—10V -
3 (AI3) 1 = Rango de senal
2—10V
P2.2.40 Inversion Al3 0 1 0 151 |0 = Noinvertido

1 = Invertido

Tiempo de filtro
P2.2.41 de salida anald- 0.00 10.00 s 0.10 142
gica (AI3)

Seleccion de
PZ*'E;AZ senal de entrada 0.1 E.10 0.1 152
analdgica 4 (Al4)

Rango de sefal de 0 = Rango de sefal

P2.2.43 | entrada analdgica 0 1 1 154 0—10V -
4 (Al4) 1 =Rango de senal
2—10V
P2.2.44 Inversién Al4 0 1 0 162 |0 =Noinvertido

1 = Invertido

Tiempo de filtro

P2.2.45 de salida analé- 0.00 10.00 s 0.10 153
gica (Al4)
Minimo de visuali-
P2.2.46 | zacion especial de 0 30000 0 1033
valor real
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Tabla 3é: Senales de entrada, G2.2

indice Ocultacion Unidad |Por Descripcion
Méaximo de visua-
P2.2.47 lizacion especial 0 30000 100 1034
de valor real
Decimales de
P2.2.48 visualizacion 0 4 1 1035
especial de valor
real
Unidad de visuali- consulte 10056
P2.2.49 | zacion especial de 0 29 4 1036 ~ap
Descripciones de
valor real X
parametros.

CP = lugar de control
cc = contacto
oc = abriendo contacto

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segln sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el FC.

*** = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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5.4.4 SENALES DE SALIDA (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.3

Tabla 37: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

Seleccion de
pP2.3.1* senal de entrada 0.1 E.10 Al Lb4
analdgica 1 (AO1)

0 = Deshabilitado
1 = Frec. salida (0-
-fmax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fméax.)

3 =Velocidad del
motor (0 - Veloci-
dad nominal del
motor)

4 = Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-

-TnMotor)
6=Potencia de
P232 Funcion Eje. salida 0 14 1 307 motor [pl-PnMotor]
analogica 7=Tensidn de

motor (0-UnMotor)
8 = Tensidn del bus
de CC (0-1000 V)
9 =Valor ref. con-
trolador PID

10 = Valor real
contr. PID 1

11 = Valor real
contr. PID 2

12 =Valor error
contr. PID

13 = Salida del
controlador PID
14 = Temperatura

PT100

Tiempo de filtro

P2.3.3 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 308
gica

P23.4 |r.1ver5|on’de.3 0 1 0 309 0=No |n\{ert|do

salida analdgica 1 = Invertido

Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.5 analdgica 0 ! 0 310 1=4mA(2V)
p23.4 | EScaladesalida 10 1000 % 100 311

analogica
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Tabla 37: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Listo

2 = Marcha

3 =Fallo

4 = Fallo invertido
5 = Advertencia de
sobrecalenta-
miento FC

6 = Fallo externo o
advertencia

7 = Fallo de refe-
rencia o adverten-
cia

8 = Advertencia

9 = Inversion de
giro

10 = Velocidad fija
1
11 = En velocidad
P37 Funci('?n.de salida 0 23 1 312 12 = Regu.lador de
digital 1 motor activo

13 = Limite de
supervision de
frec. OP 1

14 = Limite de
supervision de
frec.2

15 = Limite de
supervision de par
16 = Limite de
supervision de ref.
17 = Control de
freno externo

18 = Lugar de con-
trol: 1/0

19 = Limite de
supervision de
temp. FC

20 = Sentido de
giro no solicitado

21 =Control de
F ion d lid freno ext. invertido
P2.3.7 uncton de satida 0 23 1 312 |22 =Fallo de ter-

digital 1 mistor/advertencia
23 = Fieldbus DIN1
Funcidn salida Como el parame-
P2.38 analdgica 1 (R0O1) 0 23 2 313 0237
Funcién salida Como el pardme-
P2.3.9 analégica 1 (RO2) 0 23 3 314 0237
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Tabla 37: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0 =Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.10 |sion de frecuencia 0 2 0 315  |supervision
de salida 1 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
P2.3.11 cia de salida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Valor supervisado
0 = Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.12 |sidn de frecuencia 0 2 0 346 |supervision
de salida 2 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
p2313 | CadesalidaZ | q05 | 32000 | Hg 0.00 347
Valor de supervi-
sion
Funcion de limite 0=No
P2.3.14 | de supervision de 0 2 0 348 |1 =Limite inferior
par 2 = Limite superior
p.3.15 |Yelordelimitede 1 5000 | 3000 | % | 1000 349
supervision de par
Funcidon de limite 0=No
P2.3.16 | de supervision de 0 2 0 350 |1 =_Limite inferior
referencia 2 = Limite superior
Valor de limite de
P2.3.17 supervision de 0.0 100.0 % 0.0 351
referencia
Retardo de desac-
P2.3.18 tivacion de freno 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
Retardo de activa-
P2.3.19 cion de freno 0.0 100.0 s 1.5 353
externo
Limite de supervi- 0=No
P2 390 sion de tempere?— 0 9 0 354 1= Lllm!te mfenqr
tura de converti- 2 = Limite superior
dor de frecuencia
Valor supervisado
p2.3.21 | detemperatura | 4 100 °C 40 355
de convertidor de
frecuencia
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Tabla 37: Senales de salida, G2.3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Escalado de salida

P2.3.22 . 0.1 E.10 0.1 471
analégica 2

P2 393 FunC|0n,dg salida 0 14 4 472 Como el parame-
analogica 2 tro 2.3.2

Tiempo de filtrado

P2.3.24 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 473
gica 2

Inversion de 0 = No invertido

P2.3.25 salida analdgica 2 0 ! 0 474 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)

P2.3.26 analdgica 2 0 ! 0 47511 2 4 mA (2V)
p.2327 [EScaladodesalida| 1000 % 1.00 476

analogica 2

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros
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5.4.5 PARAMETROS DE CONTROL DEL CONVERTIDOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2
-> G2.4

Tabla 38: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

0 = Lineal

>0 = Tiempo de
rampa de curva en
S

P2.4.1 Forma de rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Lineal

>0 = Tiempo de
rampa de curva en
S

P2.4.2 Forma de rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tiempo de acele-

P2.4.3 L,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tiempo de decele-

P2.4.4 .,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Deshabilitado
1 =Se utilizaen la
marcha

2 = Chopper de
Chopper de fre- 0 4 0 504 frenado g)fterno
nado 3 =Se utiliza en
paro/marcha

4 =Se utilizaen la
marcha (sin
prueba)

P2.4.5

0 =Rampa

1 =Arranque al
P2.4.6 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 =Libre

1 =Rampa

2 = Rampa + Per-
miso marcha paro
libre

3 = Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506

P2.4.8 Intensidad de 0.00 IL A 0.7 x IH 507
freno CC

Tiempo de freno

P2.4.9 CC al paro

0.00 600.00 s 0.00 508
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Tabla 38: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Frecuencia para
iniciar el freno CC

P2.4.10 0.10 10.00 Hz 1.50 515
durante la parada
de rampa
pp.4.11 | Jlempodefreno | 00 | 46009 s 0.00 516
CC en el arranque
P2.4.12* | Freno por flujo 0 1 0 5o0 |0 = Desactivado.

0 = Activado

p2.413 | Intensidad fre- 0.00 IL A IH 519
nado por flujo
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5.4.6 PARAMETROS DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 ->
G2.5)

Tabla 39: Parametros de frecuencias prohibidas, G2.5

Unidad

indice Ocultacién

Descripcion

P2.5.1

Limite bajo de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

-1.00

320.00

Hz

0.00

509

0 = Deshabilitado

P2.5.2

Limite alto de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

510

0 = Deshabilitado

P2.5.3

Limite bajo de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

511

0 = Deshabilitado

P2.5.4

Limite alto de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

512

0 = Deshabilitado

P2.5.5

Limite bajo de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

513

0 = Deshabilitado

P2.5.6

Limite alto de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

514

0 = Deshabilitado

P2.5.7

Rampa de ac./dec.

prohibida

0.1

10.0

1.0

518
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5.4.7 PARAMETROS DE CONTROL DE MOTOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.6)

Tabla 40: Parametros de control del motor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Control de fre-
cuencia
1 =Control de
velocidad
NXP:

P2.6.1 M"drg;t%:tml 0 1/3 0 600 |2 = Deshabilitado

3 = Ctrl. de veloci-
dad de lazo
cerrado
4 = Control de par
de lazo cerrado

NXP:

0 = Deshabilitado
1 =Sobrepar auto-
matico

P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109

0 = Lineal

1 = Cuadratico

0 3 0 108 |2 =Programable
3 =Lineal con
optim. de flujo

Seleccion relacion

P2.6.3 u/f

P24 |Funtodedesexci- | gy | 45009 Hz 50.00 602
tacion del motor

Tension en el
P2.6.5 punto de desexci- 10.00 200.00 % 100.00 603
tacion del motor

Curva U/f fre-
P2.6.6 cuencia punto 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
medio

Curva U/f tension

P2.6.7 punto medio

0.00 100.00 % 100.00 605

p2.6g | lensiondesalida | 4, 40.00 % Varia 606
a frecuenC|a cero

P2.6.9 Frecuencia de 1 Varia kHz Varia 601
conmutacion

0 = Deshabilitado

1 = Utilizado (sin
p2.4.10 | Controtadorde 0 2 1 607  [rampal
sobretension

2 = Utilizado
(rampa)
p2.611 | Controladorde 0 1 : s0s |0 =Deshabilitado
baja tension 1= Se utiliza
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Tabla 40: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. ax. Unidad Descripcion
P2.6.12 Caida de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
P2.6.13 Identificacion 0 1/2 0 631
Grupo de parametros de lazo cerrado 2.6.14
P2.6.14.1 | Intensidadmag- | 444 2 x IH A 0.00 612
netiz.
Ganancia de P de
P2.6.14.2 | control de veloci- 1 1000 30 613
dad
P2.6.14.3 | Tempoldecon- 4 g0 59500 | ms 30.0 614
trol de velocidad
P2.6.14.5 |Compensacionde | 5 | 540 o9 % 0.00 626
aceleracion
P2.6.14.6 |Austededesliza- |4 500 % 100 619
miento
Intensidad mag-
P2.6.14.7 netizante en 0,00 IL A 0.00 627
arranque
Tiempo de mag-
P2.6.14.8 netizacion en 0 60000 ms 0 628
arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.9 0 32000 ms 100 615
dad 0 en arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dad 0 en paro
0 = Deshabilitado
1 =Memoria de
par
P2.6.14.17 | Fardepuestaen 0 3 0 621 |2 = Referencia de
marcha
par
3 = Par de puesta
en marcha dir/inv
P2.6.14.12 | Fardepuestaen | 500 1 546 o % 0.0 633
o marcha DIRECTO : ' ° :
P2.6.14.13 | Fardepuestaen | 500 1 5504 % 0.0 634
R marcha INVERSO ’ ’ ° ’
P2.6.14.15 | iempo defiltrado | o 100.0 ms 0.0 618
de encoder
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Tabla 40: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacién Unidad

Descripcion

Ganancia de P de

P2.6.14.17 |control de intensi- 0.00 100.00 % 40.00 617
dad

Grupo de parametros de identificacion 2.6.15

P2.6.15.1 | Paso de velocidad -50.0 50.0

% 0.0 1252
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5.4.8 PROTECCIONES (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.7

Tabla 41: Protecciones, G2.7
Unidad

indice Ocultacion

Repuesta a fallo de

Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Advertencia
+Frec. anterior

3 = Adver.+Frec.

P2.7.1 - 0 5 4 700 [fija 2.7.2
referencia 4 mA
4 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7
5 = Fallo, parada
por paro libre
pa.7.2 |frecuenciadefallod g p0 ) pyqy |y, 0.00 728
de referencia 4 mA
P27 3 Respuesta frente a 0 3 9 701 0=Sin respugsta
fallo externo 1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
de acuerdo con
Supervision de 2.4.7
P2.7.4 fase de entrada 0 3 0 730 3 = Fallo, parada
por paro libre
0 = Fallo almace-
P2 75 Repugsta a f{a'LLo de 0 1 0 797 nado en el historial
baja tension Fallo no almace-
nado
P2.7.6 Fase de salida 0 3 2 702 |0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P77 Protecaon.frente a 0 3 9 703 2 = Fallo, parada
fallo de tierras de acuerdo con
2.4.7
P27 8 Proteccion térmica 0 3 2 704 3 = Fallo, parada
del motor por paro libre
Factor de tempe-
P2.7.9 ratura ambiente -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Factor refrigerante
P2.7.10 | del motor a veloci- 0.0 150.0 % 40.0 706
dad cero
Constante de
P2.7.11 |tiempo térmico del 1 200 min Varia 707
motor
P2.7.12 | Ciclo carga motor 0 150 % 100 708
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Tabla 41: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.13 bloqueo 0 3 1 709 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

p2.7.14 | !ntensidaddeblo- | 4 o, 2% IH A H 710
queo

Limite de tiempo

P2.7.15 de bloqueo

1.00 120.00 s 15.00 711

p2.7.16 |Limite de frecuen- 1.0 P2.1.2 Hz 25.0 712
cia de bloqueo

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
Proteccién contra 2 = Fallo, parada
pP2.7.17 . 0 3 0 713 de acuerdo con
baja carga

2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre

P2.7.18 ASCENpSa? desde 10.0 150.0 % 50.0 714

Carga de frecuen-
P2.7.19 |cia cero de protec- 5.0 150.0 % 10.0 715
cion de baja carga

Limite de tiempo

P2.7.20 de proteccion de 2.00 600.00 s 20.00 716
baja carga
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
p2.7.21 | Respuestaafallo 0 3 2 732 |de acuerdo con
termistor
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
py 799 | Respuestaafallo 0 3 ) 733 |Consulte P2.7.21
de fieldbus
p2.7.23 | Respuestaafallo |, 3 ) s34 |Consulte P2.7.21
de ranura
[o]
P2 7 94 N° de entradas 0 5 0 739

PT100
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Tabla 41: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
0 3 0 740 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada
por paro libre

Respuesta al fallo

P2.7.25 PT100

Limite de adver- o
P2.7.26 tencia PT100 -30.0 200.0 C 120.0 741

Limite de fallo o
P2.7.27 PT100 -30.0 200.0 c 130.0 742
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5.4.9 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -
-> G2.8)

Tabla 42: Parametros de rearranque automatico, G2.8

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

P2.8.1 Tiempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Tiempo de prueba 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampa
1 = Arranque al
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719  |vuelo
2 = De acuerdo con
P2.4.6

NUmero de inten-
ppgy | lostrasladesco- 0 10 0 720
nexion automatica

por baja tension

NUmero de inten-
ppgs5 | lostrasladesco- 0 10 0 721
nexion automatica

por sobretension

Numero de inten-

tos tras la desco-

pP2.8.6 nexion automatica 0 3 0 722

por sobreintensi-
dad

Ndmero de inten-
tos tras el disparo
por referencia 4
mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de inten-
tos tras el disparo
P2.8.8 por fallo de tem- 0 10 0 726
peratura del
motor

NiUmero de inten-
P2.8.9 tos tras el disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NiUmero de inten-
tos tras disparo
por fallo de baja

carga

P2.8.10 0 10 0 738
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5.4.10 CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacidn se enumeran los parametros para la seleccion del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el menu de control de panel en el Manual de usuario
del producto.

Tabla 43: Parametros de control del panel, M3

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

1 =Terminal de I/0

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

P3.2 Referenciade | oy 11 | p212 | He 0.00

panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123
(en el panel)

P3.4 Referencia PID 0.00 100.00 % 0.00 167

P3.5 Referencia PID 2 0.00 100.00 % 0.00 168
0=Funcidn limitada
del bot6n de

R3.4 Botdn de paro 0 1 1 114 |parada

1=Boton de parada
siempre activado

5.4.11 MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU M¢)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccion de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de parametros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

5.4.12  TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El ment M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacion relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 120 APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO

6 APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO

6.1 INTRODUCCION

Seleccione la Aplicacion de control multi-propésito en el mend M6, en la pagina S6.2.

La aplicacion de control multi-propoésito ofrece una amplia gama de parametros para el
control de motores. Se puede utilizar para distintos tipos de procesos, en los que se necesite
una amplia flexibilidad de sefnales de I/0 y no se necesite control PID (si necesita funciones
de control PID, utilice la Aplicacion de control PID o la Aplicacidn de control de bombasy
ventiladores).

La referencia de frecuencia se puede seleccionar, por ejemplo, desde las entradas
analdgicas, el control de joystick, el potenciometro motorizado y desde una funcién
matematica de las entradas analdgicas. También existen parametros para la comunicacion
del fieldbus. Ademas, se pueden seleccionar las multi-velocidades y la velocidad de jogging
si se programan entradas digitales para estas funciones.

» Las entradas digitales y todas las salidas se pueden programar libremente y la
aplicacion admite todas las tarjetas de I/0

Funciones adicionales:

« Seleccidn de rango de senal de entrada analdgica

« Dos supervisiones de limite de frecuencia

«  Supervision de limite de par

«  Supervision de limite de referencia

« Programacion de segundas rampas y rampas en forma de S

« Marcha/paro programable y légica de inversion

* Freno CC al arrancary parar

« Tres areas de frecuencia prohibida

« Curva U/f programable y frecuencia de conmutacion

« Rearranque automatico

« Proteccidn térmica de motor y contra bloqueo: totalmente programable; desactivado,
advertencia, fallo

« Proteccién de baja carga del motor

« Supervision de fase de salida y entrada

« Histéresis de joystick

« Funcién dormir
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Funciones de NXP:

Funciones de limite de potencia

Distintos limites de potencia para el lado del motor y de generacion

Funcion maestro-seguidor

Distintos limites de par para el lado del motor y de generacion

Entrada de monitor de refrigeracidon desde la unidad de intercambio de calor

Entrada de monitorizacion de freno y monitor de intensidad real para el cierre inmediato
del freno.

Ajuste de control de velocidad separado para distintas velocidades y cargas

Funcion de avance lento con dos referencias distintas

Posibilidad de conectar los datos de proceso FB a cualquier pardmetro y algunos valores
de monitor

El pardmetro de identificacion se puede ajustar manualmente

Los parametros de la Aplicacion de control multi-propdsito se explican en el Capitulo ?
Descripciones de parametros de este manual. Las explicaciones se organizan segun el
numero ID individual del parametro.
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6.2

1/0 DE CONTROL

. OPTA1
Potenciometro para

eferenci, 1104, PR ICTTYR WIS

\ _ _I 1 | | +10V | | Salida de referencia | |Tensic’>n para potenciémetro, etc.|
| Entrada analogi
gica 1 (AIl1) : ;
| \— ————— 2 All+ Rango de tensién 0—10V CC (;Referencgla de fll‘?cylencm
| Programable (P2.1.11) e entrada analogica 1
————— Tierra para referencia
3 | |AIl- Masa de E/S y controles
a4 AI2+ .
Entrada analogica 2 (AI2) | |Referencia de frecuencia
Rango de intensidad 0-20 mA | |de entrada analdgica 2
5 AI2-
R L 6 | +24V @ | | Salida de control de tensién | ITenSiéﬂ para conmutadores, etc. mé>{- 0,1 A
E | 7 | | GND ® | | GND de I/O | ITierra para referencia y controlels
5—— - —/ ———————— -I 8 | | DIN1 [’Ioarlgga Eo'r?grtﬁable P2.2.1.1 |Contacto cerrado = marcha directla
--- . -| 9 | | DIN2 | | Marcha inversa R, min = 5 kQ | [ Contacto cerrado = marcha inversa |
Lo {10 [DIN3 | ez | e (o e
| 11 | [CMA | [ coman para DIN 1—DIN 3 | [Conectara GND o +24V |
fmmmmm e — - -I 12 | | +24V @ | | Salida de control de tensidn | |Tensi6n para conmutadores (ver n.° b)
1
! jmm---- -I 13 | | GND [ ] | | GND de I/O | |Tierra para referencia y controlesl
1
E_ B / ) ] 14 DING Seleccién de velocidad de jogging Conégﬁtcgcatgiecretgafjgeiecz?(fci?dla% 3‘3] a
. ': Programable (G2.2.7) jogging activa
1 I Contacto abierto = sin fall
L-- ? - .E ------ -I 15 | | DINS | E?ogéﬁg[ﬂg (G2.2.7) | Contacto cerrado = fallo externo
! idn ti Contacto abierto = P2.1.3 y P2 1.4
i 16 | [ome T
X 2.
1
! | | 17 | | CMB | | Comun para DIN4—DING | | Conectar a GND o +24 V |
1
! 1
X ! ‘I 18 | |AOA1+ | Salida analdgica 1 Rango 0—20 mA/R
! | Frecuencia de salida max. 500 O L
' LISTO X .4 19 | | AOAl- ® Programable (P2.3.5.2) )
! I
1
L _®_ A 20 DOAL Efs”% digital Colector abierto, I<50 mA,
X E Programable (G2.3.3) U=48 VCC
1
; 5 | OPTA2 / OPTA3 *)
1 MARCHA 7
! | 21 | | RO1 Salida de relé 1
Lo @ ] >2 | [Rot / MARCHA
! Programable
"""" 23 RO1 — (G2.3.3)
24 RO2 7 Salida de relé 2
FALLO
25 RO2 Programable
26 RO2 — (G2.3.3)

Imag. 16: Ejemplo de conexiones y configuracion de I/0 por defecto de la aplicacion de control
multi-propdsito
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*) La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e®@® | CMB aislado de TIERRA
e®® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 17: Selecciones de puente
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6.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION DE CONTROL
MULTI-PROPOSITO

|3_2 Referencia de panel I_ [t 2.1.11 Referencia de I/O
jmmmmmm 2.1.12 Referencia de control de panel

""" 2.1.13 Referencia ctrl. bus de campo

P 2.1.15 Velocidad fija 1
NO DIN® i 1 [...2.1.21 Velocidad fija 7
. Ll 2.1.14 Referencia de
NO DINg| /elocidad constanf - velocidad jogging
NO DINg. Velocidad constant
N° DIN Velocidad constant
120 E : 3.1 Lugar de control
NO Al® ; |
No AI® - E
N° DIN i i _
®—-—1Potenciémetr E E Referenc_la _de
®—-—Imotorizado o ! . frecuencia interna
N° DIN f/ i D,
S s
— | |
* Botdn i
[referencsEtuste ] ool 1| O\ @
Marcha/paro de bus de marcha/pard ! O O
campo : OLO
(I:Dalrrggc(:)lon desde bus de !
NO DIN@l_archa directa Marcha/paro |_Marcha/Parada | | .\ Marcha/paro interno
o (programable) prlqgramgble —® |
N° DIN® Marcha inversa ?’n\,%gr'scign © ; - E
(programable) Inversion deigiro |  1pnyersa interna
[3.3 Direccién del tecladp I N "
N° DINg Entrada de reset de fallo | >1 ReLde‘:a,”O interno
(programable)

Imag. 18: Légica de senales de control de la Aplicacidn de control multi-propdsito

6.4 APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO - LISTAS DE PARAMETROS

6.4.1 VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. Los valores de monitor marcados con un asterisco (*) se pueden
controlar desde el fieldbus.
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Tabla 44: Valores de monitor, convertidores NXS

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia
V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tensién del motor v 6
Tension del Bus de
V1.8 ce v 7
V1.9 Temperatura varia- oC 8
dor
V1.10 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(A1)
Entrada analégica 2
V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Salida analégica 1 V/mA 26
Entrada analdgica 3
V1.16 (A13) V/mA 27
Entrada analdgica 4
V1.17 (Al4) V/mA 28
V1.18 Referencia de par % 18
V1.19 Temp. max. del sen- oC 42
sor
51.20 Eler.nen.tf)s de,m_om-
torizacion multiple
V1.21.1 Current A 1113
V1.21.2 Torque % 1125
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Tabla 44: Valores de monitor, convertidores NXS

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.21.3 Tension de CC v L4
V2l | Cédigo de estado i3 |Gonsule aTabls 9 Contenido de 2 palabra de
V1.21.5 Historial fallos 37
V1.21.6 Intensidad Motor A 45
V1.21.7 Advertencia 74
V1.21.8 Temp. del sensor 1 °C 50
V1.21.9 Temp. del sensor 2 °C 51
V1.21.10 Temp. del sensor 3 °C 52
V1.21.25 Temp. del sensor 4 °C 69
V1.21.26 Temp. del sensor 5 °C 70
V1.21.27 Temp. del sensor 6 °C 71
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Tabla 45: Valores de monitor, convertidores NXP

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia
V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6
Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
V1.9 Temperatura varia- oC 8
dor
V1.10 Temperatura del % 9
motor
V111 * Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analégica 2
*
V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Salida analégica 1 V/mA 26
Entrada analdgica 3
*
V1.16 (A13) V/mA 27
Entrada analdgica 4
*
V1.17 (Al4) V/mA 28
V1.18 Referencia de par % 18
V1.19 Temp. max. del sen- co 42
sor
51.20 Elementos de moni-
’ torizacion multiple
V1.21.1 Current A 1113
V1.21.2 Torque % 1125
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Tabla 45: Valores de monitor, convertidores NXP

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.21.3 Tension de CC \Y /A
V1214 Cédigo de estado 43 Consulte la Tabla 5.;1”Conten/do de la palabra de
estado de la aplicacidn.
Frecuencia de enco-
V1.21.5 Hz 1124
der 1
V1.21.6 Vueltas de ejes r 1170 Consulte ID1090
V1.21.7 Angulo de eje Grad 1169 Consulte ID1090
V1.21.8 Temp. del sensor 1 °C 50
V1.21.9 Temp. del sensor 2 °C 51
V1.21.10 Temp. del sensor 3 °C 52
V1.21.11 Frecuencia de enco- Hz 53
der 2
V12112 Posicion absoluta de 54
encoder
V12113 Giros de encod. 55
absolutos
V1.21.14 Estado de marcha ID 49
V1.21.15 PolePairNumber 58
Entrada analdgica 1 o
V1.21.16 (A1) %o 59
Entrada analégica 2 o
V1.21.17 (A12) % 60
Entrada analédgica 3
* 0,
V1.21.18 (A13) %o 61
Entrada analégica 4
* 0,
V1.21.19 (Al4) % 62
V1.21.20 Salida analégica 2 % 31
V1.21.21 Salida analdgica 3 % 32
Referencia de fre-
V1.21.22 cuencia final de lazo Hz 1131
cerrado
V1.21.23 Respuesta de paso Hz 1132
V1.21.24 Potencia de salida kW 1508
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Tabla 45: Valores de monitor, convertidores NXP

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.21.25 Temp. del sensor 4 °C 69
V1.21.26 Temp. del sensor 5 °C 70
V1.21.27 Temp. del sensor 6 °C 71
V1221 * Referencia de par de % 1140
FB
Escalado de limite
* 0,
V1.22.2 de FB %o 46
Referencia de ajuste
* 0,
V1.22.3 de FB %o 47
V1.22.4 * Salida analdgica FB % 48
V1.22.5 Ultimo fallo activo 37
V1.22.6 Intensidad del motor A 45
aFB
Consulte la Tabla 47 Estados de la entrada digital:
V1.22.7 StatusWord DIN 1 56 ID56 y ID57
Consulte la Tabla 47 Estados de la entrada digital:
V1.22.8 StatusWord DIN 2 57 ID56 y ID57
V1.22.9 Alarma 74
V1.22.10 Palabra de fallo1 1172 Consulte la Tabla 48 Palabra de fallo 1, ID1172
V1.22.11 Palabra de fallo2 1173 Consulte la Tabla 49 Palabra de fallo 2, ID1173
V1.22.12 Cédigo de alarma 1 1174 Consulte la Tabla 50 Cédigo de alarma 1, ID1174
V1.23.1 Estado de sistema 1601 Consulte la Tabla 571 Cddigo de estado de System-
T SystemBus Bus, ID1601
V1.23.2 Intensidad total A 83
V1.23.3.1 Inten5|dag1del motor A 1616
V12332 Intensidad del motor A 1605
D2
V12333 Intensidad del motor A 1606
D3
V1.23.3.4 Intensidad del motor A 1607
D4
V1.23.4.1 StatusWord D1 1615 Consultg la Tabla 52 Palabra de estado del converti-
dor seguidor
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Tabla 45: Valores de monitor, convertidores NXP

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.23.4.2 StatusWord D2 1602 Consultg la Tabla 52 Palabra de estado del converti-
dor seguidor
V1.23.43 StatusWord D3 1603 Consultg la Tabla 52 Palabra de estado del converti-
dor seguidor
V1.23.4.4 StatusWord D 1604 Consultg la Tabla 52 Palabra de estado del converti-
dor seguidor

Tabla 46: Estados de la entrada digital: ID15y ID16

Estado DIN1/DIN2/DIN3 Estado DIN4/DIN5/DINé

b0 DIN3 DINé
b1 DIN2 DINS
b2 DIN1 DIN4
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Tabla 47: Estados de la entrada digital: ID56 y ID57

StatusWord DIN 1 StatusWord DIN 2

b0 DIN: A1 DIN: C.5
b1 DIN: A.2 DIN: C.6
b2 DIN: A3 DIN: D.1
b3 DIN: A.4 DIN: D.2
b4 DIN: A5 DIN: D.3
b5 DIN: A.6 DIN: D.4
bé DIN: B.1 DIN: D.5
b7 DIN: B.2 DIN: D.6
b8 DIN: B.3 DIN: E1
b9 DIN: B.4 DIN: E.2
b10 DIN: B.5 DIN: E.3
b11 DIN: B.6 DIN: E.4
b12 DIN: C.1 DIN: E.5
b13 DIN: C.2 DIN: E.6
b14 DIN: C.3

b15 DIN: C.4
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Tabla 48: Palabra de fallo 1, ID1172

Fallo Comentario

b0 Sobreintensidad o IGBT F1, F31, F41
b1 Sobretension F2

b2 Baja tension F9

b3 Motor bloqueado F15

b4 Fallo Tierra F3

b5 Proteccion frente a baja carga del motor F17

b6 Sobretemperatura en el convertidor F14

b7 Sobretemperatura del motor F16, F56, F29, F65
b8 Fase de entrada F10

b11 Panel o control PC F52
b12 Fieldbus F53
b13 SystemBus F59
b14 Ranura F54
b15 4 mA F50

Tabla 49: Palabra de fallo 2, ID1173

Fallo Comentario

b2 Encoder F43
b4

o] Reactancia F51
b9 IGBT F31, F41
b10 Chopper F58
b14 Interruptor principal abierto Fé4
b15
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Tabla 50: Cadigo de alarma 1, ID1174

Alarma Comentario

b0 Motor bloqueado W15
b1 Sobretemperatura del motor W16, W29, W56, W65
b2 Proteccién frente a baja carga del motor W17
b3 Pérdida de fase de entrada W10
b4 Pérdida de fase de salida W11
b8 Advertencia de sobretemperatura de converti- W14
dor

b9 Entrada analdgica < 4mA W50
b10 No usado

b13 No usado

b14 Freno mecénico W58
b15 Panel o fallo de PC/advertencia W52
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Tabla 51: Cadigo de estado de SystemBus, ID1601

Falso Verdadero

b0 Reservado

b1 Convertidor 1 preparado

b2 Convertidor 1 en funcionamiento
b3 Fallo de convertidor 1

b4 Reservado

b5 Convertidor 2 preparado

b6 Convertidor 2 en funcionamiento
b7 Fallo de convertidor 2

b8 Reservado

b9 Convertidor 3 preparado
b10 Convertidor 3 en funcionamiento
b11 Fallo de convertidor 3

b12 Reservado

b13 Convertidor 4 preparado
b14 Convertidor 4 en funcionamiento
b15 Fallo de convertidor 4
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Tabla 52: Palabra de estado del convertidor seguidor

Falso Verdadero

b0 Flujo no preparado Flujo preparado (>90 %)
b1 No esta en estado listo Listo

b2 No estd en marcha En marcha

b3 Sin fallos Fallo

b4 Estado de interruptor de carga
b5

b6 Marcha deshabilitada Permiso de marcha

b7 Sin advertencia Advertencia

b8

b9

b10

b11 Sin freno CC El freno CC esta activo
b12 Sin solicitud de marcha Solicitud de marcha
b13 Ningun limite de control activo Control de limite activo
b14 Control de freno externo OFF Control de freno externo ON
b15 Sefal de comunicacion

La Palabra de estado de la aplicacién combina distintos estados del convertidor en una
palabra de datos (consulte Valor de monitor V1.21.4 Palabra de estado). La Palabra de estado
se encuentra visible en el panel solo en la aplicacién multi-propdsito. La Palabra de estado
de cualquier otra aplicacion se puede leer con el software NCDrive PC.
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Tabla 53: Contenido de la palabra de estado de la aplicacion

Aplicacion

Codigo de

estado

Estandar

Loc/Rem

Multi-

-velocidades

b1 Listo Listo Listo Listo Listo Listo
b2 Marcha Marcha Marcha Marcha Marcha Marcha
b3 Fallo Fallo Fallo Fallo Fallo Fallo
b4
Sin paro de
b5 emergencia
(NXP)
b Permiso de Permiso de Permiso de Permiso de Permiso de Permiso de
marcha marcha marcha marcha marcha marcha
b7 Advertencia Advertencia Advertencia Advertencia Advertencia Advertencia
b8
b9
b10
b11 Freno CC Freno CC Freno CC Freno CC Freno CC Freno CC
b12 Solicitud de Solicitud de Solicitud de Solicitud de Solicitud de Solicitud de
marcha marcha marcha marcha marcha marcha
Control de Control de Control de Control de Control de Control de
b13 . . . . ;. .
limite limite limite limite limite limite
b14 Control de Aux 1
freno
b15 Ellugar B PID activa Aux 2
esta activo

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO VACON - 137

6.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 54: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1.1 Frecuencia min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frecuencia max. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tiempo deacele- 0.1 3000.0 s 3.0 103
racion 1
p2.14 |liempodedecele- |4 3000.0 s 3.0 104
racion 1
pp.15 | Limitedeintensi- 1\ ol Varia A 0.00 107
dad
NX2: 230
Tensid . v
p2.1.6* | '€nstonnomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.17+ |Frecuencianomi- | g0 | 5904 Hz 50.00 111
nal del motor

P2.1.8* Ve[o;flari;‘t‘;r:'”al 24 20000 | rpm 1440 112

p2.1.9+ | Intensidadnomi-f . Varia A 5.40 113
nal del motor

P2.1.10 | Cos phi del motor 0.30 1.00 0.85 120
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Tabla 54: Parametros basicos G2.1

Indice

P2.1.11

Ocultacion

Referencia de 1/0

0 15/16

Unidad

17

Descripcion

0=AI1

1=AI2
2=Al1+AI2
3=Al1-Al2

4 = AlI2-Al1

5= AlTxAI2

6 = Al1 Joystick
7 = Al2 Joystick
8 = Panel

9 = Fieldbus

10 = Potencidome-
tro motorizado
11 =Al1, Al2
minimo

12 = Al1, Al2
maximo

13 = Frecuencia
max.

14 = Seleccidn
Al1/AI2

15 = Encoder 1
16 = Encoder 2
(solo NXP)

P2.1.12

Referencia de
control del panel

121

0=Al

1=AI2
2=AI1+AI2
3=Al1-Al2

4 = Al2-Al

5 = Al1xAl2

6 = Al1 Joystick
7 = Al2 Joystick
8 = Panel

9 = Fieldbus

P2.1.13

Referencia de
control de field-
bus

122

Consulte P2.1.12

P2.1.14

Referencia de
velocidad jogging

0.00 P2.1.2

Hz

5.00

124

Consulte ID413 en
el Capitulo 9 Des-
cripciones de para-
metros.

P2.1.15

Velocidad fija 1

0.00 P2.1.2

Hz

10.00

105

P2.1.16

Velocidad fija 2

0.00 P2.1.2

Hz

15.00

106

P2.1.17

Velocidad fija 3

0.00 P2.1.2

Hz

20.00

126

P2.1.18

Velocidad fija 4

0.00 P2.1.2

Hz

25.00

127

P2.1.19

Velocidad fija b

0.00 P2.1.2

Hz

30.00

128
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Tabla 54: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
P2.1.20 Velocidad fija 6 0.00 P2.1.2 Hz 40.00 129
P2.1.21 Velocidad fija 7 0.00 P2.1.2 Hz 50.00 130

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el FC.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 140 APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO

6.4.3 SENALES DE ENTRADA

Tabla 55: Ajustes basicos [Panel de control: Menu M2 -> G2.2.1)

Indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Logica=0

Senal de control 1 =
Marcha directa
Senal de control 2 =
Marcha inversa
Logica=1

Senal de control 1 =
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Inversion
Logica=2

Senal de control 1 =
Marcha/Paro

Senal de control 2 =
Permiso de marcha
Logica=3

Senal de control 1 =
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Pulso de paro
Logica=4

0 7 0 300 |Senal de control 1=
Marcha

Senal de control 2 =
ASCENSO Potencio-
metro motorizado
Logica=5

Senal de control 1 =
Pulso directo (flanco)
Senal de control 2 =
Pulso inverso
(flanco)

Logica=6

Senal de control 1 =
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Pulso inverso
Logica=7

Senal de control 1 =
Pulso de arranque
(flanco)

Senal de control 2 =
Habilitar pulso

P2.2.1.1 |Seleccidn de légica
** de marcha/paro

P2219 Tiempo de rampa
o del potencidmetro 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
motorizado
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Tabla 55: Ajustes basicos [Panel de control: Menu M2 -> G2.2.1)

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Reset de memoria 0 = Sin Reset
P22.13 de la refergncia de 1 =.Resetear si se
. frecuencia del 0 2 1 367 |detiene o se apaga
potenciometro 2 =Se resetea si se
motorizado apaga

0 = Deshabilitado

1=Al

P. 2=AI2
2.2.1.4 Entrada de ajuste 0 5 0 493 |3=EA3
** 4=Al4

5 = Fieldbus (con-
sulte el grupo G2.9)

P2.2.1.5 Ajuste minimo 0.0 100.0 % 0.0 494

P2.2.1.6 Ajuste maximo 0.0 100.0 % 0.0 495

** = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el FC.
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Tabla 56: Entrada analégica 1 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.2)

Ocultacion in. AX. i Descripcion
Seleccion de
P2'*2>;2'1 senal de entrada 0.1 E.10 AN 377
analdgica 1 (A1)
pp.2.29 |Tiempodefiltrado | 4y | 59009 s 0.10 324
de Al
0=0-10V(0-20
mA*)
Rango de sefal de 1=2-10V (4-20
P2.2.2.3 | entrada analdgica 0 3 0 320 |mA*)
1 (A1) 2=-10V..+10 V*
3 = Rango perso-
nalizado *
Ajuste minimo
P2.2.2.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
Al
Ajuste maximo
P2.2.2.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 322
Al
Escalado de refe-
P2.2.2.6 rencia Al1, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 303
minimo
Escalado de refe-
p2.2.2.7 rencia Al1, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 304
maximo
Histéresis de joys- 0
P2.2.2.8 ) 0.00 20.00 %o 0.00 384
tick Al1
p2.2.2.9 | Limite f\ﬁd"rm'r 0.00 | 100.00 % 0.00 385
p2.2.2.10 |ReeseLedormIn] g00 | 32000 | s 0.00 386
p2.2.2.11 | Compensacionde | 40405 | 10000 | % 0.00 165
joystick Al1

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 57: Entrada analégica 2 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.3)

Ocultacion in. AX. i Descripcion
Seleccion de
P2'*2>;3'1 senal de entrada 0.1 E.10 A2 388
analdgica 2 (Al2)
P2 239 Tiempo de filtrado 0.00 320.00 S 0.10 329 0 = Sin filtrado
de AI2
0=0-10V(0-20
mA*)
Rango de sefal de 1=2-10V (4-20
P2.2.3.3 | entrada analdgica 0 3 1 325 |mA*)
2 (A12) 2=-10V...+10 V*
3 = Rango perso-
nalizado *
Ajuste minimo
P2.2.3.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 20.00 326
Al2
Ajuste maximo
P2.2.3.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
Al2
Escalado de refe-
P2.2.3.6 rencia Al2, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 393
minimo
Escalado de refe-
p2.2.3.7 rencia Al2, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 394
maximo
Histéresis de joys- 0
P2.2.3.8 ) 0.00 20.00 %o 0.00 395
tick Al2
p2.239 | Limite f\lezd"rm'r 0.00 | 100.00 [ % 0.00 396
P2.23.10 |ReeseLedormin] go0 | 32000 | s 0.00 397
p2.2.3.11 | Compensacionde | 40005 | 10000 | % 0.00 166
joystick Al2

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 58: Entrada analégica 3 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.4)

Ocultacion in. AX. i Descripcion

Seleccion de
P2'*2;4'1 senal de entrada 0.1 E.10 0.1 141
analdgica 3 (AI3)

Tiempo de filtro 0 =Sin filtrado
P2.2.4.2 de salida analé- 0.00 320.00 s 0.00 142
gica (AI3)
0=0-10V(0-20
mA*)
Rango de senal de 1=2-10V (4-20
P2.2.4.3 | entrada analdgica 0 3 0 143 | mA*)
3 (AI3) 2=-10V..+10 V*
3 =Rango perso-
nalizado *

Ajuste minimo
P2.2.4.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 0.00 144
Al3

Ajuste maximo
P2.2.4.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 145
Al3

Inversion de sefal 0 = No invertido
P2.2.4.6 | de entrada anald- 0 1 0 151 1 = Invertido
gica 3 (AI3)

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segln sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 59: Entrada analédgica 4 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.5)

Ocultacion

Descripcion

Seleccion de

gica 4 (Al4)

P2'*2>;5'1 senal de entrada 0.1 E.10 0.1 152
analdgica 4 (Al4)
Tiempo de filtro 0 =Sin filtrado
P2.2.5.2 de salida analé- 0.00 320.00 s 0.00 153
gica (Al4)
0=0-10V(0-20
mA*)
Rango de senal de 1=2-10V (4-20
P2.2.5.3 | entrada analdgica 0 3 1 154 | mA*)
4 (Al4) 2=-10V...+10 V*
3 =Rango perso-
nalizado *
Ajuste minimo
P2.2.5.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 20.00 155
Al4
Ajuste maximo
P2.2.5.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 156
Al4
Inversion de senal 0 = No invertido
P2.2.5.6 | de entrada anald- 0 1 0 162 |1 =Invertido

*= Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 60: Entrada analdgica libre, seleccion de sefal (Panel: Menu M2 -> G2.2.6)

Ocultacion

Descripcion

0 = Deshabilitado
1=AN
2=AI2
Escalado de limite 3=AI3
P2.2.6.1 de intensidad 0 5 0 399 4=Al4
5 = Escalado de
limite de FB Con-
sulte el grupo G2.9
Escalado de inten- Como el parame-
P2.2.6.2 sidad de frenado 0 5 0 400 [tro P2.2.6.1 Esca-
cc lado de 0 a ID507.
Como el parame-
P22 4.3 Escalado de tiem- 0 5 0 401 tro P2.2.6.1 Escala
pos de ac./dec. la rampa activa del
100% al 10%.
Escalado del Como el parame-
P2.2.6.4 | limite de supervi- 0 5 0 402 |tro P2.2.6.1 Esca-
sion de par lado de 0 a ID348.
Como el parame-
Escalado del tro P2.2.6.1 Esca-
P2.2.6.5 limite de par 0 5 0 485 |[lado de 0 a (ID609
P (NXS) 0 ID1287
(NXP)).
Solo unidades NXP
Escalado del Como el parame-
P2.2.6.6 limite de par del 0 5 0 1087 [tro P2.2.6.1 Esca-
generador lado de 0 a 1D1288.
Escalado del Como el parame-
P2.2.6.7 | limite de potencia 0 5 0 179  |tro P2.2.6.1 Esca-
del motor lado de 0 a 1D1289.
Escalado del Como el parame-
P2.2.6.8 | limite de potencia 0 5 0 1088 |tro P2.2.6.1 Esca-
de generador lado de 0 a ID1290.

Utilice el método de programacion TTF para todos los parametros de entradas digitales.

Consultar capitulo 9.9 Principio de programacion “Terminal to function” [TTF)
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Tabla 61: Entradas digitales [Panel de control: Menu M2 -> G2.2.4)

P L . Por —
Indice Ocultacion . defecto Descripcion

P2.2.7.1* Senal de marcha 1 0.1 Al 403 |Consulte P2.2.1.1.
P2.2.7.2* Senal de marcha 2 0.1 A2 404 | Consulte P2.2.1.1.
P2.2.7.3* Permiso de marcha 0.1 0.2 407

P2.2.7.4* Inversién de giro 0.1 0.1 412

P2.2.75* Velocidad fija 1 0.1 0.1 419  [Consulte las velocidades

fijas en los Parametros basi-
P2.2.7.6 * Velocidad fija 2 0.1 0.1 420 |cos (G2.1).
P2.2.7.7* Velocidad fija 3 0.1 0.1 421
Referencia de potenciome-
*
P2.2.78 tro motorizado BAJAR 01 01 417
Referencia de potenciéome-
*

P2.2.79 tro motorizado ARRIBA 01 01 418

P2.2.7.10 * Reset de fallo 0.1 A3 414

P2.2.7.11* Fallo externo (cerrado) 0.1 A5 405

P2.2.7.12 * Fallo externo (abierto) 0.1 0.2 406

P2 2713 % Seleccion tiempo acel./ 01 Ab 408

decel.
P2.27 14 * Acelerauon/.d.ecelerauon 01 01 415
prohibidas

P2.2.7.15* Freno CC 0.1 0.1 416

P2.2.7.16 * Velocidad de jogging 0.1 A4 413

P2.2.7.17* Seleccion Al/AI2 0.1 0.1 422

P2 2718 * Control desde el terminal 01 01 409

de l/0

P2.2.7.19 * Control desde el panel 0.1 0.1 410

P2.2.7.20 * Control del fieldbus 0.1 0.1 411

P2 2791 % Seleccidn de juego de para- 01 01 496

metros 1/2

P2 2799 % Modo de cor}t/rzol del motor 01 01 164
Solo unidades NXP
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Tabla é1: Entradas digitales (Panel de control: Menu M2 -> G2.2.4)

indice Ocultacion in. Descripcion
P2.2.7.23 * Monitor de refrigeracion 0.1 0.2 750
P2 27 94 * Reconocimiento de freno 01 0.2 1210
externo
P2.2.7.26 * Habilitar avance lento 0.1 0.1 532

P2 97 97 * Referencia dﬁ avance lento 01 01 530

Referencia de avance lento

P2.2.7.28 * ” 0.1 0.1 531
P2.2.7.29 * | Reset contador de encoder 0.1 0.1 1090
P2.2.7.30 * Paro de emergencia 0.1 0.2 1213
Consulte el Capitulo 9.2 Fun-
P2.2.7.31* | Modo maestro-seguidor 2 0.1 0.1 1092 |Cidn maestro/seguidor [solo

NXP] y los pardmetros
P2.11.1-P2.11.7.

P2 2739 % Reconocimiento de inte- 01 0.2 1209
rruptor de entrada

P2.2733* Entrada de fa}llo del filtro 01 01 214
activo

cc = contacto cerrado
oc = contacto abierto

* = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién "Terminal to function” [TTF]).
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6.4.4 SENALES DE SALIDA

Tabla 62: Salida digital retardada 1 (Panel: Menu M2 -> G2.3.1)

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

Seleccion de

P2.3.1.1* senal de salida 0.1 E.10 0.1 486
digital 1
0 = Deshabilitado
1 = Listo
2 = Marcha
3 =Fallo

4 = Fallo invertido

5 = Advertencia de

sobrecalenta-

miento FC

6 = Fallo externo o

advertencia

7 = Fallo de refe-

rencia o adverten-

cia

8 = Advertencia

9 = Inversion

10 = Veloc. jogging

seleccionada

11 = En velocidad

12 = Regulador de

Funcidn de salida motor’ac.two

P2.3.1.2 . 0 29 1 312 13 = Limite de

digital 1 L
supervision de

frec. 1

14 = Limite de

supervision de

frec. 2

15 = Limite de

supervision de par

16 = Ref. de limite

de supervision

17 = Control de

freno externo

18 = Lugar de con-

trol 1/0 act.

19 = Limite de

supervision de

temp. FC

20 = Referencia

invertida

21 = Control de

freno ext. invertido

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 150 APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO

Tabla 62: Salida digital retardada 1 (Panel: Menu M2 -> G2.3.1)

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

22 = Fallo o adver-

tencia term.

23 = Control acti-

vacion/desactiva-

cion

24 = Fieldbus DIN

1

25 = Fieldbus DIN
., . 2

pp.3.1 | Funcion de salida 0 29 1 312 |26 = Fieldbus DIN

digital 1 3

27 = Advertencia

temp.

Solo convertido-

res NXS:

28 = Fallo temp.

Solo convertido-

res NXP:

29 = 1D.Bit

Retardo de activa-
pP2.3.1.3 cion de salida 0.00 320.00 s 0.00 487
digital 1

Retardo de desac-
P2.3.1.4 | tivacion de salida 0.00 320.00 s 0.00 488
digital 1

Solo unidades NXP

Solo convertido-

INV Retardado res NXS:
pP2.3.1.5 DO 0 1 0 1587 0= No
1=5i
P2.3.1.6 ID Bit libre DO1 0.0 200.15 0.0 1217

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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Tabla 63: Salida digital retardada 2 (Panel: Menu M2 -> G2.3.2)

Descripcion

Ocultacion

Seleccion de
pP2.3.2.1 senal de salida 0.1 E.10 0.1 489
digital 2

Funcidon de salida 0 29 0 490 Consulte P2.3.1.2

P23.2.2 digital 2

Retardo de activa-
pP2.3.2.3 cion de salida 0.00 320.00 s 0.00 491
digital 2

Retardo de desac-
P2.3.2.4 | tivacion de salida 0.00 320.00 s 0.00 492
digital 2

Solo unidades NXP

INV Retardado 0=No
P2.3.2.5 DO 0 1 0 1588 125
pP2.3.2.6 ID Bit libre DO1 0.0 200.15 0.0 1385
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Tabla 64: Senales de salida digital (Panel de control: Menu M2 -> G2.2.4)

P L Por —
Indice Ocultacion defecto Descripcion
P2.3.3.1* Preparado 0.1 A 432
P2.3.3.2* Marcha 0.1 B.1 433
P2.3.3.3* Fallo 0.1 B.2 434
P2.3.3.4* Fallo invertido 0.1 0.1 435
P2.3.3.5* Alarma 0.1 0.1 436
P2.3.3.6* Fallo externo 0.1 0.1 437
P233.7* Fallo/advertenga de refe- 01 01 438
rencia
P2 338 * Advertencia de sobretem- 01 01 439
peratura
P2.3.3.9 * Inversion de giro 0.1 0.1 440
P2 3310 * Sentido de giro no solici- 01 01 m
tado
P2.3.3.11* En velocidad 0.1 0.1 442
P2.3.3.12* Velocidad de jogging 0.1 0.1 443
P2.3.3.13 * Lugar de control de I/0 0.1 0.1 Lhh
P2.3.3.14 * Control de freno externo 0.1 0.1 445 | Consulte IDs 445y 446 en el
Capitulo 9 Descripciones de
P23315 * Control Qe frepo externo, 01 01 Wb parametros.
invertido
Limite de supervision de Consulte ID315 en el Capi-
P2.3.3.16 * >uP . 0.1 0.1 447  |tulo 9 Descripciones de para-
frecuencia de salida 1
metros.
Limite de supervisién de Consulte D346 en el Capi-
P2.3.3.17 * >up . 0.1 0.1 448  |tulo 9 Descripciones de para-
frecuencia de salida 2
metros.
Limite de supervision de Consulte D350 en el Capi-
P2.3.3.18 * per 0.1 0.1 449 |tulo ? Descripciones de para-
referencia
metros.
Limite de supervision de Consulte ID354 en el Capi-
P2.3.3.19 * P 0.1 0.1 450  |tulo 9 Descripciones de para-
temperatura
metros.
Limite de supervisién de Consulte D348 en el Capi-
P2.3.3.20 * apr 0.1 0.1 451 tulo 9 Descripciones de para-
P metros.
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Tabla é64: Senales de salida digital (Panel de control: Menu M2 -> G2.2.4)

indice Ocultacion Descripcion
P233.21 * Fallo o advertenaa de ter- 01 01 452
mistor
Limite de supervisién de Consulte ID356 en el Capi-
P2.3.3.22* pervisi 0.1 0.1 453 |tulo 9 Descripciones de para-
entrada analdgica
metros.
P2 3323 * Activacion del regulador 01 01 454
del motor

P2.3.3.24 * Fieldbus DIN 1 0.1 0.1 455

P2.3.3.25* Fieldbus DIN 2 0.1 0.1 456

P2.3.3.26 * Fieldbus DIN 3 0.1 0.1 457

P2.3.3.27 * Fieldbus DIN 4 0.1 0.1 169

P2.3.3.28 * Fieldbus DIN 5 0.1 0.1 170

Solo unidades NXP

P2.3.3.29 * Pulso CC preparado 0.1 0.1 1218

P2.3.3.30 * |Desactivacién segura activa 0.1 0.1 756

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.

C PRECAUCION!
Debera estar TOTALMENTE seguro de no conectar dos funciones a una misma
salida, para evitar el desbordamiento de funciones y para garantizar un
funcionamiento perfecto.
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Tabla 65: Ajustes de limites (Panel de control: Meni M2 -> G2.3.4)

Ocultacion Descripcion
0 = Sin supervision
1 = Limite bajo de
Limite de supervi- supervision
P2.3.4.1 |sidn de frecuencia 0 3 0 315 2 = Limite alto de
de salida 1 supervision
3 = Control de acti-
vacion de freno
Limite de frecuen-
P2.3.4.2 cia de salida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Valor supervisado
0 = Sin supervision
1 = Limite bajo de
supervision
2 = Limite alto de
Limite de supervi- supervision
P2.3.4.3 |sion de frecuencia 0 4 0 346 3 =Control de
de salida 2 desactivacion de
freno
4 = Control de acti-
vacion/desactiva-
cion de freno
Limite de frecuen-
P2.3.4.4 cia de salida 2; 0.00 320.00 Hz 0.00 347
Valor supervisado
0 = Sin supervision
1 = Limite bajo de
supervision
P2 345 Lfmit.(? de supervi- 0 3 0 348 2= Ll'm.it.e, alto de
sion de par supervision
3 =Control de
desactivacion de
freno
P2.3.4.6 |Valordelimitede 4 5500 1 3000 | % | 1000 349
supervision de par
Limite de supervi- 0=Sin ;upervi;ién
P2.3.4.7 ., . 0 2 0 350 1 = Limite inferior
sidn de referencia ;. .
2 = Limite superior
Valor de limite de Eﬁ?n_ Frecuencia
pP2.3.4.8 superwsmp de 0.0 100.0 % 0.0 351 100.0 = Frecuencia
referencia .
max.
Retardo de desac-
P2.3.4.9 tivacion de freno 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
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Tabla 65: Ajustes de limites (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.4)

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion
Retardo de activa-
P2.3.4.10 cion de freno 0.0 100.0 s 1.5 353
externo
Limite de supervi- 0 = Sin supervision
P2.3.4.11 | sion de tempera- 0 2 0 354 |1 =Limite inferior
tura 2 = Limite superior
P2.3.4.12 |Valordetempera-| 4, 100 °C 40 355
tura supervisada
0 = Deshabilitado
Seral d . 1=Al
P2.3.4.13 | >N Sl“,p.erv' 0 4 0 356 |2=A12
sion analdgica 32 AI3
4=Al4
Limite bajo de Consulte P2.3.3.22.
P2.3.4.14 |supervision anald- 0.00 100.00 % 10.00 357
gica
Limite alto de Consulte P2.3.3.22.
P2.3.4.15 |supervision analo- 0.00 100.00 % 90.00 358
gica
Solo unidades NXP
Limite de intensi-
P2.3.4.16 |42 deactivacion/ |, 2% IH A 0 1085
desactivacion de
freno
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Tabla 66: Salida analdgica 1 (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.5)

Ocultacion

Descripcion

P2.3.5.1*

Seleccion de
senal de salida
analégica 1

0.1

E.10

A

464

P2.3.5.2

Funcion de salida
analdgica 1

307

0 = Sin utilizar (20
mA /10V)

1 = Frec. salida (0-
-fméax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fmax.)

