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POR RAZONES DE SEGURIDAD, LEA ESTA SECCION ANTES DE EFECTUAR LA
INSTALACION.

M Se deberd desconectar la alimentacion de entrada de CA antes de realizar

cualquier cableado en el variador de frecuencia de motor de CA.

PELIGRO M Incluso si se ha apagado la alimentacién, es posible que permanezca carga en
los capacitores de enlace de CD con voltajes peligros antes de que se apague
el indicador LED POWER (Encendido/apagado). No toque el circuito interno ni
los conectores.

M Los tableros de circuitos impresos poseen componentes MOS altamente
sensibles. Estos componentes son especialmente sensibles a la electricidad
estatica. No toque estos componentes ni los tableros de circuitos antes de
tomar medidas antiestéticas. Nunca vuelva a ensamblar los componentes o
cableado internos.

M Conecte a tierra el variador de frecuencia de motor de CA con el terminal de
conexion a tierra. El método de conexion a tierra debera cumplir con las leyes
del pais en donde se instalara el variador de frecuencia de motor de CA.

M NO instale el variador de frecuencia de motor de CA en un lugar sometido a
altas temperaturas, luz solar directa u objetos inflamables.

n M Nunca conecte los terminales de salida U/T1, V/T2 y W/T3 del variador de
‘ frecuencia de motor de CA directamente a la fuente de alimentacion del
e circuito de corriente de CA.

M Solo personas calificadas pueden realizar la instalacién, cableado y
mantenimiento del variador de frecuencia de motor de CA.

M Incluso si el motor de CA trifasico se encuentra detenido, es posible que
siga permaneciendo carga con voltajes peligrosos en los terminales del
circuito de corriente del variador de frecuencia de motor de CA.

M Si se almacena el variador de frecuencia de motor de CA en el estado sin
carga durante mas de 3 meses, la temperatura ambiente no debera ser
superior a 30 . No se recomienda un almacenamiento durante mas de 1
afio, ya que esto podria causar un deterioro de los capacitores

electroliticos.

ISmNOTA

El contenido de este manual podria sufrir revisiones sin aviso previo. Please consult our distributors or download the most

updated version at http://www.delta.com.tw/industrialautomation
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Capitulo 1 introduccion | Serie C2000

Capitulo 1 introduccion

Recepcion e inspeccidn

Luego de recibir el variador de frecuencia de motor de CA, compruebe lo siguiente:

1.

Inspeccione la unidad luego de desembalarla para asegurarse de que no haya sufrido dafios
durante el envio.

Asegurese de que el nimero de pieza impreso en el embalaje coincida con el nimero de pieza que
aparece en la placa de identificacién.

Asegurese de que el voltaje de la linea de cableado se encuentre dentro del rango especificado en
la placa de identificacion.

Instale el variador de frecuencia de motor de CA de acuerdo con las instrucciones de este manual.
Antes de suministrar la alimentacién, asegurese de que todos los dispositivos, incluida la
alimentacién, motor, tablero de control y teclado digital, estén conectados de forma correcta.

Al realizar el cableado del variador de frecuencia de motor de CA, asegurese de que el cableado de
los terminales de entrada R/L1, S/L2 y T/L3 y los terminales de salida U/T1, VIT2 y W/T3 esté
realizado de forma correcta a fin de evitar causar dafios en el variador de frecuencia.

Al suministrar alimentacion, seleccione el idioma y establezca los grupos de parametros a través del
teclado digital (KPC-CCO01).

Luego de suministrar alimentacion, realice la prueba con velocidad baja y, a continuacion, aumente
la velocidad gradualmente hasta llegar a la velocidad deseada.

Informacién de la placa de identificacion

Modelo del variador de frecuenciade CA — » [M ODEL:VFDO0O0O7C43A

Corriente/voltaje de entrada —»| INPUT:

Normal Duty: 3PH 380-480V 50/60Hz 4.3A
Heavy Duty: 3PH 380-480V 50/60Hz 4.1A

Corriente/voltaje de salida.—>» | OUTPUT:

Normal Duty: 3PH 0-480V 3A 2.4KVA 1HP
Heavy Duty: 3PH 0-480V 2.9A 2 .3KVA 1HP

Rango de frecuencia —» | FREQUENCY RANGE:

Normal Duty: 0-600Hz
Heavy Duty: 0-300Hz

Version del firmware —» | Version:Vv0.30
Certificaciones —»

Ndmero de serie —» 007C43A7T9300002

j DELTAELECTRONICS. INC.
BELTA MADE IN X XXXXXX
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Capitulo 1 introduccion | Serie C2000
Nombre del modelo

VED 007 C 43 A

® [ ]
T— Tipo de versién

Voltaje de entrada
23:230V Trifasico
43:460V Trifasico

Serie C2000

Capacidad del motor apropiada

007:1HP (0,75 kW) ~ 3350:475 HP (335 kW)
Consulte las especificaciones para obtener
informacioén detallada

Nombre de la serie (variador de frecuencia variable)

Numero de serie

007C43A0 T 9 30 0002

T. Tauyuan W: Wujian
S: Shanghai

460V 3-PHASE 1HP(0.75kW)

Numero de produccion

Semana de produccion

Afio de produccion

Fabrica de produccién

NUmero de modelo
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Dimensiones

Estructura A

VFDO07C23A; VFD007C43A/E; VFD0O15C23A; VFD015C43A/E; VFD022C23A; VFD022C43A/E;

VFDO037C23A; VFD037C43A/E; VFD0O40C43A/E; FDO55C43A/E

i vvq
qQ

g
{

H1
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/Consulte Detalle A

D1

ol s e ) G

i — —
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Consulte Detalle B

s

)

Detalle A (orificio de montaje)

: m ) Detalle B (orificio de montaje

L R intieie% il ( je)

Unidad: mm [pulgadas]
Estructura W H D w1 H1 D1* S1 o1 o2 »3

AL 130,0 250,0 170,0 116,0 236,0 45,8 6,2 22,2 34,0 28,0
[5,12] [9,84] [6,69] [4,57] [9,29] [1,80] [0,24] [0,87] [1,34] [1,10]

D1*: Montaje del saliente

NOTA: Los modelos VFD007C43E; VFD015C43E; VFD022C43E; VFD037C43E; VFD040C43E; VFD0O55C43E estaran

disponibles pré6ximamente para su encargo. Pongase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta

para obtener informacion detallada sobre la fecha de lanzamiento.
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Estructura B
VFDO55C23A; VFD0O75C23A; VFD0O75C43A/E; VFD110C23A; VFD110C43A/E; VFD150C43A/E

W ‘ D
W1 Consulte Detalle A D1

[ === ==
[S=il==g==]==N==] 1

e w—)

JOBBAA00
8000000

Consulte Detalle B
ST
Detalle A (orificio de montaje)

(U
e

Detalle B (orificio de montaje)

Unidad: mm [pulgadas]

Estructura] W H D w1 H1 D1* S1 o1 o2 3
51 190,0 320,0 | 190,00 | 173,0 303,0 77,9 8,5 22,2 34,0 28,0
[7,48] | [12,60] | [7,48] [6,81] | [11,93] | [3,07] [0,33] [0,87] [1,34] [1,10]

D1*: Montaje del saliente

NOTA: Los modelos VFD075C43E; VFD110C43E; VFD150C43E estaran disponibles proximamente para su encargo. Péngase en

contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la fecha de

lanzamiento.
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Estructura C
VFD150C23A; VFD185C23A; VFD185C43A/E; VFD220C23A; VFD220C43A/E; VFD300C43A/E

W D
1 ‘ Consulte Detalle A D1
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Consulte Detalle B

Detalle A (orificio de montaje)

It

‘<—>

S
Detalle B (orificio de montaje)

Unidad: mm [pulgadas]

Estructura w H D w1l H1 D1* S1 o1 P2 3
o1 250,0 | 400,0 | 210,0 231,0 | 381,0 92,9 8,5 22,2 34,0 50,0
[9,84] | [15,75] | [8,27] [9,09] | [15,00] | [3,66] [0,33] [0,87] [1,34] [1,97]

D1*: Montaje del saliente
NOTA: Los modelos VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles préximamente para su encargo. Péngase en
contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la fecha de

lanzamiento.
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Estructura D
D1: VFD300C23A; VFD370C23A; VFD370C43A; VFD450C43A; VFD550C43A; VFD750C43A
D2: VFD300C23E; VFD370C23E; VFD370C43E; VFD450C43E; VFD550C43E; VFD750C43E

W
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/Consulte Detalle A

D

e O

D2

H3

-
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Consulte Detalle B

Detalle A
(orificio de montaje)

=

9
S2

i

S

Detalle A
(orificio de montaje)

Unidad: mm [pulgadas]

Estuctura| W | H D | Wi | HL | H2 | H3 | D1* | D2 | s1 | s2 | o1 | o2 | @3
330,0 2750 | 2850 | 550,0 | 5250 | 492,0 | 107,2 | 16,0 | 11,0 | 18,0
ot [12,99] [10,83] | [11,22] | [21.65] | [20.67] | [19.37] | [4.22] | [0.63] | [0.43] | [0,71] | )
330,0 | 688.3 | 2750 | 2850 | 550,0 | 525,0 | 492,0 | 107,2 | 160 | 11,0 | 180 | 762 | 340 | 22,0
P2 | iz00y| 127101 110,83 | 1122 | 2651 | 20,671 19371 | 4221 | 10,631 | 10431 | 0,711 | 300y | L34] | (0871

1-6
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Estructura E

E1l: VFD450C23A; VFD550C23A; VFD750C23A; VFD900C43A; VFD1100C43A
E2: VFD450C23E; VFD550C23E; VFD750C23E; VFD900C43E; VFD1100C43E

W i D
Wi /~ Consulte Detalle A D1
/
O = &
l&]
ooo o o o
Soo| | B :
(@] ule)
I
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i%7§7§7§7§7§7§7§7§7§7§7§7%i N
] © \
Consulte Detalle B
© ®

Se

Detalle A (orificio de montaje) Detalle B (orificio de montaje)

Unidad: mm [pulgadas]
wl w2 w3

Estructura| W H D Wi H1 H2 H3 D1* D2 |S1,S2| S3

o 370,0 300,0 |335,0| 589 |560,0|528,0(143,0| 18,0 | 13,0 | 180 | - - -
[14,57] [11,81]|[13,19|[23,19]|[22,05][[20,80]| [5,63] | [0,71] | [0,51] | [0,71]
o 370,0 | 715,8 | 300,0 | 335,0 | 589 [560,0|528,0|143,0| 18,0 | 13,0 | 18,0 | 22,0 | 34,0 | 92,0

[14,57]|[28,18]|[11,81]|[13,19 |[23,19][[22,05]|[20,80]| [5,63] | [0,71] | [0,51] | [0,71] | [0,87] | [1,34] | [3,62]

D1*: Montaje del saliente
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Estructura F
F1: VFD900C23A; VFD1320C43A; VFD1600C43A; F2: VFD900C23E; VFD1320C43E; VFD1600C43E

w

wi

Cx

fConsuIte Detalle A

D

B
-

D1

=

L

o
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Consulte Detalle B S3 H D2
@ @ [zl
Y
S s1
S2 )
- Detalle B (orificio de montaje)
Detalle A (orificio de montaje)
Unidad: mm [pulgadas]
Estructura] W H D W1 H1 H2 H3 D1* D2 S1 S2 S3
F1 420,0 300,0 | 380,0 | 800,0 | 770,0 | 717,0 | 124,0 18,0 13,0 25,0 18,0
[16,54] [11,81] | [14,96] | [31,50] | [30,32] | [28,23] | [4,88] | [0,71] | [0,51] | [0,98] | [0,71]
E2 420,0 | 940,0 | 300,0 | 380,0 | 800,0 | 770,0 | 717,0 | 124,0 18,0 13,0 25,0 18,0
[16,54] | [37,00] | [11,81] | [14,96] | [31,50] | [30,32] | [28,23] | [4,88] | [0,71] | [0,51] | [0,98] | [0,71]
Estructura] yl W2 W3
F1 92,0 35,0 22,0
[3,62] | [1,38] | [0,87]
F2 92,0 35,0 22,0
[3,62] | [1,38] | [0,87]

D1*: Montaje del saliente
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Estructura G
G1: VFD1850C43A; VFD2200C43A; G2: VFD1850C43E; VFD2200C43E

W D
‘ w1 ‘ /f Consulte Detalle A
\ \
7]
Lle o ° 14 [O
¥ T 2
L]
(] ©
T
® ®©
Lg R R g ‘ = = = il HLA
. o A N\
S3
Consulte Detalle B
8 8 q
) 8 8 1
S1 S
T
Se
Detalle A (orificio de montaje) Detalle B (orificio de montaje)

Unidad: mm [pulgadas]

Estructura| W H D w1l H1l H2 H3 S1 S2 S3 wl W2 w3
- 500,0 397,0 | 440,0 |1000,0| 963,0 | 913,6 | 13,0 | 26,5 | 27,0
[19,69] [15,63]([217,32]|[39,37]|[37,91]|[35,97]| [0,51] | [1,04] | [1,06]

500,0 |1240,2| 397,0 | 440,0 |1000,0| 963,0 | 913,6 | 13,0 | 26,5 | 27,0 | 22,0 | 34,0 | 117,5
[19,69]|[48,83] |[15,63] [217,32]([39,37]|[37,91] | [35,97] | [0,51] | [1,04] | [1,06] | [0,87] | [1,34] | [4,63]

G2
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Estructura H
H1: VFD2800C43A; VFD3150C43A; VFD3550C43A
H2: VFD2800C43E-1; VFD3150C43E-1; VFD3550C43E-1
H3: VFD2800C43E; VFD3150C43E; VFD3550C43E

W2

/Consulte Detalle A

H2

H3

H1

Consulte Detalle B e

. iBle

H
HH3 B3 A8 89
e 558 Bo0 o

B
H B

HEHEEEE
FHEEEEE

HH3 B0 38 5
ot 580 500 oo

3
e S O
i B 85 55

8%,

Consulte Detalle C
o] /?y/

H5

Ha

e

D1

1
ii[)igﬁ
H“ia‘ 2 iLJ
& Detalle A (orificio de Detalle B (orificio de Detalle C (orificio de
N montaje) montaje) montaje)
Unidad: mm [pulgadas]
Estructura] W H D w1 W2 W3 W4 W5 W6 H1l H2 H3 H4
b1 | 7000 |  13980[  [6300 2900 | ] ] _ |1435,0{1403,0|
[27,56] [15,67] [24,80] | [11,42] [56,50] | [55,24]
Ho 700,0 |1745,0| 404,0 | 800,0 ) ) 500,0 | 630,0 | 760,0 {1729,0 ) ) 1701,6
[27,56] | [68,70] |[15,91] | [31,50] [19,69] |[24,80] | [29,92] | [68,07] [66,99]
3 | 700,0 [1745,0( 404,0 | 800,0 | | 500,0 | 630,0 | 760,0 [1729,0 ~ [1701,6
[27,56] | [68,70] |[15,91] | [31,50] [19,69] |[24,80] | [29,92] | [68,07] [66,99]
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Estructura| H5 D1 D2 D3 D4 D5 D6 S1 S2 S3 wl W2 w3

Hp 13466 450 | ] ] ] [ 130 [ 265 | 250
[53,02] | [1,77] [0,51] | [1,04] | [0,98]

o | 1346,6] 51,0 | 380 | 650 |204,0 | 68,0 |137,0 | 130 | 265 | 250 ] ] ]
[53,02] | [2,01] | [1,50] | [2,56] | [8,03] | [2,68] | [5,39] | [0,51] | [1,04] | [0,98]

1346,6| 51,0 | 38,0 | 65,0 | 2040 | 68,0 | 137,0 | 13,0 | 26,5 | 250 | 22,0 | 34,0 | 117,5

M3 1153,021] 12,01] | 11,507 | [2,56] | [8,03] | [2.68] | [5,39] | [0,51] | [1,04] | [0,98] | [0,87] | [1.34] | [4.63]
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Teclado digital
KPC-CCO01

72.0[2.83]

116.0 [4.57]

1-12
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Capitulo 2 Instalacion

La apariencia que se muestra en las siguientes figuras posee solo fines referenciales.
Direccién del flujo de aire: € Flujo entrante (flecha azul) < Flujo saliente (flecha roja)

Variador de frecuencia Unico:  Instalacion en paralelo (estructura A-C)
instalacion

(estructura A-H) R ffﬁw
#A v\) t/A (/v' w\\ (,v A fﬁ
e & éh/ ;-;A ﬁ-ﬂi Inversor -l‘—:-h- Inversor ﬂig
7 » .
,ﬁ . .
8 B~ 7
%H Inversor ;é i’; = ";;
7 7
f % xﬁMfﬁWﬁ i
A A A

Varios variadores de frecuencia: instalacion en paralelo (estructura A, B, C, G, H)

DR s G

T il Wl L

. L.

gjh Inversor --Llnversor M% éfﬁ-lnversor 5
0 1

b }A b Y
e A f?ﬁﬁfﬁ

Varios variadores de frecuencia: side-by-side installation (Frame D, E, F) Instale una barrera entre los
variadores de frecuencia.

f?f ///"Wxﬁ

N Oy
y

Inversor Inversor

@ 4
R
{m
- NN

,_‘ ‘..
.:p- "

A A7

i G
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Instalacion en paralelo y en filas de varios variadores de frecuencia (Estructura A, B, C)
Ta: Frame A~G
Para la instalacion en filas, se recomienda instalar una barrera entre los variadores de frecuencia. Ajuste

Ta*: Estructura H

el tamano/profundidad de la barrera hasta que la temperatura medida en el lado del flujo de entrada del
ventilador sea inferior a la temperatura de funcionamiento. Operation temperature is the defined as the
temperature measured 50mm away from the fan’s inflow side. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

B <<
in - . o
e

2= =

. .

7 B 5 B &

i =-m= INVersor |=&-#={ Inversor e

7 7

”’f‘i * —— &l mm i E-'"' mim

_,.::'__" A X7 g ‘\'-.II
‘k- e B P R e .-:.:-_:_.-

- :.ﬂ. - i

e B

7 .

ﬁ g (= o "f’

i | INVErSOr  |uh-fie] INVETSON (a7

- .

. .