3 =Velocidad del
motor (0-Velocidad
nominal del motor
4 = Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-
-TnMotor)
6=Potencia de
motor (0-PnMotor)
7=Tension de
motor (0-UnMotor)
8 = Tension del bus
de CC (0-1.000V)
9=Al

10 =Al2

11 = Frec. de
salida (fmin. -
fmax.)

12 = Par del motor
(-2...+2xTNmot)

13 = Potencia del
motor
(-2...+42xTNmot)

14 = Temperatura
PT100

15 = Salida analo-
gica Fieldbus Pro-
cessData4 (NXS)

P2.3.5.3

Tiempo de filtrado
de salida analé-
gica 1

0.00

100.00

1.00

308

P2.3.5.4

Inversion de
salida analdgica 1

309

0 = No invertido
1 = Invertido

P2.3.5.5

Minimo de salida
analdgica 1

310

0=0mA(0V)
T=4mA(2V)

P2.3.5.6

Escala de salida
analégica 1

1000

%

100

31
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Tabla 66: Salida analdgica 1 (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.5)

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Compensacion de

P2.3.5.7 salida analdgica 1

-100.00 | 100.00 %

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.

Tabla 67: Salida analdgica 2 [Panel de control: Menu M2 -> G2.3.6)

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Seleccion de

P2.3.6.1* | senalde salida 0.1 E.10 0.1 471
analdgica 2

P236.2 Funmonldg salida 0 15 4 472 Consulte P2.3.5.2
analégica 2

Tiempo de filtrado

P2.3.6.3 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 473
gica 2

Inversion de 0 = No invertido

P2.3.6.4 salida analdgica 2 0 ! 0 474 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mAI(0V]

P2.3.65 analdgica 2 0 ! 0 47514 2 4 mA (2V)
236 | EScaladesalida | g 1000 % 100 476

analdgica 2
p2.3.6.7 |Compensacionde | a4 54 | 10900 % 0.00 477

salida analdgica 2

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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Tabla é8: Salida analdgica 3 (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.7)

Ocultacion in. AX. Descripcion

Seleccion de

P2.3.7.1* senal de salida 0.1 E.10 0.1 478
analdgica 3

pp 3.7 | Funcion desalida 0 15 5 479 |Consulte P2.3.5.2
analogica 3

Tiempo de filtrado

P2.3.7.3 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 480
gica 3

Inversion de 0 = No invertido

P2.3.7.4 salida analdgica 3 0 ! 0 481 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)

P2.3.7.5 analdgica 3 0 ! 0 482 14 _ 4 mA (2V)
p23.7.6 | EScaladesalida 10 1000 % 100 483

analogica 3

Compensacion de

P2.3.7.7 salida analdgica 3

-100.00 | 100.00 % 0.00 484

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.
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6.4.5 PARAMETROS DE CONTROL DEL CONVERTIDOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2
-> G2.4

Tabla é9: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

0 = Lineal

100 = Acel./dec.
completa Tiempos
de inc./dec.

P2.4.1 Forma de rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Lineal

100 = Acel./dec.
completa Tiempos
de inc./dec.

P2.4.2 Forma de rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tiempo de acele-

P2.4.3 L,
racion 2

0.1 3000.0 s 10.0 502

Tiempo de decele-

P2.4.4 .,
racion 2

0.1 3000.0 s 10.0 503

0 = Deshabilitado
1=Se utilizaen la
marcha

2 = Chopper de
frenado externo

3 =Se utiliza en
paro/marcha

4 =Se utilizaen la
marcha (sin
prueba)

P2.4.5* | Chopper Frenado 0 4 0 504

0 = Rampa

1 =Arranque al
P2.4.6 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 =Libre

1 =Rampa

2 =Rampa + Per-
miso marcha paro
libre

3 = Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506

P2.4.8 Intensidad de 0.00 IL A 0.7 x IH 507
freno CC

Tiempo de freno

P2.4.9 CC al paro

0.00 600.00 s 0.00 508
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Tabla é9: Parametros de control del convertidor, G2.4

Ocultacion Unidad

Indice

Frecuencia para
iniciar el freno CC

Descripcion

P2.4.10 0.10 10.00 Hz 1.50 515
durante la parada
de rampa
Tiempo de freno
P2.4.11 0.00 600.00 s 0.00 516
CC en el arranque
. 0 = Desactivado.
P2.4.12 Freno por flujo 0 1 0 520 0 = Activado
pp.413 | Intensidad fre- 0.00 IL A IH 519
nado por flujo
Solo unidades NXP
P2.4.14 Intensidad de 0 IL A 0.1 xIH 1080
freno CC al parar
Referencia de
P2.4.15 -320.00 | 320.00 Hz 2.00 1239
avance lento 1
Referencia de
P2.4.16 -320.00 | 320.00 Hz 653.36 1240
avance lento 2
pp.4.17 | Rampadeavance |, 3200.0 s 1.0 1257
lento
P2 4.18 Modo de paro de 0 1 0 1276 0 = Paro libre
emergencia 1 =Rampa
pp.4.19 | Opciones de con- 0 65536 0 1084
trol
0 = Modulador
Tipo de modula- ASIC
P2.4.20 dor 0 ! 0 1516 1 =Modulador de
software 1
P2.4.21 Rampa; Omitir S2 0 1 0 1900

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el FC.
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6.4.6 PARAMETROS DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 ->
G2.5)

Tabla 70: Parametros de frecuencias prohibidas, G2.5

Unidad

indice Ocultacién

Descripcion

P2.5.1

Limite bajo de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

-1.00

320.00

Hz

0.00

509

0 = Deshabilitado

P2.5.2

Limite alto de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

510

0 = Deshabilitado

P2.5.3

Limite bajo de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

511

0 = Deshabilitado

P2.5.4

Limite alto de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

512

0 = Deshabilitado

P2.5.5

Limite bajo de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

513

0 = Deshabilitado

P2.5.6

Limite alto de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

514

0 = Deshabilitado

P2.5.7

Rampa de ac./dec.

prohibida

0.1

10.0

1.0

518
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6.4.7 PARAMETROS DE CONTROL DE MOTOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.6)

Tabla 71: Parametros de control del motor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Control de fre-
cuencia

1 =Control de
velocidad

2 = Control de par
P2.6.1 Modo control 0 2/4 0 600  [NXP:

motor 3 = Ctrl. de veloci-
dad de lazo
cerrado

4 = Ctrl. de par de
lazo cerrado

NXP:

0 = Deshabilitado
1 =Sobrepar auto-
matico

P2.6.2 Optimizacion U/f 0 1 0 109

NXP:

0 = Lineal
Seleccidn relacion 1 = Cuadratico
u/f 0 3 0 108 2 = Programable
3 =Lineal con

optim. de flujo

P2.6.3

P26 | Puntodedesexci- | g 00 | 59650 Hz 50.00 602
tacion del motor

Tension en el
P2.6.5 punto de desexci- 10.00 200.00 % 100.00 603
tacion del motor

P26 |CurvaU/ffrecuen- | P2.6.4 Hz 50.00 604
cia punto medio

Curva U/f tension

P2.6.7 punto medio

0.00 100.00 % 100.00 605

po.6g |lensiondesalidaa | 4, 40.00 % Varia 606
frecuenCIa cero

p2.69 |Trecuenciade con- 1 Varia kHz Varia 601
mutacion

0 = Deshabilitado

1 = Utilizado [sin
ppe.1o | Controlador de 0 2 1 607  |rampal
sobretension o
2 = Utilizado

(rampa)
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Tabla 71: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Deshabilitado

Controlador de 1 = Utilizado (sin

P2.6.11 baia tension 0 2 1 608 |rampal)
: ! 2 = Utilizado
(rampa)
P2 6.12 Modo de control 0 4 2 591 Consulte P2.6.1
del motor 2

Ganancia P de
P2.6.13 control de veloci- 0 32767 3000 637
dad (lazo abierto)

Ganancia | de con-

P2.6.14 trol de velocidad 0 32767 300 638
(lazo abierto)

pP2.6.15 Caida de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Sin accidn
1 = ldentificacion
sin funcionamiento
NXP:
2 = |ldentificacion

P2.6.16 dentificacion 0 1/4 0 431 | con funciona-

miento

3 =Marcha ID de
encoder (motor
sincrono de ima-
nes permanentes)
4 =|dent Todo

Solo unidades NXP

Retardo de rea-

P2.6.17 0.100 60000 s Varia 1424
rranque
pp.6.1g |Tlempodecaidade | 32000 | ms 0 656
carga
Limite de frecuen-
P2.6.19 . : -327.67 | P2.6.20 Hz -327.67 1286
cla negativa
Limite de frecuen-
P2.6.20 . o P2.6.19 | 327.67 Hz 327.67 1285
Cla positiva
P2.6.21 Limite del par 0.0 300.0 % 300.0 1288
generador
P62 | HiMmitedepardel |55 1 3000 | o 300.0 1287

motor

* = El valor del parametro solo se puede cambiar después de haber detenido el convertidor
de frecuencia.
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NOTA!

En funcidn de la versidn de la aplicacion, el codigo del parametro puede aparecer
como 2.6.17.xx, en lugar de 2.6.23.xx
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Tabla 72: Convertidores NXS: Parametros de lazo cerrado [Panel de control: Mend M2 ->
G2.6.23)

Ocultacion in. AX. Descripcion
p2.6.17.1 | Intensidadmag- |, o, 2 x IH A 0.00 612
netiz.
p2.6.17. |Controtdeveloci- | 1000 30 613
dad P
p2.6.173 | llempeldecon- 49000 | 32000 | ms 100.0 614
trol de velocidad
Pp.6.17.5 |Compensacionde | g 40 | an00g | g 0.00 626
aceleracion
P2.6.17.6 |Austededesliza- |4 500 % 75 619
miento
Intensidad mag-
P2.6.17.7 netizante en 0.00 IL A 0.00 627
arranque
Tiempo de mag-
P2.6.17.8 netizacion en 0 32000 ms 0 628
arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.17.9 dad 0 en arran- 0 32000 ms 100 615
que
Tiempo de veloci-
P2.6.17.10 0 32000 ms 100 616
dad 0 en paro
0 = Deshabilitado
1 =Memoria de
Par d t par
P2.6.17.11 | ar de puestaen 0 3 0 621 |2 = Referencia de
marcha
par
3 = Par de puesta
en marcha dir/inv
p2.6.17.12 | Pardepuestaen | a505 1 509 0.0 633
©-1/-1 | marcha DIRECTO ' ' ° '
p2.6.17.13 | Pardepuestaen | a505 1 3909 s 0.0 634
112 I marcha INVERSO ' ' '
P2.6.17.15 | Tiempo de fil- 0.0 100.0 ms 0.0 618
trado de encoder
Ganancia de P de
P2.6.17.17 | control de inten- | 0.00 | 100.00 % 40.00 617
sidad
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Tabla 73: Convertidores NXP: Parametros de lazo cerrado [Panel de control: Meni M2 ->

G2.6.23)
Ocultacion in. AX. Descripcion
P2.6.23.1 | Intensidadmag- |44 2 x IH A 0.00 612
netiz.
P2.6.232 |Controtdeveloci- |, 1000 30 613
dad P
P2.6.23.3 | Hempoldecon- | 4605 | 32000 ms 100.0 614
trol de velocidad
P2.6.235 |Compensacionde | 450 | 556 09 s 0.00 626
aceleracion
P2.6.23.6 |Auste de desliza- 0 500 % 75 619
miento
Intensidad mag-
P2.6.23.7 netizante en 0 IL A 0.00 627
arranque
Tiempo de mag-
P2.6.23.8 netizacion en 0 60000 ms 0 628
arranque
Tiempo de veloci-
P2.6.23.9 dad 0 en arran- 0 32000 ms 100 615
que
Tiempo de veloci-
P2.6.23.10 0 32000 ms 100 616
dad 0 en paro
0 = Deshabilitado
1 = Memoria de
Par d t par
P2.6.23.11 | "2 de puestaen 0 3 0 621 |2 = Referencia de
marcha
par
3 = Par de puesta
en marcha dir/inv
P2.623.12 |Fardepuestaen | 5604 | 5404 0.0 633
02312 | archa DIRECTO : ' s '
P2.6.23.13 | Fardepuestaen | 4004 | 4004 s 0.0 634
04213 [ harcha INVERSO ' ' '
P2.6.23.15 | Tiempo defil- 0.0 100.0 ms 0.0 618
trado de encoder
Ganancia de P de
P2.6.23.17 | control de inten- | 0.00 320.00 % 40.00 617
sidad
P2.6.23.18 | IntensidadCon- 4 o5 aon00 | s 15 457
trolTiempo
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Tabla 73: Convertidores NXP: Parametros de lazo cerrado [Panel de control: Mend M2 ->
G2.6.23)

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion
P2.6.23.19 | Limite de poten- | 4 300.0 % 300.0 1290
cia del generador
P2.6.23.20 | Limite de poten- | 4 300.0 % 300.0 1289
cla motor
Limite de par
P2.6.23.21 . 0.0 300.0 % 300.0 645
negativo
Limite de par
P2.6.23.22 y 0.0 300.0 % 300.0 646
positivo
Retardo de
P2.6.23.23 | desactivacion de -1 32000 s 0 1402
flujo
P2.6.23.24 |FlujodeReseten |, 150.00 % 100.00 1401
paro
P2.6.23.25 | SPC f1 punto 0.00 320.00 Hz 0.00 1301
P2.6.23.26 | SPC f0 punto 0.00 320.0 Hz 0.00 1300
P2.6.23.27 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299
P2.6.23.28 | SPC Kp FWP 0 1000 % 100 1298
P2.6.23.29 | Parminimode 0.0 400.0 % 0.0 1296
SPC
P2.6.23.30 | Par minimo de 0 1000 % 100 1295
Do SPC Kp °
P2.6.23.31 | SPC Kp TC par 0 1000 ms 0 1297
Referencia de
P2.6.23.32 . 0.0 500.0 % 100.0 1250
flujo
Filtro de error de
P2.6.2333 [ L Te 0 1000 ms 0 1311
P2.6.23.34 | Limite de modu- 0 150 % 100 655
lacion
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Tabla 74: Convertidores NXP: Parametros de control de motor PMS (Panel de control: Menu M2
->G2.6.24)

Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

0 = Motor Induc-
P2.6.24.1 Tipo de motor 0 1 0 650 |cion
1 = Motor PMS

Posicién de eje de
P2.6.24.2 | Motor sincrono de 0 65535 0 649
Imanes permanen-

tes

Modificacion del
P2.6.24.3 anguloID ala 0 10 0 1691
marcha

Intensidad del
P2.6.24.4 angulo D ala 0.0 150.0 % 0.0 1756
marcha

P2.6.245 | Polaridad dela 1.0 200.0 % 1.0 1566
corriente pulsante

P2.6.24.6 | Intensidad de I/f 0.0 150.0 % 50.0 1693

P2.6.24.7 | Lmite dl/efcont“’l 0.0 300.0 % 10.0 1790

P2.6.24.8 '”tens'd;‘; de flujo 0 32000 500 651
Tiempo de intensi-

P2.6.24.9 0.0 100.0 ms 5.0 652

dad de flujo

Tabla 75: Convertidores NXS: Parametros de identificacion [Panel de control: Mend M2 ->

G2.6.25)

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
P2.6.18.1 |Paso de velocidad | -50.0 50.0 % 0.0 1252
P2.6.18.2 Paso de par -100.0 300.0 % 0.0 1253
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Tabla 76: Convertidores NXP: Parametros de identificacion (Panel de control: Menu M2 ->
G2.6.25)

Ocultacion in. AX. Descripcion

P2.6.25.1 Flujo 10 % 0.0 250.0 % 10.0 1355
P2.6.25.2 Flujo 20 % 0.0 250.0 % 20.0 1356
P2.6.25.3 Flujo 30 % 0.0 250.0 % 30.0 1357
P2.6.25.4 Flujo 40 % 0.0 250.0 % 40.0 1358
P2.6.25.5 Flujo 50 % 0.0 250.0 % 50.0 1359
P2.6.25.6 Flujo 0% 0.0 250.0 % 60.0 1360
P2.6.25.7 Flujo 70 % 0.0 250.0 % 70.0 1361
P2.6.25.8 Flujo 80 % 0.0 250.0 % 80.0 1362
P2.6.25.9 Flujo 90 % 0.0 250.0 % 90.0 1363
P2.6.25.10 |  Flujo 100 % 0.0 250.0 % 100.0 1364
P2.6.2511 |  Flujo 110% 0.0 250.0 % 110.0 1365
P2.6.25.12 |  Flujo 120 % 0.0 250.0 % 120.0 1366
P2.6.2513 |  Flujo 130 % 0.0 250.0 % 130.0 1367
P2.6.25.14 |  Flujo 140 % 0.0 250.0 % 140.0 1368
P2.6.25.15 |  Flujo 150 % 0.0 250.0 % 150.0 1369
P2.6.25.16 | C?idade tension 0 30000 Varia 662

Rs

P2.6.25.17 | IFAnadirtension |5 5400g Varia 664
de punto cero

P2.6.25.18 | ITAnadir escala 0 30000 Varia 665
de generador

Ir Anadir escala

P2.6.25.19 0 30000 Varia 667
de motor
P2.6.25.20 | Tension Motor- 0.00 | 320.00 % 90.0 674
BEM
P2.6.25.21 | C2ida dfste"s'o" 0 3000 512 673
P2.6.25.22 | Compensacién Iu | -32000 | 32000 10000 668
P2.6.25.23 | Compensacion lv | -32000 32000 0 669
P2.6.25.24 | Compensacion lw | -32000 32000 0 670
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Tabla 76: Convertidores NXP: Parametros de identificacion (Panel de control: Menu M2 ->

G2.6.25)

indice Ocultacion Unidad |Por Descripcion
P2.6.25.25 |Paso de velocidad -50.0 50.0 % 0.0 1252

P2.6.25.26 Paso de par -100.0 100.0 % 0.0 1253

Tabla 77: Estabilizadores

Ocultacion

Unidad |Por

Descripcion

P2.6.26.1

Ganancia de
estabilizador de
par

1000

100

1412

P2.6.26.2

Atenuacion de
estabilizador de
par

1000

900

1413

P2.6.26.3

Ganancia de
estabilizador de
par FWP

1000

50

1414

P2.6.26.4

Relacion de
limite de estabili-
zador de par

20.00

%

3.00

1720

P2.6.26.5

Ganancia de
estabilizador de
circulo de flujo

32767

10000

1550

P2.6.26.6

Estabilizador de
flujo TC

32700

900

1551

P2.6.26.7

Ganancia de
estabilizador de
flujo

32000

500

1797

P2.6.26.8

Coeficiente de
estabilizador de
flujo

-30000

32766

64

1796

P2.6.26.9

Ganancia de
estabilizador de
tension

100.0

%

10.0

1738

P2.6.26.10

Estabilizador de
tension TC

1000

900

1552

P2.6.26.11

Limite de estabi-
lizador de tension

32000

Hz

1.50

1553
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6.4.8 PROTECCIONES (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.7

Tabla 78: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Advertencia
+Frec. anterior
Repuesta a fallo 3 = Adver.+Frec.
P2.7.1 de referencia 4 0 5 0 700 |fija2.7.2
mA 4 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7
5 = Fallo, parada
por paro libre
Frecuencia de
P2.7.2 fallo de referencia 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
4 mA
P2 73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=Sin respugsta
a fallo externo 1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
de acuerdo con
Supervision de 2.4.7
P2.7.4 fase de entrada 0 3 3 730 3 = Fallo, parada
por paro libre
0 = Fallo almace-
P27 5 Repue;ta a f{alllo 0 1 0 797 nado en el historial
de baja tension Fallo no almace-
nado
P2.7.6 Fase de salida 0 3 2 702 |0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P77 Protecaon.frente 0 3 2 703 2 = Fallo, parada
a fallo de tierras de acuerdo con
2.4.7
P27 8 Pr.oteccmn tér- 0 3 2 704 3 = Fallo, parada
mica del motor por paro libre
Factor de tempe-
P2.7.9 ratura ambiente -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Factor refrige-
P2.7.10 rante del motor a 0.0 150.0 % 40.0 706
velocidad cero
Constante de
P2.7.11 tiempo térmico 1 200 min Varia 707
del motor
P2.7.12 | Ciclo carga motor 0 150 % 100 708
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Tabla 78: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.13 bloqueo 0 3 0 709 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

p2.7.14 |'ntensidaddeblo- | 4 o5 P2.1.2 A H 710
queo

Limite de tiempo

P2.7.15 de bloqueo

1.00 120.00 s 15.00 711

p2.7.16 |Limitedefrecuen- P2.1.2 Hz 25.0 712
cia de bloqueo

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.17 baja carga 0 3 0 713 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

punto de par a
pP2.7.18 frecuencia nomi- 10.0 150.0 % 50.0 714
nal del motor

punto de par a

P2.7.19 . 5.0 150.0 % 10.0 715
frecuencia cero
Limite de tiempo
P2.7.20 de proteccion de 2.00 600.00 s 20.00 716
baja carga
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
p2.7.21 | Respuestaa fallo 0 3 2 732 |de acuerdo con

termistor 247

3 = Fallo, parada
por paro libre
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Tabla 78: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7
3 = Fallo, parada
Respuesta a fallo por paro libre

de fieldbus 0 4 2 733 4 = Advertencia,
establezca ref. de
frec. a una fre-
cuencia de fallo de
Fieldbus fija
(P2.7.40) (solo con-
vertidores NXP)

P2.7.22

Respuesta a fallo Consulte P2.7.21

pP2.7.23 0 3 2 734
de ranura

0 = Deshabilitado
1=_Canal1

, 2=Canally?2
P2.7.24 | NUmeros TBoard1 0 5 0 739 3=Canally2y3
4=Canal2y3
5=_Canal 3

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia

2 = Fallo, parada
P2.7.25 Res. a fallo 0 3 0 740 |de acuerdo con
TBoard

2.4.7

3 = Fallo, parada
por paro libre

p2.7.26 | Limitedeadvert. 1 450 | 5500 oC 120.0 741
TBoard1

P2.7.27 Limite de fallo -30.0 200.0 oC 130.0 742
TBoard1

Solo unidades NXP

1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
P2 728 Accion de fallo de 1 3 : 1316 de acuerdo con
freno 247
3 = Fallo, parada

por paro libre

p2.7.29 | Retardodefallo 0.00 | 320.00 s 0.20 1317
de freno
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Tabla 78: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion Unidad Descripcion
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
pp.730 | Fallodebusdel 3 3 3 1082 |de acuerdo con
sistema
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
Retardo de fallo
P2.7.31 de bus del sis- 0.00 10.00 s 3.00 1352
tema
pp73p | Retardodefallo |44, 7.00 s 2.00 751
de refrigeracion
0 =Sin respuesta
Modo de error de 1 = Advertencia
P2.7.33 velocidad 0 2 0 752 2 = Fallo, parada
por paro libre
Diferencia
P2.7.34 maxima de error 0 100 % 5 753
de velocidad
Retardo de fallo
P2.7.35 |de error de veloci- 0.00 100.0 s 0.50 754
dad
1 = Advertencia,
. paro mediante fre-
P2.7.36 M\j’:;fnesdeesjrc;' 0 2 1 755 |nado libre
9 2 = Fallo, parada
por paro libre
Unidades NXP y NXS
0 = Deshabilitado
1=_Canal1
, 2=Canally?2
P2.7.37 |NUmeros TBoard?2 0 5 0 743 3=Canally2y3
4=Canal2y3
5=_Canal 3
pp.7.3 | Hmitedeadvert 1 550 | 2000 | co 120 745
TBoard?2
Limite de fallo o
pP2.7.39 TBoard? -30.0 200.0 C 130 746
Solo unidades NXP
pp.7.40 | Frecuenciade 0 P2.1.2 Hz 20.00 1801
o fallo de FB T '
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Tabla 78: Protecciones, G2.7

indice Ocultacién in. 3X. Unidad |Por

Descripcion

P2.7.41 | Fallo de filt. activo 0 3 2

776

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia

2 = Fallo, parar
acel. hasta P2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
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6.4.9 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -
-> G2.8)

Tabla 79: Parametros de rearranque automatico, G2.8

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

P2.8.1 Tiempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Tiempo de prueba 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampa
1 = Arranque al
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719  |vuelo
2 = De acuerdo con
P2.4.6

NUmero de inten-
ppgy | lostrasladesco- 0 10 0 720
nexion automatica

por baja tension

NUmero de inten-
ppgs5 | lostrasladesco- 0 10 0 721
nexion automatica

por sobretension

Numero de inten-

tos tras la desco-

pP2.8.6 nexion automatica 0 3 0 722

por sobreintensi-
dad

Ndmero de inten-
tos tras el disparo
por referencia 4
mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de inten-
tos tras el disparo
P2.8.8 por fallo de tem- 0 10 0 726
peratura del
motor

NiUmero de inten-
P2.8.9 tos tras el disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NiUmero de inten-
tos tras disparo
por fallo de baja

carga

P2.8.10 0 10 0 738

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICACION DE CONTROL MULTI-PROPOSITO VACON - 177

6.4.10  PARAMETROS DE FIELDBUS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.9)

Tabla 80: Parametros del fieldbus

indice Ocultacion in. AX. Unidad

Descripcion

P2.9.1

Escala minima
fieldbus

0.00

320.00

Hz

0.00

850

P2.9.2

Escala maxima
fieldbus

0.00

320.00

Hz

0.00

851

P2.9.3

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 1

10000

852

P2.9.4

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 2

10000

853

P2.9.5

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 3

10000

45

854

P2.9.6

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 4

10000

855

P2.9.7

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data b

10000

856

P2.9.8

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 6

10000

857

P2.9.9

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 7

10000

858

P2.9.10

Seleccion salida
de Fieldbus Pro-
cess Data 8

10000

37

859

Solo unidades NXP (En NXS, los valores predeterminados no se pueden editar)

P2.9.11

Seleccion entrada
de Fieldbus Pro-
cess Data 1

10000

1140

876

P2.9.12

Seleccion entrada
de Fieldbus Pro-
cess Data 2

10000

46

877

P2.9.13

Seleccion entrada
de Fieldbus Pro-
cess Data 3

10000

47

878
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Tabla 80: Parametros del fieldbus

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Seleccion entrada
P2.9.14 de Fieldbus Pro- 0 10000 48 879
cess Data 4

Seleccion entrada
P2.9.15 de Fieldbus Pro- 0 10000 0 880
cess Data 5

Seleccion entrada
P2.9.16 de Fieldbus Pro- 0 10000 0 881
cess Data 6

Seleccion entrada
pP2.9.17 de Fieldbus Pro- 0 10000 0 882
cess Data 7

Seleccion entrada
P2.9.18 de Fieldbus Pro- 0 10000 0 883
cess Data 8
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6.4.11 PARAMETROS DE CONTROL DE PAR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.10)

Tabla 81: Parametros de control de par, G2.10

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.10.1 Limite de par 0.0 300.0 % 300.0 609
Ganancia P de
pP2.10.2 control de limite 0 32000 3000 610
de par

Ganancia | de con-
P2.10.3 trol de limite de 0 32000 200 611
par

0 = Deshabilitado
1=AI

2=AI2

3=AI3

4=Al4

5 = A1 Joystick
Seleccidn de refe- (-10...10V)
P2.10.4 rencia de par 0 8 0 641 6 = Al2 Joystick
(-10...10V)

7 = Referencia de
par desde el panel,

R3.5
8 = Ref. de par de
fieldbus
p2.105 |Max-dereferencia | 4564 | 3500 % 100 642
de par
p2.10.6 | Min-dereferencia | 4565 | 5500 % 0.0 643
de par

0 = Frecuencia

Limite d loci- max.
P2.10.7 imite de veLoci 0 3 1 644 |1 =Ref. frecuencia
dad de par (OL) i
seleccionada
2 =Velocidad fija 7
Frecuencia
pp.10.g | Minimadelcon- 4 gqq | pogo |k, 3.00 636
trol de par de lazo
abierto
Ganancia P de
P2.10.9 controlador de 0 32000 150 639

par

p2.10.10 |®anancia lde con- 0 32000 10 640
trolador de par

Solo unidades NXP
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Tabla 81: Parametros de control de par, G2.10

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion
0 = Control de
velocidad CL
1 = Limites de frec.
pos/neg
2 = Salida rampa
(-/+)
3 = Limite frec.

Limite de veloci- neg.-Salida rampa

P2.10.11 dad de par (CL) 0 7 2 1278 4 = Salida rampa-
-Limit. frec. pos.
5 =Ventana salida
rampa
6 =0-Salida rampa
7 =Ventana salida
rampa activacién/
desactivacion

Tiempo de filtrado
P2.10.12 de la referencia 0 32000 ms 0 1244
de par

P2.10.13 | Ventana negativa 0.00 50.00 Hz 2.00 1305

P2.10.14 | Ventana positiva 0.00 50.00 Hz 2.00 1304

pp.10.15 | Ventananegatva g 4q  1pygg 43| g 0.00 1307

desactivada
p2.10.16 | Ventanapositva | g0 fpy g4 | Hz 0.00 1306
desactivada
Limite de salida
P2.10.17 de control de 0.0 300.0 % 300.0 1382
velocidad
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6.4.12  CONVERTIDORES NXP: PARAMETROS DE MAESTRO-SEGUIDOR (PANEL DE

CONTROL: MENU M2 -> G2.11)

Tabla 82: Parametros de maestro-seguidor, G2.5

indice Ocultacién in. AX. Unidad

Descripcion

P2 111 Modo mqestro- 0 9 0
-seguidor

1324

0=PFC

1 = Convertidor
maestro

2 = Convertidor
seguidor

Tipo de paro de

P2.11.2 ;
seguidor

1089

0 = Libre
1 =Rampa
2 = Como maestro

Seleccion de refe-
P2.11.3 rencia de veloci- 0 18 18
dad de seguidor

1081

0=Al1

1=AI2
2=AI1+AI2
3=Al1-Al2

4 = AlI2-Al1

5 = Al1xAI2

6 = Al1 Joystick

7 = Al2 Joystick

8 = Panel

9 = Fieldbus

10 = Potenciome-
tro motorizado

11 =Al1, Al2
minimo

12 = Al1, Al2
maximo

13 = Frecuencia
max.

14 = Seleccidn
Al1/AI2

15 = Encoder 1 (C.
1)

16 = Encoder 2 (C.
3)

17 = Referencia de
maestro

18 = Salida de
rampa de maestro
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Tabla 82: Parametros de maestro-seguidor, G2.5

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 = Deshabilitado
1=AN

2=AI2

3=AI3

4=Al4

Seleccidn de refe- 5 = Al1 Joystick
P2.11.4 rencia de par de 0 9 9 1083 |6 = Al2 Joystick
seguidor 7 = Referencia de
par desde el panel,
R3.5

8 = Referencia de
par FB

9 = Par de maestro

Reparto de veloci-

P2.11.5 dad -300.00 | 300.00 % 100.0 1241
P2.11.6 Reparto de carga 0.0 500.0 % 100.0 1248
0=PFC
Modo maestro- 1 = Convertidor
P2.11.7 —cequidor 2 0 2 0 1093 |maestro
g 2 = Convertidor
seguidor
0=PFC
1 = Convertidor
P2.11.8 | Fallo de seguidor 0 2 0 1536 |maestro
2 = Convertidor
seguidor

6.4.13  CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacidn se enumeran los parametros para la seleccidn del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el mend de control de panel en el Manual de usuario
del producto.
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Tabla 83: Parametros de control del panel, M3

Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
0 = Control PC
P3.1 Lugar de control 0 3 1 125 1 = Terminal de I/0
2 = Panel
3 = Fieldbus
R3.2 Referenciade | by 11 | p212 | He 0.00
panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123 0= March.a, directa
(en el panel) 1 = Inversién
0=Funcidn limitada
del botén de
P3.4 Boton de paro 0 1 1 114 |parada
1=Boton de parada
siempre activado
R3.5 Referencia de par | -300.0 300.0 % 0.0

6.4.14  MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU Mé)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccidn de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de pardmetros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

6.4.15  TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El mend M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacidn relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 184 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

7 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y
VENTILADORES

7.1 INTRODUCCION

Seleccione la Aplicacion de control de bombas y ventiladores en el mend M6, en la pagina
S6.2.

La Aplicacion de control de bombas y ventiladores se puede utilizar para controlar una
unidad de velocidad variable y hasta cuatro unidades auxiliares. El controlador PID del
convertidor de frecuencia controla la velocidad de la unidad de velocidad variable y da
senales de control para arrancary parar las unidades auxiliares y controlar el flujo total.
Ademas de los ocho grupos de parametros facilitados de serie, se encuentra disponible un
grupo de parametros para las funciones de control de multiples bombas y ventiladores.

La aplicacion tiene dos lugares de control en el terminal de I/0. El lugar A es el control de
bombas y ventiladores y el lugar B es la referencia de frecuencia directa. El lugar de control
se selecciona con la entrada DING.

Taly como indica su nombre, la Aplicacion de control de bombas y ventiladores se utiliza
para controlar el funcionamiento de bombas y ventiladores. Se puede utilizar, por ejemplo,
para reducir la presion de salida de estaciones impulsoras si la presion de entrada medida
se encuentra por debajo de un limite especificado por el usuario.

La aplicacion utiliza contactores externos para cambiar entre los motores conectados al
convertidor de frecuencia. La funcion de rotacidn automatica proporciona la capacidad de
cambiar el orden de arranque de las unidades auxiliares. La rotaciéon automatica entre 2
unidades (principal + 1 auxiliar) estd ajustada por defecto, consulte el Capitulo 9.77 Cambio
automatico entre unidades (solo aplicacion 7).

» Todas las entradas y salidas se pueden programar libremente.

Funciones adicionales:

« Seleccidn de rango de senal de entrada analdgica

« Dos supervisiones de limite de frecuencia

« Supervision de limite de par

e Supervision de limite de referencia

« Programacion de seqgundas rampas y rampas en forma de S

« Marcha/paro programable y légica de inversion

* Freno CC al arrancary parar

» Tres areas de frecuencia prohibida

« Curva U/f programable y frecuencia de conmutacion

« Rearranque automatico

«  Proteccién térmica de motory contra bloqueo: totalmente programable; desactivado,
advertencia, fallo

*  Proteccién de baja carga del motor

«  Supervision de fase de salida y entrada

«  Funcion dormir
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Los parametros de la Aplicacidn de control de bombas y ventiladores se explican en el
Capitulo 9 Descripciones de parametros de este manual. Las explicaciones se organizan
segun el numero ID individual del parametro.
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7.2

1/0 DE CONTROL

. OPTA1l
Potenciometro para

referencia, 1-10 k< [ ESRITETENEN IEECTYTTI

OPTA2 / OPTA3

**)

\ _ | 1 || +10v, | [salida de referencia | [Tension para potenciometro, etq.
| —
. Entrada analodgica 1 PID
| \— ————— 2 AIl+ Egarag?j:rgzlnos%c: 01—(?(1)%/)CC referencia de I/O Referencia
| g predeterminada de panel P3.4
————— Tierra para referencia
3 All- Masa de E/S y controles
Transmisor de 2 cables| 4 Al2+ o o
Valor real b= == o Entrada analdgica 2 (Al2) | |[Entrada analdgica 2
P Rango de intensidad 0—20 mA PID valor real 1
6 4-20 : 5 AI2- Programable (P2.2.1.9)
mA + E_ —
RS N R [ +24V @ | [salida de control de tension| |Tension para conmutadores, |
E """I 7 | | GND ® | |GND de I/0 | |Tierra para referencia y controlesl
E__ _ _/ ________ _I 8 | | DIN1 | Lugar A: Marcha{Parada Sefal de marcha para Iugar de
E_ __ _/ -------- -I 9 | | DIN2 | Enclavamiento 1 Contacto cerrado = Enclavamiento utilizado
! Programable (G2.2.6 Contacto abierto = Enclavamiento no utilizado
Lo 110 | [ DIN3 | [Brearamie cs 2.6) omtacts soirss — Ertimvamienta b w tado
| 11 ]| cMA | Comiin para DIN 1—DIN 3 [Conectar a GND 0 +24 V|
B -I 12 | | +24V @ | |Sa|ida de control de tensién | |Tensién para conmutadores (ver n.0 #)
1
! R .I 13 | | GND ® | |GND de I/O | [Tierra para referencia y controlgs
1 1
, ! Lugar B: Marcha/Parada _
- - - / S 14 DIN4 Programable (G2.2.6) Contacto cerrado= Marcha
L [15 | [oms | [Felocaen ce yagza o ooae] | GOEacto cerrads = velocidad
1 ! sz i —
| 11 | Contacto abierto = El lugar de cont
bee e e 16 | | DING Programable (G32.6) 1 | [fesgcive Confady Errado < H
| 1
: : [17 ][ cmB | [comin para DIN4—DIN6| [Conectar a GND o +24 |
1 1
' | | 18 | | AO1+ | Salida analdgica 1 **) Rango 0—20 mA/R,
! | Frecuencia de salida ||max. 500 Q
" Rallo 19 | | AO1-(GND) ® | [Programable (P2.3.3.2
1 1
X ! Salida digital Colector abierto
rTC T 20 DO1 LISTO y
X @ Programable (G2.3.1) I=50 mA, Us48 VCC
1
1
1
1
1
1
1
1

(G2.3.1)

21 RO1 Salida de relé 1
Loommm o 22 RO1 jux./Rotacién automatica 1 *)
Programable
""m """"" 23 RO1 — (G2.3.1)

24 RO2 Salida de relé 2

25 RO2 j«ux./Rotacién automética 2 *)
Programable

26 RO2 —

Imag. 19: Ejemplo de conexidn y configuracion de I/0 por defecto de la Aplicacion de control de
bombas y ventiladores (con transmisor de 2 cables)
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*) Consulte la Tabla 92 Senales de salida digital (Panel de control: Mend M2 -> G2.3.1).

**) Consulte la Tabla 94 Salida analdgica 1 [Panel de control: Mend M2 -> G2.3.3), Tabla 95 Salida
analdgica 2 [Panel de control: Menu M2 -> G2.3.4] y |a Tabla 96 Salida analdgica 3 (Panel de
control: Mend M2 -> G2.3.7).

***] La tarjeta opcional A3 no cuenta con un terminal para contacto abierto en su segunda
salida de relé (sin terminal 24).

NOTA!
Consulte las selecciones de puentes a continuacién. Puede obtener mas
informacion en el Manual de usuario del producto.

Bloque de puentes X3:
Toma de tierra de CMA y CMB

ee|] CMB conectado a TIERRA
®e] CMA conectado a TIERRA

e@ | CMB aislado de TIERRA
e® | CMA aislado de TIERRA

o CMB y CMA conectados juntos
internamente, aislados de
TIERRA

= Ajustes por defecto de fabrica

Imag. 20: Selecciones de puente
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230 VCA
22 VACON OPT-A2 25
24 vVCC
RO1 412 34 DIN2 RO2 DIN3 410
23 » 26
Autom. c:)Zl.eé(g:trit‘a Autom. ?gﬁé%tric
1 S2 7 e e N 7
K2 K1
K2 K1
K1.1 K1 /- K2.1 K2 /-
Ki[ k1.1 ] K2 [ _Jk2.1[ 1
M1/Vacon M1/red de alimentacidn2/Vacon M2/red de alimentacion

Imag. 21: Sistema de rotacion automatica de bombas, diagrama de control principal
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230 VCA
{ VACON OPT-A1 VACON OPT-A1 VACON OPT-A1i
i24 vCC DIN2 DIN3 DIN4
512 9 10 14 :
22 VACON OPT-B5 125 VACON OPT-B5t 28
23 26 29
A oRed eféctrica A o Red eléctrica A oRed eléctrica
ST % oo Nreeeeeery i S A L S3 sty p— N i
K37 ka K3\ K3/ ki1 7‘3 KL7 ka2 Kli
K2 K1 | K2
K1.1 K1 7‘ K2.1 K2 7" K3.1 K3 7‘
K1 Kl.lE‘j K2 K2.1E‘j K3 K3.1E‘j
M1/Vacon M1/red de M2/Vacon M2/red de M3/Vacon M3/red de alimentacion
alimentacion alimentacion

Imag. 22: Sistema de rotacion automatica de bombas, diagrama de control principal
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7.3 LOGICA DE SENALES DE CONTROL EN LA APLICACION DE CONTROL DE

BOMBAS Y VENTILADORES
TS Velocidad de jogging (programable, par. 2.2.6.12)
bine & | S€eleccion lugar A/B (programable, ipar. 2.2:6.3)
-
DIN & Enclavamiento 1 (programable, paf. 2.2.6.18)
. Enclavamiento 2 (programable, Ua* 2.2.6.19)
2.2.1.3 Referencia ctrl. bus He-c—am-po-----l ,
2.2.1.2 Referencia ctrl. de panel-------- E H Habilitar!ref. panel PID 2
2.2.1.1 Referencia I/O Bf--------7 & | (par. 2.2{6.23)
D.2.1.4 Referencia PID 2}----- o
2.1.11 Referencia PID 1 [~~~ Loy
—— o I Caflcfulo de
ANIN2 ol !! Al e | 8gica dey Referencia
EA3 =§ ' | [ control de
EA4 S Valor real 1 PID| |unidades Rotacién aut ,t_RO%
o5 ! b 2.2.1.9 16 d otacion automatic
m ®6 | Vo ! i 0 = Deshabilitadof —rgtgalgﬁ)ne (programable) ROEZ
o0 | | I ! 1 =AI1 automdtica |—— e
0——2% ' 2: ' ! ' 2 = AI2 Rotacion automatica 2
R34 o5 A 5 = Fieldbus
Ref. panel PID 2 ps Vo Valor real 2
R3.5 e N 0 = Deshabilitado
Refl bus de campo PID 2| || 0_‘_.0 . % = ﬁ%
(FBProcessDataIN3) 2 vy 3 =EA3
| 3 P 4 = EA4
[Ref. panel, R3.2} ol o g A s
*6 N Referencia A |
o0 e
ol N
$ ]
ib S e N I 1. ] i joggi
NO DI%W oz ! b r—|i 2.1.19 Ref. velocidad|de jogging
No DI®-2%motorizado 6 T
(programable) _.? I 1 B [3.1 Lugar de control |
L o1 , -
I I A/B: Ref. frecuencia
_:% , : Panel — & interna
L o4 ® - !
[ £ F ' Fieldbus |
Referencia de bus de capapo E E Boton reset .
Marcha/paro de bus de pampo T E . (@) .
Direccion desde bus de kampo E . |Botones marcha/paro OO
DINL ® Marcha; Lugar A, progr. par. 2.26.1 7" ' B | |
DING & |—o\,_|Marcha/Parada o Marcha/paro interno Eoton
i — L Ly Paro
Marcha; Lugar B, progr. par.2.2.6.2 o =1 activo
No DI®- 1/0 reverse, par. 2.2.6.11 (programable) . : Inversa interna P3.6=,1
|3.3 Direcci6n del teclado | e ° >
> Reset de fallo interno
—
| Reset desde bus de campo I 21
A1= referencia PID (I/O A); A2 = referencia PID 2 (I/O A); B = Referencia de frecuencia directa (I/O B);

Imag. 23: Légica de senales de control de la Aplicacion de control de bombas y ventiladores

7.4 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES - LISTAS DE
PARAMETROS

7.4.1 VALORES DE MONITOR (PANEL DE CONTROL: MENU M1)

Los valores de monitor son valores reales de las senales y los parametros, asi como de los
estados y las mediciones. No se pueden editar los valores de monitor.
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NOTA!

Los valores de monitor V1.18 a V1.23 se encuentran disponibles solo con la
aplicacién de control PFC.
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Tabla 84: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1
V1.2 Referencia fie fre- Hy 25
cuencia
V1.3 Velocidad del motor rpm 2
V1.4 Intensidad del motor A 3
V1.5 Par del motor % 4
V1.6 Potencia del motor % 5
V1.7 Tension del motor v 6
Tension del Bus de
V1.8 ce V 7
19 Temperatura varia- oC 8
dor
110 Temperatura del % 9
motor
V111 Entrada analdgica 1 V/mA 13
(Al1)
Entrada analdgica 2
V1.12 (A12) V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Isalida analégica mA 26
Entrada analdgica 3
V1.16 (A13) V/mA 27
Entrada analdgica 4
V1.17 (Al4) V/mA 28
V1.18 Referencia PID % 20
V1.19 Valor real PID % 21
V1.20 Valor error PID % 22
V1.21 Salida PID % 23

V1.22 Unldade.s auxmares 30
en funcionamiento
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Tabla 84: Valores de monitor

indice Valor de monitor Unidad ID Descripcion
V123 V|§ual|zaC|on espe- 29
cial de valor real
Temperatura de o
V1.24 PT-100 C 42
61.25 Eler.nen.tps delm.om-
torizacion multiple
V1.26.1 Current A 1113
V1.26.2 Torque % 1125
V1.26.3 Tension del Bus de N 7
CcC
V1.26.4 Cédigo de estado 43
V1.26.5 Historial fallos 37
V1.26.6 Intensidad del motor A 45

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 194 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

7.4.2 PARAMETROS BASICOS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.1)

Tabla 85: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

P2.1.1 Frecuencia min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frecuencia max. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tiempo deacele- 0.1 3000.0 s 1.0 103
racion 1
p2.14 |liempodedecele- |4 3000.0 s 1.0 104
racion 1
pp.5 | Limitedeintensi- 5l oy A IL 107
dad
NX2: 230
Tensid - v
p2.1.6+ | '€nstonnomina 180 690 v NX5: 400 110
del motor Vv
NX6: 690
v

pp.17+ |Frecuencianomi- | g0 | 5904 Hz 50.00 111
nal del motor

P2.1.8* Ve[o;flari;‘t‘::'”al 24 20000 | rpm 1440 112

p2.1.g* | Intensidadnomi- g (it oy A IH 113
nal del motor

P2.1.10* | Cos phidel motor 0.30 1.00 0.85 120

0=ANl

1=AI2

2=AI3

3=Al4

4 = Ref. PID de
pagina de control
del panel, P3.4

5 = Ref. PID del
fieldbus (FBPro-
cessDatalN1)

6 = Potenciometro
motorizado

Senal de referen-
P2.1.11 * [|cia de controlador 0 6 4 332
PID (Lugar A)

Ganancia del con- 0
P2.1.12 trolador PID 0.0 1000.0 %o 100.0 118

Tiempo | del con-

P2.1.13 trolador PID

0.00 320.00 s 1.00 19
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Tabla 85: Parametros basicos G2.1

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

Tiempo D del con-

P2.1.14 T or PID 0.00 10.00 s 0.00 132

P2.1.15 Frecuencia de 0 P2.1.2 Hz 10.00 1016
dormir

P2.1.16 Retraso de dormir 0 3600 s 30 1017

P2.1.17 [Nivel de despertar | 0.0 1000.0 % 25.0 1018

0 = Despertar al
caer por debajo del
nivel de despertar
(P2.1.17)

1 = Despertar al
superar el nivel de
despertar (P2.1.17)
P2.1.18 |Funcion despertar 0 3 0 1019 |2 = Despertar al
caer por debajo del
nivel de despertar
(P3.4/3.5)

3 = Despertar al
superar el nivel de
despertar
(P3.4/3.5)

P2.1.19 Referencia de 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 124
velocidad jogging

* = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function” (TTF)).
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7.43 SENALES DE ENTRADA

Tabla 86: Ajustes basicos [Panel de control: Menu M2 -> G2.2.1)

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion
0=AI1
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4 = Referencia
Seleccion refe- Panel
P2.2.1.1 * |rencia de frecuen- 0 7 0 343 5 = Referencia de
ciadel/OB fieldbus (FB Spee-
dReference)
6 = Potencidometro
motorizado
7 = Controlador
PID
Seleccion de la Como en P2.2.1.1
P2.2.1.2 * |referencia de con- 0 7 4 121
trol del panel
Seleccion de la Como en P2.2.1.1
P2.2.1.3* |referencia de con- 0 7 5 122
trol Fieldbus
0=AI1
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4 = Referencia PID
1 desde panel
P2.2.1.4* | Referencia PID 2 0 7 7 371 5 = Referencia de
fieldbus (FBPro-
cessDatalN3)
6 = Potencidmetro
motorizado
7 = Referencia PID
2 desde panel
P2215 Inversion del valor 0 1 0 340 0 =Sin inv.elrsién
de error PID 1 =Inversion
p2.2.1.4 | liempodesubida |4, 100.0 5.0 341
de referencia PID
Tiempo de des-
P2.2.1.7 | censo de referen- 0.1 100.0 5.0 342
cia PID
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Tabla 86: Ajustes basicos [Panel de control: Menu M2 -> G2.2.1)

Indice

P2.21.8*

Ocultacion

Seleccion de valor
real de PID

Unidad

333

Descripcion

0 =Valorreal 1
1=Real 1 +Real 2
2=Real1-Real 2
3=Real1*Real 2
4 = Max (Real 1,
Real 2)

5= Min (Real 1,
Real 2)

6 = Media (Real 1,
Real 2)

7 = Raiz (Real1) +
Raiz (Real2) Con-
sulte P2.2.1.9y
pP2.2.1.10

P2.2.1.9*

Seleccion de valor
real 1

334

0 = Deshabilitado
1 =Al1 (tarjeta de
control)

2 = AI2 tarjeta de
control)

3=AI3

4=Al4

5 = Fieldbus
(FBProcessDa-
talN2)

P2.2.1.10
*

Entrada de valor
real 2

335

0 = Deshabilitado
1 =Al1 (tarjeta de
control)

2 = AI2 (tarjeta de
control)

3=AI3

4=Al4

5 = Fieldbus
(FBProcessDa-
talN3)

P2.2.1.11

Escala minima de
valor real 1

-1600.0

1600.0

%

0.0

336

0 = Sin escalado
minimo

P2.2.1.12

Escala maxima de
valor real 1

-1600.0

1600.0

%

100.0

337

100 = Sin escalado
maximo

P2.2.1.13

Escala minima de
valor real 2

-1600.0

1600.0

%

0.0

338

0 = Sin escalado
minimo

P2.2.1.14

Escala maxima de
valor real 2

-1600.0

1600.0

%

100.0

339

100 = Sin escalado
maximo

P2.2.1.15

Tiempo de rampa
del potencidmetro
motorizado

0.1

2000.0

Hz/s

10.0

331
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Tabla 86: Ajustes basicos [Panel de control: Menu M2 -> G2.2.1)

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
Reset de memoria 0 = Sin Reset
de la referencia 1 = Resetear si se
P2.2.1.16 | de frecuencia del 0 2 1 367 |detiene o se apaga
potenciometro 2 =Se resetea si se
motorizado apaga
Reset de memoria 0=Sin Reset .
de la referencia 1 = Resetear si se
P2.2.1.17 L 0 2 0 370 |detiene o se apaga
PID del potencié- .
. 2 = Se resetea si se
metro motorizado
apaga
0 = Escalado
p2.2.1.1g |Escaladereteren- g 00 1 92000 | Hz 0.00 344 |desactivado
cia B, minima >0 = Valor min.
escalado
0 = Escalado
p2.2.1.19 |Escaladereferen- a5 1 35000 Hz 0.00 345 |desactivado
cia B, maximo >0 = Valor min.
escalado

* = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién "Terminal to function” (TTF)).
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Tabla 87: Entrada analédgica 1 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.2)

Ocultacion in. AX. i Descripcion
Seleccion de
P2'*2>;2'1 senal de entrada 0.1 E.10 AN 377
analdgica 1 (A1)
P2299 Tiempo de filtrado 0.00 10.00 S 0.10 324 0 =Sin filtrado
de Al1
0=0-10V(0-20
*
Rango de senal de T—A2]—1OV[4—20
P2.2.2.3 | entrada analdgica 0 2 0 320 m_A*]
TAn) 2 = Personalizado
*
Ajuste minimo
P2.2.2.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
Al1
Ajuste maximo
P2.2.2.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 322
Al1
Inversion de sefal 0 = No invertido
P2.2.2.6 | de entrada anald- 0 1 0 323 1 = Invertido
gica 1 (A1)

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segln sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 88: Entrada analégica 2 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.3)

Ocultacion Unidad |Por

Descripcion

Seleccion de
P2'*2>;3'1 senal de entrada 0.1 E.10 A2 388
analdgica 2 (Al2)
P2 239 Tiempo de filtrado 0.00 10.00 S 0.10 329 0 = Sin filtrado
de Al2
0=0-10V(0-20
*
Rango de senal de T—A2]—1OV[4—20
P2.2.3.3 | entrada analdgica 0 2 1 325 m_A*]
2(A12) 2 = Personalizado
*
Ajuste minimo
P2.2.3.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 0.00 326
Al2
Ajuste maximo
P2.2.3.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
Al2
P2.23.6 | Inversion A2 0 1 0 38 |0 Noinvertido
1 = Invertido

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segun sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién "Terminal to function” [TTF]).
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Tabla 89: Entrada analégica 3 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.4)

Ocultacion in. AX. i Descripcion

Seleccion de
P2'*2;4'1 senal de entrada 0.1 E.10 0.1 141
analdgica 3 (AI3)

Tiempo de filtro 0 =Sin filtrado
P2.2.4.2 de salida anald- 0.00 10.00 s 0.10 142
gica (AI3)

0=0-10V(0-20

*
Rango de senal de ["In—AZ]—mV[A—ZO

P2.2.4.3 |entrada analdgica 0 2 1 143 m,_A*]

3 (AI3)

1 = Personalizado
*

Ajuste minimo
P2.2.4.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 0.00 144
Al3

Ajuste maximo
P2.2.4.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 145
Al3

Inversion de senal 0 = No invertido
P2.2.4.6 | de entrada analod- 0 1 0 151 1 = Invertido
gica 3 (AI3)

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segln sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 90: Entrada analédgica 4 [Panel de control: Meni M2 -> G2.2.5)

Ocultacion in. AX. i Descripcion

Seleccion de
P2'*2>;5'1 senal de entrada 0.1 E.10 0.1 152
analdgica 4 (Al4)

Tiempo de filtro 0 =Sin filtrado
P2.25.2 de salida anald- 0.00 10.00 s 0.00 153
gica (Al4)

0=0-10V(0-20

*
Rango de senal de ["In—AZ]—mV[A—ZO

P2.2.5.3 | entrada analdgica 0 2 1 154 m,_A*]

4 (Al4)

2 = Personalizado
*

Ajuste minimo
P2.2.5.4 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 0.00 155
Al4

Ajuste maximo
P2.2.5.5 | personalizadode | -160.00 | 160.00 % 100.00 156
Al4

Inversion de senal 0 = No invertido
P2.2.5.6 | deentradaanalod- 0 1 0 162 1 = Invertido
gica 4 (Al4)

* = Recuerde colocar puentes de bloque X2 segln sea necesario. Consulte el Manual de
usuario del producto.

** = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function" [TTF))
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Tabla 91: Entradas digitales (Panel de control: Menu M2 -> G2.2.4)

Ocultacion in. Descripcion

defecto |ario

Senal A de arran-

P2.2.6.1 * e 0.1 A1 423
P2.2.6.2 * Se”aquSZa”'a”' 0.1 A4 424

Seleccion del

P2.2.6.3* | lugar de control 0.1 A6 425
A/B

P2.2.6.4 * | Fallo externo (cc) 0.1 0.1 405

P2.2.6.5* | Fallo externo (oc) 0.1 0.2 406

P2.2.6.4+ | Permiso de mar- 0.1 0.2 407
cha

Seleccidn tiempo

*
P2.2.6.7 acel./decel.

0.1 0.1 408

Control desde el
*
P2.2.6.8 terminal de 1/0 0.1 0.1 409

Control desde el

P2.2.6.9 * 0.1 0.1 410
panel
P22 41+ Control del field- 0.1 0.1 411
bus
P2'2;6'11 Inversion de giro 0.1 0.1 412
P2.2*.<6.12 Veloud:—_?d de jog- 0.1 A5 413
ging
P22.6.13 | Reset de fallo 0.1 0.1 414
Aceleracién/dece-
P2.2.6.14 | \eracion prohibi- | 0.1 0.1 415
das
P2.2;6.15 Freno CC 0.1 0.1 416
Referencia de
P2.2;6.16 potenciémetro 0.1 0.1 417
motorizado
BAJAR
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Tabla 91: Entradas digitales (Panel de control: Menu M2 -> G2.2.4)

indice Ocultacién in. Descripcién
defecto |ario
Referencia de
P2.2*.‘6.17 potencpmetro 0.1 0.1 418
motorizado
ARRIBA
Enclavamiento de
P2'2;6'18 rotacion automa- 0.1 A2 426
tica 1
Enclavamiento de
P2'2;6'19 rotacion automa- 0.1 A3 427
tica 2
Enclavamiento de
P2_2*.‘6.20 rotacién automa- 0.1 0.1 428
tica3
Enclavamiento de
P2'2;6'21 rotacion automa- 0.1 0.1 429
tica 4
Enclavamiento de
P2'2;6'22 rotacion automa- 0.1 0.1 430
ticab
P2'2;6'23 Referencia PID 2 0.1 0.1 431

cc = contacto cerrado
oc = contacto abierto

* Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el capitulo 9.9
Principio de programacidn "Terminal to function” (TTF]).

7.4.4 SENALES DE SALIDA

Utilice el método TTF para programar todos los parametros de senales de salidas digitales.
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Tabla 92: Senales de salida digital (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.1)

Ocultacion in. Descripcion

defecto |ario

P2.3.1.1 Preparado 0.1 0.1 432
P2.3.1.2 Marcha 0.1 0.1 433
P2.3.1.3 Fallo 0.1 Al 434
P2.3.1.4 Fallo invertido 0.1 0.1 435
P2.3.1.5 Alarma 0.1 0.1 436
P2.3.1.6 Fallo externo 0.1 0.1 437

pp.3.17 | Fallo/advertencia |, 0.1 438
de referencia

Advertencia de

P2.3.1.8 0.1 0.1 439
sobretemperatura

P2.3.1.9 Inversion de giro 0.1 0.1 440
p2.3.1.10 |Sentidodegirono |y, 0.1 441

solicitado
P2.3.1.11 En velocidad 0.1 0.1 442
p23.1.12 | Velecidaddejog- |4 0.1 443

ging

p23.1.13 | bugardecontrol |, 0.1 4bt

externo
P23.1.14 Control de freno 0.1 01 445 Cpnsulte IDAZI;5 en el Capitulo 9 Descrip-

externo ciones de parametros.

p2.3.1.15 | Controlde freno 0.1 0.1 446
externo, invertido

Limite de supervi- Consulte ID315 en el Capitulo 9 Descrip-
P2.3.1.16 |sion de frecuencia 0.1 0.1 447  |ciones de parametros.
de salida 1
Limite de supervi- Consulte ID346 en el Capitulo ¢ Descrip-
P2.3.1.17 |sidn de frecuencia 0.1 0.1 448  |ciones de parametros.
de salida 2

Limite de supervi- Consulte ID350 en el Capitulo ¢ Descrip-

P2.3.1.18 0.1 0.1 449

sion de referencia ciones de parametros.
Limite de supervi- Consulte ID354 en el Capitulo 9 Descrip-
P23.1.19 | sion de tempera- 0.1 0.1 450 |ciones de parametros.

tura del converti-
dor
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Tabla 92: Senales de salida digital (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.1)

indice Ocultacion in. Descripcion
defecto |ario
P2.3.120 L|m|t.t? de supervi- 0.1 01 451 Cpnsulte ID3Z’;8 en el Capitulo 9 Descrip-
sion de par ciones de parametros.
Proteccion tér-
P2.3.1.21 mica del motor 0.1 0.1 452
(PTM)
Limite de supervi-
pP2.3.1.22 sion de entrada 0.1 0.1 463
analdgica
Activacion del
P2.3.1.23 regulador del 0.1 0.1 454
motor
P2.3.1.24 Fieldbus DIN 1 0.1 0.1 455
P2.3.1.25 Fieldbus DIN 2 0.1 0.1 456
P2.3.1.26 Fieldbus DIN 3 0.1 0.1 457
Rotacion automa-
P2.3.1.27 |tica 1/control aux. 0.1 B.1 458
1
Rotacion automa-
P2.3.1.28 | tica 2/control aux. 0.1 B.2 459
2
Rotacion automa-
P2.3.1.29 |tica 3/control aux. 0.1 0.1 460
3
Rotacion automa-
P2.3.1.30 |tica 4/control aux. 0.1 0.1 461
4
P2.3.1.31 Rotacion 5 0.1 0.1 462

C PRECAUCION!
Deberd estar TOTALMENTE seguro de no conectar dos funciones a una misma
salida, para evitar el desbordamiento de funciones y para garantizar un
funcionamiento perfecto.
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Tabla 93: Ajustes de limites (Panel de control: Meni M2 -> G2.3.2)

Ocultacion Descripcion
0 = Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.2.1 |[sidn de frecuencia 0 2 0 315  |supervision
de salida 1 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
P2.3.2.2 cia de salida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Valor supervisado
0 =Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.2.3 |sion de frecuencia 0 2 0 346 |supervision
de salida 2 2 = Limite alto de
supervision
Limite de frecuen-
P2.3.2.4 cia de salida 2; 0.00 320.00 Hz 0.00 347
Valor supervisado
0 = Deshabilitado
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.2.5 sion de zr 0 2 0 348  |supervision
P 2 = Limite alto de
supervision
p2.3.2. | Yalordelimitede 1 504 | 309 % 100.0 349
supervision de par
Limite de supervi- 0 = Deshabilitado
P2.3.2.7 - perv 0 2 0 350 1 = Limite inferior
sion de referencia . .
2 = Limite superior
Valor de limite de
P2.3.2.8 supervision de 0.0 100.0 % 0.0 351
referencia
Retardo de desac-
P2.3.2.9 tivacion de freno 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
Retardo de activa-
P2.3.2.10 cion de freno 0.0 100.0 s 1.5 353
externo
Supervision de 0 = Deshabilitado
P2.3.2.11 P 0 2 0 354 |1 =Limite inferior
temperatura FC . .
2 = Limite superior
Valor de tempera-
P2.3.2.12 | tura supervisada -10 100 °C 40 355
FC
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Tabla 93: Ajustes de limites (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.2)

Indice

Ocultacion Descripcion
P23213 Entrada apaloglca 0 1 0 372 0=Al
supervisada 1=AI2
0 =Sin limite
Limite de supervi- 1 = Limite bajo de
P2.3.2.14 | sion de entrada 0 2 0 373 |supervision
analdgica 2 = Limite alto de
supervision
Valor supervisado
P2.3.2.15 | de entrada analé- 0.00 100.00 % 0.00 374
gica
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Tabla 94: Salida analdgica 1 (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.3)

Ocultacion

Descripcion

P2.3.3.1*

Seleccion de
senal de salida
analégica 1

0.1

E.10

A

464

P2.3.3.2

Funcion de salida
analdgica

307

0 = Sin utilizar (20
mA /10V)

1 = Frec. salida (0-
-fméax.)

2 = Referencia de
frecuencia (0-
-fmax.)

3 =Velocidad del
motor (0-Velocidad
nominal del motor
4 = Intensidad de
salida (0-InMotor)
5=Par de motor (0-
-TnMotor)
6=Potencia de
motor (0-PnMotor)
7=Tension de
motor (0-UnMotor)
8 = Tension del bus
de CC (0-1.000V)
9 =Valor ref. con-
trolador PID

10 = Valor real
contr. PID 1

11 = Valor real
contr. PID 2

12 = Valor error
contr. PID

13 = Salida del
controlador PID
14 = Temperatura
PT100

P2.3.3.3

Tiempo de filtro
de salida analo-
gica

0.00

10.00

1.00

308

0 = Sin filtrado

P2.3.3.4

Inversion de
salida analégica

309

0 = No invertido
1 =Invertido

P2.3.3.5

Minimo de salida
analdgica

310

0=0mA(0V)
T=4mA(2V)

P2.3.3.6

Escala de salida
analdgica

1000

%

100

3N

P2.3.3.7

Compensacion de
salida analdgica

-100.00

100.00

%

0.00

375

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 210 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

Tabla 95: Salida analdgica 2 (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.4)

Ocultacion Descripcion
Seleccion de
P2.3.6.1* senal de salida 0.1 E.10 0.1 471
analégica 2
P2 3.6.2 Funuonrd.e salida 0 14 0 472 Consulte P2.3.3.2
analogica 2
Tiempo de filtrado 0 = Sin filtrado
P2.3.6.3 de salida analo- 0.00 10.00 s 1.00 473
gica 2
Inversion de 0 = No invertido
P2.3.6.4 salida analdgica 2 0 ! 0 474 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.65 analdgica 2 0 ! 0 475 14 2 4 mA (2V)
P23.6.6 | EScaladesalida 10 1000 % 100 476
analogica 2
p2.3.6.7 |Compensacionde | 45050 | 10000 | % 0.00 477
salida analdgica 2

* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.

Tabla 96: Salida analdgica 3 (Panel de control: Menu M2 -> G2.3.7)

indice

Ocultacion

Descripcion

Seleccién de
P2.3.5.1* | senal de salida 0.1 E.10 0.1 478
analégica 3
P2 359 Funuon,dg salida 0 4 4 479 Consulte P2.3.5.2
analdgica 3
Tiempo de filtrado 0 =Sin filtrado
P2.3.5.3 de salida anald- 0.00 10.00 s 1.00 480
gica 3
Inversion de 0 = No invertido
P2.35.4 salida analdgica 3 0 ! 0 481 1 = Invertido
Minimo de salida 0=0mA(0V)
P2.3.53 analégica 2 0 ! 0 482 1T=4mA(2V)
p235.4 | Escaladesalida 10 1000 % 100 483
analogica 3
p2.3.57 |Cempensacionde | 440450 | 10000 | % 0.00 484
salida analégica 3
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* = Utilice el método TTF para programar estos parametros.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 212 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

7.4.5 PARAMETROS DE CONTROL DEL CONVERTIDOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2
-> G2.4

Tabla 97: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.1 Forma de rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Lineal

100 = acel./dec.
completa tiempos
de inc/dec

P2.4.2 Forma de rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tiempo de acele-

P2.4.3 L,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tiempo de decele-

P2.4.4 .,
racion 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Deshabilitado
1 =Se utilizaen la
marcha

2 = Chopper de
Chopper de fre- 0 4 0 504 frenado g)fterno
nado 3 =Se utiliza en
paro/marcha

4 =Se utilizaen la
marcha (sin
prueba)

P2.4.5

0 =Rampa

1 =Arranque al
P2.4.6 Tipo de marcha 0 2 0 505 |vuelo

2 = Arranque al
vuelo condicional

0 =Libre

1 =Rampa

2 =Rampa + Per-
miso marcha paro
libre

3 = Paro libre +
Permiso marcha
rampa

P2.4.7 Tipo de paro 0 3 0 506

P2.4.8 Intensidad de 0.00 IL A 0.7 x IH 507
freno CC

0 =Elfreno CC
0.00 600.00 s 0.00 508 esta desactivado al
parar

Tiempo de freno

P2.4.9 CC al paro
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Tabla 97: Parametros de control del convertidor, G2.4

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

Frecuencia para
iniciar el freno CC

P2.4.10 0.10 10.00 Hz 1.50 515

durante la parada

de rampa

Tiempo de freno 0=ElfrenoCC
P2.4.11 P 0.00 600.00 s 0.00 516 |esta desactivado al

CC en el arranque

arrancar

P2.4.12* | Freno por flujo 0 1 0 520 |0 =Desactivado.

0 = Activado

p2.413 | Intensidad fre- 0.00 IL A IH 519
nado por flujo

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 214 APLICACION DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES

7.4.6 PARAMETROS DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (PANEL DE CONTROL: MENU M2 ->
G2.5)

Tabla 98: Parametros de frecuencias prohibidas, G2.5

Ocultacion Unidad

indice

Descripcion

P2.5.1

Limite bajo de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

-1.00

320.00

Hz

0.00

509

0 = Deshabilitado

P2.5.2

Limite alto de
rango 1 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

510

0 = Deshabilitado

P2.5.3

Limite bajo de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

511

0 = Deshabilitado

P2.5.4

Limite alto de
rango 2 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

512

0 = Deshabilitado

P2.5.5

Limite bajo de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

513

0 = Deshabilitado

P2.5.6

Limite alto de
rango 3 de fre-
cuencias prohibi-
das

0.00

320.00

Hz

0.00

514

0 = Deshabilitado

P2.5.7

Rampa de ac./dec.

prohibida

0.1

10.0

1.0

518
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7.4.7 PARAMETROS DE CONTROL DE MOTOR (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.6)

Tabla 99: Parametros de control del motor, G2.6

indice Ocultacion in. ' Unidad Descripcion

0 = Control de fre-

Modo control cuencia
*
P2.6.1 motor 0 ! 0 600 1 =Control de
velocidad

0 = Deshabilitado
P2.6.2 * Optimizacion U/f 0 1 0 109 1 = Sobrepar auto-
matico

0 = Lineal

1 = Cuadrético

0 3 0 108 |2 =Programable
3 = Lineal con
optim. de flujo

Seleccion relacion

*
P2.6.3 U/t

p2.6.4* |Puntodedesexci- | g4, 320.00 Hz 50.00 602
tacion del motor

Tension en el

P2.6.5* unto de desexci- 10.00 200.00 % 100.00 603
p

tacion del motor

Curva U/f fre-

P2.6.6 * cuencia punto 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
medio
ppgy+ |CurvaUfftension | o050 | 000 | % 100.00 605

punto medio

p2.6g* | Tensiondesalida |4, 40.00 % Varia 606
a frecuenaa cero

Consulte Tabla 158
Frecuencias de
Frecuencia de conmutacion
P2.6.9 Iy 1 Varia kHz Varia 601 dependientes del
conmutacion A

tamano para cono-
cer los valores
exactos.

0 = Deshabilitado

1 = Utilizado (sin
pp.6.1g | Controlador de 0 2 1 607  |rampal
sobretensidn

2 = Utilizado
(rampa)
p2.611 | Controladorde 0 1 1 s0g |0 =Deshabilitado
baja tension 1 =Se utiliza

0 = Sin accion
pP2.6.12 Identificacion 631 1 = ldentificacién
sin funcionamiento
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* = Aplicar el método Terminal to Function (TTF) a estos parametros (consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién "Terminal to function” [TTF]).
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7.4.8

Tabla 100: Protecciones, G2.7

Indice

Ocultacion

Repuesta a fallo

Unidad

PROTECCIONES (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -> G2.7

Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Advertencia
+Frec. anterior

3 = Adver.+Frec.

P2.7.1 de referencia 4 0 5 4 700 |fija2.7.2
mA 4 = Fallo, parada
de acuerdo con
2.4.7
5 = Fallo, parada
por paro libre
Frecuencia de
P2.7.2 fallo de referencia 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
4 mA
P2 73 Respuesta frente 0 3 2 701 0=Sin respugsta
a fallo externo 1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
de acuerdo con
Supervision de 2.4.7
P2.7.4 fase de entrada 0 3 0 730 3 = Fallo, parada
por paro libre
0 = Fallo almace-
P27 5 Repue;ta a f{alllo 0 1 0 797 nado en el historial
de baja tension Fallo no almace-
nado
P2.7.6 Fase de salida 0 3 2 702 |0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
P77 Protecaon.frente 0 3 2 703 2 = Fallo, parada
a fallo de tierras de acuerdo con
2.4.7
P27 8 Pr.oteccmn tér- 0 3 2 704 3 = Fallo, parada
mica del motor por paro libre
Factor de tempe-
P2.7.9 ratura ambiente -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Factor refrige-
P2.7.10 rante del motor a 0.0 150.0 % 40.0 706
velocidad cero
Constante de
P2.7.11 tiempo térmico 1 200 min Varia 707
del motor
P2.7.12 | Ciclo carga motor 0 150 % 100 708
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Tabla 100: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad Descripcion

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.13 bloqueo 0 3 1 709 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

p2.7.14 |'ntensidaddeblo- | 4 o5 2% IH A H 710
queo

Limite de tiempo

P2.7.15 de bloqueo

1.00 120.00 s 15.00 711

p2.7.16 |Limitedefrecuen- | g P2.1.2 Hz 25.00 712
cia de bloqueo

0 =Sin respuesta

1 = Advertencia

Proteccién contra 2 = Fallo, parada

P2.7.17 baja carga 0 3 0 713  |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada

por paro libre

P2.7.18 ASCENpSa? desde 10.0 150.0 % 50.0 714

punto de par a

P2.7.19 . 5.0 150.0 % 10.0 715
frecuencia cero
Limite de tiempo
P2.7.20 de proteccion de 2.00 600.00 s 20.00 716
baja carga
0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
pp7.21 | Respuestaafallo 0 3 2 732 |de acuerdo con
termistor
2.4.7
3 = Fallo, parada
por paro libre
P2 799 Respugsta a fallo 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7 93 Respuesta a fallo 0 3 2 734 Consulte P2.7.21
de ranura
(o]
p2.7.24 | 'V deentradas 0 3 0 739

PT100
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Tabla 100: Protecciones, G2.7

indice Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion

0 =Sin respuesta
1 = Advertencia
2 = Fallo, parada
0 3 0 740 |de acuerdo con
2.4.7

3 = Fallo, parada
por paro libre

Respuesta al fallo

P2.7.25 PT100

Limite de adver- o
P2.7.26 tencia PT100 -30.0 200.0 C 120.0 741

Limite de fallo o
P2.7.27 PT100 -30.0 200.0 c 130.0 742
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7.4.9 PARAMETROS DE REARRANQUE AUTOMATICO (PANEL DE CONTROL: MENU M2 -
-> G2.8)

Tabla 101: Parametros de rearranque automatico, G2.8

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

P2.8.1 Tiempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Tiempo de prueba 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampa
1 = Arranque al
P2.8.3 Tipo de marcha 0 2 0 719  |vuelo
2 = De acuerdo con
P2.4.6

NUmero de inten-
ppgy | lostrasladesco- 0 10 1 720
nexion automatica

por baja tension

NUmero de inten-
ppgs5 | lostrasladesco- 0 10 1 721
nexion automatica

por sobretension

Numero de inten-

tos tras la desco-

pP2.8.6 nexion automatica 0 3 1 722

por sobreintensi-
dad

Ndmero de inten-
tos tras el disparo
por referencia 4
mA

P2.8.7 0 10 1 723

NiUmero de inten-
tos tras el disparo
P2.8.8 por fallo de tem- 0 10 1 726
peratura del
motor

NiUmero de inten-
P2.8.9 tos tras el disparo 0 10 0 725
por fallo externo

NiUmero de inten-
tos tras disparo
por fallo de baja

carga

P2.8.10 0 10 1 738
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7.4.10 PARA’METROS DE CONTROL DE BOMBAS Y VENTILADORES (PANEL DE CONTROL:
MENU M2 -> G2.9)

Tabla 102: Parametros de control de bombas y ventiladores

indice Ocultacion in. )’ Unidad Descripcion

pp.g.q |Numerode unida- 0 4 1 1001
des auxiliares

Frecuencia de
p2.9.2 arranque, unidad pP2.9.3 320.00 Hz 51.00 1002
auxiliar 1

Frecuencia de
P2.9.3 paro, unidad auxi- | P2.1.1 P2.9.2 Hz 10.00 1003
liar 1

Frecuencia de
pP2.9.4 arranque, unidad pP2.9.5 320.00 Hz 51.00 1004
auxiliar 2

Frecuencia de
pP2.9.5 paro, unidad auxi- | P2.1.1 P2.9.4 Hz 10.00 1005
liar 2

Frecuencia de
P2.9.6 arranque, unidad P2.9.7 320.00 Hz 51.00 1006
auxiliar 3

Frecuencia de
p2.9.7 paro, unidad auxi- | P2.1.1 pP2.9.6 Hz 10.00 1007
liar 3

Frecuencia de
p2.9.8 arranque, unidad pP2.9.9 320.00 Hz 51.00 1008
auxiliar 4

Frecuencia de
P2.9.9 paro, unidad auxi- | P2.1.1 P2.9.8 Hz 10.00 1009
liar 4

Retardo de mar-
P2.9.10 cha, unidades 0.0 300.0 s 4.0 1010
auxiliares

Retardo de paro,
P2.9.11 unidades auxilia- 0.0 300.0 s 2.0 1011
res

Paso de referen-
P2.9.12 cia, unidad auxi- 0.00 100.00 % 0.00 1012
liar 1

Paso de referen-
P2.9.13 cia, unidad auxi- 0.00 100.00 % 0.00 1013
liar 2
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Tabla 102: Parametros de control de bombas y ventiladores

indice Ocultacion Unidad Descripcion
Paso de referen-
P2.9.14 cia, unidad auxi- 0.00 100.00 % 0.00 1014
liar 3
Paso de referen-
P2.9.15 cia, unidad auxi- 0.00 100.00 % 0.00 1015
liar 4
Derivacion de 1 = Contr. PID deri-
P2.9.16 controlador PID 0 ! 0 1020 vado
0 = Deshabilitado
Seleccion de 1=Al
.. 2=AI2
entrada analdgica 3-AI3
P2.9.17 para medicion de 0 5 0 1021 4 ; Ald
la Eﬁf;j”ade 5 = Sefial de field-
bus (FBProcess-
DatalN3)
p2.9.1g |Limitealtodepre- | 4, 100.0 % 30.0 1022
sidn de entrada
Limite bajo de
P2.9.19 presion de 0.0 100.0 % 20.0 1023
entrada
pp.9.o0 | Caldadepresion |44 100.0 % 30.0 1024
de salida
0 = Sin retardo
P2 9 91 Retardo de ca.lda 0.0 300.0 S 0.0 1025 300 = Sln.callda de
de frecuencia frecuencia ni
aumento
Retardo de 3505-'”5?5?;.'32 de
P2.9.22 aumento de fre- 0.0 300.0 s 0.0 1026 RN
. frecuencia ni
cuencia
aumento
0 = No se utilizan
enclavamientos
1 = Ajuste del
nuevo enclava-
miento como
P2 9 93 Selecuop de 0 9 1 1032 ultimo; actualizar
enclavamiento el orden tras valor
de P2.9.26 o Reset
en paro
2 = Paro y actuali-
zacion de orden de
inmediato
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Tabla 102: Parametros de control de bombas y ventiladores

indice Ocultacion Unidad Descripcion
Rotacié toma- 0 = Deshabilitado
P2.9.24 [ rotacton automa 0 1 1 1027 |1 = Rotacién auto-
tica - .
matica utilizada
., 0 = Solo unidades
Seleccion auto- auxiliares
P2.9.25 |matica de rotacion 0 1 1 1028 .
. 1 =Todas las uni-
y enclavamiento
dades
P2.9.26 '”tervacl?é:e rota- | 90 | 3000.0 h 48.0 1029 |00=PRUEBA=40s
Rotacion automa-
p2.9.27 | tcainumero 0 4 1 1030
maximo de unida-
des auxiliares
Limite de frecuen-
P2.9.28 cia de rotacion 0.00 P2.1.2 Hz 25.00 1031
automatica
Minimo de visuali-
P2.9.29 | zacion especial de 0 30000 0 1033
valor real
Maximo de visua-
P2.9.30 lizacién especial 0 30000 100 1034
de valor real
Decimales de
P2.9.31 visualizacion 0 4 1 1035
especial de valor
real
Unidad de visuali- consulte |D956
P2.9.32 | zacion especial de 0 28 4 1036 . p
Descripciones de
valor real .
parametros.
7.4.11 CONTROL DE PANEL (PANEL DE CONTROL: MENU M3)

A continuacién se enumeran los parametros para la seleccion del lugar de control y el
sentido de giro en el panel. Consulte el menu de control de panel en el Manual de usuario
del producto.
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Tabla 103: Parametros de control del panel, M3

Ocultacion in. AX. Unidad |Por Descripcion
1 =Terminal de I/0
P3.1 Lugar de control 1 3 1 125 |2 =Panel
3 = Fieldbus
P3.2 Referenciade | py 11 | p212 | He 0.00
panel
P33 Sentido de giro 0 1 0 123 0= Marchgl directa
(en el panel) 1 = Inversién
P3.4 Referencia PID 1 0.00 100.00 % 0.00 167
P3.5 Referencia PID 2 0.00 100.00 % 0.00 168
0=Funcidn limitada
del boton de
R3.6 Boton de paro 0 1 1 114 |parada
1=Botdn de parada
siempre activado

7.412  MENU DEL SISTEMA (PANEL DE CONTROL: MENU Mé)

Para parametros y funciones asociados al uso general del convertidor de frecuencia, como la
seleccion de aplicaciones e idiomas, la configuracion personalizada de parametros o la
informacion sobre el hardware y el software, consulte el Manual de usuario del producto.

7.4.13  TARJETAS DE EXPANSION (PANEL DE CONTROL: MENU M7

El mend M7 muestra las tarjetas de expansion y opcionales conectadas a la tarjeta de
control e informacion relativa a la tarjeta. Para obtener mas informacion, consulte el Manual
de usuario del producto.
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8 DESCRIPCIONES DE LOS VALORES DE MONITOR
Este capitulo incluye las descripciones basicas de todos los valores de monitor.
1 FRECUENCIA DE SALIDA (V1.1]

Este valor de monitorizacion muestra la frecuencia de salida real hacia el motor.

2 VELOCIDAD DEL MOTOR (V1.3]

Este valor de monitorizaciéon muestra la velocidad real del motor en rpm (valor calculado).
3 INTENSIDAD DEL MOTOR (V1.4)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad medida del motor.

4 PAR DEL MOTOR (V1.5]

Este valor de monitorizaciéon muestra el par real del motor (valor calculado). Cuando el par
gira en el sentido contrario a las agujas del reloj, el valor es negativo.

5 POTENCIA DE MOTOR (V1.6]

Este valor de monitorizacion muestra la potencia en el eje real del motor (valor calculado)
como porcentaje de la potencia nominal del motor.

6 TENSION DEL MOTOR (V1.7)

Este valor de monitorizacion muestra la tension de salida medida hacia el motor.

7 TENSION DEL BUS DE CC [V1.8, V1.26.3]

Este valor de monitorizacion muestra la tension medida en el bus de CC del convertidor.

8 TEMPERATURA DEL CONVERTIDOR (V1.9)

Este valor de monitorizacion muestra la temperatura del radiador medida del convertidor.

9 TEMPERATURA DEL MOTOR (V1.10)

Este valor de monitorizacion muestra la temperatura calculada del motor expresada en
porcentaje de la temperatura de funcionamiento nominal.

13 ENTRADA ANALOGICA 1 (V1.11]

Este valor de monitorizacién muestra el estado de la entrada analdgica 1.

14 ENTRADA ANALOGICA 2 (V1.12]

Este valor de monitorizacién muestra el estado de la entrada analdgica 2.
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15 DIN1, DIN2, DIN3 (V1.13, V1.15)

Este valor de monitorizacién muestra el estado de las entradas digitales 1a 3 en la ranura A
(I/0 basicas).

16 DIN4, DIN5, DING (V1.14, V1.16]

Este valor de monitorizaciéon muestra el estado de las entradas digitales 4 a 6 en OPTA1 (I/0
basicas).

17 DO1, RO1, RO2 (V1.15, V1.17)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la salida digital y salidas de relé 1-2 en
OPTA2y OPTAS.

18 REFERENCIA DE PAR (V1.18]
Este valor de monitorizacion muestra la referencia de par final para el control del motor.
20 REFERENCIA PID (V1.18, V1.19]

Este valor de monitorizacion muestra la referencia PID como porcentaje de la frecuencia
maxima.

21 VALOR REAL PID (V1.19, V1.20]

Este valor de monitorizacion muestra el valor PID real como porcentaje del valor real
maximo.

22 VALOR DE ERROR DE PID (V1.20, V1.21)
Este valor de monitorizacion muestra el valor de error del controlador PID.

23 SALIDAPID (V1.21, V1.22]

Este valor de monitorizaciéon muestra la salida del controlador PID como porcentaje (0 a
100%).

25 REFERENCIA DE FRECUENCIA [V1.2]

Este valor de monitorizacion muestra la referencia de frecuencia real al control de motor.

26 SALIDA ANALOGICA [V1.15, V1.16, V1.18)

Este valor de monitorizaciéon muestra el estado de la salida analdgica 1.

27 ENTRADA ANALOGICA 3 (V1.13, V1.16)

Este valor de monitorizacién muestra el estado de la entrada analdgica 3.

28 ENTRADA ANALOGICA 4 (V1.14, V1.17)

Este valor de monitorizacién muestra el estado de la entrada analdgica 4.
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29 VISUALIZACION ESPECIAL REAL (V1.23)

Este valor de monitorizaciéon muestra los valores reales de los parametros de visualizacidn
especial.

30 CONVERTIDORES AUXILIARES EN MARCHA (V1.22)

Este valor de monitorizaciéon muestra el nimero real de convertidores auxiliares que
funcionan en el sistema.

31 SALIDA ANALOGICA 2 (V1.21.20)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de la salida analégica 2 como porcentaje del
rango utilizado.

32 SALIDA ANALOGICA 3 (V1.21.21)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de la salida analdgica 3 como porcentaje del
rango utilizado.

37 HISTORIAL DE FALLOS [V1.21.5, V1.22.5, V1.26.5)

Este valor de monitorizacion muestra el codigo de fallo del ultimo fallo activado que no se ha
reseteado.

39 INTENSIDAD FASE U (V1.18.5]

Este valor de monitorizacién muestra la intensidad de fase medida del motor (filtrado de 1 s).
40 INTENSIDAD FASE V [V1.18.6)

Este valor de monitorizacién muestra la intensidad de fase medida del motor (filtrado de 1 s).
41INTENSIDAD FASE W (V1.18.7)

Este valor de monitorizacién muestra la intensidad de fase medida del motor (filtrado de 1 s).
42 TEMPERATURA MAX. DEL SENSOR (V1.19, V1.24)

Este valor de monitorizacién muestra la temperatura maxima del sensor.

43 CODIGO DE ESTADO [V1.18.4, V1.21.4, V1.26.4)

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits del convertidor de
frecuencia.

44 TENSION DE CC (V1.18.3, V1.21.3, V1.26.3)

Este valor de monitorizacion muestra la tension de CC sin filtrar.

45 INTENSIDAD FB [V1.21.6, V1.22.6, V1.26.6)

Este valor de monitorizaciéon muestra la intensidad medida del motor con un ndmero fijo de
decimales.
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46 ESCALADO DE LIMITE DE FB [V1.22.2)

Este valor de monitorizacion muestra el valor del limite de la escala de fieldbus como
porcentaje.

47 REFERENCIA DE AJUSTE DE FB (V1.22.3)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la referencia de ajuste del fieldbus como
porcentaje.

48 SALIDA ANALOGICA FB (V1.22.4)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la salida analdgica controlado por la
entrada de fieldbus.

49 ESTADO DE ID EN MARCHA (V1.21.14)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la identificacion en marcha.

50 TEMPERATURA DEL SENSOR 1(V1.21.8)

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura del sensor 1.
51 TEMPERATURA DEL SENSOR 2 [V1.21.9]

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura del sensor 2.
52 TEMPERATURA DEL SENSOR 3 (V1.21.10])

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura del sensor 3.
53 FRECUENCIA DEL ENCODER 2 (V1.21.11)]

Este valor de monitorizacion muestra la frecuencia de encoder 2 de la tarjeta OPTA7
(entrada C.3).

54 POSICION ABS (V1.21.12]
Este valor de monitorizacién muestra la posicion ABS cuando la tarjeta OPTBB esta en uso.

55 REVOLUCION ABS (V1.21.13)

Este valor de monitorizacién muestra el nUmero de revoluciones de ABS cuando la tarjeta
OPTBB esta en uso.

56 DIN CODIGO DE ESTADO 1 (V1.22.7)

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits de las sefales de entrada
digital.

57 DIN CODIGO DE ESTADO 2 (V1.22.8)

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits de las sefales de entrada
digital.
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58 NUMERO DE PAREJAS DE POLOS (V1.21.15)

Este valor de monitorizaciéon muestra el nUmero de parejas de polos en uso.

59 Al1(V1.21.16)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdégica como
porcentaje del rango utilizado.

60 AI2 (V1.21.17)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdégica como
porcentaje del rango utilizado.

61AI3(vV1.21.18)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de la sehal de entrada analdgica como
porcentaje del rango utilizado.

62 Al4 (V1.21.19)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de la senal de entrada analdgica como
porcentaje del rango utilizado.

69 TEMPERATURA DEL SENSOR 4 (V1.21.25]

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura.
70 TEMPERATURA DEL SENSOR 5 (V1.21.26)

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura.
71 TEMPERATURA DEL SENSOR é (V1.21.27)

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura.
74 ADVERTENCIA [V1.21.7, V1.22.9)

Este valor de monitorizacion muestra el cédigo de advertencia de la ultima advertencia
activada que no se ha reseteado.

83 INTENSIDAD TOTAL (V1.32.2)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad total de los convertidores en el sistema
maestro-seguidor.

1113 INTENSIDAD [V1.18.1, V1.21.1, V1.26.1)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad del motor sin filtrar.

1124 FRECUENCIA DEL ENCODER 1 (V1.21.5]

Este valor de monitorizacion muestra la frecuencia de entrada del encoder.
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1125 PAR (V1.18.2, V1.21.2, V1.26.2)
Este valor de monitorizacién muestra el par del motor sin filtrar.
1131 REFERENCIA DE FRECUENCIA FINAL CL [V1.21.22)

Este valor de monitorizacién muestra la referencia de frecuencia del eje final para el
controlador de velocidad.

1132 RESPUESTA DE PASO (V1.21.23)

Este valor de monitorizaciéon muestra la respuesta de paso de la rampa de frecuencia.
1140 REFERENCIA DE PAR DE FB (V1.22.1]

Este valor de monitorizacién muestra la referencia de par de fieldbus.

1169 ANGULO DE EJE [V1.21.7]

Este valor de monitorizacién muestra el angulo de eje desde el encoder.

1170 VUELTAS DEL EJE [V1.21.6)

Este valor de monitorizacién muestra las vueltas del eje desde el encoder.

1173 PALABRA DE FALLO 2 (V1.22.11]

Este valor de monitorizacién muestra el estado codificado en bits de la palabra de fallo 2.
1172 PALABRA DE FALLO 1 (V1.22.10]

Este valor de monitorizacién muestra el estado codificado en bits de la palabra de fallo 1.
1174 CODIGO DE ALARMA 1 (V1.22.12)

Este valor de monitorizacién muestra el estado codificado en bits del cddigo de alarma.
1508 POTENCIA DE SALIDA (V1.21.24]

Este valor de monitorizaciéon muestra la potencia de salida.

1601 SB ESTADO DE SISTEMA (V1.23.1]

Este valor de monitorizacion muestra el estado del SystemBus.

1602 CODIGO DE ESTADO (V1.23.4.2)

Este valor de monitorizacién muestra el estado del cddigo de estado del convertidor
seguidor.

1603 CODIGO DE ESTADO D3 (V1.23.4.3)

Este valor de monitorizacion muestra el estado del cédigo de estado del convertidor
seguidor.
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1604 CODIGO DE ESTADO D4 (V1.23.4.4)

Este valor de monitorizacién muestra el estado del cddigo de estado del convertidor
seguidor.

1605 INTENSIDAD DEL MOTOR D2 (V1.23.3.2)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad medida del motor.

1606 INTENSIDAD DEL MOTOR D3 (V1.23.3.3)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad medida del motor.

1607 INTENSIDAD DEL MOTOR D4 (V1.23.3.4)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad medida del motor.

1615 CODIGO DE ESTADO 1 (V1.23.4.1]

Este valor de monitorizacién muestra el estado del cddigo de estado del convertidor
seguidor.

1616 INTENSIDAD DEL MOTOR D1 (v1.23.3.1)

Este valor de monitorizacion muestra la intensidad medida del motor.
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9 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

En las siguientes paginas encontrara las descripciones de los parametros ordenadas segun
el nimero de ID individual del pardmetro. Un asterisco tras el numero de ID del parametro
(por ejemplo, 418 Potenciémetro motorizado ASCENSO *) indica que debe aplicarse el
método de programacion TTF a este parametro (consulte el Capitulo 9.9 Principio de
programacién “Terminal to function™ (TTF)).

Algunos nombres de parametros van seguidos de un cédigo numérico que indica las
aplicaciones "Todo en uno” en las que se incluye el parametro. Si no se muestra ningun
codigo, el pardmetro se encuentra disponible en todas las aplicaciones. Consulte la
informacion de mas abajo. También se indican los nimeros de parametros bajo los que
aparece el parametro en distintas aplicaciones.

Aplicacion basica

Aplicacion estandar

Aplicacion de control local/remoto

Aplicacion de control de velocidad multipasos
Aplicacion de control PID

Aplicacion de control multipropdsito
Aplicacion de control de bombas y ventiladores

Nougpwh -

101 FRECUENCIA MINIMA (2.1, 2.1.1)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia minima.

102 FRECUENCIA MAXIMA (2.2, 2.1.2)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia maxima.

Define los limites de frecuencia del convertidor de frecuencia. El valor maximo de estos
parametros es 320 Hz.

Las frecuencias minima y maxima establecen limites a otros pardmetros relacionados con la
frecuencia (por ejemplo, Velocidad fija 1 (ID105), Velocidad fija 2 (ID106) y velocidad fija de
fallo de 4 mA (ID728).

103 TIEMPO DE ACELERACION 1 (2.3, 2.1.3)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida aumente desde la frecuencia cero hasta la frecuencia maxima.

104 TIEMPO DE DECELERACION 1 (2.4, 2.1.4)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida se reduzca desde la frecuencia maxima hasta la frecuencia cero.

105 VELOCIDAD FIJA 1 1246 (2.18, 2.1.14, 2.1.15)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcion de frecuencias preestablecidas.
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106 VELOCIDAD FIJA 2 1246 (2.19, 2.1.15, 2.1.16]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcién de frecuencias preestablecidas.

Estos parametros se pueden utilizar para determinar las referencias de frecuencia que se
aplican cuando se activan las entradas digitales adecuadas.

Los valores de los parametros se limitan de forma automatica a la frecuencia maxima
(ID102).

NOTA!

El uso del método de programacion TTF en la Aplicacion de control multi-
-propdsito. Como todas las entradas digitales se pueden programar, primero debe
asignar dos DINs para las funciones de velocidad fija (parametros ID419 e ID420).

Tabla 104: Velocidad fija

de varios

pasos Velocidad fija 1 (DIN4/ID419) Velocidad fija 2 (DIN5/ID420)
Refe'rgnC|a 0 0

basica

ID105 1 0

ID106 0 1

107 LIMITE DE INTENSIDAD (2.5, 2.1.5)

Este parametro se utiliza para establecer la intensidad maxima del motor desde el
convertidor de frecuencia.

El rango de valores del parametro es diferente para cada tamano de carcasa del convertidor.
Cuando el limite de intensidad cambia, el limite de intensidad de bloqueo (ID710) se calcula
internamente al 90% del limite de intensidad.

Cuando el limite de intensidad esta activo, la frecuencia de salida del convertidor disminuye.

NOTA!
El limite de intensidad no es un limite de disparo por sobreintensidad.

108 SELECCION DE RELACION U/F 234567 (2.6.3)

Este parametro se utiliza para establecer el tipo de curva U/f entre la frecuencia cero y el
punto de desexcitacion.
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Tabla 105: Selecciones para el parametro ID108

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

La tension del motor cambia de manera lineal en funcion de
la frecuencia de salida. La tension cambia del valor de Ten-
sién frecuencia cero (ID606) al valor de Tensién punto de
desexcitacion (ID603) a una frecuencia establecida en la Fre-
cuencia punto de desexcitacion (ID602). Utilice este ajuste
por defecto si no es necesario un ajuste diferente.

0 Lineal

La tension del motor cambia del valor de Tensidn frecuencia
cero (ID606) al valor de Frecuencia punto de desexcitacion
(ID603) como una curva cuadratica. El motor funciona con
menor magnetizacion por debajo del punto de desexcitacion
y produce un par menor. Puede utilizar la relacién cuadratica
U/f en aplicaciones en que la demanda de par sea proporcio-
nal al cuadrado de la velocidad (por ejemplo, en bombas y
ventiladores centrifugos). Consulte la Imag. 24.

1 Cuadratica

Es posible programar la curva U/f con tres puntos distintos:
tension de frecuencia cero (P1), tensién/frecuencia de punto
medio (P2) y punto de desexcitacion (P3). Puede utilizar la

2 Programable curva U/f programable a bajas frecuencias si se necesita un
par superior. Los ajustes dptimos se pueden obtener auto-
maticamente realizando una identificacion de marcha
(ID631). Consulte la Imag. 25.

El convertidor de frecuencia comienza a buscar la intensidad
de motor minima para ahorrar energia y reducir el ruido del
motor. Esta funcidn se puede utilizar en las aplicaciones de
ventiladores, bombas, etc.

3 Lineal con optim. de flujo
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ID603 Por defecto:

Tension nominal del motor

Lineal

Cuadratica

Punto de desexcitacion
del motor

Por defec_to: _
Frecuencia nominal del motor

'/ f[Hz]

. >
ID602

Imag. 24: Cambio lineal y cuadratico de la tension del motor

A U[V]

11
ID603 | Por defecto:
Tension nominal
del motor

PL !

/

Punto de desexcitacion
del motor

Por defecto:
. Frecuencia nominal del motor

f[Hz]

ID604

1D602

| ot

Imag. 25: La curva U/f programable

109 OPTIMIZACION U/F (2.13, 2.6.2)

Este pardmetro se utiliza para establecer la optimizacion U/f.
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A
Uy, ;

Tensién FWP| T AT

Sobrepar

Tension de punto medio

\ﬂg J

/ )
Tension de punto cero

Cuadrética

Lineal

Programable

Frecuencia del punto medio FWP

Imag. 26: Optimizacién U/f

La tension que llega al motor cambia en proporcidn al par necesario, lo que hace que el
motor produzca mas par en el arranque y cuando funciona a frecuencias bajas. El sobrepar
automatico se puede utilizar en aplicaciones en las que el par de arranque es elevado debido
a la friccion del arranque, por ejemplo, en cintas transportadoras.

Para arrancar con un par alto desde 0 Hz, ajuste los valores nominales del motor (Grupo de
parametros 2.1) ya sea manual o automaticamente.
Ajuste de los valores nominales del motor con funciones automaticas

1. Realice la identificacién de marcha (ID631) con el motor girando.
2. Sifuera necesario, active el control de velocidad o la optimizacién U/f (Sobrepar).
3. Sifuera necesario, active tanto el control de velocidad como la optimizacion U/f.
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Ajuste de los valores nominales del motor mediante ajuste manual

1. Ajuste la intensidad magnetizante del motor:

1. Accione el motor con 2/3 de la frecuencia nominal del motor como referencia de
frecuencia.

2. Lealaintensidad del motor en el menu monitor o utilice NCDrive para la
monitorizacion.

3. Ajuste esta intensidad como intensidad magnetizante del motor (ID612).

2. Ajuste la seleccion de relacion U/f (ID108) en el valor 2 (curva U/f programable).

3. Accione el motor con la referencia de frecuencia cero y aumente la tensidn de punto
cero del motor (ID606) hasta que la intensidad del motor sea aproximadamente la misma
que la intensidad magnetizante. Si el motor se encuentra en un area de baja frecuencia
solo durante breves periodos, se puede utilizar hasta el 65% de la intensidad nominal del
motor.

4. Ajuste la tension de punto medio (ID605) en 1.4142*ID606 y la frecuencia de punto medio
(ID604) en el valor ID606/100%*ID111.

5. Sifuera necesario, active el control de velocidad o la optimizacién U/f (Sobrepar).

6. Sifuera necesario, active tanto el control de velocidad como la optimizacion U/f.

NOTA!

ﬂ En aplicaciones de par alto y velocidad baja, es probable que el motor se
sobrecaliente. Si el motor tiene que funcionar durante un periodo de tiempo
prolongado en estas condiciones, preste especial atencion a la refrigeracion del
motor. Utilice la refrigeracion exterior del motor si la temperatura tiende a subir
demasiado.

110 TENSION NOMINAL DEL MOTOR (2.6, 2.1.6)

Busque el valor Un en la placa de caracteristicas del motor.

Este pardametro ajusta la tension en el punto de desexcitacion del motor (ID603) al 100% *
UnMotor.

NOTA!
Averigle si la conexion es estrella o triangulo.

111 FRECUENCIA NOMINAL DEL MOTOR (2.7, 2.1.7)

Busque el valor fn en la placa de caracteristicas del motor.

Este parametro ajusta el punto de desexcitacion (ID602) al mismo valor.
112 VELOCIDAD NOMINAL DEL MOTOR (2.8, 2.1.8)

Busque el valor nn en la placa de caracteristicas del motor.

113 INTENSIDAD NOMINAL DEL MOTOR (2.9, 2.1.9)

Busque el valor In en la placa de caracteristicas del motor.

Si se indica la intensidad magnetizante, ajuste también el parametro ID612 antes de realizar
la identificacién en marcha (solo NXP).
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114 BOTON PARO ACTIVADO (3.4, 3.6)

Este parametro se utiliza para habilitar el botdn de parada del panel.

Si desea que el botdn de Paro tenga preferencia para parar el convertidor con independencia
del lugar de control seleccionado, dé a este parametro el valor 1.

Consulte también el pardmetro ID125.

117 SELECCION REFERENCIA DE FRECUENCIA DE 1/0 12346 (2.14, 2.1.11)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es I/0 lugar A.
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Tabla 106: Selecciones para el parametro ID117

0 Entrada analdgica 1 (Al1) Entrada analdgica 1 (Al1). Consulte ID377
1 Entrada analdgica 2 (AI2). Entrada analdgica 2 (Al2). Consulte ID388
2 Referencia de panel (Meni M3) Al1+AI2
3 Referencia de fieldbus Al1-AI2
4 Referencia de potenciémetro (solo aplica-  |AI2-Al1
cién 3)
5 AlT*AlI2
6 Joystick Al1
7 Joystick Al2
8 Referencia de panel (MeniG M3)
9 Referencia de fieldbus

Referencia del potenciémetro; controlado con
10 ID418 (VERDADERO=aumenta) e ID417 (VERDA-
DERO=desciende)

1M Al1 0 Al2, el que sea mas bajo

12 Al1 o0 Al2, el que sea mas alto

Frecuencia max. [recomendada solo en control

de par]
14 Seleccidon de Al1/Al2, consulte ID422
15 Encoder 1 (entrada Al C.1)
16 Encoder 2 (Con sincronizacion de velocidad

OPTA7, solo NXP) (entrada Al C.3)

118 GANANCIA DEL CONTROLADOR PID 57 (2.1.12)
Este pardmetro se utiliza para ajustar la ganancia del controlador PID.

Sl el valor del parametro se establece en 100%, un cambio del 10% del valor del error hace
que la salida del controlador cambie en un 10%. Si el valor del parametro se ajusta en 0 el
controlador PID opera como controlador de ID.

Para obtener ejemplos, consulte ID132.
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119 TIEMPO | DEL CONTROLADOR PID 57 (2.1.13)

Este parametro se utiliza para ajustar el tiempo integral del controlador PID.

Si este parametro se establece en 1,00 seg., un cambio del 10 % en el valor de error
provocara que la salida del controlador cambie en un 10,00 %/seg. Si el valor del pardametro
se ajusta en 0,00 s, el controlador PID operara como controlador PD.

Para obtener ejemplos, consulte ID132.
120 COS PHI DEL MOTOR (2.10, 2.1.10)

Busque el valor en la placa de caracteristicas del motor.

121 SELECCION DE REFERENCIA DE FRECUENCIA DEL PANEL 234567 (2.1.12, 2.1.13, 2.2.6,
2.2.1.2)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es el panel.

Tabla 107: Seleccion para el parametro ID121

0 Entrada analdgica 1 Entrada analdgica 1 (Al1) |Entrada analdgica 1 Entrada analégica 1
(AI1) (AI1) (Al
1 Entrada analdgica 2 Entrada analdgica 2 (Al2) |Entrada analdgica 2 Entrada analdgica 2
(AI2) (AI2) (AI2)
2 Referencia de panel AI3 Al1+AI2 AI3
(Men( M3)
3 Referencia de field- Al4 Al1-Al2 Al4
bus*
4 Referencia de panel Al2-AlN Referencia de panel
(Men( M3) (Men( M3)
5 Referencia de fieldbus*  [Al1*Al2 Referencia de fieldbus*
6 Ref. de potenciémetro Joystick Al1 Ref. de potenciémetro
7 Ref. controlador PID Joystick Al2 Ref. controlador PID
8 Referencia de panel
(Menl M3)
9 Referencia de fieldbus*

*FBSpeedReference. Para obtener mas informacidn, consulte el manual del fieldbus
utilizado.
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122 SELECCION DE REFERENCIA DE FRECUENCIA DEL FIELDBUS 234567 (2.1.13, 2.1.14, 2.2.7,
2.2.1.3)

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es Fieldbus.

Para conocer las selecciones en distintas aplicaciones, consulte ID121.

123 SENTIDO DE GIRO EN EL PANEL (3.3)

Este parametro se utiliza para establecer la direccion de giro del motor cuando el lugar de
control es el panel.

Tabla 108: Selecciones para el parametro ID123

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Directa El giro del motor es hacia delante, cuando el panel es el
lugar de control activo.

Inversion de giro El giro del motor es hacia atras, cuando el panel es el lugar
de control activo.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de usuario del producto.

124 REFERENCIA DE VELOCIDAD DE JOGGING 34567 (2.1.14, 2.1.15, 2.1.19]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia de velocidad jogging
cuando la funcion de velocidad jogging esta en uso.

Define la referencia de velocidad de jogging cuando se activa mediante la entrada digital.
Consulte el parametro ID301 e ID413.

El valor del parametro se limita de forma automatica a la frecuencia maxima (ID102).

125 LUGAR DE CONTROL (3.1]
Este pardmetro se utiliza para seleccionar el lugar de control.
Para obtener mas informacion, consulte el Manual de usuario del producto.

Al pulsar el botdn de arranque durante 3 segundos se selecciona el panel de control como
lugar de control activo y copia la informacidn de estado de marcha (marcha/paro, sentido de
giro y referencia).
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Tabla 109: Selecciones para el parametro ID125

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Control de PC, (activado por
NCDrive)
1 Terminal I/0
2 Panel
3 Fieldbus

126 VELOCIDAD FIJA 3 46 (2.1.17]

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.

127 VELOCIDAD FIJA 4 46 (2.1.18]

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.

128 VELOCIDAD FIJA 5 46 (2.1.19]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcién de velocidades preestablecidas.

129 VELOCIDAD FIJA 6 46 (2.1.20]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcién de velocidades preestablecidas.

130 VELOCIDAD FIJA 7 46 (2.1.21]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcidn de velocidades preestablecidas.

Estos parametros se pueden utilizar para determinar las referencias de frecuencia que se
aplican cuando se activan combinaciones adecuadas de entradas digitales.

En la Aplicacion de multi-velocidades (Aplicacidn 4), las entradas digitales DIN4, DIN5 y DIN6
se asignan a las funciones de velocidad fija. Las combinaciones de estas entradas activadas
seleccionan la referencia de velocidad fija.

NOTA!

El uso del método de programacion TTF en la Aplicacion de control multi-
-proposito. Como todas las entradas digitales se pueden programar, primero debe
asignar tres DINs para las funciones de velocidad fija (pardmetros ID41, ID420 e
ID421.
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Tabla 110: Velocidades fijas 1a 7

de varios pasos DIN4/ID419 DIN5/ID420 DIN6/ID421

Velocidad basica 0 0 0
Velocidad fija 1 (ID105) 1 0 0
Velocidad fija 2 (ID106) 0 1 0
Velocidad fija 3 (ID126) 1 1 0
Velocidad fija 4 (ID127) 0 0 1
Velocidad fija 5 (ID128) 1 0 1
Velocidad fija 6 (ID129) 0 1 1
Velocidad fija 7 (ID130) 1 1 1

Consulte también los parametros ID105 e ID106.

El valor del parametro se limita de forma automatica a la frecuencia maxima (ID102).

131 SELECCION DE REFERENCIA DE FRECUENCIA DE 1/0, LUGAR B3 (2.1.12)

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es 1/0 lugar B.

Consulte los valores del parametro ID117 arriba.

132 TIEMPO D DEL CONTROLADOR PID 57 (2.1.14]

Este parametro se utiliza para ajustar el tiempo de derivada del controlador PID.

Si este parametro se establece en 1,00 segundo, un cambio del 10% en el valor de error
durante 1,00 segundo provocara que la salida del controlador cambie en un 10,00%. Si el
valor del parametro se ajusta en 0,00 s, el controlador PID operara como controlador PI.

Consulte los ejemplos siguientes.

EJEMPLO 1:

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

Valores dados:

P2.1.12,P=0%

P2.1.13, tiempo | =1,00 s

P2.1.14, tiempo D = 0,00 sFrec. min. =0 Hz

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

En este ejemplo, el controlador PID funciona practicamente solo como controlador |.
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Segun el valor dado del parametro 2.1.13 (tiempo 1), la salida PID aumenta en 5 Hz (10% de la
diferencia entre la frecuencia maximay minima) cada segundo hasta que el valor de error es
0.

------------ Salida PID

Hz moonan Valor de Error

10%Parte I=5 Hz/s

10% Parte I=5 Hz/s

10% Parte I=5 Hz/s

10% Parte I=5 Hz/s

Error=10% Parte I=5 Hz/s

Q P S NN NN NN NNNENERNNNRNNENEN] t

Imag. 27: Funcién del controlador PID como controlador |

EJEMPLO 2

Valores dados:

P2.1.12, P = 100%

P2.1.13, tiempo 1= 1,00 s

P2.1.14, tiempo D = 1,00 sFrec. min. =0 Hz

Valor de error (referencia - valor de proceso) = +10%Frec. max. = 50 Hz

Cuando se conecta la alimentacion, el sistema detecta la diferencia entre la referenciay el
valor de proceso actual y empieza a incrementar o reducir (en caso de que el valor de error
sea negativo) la salida PID segun el tiempo I. Una vez que la diferencia entre la referenciay
el valor del proceso se ha reducido a 0, la salida se reduce en la cantidad correspondiente al
valor del pardmetro 2.1.13.

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

Hz IsEEEREEEEEE Va|0r de Error

.
.
.
.
p A
.
q .
.
.