= L

3._-;: m #-Ta ':E_rln * 5 S0 mim

Ly

e

Espacio libre de montaje minimo

Estructura A (mm) B (mm) C (mm) D (mm)
A~C 60 30 10 0
D~F 100 50 - 0
G 200 100 - 0
H 350 0 0 200 (100, Ta=407C)
Estructura A VFDO0O7C23A; VFD0O07C43A/E; VFD0O15C23A; VFDO15C43A/E; VFD022C23A;

VED022C43A/E; VFD037C23A; VFD037C43A/E; VFD040C43A/E; VEDO55C43A/E;

Estructura B

VFDO055C23A; VFD75C23A; VFD0O75C43A/E; VFD110C23A; VFD110C43A/E;
VFD150C43A/E;

Estructura C

VFD150C23A; VFD185C23A; VFD185C43A/E; VFD220C23A; VFD220C43A/E;
VFD300C43A/E;

Estructura D

VFD300C23A/E; VFD370C23A/E; VFD370C43A/E; VFD450C43A/E; VFD550C43A/E;
VED750C43A/E;

Estructura E

VFD450C23A/E; VFD550C23A/E; VFD750C23A/E; VFD900C43A/E; VFD1100C43A/E;

Estructura F

VFD900C23A/E; VFD1320C43A/E; VFD1600C43A/E;

Estructura G

VFD1850C43A; VFD2200C43A; VFD1850C43E; VFD2200C43E;

Estructura H

VFD2800C43A; VFD3150C43A; VFD3550C43A; VFD2800C43E-1; VFD3150C43E-1,;
VFD3550C43E-1,VFD2800C43E; VFD3150C43E; VFD3550C43E;

[=>NSA

1. Distancia minima requerida para la estructura A~D. Si se instalan los variadores de frecuencia a una distancia inferior al

espacio libre de montaje minimo, el ventilador podria funcionar de forma incorrecta.

Los modelos VFD007C43E; VFD015C43E; VFD022C43E; VFD037C43E; VFD040C43E; VFD055C43E; VFDO75C43E;

VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles proximamente para su

encargo. Pdngase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacion detallada sobre la

fecha de lanzamiento.
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LE)
- Los espacios libres de montaje que aparecen en la figura de la
izquierda NO corresponden para la instalacion del variador de
}’fx?ffx’/l ,iﬁg,;,f’ﬁ;; fre}cugncia en un_espac?o cerraglp (como un gat_)inete 0 caja ]
?_, #.ﬁ T ,-_s’f electnca). Al realizar I_a |n§talaC|on enun espfalglo cerrado, gdemas
o ,;}; de los mismos espacios libres de montaje minimos, debera contar
e o con el equipo de ventilacién o aire acondicionado para mantener la
f;; f;’f temperatura circundante por debajo de la temperatura de
,;f;ffi _-ﬂ_'-_f,; funcionamiento.
a-*f Inversor ;f % La siguiente tabla muestra la disipacion de calor y el volumen de
ﬁ’ f;: aire requerido al instalar un solo variador de frecuencia en un
E}’}# e espacio cerrado. Al instalar varios variadores de frecuencia, se
7 tﬂ e debera multiplicar el volumen de aire requerido por la cantidad de
::, T S variadores de frecuencia.
R [’f’"’ A s Consulte la tabla (Flujo de aire para la refrigeracion) para obtener
informacién sobre el disefio y seleccion del equipo de ventilacion.
- % Consulte la tabla (Disipacion de energia) para obtener informacion
sobre el disefio y seleccion del aire acondicionado.
Flujo de aire para la refrigeracion Disipacién de energia del
variador de frecuencia de motor
de CA
Flujo (cfm) Flujo (m*/hr) Disipacion de energia
. Pérdida externa
Num. modelo Externo| Interno | Total |Externo| Interno | Total (disipador Interno | Total
térmico)
VFDO0O7C23A - - - - - - 33 27 61
VFDO015C23A 14 - 14 24 - 24 56 31 88
VFD022C23A 14 - 14 24 - 24 79 36 115
VFDO037C23A 10 - 10 17 - 17 113 46 159
VFDO55C23A 40 14 54 68 24 92 197 67 264
VFDO75C23A 66 14 80 112 24 136 249 86 335
VFD110C23A 58 14 73 99 24 124 409 121 529
VFD150C23A 166 12 178 282 20 302 455 161 616
VFD185C23A 166 12 178 282 20 302 549 184 733
VFD220C23A 146 12 158 248 20 268 649 216 865
VFD300C23A/E 179 30 209 304 51 355 913 186 1099
VFD370C23A/E 179 30 209 304 51 355 1091 220 1311
VFD450C23A/E 228 73 301 387 124 511 1251 267 1518
VFD550C23A/E 228 73 301 387 124 511 1401 308 1709
VFD750C23A/E 246 73 319 418 124 542 1770 369 2139
VFD900C23A/E 224 112 336 381 190 571 2304 484 2788
VFDO0O7C43A/E - - - - - - 33 25 59
VFDO0O15C43A/E - - - - - - 45 29 74
VFDO022C43A/E 14 - 14 24 - 24 71 33 104
VFDO37C43A/E 10 - 10 17 - 17 103 38 141
VFDO0O40C43A/E 10 - 10 17 - 17 116 42 158
VFDO55C43A/E 10 - 10 17 - 17 134 46 180
VFDO75C43A/E 40 14 54 68 24 92 216 76 292
VFD110C43A/E 66 14 80 112 24 136 287 93 380
VFD150C43A/E 58 14 73 99 24 124 396 122 518
VFD185C43A/E 99 21 120 168 36 204 369 138 507
VFD220C43A/E 99 21 120 168 36 204 476 158 635
VFD300C43A/E 126 21 147 214 36 250 655 211 866
VFD370C43A/E 179 30 209 304 51 355 809 184 993
VFD450C43A/E 179 30 209 304 51 355 929 218 1147
VFD550C43A/E 179 30 209 304 51 355 1156 257 1413
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NUm. modelo

Externo | Interno | Total |Externo| Interno | Total
VFD750C43A/E 186 30 216 316 51 367
VFD900C43A/E 257 73 330 437 124 561
VFD1100C43A/E 223 73 296 379 124 503
VFD1320C43A/E 224 112 336 381 190 571
VFD1600C43A/E. 289 112 401 491 190 681
VFD1850C43A/E 454 771
VFD2200C43A/E 454 771
VFD2800C43A/E 769 1307
VFD3150C43A/E 769 1307
VFD3550C43A/E 769 1307
% El flujo de aire requerido que aparece en esta tabla corresponde a

Flujo de aire para la refrigeracion

Flujo (cfm) Flujo (m*/hr)

la instalacion de un solo variador de frecuencia en un espacio
cerrado.

Al instalar varios variadores de frecuencia, el volumen de aire
requerido debera ser el volumen de aire requerido de un solo

variador de frecuencia multiplicado por la cantidad de variadores de] ..,

frecuencia.

Los modelos VFD007C43E; VFD015C43E; VFD022C43E;
VFDO037C43E; VFD040C43E; VFD0O55C43E; VFD075C43E;
VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220CA43E;
VFD300C43EVFD300C43E estaran disponibles proximamente para|
su encargo. Péngase en contacto con su distribuidor local o
representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la

Disipacién de energia del

variador de frecuencia de motor

de CA
Disipacién de energia

Pérdida externa

(disipador Interno = Total
térmico)

1408 334 1742
1693 399 2092
2107 491 2599
2502 579 3081
3096 687 3783
4589

5772

6381

7156

8007

La disipacién de calor que
aparece en esta tabla
corresponde a la instalacion
de un solo variador de
frecuencia en un espacio
cerrado.

Al instalar varios variadores
de frecuencia, el volumen
de la disipacién de calor
deberd ser el calor disipado
de un solo variador de
frecuencia multiplicado por
la cantidad de variadores de
frecuencia.

fecha de lanzamiento.

Diagrama de curva de caida: Normal Duty

% La disipacion de calor de
cada modelo se calcula en
funcién de la tension
nominal, corriente y
portadora predeterminada.

Configuracion =1
Configuracién =00 2
(50°C: UL tipo abierto)

9 10 11 12 13 14 15
Fc (kHz)

Configuraciobn =00 2
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(30°C: UL tipo 1 o tipo abierto_tamarfio por

(40°C: UL tipo 1 o tipo abierto_tamafio por tamafio)
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(50°C: UL tipo abierto)
(40°C: UL tipo 1 o tipo abierto_tamafio por

tamafio)
230V
—VFDO007~110C23A
VFD150~370C23A;
VFD300~370C23E
- — —VFD450~900C23A/E
110} - - - -
100
g 90
§e]
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70
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(40°C: UL tipo abierto)
(30°C: UL tipo 1 o tipo abierto_tamafio por
tamafio)
230V
—VFDO007~110C23A
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VFD300~370C23E
- - - VFD450~900C23A/E
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Diagrama de curva de caida: Ciclo exigente
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(30°C: UL tipo 1 o tipo abierto_tamafio por

tamafio)
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——VFDO007~150C43A/E
VFD185~550C43A/E
— — —VFD750~3550C43A/E
0

Ratio(%)
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—VFDO007~110C23A
VFD150~370C23A,;
VFD300~370C23E
- - —VFD450~900C23A/E
110f -~

Ratio(%)
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Capitulo 3 Desembalaje

Antes de efectuar la instalacion, se debera conservar el variador de frecuencia de motor de CA en el
embalaje o caja de envio. A fin de conservar la cobertura de la garantia, se debera almacenar
correctamente el variador de frecuencia de motor de CA cuando no se lo utilizard durante un periodo de

tiempo extenso.

El variador de frecuencia de motor de CA se encuentra embalado en su caja. Siga los siguientes pasos

para realizar el desembalaje:
Estructura D

Crate 1 (VFDXXXCXXA)
Afloje los 12 tornillos de la tapa para abrir la caja.

Crate 2 (VFDXXXCXXE)
Afloje todos los tornillos de las 4 placas de hierro
ubicadas en las 4 esquinas inferiores de la caja. 4
tornillos en cada placa de hierro.

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido,
el caucho y el manual.

Afloje los 8 tornillos sujetados al palet y extraiga la
placa de madera.
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Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

Ry
| ]
\\\\\%&\

W
v, R

Afloje los 10 tornillos del palet y extraiga la placa
de madera.

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

LE7T=E
Ta

Estructura E

Caja 1 (VFDXXXCXXA)
Afloje los 4 tornillos de las placas de hierro. Existen
4 placas de hierro y un total de 16 tornillos.

Caja 2 (VFDXXXCXXE)
Afloje los 4 tornillos de las placas de hierro. Existen
4 placas de hierro y un total de 16 tornillos.

3-
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Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido y
el manual.

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido,
el caucho y el manual.

Afloje los 8 tornillos del palet, tal como se muestra
en la siguiente figura.

Afloje los 10 tornillos del palet y extraiga la placa de
madera.

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

3-
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Estructura F

Caja 1 (VFDXXXCXXA)

Extraiga los 6 sujetadores ubicados en la parte
lateral de la caja con un destornillador de cabeza
plana. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

Caja 2 (VFDXXXCXXE)

Extraiga los 6 sujetadores ubicados en la parte
lateral de la caja con un destornillador de cabeza
plana. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

el manual.

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido yExtraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido,

el caucho y el manual.

Afloje los 5 tornillos del palet, tal como se muestra
en la siguiente figura.

Afloje los 9 tornillos del palet y extraiga la placa de
madera.

Placa de madera 2

Placa de madera 1
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Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

Estructura G

Caja 1 (VFDXXXCXXA)

Extraiga los 6 sujetadores ubicados en la parte
lateral de la caja con un destornillador de cabeza
plana. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

Caja 2 (VFDXXXCXXE)

Extraiga los 6 sujetadores ubicados en la parte
lateral de la caja con un destornillador de cabeza
plana. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido y
el manual.

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido,
el caucho y el manual.
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Afloje los 5 tornillos, tal como se muestra en la
siguiente figura:

Afloje los 9 tornillos y extraiga la placa de madera.

Placa de madera 1

Placa de Placa de madera 2
madera 5 Placa de madera 3
Placa de

madera 4

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.
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Estructura H
Caja 1 (VFDXXXCXXA)
Extraiga los 8 sujetadores ubicados en la parte
lateral de la caja con un destornillador de cabeza

plana. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

Caja 2 (VFDXXXCXXE-1)
Extraiga los 8 sujetadores ubicados en la parte
lateral de la caja con un destornillador de cabeza

plana. (Tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion).

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido

Extraiga la tapa de la caja, el polietileno expandido,
y el manual.

el caucho y el manual.

Afloje los 6 tornillos ubicados en la parte superior y,
a continuacion, extraiga las 6 arandelas de metal y
las 6 arandelas de plastico, tal como se muestra en
la figura que aparece a continuacion.

Afloje los 6 tornillos ubicados en la parte superior vy,
a continuacion, extraiga las 6 arandelas de metal y
las 6 arandelas de plastico, tal como se muestra en
la figura que aparece a continuacion.
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Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia
se encuentra listo para su instalacion.

Afloje los 6 tornillos M6 ubicados en la parte lateral
y extraiga las 2 placas, tal como se muestra a
continuacion. Los tornillos y placas extraidas

pueden utilizarse para asegurar el variador de
frecuencia de motor de CA desde la parte externa.

Asegure el variador de frecuencia desde la parte
externa. (Avance al paso siguiente si no es
necesario en su caso).

Afloje los 8 tornillos M8 ubicados en ambos lados y
coloque las 2 placas que se extrajeron en el paso
anterior. Sujete las placas al variador de frecuencia
de motor de CA sujetando los 8 tornillos M8. (Tal
como se muestra a continuacion).

Par de apriete: 150~180kg-cm
(130,20~156,24Ib-in.)

Levante el variador de frecuencia enganchando en
el orificio de elevacion. El variador de frecuencia se
encuentra listo para su instalacion.
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Estructura H

Caja 3 (VFDXXXCXXE)
Utilice un destornillador de cabeza plana para extraer los sujetadores ubicados en la parte lateral de |3
caja (8 sujetadores en total).

Afloje los 6 tornillos ubicados en la tapa y, a continuacion, extraiga las 6 arandelas de metal y las 6
arandelas de plastico, tal como se muestra a continuacion.
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Afloje los 6 tornillos M6 ubicados en la parte lateral y extraiga las 2 placas, tal como se muestra en la
figura que aparece a continuacion. Los tornillos y placas extraidas pueden utilizarse para asegurar el
variador de frecuencia de motor de CA desde la parte externa.

Asegure el variador de frecuencia desde la
parte interna.

Afloje los 18 tornillos M6 y extraiga la tapa
superior, tal como se muestra en la figura 2. Vuelval
a colocar la tapa (figura 1) en el variador de
frecuencia sujetando los tornillos M6 en ambos
lados del variador de frecuencia, tal como se
muestra en la figura 2.

Par de apriete: 35~45kg-cm (30,38~39,06Ib-in.)

Figura 1
Tapa superior (utilice tornillos M12)

Asegure el variador de frecuencia desde la
parte externa.

Afloje los 8 tornillos M8 ubicados en ambos lados vy
coloque las 2 placas que se extrajeron en el paso
anterior. Sujete las placas al variador de frecuencid
sujetando los 8 tornillos M8. (Tal como se muestra
en la figura que aparece a continuacion).

Par de apriete: 150~180kg-cm
(130,20~156,24Ib-in.)

Figura 2
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Sujete los 6 tornillos M6 extraidos en el Ultimo paso en el variador de frecuencia de motor de CA. Tal
como se muestra en la figura que aparece a continuacion:

Levante el variador de frecuencia enganchando en el orificio de elevacion. El variador de
frecuencia se encuentra listo para su instalacion.

Estructura H: aseguramiento del variador de frecuencia
(VFDXXXCXXA)

Tornillos: M12*6

Par de apriete: 340-420kg-cm [295,1-364,6Ib-in.]

- — =~ (]
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(VEDXXXCXXE) y (VFDXXXCXXE-1)

Asegure el variador de frecuencia desde la parte
interna.

Tornillos: M12*8
Par de apriete: 340-420kg-cm [295,1-364,6Ib-in.]

17158,

°.0

3 4

m——t— — =~ (]

Asegure el variador de frecuencia desde la
parte externa.

Tornillos: M12*8

Par de apriete: 340-420kg-cm
[295,1-364,6Ib-in.]
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Gancho de elevacion

Las flechas indican los orificios de elevacion, tal como se muestra en la figura que aparece a

(Estructura D~H).
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Asegurese de que el gancho de elevacién atraviese Asegurese de que el angulo entre los orificios de
de forma correcta el orificio de elevacion, tal como  elevacion y el dispositivo de elevacion se
se muestra en el siguiente diagrama. encuentre dentro de las especificaciones, tal

(Aplicable para la estructura D~G) como se muestra en el siguiente diagrama.

>12 A

3-14



Capitulo 3 Desembalaje | Serie C2000

Peso
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H1: VFD2800C43A; VFD3150C43A; VFD3550C43A;  235kg (518,1lbs)
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H2: VFD2800C43E-1; VFD3150C43E-1; VFD3550C43E-1;  257kg (566,61bs)
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H3: VFD2800C43E; VFD3150C43E; VFD3550C43E;

263Kkg (579,8lbs)

I
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Capitulo 4 Cableado

Diagrama de cableado para la estructura A~C Obgguccgé“

Diagrama de cableado para la estructura A~C (opcional)

N . e Obstruccion en CD
Proporciona energia trifasica

(opcional) Resistor de frenado
Puente { § (G0 1 (opcional)
~a | .

Fusible/NFB (disyuntor sin fusible)
7N

R(L1) O O
7N

S(L2) O O

T(L3) 5 o

Circuitorecomendado
cuando lafuente de
alimentacién se
encuentraapagada
por unasalidade falla.

Siocurre unafalla, el contacto

- Z . .z O O
se activara para apagar la alimentaciony MC
proteger el sistemade alimentacion.

Configuracién de fabrica:
Modo NPN (DISIPADOR)

Terminales de salida de multiples funciones
250Vac/5A (N.O.) I
250Vac/3A (N.C.)

AVANCE/DETENCION .

Consulte la siguiente p 250Vac/2A (N.O.) :
; RETROCESO/DETENCION! -
figura para obtener - S @Rrev \ EstimadoenCOS (0.4) |
informacion sobre el Multi-paso 1 @i | 250vac/1.2A (N.C.) !
i 3 ””””” ac/1. CL |
'cilapb'\llealc:i'c\)lgel modo Mult! paso 2 — @vi2-———| : Estimado en COS (0.4) ‘
y : l'\\/l/'“:“'pasoj —@wiz | 30Vdc/5A (N.O.) |
ulti-paso : | 30Vdc/3A (N.C.) \
Configuracion N/D —-@Mi4 -~ | |
de fabrica N/D —@MI5 -1, |
—@ME ] -
N/D L MI I Frecuencia de los terminales
— 7 ) - )
N/D D O Mg ] | d3e05\3g((j)a dAe ng;fﬁes fumciones
[IIRINOTA Lhdo comuin de la sefal digital ! O DCM m z :

Frecuenciade los terminales
MO1 de salida de multiples fuqciones

48V/50mA [
Frecuencia de los terminales

O MO2 de salida de multiples funciones
48V/50mA \
@ MCM Terminales del acopladér

de multiples funciones |

* MI8 puede emitirimpulsos de 100 kHz
*No aplique voltaje de lared directamente a
los terminales anteriores.

| Funcion de seguridad “Power removal
| para EN 954-1y I[EC/EN 61508
| Lado comun de la sefial digital

Terminales de salidade !
multiples funciones analbgicos
0~10VDC/-10~+10V |
— Lado comun de la sefial !
' analodgica !
. Terminales de salida !

de multiples funciones ‘
analdgicos ‘
L 0~10VDC/4~20mA |
-10v/20mA——@) -10V i

So e
Lo Yoo a opciona 1 Tarjeta de extension |

+10V/20mA | |
0~10V/0~20mA ! 1 AVI

4~20mA/0~10V

-10~+10V

Analog Signal Commoni

,lopciona2 | ITarjetade extension !

Modbus RS-485
BUS DE CAN
Clavija1~2,7, 8: reservadBsg _y g1

|
|
|
i SG+ @ . :
Clavija 3, 6:GND . |E/s yRELE ‘
| opcional 3 Tarjeta de extension |
|

Clavija 4 : SG- SG -

1
Terminales del [
circuito principal | 7Yl e T2 IR TG S8 1 81 i ———— ] T - T
(alimentacion) :

@ Terminalesde |

... control

— Cables y conductores blindados

_—



Capitulo 4 Cableado | Serie C2000

Diagramade cableado paralaestructuraDy superior
* Proporciona energia trifasica

|

' Consulte lafigura 3
| V_ V_N
|
|

U W
Fusible/NFB (disyuntor sin fusible) ~ 7-|:/fo(:7+7 L 7_[QQ: L
YD
R(L1) o O ! R(L1)
N
S(L2) O O | S(L2)
(L) ——6 o —OQ T(L3) oo
V(T2
@ (T2)
Circuito recomendado cuando la N W(T?’)
fuente de alimentacion se
encuentraapagada por un RB
salidade falla.
-
ok ® RC
Siocurre unafalla, el contacto OFF ON
se activara paraapagar laalimentaciéony
proteger el sistema de alimentacion. MC
Configuracién de fabrica:
Modo NPN (DISIPADOR) 24V
; ; i RA1 Terminales de salida de
Salida de alimentacion extern'a COM — @ maltiples funciones
AVANCE/DETENCION ‘ FWD 250VAC/5A (N.O.)
RETROCESO/DETENCION @) 250VAC/3A(N.O.)
Consulte la siguiente EF REV ------o 250VAC/2A (N.O.)
figura para obtener T R
informacion sobre el J1OG MIT - Estimado en COS (0.4)
cableado del modo MI2 250VAC/1.2A (N.C.)
NPNyPNP. i-
Y Multi-paso 1 MI3 —-———mm Estimado en COS (0.4)
Multi-paso 2
Configuracion ) b MI4 30VAC/5A(N.O.)
de fabrica Multi-paso 3 MI5 30VAC/3A(N.C.)
Multi-paso 4 MI6
RESTABLECER- M7z
ProhibiciérjdeAceI/Defacel‘ R mis Frecuencia de los terminales
Lado comin de la sefial d ® hew de salida de multiples funcionfe:
*MI8 puede emitirimpulsos de 100 kHz 30V30mA 100kHz
*No aplique voltaje de lared directamente @
alosterminales anteriores.
Frecuencia de los terminales
de salida de multiples funcionps
48V50mA
Frecuencia de los terminales
de salida de multiples funciongs
48V50mA
+10V 20mAﬂ. +10V Terminales del acoplador
de miultiples funciones
0to 10V
sk 7 OF\Y
; " Terminales de salida de
4~20mA_ ® ACI multiples funciones
-10~+10V analdgicos
@) AUI | 0~10VDC/-10~+10V
~Lado comun de la sefal
Lado comun de lasefial digital | () ACM analégica
v aomA ", @ 10V TBes ncones
’ @ analégicos
0~10VDC/4~2mA
Modbus RS-485 Q_ O
BUS DE CAN Funcién de seguridad “Power remojal”
Clavija1~2,7,8:reservada para EN954-1y IEC/EN61508
Clavija 3,6:GND 8<1 8-1 ) o
Clavija 4 : SG- SG+§|‘§ SCM .Ladocomundelasenaldlglt |
Clavijas:Sex (e
Terminales del SG-@ Ranura Tarjeta de extension
(@) circuito principal (alimentacion) opcional 2 de comunicacion
i Tarjeta de extensiof |Ranura -
@ Terminales de control de E/SyRELE opcional 1 Ranura Tarjeta de
opcional 3 extension PG
77 Cablesyconductores blindados
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Capitulo 4 Cableado | Serie C2000

Figura 1
Terminales de alimentacion de entrada Proporciona alimentacién de 12 pulsos
parala estructura Gy H }
Fusible o NFB (disyuntor sin fusible) | R/L11
— R/L11 | R | S/L12
. RIL21 T/IL13
— S/L12 |
5—6 o S/L22 | S R/L21
T—6 o T/L13 |
T/L23 } T S/L22
T/L23
Figura 2
SINK (NPN) /SOURCE (PNP) Mode
@ Modo de disipador con alimentacion @ Modo de fuente con alimentacion interna
interna (+24 V CD) (+24 V CD)

{ M2, pan v#3 i{_

| |

| |

| |

| |

L S < |

wo_ o TV K e, (B
W - ! * - !

+24V o—| —— i DCM— |
COM i : COME:,. :
DCM “ Circuitolinterno | +24vi Circuitolinterno |

| |

(3) Modo de disipador con alimentacion (4) Modo de fuente con alimentacién interna
externa

Alimentacién externa +24 v _Circuitointerno | aAjimentacion externa +24 v _Circuito interno
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Figura 3
Estructura E~H: extraiga el terminal R y el terminal S antes de utilizar el enlace de CD. (Tal como lo
indican los circulos dentro de la linea punteada, desinstale la seccion gris y almacene el cable R y cable

S de forma correcta. El cable R y cable S no se encuentran disponibles como accesorios opcionales, por
lo tanto, no los deseche).

O @7{7“
j DDD COC0 OO0 GO0 H il

I FPOWER M"?’@R
[ ram I RI2Z [ @121 [ w12 ][ 745 | TLap D Ze /T T2 | WIS H

o, @{W@%@m@%@ W WH H.W.m‘

\ ®
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Capitulo 5 Terminales del circuito principal | Serie C2000

Capitulo 5 Terminales del circuito
principal

Figura 1
Para la estructura A~C Resistor de frenado
. . , o (opcional)
Proporciona energia de entrada trifasica Puente

Fusible/NFB (disyuntor sin fusible)

RIL)—S O
s(L2) =5 O
T(L3) —5 O—

|||»-

Figura 2
Obstruccioén
Para la estructura A~C ?onpgilt:))nal) Resistor de frenado
I (opcional)

*Proporciona energia de entrada trifasica Puente 7 0 |
!

Fusible/NFB (disyuntor sin fusible)

R(ILL)—S O

s(t2) -8~ o
T(L3) —5 O
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Capitulo 5 Terminales del circuito principal | Serie C2000

Figura 3

Terminales de alimentacion de entrada

para la estructura G y H

Proporciona alimentacion de 12 pulsos

|
Fusible o NFB (disyuntor sin fusible) : R/L11

|
R—& o] RILIT | R S/L12
R/L21 1| T/L13

S — S/L12 1 g
o T o
T o— 23 | T S/L22
T/L23
Terminales Descripciones

R/L1, S/L2, T/L3

Terminales de entrada de linea de CA (trifasicos)

U/T1, VIT2, W/T3

Terminales del variador de frecuencia de motor de CA para la conexién del
motor de induccién trifasico

+1, +2

Aplicable para la estructura A~C
Conexiones para el reactor de CD para mejorar el factor de potencia. Se debe
extraer el puente para efectuar la instalacion.

+1/DC+, -/DC-

Conexiones para la unidad de frenado (serie VFDB)
(para los modelos de 230 V: =22kW, built-in brake unit)
(para los modelos de 460 V: = 30kW, built-in brake unit)
Lado comun del bus de CD

B1, B2

Conexiones para el resistor de frenado (opcional)

@

Conexion a tierra. Cumpla con las regulaciones locales.

PRECAUCION

Terminales de alimentacion principal

M No conecte el modelo trifasico con la alimentacion unifasica. No es
necesario considerar la secuencia de fase para estos terminales R/L1,
S/L2y T/L3.

M Se recomienda agregar un contactor magnético (MC) en el cableado de
alimentacién de entrada para cortar r@pidamente la alimentacién y
reducir las averias cuando se activa la funcion de proteccion del
variador de frecuencia de motor de CA. Ambos extremos del MC
deberan tener un absorbedor de sobretensiones R-C.

M Asegurese de apretar los tornillos de los terminales del circuito principal

para evitar que se produzcan chispas causadas por los tornillos flojos

por vibraciones.

Utilice el voltaje y la corriente dentro de las especificaciones.

Al utilizar un interruptor de circuito con conexién a tierra (GFCI) general,

seleccione un sensor de corriente con una sensibilidad de 200 mA o

superior y con un tiempo de funcionamiento no inferior a 0,1 segundos a

fin de evitar una activacion incorrecta.

Utilice el cable o conducto blindado para el cableado de alimentacion y

conecte a tierra los dos extremos del cable o conducto blindado.

NO active/detenga los variadores de frecuencia de motor de CA

encendiendo/apagando la alimentacion. Active/detenga los variadores

de frecuencia de motor de CA a través del comando RUN/STOP

(ACTIVAR/DETENER) de los terminales de control o teclado. Si sigue

necesitando activar/detener los controladores de motor de CA

encendiendo/apagando la alimentacién, se recomienda llevar a cabo
esta accion s6lo UNA VEZ por hora.

NE
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Terminales de salida del circuito principal

4]

4]

Cuando es necesario instalar el filtro en el lado de salida de los
terminales U/T1, V/T2 y W/T3 del variador de frecuencia de motor de
CA, u tilice el filtro de inductancia. No utilice capacitores de
compensacion de fase o L-C (inductancia-capacitancia) o R-C
(resistencia-capacitancia) a menos que estén aprobados por Delta.

NO conecte capacitores de compensacion de fase o absorbedores de
sobretensiones en los terminales de salida de los variadores de
frecuencia de motor de CA.

Utilice un motor aislado eléctricamente de forma correcta y adecuado
para el funcionamiento del inversor.

Terminales para la conexién del reactor de CD, resistor de frenado
externo y circuito de CD

4]

Estos son los terminales utilizados para conectar el reactor de CD para
mejorar el factor de potencia. En el caso de la configuracion de fébrica,
conecta el objeto de cortocircuito. Extraiga el objeto de cortocircuito
antes de conectar el reactor de CD.

77U Reactor de CD (opcional)

+1 +2
Conecte un resistor de frenado o unidad de frenado en aplicaciones con
rampas de desaceleracion frecuente, tiempo de desaceleracion corto,
torque de frenado demasiado bajo o torque de frenado en aumento

requerido.
Resistor de frenado
(opcional)
Resistor de frenado

(opcional) | |

T . Resistor de frenado
E....E ...................... ----- . ;....E VFDB‘T(ODCIOH&D

B1l B2 + -
Se debera conectar el resistor de frenado externo a los terminales (B1,
B2) del variador de frecuencia de motor de CA.
Para aquellos modelos sin resistor de frenado incorporado, conecte la
unidad de frenado o resistor de frenado externo (ambos son opcionales)
para aumentar el torque de frenado.
Cuando no se utilicen los terminales +1, +2 y -, deje abierto estos
terminales.
NO conecte directamente [+1, -], [+2, -], [+1/DC+, -/DC-] o el resistor de
frenado a fin de evitar causar dafios en el variador de frecuencia.
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Terminales del circuito principal

Estructura A Terminales del circuito principal:
i : o) RILL, S/L2, T/L3, U/T1, VIT2, WITS, D, B1, B2, +1, +2, -
E ,C?"'bre Calibre minimo del Torque
Modelos maximo del bl 100
() (=) (=) (=) cable cable (£10%)
0 O3 VFD007C23A 14 AWG (2,1mm’)
OB VFD015C23A 12 AWG (3,3mm?)
O O VFD022C23A 10 AWG (5,3mm?)
OO VFDO037C23A 8 AWG (8,4mm?)
— — VFDOO7C43A 14 AWG (2,1mm?)
] VFD007C43E 14 AWG (2,1mm?)
ﬁ 1 VFD015C43A 14 AWG (2,1mm?) M4
VFD015C43E 8 AWG 14 AWG (2,1mm?) 20kg-cm

©O000Y

© — © VFD022C43A (8,4mm?) | 14 AWG (2,1mm?) | (17,4 Ib-in.)
; VFD022C43E 14 AWG (2,21mm?) | (1,962Nm)

VFDO037C43A 10 AWG (5,3mm?)

VFDO037C43E 10 AWG (5,3mm?)

VFD040C43A 10 AWG (5,3mm?)

VFD040C43E 10 AWG (5,3mm?)

VFDO55C43A 10 AWG (5,3mm?)

VFD055C43E 10 AWG (5,3mm?)

Las instalaciones UL deberan utilizar cables de 600 V y 75°C o 90°C.
Utilice solo cables de cobre.

Estructura B Terminales del circuito principal:
R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, VIT2, W/T3, ©, B1, B2, +1, +2, -

M ?gllbre Calibre minimo del Torque
odelos maximo del
cable (£10%)
cable
VFDO55C23A 8 AWG (8.4mm?)
VFDO75C23A 6 AWG (13.3mm?)
VFD110C23A 4 AWG (21.2mm?) M5
VFDO75C43A 4 AWG 8 AWG (8.4mm?) 35kg-cm
g o oo | VFDO75C43E 21,2mm?) 10 AWG (5.3mm?) (30,4 Ib-in.)
% e VFD110C43A ’ 8 AWG (8.4mm?) (3,434Nm)
i VFD110C43E 8 AWG (8.4mm?)
VFD150C43A 6 AWG (13.3mm?)
B 86 A VFD150C43E 8 AWG (8.4mm?)
UL installations must use 600V, 75°C or 90°C wire. Utilice s6lo cables
] @ de cobre.
: Sl [ T=N\ o
(@) Il e _® JEO) Terminal D+ [+2y +1]: Par de apriete: 45 kg-cm [39,0lb-in.] (4,415Nm) (£10%)

El modelo VFD110C23A deberd utilizar cables de 600 V y 90°C cuando la
temperatura circundante exceda los 45°C.

54



Estructura C
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Estructura D

Terminales del circuito principal:

Capitulo 5 Terminales del circuito principal | Serie C2000

R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, VIT2, W/T3, ©, B1, B2, +1, +2, -

Modelos

VFD150C23A
VFD185C23A
VFD220C23A
VFD185C43A
VFD185C43E
VFD220C43A
VFD220C43E
VFD300C43A
VFD300C43E

UL installations must use 600V, 75°C or 90°C wire.

de cobre.

=SSR

Calibre

maximo del

cable

1/0 AWG
(53,5mm?)

Calibre minimo del Torque
cable (£10%)
1 AWG (42,4mm?)
1/0 AWG (53,5mm?)
1/0 AWG (53,5mm?) M
4 AWG (21,2mm?)
5 80kg-cm
6 AWG (13,3mm") (69.4 Ib-in.)
2 y = .
4 AWG (21,2mm?) (7.85Nm)

4 AWG (21,2mm?)
2 AWG (33,6mm?)
3 AWG (26,7mm?)
Utilice solo cables

Terminal D+ [+2 y +1]: Par de apriete: 90 kg-cm [78,2Ib-in.] (8,83Nm) (x10%)
El modelo VFD220C23A deberé utilizar cables de 600 V y 90°C cuando
la temperatura circundante exceda los 45°C.

Terminales del circuito principal:

R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, VIT2, W/T3, ©, +1/DC+, -/DC-

Calibre minimo del Torque
cable (£10%)
4/0 AWG (107mm?)
250MCM (127mm?)
1/0 AWG (53,5mm?)
2/0 AWG (67,4mm?)
3/0 AWG (85mm?) M8
300MCM (152mm?®) | 200kg-cm
3/0 AWG (85mm?) | (173 Ib-in.)
4/0 AWG (107mm?) | (19,62Nm)

1/0 AWG (53,5mm?)
1/0 AWG (53,5mm?)
2/0 AWG (67,4mm?)
4/0 AWG (107mm?)

Las instalaciones UL debera utilizar cables de 600 Vy 75°C o

La figura 1 muestra la especificacion del terminal.
La figura 2 muestra la especificacion del conducto termoencogido

y aislado que cumple con UL (600C, YDPU2).

Calibre
Modelos maximo del
cable
VFD300C23A
VFD370C23A
VFD370C43A 300MCM
VFD450C43A (152mm?)
VFD550C43A
VFD750C43A
VFD300C23E
VFD370C23E
VFD370C43E 4/0 AWG.
VFD450C43E (107mm?)
VFD550C43E
VFD750C43E
1.
90°C. Utilice sé6lo cables de cobre.
2.
3.
Figura 1
28 max. \g
?8,2 min. =

Terminal con ojal \

(28 max.

-~
\:/\.?

28 max

Figura 2
Terminal
con ojal
£
€ -
™ 1| o
— o [t
o [l
[ [l
[ Wi
| |
1 {™_ Conducto
f termoencogido
A>\‘CAB|_E
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Estructura E . - L
Terminales del circuito principal:

o o RI/L1, S/L2, T/L3, UIT1, VIT2, WIT3, ©, +1/DC+, -/DC-
) Calibre Toraue
Modelos maximo del  Calibre minimo del cable (+1g%)
cable -
VFD450C23A 1/0AWG*2 (53,5mm?*2)
VFD550C23A 3/0AWG*2 (85mm?>2)
300MCM*2 . 2
VFD750C23A |} oo tesy 4/0 AWG*2 (107mm?<2)
= =f L VFD900C43A 1/0AWG*2 (53,5mm?*2) g
T o oo T o VFD1100C43A 3/0AWG*2 (85mm™2) | 200kg-cm
e RS R VFD450C23E 1/0AWG*2 (53,5mm?2) (173 Ib-in.)
. (19,62Nm)
‘- - VFD550C23E 2/0AWG*2 (67,4mm>*2)
4/0 AWG*2 N 2
VFD750C23E | )7 mieny 3/0AWG*2 (85mm?*2)
VFD900C43E 1/0AWG*2 (53,5mm?*2)
VFD1100C43E 2/0AWG*2 (67,4mm?*2)

1. Lasinstalaciones UL debera utilizar cables de 600V y 75°C o
90°C. Utilice sélo cables de cobre.

2. Espzecificacién del cable de conexibn a tierra @: 300MCM [152
mm-<]
Par de apriete: M8 180kg-cm (156 Ib-in.) (17,64Nm) (x10%), tal
como se muestra en la figura 2.

3. Lafigura 1 muestra la especificacion del terminal con ojal.

4. Lafigura 3 muestra la especificacion del conducto termoencogido
y aislado que cumple con UL (600C, YDPU?2).

Figura 1 Figure 2@ E
Y é
9 ‘ 31MAX. g
. o
2 T8y _ 28.0MAX.
3 N
I~ X< | L
< ]7@~ 68-2/\411\/
$26.5MAX. = [T
T}
© |
Figura 3
Termi_n?l
- con ojal
E O e
S
3P R
]
| (I
o I |
: 1 Conducto
% termoencogido
A>\CABLE
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Capitulo 5 Terminales del circuito principal | Serie C2000

Terminales del circuito principal:
R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, VIT2, W/T3, +1/DC+, -/DC-

Calibre Torque
Modelos maximo del |Calibre minimo del cable +1go/
cable (& )

VFD900C23A 300MCM*2 (152mm?*2)

300MCM*2 N 2
VFDI1320C43A | () o2y | 4/0 AWG*2 (107mm?:2) "

VFD1600C43A 300MCM*2 (152mm?) 200kg-cm

VFD900C23E 4/0 AWG*2 (107mm?*2) %36?';:”-3
4/0 AWG*2 N 2 ,62Nm

VFD1320CA3E 17 miepy  J/OAWG*2 (85mm™2)

VFD1600C43E 4/0 AWG*2 (107mm?*2)

Las instalaciones del modelo VFD900C23A/E deberan utilizar
cables de 90°C.