’°;§'*~
P rte D /?(@\‘
A

Error=10%
Error= -10%1

Imag. 28: Curva de salida PID con los valores del Ejemplo 2

EJEMPLO 3

Valores dados:

P2.1.12, P = 100%

P2.1.13, tiempo 1 = 0,00 s

P2.1.14, tiempo D = 1,00 sFrec. min. =0 Hz

Valor de error (referencia - valor de proceso) = +10%/sFrec. max. = 50 Hz

A medida que aumenta el valor del error, también aumenta la salida PID segun los valores
ajustados (tiempo D = 1,00s).

e Salida PID

Hz ""'i Parte D=100/0=5,00 Hz mannnnnnnns - Valor de Error

1.00 s

Imag. 29: Salida PID con los valores del Ejemplo 3

133 VELOCIDAD FIJA 8 4 (2.1.22]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.
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134 VELOCIDAD FIJA 9 4 (2.1.23)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcién de velocidades preestablecidas.

135 VELOCIDAD FIJA 10 4 (2.1.24)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.

136 VELOCIDAD FIJA 11 4 (2.1.25)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.

137 VELOCIDAD FIJA 12 4 (2.1.26]

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.

138 VELOCIDAD FIJA 13 4 (2.1.27]

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcion de velocidades preestablecidas.

139 VELOCIDAD FIJA 14 4 (2.1.28)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcidn de velocidades preestablecidas.

140 VELOCIDAD FIJA 15 4 (2.1.29]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de velocidad preestablecida cuando
se utiliza la funcién de velocidades preestablecidas.

Para utilizar estas velocidades fijas en la Aplicacion de multi-velocidades (ASFIFF04), se
debe dar el valor 13 al pardmetro ID301. En la Aplicacion multi-velocidad (Aplicacién 4), las
entradas digitales DIN4, DIN5 y DINé se asignan a funciones de Velocidad fija. Las
combinaciones de estas entradas activadas seleccionan la referencia de velocidad fija.
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Tabla 111: Selecciones de multi-velocidades con entradas digitales DIN3, DIN4, DIN5 y DINé

Sel. de multi- Sel. de multi- Sel. de multi- Sel. de multi-
-velocidad 1 (DIN4) -velocidad 2 (DIN5) -velocidad 3 (DIN6) | -velocidad 4 (DIN3)

de varios pasos

P2.1.22 (8) 0 0 0 1
P2.1.23 (9) 1 0 0 1
P2.1.24 (10) 0 1 0 1
P2.1.25(11) 1 1 0 1
P2.1.26 (12) 0 0 1 1
P2.1.27 (13) 1 0 1 1
P2.1.28 (14) 0 1 1 1
P2.1.29 (15) 1 1 1 1

141 SELECCION DE SENAL DE AI3 * 567 (2.2.38, 2.2.4.1)

Este pardmetro se utiliza para conectar la sefal de entrada analdgica (Al) a la entrada
analdgica que desee.

Conecte la senal de entrada analdgica 1 (Al3) a la entrada analdgica que desee con este
parametro. Para obtener informacidn mas detallada, vea el Capitulo 9.9 Principio de
programacién "Terminal to function” (TTF).

NOTA!

Si utiliza un convertidor NXP y la Aplicacion de control multi-propésito (Aplicacion
6), puede controlar Al3 desde el fieldbus cuando se ajuste el valor 0,1 a esta
entrada.

142 TIEMPO DE FILTRADO DE SENAL DE AI3 567 (2.2.41, 2.2.4.2]

Este parametro se utiliza para filtrar las perturbaciones en la sefal de entrada analdgica.

Cuando a este pardmetro se le asigna un valor superior a 0.0, se activa la funcidn que filtra
las perturbaciones procedentes de la sefal analdgica entrante.

Un tiempo de filtrado largo hace que la respuesta de regulacion sea mas lenta. Consulte el
parametro ID324.

143 RANGO DE SENAL DE Al3 567 (2.2.39, 2.2.4.3)
Este pardmetro se utiliza para cambiar el rango de la sefal analégica.

Con este parametro, puede seleccionar el rango de senal de Al3.
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Tabla 112: Seleccion para el parametro ID143

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA/20-100% 4 mA/20-100% 4 mA/20-100%
2 -10..+10V Personalizado
3 Personalizado

144 AJUSTE MINIMO PERSONALIZADO DE Al3 67 (2.2.4.4]

Este pardmetro se utiliza para ajustar libremente la escala de la senal de entrada analdgica
entre -160% y 160%.

145 AJUSTE MAXIMO PERSONALIZADO DE Al3 67 (2.2.4.5]

Este pardmetro se utiliza para ajustar libremente la escala de la senal de entrada analdgica
entre -160% y 160%.

Ajuste los niveles maximo y minimo de la senal de Al3 entre - 160y 160%.

Ejemplo: Min. 40%, Max. 80% = 8-16 mA.
151 INVERSION DE SENAL DE ENTRADA ANALOGICA [AI3) 567 (2.2.40, 2.2.4.6)

Este parametro se utiliza para invertir la sefal de entrada analdgica.

Tabla 113: Selecciones para el parametro ID151

Numero de .. ..
oy Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin inversion
1 Senal invertida

152 SELECCION DE SENAL DE Al4 * 567 (2.2.42, 2.2.5.1)

Este pardametro se utiliza para conectar la sefal de entrada analdgica (Al) a la entrada
analdgica que desee.

Consulte ID141.

153 TIEMPO DE FILTRADO DE Al4 567 [2.2.45, 2.2.5.2)

Este parametro se utiliza para filtrar las perturbaciones en la senal de entrada analdgica.

Consulte ID142.
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154 RANGO DE SENAL DE Al4 567 (2.2.43, 2.2.5.3)

Este parametro se utiliza para cambiar el rango de la senal analdgica.
Consulte ID143.

155 AJUSTE MINIMO PERSONALIZADO DE Al4 67 (2.2.5.3, 2.2.5.4)

Este pardmetro se utiliza para ajustar libremente la escala de la senal de entrada analdgica
entre -160% y 160%.

156 AJUSTE MAXIMO PERSONALIZADO DE Al4 * 67 (2.2.5.4, 2.2.5.5]

Este pardmetro se utiliza para ajustar libremente la escala de la senal de entrada analdgica
entre -160% y 160%.

Consulte los ID 144y 145.

162 INVERSION DE SENAL ENTRADA ANALOGICA [Al4) 567 (2.2.44, 2.2.5.5, 2.2.5.6)
Este pardmetro se utiliza para invertir la sefal de entrada analdgica.

Consulte ID151.

164 MODO DE CONTROL DEL MOTOR 1/2 6 (2.2.7.22)

Este parametro se utiliza para establecer el modo de control del motor 1 o 2.
El contacto esta abierto (oc) = Se selecciona el modo de control de motor 1
El contacto estd cerrado (cc) = Se selecciona el modo de control de motor 2
Consulte los ID de parametro 600y 521.

El cambio de los modos de control de lazo abierto a lazo cerrado y viceversa solo se puede
realizar en Reset en paro.

165 COMPENSACION DE JOYSTICK Al1 6 (2.2.2.11)

Este pardmetro se utiliza para establecer el punto cero de la frecuencia. Busque el
parametro, establezca el potenciometro en el punto cero seleccionado y pulse intro en el
panel.

NOTA!
Sin embargo, esto no cambiara el escalado de referencia.

Pulse el botdn Reset para volver a cambiar el valor del pardametro a 0,00%.

166 COMPENSACION DE JOYSTICK Al2 6 (2.2.3.11)

Este parametro se utiliza para establecer el punto cero de la frecuencia. Busque el
parametro, establezca el potenciometro en el punto cero seleccionado y pulse intro en el
panel.

Consulte el parametro ID165.
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167 REFERENCIA PID 157 (3.4)
Este parametro se utiliza para establecer el valor de referencia del controlador PID.

La referencia del panel del controlador PID se puede establecer entre 0% y 100%. Este valor
de referencia es la referencia PID activa si el parametro ID332 = 2.

168 REFERENCIA PID 2 57 (3.5]

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de referencia del controlador PID.

La referencia del panel del controlador PID 2 se puede establecer entre 0% y 100%. Esta
referencia esta activa si la funcion DIN5 = 13y el contacto de DIN5 esta cerrado.

169 FIELDBUS DIN4 (FBFIXEDCONTROLWORDK, BIT é) 6 (2.3.3.27)

Este parametro se utiliza para conectar la senal de fieldbus (FBFixedControlWord) a la
entrada digital que desee.

170 FIELDBUS DIN 5 (FBFIXEDCONTROLWORD, BIT 7) 6 (2.3.3.28)

Este parametro se utiliza para conectar la sefial de fieldbus (FBFixedControlWord) a la
entrada digital que desee.

Para obtener mas informacion, consulte el manual del fieldbus utilizado.

179 ESCALADO DEL LIMITE DE POTENCIA DEL MOTOR 6 (2.2.6.7)
Este parametro se utiliza para establecer el limite a la potencia de motor maxima.

El limite de potencia del motor es igual a ID1289 si se selecciona el valor 0 ‘No usado’. Si se
selecciona cualquiera de las entradas, el limite de potencia del motor se escala entre ceroy
el parametro ID1289. Este pardmetro se encuentra disponible Unicamente para el modo de

control de lazo cerrado de NXP.

Tabla 114: Selecciones para el parametro ID179

Numert.J’de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 No usado
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
Escalado de limite de FB ID4é
5 .
(valor de monitor)
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214 ENTRADA DE FALLO DEL FILTRO ACTIVO 6 (2.2.6.7)

Este parametro se utiliza para habilitar el fallo del filtro activo.

Este parametro selecciona la entrada digital que activa el fallo/advertencia del filtro activo
segun el param. ID776. Si el contacto esta cerrado, se activa la respuesta definida por el
parametro ID776.

Este pardmetro solo esta presente en convertidores NXP.

NOTA!
Esta entrada se configura como normalmente abierta. Si se requiere una entrada
normalmente cerrada, piense en usar un fallo externo.

300 SELECCION DE LOGICA DE MARCHA/PARO 2346 (2.2.1, 2.2.1.1)

Este parametro se utiliza para controlar la marchay el paro del convertidor con las senales
digitales.
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Tabla 115: Selecciones para el parametro ID300

Seleccion DI DIN2 DIN3
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = marcha
0 directa inversa
Consulte la Imag. 30.
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = inversa
1 contacto abierto = paro contacto abierto = directa
Consulte la Imag. 317.
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = marcha se puede programar para la
contacto abierto = paro habilitada contacto abierto = orden de inversion
2 marcha deshabilitada y con-
vertidor detenido si esta en
marcha
contacto cerrado= pulso de contacto abierto = pulso de se puede programar para la
3% marcha paro orden de inversion

Consulte la Imag. 32.

Aplicaciones 2y 4:

contacto cerrado = marcha

contacto cerrado = marcha
inversa (flanco ascendente
necesario para la marcha)

contacto cerrado = inversa
contacto abierto = directa

contacto cerrado = marcha
habilitada

contacto abierto = marcha

deshabilitada y convertidor
detenido si estd en marcha

se puede programar para la
orden de inversidon a menos que
se seleccione para DIN2

contacto cerrado = la referen-
cia aumenta (referencia del
potenciémetro motorizado;
este parametro se ajusta auto-
maticamente en 4 si el para-
metro ID117 se ajusta en 4
[Aplicacion 4]).

4 directa (flanco ascendente
necesario para la marcha)
contacto cerrado = marcha

5 (flanco ascendente necesario
para la marcha)
contacto abierto = paro
contacto cerrado = marcha

6 (flanco ascendente necesario
para la marcha)
contacto abierto = paro

Aplicaciones 3y 6:
contacto cerrado = marcha
directa

4
contacto cerrado = marcha

5 directa (flanco ascendente

necesario para la marcha)

contacto cerrado = marcha
inversa (flanco ascendente
necesario para la marcha)
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Tabla 115: Selecciones para el parametro ID300

Seleccion DIN1 DIN2 DIN3
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = inversa
b (flanco ascendente necesario | contacto abierto = directa
para la marcha)
contacto abierto = paro
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = marcha
(flanco ascendente necesario | habilitada
7 .
para la marcha) contacto abierto = marcha
contacto abierto = paro deshabilitada y convertidor
detenido si estd en marcha
Aplicacion 3:
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = la referen-
8 directa (flanco ascendente cia aumenta (referencia del
necesario para la marcha) potenciémetro motorizado)

* = conexion de 3 cables (control de pulso)

Deben utilizarse las selecciones, incluido el texto ‘Flanco ascendente necesario para la
marcha’, para excluir la posibilidad de una marcha no intencionada cuando, por ejemplo, se
conecte la alimentacion, se vuelva a conectar tras un fallo de intensidad, tras un Reset de
fallo, después de que el convertidor se detenga mediante Permiso de marcha (Permiso de
marcha = Falso) o cuando el lugar de control cambie desde el control I/0. El contacto de
marcha/paro debe estar abierto para que se pueda poner en marcha el motor.

A
DIR |fsalida

®

>t

REV

_—— = =

DIN1T — 1 - - -

DIN2

Imag. 30: Marcha directa/Marcha inversa

Cuando se abre el contacto DINT,
empieza a cambiar el sentido de giro.

1. El primer sentido de giro seleccionado 2.
es el que tiene prioridad.
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3. Silas senales de Marcha directa (DIN1) y
Marcha inversa (DIN2) se activan
simultadneamente, la sefial de Marcha
directa (DIN1) tiene prioridad.

A) Tipo de paro (ID506) = libre

A
DIR |fsalida

DIN2—— -]

Imag. 31: Marcha, Paro, Inversién

A) Tipo de paro (ID506] = libre

A
fsalida

A

REV

v
DIN1 H

Start
DIN2

Parada U

Imag. 32: Pulso de marcha/Pulso de paro

A) Tipo de paro (ID506] = libre
B) Silos pulsos de Marchay Paro son simultaneos, el pulso de Paro anula el de Marcha
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301 FUNCION DIN3 12345 (2.17, 2.2.2)

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcidn para la entrada digital A3.
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Tabla 116: Selecciones para el parametro ID301

Numero
de
seleccion

Nombre de
seleccion

0 No usado

Descripcion

Fallo externo

Contacto cerrado: Aparece un falloy se res-
ponde segun ID701.

Fallo externo

Contacto abierto: Aparece un fallo y se res-

2 ponde segln ID701 cuando la entrada no esta
activa.
Permiso de mar- Contacto abierto: La marcha del motor esta
cha deshabilitada y el motor se para
3 La senal PREPARADO se ajusta en FALSO
Contacto cerrado: Marcha del motor habili-
tada
Aplicacion 1
Permiso de mar- Contacto abierto: Marcha del motor habilitada
4 cha

Contacto cerrado: La marcha del motor esta
deshabilitada y el motor se para

Aplicaciones2a 5

Seleccion tiempo
acel./decel.

Contacto abierto: Tiempo de aceleracién/
deceleracién 1 seleccionado

‘ Contacto cerrado: Tiempo de aceleracion/
deceleracion 2 seleccionado
5 Contacto cerrado Forzar el lugar de control a terminal I/0
6 Contacto cerrado Forzar el lugar de control al panel
Contacto cerrado Forzar el lugar de control al fieldbus
7

Cuando se fuerza el cambio
del lugar de control, se usan
los valores de Marcha/Paro,
Sentido de giro y Referencia
validos en el lugar de control
respectivo (referencia segln
los parametros ID117, ID121
e ID122).

NOTA!

El valor del parametro
ID125 Lugar de control de
panel no cambia.

Cuando se abre DIN3, el
lugar de control se selec-
ciona segun el parametro
3.1.

Aplicaciones2a5

Inversion de giro

Contacto abierto: Directa

Contacto cerrado: Inversion de giro

Se puede utilizar para inver-
tir la direccioén si el valor del
parametro ID300 se ajusta en
2,306.

Aplicaciones3a5
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Tabla 116: Selecciones para el parametro ID301

Numero

Nombre de s
de g Descripcion
i seleccion
seleccion
9 Consigna jogging Contacto cerrado: Velocidad de jogging selec-
cionada para referencia de frecuencia

10 Reset de fallo Contacto cerrado: Resetea todos los fallos

1 Operacion de acel./ [Contacto cerrado: Detiene la aceleraciony la
dec. prohibida deceleracion hasta que se abra el contacto
Orden de freno CC | Contacto cerrado: En el modo de paro, el

12 freno CC funciona hasta que el contacto se

abre, consulte la Figura 30y los parametros
ID507 e ID1080

Aplicaciones 3y 5

Bajada del poten- Contacto cerrado: La referencia disminuye
13 cidmetro motori- hasta que el contacto se abre
zado
Aplicacion 4

13 Velocidad fija

*tsalida @

4 tsalida

T
|
|
|
l
|
ID515 |
|
|
>t : >t
DIN3— L ! bz L
MARCHA ' MARCHA
STOP. | STOP
Imag. 33: DIN3 como entrada de orden de freno CC
A. Modo de paro = Rampa B. Modo de paro = libre

302 ENTRADA ANALOGICA 2, COMPENSACION DE REFERENCIA 12 (2.15, 2.2.3)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de compensacion de la entrada
analdgica.
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Tabla 117: Selecciones para el parametro ID302

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin compensacion: 0—20 mA
Compensacion 4 mA (“cero Supervisa el nivel cero de la sefial. En la Aplicacién estandar,
1 vivo”) la respuesta al fallo de referencia se puede programar con
el parametro ID700.

303 ESCALADO DE REFERENCIA, VALOR MINIMO 2346 (2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.6]

Este parametro se utiliza para establecer un escalado de referencia adicional.

304 ESCALADO DE REFERENCIA, VALOR MAXIMO 2346 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.7]

Este parametro se utiliza para establecer un escalado de referencia adicional.

Si tanto el parametro ID303 como el parametro ID304 = 0 se activara el escalado. Las
frecuencias minimas y maximas se utilizan para el escalado.

NOTA!
Este escalado no afecta a la referencia de fieldbus (escalado entre la frecuencia
minima (parametro ID101) y la frecuencia maxima (parametro 1D102).

A fsalida A fsalida
4 f ID102 fmax-.-]-:l-:)-l-q-z- ..................

1{5Jc 0 R S ,

1 fain 1D101 L ALLV] +f . 1ID101 LAL[V]
0 1'0 > 0 1- 0 >

Imag. 34: Izquierda: Escalado de referencia; Derecha: No se utiliza escalado (parémetro ID303 =
0

305 INVERSION DE REFERENCIA 2 (2.2.6]

Este pardmetro se utiliza para invertir la direccion de referencia.

Invierte la senal de referencia:
Senal entrada max. = Referencia frec. min.
Senal entrada min. = Referencia frec. max.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 259

Tabla 118: Selecciones para el parametro ID305

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin inversion
1 Referencia invertida
A
fsalida
+ fméx_ ID102
ID304 -
ID303 -
>
0

Imag. 35: Inversion de referencia
306 TIEMPO DE FILTRADO DE REFERENCIA 2 (2.2.7)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado para filtrar perturbaciones
procedentes de las senales de entrada analdgicas Al1y Al2.

Un tiempo de filtrado largo hace que la respuesta de regulacidon sea mas lenta.
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%

Senal sin filtrar

100%----{- -\ AN\ -

Senal filtrada
63%-|----f-mmmmaoee LT TE R

p t[s]

ID306

Imag. 3é: Filtrado de referencia

307 FUNCION DE SALIDA ANALOGICA (2.16, 2.3.2, 2.3.5.2, 2.3.3.2)

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcidn requerida para la senal de salida
analdgica.
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Tabla 119: Selecciones para el parametro ID307

0 No usado No usado No usado

1 Frecuencia de salida (0 — Frecuencia de salida (0 — fmax) Frecuencia de salida (0 — fmax)
fmax)

2 Referencia de frecuencia (0— |Referencia de frecuencia (0— Referencia de frecuencia (0—
fmax.) fmax.) fmax.)

3 Velocidad del motor (0—Velo- |Velocidad del motor (0—Veloci- Velocidad del motor (0—Veloci-
cidad nominal del motor) dad nominal del motor) dad nominal del motor)

4 Intensidad de salida (0-InMo- |Intensidad de salida (0-InMotor) Intensidad de salida (0-InMotor)
tor)

5 Par motor (0—TnMotor) Par motor (0—TnMotor) Par motor (0—TnMotor)

6 Potencia de motor (0—PnMo- |Potencia de motor (0—PnMotor) Potencia de motor (0—PnMotor)
tor)

7 Tensién del motor (0-UnMo- Tensién del motor (0-UnMotor) Tensién del motor (0-UnMotor)
tor)

8 Tensién del bus de CC (0— Tensién del Bus de CC (0—1.000 |Tensién del Bus de CC (0—1.000
1.000 V) V) V)

9 Valor ref. controlador PID Al

10 Valor real contr. PID 1 Al2

1" Valor real contr. PID 2 Frec. de salida (fmin. - fmax.)

12 Valor error contr. PID Par del motor (-2...+2xTNmot)

13 Salida del controlador PID Potencia de motor (-

2...+2XTNmot)
14 Temperatura de PT100 Temperatura de PT100
15 Salida analdgica Fieldbus Pro-
cessData4 (NXS)

308 TIEMPO DE FILTRADO DE SALIDA ANALOGICA 234567 (2.3.3, 2.3.5.3, 2.3.3.3)

Este parametro se utiliza para definir el tiempo de filtrado de la senal de salida analdgica.

Al ajustar el valor de este parametro a 0 se desactivara el filtrado.
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%

Senal sin filtrar

100%----{- -\ AN\ -

Senal filtrada
63%-|----f-mmmmaoee LT TE R

p t[s
ID308 [s]
Imag. 37: Filtrado de salida analdgica
309 INVERSION DE SALIDA ANALOGICA 234567 (2.3.4, 2.3.5.4, 2.3.3.4)
Este pardmetro se utiliza para invertir la sefal de salida analdgica.
Senal de salida maxima = Valor ajustado minimo
Senal de salida minima = Valor ajustado maximo
Consulte el parametro ID311 a continuacion.
Intensidad,
de salida
analogica
20 MA e
12 mA F------ IR ID311=50%
10 MA |----omm oo (o
‘ ” ID311=100%
4 mA oo - e N = val o d oo
= alor max. de sena
12%36%/3 seleccionada con ID307
OmAg 0.5 1.0 >

Imag. 38: Inversion de salida analdgica

310 MINIMO DE SALIDA ANALOGICA 234567 (2.3.5, 2.3.5.5, 2.3.3.5)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de salida analdgica.
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Define la sefal minima a 0 mA o 4 mA (cero vivo). Observe la diferencia en el escalado de
salida analdgica en el parametro ID311 (8-15]).

Tabla 120: Selecciones para el parametro ID310

Numert_)’de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Ajustar el valor minimo a 0
mA/0 V

Ajustar el valor minimo a 4
mA/2V

311 ESCALA DE SALIDA ANALOGICA 234567 (2.3.6, 2.3.5.6, 2.3.3.6)

Este parametro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la salida
analdgica.

Utilice la férmula indicada para calcular los valores.

Tabla 121: Escalado de salidas analdgicas

Senal Valor max. de la seial

Frecuencia de salida Frecuencia méax. (parametro ID102)

Ref. frecuencia Frecuencia max. (parametro ID102)

Velocidad del motor Velocidad nom. del motor 1xnmMotor

Intensidad de salida Intensidad nom. del motor 1xInMotor

Par del motor Par nom. del motor 1xTnMotor

Potencia del motor Potencia nom. del motor 1xPnMotor

Tension del motor

100 % x Unmotor

Tension del Bus de CC

1000V

Valor ref. Pl

100% x valor ref. max.

Valor real Pl 1

100% x valor real max.

Valor real Pl 2

100% x valor real max.

Valor de error PI

%100% x valor de error max.

Salida PI

100% x salida max.
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Intensidadk
de salida 4
analogica ID311= ID311=
20MA| .. 200% ... 100%
12 mA. ......... e, . .
10 mA i ‘ <1 ID311=50%
ID310 = 1 | <./ 7
4 mA L/ ; , N
 Valor max. de senal
ID310=0 1 seleccionada con 1D307
0 mA ' >
0 0.5 1.0
Imag. 39: Escalado de salidas analdgicas
Serial * Escala salida analogica%
Senial de salida =
100%

312 FUNCION DE SALIDA DIGITAL 23456 (2.3.7, 2.3.1.2)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion requerida para la senal de salida
digital.

313 FUNCION DE SALIDA DE RELE 12345 (2.3.8, 2.3.1.3)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion requerida para la senal de salida de
relé.

314 FUNCION DE SALIDA DE RELE 2 2345 (2.3.9)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion requerida para la senal de salida de
relé.
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Tabla 122: Senales de salida a través de D01y salidas de relé RO1y RO2

Valor de ajuste Contenido de la senal

0 = Deshabilitado

Fuera de uso

La salida digital DO1 disipa la intensidad y el relé programable
(RO1, RO2) se activa cuando:

1 = Listo El convertidor de frecuencia esta preparado para funcionar.
2 =Marcha El convertidor de frecuencia funciona (el motor estd en marchal.
3 =Fallo Se ha producido un disparo de fallo.

4 = Fallo invertido

No se ha producido un disparo de fallo

5 = Advertencia de sobrecalentamiento
del convertidor de frecuencia

La temperatura del radiador excede los +70 °C

6 = Fallo externo o advertencia

Fallo o advertencia en funcion del parametro ID701

7 = Fallo o advertencia de referencia

Fallo o advertencia en funcion del parametro ID700 - si la referen-
cia analdgica es 4—20 mAy la sefal es <4 mA

8 = Advertencia

Siempre si existe una advertencia

9 = Inversion de giro

Se ha seleccionado la orden de inversion

10 = Velocidad fija (Aplicaciones 2)
10 = Velocidad de jogging (Aplicaciones
3456)

La velocidad fija se ha seleccionado con entrada digital
La velocidad de jogging se ha seleccionado con entrada digital

11 = En velocidad

La frecuencia de salida ha alcanzado la referencia establecida.

12 = Regulador de motor activo

Uno de los reguladores de limite (por ejemplo, limite de intensidad
o limite de par) esta activado.

13 = Limite de supervision de frecuencia
de salida 1

La frecuencia de salida esta fuera del limite bajo/limite alto de
supervision ajustado (consulte los parametros ID315 e ID316 a con-
tinuacion).

14 = Control desde los terminales 1/0
(Apl. 2)
14 = Limite de supervision de frecuencia
de salida 2 (Aplicaciones 3456)

Modo de control I/0 seleccionado (en menu M3)

La frecuencia de salida esta fuera del limite bajo/limite alto de
supervision ajustado (consulte los pardmetros ID346 e ID347 a con-
tinuacion).

2)
15 = Limite de supervision de par (Apl.
3456)

15 = Fallo o advertencia de termistor (Apl.

La entrada de termistor de la tarjeta opcional indica una sobretem-
peratura del motor. Fallo o advertencia en funcidn del parametro
ID732.

El par del motor es superior al limite bajo/limite alto de supervi-
sién ajustado (consulte los pardmetros ID348 e ID349).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 266 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

Tabla 122: Senales de salida a través de D01y salidas de relé RO1y RO2

Valor de ajuste Contenido de la senal

Entrada digital de fieldbus 1. Consulte el manual del fieldbus.
La referencia activa es superior al limite bajo/limite alto de super-
vision ajustado (consulte los pardmetros ID350 e ID351).

16 = Fieldbus DIN1 (Aplicacién 2)
16 = Limite de supervision de referencia

Control ON/OFF de freno externo ON/OFF con retardo programable

17 = Control de freno externo (Apl. 3456) (parémetros ID352 e 1D353)

18 = Control desde los terminales I/0 Modo de control externo (Mend M3; ID125)
(Apl. 3456)
19 = Limite de supervision de tempera- |La temperatura del radiador del convertidor de frecuencia supera
tura de convertidor de frecuencia (Apl.  |los limites de supervision ajustados (parametros ID354 e ID355).
3456)

El sentido de giro es distinto al solicitado.

20 = Sentido de giro no solicitado (Apl.
345)
20 = Referencia invertida (Apl. 6)

21 =Control de freno externo invertido Control ON/OFF de freno externo (parametros ID352 e ID353);
(Apl. 3456) Salida activa cuando el control de freno estd OFF

La entrada de termistor de la tarjeta opcional indica una sobretem-

22 = Fallo o advertencia de termistor (Apl. peratura del motor. Fallo o advertencia en funcion del parametro

3456)

ID732.
23 = Fieldbus DIN1 (Aplicacion 5) Entrada digital de fieldbus 1. Consulte el manual del fieldbus.
23 = Supervision de entrada analdgica Selecciona la entrada analdgica que se va a monitorizar. Consulte
(Aplicacion 6) los parametros ID356, ID357, ID358 e ID463.
24 = Fieldbus DIN1 (Aplicacién 6) Entrada digital de fieldbus 1. Consulte el manual del fieldbus.
25 = Fieldbus DIN2 (Aplicacion 6) Entrada digital de fieldbus 2. Consulte el manual del fieldbus.
26 = Fieldbus DIN3 (Aplicacién é) Entrada digital de fieldbus 3. Consulte el manual del fieldbus.

315 FUNCION DE LIMITE DE SUPERVISION DE FRECUENCIA DE SALIDA 234567 (2.3.10, 2.3.4.1,
2.3.2.1)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion de limite de supervision para la
frecuencia de salida.
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Tabla 123: Selecciones para el parametro ID315

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin supervision
1 Limite bajo de supervision
2 Limite alto de supervision
Control de activacion de freno (Solo Aplicacion 6, consulte el Capitulo 9.3 Control de freno
3 externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352,
353).)

Si la frecuencia de salida se encuentra por debajo o por encima del limite ajustado (ID316)
esta funcidn genera un mensaje a través de la salida digital en funcion

1. de los ajustes de los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5) o
2. aqué salida se conecta la sefal de supervision 1 (ID447) (aplicaciones 6y 7).

El control del freno utiliza distintas funciones de salida. Consulte ID445 e |ID446.

316 VALOR DE LIMITE DE SUPERVISION DE FRECUENCIA DE SALIDA 234567 (2.3.11, 2.3.4.2,
2.3.2.2)

Este parametro se utiliza para establecer el valor de limite de supervision de la frecuencia
de salida cuando se activa la funcién de limite de supervision.

Selecciona el valor de frecuencia supervisado por el parametro ID315.

A
f[Hz] ID315 =2
| |
I I
D316 |- ____ AN L
I I
| |
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
l l t
Ejemplo: 51 [RO1 21 |RO1 1 |21 |RO1 j
22 [RO1 : 22 |RO1 3 22 |RO1
23 |RO1 — 23 |RO1 23 |[RO1 —

Imag. 40: Supervision de frecuencia de salida
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319 FUNCION DIN2 5 (2.2.1)

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcién requerida para la sefal de entrada
digital.

Este pardmetro tiene 14 selecciones. Si no tiene que utilizarse la entrada digital DIN2, ajuste
el valor del parametro a 0.
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Tabla 124: Selecciones para el parametro ID319

Numero de
seleccion

Nombre de
seleccion

Descripcion

Fallo externo,
normalmente
abierto

Contacto cerrado: Se muestra el falloy el
motor se para cuando la entrada estd activa

Fallo externo,

Contacto abierto: Se muestra el fallo y el

2 normalmente motor se para cuando la entrada no esta

cerrado activa.
Permiso de mar- |Contacto abierto, Arranque del motor desha-
cha bilitado.

3

Contacto cerrado: marcha del motor permi-
tida
Seleccion del Contacto abierto, Tiempo de aceleracion/
tiempo de acele- |deceleracion 1 seleccionado
4 racién o decelera-
cién Contacto cerrado: Tiempo de aceleracion/
deceleracién 2 seleccionado

5 Cerrando contacto |Forzar el lugar de control a terminal I/0 Cuando se fuerza el cambio
del lugar de control, se usan

6 Cerrando contacto |Forzar el lugar de control al panel los valores de Marcha/Paro,
Sentido de giro y Referencia

Cerrando contacto |Forzar el lugar de control al fieldbus validos en el lugar de control
respectivo (referencia segun
los parametros 1D343, ID121
e ID122).

NOTA!

7 Elvalor del parametro

ID125 (Lugar de control de
panel] no cambia.
Cuando se abre DIN2, se
selecciona el lugar de con-
trol segun la seleccion de
lugar de control del panel.

Inversion de giro  |Contacto abierto:Directa Si se programa la inversion
en varias entradas, un con-

8 Contacto cerrado:Inversa tacto activo es suficiente
para ajustar el sentido de
giro a inverso.

Velocidad de jog- |Contacto cerrado: Velocidad de jogging selec-

9 ging (consulte el |cionada para referencia de frecuencia

par. ID124)

10 Reset de fallo Contacto cerrado: Resetea todos los fallos
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Tabla 124: Selecciones para el parametro ID319

Numero de Nombre de
seleccion seleccion

Descripcion

Aceleracion/dece- |Contacto cerrado: La aceleracion y decelera-
1 leracion prohibida |cién no son posibles hasta que se abra el con-
tacto

Orden de freno CC |Contacto cerrado: En modo de paro, el freno
CC funciona hasta que se abre el contacto.

12 Consulte la Imag. 41 Orden de freno CC (selec-
cion 12) seleccionada para DIN2
Aumentar refe- Contacto cerrado: La referencia aumenta
13 rencia potencio- hasta que el contacto se abre.

metro motorizado

AI‘salida @

Afsalida

T
I
I
|
l
|
ID515 |
|
I
>t : >t
DIN2— L " DIN2— L
MARPCHA—,—\— ' MARCHA
STO | STOP

Imag. 41: Orden de freno CC [seleccion 12) seleccionada para DIN2
A. Modo de paro = Rampa B. Modo de paro = Libre

320 RANGO SENAL DE Al1 34567 (2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.3

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el rango de la senal de entrada analdgica.

Tabla 125: Selecciones para el parametro ID320

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA/20-100% 4 mA/20-100% 4 mA/20-100%
2 Personalizado -10..+10V Personalizado
3 Personalizado

Para la seleccion ‘Personalizado’, consulte los parametros 1D321 e ID322.
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321 AJUSTE MINIMO PERSONALIZADO DE Al1 34567 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.4)

Este parametro se utiliza para ajustar libremente el valor minimo de la senal de entrada
analogica entre -160% y 160%.

322 AJUSTE MAXIMO PERSONALIZADO DE Al1 34567 (2.2.6, 2.2.18, 2.2.2.5)

Este parametro se utiliza para ajustar libremente el valor maximo de la senal de entrada
analdgica entre -160% y 160%.

Por ejemplo, puede utilizar la sefal de entrada analdgica como referencia de frecuenciay
establecer estos dos parametros entre el 40 % y el 80 %. En estos casos, la referencia de
frecuencia cambia entre frecuencia minima (ID101) y méaxima (ID102) y la sehal de entrada
analdgica cambia entre 8y 16 mA.

323 INVERSION DE SENAL DE ENTRADA ANALOGICA (Al1) 3457 (2.2.7, 2.2.19, 2.2.2.6]

Este pardmetro se utiliza para invertir la sefal de entrada analdgica.

Si este parametro = 0, no se produce ninguna inversion de la senal de entrada analdgica

NOTA!
En la aplicacion 3, Al1 es referencia de frecuencia del lugar B si el parametro
ID131= 0 (por defecto).

Af

salida

ID303 | R .

ID320 =0
AIl = 0—100%

D304 oo ! L[I)fz_o =1 . AnIN1
. personalizado; ¢ (term. 2)=
0 ID321 ID322 100%

Imag. 42: Sin inversion de sefial de entrada analdgica (Al1)

Si este parametro = 1 se produce la inversion de la sefal de entrada analdgica.

Max. senal Al1 = ref. frecuencia minima
Min. senal Al1 = ref. frecuencia maxima
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A fsalida

1D303 -kooooomev- R — .
ID320=0 |
AI1l = 0—100%
1D320 = 1
'All =

ID304 |.......__. ipersgnajlzado___: ________ AI1 (term. 2)

[,
Ll

0 IDI321 ID::322 100%
Imag. 43: Inversion de sefal de entrada analdgica 1 (Al1)

324 TIEMPO DE FILTRADO DE SENAL DE Al1 34567 (2.2.8, 2.2.20, 2.2.2.2)

Este pardmetro se utiliza para filtrar las perturbaciones en la sefal de entrada analdgica.

Para activar este parametro, asignele un valor que sea mayor que 0.

NOTA!
Un tiempo de filtrado largo hace que la respuesta de regulacién sea mas lenta.

%
A

Sefal sin filtrar

100%-----{-+-- -\ AN AL -

Senal filtrada
63%-|----f-mmmaaes LT TE R

» t[s]

ID324

Imag. 44: Filtrado de sefal de entrada analdgica 1 (A1)

325 RANGO DE SENAL DE LA ENTRADA ANALOGICA Al2 34567 (2.2.10, 2.2.22, 2.2.3.3

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el rango de la senal de entrada analdgica.
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Tabla 126: Selecciones para el parametro ID325

0 0-20 mA 0-20 mA 0-100% 0-100%

1 4-20 mA 4 mA/20-100% 4 mA/20-100% 4 mA/20-100%
2 Personalizado Personalizado -10..+10V Personalizado
3 Personalizado

326 AJUSTE MIN. PERSONALIZADO DE ENTRADA ANALOGICA Al2 34567 (2.2.11, 2.2.23, 2.2.3.4)

Este pardmetro se utiliza para ajustar libremente el valor minimo de la senal de entrada
analdgica entre -160% y 160%.

327 AJUSTE MAX. PERSONALIZADO DE ENTRADA ANALOGICA AI2 34567 (2.2.12, 2.2.24, 2.2.3.5)

Este pardmetro se utiliza para ajustar libremente el valor maximo de la sefal de entrada
analdgica entre -160% y 160%.

Consulte ID322.

A fsalida

ID304 15558 “harsonaiizado T2 :

ID325 = {1 :
AI2 = 20-100%

ID303 -1 | AI2 (term. 3,4)

— ! : >
0 @ 4mA ID327 20 mA
ID326

Imag. 45: Escalado de entrada analdgica Al2

328 INVERSION DE ENTRADA ANALOGICA 2 3457 [2.2.13, 2.2.25, 2.2.3.6]

Este parametro se utiliza para invertir la sefal de entrada analdgica.

Consulte 1D323.

NOTA!
En la aplicacion 3, Al2 es la referencia de frecuencia del lugar A si el parametro
ID117 = 1 (por defecto).
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329 TIEMPO DE FILTRADO DE ENTRADA ANALOGICA 2 34567 (2.2.14, 2.2.26, 2.2.3.2)

Este parametro se utiliza para filtrar las perturbaciones en la senal de entrada analdgica.

Consulte ID324.

330 FUNCION DIN5 5 (2.2.3)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion requerida para la senal de entrada
digital.

La entrada digital DIN5S tiene 14 funciones posibles. Si no tiene que utilizarse, ajuste el valor
de este parametro en 0.

Las selecciones son las mismas que en el parametro ID319 excepto:
13 Habilitar referencia PID 2

Contacto abierto: Referencia de controlador PID seleccionada con el parametro 1D332.

Contacto cerrado: Referencia de panel de controlador PID 2 seleccionada con el parametro
R3.5.

331 TIEMPO DE RAMPA DEL POTENCIOMETRO MOTORIZADO 3567 [2.2.22, 2.2.27, 2.2.1.2,
2.2.1.15)

Este parametro se utiliza para establecer el régimen de cambio en la referencia del
potenciometro motorizado cuando aumenta o disminuye.

Los tiempos de rampa del control del motor siguen estando activos.

332 SENAL DE REFERENCIA DE CONTROLADOR PID (LUGAR A) 57 (2.1.11)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la senal del controlador PID.
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Tabla 127: Seleccion para el parametro ID332

0 Entrada analdgica 1 (Al1) Entrada analdgica 1 (Al1)
1 Entrada analdgica 2 (Al2) Entrada analdgica 2 (Al2)
2 Ref. PID del mend M3, parametro P3.4 Al3
Ref. de fieldbus (FBProcessDatalN1)
3 Consulte el Capitulo 9.7 Parametros de con- Al4
trol de bus de campo (ID 850 a 859).
4 Referencia de potencidémetro motorizado Ref. PID del menu M3, parametro P3.4
Ref. de fieldbus (FBProcessDatalN1)
5 Consulte el Capitulo 9.7 Pardmetros de control
de bus de campo [ID 850 a 859).
6 Referencia de potencidémetro motorizado

333 SELECCION DEL VALOR REAL DEL CONTROLADOR PID 57 (2.2.8, 2.2.1.8]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el valor real de la senal del controlador PID.

Tabla 128: Selecciones para el parametro ID333

Numero de

.. Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Valor real 1

1 Valor real 1 + Valor real 2

2 Valor real 1 - Valor real 2

3 Valor real 1 * Valor real 2

4 Menor del Valor real 1y el
Valor real 2

5 Mayor del Valor real 1y el Valor
real 2
Valor medio del Valor real 1y el

6
Valor real 2

7 Raiz cuadrada del Valor real 1 +
Raiz cuadrada del valor real 2

334 SELECCION DE VALOR REAL 157 (2.2.9, 2.2.1.9)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen del valor real.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 276

DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

335 SELECCION DE VALOR REAL 2 57 (2.2.10, 2.2.1.10)

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen del valor real.

Tabla 129: Selecciones para los ID de parametro 334 y 335

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 No usado
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
Fieldbus (Valor real 1: FBProcessDatalN2; Valor real 2: FBProcessDa-
5 talN3). Consulte el Capitulo 9.7 Parédmetros de control de bus
de campo (ID 850 a 859).
Aplicacion 5
6 Par del motor
7 Velocidad del motor
8 Intensidad del motor
9 Potencia del motor
Frecuencia de encoder (solo
10
para el Valor real 1)

336 ESCALA MINIMA DE VALOR REAL 157 (2.2.11, 2.2.1.11)

Este parametro se utiliza para establecer el punto de escalado minimo del valor real.

Consulte Imag. 46 Ejemplos de escalado de senal de valor real.

337 ESCALA MAXIMA DE VALOR REAL 157(2.2.12, 2.2.1.12]

Este parametro se utiliza para establecer el punto de escalado maximo del valor real.

Consulte Imag. 46 Ejemplos de escalado de senal de valor real.

338 ESCALA MINIMA DE VALOR REAL 2 57 (2.2.13, 2.2.1.13)

Este pardmetro se utiliza para establecer el punto de escalado minimo del valor real.

Ajusta el punto de escalado minimo para el Valor real 2. Consulte el Capitulo 339 Escala

maxima de valor real 2 57 (2.2.14, 2.2.1.14).
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339 ESCALA MAXIMA DE VALOR REAL 2 57 (2.2.14, 2.2.1.14]

Este parametro se utiliza para establecer el punto de escalado maximo del valor real.

Ajusta el punto de escalado maximo para el Valor real 2. Consulte Imag. 46 Ejemplos de
escalado de senal de valor real.

ASefial de A Sefal de
entrada escalada [%] entrada escalada [%]
100-f----mmmmmm ey . : 100}-------mmmmmm e o -

ID336 = 30%
ID337 = 80%

76.5.
(15,3 mA)|ID338 = -30%
ID339 = 140%

17.7
b (3,5 mA) : :
] Al[%] 30 - 1 10 Al[%]
0 80 100 { < 30-0 1Qo 14}0>
0 3.0 8.0 10.0V 0 10.0 V
0 6.0 16.0 20.0 mA 0 20.0 mA
4 8.8 16.8 20.0 mA 4 20.0 mA

Imag. 46: Ejemplos de escalado de senal de valor real

340 INVERSION DEL VALOR DE ERROR PID 57 (2.2.32, 2.2.1.5]

Este pardmetro se utiliza para invertir el valor de error del controlador PID.

Tabla 130: Selecciones para el parametro ID340

Numero de

.. Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin inversion
1 Invertido

341 TIEMPO DE SUBIDA DE REFERENCIA PID 57 [2.2.33, 2.2.1.6)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo durante el cual la referencia del
controlador PID aumenta del 0 % al 100 %.

342 TIEMPO DE DESCENSO DE REFERENCIA PID 57 (2.2.34, 2.2.1.7]

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo durante el cual la referencia del
controlador PID se reduce del 100 % al 0 %.

343 SELECCION DE REFERENCIA I/0 57 (2.2.34, 2.2.1.7)

Este pardmetro se utiliza para realizar la seleccion de referencia de frecuencia cuando el
terminal I/0 es el lugar de control y la selecciéon de referencia B estd activa.
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Tabla 131: Selecciones para el parametro ID343

Nsllrlr;i';?ét:‘e Nombre de seleccién Descripcion
0 Referencia Al1 (terminales 2y 3, p. ej. potenciometro)
1 Referencia Al2 (terminales 5y 6, p. ej. transductor)
2 Referencia Al3
3 Referencia Al4
4 Referencia de panel [pardmetro

R3.2)

Referencia desde el fieldbus

(FBSpeedReference)

6 Referencia de potencidmetro
motorizado

7 Referencia del controlador PID

Seleccione el valor real (pardametro ID333 a ID339) y la referencia de control PID (pardmetro
ID332). Si se selecciona el valor 6 para este parametro en la Aplicacion 5, los valores de los
parametros ID319 e ID301 se ajustan automaticamente en 13.

En la Aplicacion 7, las funciones de Potenciometro motorizado DESCENSO y Potenciometro
motorizado ASCENSO deben estar conectadas a entradas digitales (parametros ID417 e
ID418), si se selecciona el valor 6 para este parametro.

344 VALOR MINIMO DE ESCALADO DE REFERENCIA, LUGAR B 57 [2.2.35, 2.2.1.18)

Este parametro se utiliza para establecer el punto de escalado minimo del valor de
referencia.

345 VALOR MAXIMO DE ESCALADO DE REFERENCIA, LUGAR B 57 (2.2.36, 2.2.1.19)

Este parametro se utiliza para establecer el punto de escalado maximo del valor de
referencia.

Puede elegir un rango de escalado para la referencia de frecuencia desde el lugar de control
B entre la frecuencia minima y maxima.

Si no se requiere escalado, ajuste el valor del parametro en 0.

En las siguientes figuras, la entrada Al1 con rango de senal 0-100% se selecciona para la
referencia del Lugar B.

NOTA!
Este escalado no afecta a la referencia de fieldbus (escalado entre la frecuencia
minima (parametro ID101) y la frecuencia maxima (parametro 1D102).
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A fsalida A fsalida

ID345} - E

; ID344 |
+f . ID101 P AL[V] +f . ID101 L AL[V]
0 10 > 0 10 >
Imag. 47: Valor maximo de escalado de referencia
A. Par.ID344=0 (Sin escalado de B. Escalado de referencia
referencia)

346 FUNCION DE LIMITE DE SUPERVISION DE FRECUENCIA DE SALIDA 2 34567 (2.3.12, 2.3.4.3,
2.3.2.3)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion de limite de supervision para la
frecuencia de salida.

Tabla 132: Selecciones para el parametro ID346

Numert_J'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin supervision
1 Limite bajo de supervision
2 Limite alto de supervision
Control de activacion de freno (Solo Aplicacion 6, consulte el Capitulo 9.3 Control de freno
3 externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352,
353).)
Control de activacién/desacti- (Solo Aplicacidn 6, consulte el Capitulo 9.3 Control de freno
4 vacion de freno externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352,
353).)

Si la frecuencia de salida se encuentra por debajo o por encima del limite ajustado (ID347)
esta funcidn genera un mensaje de advertencia a través de la salida digital en funcion de

1. los ajustes de los pardmetros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5) o
2. o0aqué salida se conecta la sefal de supervision 2 (ID448) (aplicaciones 6y 7).

El control del freno utiliza distintas funciones de salida. Consulte los parametros ID445 e
ID446.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 280 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

347 VALOR DE LIMITE DE SUPERVISION DE FRECUENCIA DE SALIDA 2 34567 (2.3.13, 2.3.4.4,
2.3.2.4)

Este parametro se utiliza para establecer el valor de limite de supervision de la frecuencia
de salida cuando se activa la funcidn de limite de supervision.

Selecciona el valor de frecuencia supervisado por el parametro ID346. Consulte Imag. 40
Supervision de frecuencia de salida.

348 FUNCION DE LIMITE DE SUPERVISION DE PAR 34567 (2.3.14, 2.3.4.5, 2.3.2.5]

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcién de limite de supervisidn para el valor
de par calculado.

Tabla 133: Selecciones para el parametro ID348

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin supervision
1 Limite bajo de supervision
2 Limite alto de supervision
Control de desactivacion de (Solo Aplicacion 6, consulte el Capitulo 9.3 Control de freno
3 freno externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352,
353).)

Si el valor de par calculado se encuentra por debajo o por encima del limite establecido
(ID349], esta funcidon genera un mensaje a través de una salida digital, dependiendo de

1. los ajustes de los parametros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5) o
2. aqué salida se conecta la senal de limite de supervision de par (pardmetro ID451)
(aplicaciones 6y 7).

349 VALOR DE LIMITE DE SUPERVISION DE PAR 34567 (2.3.15, 2.3.4.6, 2.3.2.6)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de limite de supervisidn del par cuando se
activa la funcion de limite de supervision del par.

Ajuste aqui el valor de par que supervisara el parametro ID348.
APLICACIONES 3 4:

El valor de supervision del par se puede reducir por debajo de la referencia con la seleccidn
de senal de entrada analdgica libre externay la funcion seleccionada, consulte los
parametros ID361 e ID362.

350 FUNCION DE LIMITE DE SUPERVISION DE REFERENCIA 34567 (2.3.16, 2.3.4.7, 2.3.2.7)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion de limite de supervision para el valor
de referencia.
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Tabla 134: Selecciones para el parametro ID350

Numero de

seleccién Nombre de seleccion Descripcion
0 Sin supervision
1 Limite bajo de supervision
2 Limite alto de supervision

Si el valor de referencia se encuentra por debajo o por encima del limite establecido (ID351),
esta funcidn genera una advertencia a través de una salida digital, dependiendo de

1. los ajustes de los pardmetros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5) o
2. aqué salida se conecta la sefal de limite de supervision de referencia (pardmetro ID449)
(aplicaciones 6y 7).

La referencia supervisada es la referencia activa. Puede ser la referencia del lugar Ao B en
funcion de la entrada DING, la referencia de I/0, la referencia del panel o la referencia del
fieldbus.

351 VALOR DE LIMITE DE SUPERVISION DE REFERENCIA 34567 (2.3.17, 2.3.4.8, 2.3.2.8]

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de limite de supervision del valor de
referencia cuando se activa la funcion de supervision del limite de referencia.

El valor de frecuencia que se va a supervisar con el parametro ID350. Indique el valor en
porcentaje de la escala entre las frecuencias minima y maxima.

352 RETARDO DE DESACTIVACION DE FRENO EXTERNO 34567 [2.3.18, 2.3.4.9, 2.3.2.9]

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de retraso para abrir el freno después de
que las condiciones para la apertura del freno se cumplan.

353 RETARDO DE ACTIVACION DE FRENO EXTERNO 34567 (2.3.19, 2.3.4.10, 2.3.2.10)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de retraso para cerrar el freno después
de que las condiciones para el cierre del freno se cumplan.

La funcion del freno externo se puede temporizar con las senales de control de marchay
paro con estos parametros. Consulte la Imag. 48 Control de freno externo y el Capitulo 9.3
Control de freno externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352, 353).

La senal de control del freno se puede programar a través de la salida digital DO1 o a través
de una de las salidas de relé RO1y R0O2, consulte los pardmetros ID312 a ID314 (aplicaciones
3,4,5) 0 ID445 (aplicaciones 6y 7). El retardo de activacion de freno se ignora cuando la
unidad llega a un Reset en paro tras un descenso de rampa o si se detiene mediante frenado
libre.
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®

t=1D352 t,,=ID353 to=I1D352 t, =Par. ID353
Reactancia ! M Reactancia | M
FRENO: OFF , j DO1/R0O1/ FRENO: OFF | ' DO1/RO1/RO2
ON : : RO2 ON I

DIN1: MARCHA DIRECTA DIN1: ARRANQ

Y e U U

sToP PULSO
DIN2: MARCHA INVERSA DIN2: STOP I
STOP ~ PULSO |_|
>t
Imag. 48: Control de freno externo
A. Seleccion de ldgica de marcha/paro, B. Seleccion de logica de marcha/paro,
ID300=0,102 ID300=3

354 LIMITE DE SUPERVISION DE TEMPERATURA DE CONVERTIDOR DE FRECUENCIA 34567
(2.3.20, 2.3.4.11, 2.3.2.11)

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcion de limite de supervision de la
temperatura del convertidor de frecuencia.

Tabla 135: Selecciones para el parametro ID354

Numero de

seleccién Nombre de seleccion Descripcion
0 Sin supervision
1 Limite bajo de supervision
2 Limite alto de supervision

Si la temperatura del convertidor de frecuencia se encuentra por debajo o por encima del
limite establecido (ID355), esta funcién genera un mensaje a través de una salida digital,
dependiendo de

1. los ajustes de los pardmetros ID312 a ID314 (aplicaciones 3,4,5) o
2. aqué salida se conecta la sefal de limite de supervision de temperatura (pardmetro
ID450) (aplicaciones 6y 7).

355 VALOR DE LIMITE DE TEMPERATURA DE CONVERTIDOR DE FRECUENCIA 34567 (2.3.21,
2.3.4.12,2.3.2.12)

Este parametro se utiliza para establecer el valor de limite de supervision de la temperatura
cuando se activa la funcion de limite de supervision de temperatura.

Este valor de temperatura se supervisa mediante el parametro ID354.

356 SENAL DE SUPERVISION ANALOGICA 6 (2.3.4.13)

Este parametro se utiliza para seleccionar la entrada analdgica que desee supervisar.
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Tabla 136: Selecciones para el parametro ID356

Nsllrlr;i';?ét:‘e Nombre de seleccion Descripcion
0 No usado
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4

357 LIMITE BAJO DE SUPERVISION ANALOGICA 6 (2.3.4.14)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite bajo de la entrada analdgica que se ha
seleccionado para supervisar.

358 LIMITE ALTO DE SUPERVISION ANALOGICA 6 (2.3.4.15)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite alto de la entrada analdgica que se ha
seleccionado para supervisar.

Estos parametros establecen los limites alto y bajo de la senal seleccionada con el
parametro ID356.

AI *)
A
ID358 ; /
ID357 VAR
_
»t
1
RO1
0

Imag. 49: Un ejemplo del control de conexidn/desconexion

*) Seleccionado con par. ID356
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NOTA!
En este ejemplo, la programacion del par. ID463 = B.1

359 LIMITE MINIMO DE CONTROLADOR PID 5 (2.2.30]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite minimo de la salida del controlador PID.

360 LIMITE MAXIMO DE CONTROLADOR PID 5 (2.2.31)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite maximo de la salida del controlador PID.
Ajuste de limites: -1600,0 % (de fmax.) < par. ID359 < par. ID360 < 1600,0 % (de fmax).

Estos limites son importantes, por ejemplo, al definir la ganancia, el tiempo | y el tiempo D
del controlador PID.

361 ENTRADA ANALOGICA LIBRE, SELECCION DE SENAL 34 (2.2.20, 2.2.17)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada de una entrada analdgica que
no esté en uso para la senal de referencia.

Tabla 137: Selecciones para el parametro ID361

Nsllr:::';?ét:‘e Nombre de seleccion Descripcion
0 Sin usar
1 Entrada analdgica 1 (Al1)
2 Entrada analdgica 2 (Al2)

362 ENTRADA ANALOGICA LIBRE, FUNCION 34 (2.2.21, 2.2.18]

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcién de una entrada analdgica que no esté
en uso para la senal de referencia.
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Tabla 138: Selecciones para el parametro ID362

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 Funcidn no utilizada

Reduce el limite de intensidad | Esta sefal ajustara la intensidad maxima del motor entre 0y
del motor (ID107) el limite maximo ajustado con ID107. Consulte la /mag. 50.