Para los otros modelos, las instalaciones UL deberan utilizar
cables de 600V, 75°C o 90°C. Utilice sélo cables de cobre.

Especificaciéon del cable de conexion a tierra @ : 300MCM*2
[152 mm?*2]

Par de apriete: M8 200kg-cm (173 Ib-in.) (19,62Nm) (£10%)

La figura 1 muestra la especificacion del terminal con ojal.

La figura 2 muestra la especificacion del conducto
termoencogido y aislado que cumple con UL (600C, YDPU?2).

Figura 1 Figura 2
T Termi_n?l
< con ojal
‘© 31MAX. ®
. g @ .
'e ‘ %\Conducto
termoencogido
©26.5MAX.
/\)RCABLE

5-7



Capitulo 5 Terminales del circuito principal | Serie C2000

Estructura G Terminales del circuito principal:
R/L11, R/L12, S/L21, S/L22, T/L31, T/L32
Nl e ° °o 10 Calb
—aiore Calibre minimo del Torque
Modelos maximo del
cable (£10%)
cable
VFD1850C43A 2/0AWG*4 (67,Amm?*4) M8
VFD2200C43A  300MCM*4 3/0AWG*4 (85mm?*4) 200kg-cm
2 .
VFD1850C43E  (152mm™4) 1,0AWG*4 (53,5mm?*4) %3623&]'”-;
: m
VFD2200C43E 2/0AWG*4 (67,4mm?*4)
Terminales del circuito principal:
J.. \iﬂ T Je = { . : U/Tl, V/TZ, W/T3, +1/DC+, ‘/DC‘
Calibre : -
— . Calibre minimo del Torque
Modelos maximo del
E . cable (£10%)
cable
—— —— : VFD1850C43A 400MCM*2 (203mm?*2)
e eEaieiieloflofleflo]] 8 M12
Inoooon o) VFD2200C43A | sooMCcM*2 500MCM*2 (253mm=*2) 408kg-cm
2 .
: " VFD1850C43E (253mm™2) 30oMcM*2 (152mm?+2) (354Ib-in.)
°@ssp° °@ec0"° 5 (40Nm)
AT ° ° A VFD2200C43E 400MCM*2 (203mm=*2)
1. Las instalaciones UL deberan utilizar cables de 600V, 75°C o
90°C. Utilice solo cables de cobre.
2. Utilice cables de 600V y 90°C para el modelo VFD2200C43A
cuando la temperatura circundante sea superior a 45°C.
3. Lafigura 1y figura 2 muestra la especificacion del terminal con
ojal.
4. Especificacién del cable de conexién a tierra (£): 300MCM*4
[152 mm?*2]
Par de apriete: M8 180kg-cm (156 Ib-in.) (17.64Nm) (x10%), tal
como se muestra en la figura 1.
5. Lafigura 3y la figura 4 muestran la especificacion del conducto
termoencogido y aislado que cumple con UL (600C, YDPUZ2).
Figura 1 Figura 2
R/L11, R/L12, S/L21, S/L22,U/T1,VIT2, W/T3, +1/DC+, -/DC-
T/L31, T/L32, ®
. s
= ey =
s 9 31MAX. 42.0(MAX) N
=
T} ‘ Y
—= & 2(MIN.) as
Sr-L8.2am, p22l T
-
| r
42.0(MAX.) - I
_ _| $26.5MAX. e
<
3
=
R
Figura 3 Figura 4
- o Terminal con ojal
= [oy g £
o o
= [T A ("
: \1 1\ : ‘
f . ¥ ™ conducto termoencogido r Conducto termoencogido
“-CABLE
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Estructura H Terminales del circuito principal:
Al - - - R/11,R12,5/21,S/22,T/31,T/32, U/T1V/T2, W/T3, +1/DC+,
-IDC-
Qghbre Calibre minimo del Torque
Modelos maximo del
cable (£10%)
cable
VFD2800C43A 4/0 AWG*4 (107mm2*4)
RS | | VFD3150C43A 300MCM*4 (152mm?*4)
LT ) 2
ST RSB VAL ONDAIAL VFD3550C43A 300MCM*4 (152mm~*4)
2
L O Vv e I P
_ * 2y -
VFD3150C43E-1 (152mm2*4) 4/0 AWG*4 (107mm*~*4) (173 Ib-in.)
VFD3550C43E-1 250MCM*4 (127mm2*4) (19,62Nm)
i N VFD2800C43E 3/0 AWG*4 (85mm?*4)
g - VFD3150C43E 4/0 AWG*4 (107mm?+4)
o L VFD3550C43E 250MCM*4 (127mm2*4)
; e !;Ig 1. Las instalaciones UL deberan utilizar cables de 600V, 75°C o
P SO S TR W 90°C. Utilice solo cables de cobre.

La figura 1 muestra la especificacion del terminal con ojal.

Especificacion del cable de conexién a tierra @ :
300MCM*4 [152 mm?**4], Par de apriete: M8 180 kilogramos
por centimetro (156 libras por pulgada) (17,64 Nm) (£10%),
tal como se muestra en la figura 1.

4. La figura 2 muestra la especificacion del conducto
termoencogido que cumple con UL (600C, YDPU?2).

Figura 1 Figura 2
31MAX ‘ O /Terminal con ojal

\® Q&QM//V.

13 Min.

54MAX.

~

Conducto termoencogido
‘ 026.5MAX ‘ A

CABLE

5-9



Capitulo 6 Terminales de control | Serie C2000

Capitulo 6 Terminales de control

En el caso del terminal de entrada y salida de multiples funciones, extraiga la tapa superior antes de

efectuar el cableado.

|Las apariencias que se muestran en las siguientes figuras poseen soélo fines referenciales.

dlo fines referenciales.

on poseen so

s

Las figuras que se muestran en el diagrama que aparece a continuaci

Extraiga la tapa para efectuar el cableado. Estructura A~H

EstructuraAy B

Estructura Cy D

Afloje los tornillos y presione los salientes ubicados Par de apriete del tornillo: 12~15Kg-cm

en ambos lados para extraer la tapa.

[10,4~13lb-in.]

/////////////ﬂ/////ﬂf/////ﬂ/
AMENENRERERRENRY
MMMMMMMM%/M////&//ﬁ/é//ﬁ 7
= B TTTT 2\

T sy N
LTI
k) %MMM%M%/Mﬁﬁéﬁﬁé@ o

=

(S R
///é///////%

T | R
R

(i

Par de apriete del tornillo: 12~15Kg-cm

[10,4~13Ib-in.]
Estructura E

Par de apriete del tornillo: 12~15Kg-cm [10,4~13Ib-in.] Levante suavemente la tapa y luego tirela hacia

afuera para extraerla.

©

AN

AN

D

o

TS
TS

D
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Estructura F

Par de apriete del tornillo: 12~15Kg-cm [10,4~13lb-inLevante suavemente la tapa y luego tirela hacia
afuera para extraerla.

N

& »

Estructura G

Par de apriete del tornillo: 12~15Kg-cm [10,4~13Ib-in.] Levante suavemente la tapa y luego tirela hacia
afuera para extraerla.

&

&

Frame H

Screw torque: 14~16Kg-cm [12,15~13.89Ib-in.] Levante suavemente la tapa y luego tirela hacia afuera
para extraerla.
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0-10V
0-10V 0-10V 0-20mA  Open : RC2 RB2 RARCI RBI RAl
AFM1
e LIS I L T | v v wiw
_ L e
10-10V 0-20mA  0-20mA  0-10V 120

| APM1+10V AVI ACI MO1MO2 MCM+24VCOM FWD  MIIMI3 MI5S M7 &

=== ----%
 ————pyp————————— |
l l

AFM2-10V AUI ACM S1 SCM DFM DCM REV MI2 MI4AMI6 MI8 SG+ SG-

Blogue de terminales extraible

Especificaciones del terminal de control

Calibre del cable: 26~16AWG (0,1281-1,318mm?) ,
Par de apriete: (A) 5kg-cm [4,31Ib-in.] (0,49Nm) (Tal como se muestra en la figura que aparece
arriba)
(B) 8kg-cm [6,94Ib-in.] (0,78Nm) (Tal como se muestra en la figura que aparece
arriba)

Precauciones del cableado:

m Reserves 5mm and properly install the wire into the terminal; fasten the installation by a
slotted screwdriver. Si el cable se encuentra pelado, ordene el cable antes de instalarlo en el
terminal.

m Destornillador de cabeza plana: anchura de la hoja de 3,5mm, espesor de la punta de
0,6mm

m En la figura que se muestra arriba, la configuracion de fébrica para S1-SCM es
cortocircuito. La configuracién de fabrica para +24V-COM es cortocircuito y modo de
DISIPADOR (NPN); consulte el capitulo 4 (Cableado) para obtener mas informacion.

Terminales Funcion del terminal Configuracion de fabrica (modo NPN)
Lado comun de la sefal de +24V+5% 200mA
+24V -
control digital (Fuente)
Lado comun de la sefal de Lado comun para los terminales de entrada de
COM - . e .
control digital (Disipador) multiples funciones
Comando de marcha FWD-DCM: . .
FWD directa-Detencién ON=>» funcionamiento directo
OFF=>» desaceleracion para detener
REV-DCM:

REV Comando de marcha ON=>» funcionamiento inverso

Inversa-Detencion OFF=>» desaceleracion para detener
Consulte los parametros 02-01~02-08 para

M~Il Entrada de maltiples funciones pl\)/lrlol%r&rlgar las entradas de multiples funciones
MI8 1-8 ON: la corriente de activacion es 6,5 mA=11V CD

OFF: leakage current tolerance is 10pA=11Vdc

Medidor de frecuencia digital  considera el voltaje del pulso como la sefial del
@ DFM  monitor de salida

PV QE{‘ Ciclo de trabajo: 50%

O DCM Impedancia de carga min.: 1kQ/100pf

pcy  Lado comin de la sefial de Corriente ,ma’_lx.: 30 mA
frecuencia digital Voltaje max.: 30 V CD
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Terminales Funcion del terminal

MO1

MO2

MCM

RA1

RB1

RC1

RA2

RB2

RC2

+10V

-10V

AVI

ACI

AUI

Multi-function Output 1
(photocoupler)

Multi-function Output 2
(photocoupler)

Lado comun de la salida de
multiples funciones

Salida del relé de multiples
funciones 1 (N.O.) a

Salida del relé de multiples
funciones 1 (N.C.) b

Lado comdun del relé de
multiples funciones

Salida del relé de multiples
funciones 2 (N.O.) a

Salida del relé de multiples
funciones 2 (N.C.) b

Lado comun del relé de
multiples funciones

Fuente de alimentacion del
potenciometro

Fuente de alimentacion del
potenciémetro

Entrada de voltaje analégico

+1ov Circuito AVI

ACM
Circuito interno

¢

Entrada de corriente analégica

|ACI Circuito AVI

!
]

TACM Circuito interno

Entrada de voltaje analdgico
auxiliar

+10

Circuito AVI

Circuito interno

Configuracién de fabrica (modo NPN)

El variador de frecuencia de motor de CA emite
varias sefales del monitor, tales como variador de
frecuencia en funcionamiento, frecuencia alcanzada
e indicacion de sobrecargas a través del transistor
(colector abierto).

@20 @ mot
¥Rt @mo2

(@ MCM
48V CD 50 mA max.

a8

ol

Carga resistiva:
5A(N.O.)/3A(N.C.) 250VAC
5A(N.O.)/3A(N.C.) 30vDC
Carga inductiva (COS 0,4):
2.0A(N.O.)/1.2A(N.C.) 250VAC
2.0A(N.O.)/1.2A(N.C.) 30VvDC

Se utiliza para emitir la sefial de cada monitor, tales
como variador de frecuencia en funcionamiento,
frecuencia alcanzada o indicacion de sobrecargas.

Configuracioén de frecuencia analégica: +10V CD 20
mA
Configuracién de frecuencia analdgica: -10V CD 20
mA

Impedancia : 20kQ

Rango: 4 ~ 20mA/0~10V =0~Max. Output
Frequency (Pr.01-00)

Interruptor AVI, configuracién de fabrica: 0 ~ 10V

Impedancia : 250Q

Rango: 4 ~ 20mA/0~10V=0~Max. Output Frequency
(Pr.01-00)

Interruptor ACI, configuracion de fabrica: 4 ~ 20 mA

Impedancia : 20kQ
Rango: -10~+10VDC=0~Max. Output
Frequency(Pr.01-00)
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Terminales Funcion del terminal
AFM1 4y -
(@——
AFM1 =
ACM @)
AFM2® L
&
AFM2
@E o—T
ACM Lado, cpmun de la sefal
analogica
S1
SCM

SG+ Modbus RS-485
SG+ PIN 1,2,7,8 :Reserved
CLAVIJA 4: SG-

Capitulo 6 Terminales de control | Serie C2000

Configuracién de fabrica (modo NPN)

Impedancia : 100kQ (voltage output)

Corriente de salida: 20 mA max.

Resolucion: 0 ~ 10 V corresponde a la frecuencia de
funcionamiento max.

Rango: 0~10V - -10~+10V

Interruptor AFM, configuraciéon de fabrica: 0 ~ 10V
Impedancia : 100Q (current output)

Corriente de salida: 20 mA max.

Resolucion: 0 ~ 10V corresponde a la frecuencia de
funcionamiento max.

Rango: 0~10V - 4~20mA

Interruptor AFM, configuracién de fabrica: 0 ~ 10V
Lado comun para los terminales analdgicos

Funcion de seguridad “Power removal” para EN954-1 y IEC/EN61508

PIN 3, 6: TIERRA

PIN 5: SG+

NOTA: Tamafio del cable para las sefales de control analdgico: 18 AWG (0,75 mmz) con cable blindado

Terminales de entrada analdgica (AVI, ACI, AUI, ACM)

M Las sefales de entrada analdgica se ven facilmente afectadas por el ruido externo. Utilice un
cableado blindado y manténgalo lo mas corto posible (< 20 metros) con la conexién a tierra
correcta. Si el ruido es inductivo, la conexidn de la proteccién al terminal ACM puede otorgar

mejoras.

M Silas sefiales de entrada anal6gica se ven afectadas por el ruido proveniente del conductor de
frecuencia de motor de CA, conecte un capacitor y el ndcleo de ferrita, tal como se indica en el

siguiente diagrama.

Nucleo de ferrita

AVI/ACI/AUI

) ACM

Bobine cada cable 3 veces o mas alrededor del ntcleo

Entradas digitales (FWD, REV, MI1~MI8, COM)
M Al utilizar contactos o interruptores para controlar las entradas digitales, utilice componentes de
alta calidad para evitar la vibracion de los contactos.

Salidas del transistor (MO1, MO2, MCM)

M Asegurese de conectar las salidas digitales en la polaridad correcta.
M Al conectar un relé a las salidas digitales, conecte un absorbedor de sobretensiones en la

bobina y compruebe la polaridad.
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Extraccion del bloque de terminales

1. Afloje los tornillos con un destornillador. (Tal como se muestra en la figura que aparece a
continuacion).

2 »ﬂm%u— |4 “w
g ﬁ
Q (GCOCC0000000 OQ
00000000
aQ IU
23 B B2] f
S S
@ p @

2. Extraiga el tablero de control extrayéndolo 6~8 cm (tal como indica el punto 1 en la figura) y, a
continuacién, levante el tablero de control (tal como indica el punto 2 en la figura).




Capitulo 7 Accesorios opcionales

Los accesorios opcionales incluidos en este capitulo se encuentran disponibles bajo pedido. La
instalacion de accesorios opcionales en el variador de frecuencia mejorara considerablemente el
rendimiento del variador de frecuencia. Seleccione el accesorio aplicable de acuerdo con sus
necesidades o pongase en contacto con el distribuidor local para obtener recomendaciones.

» Todos los resistores de frenado y unidades de frenado utilizados en los
variadores de frecuencia de motor de CA

» Disyuntor sin fusible

* Fusible (tabla de especificaciones)

* Reactor de CA

* Reactor de fase cero

* Reactor de CD

* Filtro EMI

» Teclado digital

* Montaje del panel

» Kit de la caja de derivacion

» Kit de ventilador

» Kit de montaje en brida

» Interfaz de comunicacién USB/RS-485

7-1



Todos los resistores de frenado y unidades de frenado utilizados en los
variadores de frecuencia de motor de CA

230V
Motor * Ty de frenado de 125% - ED10% *2 Ty de frenado mé
aplicable orque de frenado de 0 - 0 orque de frenado max.
Caba Torque | Unidad Especificacion
de de B q del valor del q . .
llos frenado | frenado Serie de resistores de resistor para Corriente de| Valor del |Corriente de | Potencia
de | kW (kg-m) frenado para cada unidad de cada variazor de frenado total| resistor |(frenado total| maxima
fu:rz “\/EDB frenado frecuencia de (A) min. (Q) max. (A) (kW)
motor de CA
1 07| 05 ; BROSOW200*1 80W200Q 1,9 63,3 6 23
2 15| 1,0 - BR200W091*1 200W91Q 4.2 47,5 8 3,0
3 22| 15 - BR300W070*1 300W70Q 5,4 38,0 10 3,8
5 |37 25 - BR400W040*1 400W400Q 9,5 19,0 20 7.6
75|55 | 37 - BR1KOW020*1 1000W20Q 19 14,6 26 9,9
10 | 7.5 | 51 - BR1KOW020*1 1000W200Q 19 14,6 26 9,9
15 | 11 75 - BR1K5WO013*1 1500W13Q 29 13,6 28 10,6
20 | 15 | 10,2 - BR1KOW4P3*2 | 2 series | 2000W8.6Q 44 8,3 46 17,5
25 | 18 | 12,2 - BR1KOW4P3*2 | 2 series | 2000W8.6Q 44 8,3 46 17,5
30 | 22 | 14,9 - BR1K5W3P3*2 | 2 series | 3000W6.6Q 58 5,8 66 251
40 | 30 | 20,3 | 2015*2 | BRIKOW5P1*2 | 2 series | 4000W5.10 75 4.8 80 30,4
50 | 37 | 25,1 | 2022*2 | BRIK2W3P9*2 | 2 series | 4800W3.9Q 97 3,2 120 45,6
60 | 45 | 30,5 | 2022*2 | BRIKSW3P3*2 | 2 series | 6000W3.3Q 118 3,2 120 45,6
75 | 55 | 37,2 | 2022*3 | BRIK2W3P9*2 | 2 series | 7200W2.6Q 145 2.1 180 68,4
100 | 75 | 50,8 | 2022*4 | BRIK2W3P9*2 | 2 series 9600W2Q 190 1,6 240 91,2
125 | 90 | 60,9 | 2022*4 | BRIKSW3P3*2 | 2 series | 12000W1.65Q 230 1,6 240 91,2
460V
kLl e | de frenado de 125% - ED10% 2 de frenado ma
aplicable orque ae frenado de 0 - (0] orque ae frenado max.
Torque | Unidad Especificacion
Cab de de del valor del
allos frenado |frenado S33erie de resistores de frenado| "€SIStOr para Corriente de Valqr del |Corriente de Pofe_ncna
de | kW | (kg-m) ; cada variador | frenado resistor |frenado total| maxima
para cada unidad de frenado . A A
fuerz “\VEDB de frecuencia total (A) min. (Q) max. (A) (kW)
a de motor de
CA
1 (07| 05 - BROSOW750*1 80W750Q 1 190,0 4 3,0
2 | 15| 1.0 ; BR200W360*1 200W3600 2.1 126,7 6 4.6
3 | 22| 15 ; BR300W250*1 300W2500 3 108,6 7 53
5 | 37| 25 ; BR400W150%1 400W150Q 5.1 84,4 9 6,8
?2 g’g g; - BR1KOWO075*1 1000W750 10,2 54,3 14 10,6
10 | 75 | 51 ; BR1KOW075*1 1000W750 10,2 47,5 16 122
15 | 11 | 75 ; BR1K5W043*1 1500W430 17,6 42,2 18 13,7
20 | 15 | 102 - BR1IKOWO016*2 | 2series | 2000W32Q 24 26,2 29 22,0
25 | 18 | 12,2 - BR1IKOWO016*2 | 2series | 2000W32Q 24 23,0 33 25,1
30 | 22 | 14,9 - BR1K5WO013*2 | 2series | 3000W26Q 29 23,0 33 25,1
40 | 30 | 203 - BR1KOWO016*4 Zngéﬁ!es" 4000W160Q 47,5 14,1 54 41,0
50 | 40 | 25,1 |4045*1| BR1K2WO015*4 Zngéﬁ!es" 4800W150Q 50 12,7 60 45,6
60 | 45 | 30,5 |4045*1| BR1K5WO013*4 Zngéﬁ'('ai" 6000W13Q 59 12,7 60 45,6
75 | 55 | 37,2 |4030*2| BRIKOWSP1*4 | 4 parallel | 8000W10.20Q 76 9,5 80 60,8
*
100| 75 | 208 [4045°2| poikow015+8 Zngéﬁ'('ai" 9600W7.5Q 100 6,3 120 91,2
125| 90 | 60,9 |4045*2| BR1K5WO013*8 Zngéﬁ!es" 12000W6.5Q 117 6,3 120 91,2
150 | 110 | 74,5 |4110*1| BR1K2W015*10 5;:‘;3';" 12000W6Q 126 6,0 126 95,8
175|132 | 89,4 |4160*1| BRIK5W012*12 6;:‘;3';" 18000W4Q 190 4,0 190 144.4




460V

Motor 1 2 .
aplicable ** Torque de frenado de 125% - ED10% ** Torque de frenado méax.
Torque Especificacion
5%2 de Unidad |,3 del valor del Corriente | Valor del [Corriente de|Potencia
frenado **Serie de resistores de frenado| resistor para ‘ T
de | kw (kg-m) de ara cada unidad de frenado | cada variador de |9€ frenado | resistor |frenado total| maxima
fuerz 9 frenado| P ? { total (A) | min. (Q) | max. (A) | (kW)
A recuencia de
motor de CA
215|160 | 108,3 |4160*1| BR1K5W012*12 62p§éﬁg§" 18000W4Q 190 4,0 190 144.4
250 | 185 | 125,3 |4185*1| BR1K5WO012*14 72p§éﬁg§" 21000W3,4Q 225 3,4 225 172,1
300 | 220 | 148,9 |4110*2 | BR1K2WO015*10 52p§éﬁg§" 24000W3Q 252 3,0 252 190,5
375|280 | 189,6 |4160*2| BR1K5W012*12 62p§éﬁg§" 36000W2Q 380 2,0 380 288,8
425 | 315 | 213,3 |4160*2 | BR1K5W012*12 62'035}'('32" 36000W2Q 380 2,0 380 288,8
475 | 355 | 240,3 |4185*2 | BR1K5W012*14 72'035}'('32" 42000W1,7Q 450 1,7 450 344,2
+T

Célculo para un torque de frenado de 125%: (kw)*125%*0,8; donde 0,8 es la eficiencia del motor.

Debido a que existe un limite de consumo de energia del resistor, el tiempo de funcionamiento maximo para 10%ED es 10
segundos (encendido: 10 segundos/ apagado: 90 segundos).

*2
*3

Consulte la curva de rendimiento de frenado para “Duracién del funcionamiento y ED” vs. “Corriente de frenado”.
Para la disipacion de calor, se debera instalar un resistor de 400 W o inferior en la estructura y mantener la temperatura de la

superficie por debajo de 50°C. Un resistor de 1000 W o superior debera mantener la temperatura de la superficie por debajo
de 350°C.

x4

Consulte las instrucciones del médulo de frenado serie VFDB para obtener mas informacion sobre el resistor de frenado.

= N

1.

Definicién de ED% de utilizacion de frenado

Explicacion: La definicion de ED% de utilizacién de frenado permite garantizar que exista un tiempo suficiente para que la
unidad de frenado y resistor de frenado disipen el calor que se genera al frenar. Cuando el resistor de frenado se calienta,
la resistencia aumentara con la temperatura y se reducira como consecuencia el toque de frenado. El tiempo de ciclo
recomendado es 1 minuto.

100%

T
Tiempo de frenado |

. - * TO
Tiempo de ciclo

EC% =T1T0z100{%)

Por razones de seguridad, instale un relé de sobrecargas (O.L) entre la unidad de frenado y resistor de frenado junto con
el contactor magnético (MC) antes del variador de frecuencia a fin de otorgar una proteccion frente a anormalidades. La
finalidad de instalar el relé de sobrecargas térmicas es proteger al resistor de frenado frente a dafios causados por
frenados frecuentes o como consecuencia de que la unidad de frenado tiene un funcionamiento sin detenerse a raiz de un
voltaje de entrada alto inusual. Bajo estas circunstancias, simplemente apague la alimentacion para evitar dafiar el resistor
de frenado.

NF B
(TTs
SR o || HILA T
S 3 5 08 | {52 ViT2 )
TiL3 & —a—{ | TiLa WWIT3 WMOTOR
o1 = ' —1 Relé térmico
koA serie VED +(PI—fu(F)  Bi—Egy
Relé de [ 15— Unidad |
sobrecargas —/| =4 Y de L@ |5s| Resistor de
térmicas o Absorbedor de £ Fl——pa frenado |- frenado
interruptor de  gopretensiones VFDB i |
temperatura Llw R B2 ‘!""-;__ Interruptor de
| ! CEER | temperatura

Nota 1: Al utilizar el variador de frecuencia de motor de CA con el reactor de CD, consulte el diagrama de cableado del manual de
usuario del variador de frecuencia de motor de CA para obtener informacion sobre el cableado del terminal +(P) de la
unidad de frenado.
Nota 2: NO conecte el terminal —(N) al punto neutro del sistema de alimentacion.
Si el dafio al variador de frecuencia de motor de CA u otro equipo ocurre debido a que los resistores de frenado y médulos
de frenado utilizados no son los aprobados por Delta, la garantia quedara anulada.
Tenga en cuenta la seguridad del entorno al instalar los resistores de frenado. Si se utilizara el valor de resistencia minimo,
consulte a los distribuidores locales para obtener informacion sobre los calculos de valores de vatios.
Al utilizar mas de 2 unidades de frenado, el valor del resistor equivalente de la unidad de frenado paralela no puede ser
inferior al valor de la columna “Valor de resistor equivalente minimo para cada variador de frecuencia de motor de CA” (la
columna ubicada mas a la derecha en la tabla). Lea detenidamente la informacién de cableado en el manual de usuario de
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la unidad de frenado antes de su utilizacion.

Esta tabla corresponde a la utilizaciéon normal. Si se aplica el variador de frecuencia de motor de CA para el frenado
frecuente, se sugiere expandir 2-3 veces los vatios.

Relé térmico:

La seleccion del relé térmico se basa en su capacidad de sobrecarga. Una capacidad de frenado estandar para C2000 es
10%ED (tiempo de activacion=10 s). La figura que se muestra a continuacién es un ejemplo de un variador de frecuencia
de motor de CA de 406 V, 110 kw. Requiere que el relé térmico obtenga una capacidad de sobrecarga de 260% en 10 s
(inicio de host) y la corriente de frenado es 126 A. En este caso, el usuario debera seleccionar un relé térmico con una
clasificacion nominal de 50 A. La propiedad de cada relé térmico puede variar en funcién de los diferentes fabricantes. Lea
detenidamente las especificaciones.
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Disyuntor sin fusible

Cumple con el estdndar UL: De acuerdo con UL 508, parrafo 45.8.4, parte A.
La corriente nominal del disyuntor debera ser de 2 a 4 veces la corriente de entrada nominal maxima
del variador de frecuencia de motor de CA.

Trifasico de 230 V Trifasico de 460 V
DIS?&QL?; sin Disyuqtor sin
Modelo Modelo fusible
recomendado
(A) recomendado (A)
VFDOO7C23A 15 VFEDOO7CA43A/E 5
VFDO15C23A 20 VFDO15C43A/E 10
VFDO022C23A 30 VFED022C43A/E 15
VFDO37C23A 40 VFDO40C43A/E 20
VFDO55C23A 50 VFEDO37C43A/E 20
VFDO75C23A 60 VFDO55C43A/E 30
VFD110C23A 100 VFEDO75C43A/E 40
VFD150C23A 125 VFD110C43A/E 50
VFD185C23A 150 VFD150C43A/E 60
VFD220C23A 200 VFD185C43A/E 75
VFD300C23A/E 225 VFED220C43A/E 100
VFED370C23A/E 250 VFD300C43A/E 125
VFD450C23A/E 300 VFED370C43A/E 150
VFD550C23A/E 400 VFD450C43A/E 175
VFED750C23A/E 450 VFED550C43A/E 250
VFD900C23A/E 600 VED750C43A/E 300
VFD900CA43A/E 300
VFD1100C43A/E 400
VFD1320C43A/E 500
VFD1600C43A/E 600
VFD1850C43A/E 600
VFD2200C43A/E 800
VFD2800C43A/E 1000
VFD3150C43A/E 1200
VFD3550C43A/E 1350

NOTA:

Los modelos VFDO0O07C43E; VFDO015C43E; VFD022C43E; VFDO037C43E; VFD040C43E; VFDO55C43E; VFDO75C43E;
VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles préximamente para su
encargo. Pongase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la
fecha de lanzamiento.
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Tabla de especificaciones de fusibles

Se permiten fusibles con especificaciones inferiores a lo que indica la siguiente tabla.

Corriente de entrada I(A) Fusible de linea
Modelo de 230V | .. . , J ) Bgssmann
Ciclo exigente = Ciclo normal (nimero de
producto)
VFDOO7C23A 6,1 6,4 15 JIN-15
VFDO015C23A 11 12 20 JIN-20
VFD022C23A 15 16 30 JIN-30
VFDO037C23A 18,5 20 40 JIN-40
VFDO55C23A 26 28 50 JIN-50
VFDO75C23A 34 36 60 JIN-60
VFD110C23A 50 52 100 JIN-100
VFD150C23A 68 72 125 JIN-125
VFD185C23A 78 83 150 JIN-150
VFD220C23A 95 99 200 JIN-200
VFD300C23A/E 118 124 225 JIN-225
VFD370C23A/E 136 143 250 JIN-250
VFD450C23A/E 162 171 300 JIN-300
VFD550C23A/E 196 206 400 JIN-400
VFD750C23A/E 233 245 450 JIN-450
VFD900C23A/E 315 331 600 JIN-600
Corriente de entrada I(A) Fusible de linea
460VModel o . 16y Bussmann
Ciclo exigente = Ciclo normal (nimero de
producto)
VFDO07C43A/E 4,1 4,3 10 JJS-10
VFDO15C43A/E 5,6 59 10 JJS-10
VFD022C43A/E 8,3 8,7 15 JJS-15
VFD037C43A/E 13 14 20 JJS-20
VFD040C43A/E 14,5 15,5 20 JJS-20
VFDO55C43A/E 16 17 30 JJS-30
VFDO75C43A/E 19 20 40 JJS-40
VFD110C43A/E 25 26 50 JJS-50
VFD150C43A/E 33 35 60 JJS-60
VFD185C43A/E 38 40 75 JJS-75
VFD220C43A/E 45 47 100 JJS-100
VFD300C43A/E 60 63 125 JJS-125
VFD370C43A/E 70 74 150 JJS-150
VFD450C43A/E 96 101 175 JJS-175
VFD550C43A/E 108 114 250 JJS-250
VFD750C43A/E 149 157 300 JJS-300
VFD900C43A/E 159 167 300 JJS-300
VFD1100C43A/E 197 207 400 JJS-400
VFD1320C43A/E 228 240 500 JJS-500
VFD1600C43A/E 285 300 600 JJS-600
VFD1850C43A/E 361 380 600 JJS-600
VFD2200C43A/E 380 400 800 JJS-800
VFD2800C43A/E 469 494 1000 KTU-1000
VFD3150C43A/E 527 555 1200 KTU-1200
VFD3550C43A/E 594 625 1350 KTU-1350

NOTA:

Los modelos VFD0O07C43E; VFD015C43E; VFD022C43E; VFD037C43E; VFD040C43E; VFD055C43E; VFD075C43E;
VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles proximamente para su
encargo. Péngase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacion detallada sobre la
fecha de lanzamiento.
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Reactor de CA

230V, 50/60 Hz, trifasico

Caballos de . Amperes Indgctance (mh) :
kw e Amperes minimos continuos max. | 'mpedancia del Impedancia del
3% 5%
0,75 1 4 6 3 6,5
1,5 2 8 12 1,5 3
2,2 3 12 18 1,25 2,5
3,7 5 18 27 0,8 1,5
55 7,5 25 37,5 0,5 1,2
7,5 10 35 52,5 0,4 0,8
11 15 45 67,5 0,3 0,7
15 20 55 82,5 0,25 0,5
18,5 25 80 120 0,2 0,4
22 30 100 150 0,15 0,3
30 40 130 195 0,1 0,2
37 50 160 240 0,075 0,15
45 60 200 300 0,055 0,110
55 75 250 375 0,090 0,150
75 100 320 480 0,040 0,075
90 125 400 600 0,03 0,006
460 V, 50/60 Hz, trifasico
Inductance (mh)
kW Cafbuaglrc;z de Amperes minimos con/_t\irr?lf:sreniéx. Impedancia del | Impedancia del
3% 5%
0,75 1 4 6 9 12
1,5 2 4 6 6,5 9
2,2 3 8 12 5 7,5
3,7 5 12 18 2,5 4,2
4 5 12 18 2,5 4,2
5,5 7,5 18 27 15 2,5
7,5 10 18 27 15 2,5
11 15 25 37,5 1,2 2
15 20 35 52,5 0,8 1,2
18,5 25 45 67,5 0,7 1,2
22 30 45 67,5 0,7 1,2
30 40 80 120 0,4 0,7
37 50 80 120 0,4 0,7
45 60 100 150 0,3 0,45
55 75 130 195 0,2 0,3
75 100 160 240 0,15 0,23
90 125 200 300 0,110 0,185
110 150 250 375 0,090 0,150
175 132 320 480 0,075 0,125
215 160 400 600 0,03 0,06
250 185 400 600 0,03 0,06
300 220 500 750 0,025 0,05
375 280 600 900 0,02 0,04
425 315 750 1125 0,029 0,048
475 355 750 1125 0,029 0,048
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Reactores de fase cero

RF220X00A UNIDAD: mm (pulgadas)
25.0
ol 2 / \ 90.0
g 80.0
o
= |
\ ==
[ | e

. Tamario de cable i Diagrama A
Tipode | recomendado (mm? | canti| M€t0do Bobine cada cable alrededor de los nicleos 4 veces.
cable Nominal | dad de Se debera colocar el reactor en el variador de
(Nota) | AWG | mm? [ cableado frecuencia de motor de CA, tan cerca como sea
NGl Di posible.

tcleo iagram

Unico <10 | 5.3 5.5 1 aA Reactor de fase cero

<2 |$336 <38 g (PRIEM L ente ; l o
Diagram de oot S,
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= NSA

Cable aislado de 600 V

Diagrama B
Coloque cables a través de los 4 nucleos en serie sin

1. La tabla que aparece anteriormente indica el PoPinarlos.

tamafio de cable aproximado para los reactores

de fase cero. Sin embargo, la seleccion Fuente
depende finalmente del tipo y diametro del ge g Bt
cable, es decir, el diametro del cable deberéa ser gliment o S Ol
lo suficientemente |

pequefio

para

atravesar el centro del reactor de fase cero.
2. Al realizar el cableado, no atraviesa el nucleo
de tierra. Sélo necesita pasar a través del cable
de motor o cable de alimentacion.
3. Cuando se utiliza un cable de motor extenso
para la salida, es posible que sea necesario un
reactor de fase cero para reducir la emision
irradiada.