Reduce la intensidad de freno La intensidad de freno CC se puede reducir con la senal de
2 CcC entrada analdgica libre entre la intensidad cero y la intensi-
dad ajustada con el parametro ID507. Consulte la Imag. 57.

Reduce los tiempos de acelera- |Los tiempos de aceleracion y deceleracion se pueden reducir
ciony deceleracion con la senal de entrada analdgica libre segun las siguientes
formulas:

Tiempo reducido = Tiempo ajustado de acel./dec. (parame-
tros 1D103, ID104; ID502, ID503) dividido por el factor R en
Imag. 52.

Reduce el limite de supervision |EL limite de supervision ajustado se puede reducir con la
4 de par senal de entrada analdgica libre entre 0y el valor de limite
de supervision de par ajustado (ID349), consulte Imag. 53.

Limite de par

100% = [roemmmemmmemememeees
Par. ID107

Al
0 V Rango de sefial 10 V
0 mA 20 mA
4 mA 20 mA
Personalizado Personalizado

Imag. 50: Escalado de intensidad del motor max.
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y
‘Intensidad de freno CC
100% [ .
Par. ID507 '
| Entrada
0,4 x IH. r analdgica libre
! »

0 Rango de sefal

Imag. 51: Reduccidn de intensidad de freno CC

A
Factor R

L :

! Entrada

2 ' analdgica
1- i libre
0 Rango de sefial g
Imag. 52: Reduccidn de los tiempos de aceleracion y deceleracién
y S
Limite de par
100% [ :
Par. ID349 '
Entrada
 analogica
' libre
: >

0 Rango de sefal

Imag. 53: Reduccidn del limite de supervision de par

363 SELECCION DE LOGICA DE MARCHA/PARO, LUGAR B3 (2.2.15)

Este pardmetro se utiliza para controlar la marchay el paro del convertidor con las senales
digitales.
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Tabla 139: Selecciones para el parametro ID363

Seleccion DIN3 DIN4 DINS

contacto cerrado = marcha contacto cerrado = marcha
0 directa inversa

Consulte la Imag. 54.

contacto cerrado = marcha contacto cerrado = inversa con-
1 contacto abierto = paro tacto abierto = directa
Consulte la Imag. 55.
contacto cerrado = marcha, contacto cerrado = marcha habi-
9 contacto abierto = paro litada, contacto abierto = marcha

deshabilitada y convertidor dete-
nido si estd en marcha

Se puede programar para la contacto cerrado= pulso de contacto abierto = pulso de paro
3 orden de inversién marcha
Consulte la Imag. 56.
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = marcha
4 ** directa (flanco ascendente inversa (flanco ascendente nece-
necesario para la marcha) sario para la marcha)
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = inversa
B ** (flanco ascendente necesario contacto abierto = directa
para la marcha)
contacto abierto = paro
contacto cerrado = marcha contacto cerrado = marcha habi-
b+ (flanco ascendente necesario | litada
para la marcha) contacto abierto = marcha des-
contacto abierto = paro habilitada y convertidor detenido

si esta en marcha

* = conexion de 3 cables (control de pulso)

** = Deben utilizarse las selecciones 4 a 6 para excluir la posibilidad de una marcha no
intencionada cuando, por ejemplo, se conecte la alimentacion, se vuelva a conectar tras un
fallo de intensidad, tras un Reset de fallo, después de que el convertidor se detenga
mediante Permiso de marcha (Permiso de marcha = Falso) o cuando el lugar de control
cambie. El contacto de marcha/paro debe estar abierto para que se pueda poner en marcha
el motor.

Se utilizan las selecciones, incluido el texto ‘Flanco ascendente necesario para la marcha’,
para excluir la posibilidad de una marcha no intencionada cuando, por ejemplo, se conecte la
alimentacion, se vuelva a conectar tras un fallo de intensidad, tras un Reset de fallo, después
de que el convertidor se detenga mediante Permiso de marcha (Permiso de marcha = Falso)
o cuando el lugar de control cambie desde el control I/0. El contacto de marcha/paro debe
estar abierto para que se pueda poner en marcha el motor.
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A
DIR |fsalida

REV

piINng — - 1L+ v | S
DINS — I ____ S
3
Imag. 54: Marcha directa/Marcha inversa
1. Elprimer sentido de giro seleccionado 3. Pulso de marcha/Pulso de paro

es el que tiene prioridad.
2. Cuando se abre el contacto DIN4,
empieza a cambiar el sentido de giro.

A) Tipo de paro (ID506) = libre

A
DIR

DINS

fsalida

Imag. 55: Marcha, Paro, Inversidn

A) Tipo de paro (ID506) = libre
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Imag. 56: Pulso de marcha/Pulso de paro

A) Tipo de paro (ID506) = libre
B) Silos pulsos de Marchay Paro son simultaneos, el pulso de Paro anula el de Marcha

364 VALOR MINIMO DE ESCALADO DE REFERENCIA, LUGAR B3 (2.2.18)

Este parametro se utiliza para establecer un escalado de referencia adicional.

365 VALOR MAXIMO DE ESCALADO DE REFERENCIA, LUGAR B3 (2.2.19)

Este parametro se utiliza para establecer un escalado de referencia adicional.

Consulte los parametros ID303 e ID304 anteriores.

366 CAMBIO FACIL 5 (2.2.37)

Este pardametro se utiliza para seleccionar la funcidon para copiar referencia.

Tabla 140: Selecciones para el parametro ID366

Nlamero de

.. Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Mantener referencia
1 Copiar referencia

Si se ha seleccionado Copiar referencia, es posible cambiar entre control directo y control
PID y a la inversa sin escalar la referencia y el valor actual.

Por ejemplo: El proceso se acciona con una referencia directa de frecuencia (I/0 lugar de
control B, fieldbus o panel) hasta un punto determinado y, seguidamente, el lugar de control
se cambia a uno en que esté seleccionado el controlador PID. El control PID se empieza a
mantener en ese punto.
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También se puede cambiar la fuente de control de vuelta al control directo de frecuencia. En
este caso, la frecuencia de salida se copia como referencia de frecuencia. Si el lugar de
destino es el Panel, se copiara el estado de marcha (Marcha/Paro, Sentido de giroy
referencia).

El cambio es suave cuando la referencia de la fuente de destino procede del Panel o un
potencidometro motorizado interno (parametro ID332 [Ref. PID] =2 0 4, ID343 [I/0 Ref. B] =20
4, par. ID121 [Ref. panell = 2 0 4 e ID122 [Ref. fieldbus]= 2 o0 4.

367 RESET DE MEMORIA DEL POTENCIOMETRO MOTORIZADO (REFERENCIA DE FRECUENCIA)
3567(2.2.23,2.2.28, 2.2.1.3, 2.2.1.16)

Este pardmetro se utiliza para establecer la logica para resetear la referencia de frecuencia
del potenciometro motorizado.

Tabla 141: Selecciones para el parametro ID367

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 No se puede resetear

Reset de memoria en paroy
desconexion

Reset de memoria en descone-
xion

370 RESET DE MEMORIA DEL POTENCIGMETRO MOTORIZADO (REFERENCIA PID) 57 (2.2.29,
2.2.1.17)

Este pardmetro se utiliza para establecer la logica para resetear la referencia PID del
potenciometro motorizado.

Tabla 142: Selecciones para el parametro ID370

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 No se puede resetear

Reset de memoria en paroy
desconexion

Reset de memoria en descone-
xion

371 REFERENCIA PID 2 [REFERENCIA ADICIONAL DE LUGAR A) 7 (2.2.1.4)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el lugar de referencia para la referencia del
controlador PID cuando la referencia PID esta activada.
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Si la funcién de entrada de Referencia PID 2 habilitada (ID330)= VERDADERA, este parametro
define qué lugar de referencia se selecciona como referencia del controlador PID.

Tabla 143: Selecciones para el parametro ID371

Numert_)’de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Referencia Al1 (terminales 2y 3, p. ej. potenciémetro)
1 Referencia Al2 (terminales 5y 6, p. ej. transductor)
2 Referencia AI3
3 Referencia Al4
4 Referencia PID 1 desde panel
5 Referencia de fieldbus (FBPro- |consulte el Capitulo 9.7 Parémetros de control de bus de
cessDatalN3) campo (ID 850 a 859
Potenciémetro motorizado Si se selecciona el valor 6 para este parametro, las funciones
6 de Potencidmetro motorizado DESCENSO y Potenciometro
motorizado ASCENSO deben estar conectadas a entradas
digitales (pardmetros ID417 e ID418).
7 Referencia PID 2 desde panel

372 ENTRADA ANALOGICA SUPERVISADA 7 (2.3.2.13)

Este parametro se utiliza para seleccionar la entrada analdgica para la que desee establecer
la funcion de limite de supervision.

Tabla 144: Selecciones para el parametro ID372

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Entrada analdgica 1 (Al1)

1 Entrada analdgica 2 (Al2)

373 LIMITE DE SUPERVISION DE ENTRADA ANALOGICA 7 (2.3.2.14)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion de limite de supervision de la entrada
analdgica seleccionada.

Si el valor de la entrada analdgica seleccionada se encuentra por encima o por debajo del
valor de supervision ajustado (pardmetro ID374), esta funcion genera un mensaje a través de
la salida digital o las salidas de relés, en funcién de a qué salida se conecta la funcion de
supervision de entrada analdgica (pardmetro 1D463).
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Tabla 145: Selecciones para el parametro ID373

Numero de

seleccién Nombre de seleccion Descripcion
0 Sin supervision
1 Limite bajo de supervision
2 Limite alto de supervision

374 VALOR SUPERVISADO DE ENTRADA ANALOGICA 7 (2.3.2.15)

Este parametro se utiliza para establecer el valor de limite de supervision de la entrada
analogica seleccionada cuando se activa la funcidn de limite de supervisidn.

El valor de la entrada analdgica seleccionada que se va a supervisar con el parametro ID373.
375 COMPENSACION DE SALIDA ANALOGICA 67 (2.3.5.7, 2.3.3.7)

Este pardmetro se utiliza para anadir compensacion a la salida analdgica.

Sumar de -100,0 a 100,0% a la senal de salida analdgica.

376 REFERENCIA DE PUNTO DE SUMA DE PID (REFERENCIA DIRECTA DE LUGAR A} 5 (2.2.4)

Este pardmetro se utiliza para realizar la seleccion de referencia adicional para la salida del
controlador PID cuando se utiliza el controlador PID.
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Tabla 146: Selecciones para el parametro ID376

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 Sin referencia adicional (Valor de salida PID directa)

Salida PID + referencia Al1 de
1 los terminales 2y 3 [por ejem-
plo, potenciémetro)

Salida PID + referencia Al2 de
2 los terminales 4y 5 (por ejem-
plo, transductor]

Salida PID + Referencia de

panel PID
4 Salida PID + Referencia de
fieldbus (FBSpeedReference)
5 Salida PID + Referencia de
potencidometro motorizado
6 Salida PID + Fieldbus + salida consulte el Capitulo 9.7 Parametros de control de bus de
PID (ProcessDatalN3) campo (ID 850 a 859)
7 Salida PID + Potenciémetro

motorizado

Si se selecciona el valor 7 para este parametro, los valores de los parametros ID319 e ID301
se ajustan automaticamente en 13.

Hz
A
3000 - RS A
P N Limite max. PIb- <
RN . A Sy, AU SO

. 4, , S
\ | Limite min/PID
7/

Y

-

20.00

Imag. 57: Referencia de punto de suma de PID

NOTA!

Los limites maximo y minimo ilustrados en la imagen limitan solo la salida PID, no
las demas salidas.
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377 SELECCION DE SENAL Al1 * 234567 [2.2.8, 2.2.3, 2.2.15, 2.2.2.1]

Este parametro se utiliza para conectar la sefial de entrada analdgica (Al) a la entrada
analogica que desee.

Para obtener mas informacion sobre el método de programacion TTF, consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién "Terminal to function™ [TTF).

384 HISTERESIS DE JOYSTICK Al1 6 (2.2.2.8)

Este parametro se utiliza para establecer la histéresis del joystick.
Este pardmetro define la histéresis de joystick entre el 0y el 20 %.

Cuando el control del joystick o del potencidmetro se cambia de direccion inversa a directa,
la frecuencia de salida desciende de forma lineal hasta la frecuencia minima seleccionada
(joystick/potenciometro en la posicion del medio) y se mantiene en ese punto hasta que se
mueva el joystick/potencidmetro hacia la orden de marcha directa. La cantidad de histéresis
de joystick definida con este parametro influye en cuanto debera girarse el joystick/
potencidmetro para iniciar el aumento de frecuencia hasta la frecuencia maxima
seleccionada.

Si el valor de este parametro es 0, la frecuencia comienza a aumentar de forma lineal
inmediatamente cuando el joystick o el potenciometro se mueven hacia la orden de marcha
directa desde la posicion intermedia. Cuando se cambia el control de marcha directa a
inversa, la frecuencia sigue el mismo modelo a la inversa.

Referencia de frecuencia Hz

A INVERSA DIRECTA
Escalado de 50% 50%
referencia max. .
ID304 = 70 Hz A B H

De inversa a directa

f D102 —f—t N\l I
= 50 Hz

De directa a inversa

AI (V/mA)
f . 1D101 = (0-10V/20mA)
Escalado de ref.
min. ID303 = 0 Hz »
L
Par. ID321 T 1 Par. ID322

= 20% Histéresis de joystick, = 90%
ID384 = 20%

Imag. 58: Un ejemplo de histéresis de joystick. En este ejemplo, el valor del parémetro ID385
[Limite de dormir] =0

385 LIMITE DE DORMIR 6 [Al1] (2.2.2.9]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de dormir. El convertidor de frecuencia se
detiene automaticamente si el nivel de senal Al se encuentra por debajo del valor establecido
con este parametro.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 295

Consulte también el parametro ID386 e Imag. 59.

Referencia de frecuencia Hz

A INVERSA DIRECTA
Escalado de 50% 50%

referencia max.—
ID304 = 70 Hz

B ;
De inversa a directa

f ID102  —F—t—\-—-———i-————- —
= 50 Hz

STOP
>

ARBANQUE De directa a inversa

AI (V/mA)

f ID101 = (0-10V/20mA)
Emsmcalado de ref. / f

min. ID303 Par. ID321 Par. ID322

= 0 Hz = 20% = 90%

5 |(Limite de dormir ID385=7%
Histéresis de joystick,
ID384 = 20%

Imag. 59: Ejemplo de funcidn de limite de dormir

Referencia de frecuencia Hz

A INVERSA DIRECTA
Escalado de 50% 50%
referencia max
ID304 = 70 Hz B
De inversa a directa
f . ID102 T\t~ —
= 50 Hz
oo NS De directa a inversa
AL (V/mA)
f ID101 = (0-10V/20mA)
Escalado de ref. .
mIS-HID303 ID321 = 20% ID322 = 90%
= z

Histéresis de joystick,
ID384 = 20%

Imag. 60: Histéresis de Joystick con frecuencia minima en 35 Hz

386 RETRASO DE DORMIR Al1 6 (2.2.2.10)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo que la senal de entrada analdgica debe

permanecer por debajo del limite de dormir antes de que el convertidor de frecuencia se
detenga.
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Este parametro define el tiempo durante el que la senal de entrada analdgica debe
permanecer por debajo del limite de dormir definido con el pardmetro ID385 para detener el
convertidor de frecuencia.

388 SELECCION DE SENAL DE A2 * 234567 (2.2.9, 2.2.21, 2.2.3.1)

Este pardmetro se utiliza para conectar la sefal de entrada analdgica (Al) a la entrada
analdgica que desee.

Conecte la sefnal de entrada analdgica 1 (Al2) a la entrada analdgica que desee con este
parametro. Para obtener mas informacion sobre el método de programacién TTF, consulte
el Capitulo 9.9 Principio de programacion "Terminal to function” [TTF).

393 ESCALADO DE REFERENCIA Al2, VALOR MINIMO 6 (2.2.3.6)

Este pardmetro se utiliza para establecer un escalado de referencia adicional.

394 ESCALADO DE REFERENCIA Al2, VALOR MAXIMO 6 (2.2.3.7)

Este pardmetro se utiliza para establecer un escalado de referencia adicional.

Si los valores tanto de ID393 como de ID394 son cero, se activara el escalado. Las
frecuencias minimas y maximas se utilizan para el escalado. Consulte los parametros ID303
e ID304

395 HISTERESIS DE JOYSTICK Al2 6 (2.2.3.8)
Este pardmetro se utiliza para establecer la histéresis del joystick.

Este parametro define la zona muerta de joystick entre el 0y el 20 %. Consulte ID384.

396 LIMITE DE DORMIR 6 (AI2) (2.2.3.9)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de dormir. El convertidor de frecuencia se
detiene automaticamente si el nivel de senal Al se encuentra por debajo del valor establecido
con este parametro.

Consulte también el parametro ID397 y Imag. 60 Histéresis de Joystick con frecuencia minima
en 35 Hz.

Consulte 1D385.
397 RETRASO DE DORMIR Al2 6 (2.2.3.10)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo que la senal de entrada analdgica debe
permanecer por debajo del limite de dormir antes de que el convertidor de frecuencia se
detenga.

399 ESCALADO DE LIMITE DE INTENSIDAD 6 (2.2.6.1]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal para ajustar el valor maximo de la
intensidad del motor.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 297

Tabla 147: Selecciones para el parametro ID399

Numero de

seleccién Nombre de seleccion Descripcion

0 No usado

1 Al

2 Al2

3 Al3

4 Al4

5 Fieldbus (FBProcessDatalN2) Consulte el Capitulo 9.7 Paréametros de control de bus de

campo (1D 850 a 859).

Esta senal ajustara la intensidad maxima del motor entre 0y el limite de intensidad del
motor (ID107).

400 ESCALADO DE INTENSIDAD DE FRENO CC 6 (2.2.6.2)
Este parametro se utiliza para seleccionar la senal para ajustar la intensidad de freno CC.
Consulte el pardametro ID399 para conocer las selecciones.

La intensidad de freno CC se puede reducir con la sefal de entrada analdgica libre entre la
intensidad ceroy la intensidad ajustada con el parametro ID507.

4 Intensidad de freno CC
100% = [ .
Par. ID507 '
| Entrada
0,4 x IH. r analdgica libre
: >

0 Rango de sefal

Imag. 61: Escalado de intensidad de freno CC

401 ESCALADO DE LOS TIEMPOS DE ACELERACION Y DECELERACION 6 (2.2.6.3)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal para ajustar los tiempos de aceleraciéony
deceleracion.

Consulte el parametro 1D399.

Los tiempos de aceleracion y deceleracidn se pueden reducir con la senal de entrada
analdgica libre segun las siguientes formulas:

Tiempo reducido = Tiempo ajustado de acel./dec. [parametros ID103, ID104; 1D502, ID503)
dividido por el factor R desde Imag. 2.
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El nivel cero de la entrada analdgica corresponde a los tiempos de rampa establecidos por
los parametros. El nivel maximo significa una décima parte del valor establecido por el
parametro.

Entrada
 analogica
' libre

>

0 Rango de sefal

Imag. 62: Reduccidn de los tiempos de aceleracion y deceleracidn
402 ESCALADO DEL LIMITE DE SUPERVISION DE PAR 6 (2.2.6.4)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal para ajustar el limite de supervision de
par.

Consulte 1ID399.

El limite de supervision de par ajustado se puede reducir con la sehal de entrada analdgica
libre entre 0y el limite de supervision ajustado, ID349.

A
Limite de par

100% = [ :
Par. ID349 '

Entrada
ranaldgica
 libre

[,
Ll

0 Rango de sefal

Imag. 63: Reduccidn del limite de supervision de par

403 SENAL DE MARCHA * 16 (2.2.7.1]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefial de control 1) que
pone en marchay detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar A (DIRECTO)].

Programacion por defecto A.1.

404 SENAL DE MARCHA * 26 (2.2.7.2]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefal de control 2] que
pone en marchay detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar A (INVERSO].
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Programacion por defecto A.2.

405 FALLO EXTERNO [CERRADO) * 67 [2.2.7.11, 2.2.6.4)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que activa un fallo
externo.

Contacto cerrado:Se muestra el fallo (F51) y se para el motor.

406 FALLO EXTERNO [ABIERTO) * 67 (2.2.7.12, 2.2.6.5)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa un fallo
externo.

Contacto abierto:Se muestra el fallo (F51) y se para el motor.

407 PERMISO DE MARCHA * 67 (2.2.7.3, 2.2.6.6]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que establece el
convertidor en estado Listo.

Cuando el contacto esta ABIERTO, se desactiva la puesta en marcha del motor.
Cuando el contacto esta CERRADO, se activa la puesta en marcha del motor.

Para detenerlo, el convertidor obedece al valor del pardmetro ID506. El convertidor seguidor
siempre se detiene por frenado libre.

408 SELECCION DEL TIEMPO DE ACELERACIGN O DECELERACION * 67 (2.2.7.13, 2.2.6.7)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que selecciona el
tiempo de aceleracion/deceleracion 1 o 2.

Cuando el contacto estd ABIERTO, el Tiempo de aceleracion/deceleracion 1 seleccionado
Cuando el contacto estd CERRADO, el Tiempo de aceleracion/deceleracion 2 seleccionado

Ajuste los tiempos de aceleracion y deceleracion con los parametros ID103 e ID104 y los
tiempos de rampa alternativos con ID502 e ID503.

409 CONTROL DESDE EL TERMINAL DE I/0 * 67 [2.2.7.18, 2.2.6.8)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el lugar de
control y la seleccidn de referencia de frecuencia a la terminal I/0 (desde cualquier lugar de
control).

Contacto cerrado=Fuerza el lugar de control al terminal I/0

Esta entrada tiene prioridad sobre los parametros 1D410 e ID411.

4710 CONTROL DESDE EL PANEL * 67 (2.2.7.19, 2.2.6.9)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el lugar de
controly el origen de la referencia de frecuencia a Panel (desde cualquier lugar de control].

Contacto cerrado:Fuerza el lugar de control al panel
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Esta entrada tiene prioridad sobre el parametro ID411 pero le precede en prioridad 1D409.

411 CONTROL DEL FIELDBUS * 67 (2.2.7.20, 2.2.6.10]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el lugar de
controly el origen de la referencia de frecuencia a Fieldbus (desde I/0 lugar A, 1/0 lugar B o
control local).

Contacto cerrado:Fuerza el lugar de control al fieldbus

Los parametros ID409 e ID410 tienen prioridad sobre esta entrada.

NOTA!
Cuando se fuerza el cambio del lugar de control, se usan los valores de Marcha/
Paro, Sentido de giro y Referencia validos en el lugar de control respectivo.

El valor del parametro ID125 (Lugar de control de panel] no cambia.

Cuando la entrada se abre, se selecciona el lugar de control segun el parametro de control
de panel ID125.

412 INVERSION * 67 (2.2.7.4, 2.2.6.11)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el sentido
de giro cuando la senal de marcha 2 se usa para otros fines.

Contacto abierto: Sentido de giro directo
Contacto cerrado: Sentido de giro inverso

Esta orden estd activa cuando la sefial de Marcha 2 (ID404) se utiliza para otros fines.

413 VELOCIDAD DE JOGGING * 67 (2.2.7.16, 2.2.6.12]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que selecciona la
velocidad de jogging para la referencia de frecuencia.

Contacto cerrado: Velocidad de jogging seleccionada para referencia de frecuencia
Consulte el parametro ID124.

Programacion por defecto: A.4.

414 RESET DE FALLO * 67 (2.2.7.10, 2.2.6.13)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que resetea todos los
fallos activos.

CLOSED = Resetea todos los fallos activos.

415 ACELERACION/DECELERACION PROHIBIDA * 67 (2.2.7.14, 2.2.6.14)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que evita la aceleracion
y la deceleracidon del convertidor.

La aceleracidn y deceleracion no es posible hasta que se abra el contacto.
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416 FRENO CC * 67 (2.2.7.15, 2.2.6.15]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marcha el
freno CC en el modo de PARO.

Contacto cerrado:En modo de PARO, el freno CC funciona hasta que se abre el contacto.
Consulte 1D1080.
417 BAJADA DEL POTENCIOMETRO MOTORIZADO * 67 (2.2.7.8, 2.2.6.16)

Este pardmetro se utiliza para reducir la frecuencia de salida con una senal de entrada
digital.

Contacto cerrado: La referencia del potenciometro motorizado SE REDUCE hasta que se
abre el contacto.

418 ASCENSO DE POTENCIGMETRO MOTORIZADO * 67 [2.2.7.9, 2.2.6.17)

Este parametro se utiliza para aumentar la frecuencia de salida con una senal de entrada
digital.

Contacto cerrado:La referencia del potencidmetro motorizado AUMENTA hasta que se abre
el contacto.

419 VELOCIDAD FIJA * 16 (2.2.7.5)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como
selector de las frecuencias preestablecidas.

420 VELOCIDAD FIJA * 26 (2.2.7.6)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como
selector de las frecuencias preestablecidas.

421 VELOCIDAD FIJA * 36 (2.2.7.7]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como
selector de las frecuencias preestablecidas.

422 SELECCION Al1/AI2 * 6 (2.2.7.17]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada analdgica que se usa para la
referencia de frecuencia.

Con el valor 14 seleccionado para el parametro ID117, con este parametro puede seleccionar
la senal Al1 o Al2Z para la referencia de frecuencia.

423 SENAL A DE MARCHA * 7 (2.2.6.1)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que pone en marchay
detiene el convertidor cuando el lugar de control es /0 A.

Programacion por defecto: A.1
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424 SENAL B DE MARCHA * 7 (2.2.6.2)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marchay
detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 B.

Programacion por defecto: A.4

425 SELECCION DEL LUGAR DE CONTROL A/B * 7 [2.2.6.3)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que selecciona el lugar
de control, /0 Ao I/0 B.

Contacto abierto:Lugar de control A
Contacto cerrado:Lugar de control B

Programacion por defecto: A.6

426 ENCLAVAMIENTO DE ROTACION AUTOMATICA 1 * 7 (2.2.6.18)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

Contacto cerrado:Enclavamiento de unidad de rotacidon automatica 1 o unidad auxiliar 1
activada.

Programacion por defecto: A.2.

427 ENCLAVAMIENTO DE ROTACION AUTOMATICA 2 * 7 (2.2.6.19)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

Contacto cerrado:Enclavamiento de unidad de rotacion automatica 2 o unidad auxiliar 2
activada.

Programacion por defecto: A.3.

428 ENCLAVAMIENTO DE ROTACION AUTOMATICA 3 * 7 (2.2.6.20)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

Contacto cerrado:Enclavamiento de unidad de rotacion automatica 3 o unidad auxiliar 3
activada.

429 ENCLAVAMIENTO DE ROTACION AUTOMATICA 4 7 (2.2.6.21)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

Contacto cerrado:Enclavamiento de unidad de rotacidon automatica 4 o unidad auxiliar 4
activada.
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430 ENCLAVAMIENTO DE ROTACION AUTOMATICA 5 * 7 (2.2.6.22)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

Contacto cerrado:Enclavamiento convertidor de rotacion automatica 5 activado.
431 REFERENCIA PID * 27 (2.2.6.23)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la senal de Referencia PID.

Contacto abierto: Referencia de controlador PID seleccionada con el parametro ID332.
Contacto cerrado: Referencia de panel de controlador PID 2 seleccionada con el parametro
ID371.

432LISTO *67(2.3.3.1,2.3.1.1)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de preparacion.

433 MARCHA * 67 (2.3.3.2,2.3.1.2)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de marcha.

434 FALLO * 67 (2.3.3.3, 2.3.1.3)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de fallo.

435 FALLO INVERTIDO * 67 (2.3.3.4, 2.3.1.4]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de fallo invertido.

436 ADVERTENCIA * 67 (2.3.3.5, 2.3.1.5)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de advertencia.

437 FALLO EXTERNO 0 ADVERTENCIA * 67 (2.3.3.6, 2.3.1.6)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de fallo externo.
Fallo o advertencia en funcion del parametro ID701.

438 FALLO 0 ADVERTENCIA DE REFERENCIA * 67 (2.3.3.7, 2.3.1.7)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de fallo con
referencia Al.

Fallo o advertencia en funcién del parametro 1D700.
439 ADVERTENCIA DE SOBRETEMPERATURA DE CONVERTIDOR * 67 (2.3.3.8, 2.3.1.8)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de fallo por
sobretemperatura.

La temperatura del radiador supera el limite de advertencia.
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440 INVERSION * 67 (2.3.3.9, 2.3.1.9]

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de inversion de
giro.

441 SENTIDO DE GIRO NO SOLICITADO * 67 (2.3.3.10, 2.3.1.10)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de diferencia de
sentido.

El sentido de giro del motor es distinto al solicitado.

442 EN VELOCIDAD * 67 (2.3.3.11, 2.3.1.11)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el motor en marcha en el
estado de velocidad de referencia.

La frecuencia de salida ha alcanzado la referencia establecida.

La histéresis es igual al deslizamiento nominal del motor con motores de inducciéony a 1,00
Hz con motores PMS.

443 VELOCIDAD DE JOGGING * 67 (2.3.3.12, 2.3.1.12]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de velocidad
jogging.

444 LUGAR DE CONTROL 1/0 ACTIVO * 67 (2.3.3.13, 2.3.1.13]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de lugar de
control externo.

445 CONTROL DE FRENO EXTERNO * 67 (2.3.3.14, 2.3.1.14)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de control de
freno externo.

Consulte el Capitulo 9.3 Control de freno externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349,
352, 353) para obtener detalles.

Ejemplo: RO1 en tarjeta OPTAZ2:

Funcién de freno ON: Los terminales 22-23 estan cerrados (el relé tiene energial.
Funcion de freno OFF: Los terminales 22-23 estan abiertos (el relé no tiene energial.

NOTA!
Cuando se elimina la energia de la tarjeta de control, los terminales 22-23 se
abren.

Cuando se utiliza la funcién maestro-seguidor, el convertidor seguidor abrira el freno al
mismo tiempo que el maestro aunque no se hayan cumplido las condiciones del seguidor
para la apertura del freno.
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446 CONTROL DE FRENO EXTERNO, INVERTIDO * 67 (2.3.3.15, 2.3.1.15)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de control de
freno externo invertido.

Consulte el Capitulo 9.3 Control de freno externo con limites adicionales [ID 315, 316, 346 a 349,
352, 353) para obtener detalles.

Ejemplo: RO1 en tarjeta OPTAZ2:
Funcion de freno ON: Los terminales 22-23 estan abiertos (el relé no tiene energia).
Funcion de freno OFF: Los terminales 22-23 estan cerrados (el relé tiene energia).

Cuando se utiliza la funciéon maestro-seguidor, el convertidor sequidor abrira el freno al
mismo tiempo que el maestro aunque no se hayan cumplido las condiciones del seguidor
para la apertura del freno.

447 LIMITE DE SUPERVISION DE FRECUENCIA DE SALIDA 1 * 67 (2.3.3.16, 2.3.1.16)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de supervisién de
salida de frecuencia 1.

La frecuencia de salida esta fuera del limite bajo/limite alto de supervision ajustado
(consulte los parametros ID315 e ID316).

448 LIMITE DE SUPERVISION DE FRECUENCIA DE SALIDA 2 * 67 (2.3.3.17, 2.3.1.17)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de supervisidn de
salida de frecuencia 2.

La frecuencia de salida esta fuera del limite bajo/limite alto de supervision ajustado
(consulte los parametros ID346 e ID347).

449 LIMITE DE SUPERVISION DE REFERENCIA * 67 (2.3.3.18, 2.3.1.18]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de limite de
supervision de referencia.

La referencia activa es superior al limite bajo/limite alto de supervisiéon ajustado (consulte
los pardmetros ID350 e ID351).

450 LIMITE DE SUPERVISION DE TEMPERATURA * 67 (2.3.3.19, 2.3.1.19)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de limite de
supervision de temperatura.

La temperatura del radiador del convertidor de frecuencia supera los limites de supervision
ajustados (consulte los pardmetros ID354 e ID355).

451 LIMITE DE SUPERVISION DE PAR * 67 (2.3.3.20, 2.3.1.20)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de limite de
supervision de par.
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El par del motor es superior a los limites de supervision ajustados (consulte los parametros
ID348 e ID349).

452 FALLO 0 ADVERTENCIA DE TERMISTOR * 67 (2.3.3.21, 2.3.1.21]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de fallo térmico
del motor.

El termistor del motor inicia una senal de sobretemperatura que puede conducirse a una
salida digital.

NOTA!
Esta funcidn requiere un convertidor de frecuencia equipado con una entrada de
termistor.

453 LIMITE DE SUPERVISION DE ENTRADA ANALOGICA * 6 (V2.3.3.22)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de supervisidn de
la entrada analdgica.

La senal de entrada analdgica seleccionada es superior a los limites de supervision
ajustados (consulte los pardmetros ID372, ID373 e ID374).

454 ACTIVACION DEL REGULADOR DEL MOTOR * 67 (2.3.3.23, 2.3.1.23)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado del regulador del
motor.

Uno de los reguladores de limite (limite de intensidad, limite de par) esta activado.
455 ENTRADA DIGITAL DE FIELDBUS 1 * 67 (2.3.3.24, 2.3.1.24)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado
FBFixedControlWord B3.

456 ENTRADA DIGITAL DE FIELDBUS 2 * 67 [2.3.3.25, 2.3.1.25]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado
FBFixedControlWord Ba4.

457 ENTRADA DIGITAL DE FIELDBUS 3 * 67 (2.3.3.26, 2.3.1.26)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado
FBFixedControlWord B5.

Para mas detalles, consulte el manual del fieldbus. Consulte también ID169 e ID170.
458 CONTROL DE UNIDAD DE ROTACION AUTOMATICA 1/AUXILIAR 17 (2.3.1.27)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de rotacion
automatica/convertidor auxiliar.

Programacion por defecto: B.1
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459 CONTROL DE UNIDAD DE ROTACION AUTOMATICA 2/AUXILIAR 2 * 7 (2.3.1.28)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de rotacion
automatica/convertidor auxiliar.

Senal de control para unidad de rotacion automatica/auxiliar 2.

Programacion por defecto: B.2

460 CONTROL DE UNIDAD DE ROTACION AUTOMATICA 3/AUXILIAR 3 * 7 (2.3.1.29)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de rotacion
automatica/convertidor auxiliar.

Senal de control para unidad de rotacion automatica/auxiliar 3. Si se utilizan tres (o mas)
unidades auxiliares, recomendamos conectar también la nUmero 3 a una salida de relé.
Puesto que la tarjeta OPTA2 solo tiene dos salidas de relé, se recomienda adquirir una
tarjeta de expansion I/0 con salidas extra de relé (por ejemplo, VACON® OPTBS5).

461 CONTROL DE UNIDAD DE ROTACION AUTOMATICA 4/AUXILIAR 4 * 7 (2.3.1.30)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de rotacion
automatica/convertidor auxiliar.

Senal de control para unidad de rotacion automatica/auxiliar 4. Si se utilizan tres (o mas)
unidades auxiliares, recomendamos conectar también la nimero 3y 4 a una salida de relé.
Puesto que la tarjeta OPTA2 solo tiene dos salidas de relé, se recomienda adquirir una
tarjeta de expansion I/0 con salidas extra de relé (por ejemplo, VACON® OPTB5).

462 CONTROL DE ROTACION AUTOMATICA 5 * 7 (2.3.1.31)

Este parametro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de rotacion
automatica.

Senal de control para convertidor de rotacion automatica 5.

463 LIMITE DE SUPERVISION DE ENTRADA ANALOGICA * 7 (2.3.1.22]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar una salida digital para el estado de supervisidn de
la entrada analdgica.

La senal de entrada analdgica seleccionada es superior a los limites de supervision
ajustados (consulte los parametros ID372, ID373 e ID374).

464 SELECCION DE SENAL DE SALIDA ANALOGICA 1 * 234567 (2.3.1, 2.3.5.1, 2.3.3.1)

Este pardmetro se utiliza para conectar la sefal de salida analdgica a la salida analdgica que
desee.

Para obtener mas informacion sobre el método de programacion TTF, consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function” [TTF).
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471 SELECCION DE SENAL DE SALIDA ANALOGICA 2 * 234567 (2.3.12, 2.3.22, 2.3.6.1, 2.3.4.1]

Este parametro se utiliza para conectar la sefal de salida analdgica a la salida analdgica que
desee.

Para obtener mas informacion sobre el método de programacion TTF, consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién "Terminal to function™ [TTF).

472 FUNCION DE SALIDA ANALOGICA 2 234567 [2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.2, 2.3.4.2)

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcion requerida para la senal de salida
analogica.

473 TIEMPO DE FILTRADO DE SALIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.3, 2.3.4.3]

Este parametro se utiliza para definir el tiempo de filtrado de la senal de salida analdgica.

474 INVERSION DE SALIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.15, 2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4)

Este parametro se utiliza para invertir la senal de salida analdgica.

475 MINIMO DE SALIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.16, 2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5)

Este parametro se utiliza para establecer el valor minimo de la sefal de salida analdgica.

476 ESCALADO DE SALIDA ANALOGICA 2 234567 [2.3.17, 2.3.27, 2.3.6.6, 2.3.4.6)

Este parametro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la salida
analdgica.

Para obtener informacion sobre estos cinco parametros, consulte los parametros
correspondientes de la salida analdgica 1 (ID 307-311).

477 COMPENSACION DE SALIDA ANALOGICA 2 67 (2.3.6.7, 2.3.4.7)

Este parametro se utiliza para anadir compensacion a la salida analdgica.
Sumar -100,0 al 100,0% a la senal de salida analdgica.

478 SELECCION DE SENAL DE SALIDA ANALOGICA 3 * 67 (2.3.7.1, 2.3.5.1)

Este pardmetro se utiliza para conectar la sefal de salida analdgica a la salida analdgica que
desee.

Consulte ID464.

479 FUNCION DE SALIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.2, 2.3.5.2)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funcion requerida para la senal de salida
analdgica.

Consulte ID307.
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480 TIEMPO DE FILTRADO DE SALIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.3, 2.3.5.3)

Este parametro se utiliza para definir el tiempo de filtrado de la senal de salida analdgica.
Al ajustar el valor de este parametro a 0 se desactivara el filtrado. Consulte ID308.

481 INVERSION DE SALIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.4, 2.3.5.4)

Este pardmetro se utiliza para invertir la senal de salida analdgica.

Consulte 1D309.

482 MINIMO DE SALIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.5, 2.3.5.5]

Este parametro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de salida analdgica.
Define la sefal minima a 0 mA o 4 mA (cero vivo). Consulte ID310.

483 ESCALADO DE SALIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.6, 2.3.5.6)

Este pardmetro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la salida
analogica.

El valor 200% duplicara la salida. Consulte ID311.

484 COMPENSACION DE SALIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.7, 2.3.5.7)
Este pardmetro se utiliza para anadir compensacion a la salida analdgica.

Sumar de -100,0 a 100,0% a la senal de salida analdgica. Consulte ID375.

485 ESCALADO DEL LIMITE DE PAR DEL MOTOR 6 (2.2.6.5]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal que ajusta el limite maximo de par del
motor.

Tabla 148: Selecciones para el parametro ID485

Numero de

seleccién Nombre de seleccion Descripcion

0 No usado

1 Al

2 Al2

3 Al3

4 Al4

5 Fieldbus (FBProcessDatalN2) Consulte el Capitulo 9.7 Parémetros de control de bus de

campo (ID 850 a 859
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Imag. 64: Escalado del limite de par del motor

486 SELECCION DE SENAL DE SALIDA DIGITAL 1* 6 (2.3.1.1)

Este pardmetro se utiliza para conectar la senal de salida digital a la salida digital que desee.

Para obtener mas informacion sobre el método de programacion TTF, consulte el Capitulo
9.9 Principio de programacién “Terminal to function” (TTF). La funcién de salida digital se puede
invertir mediante las opciones de control, parametro ID1084.

487 RETARDO DE CONEXION DE SALIDA DIGITAL 1(2.3.1.3)

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso activado de la salida digital.

488 RETARDO DE DESCONEXION DE SALIDA DIGITAL 1 6 (2.3.1.4)

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso desactivado de la salida digital.

Sefial programada |
para salida digital ——— !

|

l
Salida DO1 o DO2 : |

| : | |

Retardo activado Retardo desactivado

Imag. 65: Salidas digitales 1y 2, retardos de conexion y desconexion

489 SELECCION DE SENAL DE SALIDA DIGITAL 2 * 6 (2.3.2.1)

Este pardmetro se utiliza para conectar la senal de salida digital a la salida digital que desee.

Consulte 1D486.

490 FUNCION DE SALIDA DIGITAL 2 6 (2.3.2.2)

Este parametro se utiliza para seleccionar la funcidn requerida para la sefal de salida
digital.

Consulte ID312.
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491 RETARDO DE CONEXION DE SALIDA DIGITAL 2 6 (2.3.2.3]

Este parametro se utiliza para establecer el retraso activado de la salida digital.

492 RETARDO DE DESCONEXION DE SALIDA DIGITAL 2 6 (2.3.2.4)

Este parametro se utiliza para establecer el retraso desactivado de la salida digital.

Consulte los parametros 1D487 e 1D488.

493 ENTRADA DE AJUSTE 6 (2.2.1.4)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal que ajusta la referencia de frecuencia del
motor.

Tabla 149: Selecciones para el parametro ID493

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 No usado
1 Entrada analdgica 1 (Al1)
2 Entrada analdgica 2 (Al2)
3 Entrada analdgica 3 (AI3)
4 Entrada analdgica 4 (Al4)
5 Senal del fieldbus (FBProcess- |Consultar capitulo 9.7 Parémetros de control de bus de campo
DatalN) (ID 850 a 859] y grupo de pardmetros G2.9
A
f/Hz
Adjusted

Adjust maximum
ID495 = 10%

44 Hz Adjust 0%

40 Hz /

36 Hz

Adjust minimum
ID494 = 10%

v

Al

Imag. 66: Un ejemplo de entrada de ajuste
494 AJUSTE MINIMO 6 (2.2.1.5)

Este pardmetro se utiliza para establecer una escala adicional para la referencia de
frecuencia ajustada.
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495 AJUSTE MAXIMO 6 (2.2.1.6)

Este parametro se utiliza para establecer una escala adicional para la referencia de
frecuencia ajustada.

Consulte Imag. 66 Un ejemplo de entrada de ajuste.

NOTA!
El ajuste se realiza en la senal de referencia estandar.

496 SELECCION DE JUEGO DE PARAMETROS 1/2 * 6 (2.2.7.21)

Este pardmetro se utiliza para establecer la entrada digital que selecciona el juego de
parametros que se va a utilizar.

Este pardmetro define la entrada digital, que se puede utilizar para seleccionar entre el
juego de parametros 1y 2. La entrada de esta funcion se puede seleccionar desde cualquier
ranura. El procedimiento de seleccidn entre los juegos se explica en el Manual de usuario
del producto.

Entrada digital = FALSO:

- Eljuego 1 se carga como activo

Entrada digital = VERDADERO:

- Eljuego 2 se carga como activo

NOTA!

Los valores de pardmetros solo pueden almacenarse al seleccionar P6.3.1 Juegos
de parametros Almacenar juego 1 o Almacenar juego 2 en menu del sistema o
desde NCDrive: Convertidor > Juegos de parametros.

498 MEMORIA DE PULSO DE MARCHA 3 (2.2.24)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar si el estado de MARCHA se copia cuando el lugar
de control cambia entre Ay B.

Tabla 150: Selecciones para el parametro ID498

Numerc_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 El estado MARCHA no se copia

1 El estado MARCHA se copia

Para que este parametro tenga efecto, los parametros ID300 e ID363 deben haber ajustado
el valor 3.
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500 ACELERACION/DECELERACION CURVA RAMPA 1234567 (2.4.1)

Este parametro se utiliza para suavizar el principio y el final de las rampas de aceleraciény
deceleracion.

501 FORMA DE RAMPA DE ACELERACION/DECELERACION 2 234567 (2.4.2)

Este parametro se utiliza para suavizar el principio y el final de las rampas de aceleraciény
deceleracion.

Si establece el valor en 0,0 %, se obtiene una curva lineal. La aceleracion y la deceleracion
actian de forma inmediata a los cambios en la senal de referencia.

Si el valor se establece entre 1,0 %y 100,0 %, se produce una rampa de aceleracién o
deceleracion en forma de S. Utilice esta funcion para reducir la erosion mecanica de las
piezas y los picos de intensidad cuando se cambia la referencia. Puede modificar el tiempo
de aceleracion con los parametros ID103/ID104 (ID502/1D503).

A
[Hz]

ID103, ID104 ——
(ID502, ID503)

ID500
/] (ID501)
'«
ID500
(ID501) [t]

Imag. 67: Aceleracion/deceleracién [en forma de S)

502 TIEMPO DE ACELERACION 2 234567 (2.4.3)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida aumente desde la frecuencia cero hasta la frecuencia maxima.

503 TIEMPO DE DECELERACION 2 234567 (2.4.4]

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida se reduzca desde la frecuencia maxima hasta la frecuencia cero.

Estos valores corresponden al tiempo necesario para que la frecuencia de salida acelere
desde la frecuencia cero a la maxima frecuencia ajustada (parametro ID102). Estos
parametros ofrecen la posibilidad de establecer dos juegos de tiempo de aceleracion/
deceleracion distintos para una aplicacion. El juego activo se puede seleccionar con la senal
programable DIN3 (pardmetro ID301).
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504 CHOPPER DE FRENADO 234567 (2.4.5]

Este parametro se utiliza para seleccionar el modo brake chopper.

Tabla 151: Selecciones para el parametro ID504

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Ningun chopper de frenado uti-
lizado
1 Chopper de frenado en usoy También puede probarse en estado LISTO.
probado en marcha.
2 Chopper de frenado externo
(sin pruebal)
3 Se utilizay se prueba en el
estado LISTO y en marcha
4 Se utiliza en la marcha (sin
pruebal)

Cuando el convertidor de frecuencia decelera el motor, la inercia del motor y de la carga se
disipan en la resistencia externa de frenado. De esta forma, el convertidor de frecuencia
desacelera la carga con un par igual al de la aceleracion (siempre que se haya seleccionado
la resistencia de frenado correcta).

El modo de prueba del chopper de frenado genera un pulso a la resistencia cada segundo. Si
el valor actual del pulso es incorrecto (falta el resistor o el chopper) se genera el fallo F12.

Consulte el manual de instalacion de resistencias de frenado por separado.

505 FUNCION MARCHA (2.4.6)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el tipo de la funcion Tipo de marcha.
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Tabla 152: Selecciones para el parametro ID505

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
Rampa El convertidor de frecuencia comienza en 0 Hz y acelera
hasta la frecuencia de referencia establecida dentro del
0 tiempo de aceleracion establecido. (La inercia de la carga o
el rozamiento inicial pueden prolongar la duracién de la ace-
leracién).

Arranque al vuelo
El convertidor de frecuencia también es capaz de arrancar
un motor en funcionamiento mediante la aplicacion de pul-
sos de intensidad pequefos al motory la busqueda de la fre-
cuencia correspondiente a la velocidad a la que funciona el
motor. La busqueda comienza en la frecuencia maxima
hacia la frecuencia real hasta que se detecta el valor

1 correcto. Por lo tanto, la frecuencia de salida aumentara o
disminuira hasta el valor de referencia establecido segun los
parametros de aceleracion o deceleracion establecidos.
Utilice este modo si el motor esta frenando libre en el
momento en que se proporciona la orden de marcha. Con el
arranque al vuelo se puede iniciar el motor desde la veloci-
dad real sin forzar la velocidad a cero antes de la rampa a la
referencia.

Arranque al vuelo condicional Con este modo se puede desconectar y conectar el motor del
convertidor de frecuencia incluso cuando estd activa la orden
de marcha. Al volver a conectar el motor, el convertidor fun-
cionara como se describe en la seleccion 1.

506 TIPO DE PARQ (2.4.7)

Este parametro se utiliza para seleccionar el tipo de la funciéon Tipo de paro.
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Tabla 153: Selecciones para el parametro ID506

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
Libre El motor marcha por inercia hasta pararse sin que se con-
0 trole desde el convertidor de frecuencia tras la orden de
Paro.
Rampa:

Tras la orden de paro, la velocidad del motor se desacelera
de acuerdo con los parametros de deceleracion establecidos
1 hasta la velocidad cero.

Si la energia regenerada es elevada, puede que se necesite
utilizar una resistencia de freno externa para parar dentro
del tiempo de deceleracidn ajustado.

Paro normal: Rampa/Permiso | Tras la orden de Paro, la velocidad del motor desacelera
Marcha paro: libre segun los parametros de deceleracién establecidos. Sin

2 embargo, cuando se selecciona Permiso marcha, el motor
marcha por inercia hasta pararse sin ningtn control del con-
vertidor de frecuencia.

Paro normal: Libre/ Permiso El motor marcha por inercia hasta pararse sin que se con-
Marcha paro: rampa trole desde el convertidor de frecuencia. Sin embargo,
cuando se selecciona la senal de Permiso Marcha, la veloci-
3 dad del motor desacelera segun los parametros de decele-

racion establecidos. Si la energia regenerada es elevada,
puede que se necesite utilizar una resistencia de freno
externa para una deceleracién mas rapida.

507 INTENSIDAD DE FRENO CC 234567 [2.4.8)

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad que se suministra al motor durante
el frenado por CC.

El frenado CC en Reset en paro solo utilizara una décima parte de este valor de parametro.

Este pardmetro se utiliza junto al pardmetro ID516 para reducir el tiempo antes de que el
motor pueda producir el par maximo en la puesta en marcha.

508 TIEMPO DE FRENO CC AL PARAR 234567 (2.4.9]

Este parametro se utiliza para establecer el frenado en ON u OFF y para proporcionar el
tiempo de frenado cuando el motor se para.

La funcion del freno CC depende del tipo de paro, parametro ID506.
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Tabla 154: Selecciones para el parametro ID508

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 El freno CC no estd en uso

El freno CC estd en usoy su
funcion depende del tipo de
>0 paro, (parametro ID506). El
tiempo de freno CC se deter-
mina con este parametro.

PARAMETRO ID506 = 0; TIPO DE PARO = LIBRE:

Tras la orden de Paro, el motor marcha por inercia hasta pararse sin que se controle desde
el convertidor de frecuencia.

Con la inyeccion CC, el motor se puede parar de forma eléctrica en el tiempo mas breve
posible, sin utilizar una resistencia de freno externa opcional.

La frecuencia gradua el tiempo de frenado cuando comienza el freno CC. Si la frecuencia es
> a la frecuencia nominal del motor, el valor establecido del parametro ID508 determina el
tiempo de frenado. Cuando la frecuencia es <10% de la nominal, el tiempo de frenado es el
10% del valor establecido para el parametro ID508.

fsalida fsalida
A A

f /@ f 1
/@ 0,1xf

N \
N \
AN \

!<t=1 x Par. ID508 >! 4 !4 t=1 x Par. ID508

MARCHA MARCHA
STOP STOP

Imag. 68: Tiempo de freno CC en modo de parada = Libre

A. Frecuencia de salida C. Freno CC CONECTADO
B. Velocidad del motor

PARAMETRO ID506 = 1; TIPO DE PARO = RAMPA:

Tras la orden de Paro, la velocidad del motor se reduce segun los parametros de
deceleracion establecidos, lo mas rapido posible, hasta la velocidad definida con el
parametro ID515, donde comienza el freno CC.

El pardmetro ID508 define el tiempo de frenado. Si la inercia es elevada, se recomienda
utilizar una resistencia de freno externa para desacelerar de forma mas rapida.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 318 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS
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Imag. 69: Tiempo de freno CC en modo de parada = Rampa

A. Velocidad del motor C. FrenoCC
B. Frecuencia de salida

509 AREA DE FRECUENCIA PROHIBIDA 1: LIMITE BAJO 23457 (2.5.1)

Este pardmetro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

510 AREA DE FRECUENCIA PROHIBIDA 1: LIMITE ALTO 23457 (2.5.2)

Este pardmetro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

511 AREA DE FRECUENCIA PROHIBIDA 2: LIMITE BAJO 3457 (2.5.3)

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

512 AREA DE FRECUENCIA PROHIBIDA 2: LIMITE ALTO 3457 (2.5.4]

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

513 AREA DE FRECUENCIA PROHIBIDA 3: LIMITE BAJO 3457 (2.5.5)

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.
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514 AREA DE FRECUENCIA PROHIBIDA 3: LIMITE ALTO 3457 (2.5.6]

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos sistemas puede que sea necesario evitar determinadas frecuencias debido a
problemas de resonancia mecanica. Con estos parametros se pueden ajustar limites para la
region "frecuencia de salto”.

Refererlcia real

Limite alto |-------------- : < A

Limite bajo [-------------- e

ID509 |ID510
ID511 |ID512
ID513 |ID514

i - >
Limite Limite Referencia solicitada
bajo alto

Imag. 70: Ejemplo de ajuste de drea de frecuencia prohibida

515 FRECUENCIA DE FRENO CC AL PARAR 234567 (2.4.10]

P3.4.4.3 Frecuencia para iniciar freno CC durante parada en rampa (ID 515)

Consulte Imag. 70 Ejemplo de ajuste de area de frecuencia prohibida.

516 TIEMPO DE FRENO CC AL ARRANCAR 234567 (2.4.11)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo durante el cual se suministra la
intensidad CC al motor antes de que comience la aceleracion.

La intensidad de freno CC se utiliza en el arranque para premagnetizar el motor antes de la
marcha. Esto mejorara el rendimiento el par en el arranque. El tiempo necesario depende
del tamano del motor y varia entre 100 ms a 3 s. Un motor de mayor tamano requiere mas
tiempo. Consulte el parametro ID507.

NOTA!
Cuando se utiliza el Arranque al vuelo (consulte el parametro ID505) como tipo de
marcha, el freno CC en el arranque se deshabilita.

518 RELAICIéN DE ESCALADO DE VELOCIDAD DE LA RAMPA DE ACELERACION/DECELERACION
ENTRE LIMITES DE FRECUENCIA PROHIBIDA 23457 (2.5.3, 2.5.7]

Este pardmetro se utiliza para establecer el multiplicador de los tiempos de rampa
seleccionados cuando la frecuencia de salida del convertidor se encuentra entre los limites
de frecuencias prohibidas.
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Define el tiempo de aceleracién/deceleracion cuando la frecuencia de salida se encuentra
entre los limites del rango de frecuencia prohibida seleccionados (parametros ID509 a
ID514). La velocidad de rampa (tiempo de aceleracion/deceleracion seleccionado 1 0 2] se
multiplica con este factor. P. ej. el valor 0,1 hace que el tiempo de aceleracion sea 10 veces
menor que fuera de los limites del rango de frecuencia prohibida.

fsalida [Hz]
A
Par. ID518=0,2 7
Par. ID510 /,/’
(ID512; ID514) s
Par. ID509 e Par. ID518=1,2

(ID511; ID513)

Pt [s]

Imag. 71: Escalado de velocidad de rampa entre frecuencias prohibidas
519 INTENSIDAD DE FRENADO POR FLUJO 234567 (2.4.13)

Este pardmetro se utiliza para establecer el nivel de intensidad para el frenado por flujo.

El rango de ajuste del valor depende de la aplicacion que se utilice.

520 FRENO POR FLUJO 234567 (2.4.12)

Este pardmetro se utiliza para habilitar la funcién Frenado por flujo.

Como alternativa al freno CC, puede utilizar el frenado por flujo. El frenado por flujo
aumenta la capacidad de frenado en los casos en los que no se necesitan resistencias de
frenado adicionales.