Reactor de fase cero
: 3 ”
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Reactor de CD

Obstruccion en CD de 230 V

Voltaje de entrada kW Caballos de fuerza Amperes de CD Inductancia (mh)
0,75 1 9,4 3,43
15 2 18 1,83
2,2 3 24 1,37
230V CA 3,7 5 30 1,1
5,5 7,5 42 0,78
50/60 Hz
Trifasico 7.5 10 53 0,61
11 15 76 0,42
15 20 106 0,31
18,5 25 122 0,26
22 30 145 0,22

Obstruccion en CD de 460 V

Voltaje de entrada kw Caballos de fuerza Amperes de CD Inductancia ( mh)

0,75 1 6 9,77

1,5 2 9 7,12

2,2 3 13 4,83

3,7 5 23 2,7

460Vac 5,5 7,5 25 2,47
50/60 Hz 7,5 10 30 2,1
Trifasico 11 15 38 1,62
15 20 52 1,2

18,5 25 60 1,05

22 30 70 0,89

30 40 93 0,67
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Filtro EMI

Modelo Filtro EMI aplicable Sitio Web de referencia

VFDOO7C23A,; KMF325A http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial_filters/
VFDO15C23A,; Filtros de red industriales trifasicos KMF325A (alto rendimiento - 25 amperes)
VFD022C23A,;

VFDO37C23A,;

VFDO55C23A,; KMF370A http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFDO75C23A,; Filtros de red industriales trifasicos KMF370A (alto rendimiento - 70 amperes)
VFD110C23A;

VFD150C23A,; KMF3100A http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFD185C23A,; Filtros de red industriales trifasicos KMF3100A (alto rendimiento - 100 amperes)
VFD220C23A,;

VFD300C23A,; KMF3150A http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFD370C23A,; MIF3150 Filtros de red industriales trifasicos KMF3150A (alto rendimiento - 150 amperes)

Filtros de variadores de frecuencia multifase industriales trifasicos MIF3150
(rendimiento sumamente alto - 150 amperes)

VFD450C23A,; MIF3400 http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFD550C23A,; Filtros de variadores de frecuencia industriales trifasicos MIF3400 (rendimiento
VFD750C23A:; sumamente alto - 340 amperes)

VFD900C43A,;

VFD1100C23A;

VFDOO7C43A,; KMF318 http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFDO15C43A,; Filtros de red industriales trifasicos KMF318 (uso general - 18 amperes)
VFD022CA43A;

VFDO037C43A;

VFDO040C43A;

VFDO55C43A;

VFDOQO75C43A,; KMF350 http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial_filters/
VFD110C43A; Filtros de red industriales trifasicos KMF350 (uso general - 50 amperes)
VFD150C43A,;

VFD185C43A,; KMF370 http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFD220C43A; Filtros de red industriales trifasicos KMF370 (uso general - 70 amperes)
VFD300C43A,;

VFD370C43A,; MIF3150 http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial filters/
VFD450C43A; Filtros de variadores de frecuencia multifase industriales trifasicos MIF3150
VFD550C43A:; (rendimiento sumamente alto - 150 amperes)

VFD750C43A;

VFD450C23A,; KMF3400B http://www.dem-uk.com/roxburgh/products/emc_emi_industrial_filters/
VFD550C23A Filtros de variadores de frecuencia multifase industriales trifasicos MIF3400B
VFD750C23A: (rendimiento sumamente alto - 400 amperes)

VFD900C43A;
VFD1100C43A,;

VFD900C23A; - -
VFD1320C23A;
VFD1600C23A;
VFD1850C43A; - -
VFD2200CA43A;
VFD2800CA43A; - -
VFD3150C43A;
VFD3550C43A;
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Instalacion del filtro EMI

Todos los equipos eléctricos, incluidos los variadores de frecuencia de motor de CA, generaran un ruido de alta
frecuencia/baja frecuencia e interferiran con equipos periféricos por medio de la radiacion o conduccion durante su
uso. Al utilizar un filtro EMI con la instalacién correcta, se puede eliminar la mayor parte de esta interferencia. Se
recomienda utilizar el filtro EMI de DELTA para obtener el mejor rendimiento de eliminacion de interferencias.
Aseguramos que cumple con las siguientes reglas cuando el variador de frecuencia de motor de CA y el filtro EMI
se instalan de acuerdo con las instrucciones del manual de usuario:

= EN61000-6-4

= EN61800-3: 1996 + A11: 2000

s EN55011 (1991) Clase A, grupo (leradistribucion ambiental restringida)

Precauciones generales

1. Se deberan instalar el filtro EMI y el variador de frecuencia de motor de CA en la misma placa de metal.

2. Instale el variador de frecuencia de motor de CA en el espacio del filtro EMI o instale el filtro EMI lo méas cerca
posible del variador de frecuencia de motor de CA.

3. Realice el cableado lo mas corto posible.

4. La placa de metal debera estar conectada a tierra.

5. La tapa del filtro EMU y variador de frecuencia de motor de CA o la conexién a tierra deberé estar fijada a la
placa de metal y el area de contacto debera ser lo mas grande posible.

Elija los cables de motor adecuados y respete las precauciones
Una instalacién y eleccién incorrectas del cable del motor afectara el rendimiento del filtro EMI. Asegurese de tomar
en cuenta las siguientes precauciones al seleccionar el cable del motor.

1. Utilice un cable blindado (se recomienda un blindaje doble).
2. Elblindaje de ambos extremos del cable debera estar conectado a tierra con una longitud minima y un area de
contacto maxima.
3. Extraiga la pintura de las abrazaderas metdlicas para lograr un contacto a tierra correcto con la placa y el
blindaje.
Extraiga la pintura de las abrazaderas metalicas para lograr un
contacto a tierra correcto con la placa y el blindaje.

/
]
l /
; 7
><9J ,
Abrazadera — Placa con conexién a tierra
N

XK
RSN
R
5050
RS

Abrazadera en un extremo
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Longitud del cable del motor

Cuando el motor se controla mediante un variador de frecuencia de motor de CA, los terminales del motor sufriran
con facilidad sobretensiones debido a la conversién de los componentes del variador de frecuencia de motor de CA
y la capacitancia del cable. Cuando el cable del motor es demasiado extenso (especialmente para la serie de 460
V), las sobretensiones podrian reducir la calidad de la aislacion. Para evitar esta situacion, siga las reglas que se

detallan a continuacion:
m Utilice un motor con aislacion mejorada.
W Conecte un lector de salida (opcional) a los terminales de salida del variador de frecuencia de motor de CA.
M La longitud del cable entre el variador de frecuencia de motor de CA y el motor debera ser lo mas corta posible
(de 10 a 20 metros 0 menos)
B Para modelos de 7,5 caballos de fuerza/5,5 kW y superiores:

Nivel de aislacion del motor 1000V 1300V 1600V
Voltaje de entrada de 460 V CA 66 ft (20m) 328 ft (100m) 1312 ft (400m)
Voltaje de entrada de 230 V CA| 1312 ft (400m) 1312 ft (400m) 1312 ft (400m)

B Para modelos de 5 caballos de fuerza/3,7 kW e inferiores:

Nivel de aislacion del| 1000V 1300V 1600V
motor

Voltaje de entrada de| 66 ft (20m) 165 ft 165 ft

460 V CA (50m) (50m)

Voltaje de entrada de 328 ft 328 ft 328 ft

230V CA (100m) (1200m) (100m)

ISmNOTA

Cuando se utiliza un relé O/L térmico protegido por motor entre el variador de frecuencia de motor de CA y motor,
podria tener un funcionamiento incorrecto (especialmente para la serie de 460 V), incluso si la longitud del cable del
motor es de so6lo 50 metros (165 pies) o menos. A fin de evitar este problema, utilice un rector de CA y/o una
frecuencia de portadora inferior (frecuencia de portadora de Pr. 00-17 PWM).

= N

Nunca conecte capacitores de avance de fase o absorbedores de sobretensiones a los terminales de salida del

variador de frecuencia de motor de CA.

W Si la longitud es demasiado larga, la capacitancia parasita entre los cables aumentara y puede causar
corriente de fuga. Se activara la protecciéon de sobretensién, se aumentara la corriente de fuga o no se
garantizara la correccion de la visualizacion de la corriente. La peor situacion es que el variador de frecuencia
de motor de CA sufra dafios.

W Si se conecta mas de un motor al variador de frecuencia de motor de CA, la longitud total del cableado es la
suma de la longitud del cableado desde el variador de frecuencia de CA hasta cada motor.
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Teclado digital
KPC-CEO1

Ai Pantalla LED
Muestra la frecuencia, corriente, voltaje, errores, etc.

B: Indicador de estado
F: comando de frecuencia

H: frecuencia de salida

U: unidades definidas por el usuario

ERR: indicador de error de CAN

RUN: indicacion de funcionamiento de CAN

Ci Funcion

(Consulte la tabla que aparece a continuacion para obtener una
descripcion detallada)

Tecla Descripcién
ESC Tecla ESC
Cuando se presiona la tecla ESC, se regresara al menu anterior. También funciona como la tecla Regresar en el
submend.
MENU Tecla Menu
Permite regresar al menu principal luego de presionar la tecla MENU.
Contenido del menu:
1. Detalle del parametro 3. Teclado bloqueado
2. Copiar parametro 4. Funcion de PLC
ENTER Tecla ENTER
Presione ENTER para dirigirse al siguiente nivel. Si es el dltimo nivel, presione ENTER para ejecutar el
comando.
HAND Tecla HAND ON

1. Esta tecla se ejecuta a través de la configuracién del parametro de la fuente de frecuencia y funcionamiento
manuales. La configuracién de fabrica de la fuente de frecuencia y funcionamiento manuales es el teclado
digital.

2. Sise presiona en el estado detenido, cambiara a la configuracién manual de fuente de frecuencia y fuente
de funcionamiento. If HAND ON key is pressed during operation, it will stop the AC motor drive first then
switch to Hand setting.

3. Visualizaciéon del modo manual: | indicador LED H/A se encuentra encendido.

AUTO Tecla de funcionamiento automatico

1. Esta tecla se ejecuta a través de la configuracién del parametro de la fuente de frecuencia y funcionamiento
automaticos. La configuracion de fabrica es el terminal externo (la fuente de funcionamiento es 4-20 mA).

2. Sise presiona la tecla AUTO en el estado de detencion, se cambiara a la configuracion automatica. Sin
embargo, si se presiona la tecla AUTO durante el funcionamiento, se detendra en primer lugar el variador de
frecuencia de motor de CA 'y se cambiara a la configuracion automatica.

3. El cambio esta completo: el indicador LED H/A se encuentra apagado.

FWD/REV | Botdn de direccion del funcionamiento

1. Estatecla es soélo para controlar la direccién del funcionamiento y NO para la activacion del variador de
frecuencia. FWD: directo, REV: inverso.

2. Consulte las descripciones de los indicadores LED para obtener mas informacion.

RUN Tecla de inicio

1. Sélo valida cuando el comando de fuente de funcionamiento es desde el teclado.

2. Puede hacer funcionar al variador de frecuencia de motor de CA mediante la configuracion de funcion. El
indicador LED RUN permanecera encendido.

3. Se puede presionar esta tecla varias veces durante la detencién. Al activar el modo manual, sélo es vélida
cuando el comando de fuente de funcionamiento es desde el teclado.

STOP Tecla Stop (Cuando se presiona la tecla Stop, se detendra el funcionamiento en todas las condiciones). Esta

tecla tendra la maxima prioridad en todas las condiciones.

1. Cuando se proporciona un comando STOP, el funcionamiento del variador de frecuencia de motor de CA se
detendra en cualquier condicion.

2. Se puede utilizar la tecla RESET para reiniciar la unidad cuando ocurra una falla. Si la tecla RESET no

responde, verifigue MENU - Fault Records para buscar la falla mas reciente.
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Dimensiones
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Montaje del panel (MKC-KPPK)

En el caso del modelo MKC-KPPK, el usuario puede elegir el montaje en pared o montaje empotrado. El nivel de

proteccion es IP56.

Aplicable para los teclados digitales (KPC-CCO01 y KPC-CEOQ1).

Montaje en pared

Montaje empotrado

Accesorios*1

Tornillo *4 ~M4*p 0,7 *L8mm
Par de apriete: 10-12kg-cm (8.7-10.4lb-in.)

Accesorios*2

Tornillo *4 ~M4*p 0,7 *L8mm
Par de apriete: 10-12kg-cm (8.7-10.4lb-in.)

Dimensiones de recorte del panel  Unidad:
mm [pulgadas]
§Zs
L
36.0[1.42]
23.5[0.93]
g
B )
& ~
< =2
[Yp)
O
22.0[0.87]

[pulgadas]

KEYPAD
KPC-CCO1
KPC-CEO01

Dimensiones de recorte del panel

Dimensiones normales de recorte

Unit: mm

Espesor

1,2mm 1,6mm 2,0mm
del panel
A 66,4 [2,614]
B 110,2 [4,339] | 111,3 [4,382] | 112,5 [4,429]

*Desviacion: £0,15mm /+0,0059inch
Dimensiones de recorte (nivel de
impermeabilidad: IP56

Espesor 1,2mm 1,6mm 2,0mm
del panel

A 66,4 [2,614]

B 110,8 [4,362]

*Desviacion: +0,15mm /+0,0059inch
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TECLADO
KPC-CC01
KPC-CEOL

ACCESORIOS

TORNILLO*4

TORNILLO*4

ACCESORIOS

\ PANEL
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Kit de la caja de derivacion
m  Apariencia

Estructura D

Modelos aplicables

VFD300C23A/23E; VFD370C23A/23E;VFD370C43A/43E;
VFD450C43A/43E; VFD550C43A/43E; VFD750C43A/43E

NUumero de modelo "TMKC-DN1CB ;

ELEMENTO Descripcion Cantidad
1 Screw M5*0.8*10L 4
2 Goma 28 2
3 Goma 44 2
4 Goma 88 2
5 Tapa de la caja de derivacién 1
6 Base de la caja de derivacion 1

ITEM 1

ITEM 1

ITEM §

Estructura E

Modelos aplicables

VFD450C23A/23E; VFD550C23A/23E; VFD750C23A/23E;
VFD900C43A/43E; VFD1100C43A/43E

Model number " MKC-EN1CB ;
ELEMENTO Descripcion

Screw M5*0.8*10L

Casquillo de goma 28
Casquillo de goma 44
Casquillo de goma 100

Tapa de la caja de derivacién
Base de la caja de derivacion

Cantidad

RRIN(AIN(O

OO |W|IN|F-

ITEM 2 ITEM 7

ITEM 5

Estructura F
Modelos aplicables
VFD900C23A/23E; VFD1320C43A/43E; VFD1600C43A/43E

Estructura G
Modelos aplicables
VFD1850C23A/23E; VFD2200C43A/43E

Numero de modelo TMKC-FN1CB ;4
ELEMENTO Descripcion

Screw M5*0.8*10L

Casquillo de goma 28
Casquillo de goma 44
Casquillo de goma 100

Tapa de la caja de derivacién
Base de la caja de derivacion

Cantidad

RPN~ [N

OO WIN|F

Item

Numero de modelo T MKC-GN1CB ;

ELEMENTO Descripcion Cantidad
1 Screw M5*0.8*10L 12
2 Casquillo de goma 28 2
3 Casquillo de goma 44 2
4 Casquillo de goma 130 3
5 Base de la caja de derivacion 1
6 Tapa de la caja de derivacion 1

ITEM 6
ITEM 2
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= Instalacion

Estructura D
1. Afloje los tornillos de la tapa y presione los salientes en ambos lados de la tapa para extraerla, tal como se
muestra en la siguiente figura. Par de apriete del tornillo: 10~12kg-cm (8.66~10.39Ib-in)

2. Extraiga los 5 tornillos, tal como se muestra en la siguiente figura. Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm
(20.8~22.61b-in).

3. Instale la caja de derivacion colocando los 5 tornillos, tal como se muestra en la siguiente figura.
Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm (20.8~22.61b-in).

4.  Apriete los 4 tornillos, tal como se muestra en la siguiente figura. Par de apriete del tornillo: 10~12kg-cm
(8.66~10.391b-in).
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Estructura E
1. Afloje los 4 tornillos de la tapa y levante la tapa. Par de apriete del tornillo: 12~ 15 kg-cm (10.4~131b-in).

2. Coloque los 6 tornillos que se muestran en la siguiente figura y vuelva a colocar la tapa en su posicion
original. Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm (20.8~22.61b-in).

3. Apriete los 4 tornillos, tal como se muestra en la siguiente figura. Par de apriete del tornillo:12~15kg-cm
(10.4~13lIb-in).
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Estructura F

1. Afloje los tornillos de la tapa y presione los salientes en ambos lados de la tapa para extraerla, tal como se
muestra en la siguiente figura. Par de apriete del tornillo: 14~16kg-cm (12.2~13.91b-in).

2. Instale la caja de derivacion colocando los 4 tornillos, tal como se muestra en la siguiente figura.
Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm (20.8~22.61b-in).

3.
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Estructura G

1.

2.

En la caja de derivacion, afloje 7 de los tornillos de la tapa y extraiga la tapa. En el variador de frecuencia,
afloje 4 de los tornillos de la tapa y presione los salientes ubicados en ambos lados de la tapa para extraer la
tapa, tal como se muestra en el siguiente diagrama. Par de apriete del tornillo: 12~15kg-cm (10.4~13lb-in).

e

Instale la caja de derivacion colocando todos los tornillos, tal como se muestra en la siguiente figura.
Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm (20.8~30Ib-in); Par de apriete del tornillo: 12~15kg-cm (10.4~13Ib-in)
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Apriete todos los tornillos. Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm (20.8~30Ib-in).

Vuelva a colocar la tapa en la parte superior y coloque los tornillos (tal como se muestra en la figura).

Par de apriete del tornillo: 12~15kg-cm (10.4~13Ib-in).
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Kit de ventilador

m  Estructuras del kit de ventilador

Estructura A Modelo " MKC-AFKM ;

Modelo aplicable
\VFDO15C23A; VFD022C23A; VFD037C23A;VFD022C43A/43E;
\VFDO37C43A/43E;VFD040C43A/43E; VFDO55C43A/43E

Estructura B

Modelo aplicable
VFDO55C23A; VFD075C43A/43E

Estructura B Modelo TMKC-BFKM2

Modelo aplicable
\VFDO75C23A; VFD110C23A; VFD110C43A/43E;
\VFD150C43A/43E

Estructura B Modelo TMKC-BFKB ;

Modelo aplicable
\VFDO55C23A; VFD075C23A; VFD110C23A;VFD075C43A/43E;
VFD110C43A/43E;VFD150C43A/43E

Estructura C Modelo TMKC-CFKB1

Modelo aplicable
VFD150C23A; VFD185C23A; VFD220C23A
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Modelo T MKC-DFKB
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Estructura C
Modelo aplicable

Estructura D

\VFD300C23A/23E; VFD370C23A/23E; VFD370C43A/43E;
\VFD450C43A/43E; VFD550C43A/43E; VFD750C43A/43E
\VFD750C23A/23E; VFD900C43A/43E; VFD1100C43A/43E

VFD450C23A/23E; VFD550C23A/23E

Modelo aplicable
Modelo aplicable
Modelo aplicable

Estructura E
Estructura E

\VFD450C23A/23E; VFD550C23A/23E; VFD750C23A/23E;

\VFD900C43A/43E; VFD1100C43A/43E

Estructura E
Modelo aplicable
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Estructura F

Modelo aplicable
\VFD900C23A/23E; VFD1320C43A/43E; VFD1600C43A/43E

Modelo

I MKC-FFKM

Estructura F

Modelo aplicable
\VFD900C23A/23E; VFD1320C43A/43E; VFD1600C43A/43E

Modelo TMKC-FFKB

Estructura G

Modelo aplicable
\VFD1850C43A/43E; VFD2200C43A/43E

Modelo TMKC-GFKM

Estructura H
Modelo aplicable

\VFD2800C43E-1; VFD3150C43E-1; VFD3550C43E-1

\VFD2800C43A/43E; VFD3150C43A/43E; VFD3550C43A/43E;

Modelo T MKC-HFKM ;

NOTA:

Los modelos VFD007C43E; VFD015C43E; VFD022C43E; VFD037C43E; VFD040C43E; VFD055C43E; VFD075C43E;

VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles proximamente para su

encargo. Péngase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la

informaciéon de lanzamiento.
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m  Extraccién del ventilador

Estructura A

Modelo aplicable
VFDO015C23A; VFD022C23A; VFD022C43A/43E; VFD0O37C23A; VFD037C43A/43E; VFD040C43A/43E; VFDO55C43A/43E

1. Presione los salientes en ambos lados del ventilador para 2. Desconecte el terminal de alimentacion antes de extraer el
extraerlo de forma correcta. (Flecha) ventilador. (Tal como se muestra a continuacion).

Estructura B

Modelo aplicable
VFDO55C23A; VFD075C43A/43E;VFDO75C23A; VFD110C23A; VFD110C43A/43E; VFD150C43A/43E

1. Presione los salientes en ambos lados del ventilador para 2. Desconecte el terminal de alimentacion antes de extraer el
extraerlo de forma correcta. ventilador.

¥

o=

EstructuraBy C

Modelo aplicable
VFDO55C23A; VFD075C23A; VFD0O75C43A/43E; VFD110C23A; VFD110C43A/43E;

VFD150C43A/43E; VFD150C23A; VFD185C23A; VFD220C23A; VFD185C43A/43E;
VFD220C43A/43E; VFD300C43A/43E

Desconecte el terminal de alimentacion con un destornillador ranurado para extraer la tapa del ventilador.

Ih
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Estructura D
Modelo aplicable
VFD300C23A/23E; VFD370C23A/23E; VFD370C43A/43E; VFD450C43A/43E; VFD550C43A/43E; VFD750C43A/43E

1. (Figura 1) Afloje el tornillo 1 y tornillo 2, y presione en el 2. (Figura 2) Afloje el tornillo 3 y tornillo 4, y presione en el
lado derecho y lado izquierdo para extraer la tapa. Siga la saliente ubicado en la derecha e izquierda para extraer la
direccién que indican las flechas. Presione en la parte tapa. Par de apriete del tornillo: 6~8kg-cm (5,2~6,9in-Ibf).
superior del teclado digital KPC-CEOQ1 para extraer
correctamente el teclado. Par de apriete del tornillo:
10~12kg-cm (8,6~10,4in-Ibf).

Figura 2
Figura 1
3. (Figura 3) Afloje el tornillo 5 y desconecte la alimentacion |4. (Figura 4) Afloje los tornillos. Par de apriete del tornillo:
del ventilador. Par de apriete del tornillo: 10~12kg-cm 24~26kg-cm (20,8~25,6in-1bf).
(8,6~10,4in-Ibf). 5. Desconecte la alimentacion del ventilador y extraiga el

ventilador. (Tal como se muestra en la imagen mas grande)

Figura 3 Figura 4

Estructura E
Modelo aplicable:
VFD450C23A/23E; VFD550C23A/23E; VFD750C23A/23E; VFD900C43A/43E; VFD1100C43A/43E

Afloje el tornillo 1~4 (tal como se muestra en la figura que Afloje el tornillo 1~4 (tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacién) y desconecte la alimentacion del aparece a continuacién) y desconecte la alimentacion del
ventilador para extraer el ventilador. Par de apriete del tornillo: ventilador para extraer el ventilador. Par de apriete del tornillo:
24~26kg-cm (20,8~25,6in-1bf). 24~26kg-cm (20,8~25,6in-1bf).
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Afloje el tornillo 1 y tornillo 2 (tal como se muestra en la figura que aparece a continuacion) y desconecte la alimentacién del
ventilador antes de extraer el ventilador. Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm (20,8~25,6in-1bf).

Estructura F
Modelo aplicable
VFD900C23A/23E; VFD1320C43A/43E; VFD1600C43A/43E;

Modelo del ventilador T MKC-FFKM ;4

Afloje los tornillos y extraiga el ventilador (tal como se muestra en la figura que aparece a continuacién). Par de apriete del
tornillo: 24~26kg-cm (20,8~22,61b-in 4

Modelo del ventilador T MKC-FFKB ;

(1) Afloje el tornillo (tal como se muestra en la figura que(2) Afloje el tornillo (tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion) y extraiga la tapa. Par de apriete del aparece a continuacion) y extraiga la tapa. Par de apriete del
tornillo: 14~16kg-cm (12,2~13,91b-in). tornillo: 24~26kg-cm (20,8~22,6lb-in).
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(3) Afloje los tornillos y extraiga el ventilador. (Tal como se muestra en la figura que aparece a continuaciéon) Par de apriete del
tornillo: 24~26kg-cm (20,8~22,61b-in).

Estructura G

Modelo aplicable

VFD1800C43A/43E; VFD2200C43A/43E;

|Modelo del ventilador T MKC-GFKM (2) Afloje el tornillo (tal como se muestra en la figura que
] ] i aparece a continuacién) y extraiga la tapa. Par de apriete del

(1) Afloje el tornillo (tal como se muestra en la figura que|igmilio: 15~20kg-cm (12,2~13,91b-in).

aparece a continuacion) y extraiga la tapa. Par de apriete del

tornillo: 24~26kg-cm (20,8~22,61b-in).

(3) Afloje el tornillo (tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion) y extraiga la tapa inferior.
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Estructura H
Modelo aplicable
VFD2800C43A/43E; VFD3150C43A/43E; VFD3550C43A/43E;

“Modelo del ventilador " MKC-HFKM ;4 | (3) Desconecte el ventilador.

(1) Afloje el tornillo y extraiga la tapa superior.
Par de apriete del tornillo: 14~16kg-cm (12,2~13,91b-in)

(2) Afloje el tornillo y extraiga la tapa superior. (4) Afloje el tornillo y extraiga el ventilador. Asegurese de que

Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm (20,8~22,61b-in). la alimentacion esté desconectada de forma correcta antes
de efectuar la extraccién. Par de apriete del tornillo:
24~26kg-cm (20,8~22,61b-in).

NOTA:

Los modelos VFD007C43E; VFD015C43E; VFD022C43E; VFD037C43E; VFD040C43E; VFD055C43E; VFD075C43E;
VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles préximamente para su
encargo. Péngase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la

informacion de lanzamiento.
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Kit de montaje en brida
Modelos aplicables, estructura A~F

Estructura A

TMKC-AFML1 ;

Modelo aplicable
VFDO015C23A; VFD022C23A; VFD022C43A/43E

Tornillo 1 *4
M3*P 0,5; L=6mm

Tornillo 2 *8
M6*P 1,0; L=16mm

Accesorios 1*1 Accesorios 2*2 Accesorios 3*2
FMKC-AFM
Modelo aplicable

VFD007C23A; VFD007C43A/43E; VFD015C43A/43E; VFD0O37C23A; VFD037C43A/43E; VFD0O40C43A/43E;
VFDO55C43A/43E

Tornillo *8
N M6*P 1,0; L=16mm
Accesorios 2*2 Accessorios t 3*2

Dimensiones de recorte Unidad: mm [pulgadas]

138.0 [5.43]
116.0 [4.57] 7 veprou

£ i J/ ord85[00.2644X)
8 g
2=
- B N ala
< | ©
KK
® o—!
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Instalacion T MKC-AFM1 ;
1. Instale el accesorio 1 colocando los 4 tornillos 1(M3). Par de apriete del tornillo: 6~8kg-cm (5,21~6,94Ib-in).

2. Instale el accesorio 2 y 3 colocando los 2 tornillos 2(M6). Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm
(5,21~6,941b-in).

3. Instale el accesorio 2 y 3 colocando los 2 tornillos 2(M6). Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm
(5,21~6,941b-in).

4. Instalacion de la placa: coloque 4 tornillos 2 (M6) a través de los accesorios 2y 3y la placa y, a continuacion,
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Instalacion TMKC-AFMg

1. Instale el accesorio 1y 2 colocando los 2 tornillos 1(M3). Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm
(5,21~6,941b-in).
(Tal como se muestra en la siguiente figura).

2. Instale el accesorio 1 y 2 colocando los 2 tornillos 1(M3). Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm
(5,21~6,941b-in).
(Tal como se muestra en la siguiente figura).

3. Instalacién de la placa: coloque 4 tornillos 2 (M6) a través de los accesorios 1y 2 y la placa y, a continuacién,
apriete los tornillos. Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm (5,21~6,941b-in). (Tal como se muestra en la
siguiente figura).
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Estructura B
FMKC-BFM

Modelo aplicable
VFDO55C23A; VFD075C23A; VFD110C23A; VFD075C43A/43E; VFD110C43A/43E; VFD150C43A/43E

Tornillol *4 ~ M8*P 1,25;
Tornillo 2*6 ~ M6*P 1,0;

4?

Accesorios 1*2 Accesorios 2*2
Dimensiones de recorte Unidad: mm [pulgadas]

226.0[8.90]
198.0 [7.80]
173.0 [6.81]

322.0 [12.68]
350.0 [13.78]

M6*1.0 (6X) or
$6.5 [20.26] (6X)
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Instalacion TMKC-BFMg

1. Instale el accesorio 1y 2 colocando los 4 tornillos 1(M8). Par de apriete del tornillo: 40~45kg-cm
(34,7~39,01b-in).

(Tal como se muestra en la siguiente figura).

ACCESSORIES 1

\
e e

ACCESSORIES 2

2. Instalacion de la placa: coloque 6 tornillos 2 (M6) a través de los accesorios 1y 2 y la placa y, a continuacion,
apriete los tornillos. Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm (5,21~6,941b-in). (Tal como se muestra en la

siguiente figura).
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Estructura C
I MKC-AFM

Modelo aplicable
VFD150C23A; VFD185C23A; VFD220C23A; VFD185C43A/43E; VFD220C43A/43E; VFD300C43A/43E

"’\ Tornillol *4 ~ M8*P 1,25;
S Tornillo 2*8 ~ M6*P 1,0;

Accesorios 1*2 Accesorios 2*2

Dimensiones de recorte Unidad: mm [pulgadas]

286.0 [11.26]
258.0[10.16]
231.0[9.09]

402.0 [15.83]
430.0 [16.93]

M6+1.0 (8X) or
96.520.26] (8X)

NOTA:
Los modelos VFDO07C43E; VFD015C43E; VFD022C43E; VFD037C43E; VFD040C43E; VFD0O55C43E; VFD075C43E;

VFD110C43E; VFD150C43E; VFD185C43E; VFD220C43E; VFD300C43E estaran disponibles préximamente para su

encargo. Péngase en contacto con su distribuidor local o representante de Delta para obtener informacién detallada sobre la

informacion de lanzamiento.
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Instalacion T MKC-CFM ;
1. Instale el accesorio 1y 2 colocando los 4 tornillos 1(M8). Par de apriete del tornillo: 50~55kg-cm
(43,4~47,71b-in).

(Tal como se muestra en la siguiente figura).

l S
B Hﬁﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂ

I=—1—
—=
=—
=
—
=
=
=
=

2. Instalacion de la placa: coloque 8 tornillos 2 (M6) a través de los accesorios 1y 2 y la placa y, a continuacion,
apriete los tornillos. Par de apriete del tornillo: 25~30kg-cm (5,21~6,941b-in). (Tal como se muestra en la

siguiente figura).
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Estructura D

Modelo aplicable
VFD300C23A/23E; VFD370C23A/23E; VFD370C43A/43E; VFD450C43A/43E; VFD550C43A/43E; VFD750C43A/43E

Dimensiones de recorte

Unidad: mm [pulgadas]

>
338 [13.31] S|
Sl M10*PL5(4X)
285 [11.22] | OR #11.0[0.43](4X)
=
|
|
|
|
| —
! S
=2
o]
S
[Ye)
|
|
|
|
o— |
2]
(=)
)
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EstructuraDy E

1. Afloje los 8 tornillos y extraiga el accesorio 2 (tal 5. Apriete los 4 tornillos (tal como se muestra en la
como se muestra en la siguiente figura). siguiente figura). Par de apriete del tornillo:
24~26kg-cm (20,8~22,61b-in).

FIXTURE 2

2. Afloje los 10 tornillos y extraiga el accesorio 1 (tal 6. Apriete los 5 tornillos (tal como se muestra en la
como se muestra en la siguiente figura). siguiente figura). Par de apriete del tornillo:
e 24~26kg-cm (20,8~22,61b-in).

3. Apriete los 4 tornillos (tal como se muestraenla 7.  Coloque 4 tornillos (M10) a través del accesorio 1y
siguiente figura). Par de apriete del tornillo: 2 y la placay, a continuacion, apriete los tornillos.
30~32kg-cm (26,0~27,81b-in). (Tal como se muestra en la siguiente figura).

Par de apriete del tornillo: 200~240kg-cm

(173,6~208,3Ib-in).

FIXTURE 1

wwwww

4. Apriete los 5 tornillos (tal como se muestra en la
siguiente figura). Par de apriete del tornillo:
30~32kg-cm (26,0~27,8Ib-in).

FIXTURE 1
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Estructura E

Modelo aplicable
VFD450C23A/23E; VFD550C23A/23E; VFD750C23A/23E; VFD900C43A/43E; VFD1100C43A/43E

Dimensiones de recorte Unidad: mm [pulgadas]

384 [15.12]

11.2[0.44]

335[13.19
11319 M12*P1.75(4X)

£ ‘ i OR @13[0.51](4X)

539.7 [21.25]

14.6[0.59] T
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Estructura F

Modelo aplicable
VFD900C23A/23E; VFD1320C43A/43E; VFD1600C43A/43E

Dimensiones de recorte

Unidad: mm [pulgadas]

430
380
&
(e
NI
O G—
N
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Instalacion de la estructura F

1. Afloje los tornillos 1 ~ 12 y extraiga el accesorio 2. 4. Instale el accesorio 1 colocando los tornillos 13
~26.

Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm
(20,8~22,61b-in).

2. Afloje los tornillos 1 ~ 12 y extraiga el accesorio 2. 5. Coloque 4 tornillos M12 a través del accesorio 1y
Par de apriete del tornillo: 24~26kg-cm (20,8 ~ 22,6 2 y la placay, a continuacion, apriete los tornillos.
libras por pulgada). Par de apriete del tornillo: 300~400kg-cm

(260~3471b-in).
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Interfaz de comunicacion USB/RS-485 (IFD6530)
& Advertencia

v Lea detenidamente esta hoja de instrucciones antes de efectuar la instalacién y comenzar con su
uso.

v" El contenido de esta hoja de instrucciones y el archivo del controlador podria sufrir revisiones sin
aviso previo. Consulte a nuestros distribuidores o descargue la versidbn mas actualizada de las
instrucciones/controlador en http://www.delta.com.tw/product/em/control/cm/control_cm_main.asp.

1. Introduccién

El IFD6530 es un comodo convertidor RS-485 a USB, que no requiere fuente de alimentacién externa ni procesos
complejos de configuracién. Admite una tasa de baudios de 75 a 115,2 Kbps y direccién de conmutacién
automatica de la transmision de datos.Ademas, utiliza un conector RJ-45 en RS-485 para una conexion comoda
por parte de los usuarios. Ademas, su tamafio compacto, utilizacién comoda “plug-and-play” e intercambio en
caliente otorga alin mas comodidad para conectar todos los productos DELTA IABU a la PC.

Modelos aplicables: todos los productos DELTA IABU.

(Aplicacion y dimensiones)

=T
., g = .
l .T : En desarrollo w é
4 i j :
t 1 t
¥
U?E
g%,
R5-485 %
} Y
v v r * ! N

' §
; L2 7 e S
J Aﬂ% E'E. .":'r'l'f-.'}- r-" w 225[0.89] | Unidad:mm

2. Especificaciones

Fuente de alimentacion No se requiere alimentacion externa

Consumo de energia 15W

Voltaje aislado 2.500V CD

Tasa de baudios 75, 150, 300, 600, 1.200, 2.400, 4.800, 9.600, 19.200, 38.400, 57.600, 115.200 bps
Conector RS-485 RJ-45

Conector USB Tipo A (conector)

Compatibilidad Compatible por completo con la especificacion USB V2.0

I;gglgeitud L TENCLEL RS-485 Communication Port: 100 m

Compatible con la transmision semiduplex RS-485
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m RJ-45

i CLAVIJA | Descripcion CLAVIJA Descripcién
Bt
1 Reservada 5 SG+
= L
RJ-45 2 Reservada 6 TIERRA
3 TIERRA 7 Reservada
4 SG+ 8 +9V

3. Preparaciones antes de la instalacion del controlador

Extraiga el archivo del controlador (IFD6530_Drivers.exe) mediante los siguientes pasos. Puede encontrar el
archivo del controlador (IFD6530_Drivers.exe) en el CD suministrado con el IFD6530.

ZNota: NO conecte el IFD6530 a la PC antes de extraer el archivo del controlador.

PASO 1

lariallSEmld W mam

[l

P

‘w'vboaerr 1o the InslalfReeld Whdaed Tm S8ton
I stswskerie CF D 1o eslishen K8 1ol

T e brorin®S himkdF: "Wiinied sll el = dmn L s e
CPIED Fregomdon T T ool Fedass 3071

rn e covmsm o comsres cice bt

R B TTTER

PASO 2

Lurgnee Agiosmerd
Mieaas pad e nleang EAoe aprerssd caeids

P e PGE D/ by b 30w the e o e armmrmnl

D ISER LICEMEE AGREEHENT
BPOATANT READ CAREFULLY

BEFORE AGREEIMNG T TERAMT

THIS PEODULCT CONT.ARS CERTAR [DMPITER PROGRAMS ARD OTHER THIRD
PRITe PROFIUE TAR RATERSL FLICTNSED PADDUCE] THE USE OF w0+ 1
ELBIECT 10 THES END-UEER LDERSE AGREEMENT. INDMCATIRG YOLUR
EMEHT COMETITUTES YOURARD §F APPUCSILE Y vOUR COMPRKTS
‘AZEWT T ARD BCTEPTAMLE OF THYS ERTHUSER UCEMSE AGREEVENT [THE &

Lo s o il L e o e precedeg) Lo
b mill ploos T risl Sicon Lsboosiossn CF 7508
s el ook e sgeeTET

werend ' ¥y v Ko e
damatam OF T ioatdy Faslsgis 371

1 Flaoh

T |

b |

PASO 3

Cheuse Dietmalean L o oo
Comgmrs rrlrben welwas S mi sl i B

Sz wll pviall Sdcon Labeiatoem CFH U E vabssieor 13 Tooh Fodene 155
0 e loven g bniie

Tig irwmll iy e Do, bk Mgl Ty sl v g (st odres o s ] el
i okl

Dl thrafan Foin
TS e OO ke

Earmem

+ Gk Caial

PASO 4
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v coeade

PASO 5

Debera tener una carpeta con el nombre SiLabs en la unidad “C:".
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4. Instalacion del controlador

Chapter 7 Optional Accessories | C2000 Series

Luego de conectar el IFD6530 a la PC, instale el controlador siguiendo los pasos que se detallan a continuacion.

PASO 1
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Chapter 7 Optional Accessories | C2000 Series

PASO 3 '

Pimarn man mheis e o wd e

:;"‘J. CPSOATI REER e LAY Pcigas Caricdssi

-

5. Pantalla LED

1.
2.

PASO 4

T vt o Pt B o b A il

Comgleting Hw Found Row
Har dhvssing Wirand

Vem g f4mne -vm bred rededm g B b e i

E P Do LG T Dt (it

PASO 5
Repita los pasos 1 a 4 para completar la
configuracién del puerto COM.

Indicador LED encendido de color verde fijo: alimentacién encendida.

Indicador LED parpadeando de color naranja: transmision de datos.
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Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

Capitulo 8 Tarjetas opcionales

| variador de frecuencia durante la instalacion, extraiga el teclado digital y la tapa
da

Seleccione las tarjetas opcionales aplicables para su variador de frecuencia o péngase en contacto con
antes de efectuar el cableado. Consulte las siguientes instrucciones.

su distribuidor local para obtener sugerencias.

Tapa del teclado extrai

Para evitar dafios en e
EstructuraA,By C

N N :
R O ) S ——

=
~5 .