Cuando es necesario frenar, el sistema reduce la frecuencia y aumenta el flujo en el motor.
Esto aumenta la capacidad del motor para frenar. La velocidad del motor se controla
durante el frenado.

Puede habilitar y deshabilitar el frenado por flujo.

Tabla 155: Selecciones para el parametro ID520

Numerc_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Frenado por flujo DESACTI-
VADO
1 Frenado por flujo ACTIVADO
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f PRECAUCION!
Utilice el frenado solo de manera intermitente. El frenado por flujo convierte la
energia en calor y puede provocar danos en el motor.

521 MODO DE CONTROL DEL MOTOR 26 (2.6.12)
Este pardmetro se utiliza para establecer el modo de control del convertidor de frecuencia.
El modo que se utilice se determina con el pardmetro ID164.

Para conocer las selecciones, consulte el parametro ID600.

NOTA!
El modo de control del motor no se puede cambiar desde Lazo abierto a Lazo
cerrado y viceversa mientras el convertidor esté en estado de MARCHA.

530 REFERENCIA DE AVANCE LENTO 1 6 (2.2.7.27)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la referencia
de avance lento.

531 REFERENCIA DE AVANCE LENTO 2 6 [2.2.7.28)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la referencia
de avance lento.

NOTA!
Las entradas también inician el convertidor si esta activado y si no hay ninguna
orden de Solicitud Marcha de ningun otro sitio.

Se utiliza la referencia negativa para el sentido de giro inverso (consulte los parametros
ID1239 e ID1240).

El pardmetro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.
532 HABILITAR AVANCE LENTO 6 (2.2.7.26)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcion de
avance lento.

El avance lento es una combinacién de una orden de marcha y velocidades fijas (ID1239 e
ID1240) con un tiempo de rampa (ID533).

Si utiliza la funcidon de avance lento, el valor de entrada debe ser VERDADERO, determinado
por una senal digital o mediante el ajuste del valor del parametro a 0,2. El pardmetro se
encuentra disponible solo para convertidores NXP.

600 MODO DE CONTROL DEL MOTOR 234567 (2.6.1]

Este pardmetro se utiliza para establecer el modo de control del convertidor de frecuencia.
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Selecciones para el modo de control de motor en distintas aplicaciones

NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
No usado No usado No usado No usado NXS/P NA
NXP NXP NXP NXP NXP NA
NA NA NA NA NXP NA

Tabla 157: Seleccion para el modo de control de motor ID600

Numero de
seleccion

Descripcion

Nombre de seleccion

La referencia de frecuencia del convertidor esta establecida
en frecuencia de salida sin compensacién de deslizamiento.
La velocidad real del motor la define finalmente la carga del
motor.

Control de frecuencia

La referencia de frecuencia del convertidor esta establecida
en la referencia de velocidad del motor. La velocidad del
motor sigue siendo la misma a pesar de la carga del motor.
Se compensa el deslizamiento.

Control de velocidad

Control de par La referencia de velocidad se utiliza como limite maximo de
2 velocidad y el motor produce un par dentro del limite de
velocidad para obtener la referencia de par.

Ctrl. de velocidad (lazo cerrado) |La referencia de frecuencia del convertidor esta establecida
en la referencia de velocidad del motor. La velocidad del
motor sigue siendo la misma a pesar de la carga del motor.
En el modo de control de Lazo cerrado, la senal de valores
actuales de velocidad se utiliza para lograr precision de velo-
cidad 6ptima.

La referencia de velocidad se utiliza como limite maximo de
velocidad que depende del limite de velocidad de par CL
((ID1278) y el motor produce un par dentro del limite de velo-
cidad para obtener la referencia de par. En el modo de con-
trol de Lazo cerrado, la senal de valores actuales de veloci-
dad se utiliza para lograr precision de par dptima.

Ctrl. de par (lazo cerrado)

601 FRECUENCIA DE CONMUTACION 234567 (2.6.9)

Este parametro se utiliza para establecer la frecuencia de conmutacion del convertidor de
frecuencia.
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Al aumentar la frecuencia de conmutacion se reduce la capacidad del convertidor de
frecuencia. Se recomienda utilizar una frecuencia de conmutacidn inferior cuando el cable
del motor sea largo para reducir las intensidades capacitivas en el cable del motor. Para
reducir el ruido del motor, utilice una frecuencia de conmutacidn alta.

El rango de este parametro depende del tamano del convertidor de frecuencia:

Tabla 158: Frecuencias de conmutacion dependientes del tamano

Tipo Min. [kHz] Max. [kHz] Por defecto [kHz]
0003—0061 NX_2 1.0 16.0 10.0
0075—0300 NX_2 1.0 10.0 3.6
0003—0061 NX_5 1.0 16.0 10.0
0072—0520 NX_5 1.0 6.0 3.6
0004—0590 NX_6 1.0 6.0 1.5

NOTA!

La frecuencia de conmutacion real puede reducirse a 1,5 kHz por funciones de
gestion térmica. Esto debe tenerse en cuenta cuando se utilicen filtros de onda
sinusoidal u otros filtros de salida con una frecuencia de resonancia baja. Consulte
los parametros ID1084 e 1D655.

602 PUNTO DE DESEXCITACION 234567 (2.6.4]

Este parametro se utiliza para establecer la frecuencia de salida en que la tension de salida
alcanza la tensidn del punto de desexcitacion.

603 TENSION EN EL PUNTO DE DESEXCITACION 234567 (2.6.5)

Este parametro se utiliza para establecer la tension en el punto de desexcitacion como
porcentaje de la tensidn nominal del motor.

Por encima de la frecuencia en el punto de desexcitacion, la tensidn de salida permanece en
el valor maximo establecido. Por debajo de la frecuencia en el punto de desexcitacidn, los
parametros de la curva U/f controlan la tensién de salida. Consulte los parametros ID109,
ID108, ID604 e ID605.

Cuando se establecen los parametros ID110 e ID111 (tensiéon nominal y frecuencia nominal
del motor) se asignan de forma automatica los valores correspondientes a los parametros
ID602 e ID603. Para que los valores de punto de desexcitacion del motor y de la tension
maxima de salida sean diferentes, cambie estos parametros solo después de establecer los
parametros P3.1.1.1y P3.1.1.2.

604 CURVA U/F, FRECUENCIA DEL PUNTO MEDIO 234567 (2.6.6)

Este parametro se utiliza para establecer la frecuencia del punto medio de la curva U/f.
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Si el valor de ID108 es programable, este parametro proporciona la frecuencia del punto
medio de la curva. Consulte Imag. 24 Cambio lineal y cuadrético de la tension del motory el
parametro 1D605.

605 CURVA U/F, TENSION DEL PUNTO MEDIO 234567 (2.6.7)

Este parametro se utiliza para establecer la tension del punto medio de la curva U/f.

Si el valor de ID108 es programable, este parametro proporciona la tensién del punto medio
de la curva. Vea el Capitulo 708 Seleccién de relacién U/F 234567 (2.6.3).

606 TENSION DE SALIDA A FRECUENCIA CERO 234567 (2.6.8)

Este pardmetro se utiliza para establecer la tension de frecuencia cero de la curva U/f.

El valor por defecto es diferente para los diferentes tamanos de unidades.

NOTA!
Si se cambia el valor del parametro ID108, este parametro se ajusta en cero.
Consulte la Imag. 25 La curva U/f programable.

607 CONTROLADOR DE SOBRETENSION 234567 (2.6.10)

Este parametro se utiliza para establecer la desactivacién del controlador de sobretension.

Cuando se habilita ID607 o0 ID608, los controladores comienzan a monitorizar los cambios en
la tension de alimentacion. Los controladores cambian la frecuencia de salida si sube o baja
demasiado.

Para parar los controladores de baja tension y sobretension, deshabilite estos dos
parametros. Esto puede ser util si la tension de alimentacidn cambia mas del rango
comprendido entre -15 % y +10 % y la aplicacién no tolera el funcionamiento de los
controladores.

Tabla 159: Selecciones para el parametro ID607

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Controlador desconectado
1 Controlador conectado (sin Se realizan ajustes menores de frecuencia OP
rampal)
2 Controlador conectado (con El controlador ajusta la frec. OP a la frec. max.
rampal)

Cuando se selecciona un valor distinto de 0 ademas el controlador de sobretensidon de Lazo
cerrado se activa (en la Aplicacion de control multi-propdsito).

608 CONTROLADOR DE BAJA DE TENSION 234567 (2.6.11)

Este parametro se utiliza para establecer la desactivacion del controlador de baja tensidn.
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Consulte el parametro ID607.

NOTA!
Se pueden producir disparos por sobretension o baja tension cuando los
controladores se desactivan.

Tabla 160: Selecciones para el parametro ID608

Numert_)’de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Controlador desconectado
1 Controlador conectado (sin Se realizan ajustes menores de frecuencia OP
rampa)
2 Controlador conectado (con El controlador ajusta la frec. OP a la frec. max.
rampal)

Cuando se selecciona un valor distinto de 0 ademas el controlador de sobretensidon de Lazo
cerrado se activa (en la Aplicacion de control multi-propdsito).

609 LIMITE DE PAR 6 (2.10.1)
Este parametro se utiliza para establecer el control de limite de par.

Con este parametro puede ajustar el control de limite de par entre 0,0y 300,0 %.

En la Aplicacién de control multi-propdsito, el limite de par se selecciona entre el minimo de
este parametro y los limites de par de generacidon y motorizacion ID1287 e ID1288.

610 GANANCIA P DE CONTROL DE LIMITE DE PAR 6 (2.10.2]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia P del controlador de limite de par.

Este parametro determina la ganancia P del controlador de limite de par. Se utiliza solo en
modo de control de Lazo abierto.

611 GANANCIA | DE CONTROL DE LIMITE DE PAR 6 (2.10.3]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia | del controlador de limite de par.

Este parametro determina la ganancia | del controlador de limite de par. Se utiliza solo en
modo de control de Lazo abierto.

612 CL: INTENSIDAD MAGNETIZANTE 6 (2.6.23.1)

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad magnetizante del motor.

La intensidad magnetizante identifica los valores de los parametros U/f si se proporcionan
antes de realizarse la identificacion de marcha. Si se establece este valor en cero, la
intensidad magnetizante se calculara internamente.
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En NXP, los valores de los parametros U/f se identifican mediante la intensidad
magnetizante si se proporciona antes de realizarse la identificacidn. Vea el Capitulo 9.8
Parémetros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

613 CL: GANANCIA DE P DE CONTROL DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.2)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia del controlador de velocidad como
porcentaje por Hz.

El valor de ganancia del 100% significa que la referencia de par nominal se produce en la
salida del controlador de velocidad para un error de frecuencia de 1 Hz. Vea el Capitulo 9.8
Parémetros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

614 CL: TIEMPO | DE CONTROL DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.3)

Este pardmetro se utiliza para establecer la constante de tiempo integral para el controlador
de velocidad.

Vea el Capitulo 9.8 Paréametros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

Salida de control de velocidad(k) = SPC OUT(k-1) + SPC Kp*[Error de velocidad(k) - Error de
velocidad (k-1)] + Ki*Error de velocidad(k)

donde Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.

615 CL: TIEMPO DE VELOCIDAD CERO EN ARRANQUE 6 (2.6.23.9]

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo que el convertidor de frecuencia se
mantiene a velocidad cero tras la orden de marcha.

Se liberara la velocidad para seguir la referencia de velocidad/frecuencia ajustada una vez
que transcurra este tiempo desde el instante en el que se emite la orden. Vea el Capitulo 9.8
Parémetros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

616 CL: TIEMPO DE VELOCIDAD CERO EN PARO 6 (2.6.23.10)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo que el convertidor de frecuencia se
mantiene a velocidad cero tras la orden de paro.

Este pardmetro no tiene ningun efecto si el tipo de paro seleccionado (ID506) es Libre. El
tiempo de velocidad cero comienza cuando se espera que el tiempo de rampa llegue a la
velocidad cero. Vea el Capitulo 9.8 Parametros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

617 CL: GANANCIA DE P DE CONTROL DE INTENSIDAD 6 (2.6.23.17)

Este parametro se utiliza para ajustar la ganancia P del controlador de intensidad.

Este controlador solo estd activo en el modo de control de lazo cerrado. El controlador
genera la referencia del vector de tension al modulador. Vea el Capitulo 9.8 Parametros de
lazo cerrado [ID 612 a 621).

618 CL: TIEMPO DE FILTRADO DE ENCODER 6 (2.6.23.15)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado de la medicidn de velocidad.
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El parametro se puede utilizar para eliminar el ruido de la senal del encoder. Un tiempo de
filtrado demasiado alto reduce la estabilidad del control de velocidad. Vea el Capitulo 9.8
Parémetros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

619 CL: AJUSTE DE DESLIZAMIENTO 6 (2.6.23.6)

Este pardmetro se utiliza para ajustar la tension del motor cuando el motor esta cargado.

La velocidad de la placa de caracteristicas del motor se emplea para calcular el
deslizamiento nominal. Este valor se utiliza para ajustar la tensidn del motor con carga. A
veces, la velocidad de la placa de caracteristicas es un poco imprecisa, por lo que puede
utilizarse este pardmetro para ajustar el deslizamiento. La reduccién del valor de ajuste de
deslizamiento aumenta la tension del motor cuando el motor tiene carga. Un valor del 100%
corresponde a un deslizamiento nominal con una carga nominal. Vea el Capitulo 9.8
Parémetros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

620 CAIDA DE CARGA 23456 (2.6.12, 2.6.15)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcion Caida carga.

La funcion de caida de carga permite la caida de velocidad. Este parametro establece la
caida expresada en un porcentaje del par nominal del motor.

Puede utilizar esta funcién cuando sea necesaria una carga equilibrada para los motores
conectados de manera mecanica.

Si el motor posee una frecuencia nominal de 50 Hz, el motor esta cargado con la carga
nominal (100 % de par) y la caida de carga estd establecida en el 10 %, la frecuencia de
salida puede disminuir 5 Hz respecto de la referencia de frecuencia.

621 CL: PAR DE ARRANQUE 6 [2.6.23.11)
Este pardmetro se utiliza para seleccionar el par al arranque.

La Memoria de par se utiliza en aplicaciones de grua. El Par de arranque DIRECTO/INVERSO
se puede utilizar en otras aplicaciones para ayudar al controlador de velocidad. Vea el
Capitulo 9.8 Parametros de lazo cerrado (ID 612 a 621).

Tabla 161: Selecciones para el parametro ID621

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 No usado
1 Memoria de par El motor se arrancard al mismo par como si se parara en
2 Refer. par La referencia de par se utiliza en el arranque para el par de
arranque
3 Par directo/Par inverso Consulte ID633y 634
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626 CL: COMPENSACION DE ACELERACION 6 (2.6.23.5)

Este parametro se utiliza para establecer la compensacion de inercia para que la respuesta
de velocidad durante la aceleracion y deceleracidn sea mas precisa.

El tiempo se define como tiempo de aceleracion hasta la velocidad nominal con par nominal.
Esta funcion se utiliza cuando se conoce que la inercia del sistema logra la mejor precision
de velocidad en referencias alternas.

2 . 2 2
T fnom :J( n fnom)

nom nom

Compensacion acel. TC = J-

J = Inercia del sistema (kg*m?2)

fnom = Frecuencia nominal del motor (Hz)
Tnom = Par nominal del motor

Pnom = Potencia nominal del motor (kW)

627 CL: INTENSIDAD MAGNETIZANTE EN ARRANQUE 6 (2.6.23.7)

Este parametro se utiliza para establecer la intensidad CC que se suministra al motor en el
arranque.

Define la intensidad que se aplica al motor cuando se emite la orden de marcha (en modo de
control de Lazo cerrado). En el arranque este pardmetro se utiliza junto al parametro D628
para reducir el tiempo antes de que el motor pueda producir el par maximo.

628 CL: TIEMPO DE MAGNETIZACION EN ARRANQUE 6 (2.6.23.8)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo durante el cual se suministra la
intensidad CC al motor antes de que comience la aceleracion.

Define el tiempo durante el cual se aplica la intensidad magnetizante (ID627) al motor en el
arranque. La intensidad magnetizante en el arranque se utiliza para premagnetizar el motor
antes de la marcha. Esto mejorara el rendimiento el par en el arranque. El tiempo necesario
depende del tamano del motor. El valor del pardmetro varia de 100 ms a 3 segundos. Cuanto
mayor sea el motor, mas tiempo se necesita.

631 IDENTIFICACION 23456 (2.6.13,2.6.16]

Este parametro se utiliza para encontrar los valores de pardametros éptimos para el
funcionamiento del convertidor.

La identificacion en marcha calcula o mide los pardmetros del motor que son necesarios
para obtener un buen control del motor y la velocidad.

La identificacion de marcha le ayuda a ajustar los parametros especificos del motor y los
parametros especificos del convertidor. Es una herramienta para la puesta en marchay el
mantenimiento del convertidor. El objetivo es encontrar los valores de parametros dptimos
para el funcionamiento del convertidor.
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NOTA!

Antes de realizar la identificacion de marcha, tiene que establecer los parametros
de la placa de caracteristicas del motor.

ID110 Tension nominal del motor (P2.1.6)
ID111 Frecuencia nominal del motor (P2.1.7)
ID112 Velocidad nominal del motor (P2.1.8)
ID113 Intensidad nominal del motor (P2.1.9)
ID120 Cos phi del motor (P2.1.10)

Tabla 162: Selecciones para el parametro ID631

Numero de

L Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin accion No se solicita identificacion.
Identificacion sin el motor en El convertidor funciona sin velocidad para identificar los
1 marcha parametros del motor. El motor se recibe intensidad y ten-

sion, pero con frecuencia cero. Se identifica la relacion U/f.

Identificacion con el motor en El convertidor funciona con velocidad para identificar los
marcha (solo NXP) parametros del motor. Se identifican el ratio U/f y la intensi-
dad magnetizante.

2 NOTA!

Este funcionamiento para identificacion se debe llevar a
cabo sin carga alguna en el eje del motor para obtener
resultados precisos.

3 Identificacion de marcha de Identifica la posicion cero del eje al utilizar el motor PMS con
encoder el encoder absoluto.

4 (Reservado)

5 Fallo de identificacion Este valor se almacena si falla la identificacion.

Para activar la funcion de identificacion, establezca este parametro y proporcione una orden
de marcha. Tiene que proporcionar la orden de marcha en 20 seg. Si no se proporciona
ninguna en ese tiempo, la identificacién de marcha no comienza. El parametro se resetea al
valor por defecto y se muestra una alarma de identificacion.

Para parar la identificacién de marcha antes de que se complete, proporcione una orden de
paro. Resetea el valor por defecto del parametro. Si la identificacion de marcha no se
completa, se muestra una alarma de identificacion.

Durante la identificacidon, el control del freno esta deshabilitado (consulte el Capitulo 9.3
Control de freno externo con limites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352, 353)).

NOTA!

Flanco ascendente necesario para la marcha tras la identificacion.
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633 CL: PAR DE PUESTA EN MARCHA, DIRECTO 23456 (2.6.23.12)

Este parametro se utiliza para establecer el par de puesta en marcha para el sentido directo
cuando el par al arranque esta en uso.

Ajusta el par de puesta en marcha para sentido de giro directo si se selecciona con el
parametro 1D621.

634 CL: PAR DE PUESTA EN MARCHA, INVERSO 23456 (2.6.23.13)

Este parametro se utiliza para establecer el par de puesta en marcha para el sentido de
inversion de giro cuando el par al arranque esta en uso.

Ajusta el par de puesta en marcha para el sentido de giro inverso si se selecciona con el
parametro 1D621.

636 FRECUENCIA MINIMA DEL CONTROL DE PAR DE LAZO ABIERTO 6 (2.10.7]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia de salida por debajo del
cual el convertidor funciona en el modo de control de frecuencia.

Debido al deslizamiento nominal del motor, el calculo de par interno es impreciso a bajas
velocidades y se recomienda el uso del modo de control de frecuencia.

637 GANANCIA P DE CONTROL DE VELOCIDAD, LAZO ABIERTO 6 (2.6.13)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia P para el controlador de velocidad.
638 GANANCIA | DE CONTROL DE VELOCIDAD, LAZO ABIERTO 6 (2.6.14)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia | para el controlador de velocidad.
639 GANANCIA P DE CONTROLADOR DE PAR 6 (2.10.8)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia P del controlador de par en el modo de
control de lazo abierto.

640 GANANCIA | DE CONTROLADOR DE PAR 6 (2.10.9)

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia | del controlador de par en el modo de
control de lazo abierto.

641 SELECCION DE REFERENCIA DE PAR 6 (2.10.3)

Este parametro se utiliza para seleccionar la referencia de par.

Vea el Capitulo 9.7 Parametros de control de bus de campo (ID 850 a 859).
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Tabla 163: Selecciones para el parametro ID641

Numero de

seleccién Nombre de seleccion Descripcion
0 No usado
1 Entrada analdgica 1 (Al1)
2 Entrada analdgica 2 (Al2)
3 Entrada analdgica 3 (AI3)
4 Entrada analdgica 4 (Al4)
5 Entrada analdgica 1 (joystick)
6 Entrada analdgica 2 (joystick)
7 Desde el panel, pardmetro R3.5
8 Referencia de par de fieldbus Consulte el Capitulo 9.7 Parametros de control de bus de
campo (1D 850 a 859).

642 ESCALADO DE REFERENCIA DE PAR, VALOR MAXIMO 6 (2.10.4)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de par maxima de los valores
positivos y negativos.

643 ESCALADO DE REFERENCIA DE PAR, VALOR MINIMO 6 (2.10.5]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de par minima de los valores
positivos y negativos.

Escala los niveles minimo y maximo personalizados para las entradas analdgicas dentro de
-300,0...300,0%.

644 LIMITE DE VELOCIDAD DE PAR, LAZO ABIERTO 6 (2.10.6)

Este parametro se utiliza para seleccionar la frecuencia maxima para el control de par.

Tabla 164: Selecciones para el parametro ID644

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Frecuencia max

Referencia de frecuencia selec-
cionada

2 Velocidad fija 7

Los convertidores NXP tienen mas selecciones para este parametro en el modo de control
de lazo cerrado. Consulte ID1278.
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645 LIMITE DE PAR NEGATIVO 6 (2.6.23.21)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de par para el sentido negativo.

646 LIMITE DE PAR POSITIVO 6 (2.6.23.22)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de par para el sentido positivo.

649 POSICION DE EJE CERO DE MOTOR PMS 6 (2.6.24.4)

Este parametro se utiliza para establecer la posicion de eje cero.

Se actualiza durante la identificacion de marcha de encoder con un encoder absoluto.

650 TIPO DE MOTOR 6 (2.6.24.1)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tipo de motor en su proceso.

Tabla 165: Selecciones para ID650

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 Motor Induccion

Motor sincrono de iman perma-
nente

651 INTENSIDAD DE FLUJO KP (P2.6.24.8]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia para el controlador de intensidad de
flujo.

Define la ganancia del controlador de intensidad de flujo cuando se utiliza un motor PMS.
Dependiendo de la construccion del motor y de la rampa utilizada para llegar al area de
desexcitacion del motor, podria ser necesario emplear una alta ganancia de modo que la
tension de salida no alcance el limite maximo, evitando de este modo un control de motor
inadecuado. Una ganancia muy alta podria derivar en un control inestable. El tiempo de
integracion es mas significativo en este caso a efectos de control.

652 TIEMPO DE INTENSIDAD DE FLUJO [P2.6.24.9)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de integracion para el controlador de
intensidad de flujo.

Define el tiempo de integracion del controlador de intensidad de flujo cuando se use un
motor PMS. Dependiendo de la construccion del motor y de la rampa utilizada para llegar al
area de desexcitacion del motor, podria ser necesario emplear menores tiempos de
integracion de modo que la tension de salida no alcance el limite maximo, evitando de este
modo un control de motor inadecuado. Un tiempo de integracion demasiado rapido puede
derivar en un control inestable.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 333

655 LIMITE DE MODULACION 6 (2.6.23.34)

Este parametro se utiliza para controlar el modo en que el convertidor de frecuencia modula
la tension de salida.

Al reducir este valor se limita la tension de salida maxima. Si se utiliza un filtro sinusoidal,
ajuste este parametro a 96%.

656 TIEMPO DE CAIDA DE CARGA 6 (2.6.18]

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de caida del motor.

Utilice la caida de carga para alcanzar una caida de velocidad dinamica cuando la carga
cambie. Este parametro define el tiempo que tarda en restaurarse la velocidad al 63 % del
cambio.

657 TIEMPO DE CONTROL DE INTENSIDAD (P2.6.23.18)

Este parametro se utiliza para ajustar la constante de tiempo de integrador del controlador
de intensidad. Este valor se presenta en segundos.

662 CAIDA DE TENSION MEDIDA 6 (2.6.25.16)

Este parametro se utiliza para establecer la caida de tensidn medida en la resistencia del
estator entre dos fases con la intensidad nominal del motor.

La caida de tension medida en la resistencia del estator entre dos fases con la intensidad
nominal del motor. Este parametro se identifica durante la marcha ID. Ajuste este valor para
obtener el calculo dptimo de par para frecuencias bajas de lazo abierto.

664 IR: ANADIR TENSION DE PUNTO CERO 6 (2.6.25.17)

Este parametro se utiliza para establecer la cantidad de tensién que se suministra al motor
a velocidad cero cuando se utiliza el sobrepar.

665 IR: ANADIR ESCALA DE GENERADOR 6 (2.6.25.19]

Este parametro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la compensacion
de IR del lado del generador cuando se utiliza el sobrepar.

667 IR: ANADIR ESCALA DE MOTOR 6 (2.6.25.20)

Este pardmetro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la compensacion
de IR del lado del monitor cuando se utiliza el sobrepar.

668 COMPENSACION IU 6 (2.6.25.21]

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de compensacion para la medicién de
intensidad de fase.

669 COMPENSACION IV 6 (2.6.25.22)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de compensacion para la medicion de
intensidad de fase.
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670 COMPENSACION IW 6 (2.6.25.23]

Este parametro se utiliza para establecer el valor de compensacion para la medicion de
intensidad de fase.

Identificado durante marcha ID.
673 CAIDA DE TENSION LS (P2.6.25.21)

Este pardmetro se utiliza para establecer la caida de tension Ls entre dos fases.

Caida de tension de fugas capacitivas con tensidn nominal y frecuencia del motor. Este
parametro define la caida de tension Ls entre dos fases. Utilice la identificacion de marcha
para determianr el ajuste 6ptimo.

674 TENSION MOTORBEM (2.6.25.20)

Este pardmetro se utiliza para ajustar la tension posterior inducida por el motor.

700 RESPUESTA A FALLO DE REFERENCIA 4 MA 234567 (2.7.1)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor de frecuencia ante
un fallo "entrada de 4 mA".

Tabla 166: Selecciones para el parametro ID700

Numero de

.. Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Sin respuesta

1 Advertencia

2 Advertencia La frecuencia previa en 10 segundos se ajusta como referen-
cia

3 Advertencia La frecuencia de fallo de 4 mA (pardmetro ID728) se ajusta
como referencia

4 Fallo Modo de paro tras fallo segun ID506

5 Fallo Modo de paro tras fallo siempre después de frenado libre

Un mensaje y una accion de aviso o fallo se generan cuando se utiliza la senal de referencia
4-20 mAy la senal cae por debajo de los 3,0 mA durante 5 segundos o por debajo de 0,5 mA
durante 0,5 segundos. La informacion también se puede programar a través de la salida
digital DO1y las salidas de relé RO1y RO2.

701 RESPUESTA FRENTE A FALLO EXTERNO 234567 (2.7.3)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un "Fallo
externo”.
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Tabla 167: Selecciones para el parametro ID701

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Sin respuesta

1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo

2 segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado

libre

Un mensaje y una accién de aviso o fallo se generan a través de la senal de fallo externo en
las entradas digitales programables DIN3 o con los parametros ID405 e ID406. La
informacion también se puede programar a través de la salida digital DO1y las salidas de
relé RO1y RO2.

702 SUPERVISION DE FASE DE SALIDA 234567 (2.7.6]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Fase
de salida™.

Tabla 168: Selecciones para el parametro ID702

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia
2 Fallo, modo de paro tras fallo
segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado
libre

La supervision de fase de salida del motor garantiza que las fases de motor tengan
aproximadamente la misma intensidad.

703 PROTECCION FRENTE A FALLO DE TIERRAS 234567 (2.7.7]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un "Fallo a
tierra”.
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Tabla 169: Selecciones para el parametro ID703

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo

2 segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado

libre

La proteccidn de fallo de tierras garantiza que la suma de las intensidades de las fases del
motor sea cero. La proteccion de sobreintensidad siempre funciona y protege el convertidor
de frecuencia de fallos de puesta a tierra con altas intensidades.

704 PROTECCION TERMICA DEL MOTOR 234567 (2.7.8)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante el fallo
"Sobretemperatura del motor”.

Tabla 170: Selecciones para el parametro ID704

Numero de

.. Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia
2 Fallo, modo de paro tras fallo
segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado
libre

Al desactivar la proteccidn, es decir, al establecer el parametro en 0, la fase térmica del
motor se restablece en 0%. Vea el Capitulo 9.4 Parametros de proteccién térmica del motor (ID
704 a 708).

Es necesaria la deteccidon de sobretemperatura del motor si el parametro se ajusta en 0.

705 PROTECCION TERMICA DEL MOTOR: FACTOR DE TEMPERATURA AMBIENTE MOTOR 234567
(2.7.9]

Este parametro se utiliza para establecer el factor de temperatura ambiente al que se
instala el motor.

El factor se puede ajustar entre -100,0%...100,0% donde
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-100,0% =0°C
0,0% =40°C
100,0 % =80 °C

Vea el Capitulo 9.4 Parametros de proteccién térmica del motor (ID 704 a 708).

706 PROTECCION TERMICA DEL MOTOR: FACTOR DE REFRIGERACION DEL MOTOR A
VELOCIDAD CERO 234567 (2.7.10)

Este parametro se utiliza para establecer el factor de refrigeracion a velocidad cero en
relacion con el punto en que el motor funciona a la velocidad nominal sin refrigeracion
externa.

Consulte la Imag. 72 La curva IT de la corriente térmica del motor.

El valor por defecto se establece para los casos en los que no existe ningun ventilador
externo. Si utiliza un ventilador externo, puede establecer un valor mayor que si no hubiera
ventilador (por ejemplo, al 90 %).

Si se cambia el parametro de Intensidad nominal del motor, el parametro se establece
automaticamente en el valor por defecto.

Aunque cambie este pardmetro, no afecta a la intensidad de salida maxima del convertidor.
Vea el Capitulo 9.4 Parametros de proteccién térmica del motor (ID 704 a 708).

La frecuencia angular de la proteccion térmica es el 70% del valor del parametro Frecuencia
nominal del motor (ID111).

Prefrigeracic')n A
Area de sobrecarga
100% fo-mmmmmmoo e ey
_ -
ID706=40% ! :
: i >
0 Frec. de corte f, f

Imag. 72: La curva It de la corriente térmica del motor

707 PROTECCION TERMICA DEL MOTOR: CONSTANTE DE TIEMPO 234567 (2.7.11)

Este parametro se utiliza para establecer la constante de tiempo térmico del motor.

Este tiempo puede oscilar entre 1y 200 minutos.
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La constante de tiempo es el tiempo durante el que la curva de calentamiento calculada
alcanza el 63 % de su valor objetivo. La duracion de la constante de tiempo esta relacionada
con la dimensidon del motor. Cuanto mas grande sea el motor, mas larga sera la constante
de tiempo.

En motores diferentes, la constante de tiempo térmico del motor es diferente. También
cambia entre diferentes fabricantes de motores. El valor por defecto del parametro varia
dependiendo de la dimensidn.

El tiempo t6 es el tiempo en segundos durante el cual el motor puede funcionar con
seguridad a 6 veces la intensidad nominal. Es posible que el fabricante del motor
proporcione los datos con el motor. Si conoce el t6 del motor, puede establecer el pardmetro
de la constante de tiempo con su ayuda. Normalmente, la constante de tiempo térmico del
motor en minutos es 2*t6. Si el convertidor esta en Reset en paro, la constante de tiempo se
incrementa internamente hasta tres veces el valor del parametro establecido, porque la
refrigeracion funciona en base a la conveccion.

Consulte también el Imag. 73 La constante de tiempo térmico del motor.

708 PROTECCION TERMICA DEL MOTOR: CICLO CARGA MOTOR 234567 (2.7.12]

Este parametro se utiliza para establecer el factor de la capacidad de carga térmica del
motor.

El valor se puede establecer entre 0% y 150%. Vea el Capitulo 9.4 Parémetros de proteccion
térmica del motor (ID 704 a 708).

Por ejemplo, si se establece el valor en 130 %, el motor alcanza la temperatura nominal con
el 130 % de la intensidad nominal del motor.
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Imag. 73: La constante de tiempo térmico del motor

709 PROTECCION CONTRA BLOQUEO DE MOTOR 234567 (2.7.13]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante el fallo "Motor
bloqueado™.
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Tabla 171: Selecciones para el parametro ID709

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo

2 segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado

libre

Si el parametro se ajusta en 0, se desactivara la proteccion y se restablecera el contador del
tiempo de bloqueo. Vea el Capitulo 9.5 Parémetros de proteccion frente a bloqueo (ID 709 a
712).

710 LIMITE DE INTENSIDAD DE BLOQUEOQ 234567 (2.7.14]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite por encima del cual la intensidad del
motor debe mantenerse para que se produzca una fase de blogqueo.

Puede establecer el valor de este parametro entre 0,0 y 2*I4. Para que se presente un estado
de bloqueo, la intensidad debe haber superado este limite. Si se cambia el parametro ID107
Limite de intensidad nominal del motor, este parametro se calcula automaticamente al 90%
del limite de intensidad. Vea el Capitulo 9.5 Parametros de proteccién frente a blogueo (ID 709
a712).

NOTA!
El valor de limite de intensidad de bloqueo debe estar por debajo del limite de
intensidad del motor.

Area de
bloqueo

ID710

v

ID712

Imag. 74: Los ajustes de las caracteristicas de bloqueo
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711 TIEMPO DE BLOQUEO 234567 (2.7.15)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo maximo de una fase de bloqueo.
Puede establecer el tiempo limite entre 1,0y 120,0 seg.

Es el tiempo maximo para una fase de bloqueo. Un contador interno cuenta el tiempo de
bloqueo. Si el valor del contador sobrepasa este limite, la proteccidn provocara que el
convertidor se dispare (consulte ID709). Vea el Capitulo 9.5 Parédmetros de proteccion frente a
bloqueo (ID 709 a 712).

Contador de tifampo de bloqueo

Area de activacion
Par. ID711 } \
Disparo/advertencia
ID709
>t
Bloqueo----
Sin bquueo4 L L

Imag. 75: Contador de tiempo de bloqueo

712 LIMITE DE FRECUENCIA DE BLOQUEO 234567 [2.7.16]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite por debajo del cual la frecuencia de salida
del convertidor debe mantenerse para que se produzca una fase de bloqueo.

La frecuencia se puede ajustar entre 1-fmax.(1D102).

Para que se presente el estado de bloqueo, la frecuencia de salida debe estar por debajo de
este limite durante cierto tiempo. Vea el Capitulo 9.5 Parametros de proteccion frente a
blogueo (ID 709 a 712).

713 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA 234567 (2.7.17]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Baja
carga’.
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Tabla 172: Selecciones para el parametro ID713

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Sin respuesta

1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo
segun ID506

Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado
libre

Vea el Capitulo 9.6 Parametros de proteccidon frente baja carga (ID 713 a 716).

714 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA, CARGA DE AREA DE DESEXCITACION 234567 (2.7.18)

Este parametro se utiliza para establecer el par minimo que el motor necesita cuando la
frecuencia de salida del convertidor es mayor que la frecuencia del punto de desexcitacidn.

Puede establecer el valor de este parametro entre 10,0 y 150,0 % x TnMotor.

Si se cambia el valor del parametro ID113 (Intensidad nominal del motor), este parametro
recupera automaticamente el valor por defecto. Vea el Capitulo 9.6 Parametros de proteccion
frente baja carga (ID 713 a 716).

A Par

ID714

ID715

Area de falta dé carga

f

»
»

5 Hz Punt,'o de
desexcitacion del motor

Imag. 76: Ajuste de la carga minima

715 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA, CARGA DE FRECUENCIA CERO 234567 (2.7.19)

Este parametro se utiliza para establecer el par minimo que el motor necesita cuando la
frecuencia de salida del convertidor es 0.

El limite de par se puede establecer entre 5,0y 150,0 % x TnMotor.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 343

Consulte Imag. 76 Ajuste de la carga minima. Si se cambia el valor del parametro ID113
(Intensidad nominal del motor), este pardmetro se restaura automaticamente al valor por
defecto. Consulte el capitulo 9.6 Parametros de proteccion frente baja carga (ID 713 a 716).

716 TIEMPO DE BAJA CARGA 234567 (2.7.20)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo maximo de un estado de baja carga.
Puede establecer el tiempo limite entre 2,0y 600,0 seg.

Un contador interno cuenta el tiempo de baja carga. Si el valor del contador sobrepasa este
limite, la proteccidn provocara que el convertidor se resetee. El convertidor se dispara taly
como se establece en el parametro ID713. Si se para el convertidor, el contador de baja
carga vuelve a cero. Consulte Imag. 77 La funcidn de contador de tiempo de baja carga y el
Capitulo 9.6 Parametros de proteccidn frente baja carga (ID 713 a 716).

4 Contador del tiempo de baja carga

Area de activacion
ID716 |
I
i Fallo/Alarma ID713
I
I
I
I
I
I
|
I
' Hora
Baja carga T ]

Sin baja carga

Imag. 77: La funcidn de contador de tiempo de baja carga

717 REARRANQUE AUTOMATICO: TIEMPO DE ESPERA 234567 (2.8.1)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de espera antes de que se realice el
primer reset.

718 REARRANQUE AUTOMATICO: TIEMPO DE INTENTO 234567 (2.8.2]

Utilice este parametro para establecer el tiempo para intentos de la funcidn de reset
automatico.

Durante el tiempo para intentos, la funcidn de reset automatico intenta resetear los fallos
que se producen. Si el nUmero de fallos que se producen durante el tiempo de intentos
supera el pardmetro respectivo ajustado de ID720 a ID725, se genera un fallo permanente.
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Tiempo de.espera Tiempo de espera Tiempo de espera
. Par. ID717 Par. ID717 Par. ID717
) - > - > —

Activacion

de fallo
Advertencia

Rearranque 1 Rearranque 2

Reset _‘ _‘

automatico

Tiempo de Tiempo de prueba I

prueba Par. ID718

Fallo activo L

Funcién reset automatico: (Intentos=2)

Imag. 78: Ejemplo de rearranques automaticos con dos rearranques

Los pardmetros ID720 a ID725 determinan el nimero maximo de rearranques automaticos
durante el tiempo de intentos establecido con el parametro ID718. El recuento del tiempo
comienza a partir del primer Reset automatico. Si el nUmero de fallos que se producen
durante el tiempo de intentos supera los valores de los parametros ID720 a ID725, el estado
de fallo se activa. De lo contrario, el fallo se borra después de que el tiempo de intentos haya
transcurrido y el siguiente fallo inicia el recuento de tiempo de intento.

Si se mantiene un Unico fallo durante el tiempo de prueba, el modo de fallo es verdadero.

719 REARRANQUE AUTOMATICO: FUNCION DE MARCHA 234567 (2.8.3]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el modo de marcha para la funcion Reset
automatico.

Tabla 173: Selecciones para el parametro ID719

Numero de

seleccion Nombre de seleccion Descripcion
0 Arranque con rampa
1 Arranque al vuelo
2 Marcha segln ID505
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720 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS DISPARO POR FALLO DE BAJA
TENSION 234567 [2.8.4)

Este parametro se utiliza para establecer cuantos rearranques automaticos puede realizar
el convertidor de frecuencia durante el tiempo de intentos establecido tras un fallo por baja
tension.

Tabla 174: Selecciones para el parametro ID720

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin rearranques automaticos
Numero de rearranques auto- | ELl fallo se restablece y el convertidor se reinicia de forma
>0 maticos tras un fallo de baja automatica después de que la tensiéon del Bus de CC haya
tension. regresado al nivel normal.

721 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS DISPARO POR SOBRETENSION
234567 (2.8.5)

Este pardmetro se utiliza para establecer cuantos rearranques automaticos puede realizar
el convertidor de frecuencia durante el tiempo de intentos establecido tras un fallo por
sobretension.

Tabla 175: Selecciones para el parametro ID721

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin rearranque automatico tras
disparo por sobretension.
Numero de rearranques auto- | El fallo se restablece y el convertidor se reinicia de forma
>0 maticos tras disparo de fallo automatica después de que la tension del Bus de CC haya
por sobretension. regresado al nivel normal.

722 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS DISPARO POR
SOBREINTENSIDAD 234567 (2.8.6)

Este parametro se utiliza para establecer cuantos rearranques automaticos puede realizar
el convertidor de frecuencia durante el tiempo de intentos establecido tras un fallo por
sobretension.

NOTA!
También se incluye el error de temperatura de IGBT.
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Tabla 176: Selecciones para el parametro ID722

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Sin rearranque automatico tras
0 el disparo por fallo de sobrein-
tensidad.

NUmero de rearranques auto-
maticos tras disparo por
sobreintensidad y fallos de
temperatura de IGBT.

723 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS DISPARO POR REFERENCIA 4
MA 234567 (2.8.7]

Este pardmetro se utiliza para establecer cuantos rearranques automaticos puede realizar
el convertidor de frecuencia durante el tiempo de intentos establecido tras un fallo de 4 mA.

Tabla 177: Selecciones para el parametro ID 723

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Sin rearranque automatico tras
0 el disparo por fallo de referen-
cia

Numero de rearranques auto-
maticos después de que la

>0 senal de intensidad nominal
(4-20 mA) haya vuelto al nivel
normal (>4 mA)

725 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS EL DISPARO POR FALLO
EXTERNO 234567 [2.8.9]

Este parametro se utiliza para establecer cuantos rearranques automaticos puede realizar
el convertidor de frecuencia durante el tiempo de intentos establecido tras un fallo externo.

Tabla 178: Selecciones para el parametro ID725

Numero de L S
Ly Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin rearranque automatico tras
disparo por fallo externo
Ndmero de rearranques auto-
>0 maticos tras disparo por fallo
externo
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726 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS EL DISPARO POR FALLO DE
TEMPERATURA DEL MOTOR 234567 (2.8.8)

Este parametro se utiliza para establecer cuantos rearranques automaticos puede realizar
el convertidor de frecuencia durante el tiempo de intentos establecido tras un fallo de
temperatura del motor.

Tabla 179: Selecciones para el parametro ID726

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Sin rearranque automatico tras
0 el disparo por fallo de tempera-
tura del motor

NUmero de rearranques auto-
maticos después de que la
temperatura del motor haya
vuelto a su nivel normal

>0

727 REPUESTA A FALLO DE BAJA TENSION 234567 (2.7.5)

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de baja
tension.

Tabla 180: Selecciones para el parametro ID727

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Fallo almacenado en el histo-
rial

Fallo no almacenado en el his-
torial de fallos

Para conocer los limites de baja tension, consulte el Manual de usuario del producto.

728 REFERENCIA DE FRECUENCIA DE FALLO DE 4 MA 234567 (2.7.2)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia del motor tras un fallo
de 4 mA cuando la respuesta al fallo de 4 mA es una advertencia.

Si el valor del parametro ID700 se ajusta en 3y se produce el fallo de 4 mA, la referencia de
frecuencia al motor es el valor de este parametro.

730 SUPERVISION DE FASE DE ENTRADA 234567 (2.7.4]

Este parametro se utiliza para seleccionar la configuracion de fase de alimentacidn del
convertidor.
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Tabla 181: Selecciones para el parametro ID730

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo

2 segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado

libre

La supervision en fase de entrada garantiza que las fases de entrada del convertidor de
frecuencia tengan una intensidad aproximadamente igual.

731 REARRANQUE AUTOMATICO 1 (2.20)

Utilice este pardmetro para habilitar la funcion de reset automatico.

Tabla 182: Selecciones para el parametro ID731

Numert_)lde Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Deshabilitado

1 Habilitado

La funcidon resetea los siguientes fallos (max. tres veces) [consulte el Manual de usuario del
producto:

« Sobreintensidad (F1)

» Sobretension (F2)

« Baja tension (F9)

»  Sobretemperatura del convertidor de frecuencia (F14)
»  Sobretemperatura del motor (F16)

+ Fallo de referencia (F50)

732 RESPUESTA FRENTE A FALLO TERMISTOR 234567 (2.7.21)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
“Termistor™.
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Tabla 183: Selecciones para el parametro ID732

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia
2 Fallo, modo de paro tras fallo
segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado
libre

Si el parametro se ajusta en 0, se desactivara la proteccion.

733 RESPUESTA FRENTE A FALLO DE FIELDBUS 234567 (2.7.22)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Tiempo
de espera de Fieldbus”.

Consulte el Manual de la tarjeta del fieldbus para obtener mas informacion.

Tabla 184: Selecciones para el parametro ID733

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin accion Sin respuesta
1 Alarma Alarma
2 Fallo Fallo, paro tras un fallo segun el parametro ID506
3 Fallo, Libre Fallo, parada tras un fallo siempre por paro libre
4 Aviso:FPres Advertencia, la referencia de frecuencia se establece en la
frecuencia fija de fallo de fieldbus (param. ID1801) (*)

(*) Convertidores NXP, solo en la aplicacion multipropdsito.
734 RESPUESTA FRENTE A FALLO DE RANURA 234567 (2.7.23)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Comunicacion Ranura”.

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

Consulte el parametro ID732.
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738 REARRANQUE AUTOMATICO: NUMERO DE INTENTOS TRAS DISPARO POR FALLO DE BAJA
CARGA (2.8.10)

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de baja
carga.

Tabla 185: Selecciones para el parametro ID738

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Sin rearranque automatico tras
0 el disparo por fallo de baja
carga

NUmero de rearranques auto-
>0 maticos tras disparo por fallo
de baja carga

739 NUMEROS TBOARD1 (NUMEROS DE ENTRADAS PT100 EN USO0) 567 (2.7.24]

Este parametro se utiliza para seleccionar el nUmero de sensores en uso cuando esta
instalada una tarjeta de temperatura.

NOTA!

El nombre de pardmetro Nimeros TBoard1 se utiliza en la Aplicacidn de control
multi-propdsito. EL nombre antiguo (Nimero de entradas PT100 en uso) se sigue
utilizando en la Aplicacion de control PID y en la Aplicacion de control de bombas'y
ventiladores.

Si cuenta con una tarjeta de temperatura instalada en el convertidor de frecuencia, aqui
puede elegir el nUmero de sensores en uso. Consulte también el manual de usuario de
tarjetas VACON® NX de 1/0.

Tabla 186: Selecciones para el parametro ID739

Nsll'&i';?éie Nombre de selecciéon Descripcion
0 No usado
1 Canal 1
2 Canal1y?2
3 Canal1,2y3
4 Canal2y3
5 Canal 3
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NOTA!
Si el valor seleccionado es superior al nimero real de sensores utilizados, la
pantalla indicara 200°C. Si la entrada se cortocircuita, el valor mostrado es -30°C.

740 RESPUESTA FRENTE A FALLO DE TBOARD [RESPUESTA FRENTE A FALLO DE PT100) 567
(2.7.25)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante el fallo
"Temperatura”.

NOTA!

El nombre de pardmetro Respuesta frente a fallo TBoard se utiliza en la Aplicacion
de control multi-propdsito. EL nombre antiguo (Respuesta a fallo de PT100] se
sigue utilizando en la Aplicacidn de control PID y en la Aplicacion de control de
bombas y ventiladores.

Tabla 187: Selecciones para el parametro ID740

Numert_)’de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Sin respuesta

1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo
segun ID506

Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado
libre

741 LIMITE DE ADVERT. TBOARD1 [LIMITE DE ADVERTENCIA DE PT100) 567 (2.7.26]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de advertencia de temperatura.

NOTA!

El nombre de parametro Limite de advert. TBoard1 se utiliza en la Aplicacién de
control multi-propdsito. El nombre antiguo (Limite de advertencia PT100) se sigue
utilizando en la Aplicacion de control PID y en la Aplicacion de control de bombasy
ventiladores.

742 LIMITE DE FALLO TBOARD1 [LIMITE DE FALLO DE PT100) 567 (2.7.27]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de fallo de temperatura.
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NOTA!

El nombre de parametro Limite de fallo TBoard1 se utiliza en la Aplicacién de
control multi-propdsito. El nombre antiguo (Limite de fallo de PT100) se sigue
utilizando en la Aplicacion de control PID y en la Aplicacion de control de bombas 'y
ventiladores.

743 NUMEROS TBOARD2 6 (2.7.37]

Este parametro se utiliza para seleccionar el nUmero de sensores en uso cuando esta
instalada una tarjeta de temperatura.

Si cuenta con una tarjeta de temperatura instalada en el convertidor de frecuencia, aqui
puede elegir el nUmero de sensores en uso. Consulte también el manual de usuario de
tarjetas VACON® NX de 1/0.

Tabla 188: Selecciones para el parametro ID743

NsllTli';?é‘:‘e Nombre de seleccion Descripcion
0 No usado
1 Canal 1
2 Canal1y?2
3 Canal1y2y3
4 Canal2y3
5 Canal 3

NOTA!
Si el valor seleccionado es superior al nUmero real de sensores utilizados, la
pantalla indicara 200°C. Si la entrada se cortocircuita, el valor mostrado es -30°C.

745 LIMITE DE ADVERT. TBOARD2 6 (2.7.38)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de advertencia de temperatura.
746 LIMITE DE FALLO TBOARD2 6 (2.7.39)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de fallo de temperatura.

750 MONITOR DE REFRIGERACION 6 (2.2.7.23)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que muestra el estado
de la unidad de refrigeracion utilizada. Este parametro se utiliza para convertidores de
frecuencia de refrigeracion liquida.
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Se genera un fallo si la entrada es baja cuando el convertidor se encuentre en el estado
MARCHA. Si el convertidor esta en Reset en paro, solo se genera una advertencia. Consulte
el Manual de usuario de convertidores VACON® NX con refrigeracion liquida.

751 RETARDO DE FALLO DE REFRIGERACION 6 (2.7.32)

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso tras el cual el convertidor de frecuencia
pasa al estado de FALLO cuando no hay ninguna senal de "Refrigeracion OK".

752 FUNCION DE FALLO DE ERROR DE VELOCIDAD 6 (2.7.33)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta frente a fallo cuando la referencia de
velocidad y la velocidad del encoder superan los limites establecidos.

Tabla 189: Selecciones para el parametro ID752

Numerc_J'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia
Fallo, modo de paro tras fallo
2 siempre después de frenado
libre

753 DIFERENCIA MAXIMA DE ERROR DE VELOCIDAD 6 (2.7.34)

Este pardmetro se utiliza para establecer la diferencia maxima entre la referencia de
velocidad y la velocidad del encoder. Cuando la diferencia excede este limite, se produce un
fallo.

El error de velocidad se refiere a la diferencia entre la referencia de velocidad y la velocidad
del encoder. Este parametro define el limite cuando se genera un fallo.

754 RETARDO DE ERROR DE VELOCIDAD 6 (2.7.35)

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso tras el cual el convertidor de frecuencia
pasa al estado de FALLO si hay un error de velocidad.

755 MODO DE DESACTIVACION SEGURA 6 (2.7.36]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta a un modo de desactivacion segura
activado.

NOTA!

Consulte el manual de la tarjeta VACON® NX OPTAF (STO) para obtener
informacidn detallada sobre la funcién de desactivacion segura. Esta funcidn solo
se encuentra disponible si el convertidor esta equipado con la tarjeta opcional
VACON® OPTAF.
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Con este parametro se puede seleccionar si a la funcion de desactivacion segura activada se
responde como un fallo o una advertencia. La entrada de desactivacion segura parara la
modulacion del convertidor independientemente del valor del parametro.

756 DESACTIVACION SEGURA ACTIVA 6 (2.3.3.30)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de salida digital que muestra el estado de
la desactivacion segura.

776 RESPUESTA A FALLO DE FILTRO ACTIVO 6 (2.7.41)

Este pardmetro se utiliza para establecer la respuesta frente a fallo para un fallo del filtro
activo.

Estos parametros definen la respuesta que se debe activar cuando la entrada de fallo del
filtro activo (establecida con el pardm. ID214) esta cerrada.

Tabla 190: Selecciones para el parametro ID776

Nsttlarl‘lil;?é(:le Nombre de seleccion Descripcion
0 Sin accion Sin respuesta
1 Alarma Alarma
2 Fallo Fallo, paro tras un fallo segutn el parametro ID506
3 Fallo, Libre Fallo, parada tras un fallo siempre por paro libre

Este parametro solo esta presente en convertidores NXP.

850 ESCALADO MINIMO DE REFERENCIA DE FIELDBUS 6 (2.9.1)

Este parametro se utiliza para establecer el ajuste de escala para la senal de referencia
fieldbus.

851 ESCALADO MAXIMO DE REFERENCIA DE FIELDBUS 6 (2.9.2)

Este pardmetro se utiliza para establecer el ajuste de escala para la senal de referencia
fieldbus.

Si ID850 = 1D851, no se utiliza el escalado personalizado y se utilizan las frecuencias maxima
y minima para el escalado.

El escalado tiene lugar tal y como se presenta en . Consulte también el Capitulo 9.7
Parametros de control de bus de campo (ID 850 a 859).

NOTA!
El uso de esta funcidn de escalado personalizado también afecta al escalado del
valor real.
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852 A 859 SELECCIONES DE SALIDA DE FIELDBUS DATA 1A 86(2.9.3A2.9.10)

Este parametro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Introduzca el nimero ID del elemento que desee monitorizar para el valor de estos
parametros. Vea el Capitulo 9.7 Parémetros de control de bus de campo [ID 850 a 859).

1 Frecuencia de salida 15 Estados de la entradas digitales 1,2,3

2 Velocidad del motor 16 Estados de la entradas digitales 4,5,6

3 Intensidad del motor 17 Estados de la salida digital y de relé

4 Par del motor 25 Referencia de frecuencia

5 Potencia del motor 26 Intensidad de salida analdgica

6 Tension del motor 27 Al3

7 Tension del Bus de CC 28 Al4

8 Temperatura variador 31 AO1 (tarjeta de expansidn)

9 Temperatura del motor 32 AO02 (tarjeta de expansion)

13 Al 37 Fallo activo 1

14 Al2 45 Inte!wsidad del motor [independi.ente del con-
vertidor) dada con un punto decimal

Consulte también el Capitulo 6.4.7 Valores de monitor [Panel de control: Mend M1)] para
obtener mas valores de monitorizacion.

876 A 883 SELECCIONES 1A 8 IN FIELDBUS DATA

Este parametro se utiliza para seleccionar un parametro o valor de supervision que se
controlara desde el fieldbus.

Introduzca el numero ID del elemento que desee controlar para el valor de estos
parametros. Consulte Tabla 45 Valores de monitor, convertidores NXP.

1001 NUMERO DE UNIDADES AUXILIARES 7 (2.9.1)

Este parametro se utiliza para establecer el nimero total de convertidores auxiliares.

Las funciones que controlan los unidades auxiliares (parametros ID458 a ID462) se pueden
programar en salidas de relé o en salida digital. Por defecto, se utiliza una unidad auxiliary
se programa para la salida de relé RO1 en B.1.

1002 FRECUENCIA DE MARCHA, UNIDAD AUXILIAR 17 (2.9.2]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia del convertidor de
frecuencia que pone en marcha el convertidor auxiliar.
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La frecuencia de la unidad controlada por el convertidor de frecuencia debe superar el limite
definido con estos parametros en 1 Hz antes de que se ponga en marcha la unidad auxiliar.
El exceso de 1 Hz efectla una histéresis para evitar marchas y paros innecesarios. Consulte
Imag. 79 Ejemplo de ajuste de parametro; Unidad de velocidad variable y una unidad auxiliar,
ID101 e ID102.

1003 FRECUENCIA DE PARO, UNIDAD AUXILIAR 17 (2.9.3]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de frecuencia del convertidor de
frecuencia que detiene el convertidor auxiliar.

La frecuencia de la unidad controlada por el convertidor de frecuencia debe caer 1 Hz por
debajo del limite definido con estos parametros antes de que se pare la unidad auxiliar. El
limite de frecuencia de paro también define la frecuencia a la que desciende la frecuencia de
la unidad controlada por el convertidor de frecuencia tras la marcha de la unidad auxiliar.
Consulte Imag. 79 Ejemplo de ajuste de parametro; Unidad de velocidad variable y una unidad
auxiliar.

1004 FRECUENCIA DE MARCHA, UNIDAD AUXILIAR 27 [2.9.4)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia del convertidor de
frecuencia que pone en marcha el convertidor auxiliar.

1005 FRECUENCIA DE PARO, UNIDAD AUXILIAR 27 (2.9.5]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de frecuencia del convertidor de
frecuencia que detiene el convertidor auxiliar.

1006 FRECUENCIA DE MARCHA, UNIDAD AUXILIAR 37 [2.9.6)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia del convertidor de
frecuencia que pone en marcha el convertidor auxiliar.

1007 FRECUENCIA DE PARO, UNIDAD AUXILIAR 37 (2.9.7]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de frecuencia del convertidor de
frecuencia que detiene el convertidor auxiliar.

1008 FRECUENCIA DE MARCHA, UNIDAD AUXILIAR 47 (2.9.8)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia del convertidor de
frecuencia que pone en marcha el convertidor auxiliar.

1009 FRECUENCIA DE PARO, UNIDAD AUXILIAR 47 (2.9.9]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de frecuencia del convertidor de
frecuencia que detiene el convertidor auxiliar.

Consulte los parametros ID1002 e ID1003.

1010 RETARDO DE MARCHA DE UNIDADES AUXILIARES 7 (2.9.10]

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de retraso para poner en marcha el
convertidor auxiliar.
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La frecuencia de la unidad controlada por el convertidor de frecuencia debe permanecer por
encima de la frecuencia de marcha de la unidad auxiliar durante el tiempo definido con este
parametro antes de que se ponga en marcha la unidad auxiliar. El retardo definido se aplica
a todas las unidades auxiliares. Esto evita marchas innecesarias causados por una
superacion momentanea del limite de marcha. Consulte Imag. 79 Ejemplo de ajuste de
parametro; Unidad de velocidad variable y una unidad auxiliar.

1011 RETARDO DE PARO DE UNIDADES AUXILIARES 7 (2.9.11)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de retraso para parar el convertidor
auxiliar.

La frecuencia de la unidad controlada por el convertidor de frecuencia debe permanecer por
debajo del limite de paro de la unidad auxiliar durante el tiempo definido con este parametro
antes de que la unidad se pare. El retardo definido se aplica a todas las unidades auxiliares.
Esto evita paros innecesarios causados por caidas momentaneas por debajo del limite de
paro.

fsalida fsalida
A A Retardo de marcha de
unidades aux. (par. ID1010)
T
1 1
Frec. marcha de unidad Frec. marcha de unidad aux. 1 H o Aumento de
aux. 1 (par. ID1002 + 1 Hz) (par. ID1002 + 1 Hz) ! frecuencia
—————————————————————————————— —| — —jdurante
Frecuencia tras arrancar la retardo de
unidad aux. 1es ~— marcha

par. D1003-1 Hz

Frec. paro de unidad
aux. 1 (par.
F ID1003-1 Hz)
par. ID101 x
______ Frecuencia tras arrancar la |- — isminucisnde. 4| 7% Retardo de paro de
Frec. paro de unidad ?Slldoaodfrxll &‘Zes par. frecuencia durant_et_ i unidades aux. (par.
_ aux. 1 (par. ID1003 - 1 Hz) F - retardo de paro 1o [D1011)
> par ID101 i >
Flujo Flujo

Imag. 79: Ejemplo de ajuste de parametro; Unidad de velocidad variable y una unidad auxiliar
1012 PASO DE REFERENCIA TRAS MARCHA DE UNIDAD AUXILIAR 17 (2.9.12]

Este pardmetro se utiliza para establecer un paso de referencia que se anade al valor de
referencia cuando se pone en marcha el convertidor auxiliar.

1013 PASO DE REFERENCIA TRAS MARCHA DE UNIDAD AUXILIAR 27 (2.9.13]

Este pardmetro se utiliza para establecer un paso de referencia que se anade al valor de
referencia cuando se pone en marcha el convertidor auxiliar.

1014 PASO DE REFERENCIA TRAS MARCHA DE UNIDAD AUXILIAR 37 (2.9.14]

Este parametro se utiliza para establecer un paso de referencia que se anade al valor de
referencia cuando se pone en marcha el convertidor auxiliar.
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1015 PASO DE REFERENCIA TRAS MARCHA DE UNIDAD AUXILIAR 47 (2.9.15]

Este parametro se utiliza para establecer un paso de referencia que se anade al valor de
referencia cuando se pone en marcha el convertidor auxiliar.

El paso de referencia se anadira automaticamente al valor de referencia siempre cuando se
ponga en marcha la unidad auxiliar correspondiente. Con los pasos de referencia, por
ejemplo, se puede compensar la pérdida de presion en las tuberias causada por un
incremento de flujo.

Referencia de controlador PI
Paso de referencia 3
par. ID1014
Paso de referencia 2 T
par. ID1013
Paso de referencia 1
par. ID1012
Referencia 1
(AI)
.
t
marcha
Unidad aux.1 paro
marcha
Unidad aux.2 paro |
marcha
Unidad aux. 3 paro

Imag. 80: Pasos de referencia tras la marcha de unidades auxiliares
1016 FRECUENCIA DE DORMIR 57 (2.1.15])

Este parametro se utiliza para establecer el limite por debajo del cual la frecuencia de salida
del convertidor debe mantenerse durante un tiempo establecido antes de que el convertidor
pase al estado de dormir.

El convertidor pasa al modo dormir (es decir, el convertidor se para) cuando la frecuencia de
salida del convertidor es inferior al limite de frecuencia de dormir establecido en este
parametro durante mas tiempo que el determinado por el pardmetro ID1017. Durante el
Reset en paro, el controlador PID funciona cambiando el convertidor de frecuencia a estado
de Marcha cuando la sefal de valor real cae por debajo o supera (consulte el pardmetro
ID1019]) el Nivel despertar determinado por el parametro ID1018. Consulte Imag. 81 Funcidn
dormir del convertidor de frecuencia.
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1017 RETRASO DE DORMIR 57 (2.1.16)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo minimo en que la frecuencia de salida
del convertidor debe mantenerse por debajo del limite establecido antes de que el
convertidor pase al estado de dormir.

Consulte Imag. 81 Funcién dormir del convertidor de frecuencia.

1018 NIVEL DESPERTAR 57 (2.1.17]

Este parametro se utiliza para establecer el nivel en el que el convertidor se activa después
del estado de dormir.

El nivel despertar define el nivel por debajo del cual debe caer el valor real o que debe
superarse antes de que se restaure el estado de Marcha del convertidor de frecuencia.

Valor real

A

Nivel de
despertar
(par. ID1018 .
>t
fsalida |
Nivel dormir t < par. 1D1017 t= par. ID1017
(par. ID1016) 5
---------------------------------- o]
: -t

Estado marcha/paro de en marcha
unidad velocidad var.

aro

Imag. 81: Funcidn dormir del convertidor de frecuencia

1019 FUNCION DESPERTAR 57 [2.1.18]

Este parametro se utiliza para seleccionar el funcionamiento del parametro de nivel de
despertar.

Este pardmetro define si se produce la restauracion del estado Marcha cuando el valor de
sefal real cae por debajo o supera el Nivel despertar (parametro ID1018). Consulte el
Capitulo 7078 Nivel despertar 57 (2.1.17] y Tabla 192.

La aplicacion 5 cuenta con las selecciones 0-1y en la aplicacion 7 se encuentran disponibles
las selecciones 0-3.
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Tabla 192: Funciones de despertar que pueden seleccionarse

Ndmero
de Funcion Limite Descripcion
seleccion
El despertar tiene El limite definido con el Sefial
lugar cuando el parametro ID1018 es un valor
valor real esinfe- | porcentaje del valor real real
rior al limite maximo A
—— 100%
0
Par. ID1018=30%
>t
Start
Parada
El despertar tiene El limite definido con el Sefial
lugar cuando el parametro ID1018 es un valor
valor real es supe- |porcentaje del valor real real
rior al limite maximo A
—— 100%

Par. ID1018=60%

Start

Parada
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Tabla 192: Funciones de despertar que pueden seleccionarse

Numero
de
seleccion

Funcion

El limite definido con el

Descripcion

_ | referencia=50%

El despertar tiene Sefal
lugar cuando el parametro ID1018 es un valor
valor real es infe- | porcentaje del valor real
rior al limite actual de la senal de refe- A
rencia
—— 100%
) referencia=50%
I Par. ID1018=60%
limite=60%*referencia=30%
-t
Start
Parada
El despertar tiene El limite definido con el Sefal
lugar cuando el parametro ID1018 es un valor
valor real es supe- [porcentaje del valor real
rior al limite actual de la senal de refe- A
rencia
|1 100%
Par. ID1018=140%
I|mite=140%*referencia=70%o
3

Start

Parada

1020 DERIVACION DE CONTROLADOR PID 7 (2.9.16)

Este parametro se utiliza para seleccionar si el controlador PID se deriva.

Entonces, la frecuencia de la unidad controlada y los puntos de arranque de las unidades
auxiliares se definen segun la senal del valor real.
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fsalida

A

max i

(par. ID102) Frec. marcha de Frec. marcha de
unidad aux. 1 unidad aux.
(par. ID1002)

(par. ID1004)

E Frec. paro de Frec. paro de
Fonin. S . unidad aux. 1 unidad aux. 2 Valor
par. ID101) : (par. ID1003) (par. ID1005) real
Minimo del Maximo del
valor real valor real
Start
Control marcha/
paro de Parada
convertidor de frec. Start
Unidad aux.1 Parada Start
Unidad aux.2 Parada

Imag. 82: Ejemplo de unidad de velocidad variable y dos unidades auxiliares con controlador PID
derivado

1021 SELECCION DE ENTRADA ANALOGICA PARA MEDICION DE LA PRESION DE ENTRADA 7
(2.9.17)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada analdgica para la que quiera
establecer la medicion de presion de entrada.

1022 LIMITE ALTO DE PRESION DE ENTRADA 7 (2.9.18)

Este parametro se utiliza para establecer el limite alto de la entrada analdgica seleccionada
para la medicion de presion de entrada.

1023 LIMITE BAJO DE PRESION DE ENTRADA 7 (2.9.19)

Este parametro se utiliza para establecer el limite bajo de la entrada analdgica seleccionada
para la medicion de presion de entrada.

1024 VALOR DE CAIDA DE PRESION DE SALIDA 7 (2.9.20)

Este parametro se utiliza para establecer la reduccion de la presion de salida cuando la
presion de entrada se sitla por debajo del limite bajo de presion de entrada.

En estaciones de incremento de presion, quiza deba reducirse la presidn de salida si la
presion de entrada disminuye por debajo de un cierto limite. La medicion de la presion de
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entrada que se requiere esta conectada a la entrada analdgica seleccionada con el
parametro ID1021.

NX *)

Imag. 83: Medicidn de presion de entrada y salida

*)
« Medicidén de presion de entrada seleccionada con el par. ID1021
* Entrada de valor real de controlador Pl par. ID333

Con los parametros ID1022 e ID1023 se pueden seleccionar los limites del &rea de la presion
de entrada donde se reduce la presion de salida. Los valores son un porcentaje del valor
maximo de medicion de la presion de entrada. Con el parametro ID1024, se puede ajustar el
valor de la reduccidn de presidn de salida dentro de esta area. El valor esta en porcentaje del
maximo del valor de referencia.

presion de salida

Par. ID1024 T
Valor de caida| —+
de presién de| +
salida 1

Par. ID1026
Limite alto de
presién de entradaj

l
|
|
|
|
!
presién de entrada
r |
|
|
|
|
|
|
|
|

Par. ID1032 E
Limite bajo de -
presién de entrada

Imag. 84: Comportamiento de la presion de salida en funcion de la presion de entrada y los
ajustes de parametros
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1025 RETARDO DE CAIDA DE FRECUENCIA TRAS LA MARCHA DE LA UNIDAD AUXILIAR 7
(2.9.21)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de retraso tras el cual la frecuencia se
reduce después de que el convertidor auxiliar se pone en marcha.

1026 RETARDO DE AUMENTO DE FRECUENCIA TRAS EL PARO DE LA UNIDAD AUXILIAR 7
(2.9.22)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de retraso tras el cual la frecuencia se
incrementa después de que el convertidor auxiliar se para.

Si la velocidad de la unidad auxiliar aumenta lentamente (p.ej. en control de arrancador
suave), un retardo entre la marcha de la unidad auxiliar y la caida de frecuencia de la unidad

de velocidad variable suavizaran el control. Este retardo se puede ajustar con el parametro
ID1025.

De igual modo, si la velocidad de las unidades auxiliares disminuye lentamente, se puede
programar un retardo entre el paro de la unidad auxiliar y el aumento de frecuencia de la
unidad de velocidad variable con el pardmetro ID1026.

Si cualquiera de los valores de los parametros ID1025 e ID1026 se ajusta al maximo (300,0 s),
no tiene lugar la caida ni el aumento de frecuencia.

fsalida

A
Frec. marcha de unidad aux. + 1 Hz !\

Frec. paro de
unidad aux. - 1 Hz

t

: -
Retardo de marcha de unldad Retardo de caida cle Retardo de
aux. (par. ID1010) 5 frecuencia (par. ID1025) aumento de

I frecuencia
x Retardo de paro K ; (par. ID1026)

‘unidad aux.
(par.ID1011)
Control de
unidad aux
Velocidad de
unidad aux.

Imag. 85: Retardos de caida y aumento de frecuencia
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1027 ROTACION AUTOMATICA 7 (2.9.24)

Este parametro se utiliza para habilitar o deshabilitar la rotacidn de la secuencia de
arranque y la prioridad de los motores.

Tabla 193: Selecciones para el parametro ID1027

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 Rotacion automatica no utili-
zada
1 Rotacion automatica utilizada

1028 SELECCION AUTOMATICA DE ROTACION Y ENCLAVAMIENTOS 7 (2.9.25)

Este parametro se utiliza para seleccionar si la rotacion automatica se aplica a los
convertidores auxiliares o a todos los convertidores.

Tabla 194: Selecciones para el parametro ID1028

Nimero de L s
Ly Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
Las funciones automaticas La unidad controlada por el convertidor de frecuencia no
0 (rotacién automatica/enclava- |varia. Solo se necesita el contactor de red para cada conver-
mientos] solo se aplican a las tidor. Consulte la Imag. 86 Rotacién automatica aplicada solo a
unidades auxiliares las unidades auxiliares.
Todos los convertidores inclui- |La unidad controlada por el convertidor de frecuencia se
dos en la secuencia de rotacion |incluye en los procesos automaticos y se necesitan dos con-
1 automatica/enclavamientos tactores para cada unidad y conectarla a la red o al converti-
dor de frecuencia. Consulte la Imag. 87 Rotacion automatica
con todos los convertidores.
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44

B B

\/

~____~
Imag. 86: Rotacion automatica aplicada solo a las unidades auxiliares
1. Motor aux.1 2. Motor aux.2

M1

Imag. 87: Rotacion automatica con todos los convertidores

1. Conexion auxiliar

1029 INTERVALO DE ROTACION AUTOMATICA 7 (2.9.26)

Este pardmetro se utiliza para ajustar los intervalos de rotacion automatica.

Una vez transcurrido este tiempo, se produce la rotacién automatica si la capacidad se
encuentra por debajo del nivel definido con los parametros ID1031 (Limite de frecuencia de
rotacion automatica) e ID1030 (Nimero maximo de unidades auxiliares). En caso de que la
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capacidad supere el valor de ID1031, la rotacion automatica no tendra lugar antes de que la
capacidad descienda por debajo de este limite.

El recuento de tiempo se activa solo si la peticion de Marcha/Paro esté activa.
El recuento de tiempo de resetea después de que tenga lugar la rotacidon automatica.

Vea el Capitulo 70317 Limite de frecuencia de rotacion automatica 7 (2.9.28).

1030 NUMERO MAXIMO DE UNIDADES AUXILIARES 7 (2.9.27)

Este parametro se utiliza para establecer el nimero de convertidores auxiliares utilizado.

1031 LIMITE DE FRECUENCIA DE ROTACION AUTOMATICA 7 (2.9.28)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de frecuencia de la rotacion automatica.

Estos parametros definen el nivel por debajo del cual debe mantenerse la capacidad
utilizada para que se realice la rotacion automatica.

Este nivel se define del modo siguiente:

« Sielnumero de unidades auxiliares en funcionamiento es inferior al valor en el
parametro ID1030, la funcidn de rotacion automatica puede ejecutarse.

« Sielnumero de unidades auxiliares en funcionamiento es igual al valor del pardametro
ID1030 y la frecuencia de la unidad controlada es inferior al valor del parametro ID1031,
se puede ejecutar la rotacién automatica.

« Sielvalor del parametro ID1031 es 0,0 Hz, la rotacion automatica solo puede producirse
en posicion de reposo (paro y dormir) independientemente del valor en el pardmetro
ID1030.
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fsalida
Momento de rotacidn automatica

Par. ID1030 = 1
NUumero max. de
unidades auxiliares

Par. ID1031
Nivel de rotacion
automatica,
frecuencia

Par. ID1029 : Par. ID1029 5
Intervalo de rotacion Intervalo de rotacion '
automatica automatica

Control de

unidad aux. 1

Control de |

unidad aux. 2

Imag. 88: Intervalo y limites de rotacion automatica

1032 SELECCION DE ENCLAVAMIENTO 7 (2.9.23]

Este pardmetro se utiliza para habilitar o deshabilitar los enclavamientos.

Las senales de valores actuales de enclavamiento proceden de los interruptores que
conectan los motores al control automatico (convertidor de frecuencial, directamente a la
red o los situan en estado de desconexion. Las funciones de retroalimentacion de
enclavamiento estan conectadas a las entradas digitales del convertidor de frecuencia.
Programe los parametros ID426 a ID430 para conectar las funciones de retroalimentacion a
las entradas digitales. Cada convertidor debe estar conectado a su propia entrada de
enclavamiento. El control de bombas y ventiladores solo controla los motores cuya entrada
de enclavamiento esté activa.
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Tabla 195: Selecciones para el parametro ID1032

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Valor actual de enclavamiento El convertidor de frecuencia no recibe el valor actual de

0 no utilizado enclavamiento de los convertidores
Actualizacion del orden de El convertidor de frecuencia recibe los valores actuales de
rotacion automatica en Paro enclavamiento de las unidades. En caso de que uno de los

convertidores se desconecte por algiin motivo del sistema, y
se vuelva a conectar, se colocard la dltima en la linea de
rotacion automatica sin que se detenga el sistema. Sin
embargo, si el orden de rotacidon automatica pasa a ser, por
1 ejemplo, [P1-> P3 -> P4 -> P2], se actualizara en el siguiente
Paro (rotacién automatica, dormir, paro, etc.)

EJEMPLO:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 BLOQUEADOQ] -> [P1 -> P3 -> P4 -> P2]
-> [DORMIR] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Actualizacion de orden de El convertidor de frecuencia recibe los valores actuales de
inmediato enclavamiento de las unidades. Al volver a conectarse un
convertidor a la linea de rotacion automatica, los procesos
automaticos pararan todos los motores inmediatamente y se
volverd a arrancar con una nueva configuracion.

EJEMPLO:

[P1-> P2 -> P4] -> [P3 BLOQUEADO] -> [PARO] -> [P1 -> P2 -
-> P3 -> P4]

1033 MINIMO DE VISUALIZACION ESPECIAL DE VALOR REAL 57 (2.2.46, 2.9.29]

Este parametro se utiliza para establecer el valor minimo de la pantalla especial.
1034 MAXIMO DE VISUALIZACION ESPECIAL DE VALOR REAL 57 (2.2.47, 2.9.30]
Este parametro se utiliza para establecer el valor maximo de la pantalla especial.
1035 DECIMALES DE VISUALIZACION ESPECIAL DE VALOR REAL 57 (2.2.48, 2.9.31)
Este parametro se utiliza para establecer los decimales de la pantalla especial.
1036 UNIDAD DE VISUALIZACION ESPECIAL DE VALOR REAL 57 [2.2.49, 2.9.32)

Este parametro se utiliza para seleccionar la unidad de la pantalla especial.

Los parametros de Visualizacion especial valor real se utilizan para convertir y mostrar la
senal del valor real de forma mas informativa para el usuario.
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Los parametros Visualizacién especial valor real estan disponibles en la Aplicacion de
control PID y la Aplicacién de control de bombas y ventiladores.

EJEMPLO:

La senal del valor real enviada desde un sensor (en mA] indica la cantidad de aguas
residuales bombeadas por segundo desde un depdsito. El rango de senal es de 0(4) a 20 mA.
En lugar de recibir en la pantalla el nivel de la sefal del valor real (en mA] desea recibir la
cantidad de agua bombeada en m3/s. Ajuste entonces el valor del pardmetro ID1033 para
que se corresponda con el nivel minimo de senal (0/4 mA) y otro valor para el parametro
ID1034 que se corresponda con el nivel maximo (20 mA). EL nimero de decimales necesarios
se puede ajustar con el parametro ID1035, y la unidad (m3/s) con el parametro ID1036. El
nivel de la senal del valor real se calcula con los valores maximo y minimo ajustados y se
muestra en la unidad seleccionada.

Se pueden seleccionar las siguientes unidades (parametro ID1036):
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Tabla 196: Valores seleccionables para Visualizacion especial de valor real

Valor Unidad En panel

0 No usado

1 % %
2 °C °C
3 m m
4 bar bar
5 mbar mbar
6 Pa Pa
7 kPa kPa
8 PSI PSI
9 m/s m/s
10 /s /s
11 /min /m
12 U/h l/h
13 m3/s m3/s
14 m3/min m3/m
15 m3/h m3/h
16 °F °F
17 pies pies
18 gal/s GPS
19 gal/min GPM
20 gal/h GPH
21 ft3/s CFS
22 ft3/min CFM
23 ft3/h CFH
24 A A
25 v v
26 W W
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Tabla 196: Valores seleccionables para Visualizacion especial de valor real

Valor Unidad En panel
27 kW kW
28 Hp Hp
29 * Pulgada Pulgada

* = Valido solo para la Aplicacion 5 (Aplicacion de control PID).

NOTA!

El nUmero maximo de caracteres que pueden aparecer en el panel es de 4. Esto
significa que en algunos casos la unidad mostrada en el panel no se corresponde
con los estandares.

LR =
] Loca

Displ Espec Min
0.00 >

®®

A. Valor real min. (max] B. NUmero de decimales

Imag. 89: Ejemplo de visualizacion

1080 INTENSIDAD DE FRENO CC AL PARAR 6 (2.4.14]

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad que se suministra al motor en estado
de paro, cuando el freno CC esta activo.

En la Aplicacion de control multi-propoésito, este parametro define la intensidad inyectada al
motor en Reset en paro, cuando esta activo el parametro ID416. En el resto de aplicaciones,
este valor se fija en una décima parte de la intensidad de freno CC.

El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1081 SELECCION DE REFERENCIA DE SEGUIDOR 6 (2.11.3]

Este parametro se utiliza para seleccionar la referencia de velocidad para el convertidor
seguidor.
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Tabla 197: Selecciones para el parametro ID1081

Nl'xmert_)'de Funcion Descripcion
seleccion
0 Entrada analdgica 1 (Al1) Consulte ID377
1 Entrada analdgica 2 (Al2) Consulte 1D388
2 AlT+Al2
3 Al1-Al2
4 Al2-Al1
5 AlT*AI2
6 Joystick Al1
7 Joystick Al2
8 Referencia Panel (R3.2)
9 Referencia de fieldbus

Referencia del potenciémetro;
controlado con 1D418 (VERDA-

10 DERO=aumenta) e ID417 (VER-
DADERO=desciende)
1" Al1 0 Al2, el que sea mas bajo
12 Al1 0 Al2, el que sea mas alto
Frecuencia méax. ID102 (reco-
13 mendada solo en control de
par)
14 Seleccion Al1/Al2 Consulte ID422
15 Encoder 1 (entrada Al C.1)

Encoder 2 (Con sincronizacion
16 de velocidad OPTA7, solo NXP
entrada Al C.3)

17 Referencia de maestro

Salida de rampa de maestro

18 (por defecto)

1082 RESPUESTA FRENTE A FALLO DE COMUNICACION DE SYTEMBUS 6 (2.7.30)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo de
"Comunicacion SystemBus".
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Tabla 198: Selecciones para el parametro ID1082

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia

Fallo, modo de paro tras fallo

2 segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado

libre

1083 SELECCION DE REFERENCIA DE PAR DE SEGUIDOR 6 (2.11.4)

Este parametro se utiliza para seleccionar la referencia de par para el convertidor seguidor.

1084 OPCIONES DE CONTROL 6 (2.4.19)
Este parametro se utiliza para seleccionar la opcion de control.

El pardmetro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.
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Tabla 199: Selecciones para el parametro ID1084

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

b0 Deshabilita el fallo de encoder

Actualiza el generador de
b1 rampa cuando el ModoControl-
Motor pasa de TC (4) a SC (3)

RampaSubida; usar la rampa
b2 de aceleracion (para control de
par de lazo cerrado)

RampaBajada; usar la rampa
b3 de deceleracion (para control
de par de lazo cerrado)

SeguirReal; sigue el valor de
velocidad real dentro de Venta-

ba naPos/Ancho Neg (para control
de par de lazo cerrado)
TC ForzarParoRampa; bajo

b5 peticion de paro, el limite de
velocidad fuerza el paro del
motor

bé Reservado

b7 Deshabilita la reduccion de fre-
cuencia de conmutacion
Deshabilita el parametro "Blo-

b8 queo del pardmetro del estado
de marcha”

b9 Reservado

b10 Invertir salida digital retardada

1

Invertir salida digital retardada

b11 ?

1085 LIMITE DE INTENSIDAD DE ACTIVACION/DESACTIVACION DE FRENO 6 (2.3.4.16]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de intensidad de freno.

El freno mecanico se cierra de forma inmediata si la intensidad del motor se encuentra por
debajo de este valor.

Este pardmetro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.
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1087 ESCALADO DEL LIMITE DE GENERACION DE PAR 6 (2.2.6.6)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefnal de entrada analogica que ajusta el par
maximo generado por el motor.

Tabla 200: Selecciones para el parametro ID1087

Numero de

seleccion Nombre de seleccion Descripcion
0 Ocultacion
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Escalado de limite de FB

Esta senal ajustara el par maximo de generacion del motor entre 0y el limite maximo
ajustado con el parametro ID1288. Un nivel cero de entrada analdgica significa un limite cero
de par de generador. Este pardmetro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1088 ESCALADO DEL LIMITE DE GENERACION DE POTENCIA 6 (2.2.6.8]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada analdgica que ajusta la
potencia maxima generada por el motor.

Tabla 201: Selecciones para el parametro ID1088

Numero de

seleccion Nombre de seleccion Descripcion
0 Ocultacion
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Escalado de limite de FB

Esta senal ajustara la potencia maxima de generacidon del motor entre Oy el limite max.
determinado con el parametro ID1290. Este parametro solo esta disponible para el modo de
control de lazo cerrado. Un nivel cero de entrada analdgica significa un limite cero de
potencia del generador.
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1089 TIPO DE PARO DE SEGUIDOR 6 (2.11.2)

Este parametro se utiliza para seleccionar cdmo se detiene el convertidor seguidor.

Define cdmo se para el seguidor (cuando la referencia seleccionada del seguidor no es la
rampa del maestro, parametro ID1081, seleccion 18).

Tabla 202: Selecciones para el parametro ID1089

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

Libre, el seguidor permanece
0 controlado aunque el maestro
se haya parado tras un fallo

Rampa, el seguidor permanece
1 controlado aunque el maestro
se haya parado tras un fallo

Como maestro; el seguidor se
comporta como maestro

1090 RESET CONTADOR DE ENCODER 6 (2.2.7.29)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que resetea los valores
de monitorizacién angulo de eje y vueltas de eje a cero.

Consulte Tabla 44 Valores de monitor, convertidores NXS.

El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1092 MODO MAESTRO-SEGUIDOR 26 (2.2.7.31)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que activa el segundo
modo de maestro-seguidor.

Seleccione la entrada digital para activar el segundo modo de maestro-seguidor
seleccionado con el parametro ID1093. El parametro se encuentra disponible solo para
convertidores NXP.

1093 SELECCION DE MODO MAESTRO-SEGUIDOR 2 6 (2.11.7]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la funciéon maestro-seguidor.

Seleccione el modo de maestro-seguidor 2 que se utiliza cuando DI esta activado. Cuando se
selecciona Sequidor, la orden Solicitud marcha se monitoriza desde el Maestro y el resto de
referencias se puede seleccionar mediante parametros.
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Tabla 203: Selecciones para el parametro ID1093

Nsllrlr;i?i)ét:le Nombre de seleccion Descripcion
0 Un convertidor
1 Maestro
2 Follower

1209 RECONOCIMIENTO DE INTERRUPTOR DE ENTRADA 6 [2.2.7.32)]

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que reconoce el estado
del interruptor de entrada.

Elinterruptor de entrada normalmente es un fusible de interruptor o un contactor principal
con el que se suministra energia al convertidor. Sin la confirmacidn del interruptor de
entrada, el convertidor se dispara con el fallo de Interruptor de entrada abierto (F64). El
parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1210 RECONOCIMIENTO DE FRENO EXTERNO 6 (2.2.7.24]

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que reconoce el estado
del freno externo.

Conecte esta entrada digital a un contacto auxiliar del freno mecanico. Si se proporciona la

orden de apertura del freno, pero el contacto de la senal de valores actuales del freno no se
cierra en el tiempo especificado, se muestra un fallo de freno mecanico (cddigo de fallo 58).
El pardmetro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1213 PARO DE EMERGENCIA 6 (2.2.7.30)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcién de
paro de emergencia.

Indicacidn al convertidor de que la maquina la ha parado el circuito de paro de emergencia
externo. Seleccione la entrada digital para activar la entrada de paro de emergencia en el
convertidor. Cuando la entrada digital esta baja, el convertidor se detiene segun la definicion
del parametro ID1276 Modo de paro de emergencia e indica el cddigo de advertencia A63.

El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1217 ID BIT LIBRE DO1 6 [P2.3.1.6]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal que controla la salida digital.

El parametro debe ajustarse con el formato xxxx.yy donde xxxx es el nUmero de ID de una
senal e yy es el nUmero de bit. Por ejemplo, el valor de control de DO es 43,06. 43 es el
numero de ID del cédigo de estado. Por ello la salida digital estd ACTIVADA cuando niUmero
de bit 06 del cddigo de estado (n° de ID 43) es decir, Permiso de marcha, esta activado.
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1218 PULSO CC PREPARADO 6 (2.3.3.29)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que habilita la carga
del convertidor inversor a través de un interruptor de entrada.

Cargar CC. Se utiliza para cargar la unidad de inversor a través de un interruptor de entrada.
Cuando la tension del Bus de CC supera el nivel de carga, se genera un tren de pulsos de 2
segundos para cerrar el interruptor de entrada. El tren de pulsos se desactiva cuando la
confirmacién de interruptor de entrada se activa. El parametro se encuentra disponible solo
para convertidores NXP.

1239 REFERENCIA DE AVANCE LENTO 16 (2.4.15]

Este pardmetro se utiliza para establecer las referencias de frecuencia de la funcion de
avance lento.

1240 REFERENCIA DE AVANCE LENTO 2 6 [2.4.16]

Este pardmetro se utiliza para establecer las referencias de frecuencia de la funcion de
avance lento.

El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.
1241 REPARTO DE VELOCIDAD 6 (2.11.5)

Este pardmetro se utiliza para establecer una escala adicional para la referencia de
frecuencia.

Define el porcentaje de referencia de velocidad final a partir de la referencia de velocidad
recibida.

1244 TIEMPO DE FILTRADO DE LA REFERENCIA DE PAR 6 (2.10.10)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado de la referencia de par.

1248 REPARTO DE CARGA 6 [2.11.6)

Este parametro se utiliza para establecer una escala adicional para la referencia de par.
Define el porcentaje de referencia de par final a partir de la referencia de par recibida.
1250 REFERENCIA DE FLUJO 6 (2.6.23.32)

Este parametro se utiliza para establecer escala de la intensidad magnetizante del motor.

1252 PASO DE VELOCIDAD 6 (2.6.15.1, 2.6.25.25]

Este parametro se utiliza para ajustar el controlador de velocidad cuando se utiliza NCDrive.

Consulte las Herramientas NCDrive: Respuesta de paso. Con esta herramienta puede dar un
valor de paso a la referencia de velocidad tras el control de rampa.

1253 PASO DE PAR 6 (2.6.25.26)

Este pardmetro se utiliza para ajustar el controlador de par cuando se utiliza NCDrive.
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Consulte las Herramientas NCDrive: Respuesta de paso. Con esta herramienta puede dar un
paso a la referencia de par.

1257 RAMPA DE AVANCE LENTO 6 (2.4.17)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de rampa cuando la funcidn de avance
lento estd activa.

El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.
1276 MODO DE PARO DE EMERGENCIA 6 (2.4.18)

Este parametro se utiliza para seleccionar cdmo se detiene el convertidor cuando se
proporciona el orden de paro de emergencia desde la entrada digital (DI) o el Fieldbus.

Define la accion después de que la entrada de emergencia |0 se apaga. El parametro se
encuentra disponible solo para convertidores NXP.

Tabla 204: Selecciones para el parametro ID1276

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Paro libre

1 Paro por rampa

1278 LIMITE DE VELOCIDAD DE PAR, LAZO CERRADO 6 (2.10.6)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el modo de limite de frecuencia de salida para el
control de par.
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Tabla 205: Selecciones para el parametro ID1278

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Control velocidad en lazo
cerrado
1 Limite de frecuencia positivay
negativa
2 Salida de generador de rampa
(-/+)
3 Limite de frecuencia negativa -
Salida de generador de rampa
Salida de generador de rampa -
4 .. . iy
Limite de frecuencia positiva
5 Salida de generador de rampa
con ventana
6 0 - Salida de generador de
rampa
7 Salida de generador de rampa
con ventana y limites On/Off

Para la seleccion de este parametro en los convertidores NXS, consulte ID644.

1285 LIMITE DE FRECUENCIA POSITIVA 6 (2.6.20]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de referencia de frecuencia final para la
direccion positiva.

Limite de frecuencia maxima para el convertidor. El parametro se encuentra disponible solo
para convertidores NXP.

1286 LIMITE DE FRECUENCIA NEGATIVA 6 (2.6.19)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de referencia de frecuencia final para la
direccion negativa.

Limite de frecuencia minima para el convertidor. El parametro se encuentra disponible solo
para convertidores NXP.

1287 LIMITE DE PAR DEL MOTOR 6 (2.6.22)

Este parametro se utiliza para establecer el limite maximo de par del lado del motor.

El pardmetro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1288 LIMITE DEL PAR GENERADOR 6 (2.6.21]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite maximo de par del lado del generador.
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El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1289 LIMITE DE POTENCIA MOTOR 6 (2.6.23.20)

Este parametro se utiliza para establecer el limite maximo de potencia del lado del motor.
Solo para el modo de control de lazo cerrado.

1290 LIMITE DE POTENCIA DE GENERADOR 6 (2.6.23.19]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite maximo de potencia del lado del
generador.

Solo para el modo de control de lazo cerrado.

1316 RESPUESTA FALLO DE FRENO 6 (2.7.28)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tipo de respuesta a un fallo del freno.

Tabla 206: Selecciones para el parametro ID1316

Numero de

- Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia
2 Fallo, modo de paro tras fallo
segun ID506
Fallo, modo de paro tras fallo
3 siempre después de frenado
libre

1317 RETARDOS FALLO FRENO 6 (2.7.29]

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso tras el cual el fallo del freno se activa
cuando hay un retardo mecanico en el freno.

Consulte el parametro ID1210.
1324 SELECCION MAESTRO/SEGUIDOR 6 (2.11.1)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el modo maestro-seguidor.

Cuando se selecciona el valor Seguidor, la orden Solicitud Marcha se monitoriza desde el
Maestro. Las demas referencias se pueden seleccionar mediante parametros.
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Tabla 207: Selecciones para el parametro ID1324

Numero de

seleccion Nombre de seleccion Descripcion
0 Un convertidor
1 Master
2 Follower

1352 RETARDO DE FALLO DE SYSTEMBUS (2.7.31)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo maximo para que la sehal de
comunicacion falte antes de que se produzca un fallo de SystemBus.

1355 A 1369 FLUJO 10-150% 6 (2.6.25.1 - 2.6.25.15)

Este parametro se utiliza para establecer el nivel de flujo como porcentaje de la tension de
flujo nominal.

Tension del motor que corresponde al 10%-150% del flujo como porcentaje de tension de
flujo nominal.

1385 ID BIT LIBRE D02 6 [P2.3.2.6)
Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal que controla la salida digital.

El pardmetro debe ajustarse con el formato xxxx.yy donde xxxx es el nimero de ID de una
senal e yy es el nimero de bit. Por ejemplo, el valor de control de DO es 43,06. 43 es el
numero de ID del codigo de estado. Por ello la salida digital esta ACTIVADA cuando nimero
de bit 06 del cddigo de estado (n° de ID 43) es decir, Permiso de marcha, esta activado.

1401 FLUJO DE RESET EN PARQO 6 (2.6.23.24)

Este parametro se utiliza para establecer el flujo que se mantiene en el motor después de
que el convertidor de frecuencia se detenga.

El flujo se mantiene durante el tiempo determinado por el parametro ID1402. Este
parametro solo puede utilizarse en el modo de control del motor de lazo cerrado.

1402 RETARDO DE DESACTIVACION DE FLUJO 6 (2.6.23.23)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo que el flujo de estado de paro se
mantiene en el motor después de que el convertidor de frecuencia se detenga.

El flujo definido por el parametro ID1401 se mantiene en el motor durante el tiempo
determinado tras el paro del convertidor. Esta funcidn se utiliza para acortar el tiempo antes
de que se encuentre disponible el par de motor completo.
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Tabla 208: Selecciones para el parametro ID1402

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Sin flujo después del paro del
motor.

Retardo de desconexion de

>0 flujo en segundos.

El flujo se mantiene en el
motor después del paro, hasta
que se envie al convertidor la
siguiente solicitud de marcha.

<0

1412 GANANCIA DE ESTABILIZADOR DE PAR 6 [2.6.26.1)

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de par en una
operacién de control de lazo abierto.

Ganancia adicional del estabilizador de par a frecuencia cero.

1413 ATENUACION DE ESTABILIZADOR DE PAR 6 (2.6.26.2)

Este parametro se utiliza para establecer la constante de tiempo de amortiguacion del
estabilizador de par.

Cuanto mayor sea el valor del parametro, menor sera la constante de tiempo.

Si se utiliza un motor PMS en el modo de control de lazo abierto, se recomienda utilizar el
valor 980 en este parametro, en lugar de 1000.

1414 GANANCIA DEL ESTABILIZADOR DE PAR EN EL PUNTO DE DESEXCITACION 6 (2.6.26.3]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de par en el punto de
desexcitacion en una operacidn de control de lazo abierto.

1424 RETARDO DE REARRANQUE 6 (2.6.17)

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso de tiempo durante el cual el convertidor
no se puede volver a poner en marcha tras el paro libre (el arranque al vuelo no esta en uso).

El tiempo puede ajustarse hasta en 60.000 segundos. El modo de control de lazo cerrado
utiliza un retardo diferente.

NOTA!
Esta funcion no se encuentra disponible cuando se selecciona el arranque al vuelo
para el tipo de marcha (ID505).

El parametro se encuentra disponible solo para convertidores NXP.

1516 TIPO DE MODULADOR (2.4.20)

Este parametro se utiliza para seleccionar el tipo de modulador.
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El espectro de armdnicos mejora ligeramente comparado con el modulador de software.

Numero de selec- |Nombre de seleccion Descripcion

cion

Una tercera inyeccién armoénica clasica. El espectro es
ligeramente mejor comparado con el modulador de soft-
ware 1.

0 Modulador ASIC
NOTA!

No se puede utilizar el modulador ASIC si se utiliza Dri-
veSynch o un motor PMS con encoder incremental.

Modulador de vector simétrico con vectores cero simétri-
cos. La distorsidn de intensidad es menor que con el
modulador de software 2 si se utiliza sobrepar.

1 Modulador de software 1 NOTA!

Recomendado para DriveSynch (seleccionado por
defecto cuando DS esta activo) y necesario si utiliza un
motor PMS con encoder incremental.

1536 FALLO DE SEGUIDOR 6 (2.11.8]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor maestro del ante un
fallo en cualquiera de los convertidores seguidores.

Para fines de diagndstico, cuando uno de los convertidores se dispara por un fallo, el
convertidor maestro enviara una orden para activar el Registrador de datos en todos los
convertidores.

Tabla 209: Selecciones para el parametro ID1536

Numero de

-, Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin respuesta
1 Advertencia

Fallo, modo de paro después de
2 un fallo de acuerdo con el tipo
de paro

1550 GANANCIA DE ESTABILIZADOR DE CIRCULO DE FLUJO 6 (2.6.26.5)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de circulo de flujo.

Ganancia de estabilizador de circulo de flujo (0-32766)
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1551 ESTABILIZADOR DE FLUJO TC 6 (2.6.26.6)

Este parametro se utiliza para establecer el coeficiente de filtro del estabilizador de
intensidad de identificacion.

1552 ESTABILIZADOR DE TENSION TC 6 (2.6.26.11)

Este parametro se utiliza para establecer la velocidad de amortiguacion del estabilizador de
tension.

Velocidad de atenuacion de estabilizador de tensidn, (0-1000).

1553 LIMITE DE ESTABILIZADOR DE TENSION 6 (2.6.26.11)
Este parametro se utiliza para establecer los limites de la salida del estabilizador de tension.

Este pardmetro establece los limites para la salida del estabilizador de tension, es decir, el
valor maximo y minimo del término de correccion df en Escala frec.

1566 POLARIDAD DE LA CORRIENTE PULSANTE (P2.6.24.5]

Este pardmetro se utiliza para definir el nivel de intensidad para la comprobacion de la
direccion de la polaridad del eje magnético durante la identificacion del angulo de inicio.

El valor 0 significa que se utiliza el nivel de intensidad interna, que normalmente es
ligeramente superior que la intensidad de identificacion normal definida por P2.6.24.4. La
comprobacion de la direccidn de la polaridad no suele ser necesaria porque la propia
identificacion determina la direccion correcta. De ahi que en la mayoria de los casos, esta
funcion pueda desactivarse programando un valor negativo en el parametro, recomendado
especialmente si se producen fallos F1 durante la identificacion.

1587 INV RETARDADO D01 6 [P2.3.1.5]
Este pardmetro se utiliza para invertir la sefal de salida digital retardada.

Invierte la senal de salida digital retardada 1.

1588 INV RETARDADO D02 6 (P2.3.2.5]
Este parametro se utiliza para invertir la sefal de salida digital retardada.

Invierte la senal de salida digital retardada 2.

1691 MODIFICACION DEL ANGULO ID A LA MARCHA (P2.6.24.3)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la identificacidon del angulo de inicio cuando no se
utilizan encoder absoluto ni incremental con canal z.

Identificacion para el angulo a la marcha, es decir, la posicion del rotor en el campo
magnético respecto al del estator de la fase U, es necesario si no se utiliza un encoder
absoluto o incremental con canal z. Esta funcidn define cdmo se realiza la indentificacion a la
marcha en estos casos. El tiempo de la identificacion depende de las caracteristicas
eléctricas de motor, pero por lo general requiere 50 ms-200 ms.
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En caso de encoders absolutos, el angulo a la marcha hace la lectura del valor del angulo
directamente desde el encoder. Por otro lado, el encoder incremental de canal z se utiliza
automaticamente para la sincronizacidn si la posicion definida en P2.6.24.2 difiere de cero.
También para los encoders absolutos, P2.6.24.2 debe ser diferente de cero, de lo contrario
se interpreta que que la identificacion en marcha en el encoder no ha sido realizada y se
prohibirad su arranque, excepto si la identificacion del angulo de marcha ignora el canal
absoluto.

NOTA!

Tipo de modulador (P2.4.20) debe ser > 0 para poder utilizar esta funcion.

Tabla 210: Selecciones para el parametro ID1691

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

La decisidn de usar la identificacion del angulo a la marcha
se hace automaticamente en base al tipo de encoder conec-

0 Automatico tado al convertidor. Este modo funcionara para los casos
comunes. Compatibilidad: tarjetas OPT-A4, OPT-A5, OPT-A7
y OPT-AE.

Ignora la légica automatica del convertidor y fuerza la activa-
cion de identificacion del angulo a la marcha. Se puede utili-

1 Forzado zar, por ejemplo, con encoders absolutos, a fin de ignorar la

informacion del canal absoluto y utilizar en su lugar identifi-

cacion del angulo de inicio.

Por defecto, la identificacion del angulo a la marcha se repe-
tird en cada arranque si la identificacion esta activada. Estos
ajustes activaran la identificacion solo en la primera marcha

2 Al encenderse tras encender el convertidor. En marchas consecutivas, el
angulo se actualizard en base al contador de pulsos del
encoder.

. Utilizado cuando el canal z del encoder se utiliza para la

10 Desactivado

identificacion del angulo a la marcha.

1693 INTENSIDAD DE I/F [P2.6.24.6)

Este pardmetro se utiliza para definir el nivel de intensidad que se usa cuando el control I/f
estd habilitado para motores PMS.
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El pardmetro de intensidad I/f se utiliza para diferentes fines.

CONTROL I/F

Este pardmetro define el nivel de intensidad durante el control I/f, en porcentaje de la
intensidad nominal del motor

POSICION CERO CON ENCODER INCREMENTAL Y EL CANAL Z

En control de lazo cerrado utilizando el canal z con el encoder, este parametro define
también el nivel de intensidad utilizado durante el arranque antes de que se reciba el canal z
para la sincronizacion.

IDENTIFICACION DEL ANGULO CC A LA MARCHA

Este pardmetro define el nivel de intensidad de CC cuando el tiempo de identificacion del
angulo a la marcha se ha definido como superior a cero. Consulte P2.8.5.5 sobre
identificacion del angulo a la marcha.

1720 RELACION DE LIMITE DE ESTABILIZADOR DE PAR 6 (2.6.26.4]

Este parametro se utiliza para establecer un limite a la salida del estabilizador de par.
ID111 * ID1720 = Limite de estabilizador de par

1738 GANANCIA DE ESTABILIZADOR DE TENSION 6 (2.6.26.9]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de tension.

1756 INTENSIDAD DEL ANGULO ID A LA MARCHA [P2.6.24.4]

Este pardmetro se utiliza para definir el nivel de intensidad utilizado en la identificacion del
angulo de inicio.

El nivel correcto depende del tipo de motor utilizado. En general, el 50% de la intensidad
nominal del motor parece suficiente, pero dependiendo por ejemplo del nivel de saturacion
del motor, podria ser necesaria una intensidad superior.

1790 LIMITE DE CONTROL I/F 6 (P2.6.24.7)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de frecuencia del control I/f.

Este parametro define el limite de frecuencia para control I/f en porcentaje de la frecuencia
nominal del motor. El control I/f se utiliza si la frecuencia esta por debajo de este limite. El
funcionamiento vuelve a la normalidad cuando la frecuencia esta por encima de este limite
con histéresis de 1 Hz.

1796 COEFICIENTE DE ESTABILIZADOR DE FLUJO 6 (2.6.26.8)

Este parametro se utiliza para establecer el coeficiente del estabilizador de flujo para
motores de induccion.
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1797 GANANCIA DE ESTABILIZADOR DE FLUJO 6 (2.6.26.7)

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de flujo para motores
de induccion.

1801 FRECUENCIA DE FALLO DE FB FIJA 6 [P2.7.40]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia para la advertencia de
comunicacion del fieldbus.

Este parametro representa el valor de referencia de frecuencia que se debe utilizar cuando
el fieldbus es lugar de control activo, si hay un fallo de fieldbus activo y si la respuesta al
fallo (param. ID733) se establece en 4/Alarm:Frec.Fija

Este parametro solo esta presente en convertidores NXP.

1900 RAMPA; OMITIR S2 6 [P2.4.21)

Este pardmetro se utiliza para derivar la segunda rampa S de esquina.

Esta funcion se utiliza para derivar la segunda rampa S de esquina (es decir, para evitar el
aumento de velocidad innecesario, mostrado con la linea continua en Imag. 90 Rampa; Omitir
52) cuando se cambia la referencia antes de llegar a la velocidad final. Ademas, S4 se deriva
cuando aumenta la referencia mientras la velocidad desciende.

40
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Imag. 90: Rampa; Omitir S2
La segunda curva S se deriva cuando la referencia cambia a 25 Hz.

9.1 PARAMETROS DE CONTROL DEL PANEL

A diferencia de los parametros indicados anteriormente, estos parametros se encuentran en
el menu M3 del panel de control. Los parametros de frecuencia y par no tienen un niumero
de ID.

114 BOTON PARO ACTIVADO (3.4, 3.6)

Este parametro se utiliza para habilitar el botdn de parada del panel.
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Si desea que el boton de Paro tenga preferencia para parar el convertidor con independencia
del lugar de control seleccionado, dé a este parametro el valor 1.
Consulte también el parametro ID125.

125 LUGAR DE CONTROL (3.1)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el lugar de control.

El lugar de control activo se puede cambiar con este parametro. Para obtener mas
informacion, consulte el Manual de usuario del producto.

Al pulsar el boton de arranque durante 3 segundos se selecciona el panel de control como
lugar de control activo y copia la informacion de estado de marcha (marcha/paro, sentido de
giro y referencia).

Tabla 211: Selecciones para el parametro ID125

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Control de PC, Activado por
NCDrive
1 Terminal I/0
2 Panel
3 Fieldbus

123 SENTIDO DE GIRO EN EL PANEL (3.3)

Este pardmetro se utiliza para establecer la direccion de giro del motor cuando el lugar de
control es el panel.

Tabla 212: Selecciones para el parametro ID123

Numerc_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Directa El giro del motor es hacia delante, cuando el panel es el

lugar de control activo.

Inversion de giro El giro del motor es hacia atras, cuando el panel es el lugar
de control activo.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de usuario del producto.

R3.2 REFERENCIA DEL PANEL (3.2)
La referencia de frecuencia se puede ajustar desde el panel con este parametro.

La frecuencia de salida puede copiarse como la referencia de panel pulsando el botén de
Paro durante 3 segundos en cualquiera de las paginas del menu M3 Para obtener mas
informacion, consulte el Manual de usuario del producto.
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167 REFERENCIA PID 157 (3.4)
Este parametro se utiliza para establecer el valor de referencia del controlador PID.

La referencia del panel del controlador PID se puede establecer entre 0% y 100%. Este valor
de referencia es la referencia PID activa si el parametro ID332 = 2.

168 REFERENCIA PID 2 57 (3.5)
Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de referencia del controlador PID.

La referencia del panel del controlador PID 2 se puede establecer entre 0% y 100%. Esta
referencia esta activa si la funcion DIN5 = 13y el contacto de DIN5 esta cerrado.

R3.5 REFERENCIA DE PAR 6 (3.5)

Defina aqui la referencia de par dentro de -300,0...300,0%.

9.2 FUNCION MAESTRO/SEGUIDOR (SOLO NXP)

La funcion maestro/seguidor se ha disenado para aplicaciones en las que el sistema se
ejecute mediante varios convertidores NXP y los ejes del motor estén acoplados unos a otros
mediante engranajes, cintas, correas, etc. Se recomienda utilizar el modo de control de lazo
cerrado.

Las senales de control externas de Marcha/Paro se conectan solo al convertidor maestro.
Las referencias de velocidad y par y los modos de control se seleccionan para cada
convertidor por separado. El Maestro controla a los Seguidores mediante un SystemBus. La
estacion Maestro normalmente es de velocidad controlada y los demas convertidores siguen
su referencia de pary velocidad.

El control del par del convertidor seguidor debe utilizarse cuando los ejes del motor de los
convertidores maestro y seguidor se acoplan firmemente entre si mediante engranajes, una
cadena, etc., para que no se produzca ninguna diferencia de velocidad entre los
convertidores. El control de ventana se recomienda para mantener la velocidad de la unidad
seguidor similar a la del convertidor maestro.

Debera utilizarse el control de velocidad del convertidor seguidor cuando la demanda de
precision de velocidad sea inferior. En esos casos, se recomienda el uso de caida de carga en
todos los convertidores para equilibrar la carga.

9.2.1 CONEXIONES FiSICAS DE ENLACE DE MAESTRO/SEGUIDOR

En las siguientes figuras, el convertidor maestro se encuentra situado a la izquierda y las
demas son seguidores. El enlace fisico maestro/seguidor se puede realizar con la tarjeta
opcional OPTD2. Consulte el manual del usuario de la tarjeta VACON® NX I/O para obtener
mas informacidn.

9.2.2 CONEXION DE FIBRA OPTICA ENTRE CONVERTIDORES DE FRECUENCIA CON
OPTD2

La tarjeta OPTD2 en el convertidor maestro tiene las selecciones de puentes por defecto, es
decir, X6:1-2, X5:1-2. Para los convertidores seguidores, las posiciones de puente deben
cambiarse: X6:1-2, X5:2-3. Esta tarjeta también cuenta con una opcién de comunicacion CAN

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 392 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

que resulta util para la monitorizacion de varios convertidores con el software NCDrive PC,
al poner en servicio funciones de maestro-seguidor o sistemas de lineas.

OPTD2 OPTD2 OPTD2 OPTD2
Puente X5 : TX1 Puente X5 : TX2 Puente X5 : TX2 Puente X5 : TX2
X6 : ON X6 : ON X6 : ON X6 : ON
Maestro Esclavo Esclavo Esclavo
SBInUse  =Si SBInUse =Si SBInUse  =Si SBInUse =Si
SBID =1 SBID =2 SBID =3 SBID =4
SBNextID =2 SBNextID =3 SBNextID =4 SBNextID =1
SBLastID =4 SBLastID =4 SBLastID =4 SBLastID =4
H2 H2 H2 H2
(TX) (TX) (TX) (TX)

Imag. 91: Conexiones fisicas de bus de sistema con la tarjeta OPTD2

Para obtener informacion sobre los parametros de tarjeta de expansion OPTD2, consulte el
manual del usuario de la tarjeta VACON® NX 1/0.

9.3 CONTROL DE FRENO EXTERNO CON LiMITES ADICIONALES (ID 315, 316,
346 A 349, 352, 353)

El freno externo utilizado para el frenado adicional se puede controlar a través de los
parametros ID315, ID316, ID346 a ID349 e ID352/ID353. Al seleccionar el control de
activacion y desactivacion del freno, al definir la frecuencia del limite de par al que debe
reaccionar el freno y al definir los retardos de activacion y desactivacion del freno se podra
realizar un control efectivo del freno.

NOTA!
Durante la identificacion (consulte el parametro ID631), el control del freno esta
deshabilitado.
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| B E——

Desactivacion de frend
Activacion de freno

Imag. 92: Control de freno con limites adicionales

En el punto 21 anterior, el control del freno se ha ajustado para que reaccione al limite de
supervision de par (pardmetro ID349) y al limite de supervision de frecuencia (ID347). Por
otro lado, se utiliza el mismo limite de frecuencia para el control de activaciony
desactivacion del freno, dando al parametro ID346 el valor 4. También se pueden utilizar dos
limites de frecuencia distintos. Entonces, a los parametros ID315 e ID346 se les debe dar el
valor 3.

Desactivacion de freno: Para liberar el freno, deben cumplirse tres condiciones: 1) el
convertidor debe estar en el estado de Marcha, 2] el par debe ser superior al limite
establecido (si se utiliza) y 3) la frecuencia de salida debe ser superior al limite establecido
(si se utiliza).

Activacion de freno: La orden de paro activa el recuento de retardo de freno y el freno se
cierra cuando la frecuencia de salida se encuentra por debajo del limite establecido (ID315 o
ID346). Como precaucion, el freno se cierra cuando transcurre el retardo de activacion del
freno, como muy tarde.

NOTA!
Un estado de fallo o Reset en paro cerrara de inmediato el freno sin retardo.

Se recomienda encarecidamente que el ajuste del retardo de activacion del freno sea mayor
que el tiempo de rampa para evitar danos en el freno.
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Imag. 93: Légica de control de freno

Cuando se utiliza la funcion maestro-seguidor, el convertidor seguidor abrira el freno al
mismo tiempo que el convertidor maestro aunque no se hayan cumplido las condiciones del
seguidor para la apertura del freno.

9.4 PARAMETROS DE PROTECCION TERMICA DEL MOTOR (ID 704 A 708)

La proteccidn térmica del motor evita que el motor se sobrecaliente.

El convertidor de frecuencia puede proporcionar al motor una intensidad mayor que la
intensidad nominal. La intensidad alta puede ser necesaria para la carga, por lo que se debe
utilizar. En estos casos, existe el riesgo de una sobrecarga térmica. Las frecuencias bajas
tienen un riesgo mayor. A frecuencias bajas, el efecto de refrigeracion y la capacidad del
motor se reducen. Si el motor esta equipado con un ventilador externo, la reduccién de la
carga a frecuencias bajas es pequena.

La proteccion térmica del motor se basa en calculos. La funcidn de proteccion utiliza la
intensidad de salida del convertidor para determinar la carga en el motor. Si la tarjeta de
control no se enciende, se resetean los calculos.
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La proteccidn térmica del motor se puede ajustar mediante parametros. La intensidad
térmica IT especifica la intensidad de carga a partir de la cual el motor estara sobrecargado.
Este limite de intensidad es una funcidn de la frecuencia de salida.

El estado térmico del motor se puede monitorizar en la pantalla del panel de control.
Consulte el Manual de usuario del producto.

NOTA!

Si utiliza cables de motor largos (max. 100 m) junto con convertidores pequefios
(<1,5 kW], la intensidad del motor que mide el convertidor puede ser mucho mayor
que la intensidad real del motor. La razdn es que hay intensidades capacitivas en el
cable del motor.

f PRECAUCION!
Asegurese de que no esté bloqueado el flujo de aire al motor. Si el flujo de aire esta
bloqueado, la funcidn no protege el motor y el motor se puede sobrecalentar. Esto
puede producir danos en el motor.

9.5 PARAMETROS DE PROTECCION FRENTE A BLOQUEO (ID 709 A 712)

La funcién de proteccion de bloqueo del motor proporciona proteccidn al motor contra
sobrecargas cortas. Una sobrecarga puede estar causada, por ejemplo, por un eje
bloqueado. Es posible establecer un tiempo de reaccion de la proteccion contra bloqueo
inferior al de la proteccion térmica del motor.

El estado de bloqueo del motor se especifica con los parametros ID710 (Intensidad bloqueo)
e ID712 (limite de frecuencia de blogqueo). Si la intensidad es mayor que el limite y la
frecuencia de salida es inferior al limite, el motor esta en un estado de bloqueo.

La proteccidn contra bloqueo es un tipo de proteccion de sobreintensidad.

NOTA!

Si utiliza cables de motor largos (max. 100 m) junto con convertidores pequefios
(<1,5 kW), la intensidad del motor que mide el convertidor puede ser mucho mayor
que la intensidad real del motor. La razdn es que hay intensidades capacitivas en el
cable del motor.

9.6 PARAMETROS DE PROTECCION FRENTE BAJA CARGA (ID 713 A 716)

La proteccidn contra baja carga del motor se asegura de que exista carga en el motor
cuando el convertidor esté funcionando. Si el motor pierde su carga, puede que haya un
problema en el proceso. Por ejemplo, se puede romper una correa o se puede secar una
bomba.

Puede ajustar la proteccion de baja carga del motor con los parametros ID714 (Carga de
area de desexcitacion) e ID715 (Carga de frecuencia cero). La curva de baja carga es una
curva cuadratica establecida entre la frecuencia cero y el punto de desexcitacion. La
proteccidn no esta activa por debajo de 5 Hz. El contador de tiempo de baja carga no funciona
por debajo de 5 Hz.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 396 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

Los valores de los parametros de proteccion contra baja carga se establecen en porcentaje
del par nominal del motor. Para buscar la proporcion de ajuste de escala para el valor de par
interno, utilice los datos de la placa de caracteristicas del motor, la intensidad nominal del
motory la intensidad nominal del IH del convertidor. Si utiliza otra intensidad que no sea la
intensidad nominal del motor, la precision del calculo disminuye.

NOTA!

Si utiliza cables de motor largos (max. 100 m) junto con convertidores pequefios
(<1,5 kW), la intensidad del motor que mide el convertidor puede ser mucho mayor
que la intensidad real del motor. La razon es que hay intensidades capacitivas en el
cable del motor.

9.7 PARAMETROS DE CONTROL DE BUS DE CAMPO (ID 850 A 859)

Los parametros de control de fieldbus se utilizan cuando la frecuencia o la referencia de
velocidad procede del fieldbus (Modbus, Profibus, DeviceNet etc.). Con la Seleccion 1-8 de
salida de Fieldbus Data, puede monitorizar los valores del fieldbus.

9.7.1 SALIDA DE DATOS DE PROCESO (ESCLAVO -> MAESTRO)

El maestro de fieldbus puede leer los valores reales del convertidor de frecuencia mediante
las variables de datos de proceso. Las Aplicaciones basica, estandar, local/remota, multi-
-velocidades, control PID y control de bombas y ventiladores utilizan los datos de procesos
del siguiente modo:

Tabla 213: Los valores por defecto para Process Data Out en el Fieldbus

Datos Valor por defecto Unidad Escala ID
Fieldbus PD Out 1 Frecuencia de salida Hz 0,01 Hz 1
Fieldbus PD Out 2 Velocidad del motor rpm 1Trpm 2
Fieldbus PD Out 3 Intensidad del motor A 0.1TA 45
Fieldbus PD Out 4 Par del motor % 0.1% 4
Fieldbus PD Out 5 Potencia del motor % 0.1% 5
Fieldbus PD Out 6 Tension del motor \% 0.1V 6
Fieldbus PD Out 7 Tension del Bus de CC \% 1V 7
Fieldbus PD Out 8 Cddigo de fallo activo - - 37

La aplicacion multipropdsito cuenta con un parametro selector para cada dato de proceso.
Los valores de monitor y los parametros de convertidor se pueden seleccionar con el
numero de ID. Las selecciones por defecto se indican en la tabla anterior.
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9.7.2 ESCALADO DE INTENSIDAD EN TAMANOS DISTINTOS DE UNIDADES

NOTA!
El valor de monitor ID45 (normalmente en los datos de proceso OUT3) se indica
solo con un decimal.

Tabla 214: Escalado de intensidad en tamanos distintos de unidades

Tension Tamaiio Escala
208-240 VCA NX_2 0001 - 0011 100-0,01 A
208-240 VCA NX_2 0012 - 0420 10-0,1A
380-500 VCA NX_5 0003 - 0007 100-0,01 A
380-500 VCA NX_5 0009 - 0300 10-0,1A
380-500 VCA NX_5 0385 - 1-1A
525-690 VCA NX_6 0004 - 0013 100-0,01 A
252-690 VCA NX_6 0018 - 10-0,1A

9.7.3 ENTRADA DE DATOS DE PROCESO (MAESTRO -> ESCLAVO)

ControlWord, Referencia y Datos de proceso se utilizan en las aplicaciones All in One del
siguiente modo:

Tabla 215: Aplicaciones basica, estandar, local/remoto, multi-velocidad

Datos Valor Unidad Escala
Referencia Referencia de velocidad % 0.01%
ControlWord Orden Marcha/Paro - -

Orden de reset de fallo

PD1 - PD8 No usado - -

NOTA!
Los ajustes de la siguiente tabla son los valores por defecto de fabrica. Consulte
también el grupo de parametros G2.9.
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Tabla 216: Aplicacion de control multipropdsito

Datos Valor Unidad Escala
Referencia Referencia de velocidad % 0.01%
ControlWord Orden Marcha/Paro - -

Orden de reset de fallo

Datos de proceso IN1 Referencia de par % 0.1%

Datos de proceso IN2 Entrada analdgica libre % 0.01%

Datos de proceso IN3 Entrada de ajuste % 0.01%
PD3 - PD8 No usado - -

Tabla 217: Aplicaciones de control PID y de control de bombas y ventiladores

Datos Valor Unidad Escala
Referencia Referencia de velocidad % 0.01%
ControlWord Orden Marcha/Paro - _

Orden de reset de fallo

Datos de proceso IN1 Referencia del controlador PID % 0.01%

Valor real 1 para el controlador

0, 0,
Datos de proceso IN2 PID %o 0.01%
Datos de proceso IN3 Valor real 2 paFrlaDel controlador % 0.01%
PD4 - PD8 No usado - -

9.8 PARAMETROS DE LAZO CERRADO (ID 612 A 621)

Seleccione el modo de control de lazo cerrado ajustando el valor 3 o 4 para el parametro
ID600.

El modo de control de lazo cerrado (consulte el Capitulo 600 Modo de control del motor
234567 (2.6.1)) se utiliza cuando se requieren un mayor rendimiento cerca de la velocidad
ceroy una mayor precision de la velocidad estatica con mayores velocidades. El modo de
control de lazo cerrado se basa en el “control vectorial de intensidad orientado al flujo del
rotor”. Gracias a este principio de control, las intensidades de fase se dividen en una parte
de intensidad de produccién de par y una parte de intensidad de magnetizacion. De este
modo, la maquina de induccidon de jaula de ardilla puede controlarse como en el caso de un
motor de CC excitado por separado.
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NOTA!
Estos parametros solo se pueden utilizar con un convertidor VACON® NXP.

EJEMPLO:

Modo de control del motor = 3 (control de velocidad de lazo cerrado)

Este es el modo de funcionamiento normal cuando se requieren tiempos de respuesta
reducidos, una elevada precisidn o una marcha controlada a frecuencias cero. La tarjeta del
encoder deberia conectarse a la ranura C de la unidad de control. Ajuste el pardmetro P/R
del encoder (P7.3.1.1). Realice la marcha en lazo abierto y compruebe el sentido de giroy la
velocidad del encoder (V7.3.2.2). Cambie el cableado del encoder o las fases de los cables del
motor, si fuera necesario. No realice la marcha si la velocidad del encoder es incorrecta.
Programe la intensidad sin carga en el pardametro ID612 o realice la marcha ID sin carga en
el eje del motory ajuste el parametro ID619 (Ajuste de deslizamiento) para que la tension
supere ligeramente la curva U/f lineal con la frecuencia del motor a un 66%
aproximadamente de la frecuencia nominal del motor. El parametro de velocidad nominal
del motor (ID112) es fundamental. El parametro de limite de intensidad (ID107) controla el
par disponible de forma lineal en relacidn con la intensidad nominal del motor.

9.9 PRINCIPIO DE PROGRAMACION “TERMINAL TO FUNCTION" (TTF)

El principio de programacion de las senales de entrada y salida en la Aplicacion de control
multipropdsito asi como en la Aplicacion de control de bombas y ventiladores [y en parte en
las otras aplicaciones) es diferente en comparacion con el método convencional empleado
en otras aplicaciones VACON® NX.

En el método de programacion convencional, Function to Terminal Programming (FTT), se
dispone de una entrada o salida fija para la que se define una determinada funcidn. Sin
embargo, las aplicaciones mencionadas anteriormente usan el método Terminal to Function
Programming (TTF) en el que el proceso de programacion se lleva a cabo de forma inversa:
Las funciones aparecen como parametros, para los cuales el operador define una
determinada entrada/salida. Consulte la Advertencia en el capitulo 9.9.2 Definicidn de un
terminal para una funcién determinada con la herramienta deprogramacién NCDrive.

9.9.1 DEFINICION DE UNA ENTRADA/SALIDA PARA UNA FUNCION DETERMINADA EN
EL PANEL

La conexion de una entrada determinada a una funcion especifica (parametro) se realiza
dando al parametro un valor apropiado. El valor se compone de la Ranura de tarjeta en la
tarjeta de control del VACON® NX (consulte el Manual de usuario del producto) y el niimero
de senal respectivo, véase a continuacion.
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Imag. 94: Definicion de una entrada/salida para una funcion determinada en el panel

A. Nombre de la funcién C. Ranura
B. Tipo de terminal D. NuUmero de terminal
EJEMPLO

Desea conectar la funcion de salida digital advertencia/fallo referencia [parametro 2.3.3.7) a
la salida digital DO1 de la tarjeta basica OPTA1 (consulte el Manual de usuario del producto).
1 Encuentre el parametro 2.3.3.7 en el panel. Pulse
el botdn de menu derecha una vez para ir al modo PREADY
de edicion. En la linea de valor, vera el tipo de PRI D
terminal a la izquierda (DigIN, DigOUT, An.IN,
An.OUT]y, a la derecha, la entrada/salida presente Fallo ref. AI/AdV'
a la que esta conectada la funcién (B.3, A.2 etc.) o, SALIDA digita|:0,0+
si no esta conectada, un valor (0.#).

2 Cuando el valor parpadee, mantenga pulsado el
boton Navegador arriba o abajo para encontrar la PREADY |
ranura de tarjeta y el numero de senal. El PRI D
programa se desplazara por las ranuras de tarjeta,
empezando por 0y avanzandode AaEyla Fallo/Av Ref Al

~ 7
seleccion de 1/0 del 1 al 10. DigOUT: 0.0~ >
3 Cuando haya ajustado el valor que desee, pulse el
botdn Enter una vez para confirmar el cambio. D
P3N D
Fallo ref. AI/Adv.
R N | 7
DigOUT;B. 1! >

9.9.2 DEFINICION DE UN TERMINAL PARA UNA FUNCION DETERMINADA CON LA
HERRAMIENTA DE PROGRAMACION NCDRIVE

Si utiliza la herramienta de programacion NCDrive para la parametrizacion, debera
establecer la conexién entre la funcién y la entrada/salida del mismo modo que con el
cuadro de control. Elija el cddigo de direccion en el menu desplegable de la columna Value
(Valor).
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Imag. 95: Imagen de la herramienta de programacion NCDrive; Introduccion del cédigo de
direccion

f PRECAUCION!
Deberd estar TOTALMENTE seguro de no conectar dos funciones a una misma
salida, para evitar el desbordamiento de funciones y para garantizar un
funcionamiento perfecto.

NOTA!

Las entradas, a diferencia de las salidas, no pueden cambiarse en el estado
MARCHA.

9.9.3 DEFINICION DE ENTRADAS/SALIDAS NO UTILIZADAS

Debe asignarse a todas las entradas y salidas no utilizadas el valor de la ranura de tarjeta Oy
también el valor 1 para el nimero de terminal. El valor 0,1 también es el valor por defecto
para la mayoria de las funciones. Sin embargo, si desea utilizar los valores de una senal de
entrada digital, p.ej., con fines de comprobacion, puede ajustar el valor de la ranura de
tarjeta a 0y el nUmero de terminal a cualquier cifra entre 2y 10 para situar la entrada en
estado VERDADERO. Es decir, el valor 1 corresponde a ‘contacto abierto’y los valores 2 a 10
a ‘contacto cerrado’.

En el caso de las entradas analdgicas, dar el valor 1 para el nUmero de terminal corresponde
al 0% de nivel de senal, el valor 2 corresponde al 20%, el 3 al 30% y asi sucesivamente. Dar
el valor 10 para el nimero de terminal corresponde al nivel de sefal del 100%.
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9.10 PARAMETROS DE CONTROL DE VELOCIDAD (SOLO APLICACION 6)

Ganancia -%

A
CW kﬁontrol de veIocidad_Kp_F@————

—100 %———

(W |Contro| de veIocidad_Kp_@—*

>
f
CW Control de velocidad_f0

CW Control de velocidad_f1

K

CW |Punto de desexcitacion
del motor

Imag. 96: Ganancia adaptativa del controlador de velocidad

1295 GANANCIA MINIMA DEL PAR DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.30)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia relativa en porcentaje cuando el par
esta por debajo del SPC min. de par.

La ganancia relativa como porcentaje de ID613 del controlador de velocidad cuando la
referencia de par o la salida del control de velocidad es inferior al valor del parametro
ID1296. Este pardmetro suele utilizarse para estabilizar el control de velocidad en un
sistema de convertidor con holgura en la transmision.

1296 PAR MINIMO DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.29)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de la ganancia reducida del controlador
de velocidad.

El nivel de referencia del par por debajo del cual la ganancia del controlador de velocidad
cambia de ID613 a ID1295. Se indica en porcentaje del par nominal del motor. El cambio se
filtra segun el parametro ID1297.

1297 TIEMPO DE FILTRADO MINIMO DEL PAR DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.31)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado para la ganancia del
controlador de velocidad.

El tiempo de filtrado del par cuando la ganancia del controlador de velocidad cambia entre
ID613 e ID1295, dependiendo de ID1296.

1298 GANANCIA DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD EN EL AREA DE DESEXCITACION 6
(2.6.23.28]

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia final para la ganancia del controlador
de velocidad en el punto de desexcitacidon del motor.
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La ganancia relativa del controlador de velocidad en el drea de desexcitacién como
porcentaje del parametro ID613.

1299 GANANCIA FO DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.27]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia relativa en porcentaje por debajo del
punto FO del controlador de velocidad.

La ganancia relativa del controlador de velocidad como porcentaje del parametro ID613
cuando la velocidad es inferior al nivel definido por ID1300.

1300 PUNTO FO DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.26]

Este parametro se utiliza para establecer el nivel de velocidad por debajo del cual la
ganancia del controlador de velocidad es igual a la ganancia FO del controlador de velocidad.

El nivel de velocidad en Hz por debajo del cual la ganancia del controlador de velocidad es
igual al parametro ID1299.

13071 PUNTO F1 DEL CONTROLADOR DE VELOCIDAD 6 (2.6.23.25]

Este parametro se utiliza para establecer el nivel de velocidad por encima del cual la
ganancia del controlador de velocidad es igual a la ganancia P del controlador de velocidad.

El nivel de velocidad en Hz por encima del cual la ganancia del controlador de velocidad es
igual al parametro ID613. Desde la velocidad definida por el parametro ID1300 hasta la
velocidad definida por el parametro ID1301, la ganancia del controlador de velocidad cambia
linealmente desde el pardmetro ID1299 al ID613 y viceversa.

1304 VENTANA POSITIVA 6 (2.10.12)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tamano de la ventana para el sentido positivo de
la referencia de velocidad final.

1305 VENTANA NEGATIVA 6 (2.10.11)]

Este pardmetro se utiliza para establecer el tamano de la ventana para el sentido negativo
de la referencia de velocidad final.

1306 LIMITE DE DESCONEXION DE VENTANA POSITIVA 6 (2.10.14)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de desconexion positivo del controlador
de velocidad cuando la velocidad vuelve a la ventana.

1307 LIMITE DE DESCONEXION DE VENTANA NEGATIVA 6 (2.10.13]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de desconexion negativo del controlador
de velocidad cuando la velocidad vuelve a la ventana.

1311 FILTRO DE ERROR DE VELOCIDAD TC 6 (2.6.23.33)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado para la referencia de
velocidad y el error de velocidad real.

Se puede utilizar para eliminar las pequenas perturbaciones en la senal del encoder.
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1382 LIMITE DE SALIDA DE CONTROL DE VELOCIDAD 6 (2.10.15)

Este parametro se utiliza para establecer un limite maximo de par para la salida del
controlador de velocidad como un porcentaje del par nominal del motor.

9.1 CAMBIO AUTOMATICO ENTRE UNIDADES (SOLO APLICACION 7)

La funcion de rotacion automatica permite cambiar el orden de arranque y paro de los
convertidores controlados por los procesos automaticos de bombas y ventiladores en los
intervalos deseados. La unidad controlada por el convertidor de frecuencia también se puede
incluir en la secuencia automatica de cambio y bloqueo (P2.9.25). La funcién de rotacion
automatica hace posible igualar los tiempos de funcionamiento de los motores e impedir,
por ejemplo, el bloqueo de las bombas debido a interrupciones de funcionamiento
demasiado prolongadas.

« Aplique la funcidén de rotacion automatica con el parametro 2.9.24, Rotacion automatica.

« Larotacion automatica tiene lugar cuando el tiempo definido con el parametro 2.9.26,
Intervalo de rotacidon automatica, se agota y la capacidad utilizada esta por debajo del
nivel definido con el pardmetro 2.9.28, Limite de frecuencia de rotacion automatica.

* Los convertidores en marcha se detienen y rearrancan de acuerdo con el nuevo orden.

« Los contactores externos controlados a través de las salidas de relé del convertidor de
frecuencia conectan las unidades al convertidor de frecuencia o a la red eléctrica. Si el
motor controlado por el convertidor de frecuencia se incluye en la secuencia de rotacion
automatica, siempre se controla a través de la salida de relé activada primero. Los
demas relés activados con posterioridad controlan las unidades auxiliares (consulte
Imag. 98 Ejemplo de rotacidn automaética de 2 bombas, diagrama principaly Imag. 99
Ejemplo de rotacién automatica de 3 bombas, diagrama principal).

1027 ROTACION AUTOMATICA 7 (2.9.24)

Este pardmetro se utiliza para habilitar o deshabilitar la rotacion de la secuencia de
arranque y la prioridad de los motores.

Tabla 218: Selecciones para el parametro ID1027

Numero de

.. Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Rotacion automatica no utili-
zada
1 Rotacion automatica utilizada

El cambio automatico del orden de arranque y paro se activa y aplica a las unidades
auxiliares solo o0 a las unidades auxiliares y la unidad controlada por el convertidor de
frecuencia, en funcidn del ajuste del pardmetro 2.9.25, Seleccidn de procesos automaticos.
Por defecto, la rotacion automatica se activa para 2 convertidores. Consulte la Imag. 19
Ejemplo de conexidn y configuracién de I/0 por defecto de la Aplicacion de control de bombas y
ventiladores [con transmisor de 2 cables] y la Imag. 98 Ejemplo de rotacién automatica de 2
bombas, diagrama principal.
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1028 SELECCION AUTOMATICA DE ROTACION Y ENCLAVAMIENTOS 7 (2.9.25)

Este parametro se utiliza para seleccionar si la rotacion automatica se aplica a los
convertidores auxiliares o a todos los convertidores.

Tabla 219: Selecciones para el parametro ID1028

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
Las funciones automaticas La unidad controlada por el convertidor de frecuencia no
(rotacion automatica/enclava-  |varia. Por lo tanto, solo se necesita el contactor de red para

mientos) solo se aplican a las una unidad auxiliar.
unidades auxiliares

Todos los convertidores inclui- |La unidad controlada por el convertidor de frecuencia se
1 dos en la secuencia de rotacion |incluye en los procesos automaticos y se necesita un contac-
automatica/enclavamientos tor para cada unidad y conectarla a la red o al convertidor de
frecuencia.

1029 INTERVALO DE ROTACION AUTOMATICA 7 (2.9.26)
Este pardmetro se utiliza para ajustar los intervalos de rotacidon automatica.

Tras la expiracion del tiempo definido con este parametro, se activa la funcion de rotacion
automatica si la capacidad utilizada esta por debajo del nivel definido con los parametros
2.9.28 (Limite de frecuencia de rotacion automatica) y 2.9.27 (Nimero maximo de unidades
auxiliares). En caso de que la capacidad supere el valor de P2.9.28, la rotacion automatica no
tendra lugar antes de que la capacidad descienda por debajo de este limite.

« Elrecuento de tiempo se activa solo si la solicitud de Marcha/Paro esta activa en el lugar
de control A.

« Elrecuento de tiempo se resetea después de que tenga lugar la rotacion automatica o
bien al eliminar la solicitud de marcha en el lugar de control A.

1030Y 1031 NUMEI?O MAXIMO DE UNIDADES AUXILIARES Y LIMITE DE FRECUENCIA PARA
ROTACION AUTOMATICA (2.9.27 Y 2.9.28)

1030: Este parametro se utiliza para establecer el nUmero de convertidores auxiliares
utilizado.

1031: Este parametro se utiliza para establecer el limite de frecuencia de la rotacion
automatica.

Estos parametros definen el nivel por debajo del cual debe mantenerse la capacidad
utilizada para que se realice la rotacidon automatica.

Este nivel se define del modo siguiente:
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« Sielnumero de unidades auxiliares en funcionamiento es inferior al valor en el
parametro 2.9.27, la funcion de rotacion automatica puede ejecutarse.

« Sielnumero de unidades auxiliares en funcionamiento es igual al valor del parametro
2.9.27 y la frecuencia de la unidad controlada es inferior al valor del parametro 2.9.28, se
puede ejecutar la rotacion automatica.

« Sielvalordel parametro 2.9.28 es 0,0 Hz, la rotacién automatica solo puede producirse

en posicion de reposo (paro y dormir) independientemente del valor en el parametro
2.9.27.

9.12 SELECCION DE ENCLAVAMIENTO (P2.9.23)

Este parametro se utiliza para activar las entradas de enclavamiento. Las senales de
enclavamiento proceden de los contactores del motor. Las sefales (funciones) estan
conectadas a entradas digitales que se programan como entradas de enclavamiento
mediante los parametros correspondientes. Los procesos automaticos de control de bombas
y ventiladores solamente controlan los motores con los datos de enclavamiento activos.

* Los datos de enclavamiento pueden utilizarse incluso cuando no se ha activado la
funcion de Rotacidon automatica

» Sise desactiva el enclavamiento de una unidad auxiliar y otra unidad auxiliar no utilizada
esta disponible, esta ultima entrara en funcionamiento sin que se detenga el convertidor
de frecuencia.

« Sise desactiva el enclavamiento de la unidad controlada, se pararan todos los motoresy
se volveran a arrancar con la nueva configuracion.

« Sisevuelve a activar el enclavamiento en estado de Marcha, los procesos automaticos
operan segun el parametro 2.9.23, Seleccion enclavamiento:
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Tabla 220: Selecciones para la seleccion de enclavamiento

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 No usado

Actualizar en paro Se utilizan enclavamientos. El nuevo convertidor se colocara
la ultima en la linea de rotacién automatica sin detener el
sistema. Sin embargo, si el orden de rotacion automatica
pasa a ser, por ejemplo, [P1 -> P3 -> P4 -> P2], se actuali-
zara en el siguiente Paro (rotacién automatica, dormir, paro,
1 etc.).

EJEMPLO:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 BLOQUEADO] ->[P1 -> P3 -> P4 -> P2]
-> [DORMIR] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Paro y actualizacion Se utilizan enclavamientos. Los procesos automaticos para-
ran todos los motores inmediatamente y se volveran a arran-
car con una nueva configuracion.

EJEMPLO:

[P1-> P2 -> P4] -> [P3 BLOQUEADO] -> [PARO] -> [P1 -> P2 -
-> P3 -> P4]

Consulte el Capitulo 9.73 Ejemplos de seleccion de rotacién automatica y enclavamiento.

9.13 EJEMPLOS DE SELECCION DE ROTACION AUTOMATICA Y
ENCLAVAMIENTO

9.13.1 PROCESOS AU,TOMATICOIS DE BOMBAS Y VENTILADORES CON ENCLAVAMIENTOS
Y SIN ROTACION AUTOMATICA

Situacion:

* Unaunidad controlada y tres unidades auxiliares.

« Ajuste de parametros: 2.9.1=3, 2.9.25=0

* Senales de valores actuales de enclavamiento utilizadas, rotacion automatica sin utilizar.

« Ajuste de parametros: 2.9.23=1, 2.9.24=0

» Las senales de valores actuales de enclavamiento proceden de las entradas digitales
seleccionadas con los parametros 2.2.6.18 a 2.2.6.21.

« Elcontrol de la Unidad auxiliar 1 (P2.3.1.27) se habilita a través del Enclavamiento 1
(P2.2.6.18), el control de la Unidad auxiliar 2 (P2.3.1.28) a través del Enclavamiento 2
(P2.2.6.19), etc.
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Fases:

1. Se ponen en marcha el sistemay el motor controlados por el convertidor de frecuencia.

2. LaUnidad auxiliar 1 se pone en marcha cuando el accionamiento principal alcanza la
frecuencia de arranque (P2.9.2).

3. Launidad principal reduce la velocidad hasta la Frecuencia de paro de la Unidad auxiliar
1(P2.9.3) y empieza a aumentar hacia la Frecuencia de arranque de la Unidad auxiliar 2,
si es necesario.

4. LaUnidad auxiliar 2 se pone en marcha cuando la unidad principal ha llegado a la
frecuencia de arranque establecida (P2.9.4).

5. Elvalor actual de enclavamiento se desconecta de la Unidad aux 2. Dado que la Unidad
aux. 3 no se utiliza, se pondra en marcha para sustituir a la Unidad aux. 2 eliminada.

6. Launidad principal aumenta la velocidad al maximo porque no hay mas unidades
auxiliares disponibles.

7. LaUnidad aux. 2 eliminada se vuelve a conectar y se coloca en ultimo lugar en el orden
de marcha de las unidades auxiliares, que ahora es 1-3-2. La unidad principal reduce la
velocidad hasta la frecuencia de Paro ajustada. El orden de marcha de las unidades
auxiliares se actualizard inmediatamente o bien en el siguiente Paro (rotacion
automatica, dormir, paro, etc.) segun P2.9.23.

8. Siaun se requiere mas potencia, la velocidad de la unidad principal aumenta hasta la
frecuencia maxima, poniendo el 100% de la potencia de salida a disposicion del sistema.

Cuando disminuye la necesidad de potencia, las unidades auxiliares se desconectan en el
orden inverso (2-3-1; tras la actualizacidn 3-2-1).

9.13.2  PROCESOS AUTOMATICOS DE BOMBAS Y VENTILADORES CON ENCLAVAMIENTOS
Y ROTACION AUTOMATICA

Todo lo anterior se aplica también si se utiliza la funcion de rotacion automatica. Ademas del
orden de marcha modificado y actualizado, también el orden de cambio de las unidades
principales depende del parametro 2.9.23.
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Imag. 97: Ejemplo del funcionamiento de la aplicacion PFC con tres unidades auxiliares.
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Imag. 99: Ejemplo de rotacion automatica de 3 bombas, diagrama principal
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10

10.1

Cadigo

de fallo

LOCALIZACION DE FALLOS

CODIGOS DE FALLO

Cadigo
secundario
enT.14

Causa posible

Como corregir el fallo

indica que la suma de la
intensidad de fases del
motor no es cero.

. una averia de aisla-
miento en los cables o
el motor

1 Sobreintensidad S1 = Dis- Hay una intensidad dema- Realice una comprobacion de la
paro de siado alta (>4* H) en el carga.
hardware cable del motor. Su causa Realice una comprobacion del
puede ser una de las motor.
S2= siguientes. Realice comprobaciones de los
Reservado cables y las conexiones.
i Realice una identificacion en mar-
53 = . un aumento repentino cha.
Supervi- y considerable de la
sion de carga o
controla- . un cortocircuito en los
dor de cables del motor
intensidad |° el motor no es del tipo
correcto
Sé4 = Limite
de sobrein-
tensidad
configu-
rado por el
usuario
superado
2 SobreVoltaje S1 = Dis- La tension de bus de CC es |Establecer un tiempo de decelera-
paro de superior a los limites. ciéon mayor.
hardware Utilice el chopper de frenado o la
. - resistencia de frenado. Estan dis-
S2= * tlempo.de deceleracion ponibles como opciones.
Supervi- dgmasmdo corto » Active el controlador de sobreten-
sion de . picos de sobretension sion.
control de altos en _El suministro Realice una comprobacion de la
sobreten- ‘ Secuencia d_e Marc’h.a/ tension de entrada.
sion Paro demasiado rapida
3* Fallo de tierra La medicion de la intensidad |Realice comprobaciones de los

cables del motory el motor.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 412 LOCALIZACION DE FALLOS

Cédigo Codigo
g secundario Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
enT.14
5 Circuito de pre- Elinterruptor de carga estd |Resetear el fallo y volver a arran-
carga abierto cuando se ha lan- car el convertidor.

zado la orden de MARCHA. |Si se vuelve a mostrar el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas

, ) préximo.
. averia de funciona-
miento
. componente defec-
tuoso
6 Paro de emergen- Se ha especificado una Realice una comprobacion del cir-
cia senal de paro desde la tar-  |cuito de paro de emergencia.
jeta opcional.
7 Desconexion por Este fallo no se puede resetear
saturacion . componente defec- desde el cuadro de control.
tuoso Desconecte la alimentacion.

. resistencia de frenado |NO ARRANQUE EL CONVERTIDOR
cortocircuitada o con NI CONECTE LA ALlMENTAClON
sobrecarga Pida instrucciones a la fabrica.

Si este fallo aparece simultanea-

mente con el Fallo 1, compruebe el

motor y sus cables.
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Codigo
secundario Causa posible Como corregir el fallo
enT.14

Cadigo

de fallo

8 Fallo de la aplica- |[S1= Resetear el fallo y volver a arran-
cién Reservado |. averia de funciona- car el convertidor.

miento Si se vuelve a mostrar el fallo, pida
S2= . componente defec- instrucciones al distribuidor mas
Reservado tuoso préximo.

S3 =
Reservado

S4 =
Reservado

Sh =
Reservado

S6 =
Reservado

S7 = Inte-
rruptor de
carga

S8=La
tarjeta del
controla-
dor no
recibe ali-
mentacion

S9 =
Comunica-
cion de
unidad de
potencia
(TX)

S10 =
Comunica-
cion de
unidad de
potencia
(Disparo)

S11 =
Comun. de
unidad de
potencia
(Medicién)
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LOCALIZACION DE FALLOS

Cédigo Codigo ,
secundario Causa posible Como corregir el fallo

de fallo

enT.14

9 * Baja tension S1=Bus La tension del Bus de CC es |Si hay un corte de tension de ali-
de CC inferior a los limites. mentacion temporal, resetee el
demasiado fallo y vuelva a poner en marcha el
bajo , . convertidor.
durantela |° t?pS'on de a.llment.a- Realice una comprobacion de la
marcha cion d.ema5|ado baja tension de alimentacion. Si la ten-

: Fallg interno del con- sién de alimentacidn es correcta,
S2 =Sin vertldqr de frecuencia g, producido un fallo interno.
datosdela |° un fusible de entrada Pida instrucciones al distribuidor
unidad de defectuoso mas proximo.
potencia . el interruptor (%e carga
externo no esta

53 = cerrado
Supervi-
sién de
control de
baja ten-
sién

10 * Supervision de la Falta la fase de la linea de Realice una comprobacion de la
linea de entrada entrada. tension de alimentacidn, los fusi-

bles y el cable de alimentacion.

11* Fase de salida La medicion de la intensidad |Realice una comprobacion del

indica que ha detectado que [cable del motory el motor.
no hay intensidad en una de
las fases del motor.

12 Supervision del No hay ninguna resistencia |Realice una comprobacién de la
chopper de fre- de frenado. La resistencia resistencia de frenado y los cables.
nado de frenado esta rota. Un Si se encuentran en buen estado,

chopper de frenado defec- hay un fallo en el resistor o el
tuoso. chopper. Pida instrucciones al dis-
tribuidor mas proximo.

13 Baja temperatura La temperatura en el radia-
del convertidor de dor de la unidad de potencia
frecuencia o en la tarjeta de potencia

es demasiado baja. La tem-
peratura del radiador se
encuentra por debajo de -10
°C (14 °F).

14 Exceso de tempe- La temperatura del radiador |Realice una comprobacion de la
ratura del conver- de calor es superior a 90 °C |cantidad y el caudal reales de aire
tidor de frecuencia (194 °F) (0 77 °C (170,6 °F), |de refrigeracion.

NX_6, FRé). Examine el radiador para compro-

Se emite una alarma de bar si tiene polvo.

exceso de temperatura Realice una comprobacion de la

cuando la temperatura del temperatura ambiente.

radiador supera los 85 °C Compruebe que la frecuencia de

(185 °F) (72 °C (161,6 °F)). conmutacién no sea demasiado
alta en relacidn con la temperatura
ambiente y la carga del motor.
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Cadigo
de fallo

Codigo

secundario

enT.14

Causa posible

Como corregir el fallo

la tarjeta opcional ha detec-
tado un aumento de la tem-
peratura del motor.

15 * Motor bloqueado El motor se ha bloqueado. Realice una comprobacion del

cable del motory la carga.

16 * Exceso de tempe- Hay una carga demasiado Reduzca la carga del motor. Si no

ratura del motor pesada en el motor. existe sobrecarga del motor, rea-
lice una comprobacion de los para-
metros del modelo de temperatura.

17 * Proteccion frente a Se ha activado la proteccion |Realice una comprobacion de la

baja carga de baja carga. carga.

18 ** Desequilibrio S1=Dese- |Desequilibrio entre médulos |Si se vuelve a producir el fallo, pida

quilibrio de |de potencia en unidades de |instrucciones al distribuidor mas
intensidad |potencia paralelas. préximo.
S2 = Dese-
quilibrio de
tension de
cc

22 Fallo de suma de Fallo del guardado de para- |Sise vuelve a producir el fallo, pida

verificacion de metros. instrucciones al distribuidor mas
EEPROM préximo.
. averia de funciona-
miento
. componente defec-
tuoso
24 ** Fallo del contador Los valores que aparecen
en los contadores no son
correctos
25 Fallo del perro Resetear el fallo y volver a arran-
guardian del . averia de funciona- car el convertidor.
microprocesador miento Si se vuelve a mostrar el fallo, pida
. componente defec- instrucciones al distribuidor mas
tuoso préximo.
26 Prevencion de Se ha impedido la puesta en |Cancelar prevencion de puesta en
puesta en marcha marcha del convertidor. La [marcha si esta se puede llevar a
orden de marcha estd ACTI- |cabo de forma segura.
VADA cuando se descarga Eliminar la solicitud de marcha.
una nueva aplicacién en el
convertidor.
29 * Fallo termistor La entrada del termistor de |Realice una comprobacion de la

refrigeracion del motor y la carga.
Realice una comprobacion de la
conexion del termistor.

(Si la entrada del termistor de la
tarjeta opcional no esta en uso se
debe cortocircuitar).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 416 LOCALIZACION DE FALLOS

Codigo
secundario
enT.14

Cadigo

de fallo Causa posible

Como corregir el fallo

IGBT (hardware)

lentamiento del puente del
inversor de IGBT ha detec-
tado una intensidad de
sobrecarga a corto plazo
muy alta

30 Desactivacion Se ha abierto la entrada en  |Cancele la desactivacion segura si
segura la tarjeta OPTAF, se puede hacer con seguridad.
31 Temperatura de La proteccion de sobreca- Realice una comprobacion de la

carga.
Realice una comprobacion de
tamano del motor.

Realice una identificacion de mar-
cha.

biado (mismo tipo)

cambiado por una nueva
que ya ha utilizado en la
misma ranura. Los parame-
tros ya estan disponibles en
el convertidor.

32 Ventilador refrige- El ventilador de refrigera- Pida instrucciones al distribuidor
racion cion del convertidor de fre- | mas proximo.
cuencia no se pone en mar-
cha cuando se especifica la
orden ACTIVAR.
34 bus de comunica- No se ha reconocido el Compruebe que hay otro disposi-
ciones CAN mensaje enviado. tivo en el bus con la misma confi-
guracion.
35 Aplicacion Problema en el software de |Pida instrucciones al distribuidor
la aplicacion. mas proximo. Si usted es progra-
mador de aplicaciones, compruebe
el programa de la aplicacidn.
36 Unidad de control La unidad de control NXS no |Cambie la unidad de control.
puede controlar la unidad
de potencia NXP y viceversa
37 ** Dispositivo cam- La tarjeta opcional se ha Resetear el fallo. El dispositivo esta

preparado para su uso. El converti-
dor comienza a utilizar los antiguos
ajustes de parametros.

38 ** Dispositivo ana-
dido (mismo tipo)

Se ha anadido la tarjeta
opcional. Ha utilizado la
misma tarjeta opcional
antes en la misma ranura.
Los parametros ya estan
disponibles en el converti-
dor.

Resetear el fallo. El dispositivo esta
preparado para su uso. El converti-
dor comienza a utilizar los antiguos
ajustes de parametros.

39 ** Dispositivo
extraido

Se ha quitado una tarjeta
opcional de la ranura.

El dispositivo ya no esta disponible.
Resetear el fallo.
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LOCALIZACION DE FALLOS

VACON - 417

Cadigo
de fallo

Codigo
secundario
enT.14

Causa posible

Como corregir el fallo

biado (distinto tipo)

opcional o la unidad de
potencia.

Nuevo dispositivo de distinto
tipo o distinta potencia
nominal.

40 Dispositivo desco- |S1 =Dispo- |Se ha conectado un disposi- [Pida instrucciones al distribuidor
nocido sitivo des- |tivo desconocido (unidad de  [mas préximo.
conocido potencia/tarjeta opcional)
S2=
Power1 no
del mismo
tipo que
Power2
41 Temperatura de La proteccion de sobreca- Realice una comprobacion de la
IGBT lentamiento del puente del  |carga.
inversor de IGBT ha detec- Realice una comprobacion de
tado una intensidad de tamano del motor.
sobrecarga a corto plazo Realice una identificacion de mar-
muy alta. cha.
42 Sobrecalenta- La proteccion contra altas Establecer un tiempo de decelera-
miento de la resis- temperaturas de la resis- ciéon mayor.
tencia de frenado tencia de frenado ha detec- |Usar la resistencia de frenado
tado un frenado excesivo. externa.
43 Fallo encoder 1 =Faltael |Problema detectado enlas |Realice una comprobacién de las
canal Adel [senales del encoder. conexiones del encoder.
encoder 1 Realice una comprobacion de la
tarjeta del encoder.
2 = Falta el Realice una comprobacion de la
canal B del frecuencia del encoder en el lazo
encoder 1 abierto.
3 = Faltan
ambos
canales del
encoder 1
4 = enco-
der inver-
tido
5=Faltala
tarjeta de
encoder
L4 ** Dispositivo cam- Ha cambiado la tarjeta Reset.

Establezca de nuevo los parame-
tros de la placa opcional si se cam-
bid esta.

Establezca de nuevo los pardame-
tros del convertidor de frecuencia
si se cambio la unidad de potencia.

45 ** Dispositivo ana-

dido (distinto tipo)

Distinto tipo de tarjeta
opcional anadido.

Reset.
Vuelva a establecer los parametros
de la unidad de potencia.
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VACON - 418 LOCALIZACION DE FALLOS

Cédigo Codigo. . . _
secundario Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
enT.14
49 Division por cero Se ha producido una division |Si se vuelve a mostrar el fallo
en aplicacion por cero en el programa de |mientras el convertidor de frecuen-
la aplicacion. cia se encuentra en el estado de
marcha, pida instrucciones al dis-
tribuidor mas proximo. Si usted es
programador de aplicaciones, com-
pruebe el programa de la aplica-
cion.

50 * lin de entrada ana- La intensidad en la entrada |Realice una comprobacién del cir-

ldgica < 4mA analdgica es < 4mA. El cable |cuito de lazo de la intensidad.
(rango de senal de de control estd roto o
sel. 4 a 20 mA) suelto, fallo del origen de

senal.

51 Fallo externo Fallo de entrada digital. Solucione la situacidon de fallo en el

dispositivo externo.

52 Fallo de comuni- La conexidn entre el cuadro |Realice una comprobacion de la

cacion del panel de control (o NCDrive) y el conexion del cuadro de controly
convertidor es defectuosa. del cable del cuadro de control.

53 Fallo de comuni- La conexién de datos entre  |Realice una comprobacién de la

cacion Fieldbus el maestro de Fieldbusyla [instalaciony el maestro de Field-
tarjeta de Fieldbus es defec- |bus.
tuosa. Si la instalacién es correcta, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.

54 Fallo en la ranura Tarjeta opcional o ranura Realice una comprobacion de la
defectuosas. tarjetay la ranura.

Pida instrucciones al distribuidor
mas proximo.

56 Temperatura La temperatura ha supe- Localizar la causa del aumento de

excesiva. rado el limite establecido. temperatura.
Sensor desconectado.
Cortocircuito.

57 ** Identificacion La identificacion con motor |La orden de marcha se ha elimi-

girando ha fallado. nado antes de completar la identifi-
cacién con motor girando.
El motor no esta conectado al con-
vertidor de frecuencia.
Hay carga en el eje del motor.

58 * Chopper El estado real del freno es Realice una comprobacién del
diferente a la senal de con- |estado y las conexiones del freno
trol. mecanico.

59 Comunicacion con Se ha interrumpido la Realice una comprobacion de los

unidad seguidora comunicacién SystemBus o |parametros de la tarjeta opcional.
CAN entre Maestroy Sequi- |Realice una comprobacion del
dor. cable de fibra 6ptica o el cable
CAN.
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LOCALIZACION DE FALLOS

VACON - 419

Cadigo
de fallo

Codigo
secundario
enT.14

Causa posible

Como corregir el fallo

Cla

paro de emergencia de la
entrada digital o del Field-
bus.

60 Refrigeracion Ha fallado la circulacion del |Realice una comprobacion de la
refrigerante en el converti- |razon del fallo del sistema externo.
dor de refrigeracion liquida.

61 Error de velocidad La velocidad del motor no es |Realice una comprobacién de la
igual a la referencia. conexion del encoder.

El motor PMS ha superado el par
maximo a la velocidad nominal.

62 Marcha deshabili- La senal de marcha habili- Realice una comprobacion del

tada tada es baja. motivo de la senal de permiso de
marcha.

63 ** Paro de emergen- Se ha recibido la orden de Se ha aceptado la nueva orden de

marcha tras el reset.

de maestro-seguidor, apa-
rece este codigo de fallo si
una o mas de los converti-
dores seguidores se dispara
por fallo.

b4 ** Interruptor de Elinterruptor de entrada del |Realice una comprobacion del inte-
entrada abierto convertidor esta abierto. rruptor de alimentacion principal
del convertidor.
65 Temperatura La temperatura ha supe- Localizar la causa del aumento de
excesiva. rado el limite establecido. temperatura.
Sensor desconectado.
Cortocircuito.
70 * Fallo de filtro Fallo desencadenado por Solucione la situacidon de fallo en el
activo entrada dig. (consulte el filtro activo.
parametro P2.2.7.33).
74 Fallo de seguidor Al utilizar la funcién normal

* = Puede programar diferentes respuestas para estos fallos en la aplicacion. Consulte el
grupo de parametros Protecciones.

** = Solo fallos A (alarmas).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/







VACON

Vacon Ltd

Member of the Danfoss Group

Runsorintie 7
65380 Vaasa
Finland

www.danfoss.com

Document ID:

DPDO01211E
Rev. E

Sales code: DOC-APPNXALL+DLES




	Índice
	Prefacio
	Acerca de este manual

	1 Aplicación básica
	1.1 Introducción
	1.1.1 Funciones de protección del motor en la Aplicación básica

	1.2 I/O de control
	1.3 Lógica de señales de control en la Aplicación básica
	1.4 Aplicación básica - Listas de parámetros
	1.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	1.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	1.4.3 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	1.4.4 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	1.4.5 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	2 Aplicación estándar
	2.1 Introducción
	2.2 I/O de control
	2.3 Lógica de señales de control en la Aplicación estándar
	2.4 Aplicación estándar - Listas de parámetros
	2.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	2.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	2.4.3 Señales de entrada (Panel de control: Menú M2 -> G2.2)
	2.4.4 Señales de salida (Panel de control: Menú M2 -> G2.3
	2.4.5 Parámetros de control del convertidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.4
	2.4.6 Parámetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Menú M2 -> G2.5)
	2.4.7 Parámetros de control de motor (Panel de control: Menú M2 -> G2.6)
	2.4.8 Protecciones (Panel de control: Menú M2 -> G2.7
	2.4.9 Parámetros de rearranque automático (Panel de control: Menú M2 -> G2.8)
	2.4.10 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	2.4.11 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	2.4.12 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	3 Aplicación de control local/remoto
	3.1 Introducción
	3.2 I/O de control
	3.3 Lógica de señales de control en la Aplicación de control local/remoto
	3.4 Aplicación de control local/remoto - Listas de parámetros
	3.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	3.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	3.4.3 Señales de entrada (Panel de control: Menú M2 -> G2.2)
	3.4.4 Señales de salida (Panel de control: Menú M2 -> G2.3
	3.4.5 Parámetros de control del convertidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.4
	3.4.6 Parámetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Menú M2 -> G2.5)
	3.4.7 Parámetros de control de motor (Panel de control: Menú M2 -> G2.6)
	3.4.8 Protecciones (Panel de control: Menú M2 -> G2.7
	3.4.9 Parámetros de rearranque automático (Panel de control: Menú M2 -> G2.8)
	3.4.10 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	3.4.11 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	3.4.12 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	4 Aplicación de control de multi-velocidades
	4.1 Introducción
	4.2 I/O de control
	4.3 Lógica de señales de control en la Aplicación de control de multi-velocidades
	4.4 Aplicación de control de multi-velocidades - Listas de parámetros
	4.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	4.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	4.4.3 Señales de entrada (Panel de control: Menú M2 -> G2.2)
	4.4.4 Señales de salida (Panel de control: Menú M2 -> G2.3
	4.4.5 Parámetros de control del convertidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.4
	4.4.6 Parámetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Menú M2 -> G2.5)
	4.4.7 Parámetros de control de motor (Panel de control: Menú M2 -> G2.6)
	4.4.8 Protecciones (Panel de control: Menú M2 -> G2.7)
	4.4.9 Parámetros de rearranque automático (Panel de control: Menú M2 -> G2.8)
	4.4.10 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	4.4.11 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	4.4.12 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	5 Aplicación de control PID
	5.1 Introducción
	5.2 I/O de control
	5.3 Lógica de señales de control en la Aplicación de control PID
	5.4 Aplicación de control PID - Listas de parámetros
	5.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	5.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	5.4.3 Señales de entrada
	5.4.4 Señales de salida (Panel de control: Menú M2 -> G2.3
	5.4.5 Parámetros de control del convertidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.4
	5.4.6 Parámetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Menú M2 -> G2.5)
	5.4.7 Parámetros de control de motor (Panel de control: Menú M2 -> G2.6)
	5.4.8 Protecciones (Panel de control: Menú M2 -> G2.7
	5.4.9 Parámetros de rearranque automático (Panel de control: Menú M2 -> G2.8)
	5.4.10 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	5.4.11 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	5.4.12 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	6 Aplicación de control multi-propósito
	6.1 Introducción
	6.2 I/O de control
	6.3 Lógica de señales de control en la Aplicación de control multi-propósito
	6.4 Aplicación de control multi-propósito - Listas de parámetros
	6.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	6.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	6.4.3 Señales de entrada
	6.4.4 Señales de salida
	6.4.5 Parámetros de control del convertidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.4
	6.4.6 Parámetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Menú M2 -> G2.5)
	6.4.7 Parámetros de control de motor (Panel de control: Menú M2 -> G2.6)
	6.4.8  Protecciones (Panel de control: Menú M2 -> G2.7
	6.4.9 Parámetros de rearranque automático (Panel de control: Menú M2 -> G2.8)
	6.4.10 Parámetros de fieldbus (Panel de control: Menú M2 -> G2.9)
	6.4.11 Parámetros de control de par (Panel de control: Menú M2 -> G2.10)
	6.4.12 Convertidores NXP: Parámetros de maestro-seguidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.11)
	6.4.13 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	6.4.14 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	6.4.15 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	7 Aplicación de control de bombas y ventiladores
	7.1 Introducción
	7.2 I/O de control
	7.3 Lógica de señales de control en la Aplicación de control de bombas y ventiladores
	7.4 Aplicación de control de bombas y ventiladores - Listas de parámetros
	7.4.1 Valores de monitor (Panel de control: Menú M1)
	7.4.2 Parámetros básicos (Panel de control: Menú M2 -> G2.1)
	7.4.3 Señales de entrada
	7.4.4 Señales de salida
	7.4.5 Parámetros de control del convertidor (Panel de control: Menú M2 -> G2.4
	7.4.6 Parámetros de frecuencias prohibidas (Panel de control: Menú M2 -> G2.5)
	7.4.7 Parámetros de control de motor (Panel de control: Menú M2 -> G2.6)
	7.4.8 Protecciones (Panel de control: Menú M2 -> G2.7
	7.4.9 Parámetros de rearranque automático (Panel de control: Menú M2 -> G2.8)
	7.4.10 Parámetros de control de bombas y ventiladores (Panel de control: Menú M2 -> G2.9)
	7.4.11 Control de panel (Panel de control: Menú M3)
	7.4.12 Menú del sistema (Panel de control: Menú M6)
	7.4.13 Tarjetas de expansión (Panel de control: Menú M7


	8 Descripciones de los valores de monitor
	9 Descripciones de parámetros
	9.1 Parámetros de control del panel
	9.2 Función maestro/seguidor (solo NXP)
	9.2.1 Conexiones físicas de enlace de maestro/seguidor
	9.2.2 Conexión de fibra óptica entre convertidores de frecuencia con OPTD2

	9.3 Control de freno externo con límites adicionales (ID 315, 316, 346 a 349, 352, 353)
	9.4 Parámetros de protección térmica del motor (ID 704 a 708)
	9.5 Parámetros de protección frente a bloqueo (ID 709 a 712)
	9.6 Parámetros de protección frente baja carga (ID 713 a 716)
	9.7 Parámetros de control de bus de campo (ID 850 a 859)
	9.7.1 Salida de datos de proceso (esclavo -> maestro)
	9.7.2 Escalado de intensidad en tamaños distintos de unidades
	9.7.3 Entrada de datos de proceso (maestro -> esclavo)

	9.8 Parámetros de lazo cerrado (ID 612 a 621)
	9.9 Principio de programación "Terminal to function" (TTF)
	9.9.1 Definición de una entrada/salida para una función determinada en el panel
	9.9.2 Definición de un terminal para una función determinada con la herramienta de programación NCDrive
	9.9.3 Definición de entradas/salidas no utilizadas

	9.10 Parámetros de control de velocidad (sólo aplicación 6)
	9.11 Cambio automático entre unidades (solo aplicación 7)
	9.12 Selección de enclavamiento (P2.9.23)
	9.13 Ejemplos de selección de rotación automática y enclavamiento
	9.13.1 Procesos automáticos de bombas y ventiladores con enclavamientos y sin rotación automática
	9.13.2 Procesos automáticos de bombas y ventiladores con enclavamientos y rotación automática


	10 Localización de fallos
	10.1 Códigos de fallo