~15Kg-cm

A NN
AN g/

AN

SN
NN g/

AR MANLY
AN LY A NIV P
AN Y ‘UHRRARR  RARRRR
AT

la para extraerla. Par de apriete del tornillo: 12
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0 fe
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¥ ?
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m m R\ W
o > > D\ W O

VR = = 3]
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e ke} s
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2 8 g
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Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

Estructura F

Par de apriete del tornillo: 12~ 15 Kg-cm [10,4~13lb-in.]

Estructura G

Par de apriete del tornillo: 12~15Kg-cm [10,4~13Ib-in.]

Estructura H

Par de apriete del tornillo: 14~16Kg-cm [12,15~13,89Ib-in.]
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Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

RJ45 (conector) para el teclado digital
KPC-CCO01; KPC-CEO1

Consulte el teclado digital CH10 para obtener mas
informacién sobre el KPC-CEO1.

Consulte el teclado digital CH10 para obtener mas
informacién sobre el cable de extensidn RJ45 accesorio

opcional.

2 |Tarjeta de extensién de comunicacién (ranura 1)
CMC-MODO01;
CMC-PDO1;
CMC-DNO1;

¢ Foooag CMC-EIPO1:
; °H EMC-COPO1:

000000 OOO(QC}; 3 |Tarjeta de extension de relés y E/S (ranura 3)

EMC-D42A;
EMC-D611A;
EMC-R6AA;

4 Tarjeta PG (ranura 2)
EMC-PGO1L,;
EMC-PGO010;
EMC-PGO1U;
EMC-PGO1R;
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Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

EMC-D42A
Terminales Descripciones
Lado comun para los terminales de entrada de multiples funciones
COM Seleccione SINK (DISIPADOR)(NPN)/ SOURCE (FUENTE)(PNP)
en el puente J1/fuente de alimentacion externa
Consulte los pardmetros 02-26~02-29 para programar las entradas
de multiples funciones MI11~MI13.
Se aplica alimentacion interna desde el terminal E24: +24Vdc+5%
200mA, 5W
MI10~ MI13 Alimentacion externa +24 V CD: voltaje maximo de 30 V CD,
. voltaje minimo de 19 V CD, 30 W
Tarjeta de ON: la corriente de activacion es 6,5 mA
extension de E/S OFF: la tolerancia de corriente de fuga es 10pA
Terminales de salida de mdltiples funciones (fotoacoplador)
Ciclo de trabajo: 50%
MO10~MO11 |Frecuencia de salida max.: 100 Hz
Corriente max.: 50 mA
Voltaje méx.: 48 V CD
Lado comun para los terminales de salida de multiples funciones
MXM MO10, MO11(fotoacoplador)
48 V CD 50 mA max.
EMC-D611A
Terminales Descripciones
AC Lado comun de alimentacién de CA para el terminal de salida de
multiples funciones (neutro)
Consulte Pr. 02,26 ~ Pr. 02,31 para la seleccion de la entrada de
Tarjeta de multiples funciones
2 Voltaje de entrada: 100 ~ 130V CA
extension de E/S .
MI10~ MI15 Frecuenug de entrada: 57 ~ 63 Hz
Impedancia de entrada: 27 Kohm
Tiempo de respuesta del terminal:
ON: 10 ms
OFF: 20 ms
EMC-RGAA
Terminales Descripciones
Consulte Pr. 02,36~ Pr. 02,41 para la seleccién de la entrada de
multiples funciones
Carga resistiva:
5A(N.O.)/3A(N.C.) 250VAC
Tarj,eta de ] R10A~R15A 5A(N.C_).)/3A(_N.C.) 30vDC
extension de relés R10C~R15C Carga inductiva (COS 0,4):

2.0A(N.O.)/1.2A(N.C.) 250VAC

2.0A(N.O.)/1.2A(N.C.) 30vDC

Se utiliza para emitir la sefial de cada monitor, tales como variador
de frecuencia en funcionamiento, frecuencia alcanzada o
indicacion de sobrecargas.
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EMC-PGO1L

B Descripcion de los terminales
Establecido por Pr.10-00 ~ 10-02

Terminales Descripciones
Voltaje de salida para la alimentacion: +5V/+12V+5% (utiliza
VP FSWa3 para la conmutacién de +5 V / +12 V)

Corriente de salida méax.: 200mA

PG1 DCM Lado comun para la alimentacién y sefial

Sefal de entrada del codificador

Al, /A1, B1, /B1, Z1, /Z1 |Puede ser la entrada unifasica o bifasica
Frecuencia de salida max.: 300 kP/seg
Sefial de entrada de pulsos

PG2 'gzz //';22 Puede ser la entrada unifasica o bifasica
' Frecuencia de salida méx.: 300 kP/seg
Sefiales de salida de la tarjeta PG. Posee una funcion de
frecuencia de division: 1~255 veces
PG OUT AO, /AQ, BO, /BO, ZO, Voltaje de salida max. para el controlador de linea: 5V CD

ZAY) Corriente de salida max.: 50 mA

Frecuencia de salida max.: 300 kP/seg

B Diagrama de cableado

Puente

VRN
RAPS D 'o
/\ i otor
NG ' M
T N W i 3~
T
X
X
by
1 PG
§ Controlador
de linea
‘ i
r - 7
Codificador del
MPG manual R 1A0 controlador de linea

O A2 ‘
‘ BO

10-17 | |

10-18 @ D e 0 BO
1 Q.20
B2

Line drive

1l e

Figura 1
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Puente

1
(@'@'@ Resistor de frenado (opcional)

Disyuntor sin fusible

77N\
R NFBLT Y U,CJ)\
Vi Motor
S—O O i
R Wi >
\T
X
X
J
X
§ Controlador
de linea
‘ :(L,O(lmcador del
I% controlddor de linea
EH-PLC
% YorA-5a2
vi o
Y1 =
Diferencia de fase 90 ° Y1 t_\g‘
EMC-PGOTL |

Figura 2
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EMC-PGO1L

[
Establecido por Pr.10-00 ~ 10-02

Descripciones de los terminales

Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

Terminales Descripciones
Voltaje de salida para la alimentacion: +5V/+12V+5% (utiliza FSW3 para la
VP conmutacion de +5V / +12 V)
Corriente de salida max.: 200mA
PG1 DCM Lado comun para la alimentacién y seial
AL, /AL, B1, Sefial de entrada del codific.ador o
B1 71. 171 Puede ser la entra}da un,|faS|ca o bifasica
e Frecuencia de salida méax.: 300 kP/seg
A2 /A2 Sefial de entrada de pul"sqs' o
PG2 BZ’ /BZ’ Puede ser la entrada unifésica o bifasica
' Frecuencia de salida max.: 300 kP/seg
V+ Requiere fuente de alimentacion externa para el circuito PG OUT.
V- Voltaje de entrada de la alimentacion:+12 V ~ +24 V
PG Card Output signals has division frequency function: 1~255 veces.
PG OUT En la sefial de salida del colector abierto, agregue un resistor de alta
A/O, B/O, Z/O |polarizacion en la alimentacién externa V+ ~ V- (por ejemplo, alimentacion
de PLC) a fin de evitar una interferencia de la sefial que se esté recibiendo.
Corriente de salida max.: 20 mA. Frecuencia de salida méax.: 300 kP/seg

Diagrama de cableado

Disyuntor sin

Puente

—
fusible ® (D'@’@ Resistor de frenado (opcional)

77N\
NFB S > U /(])\
VI Motor
S o O i M
T 3 O W i
TJ
¢
¢
¢
X
% ?Slnel ;01 ador de
1 i
r -
i Codificador del controlador
de linea
MPG manual Negg
10-17 @
10-18
i 2

Figura 1
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Puente
3

@),@.@ Resistor de frenado (opcional)

- +1 +2/B1 B2

Disyuntor sin fusible

RN
o NEB: U
v i Motor
S 'e) ﬁ M
T A W ﬁ
T
X
X
X
X
§ Egg;rolador de
rt - ¢
Codificador del
EH-PLC controlador de linea
% YoH—F+-bA2
Y0
v il
Diferencia de fase 90 Yl

Figura 2
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EMC-PGO1L

B FJIMP1 S: codificador de salida UVW estandar; D: codificador Delta
B Establecido por Pr.10-00 ~ 10-02

Terminales Descripciones
Voltaje de salida para la alimentacion: +5V/+12V+5% (utiliza
VP FSWa3 para la conmutacion de +5 V / +12 V)
Corriente de salida max.: 200mA
DCM Lado comun para la alimentacion y sefial
PG1 = v
AL, /AL, B1, /B1, 71, Senal de entrada del co<_:|nf|c_ador o
71 Puede ser la entra_lda unifasica o bifasica
Frecuencia de salida max.: 300 kP/seg
U1, UL, X/\%’lNl, Wi, Sefal de entrada del codificador
A2 A2 Sefial de entrada de pulsos
PG2 BZ’ /BZ’ Puede ser la entrada unifasica o bifasica
’ Frecuencia de salida méx.: 300 kP/seg
Senales de salida de la tarjeta PG.
Posee una funcion de frecuencia de division: 1~255 veces
PG OUT AO, /';8 ?Z% /BO, Voltaje de salida max. para el controlador de linea: 5V CD
: Corriente de salida max.: 50 mA
Frecuencia de salida max.: 300 kP/seg

B Diagrama de cableado
Puente

AT L Resistor de f ional
@ @ @ Resistor de frenado (opcional)

Disyuntor sin fusible

. \Codificador
PG joevuiiicaug

1l

MPG manual
VIFGU manual

10-17 i A
10-18 @ ‘ B2
-0 B2

Controlador ¥
de linea B

EMC-PGO1T Q.20
Figura 1
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NFB /~
R—=O O
/7N
S 40
T 7N
40
EH-PLC |
I
I
YO0 Y0 }
YO0 Y0 1
|
Y1 Y1 ;
Y1 Y1 ;
Diferencia de fase 90 %:
T

Puente

A2
B2
B2

EMC-PGO1U

Codificad

Figura 2
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EMC-PGO1L

B Descripciones de los terminales
Establecido por Pr.10-00 ~ 10-02

Terminales Descripciones
R1- R2 Alimentacion de salida del resolutor
7 Vrms, 10 kHz
PG1 ~
S1S2 S3. 54 Senal de entrada del resolutor
e e 3,5+ 0,175 Vrms, 10 kHz
A2 JAD Sefal de entrada de pul_so,s' o
PG2 BZ’ /BZ’ Puede ser la entrada unifasica o bifasica
' Frecuencia de salida max.: 300 kP/seg
Sefales de salida de la tarjeta PG.
Posee una funcién de frecuencia de division: 1~255 veces
PG OUT AO, /AQ, }32% /BO, 20O, Voltaje de salida max. para el controlador de linea: 5V CD
Corriente de salida max.: 50 mA
Frecuencia de salida méx.: 300 kP/seg

B Diagramade cableado

Puente

77N\
R NFB . 5
PN Motor
s—3& M
T /\ ~
—0
Codificador
del resolutor
MPG manual
10-17 i
10-18 @ 1
Linedriver % i 3@
| BEMC-PGO1R QZO
7 Figura 1
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77N\
NFBO o
Motor
S S O M
T8 o T
Codificador
del resolutor
EH-PLC i
YO YoH+—FK A2 AO
YO0 Y0 O A2 AO
Y1 Y1 B2 'BO
Y1 Y1 0O B2 'BO
Diferencia de fase 90 t_:L } }@
‘| EMC-PGOIR @QZO
Figura 2
Especificacion de los tornillos para los terminales de las tarjetas opcionales:
Calibre del [24~12AWG (0,205~3,31mm?)
cable
EMC-D42A Par de |4Kg-cm [3,47Ib-in]
apriete
Calibre del [24~16AWG (0,205~1,31mm?)
cable
EMC-REAA Par de |6Kg-cm [5,21Ib-in]
apriete
EMC-PGO1L Calibre del
EMC-PGO1L cable |30~16AWG (0,0509~1,31mm?)
EMC-PGO1L Parde |2Kg-cm [1,741b-in]
EMC-PGO1L apriete
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CMC-MODO01

B Caracteristicas

Compatible con el protocolo TCP Modbus

Deteccion automatica MDI/MDI-X

Tasa de baudios: Deteccion automatica de 10/100 Mbps

Alarma por correo electrénico

Configuracién de Ethernet/teclado del variador de frecuencia de motor de CA
Puerto serie virtual

oukrwnNpE

B Vista del producto

Tarjeta de E/S y tarjeta de relés
Tarjeta PG
Tarjeta de comunicaciones

Puerto de conexion RJ-45

Terminal del circuito de control
extraible

CINCINCINCING)

m  Especificaciones

Interfaz de red

Interfaz RJ-45 con MDI/MDIX automatico

Cantidad de puertos 1 puerto

Método de transmision IEEE 802.3, IEEE 802.3u

Cable de transmision Category 5e shielding 100M

Velocidad de transmision | 10/100 Mbps (deteccién automatica)

ICMP, IP, TCP, UDP, DHCP, HTTP, SMTP, MODBUS sobre TCP/IP,

FeiEEEly ¢E M2t configuracion de Delta

Especificacion eléctrica

Peso 259
Voltaje de aislamiento 500V CD
Consumo de energia 0,8W

Voltaje de la fuente de

) s 5V CD
alimentacion
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Ambiente
ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-2)
EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-4)
Inmunidad al ruido Prueba de sobretensiones (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-5)
Prueba de susceptibilidad conductiva (IEC 61800-5-1, IEC
61000-4-6)
Funcionamiento/almacena | Funcionamiento: de -10°C a 50°C (temperatura), 90% (humedad)
miento Almacenamiento: de -25°C a 70°C (temperatura), 95% (humedad)
Inmunidad a los Estandar internacional: IEC 61800-5-1, IEC 60068-2-6/IEC
impactos/vibraciones 61800-5-1, IEC 60068-2-27

B |pstalacion de la CMC-MODO1 en el VFD-C2000

1. Apague la fuente de alimentacion del VFD-C2000.
2. Abra la tapa frontal del VFD-C2000.

3. Coloque un espaciador de aislamiento en la clavija de posicionamiento de la ranura 1 (tal como
se muestra en la figura 3) y apunte los dos orificios de la PCB hacia la clavija de
posicionamiento. Presione la clavija para sujetar los orificios a la PCB (consulte la figura 4).

4. Atornille con un par de apriete de 6 ~ 8 kilogramos por centimetro (5,21 ~ 6,94 libras por pulgada)
luego de que se sujete la PCB a los orificios (consulte la figura 5).
Fil@‘_qt

e s

[Figura 4]

[Figura 5]

= Pardmetros de comunicacion para el VFD-C2000 conectado a Ethernet

Cuando se conecta el VFD-C2000 a Ethernet, configure los pardmetros de comunicacién de
acuerdo con la tabla que aparece a continuacién. Ethernet maestro podra leer/escribir la
palabra de frecuenciay la palabra de control del VFD-C2000 luego de configurar los
parametros de comunicacion.

Parametro Funcion Valor establecido Explicacion
(Dec) (Dec) P
Configuracion de la . L
La tarjeta de comunicacion controla el
P00-20 fuente del comando de 8 -
; comando de frecuencia
frecuencia
Configuracion de la La tarjeta de comunicacién controla el
P00-21 fuente del comando de 5 J . .
. . comando de funcionamiento
funcionamiento
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P05-30 (I;/Iétog_cf)_ de - | Método de decodificacién para el variador

i ecoditicacion para fa 0 de frecuencia de motor de CA Delta
comunicacion

P09-75 Configuracion IP 0 IP estética (0) / IP dindmica (1)

P09-76 Direccién IP -1 192 Direccién IP 192.168.1.5

P09-77 Direccién IP -2 168 Direccién IP 192.168.1.5

P09-78 Direccién IP -3 1 Direccién IP 192.168.1.5

P09-79 Direccion IP -4 5 Direccién IP 192.168.1.5

P09-80 Méscara de red -1 255 Mascara de red 255.255.255.0

P09-81 Méscara de red -2 255 Mascara de red 255.255.255.0

P09-82 Méscara de red -3 255 Mascara de red 255.255.255.0

P09-83 Mascara de red -4 0 Maéscara de red 255.255.255.0
Puerta de enlace Puerta de enlace predeterminada

P09-84 predeterminada -1 192 192.168.1.1
Puerta de enlace Puerta de enlace predeterminada

PO9-85 predeterminada -2 168 192.168.1.1

P09-86 Puerta de _enlace 1 Puerta de enlace predeterminada
predeterminada -3 192.168.1.1

P09-87 Puerta de _enlace 1 Puerta de enlace predeterminada
predeterminada -4 192.168.1.1

Desconexion de la CMC-MODO1 del VFD-C2000
1. Apague la fuente de alimentacion del VFD-C2000.
2. Extraiga los dos tornillos (consulte la figura 6).

3. Abra el sujetador de la tarjeta e inserte el destornillador ranurado en la ranura para separar
la PCB del sujetador de la tarjeta (consulte la figura 7).

4. Abra el otro sujetador de la tarjeta para extraer la PCB (consulte la figura 8).

[Figura 7]
[Figura 8]
Registros basicos
BR# L/E Contenido Explicacion
#0 L Nombre del modelo  |Configurado por el sistema (sélo lectura). Modelo del codigo de
CMC-MODO01=H'0203
Visualizacién de la versién actual del firmware en formato
#1 L Version del firmware |hexadecimal. Por ejemplo, H'0100 indica la version del firmware
V1.00.
Visualizacion de los datos en formato decimal. Los digitos 10,000s
42 L Fecha de lanzamiento |y 1,000s corresponden al “mes”; los digitos 100s y 10s
de la version corresponden al “dia”.
1 digito: 0 = mafana; 1 = tarde.
Tiempo agotado de ' - .
#11 L/E Modbus Configuracion predefinida: 500 (ms)
#13 L/E Tiempo para Configuracion predefinida: 30 (s)
mantener activo
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Indicadores LED y resolucién de problemas
Indicadores LED

Indicador L .
LED Estado Indicacion Solucion

POWER Encendido Fuente de alimentacién en estado _

(ENCE normal

NDIDO/ |Verde c be la fuente d

APAGA Apagado | Sin fuente de alimentacion OMPruebe fa fuente de

DO) alimentacion

LINK Encendido | Conexion de red en estado normal --

(ENLAC |Verde Parpadeando| Red en funcionamiento --

E) Apagado | Red no conectada Compruebe si el cable de red
se encuentra conectado

Resoluciéon de problemas

Anormalidad Causa

Solucién

Variador de frecuencia de

Indicador LED PO motor de CA sin alimentacion

WER

Compruebe si el variador de frecuencia de motor de
CA posee alimentacion y si el suministro de
alimentacion es normal.

(ENCENDIDO/AP
AGADO) apagado

CMC-MODO1 no conectada
al variador de frecuencia de

Asegurese de que la CMC-MODO01 esté conectada
al variador de frecuencia de motor de CA.

conector RJ-45.

motor de CA.
Indicador LED LIN CMC-MODO01 no conectada | Asegurese de que el cable de red esté conectado de
K (ENLACE) alared forma correcta a la red.
apagado Contacto incorrecto con el Asegurese de que el conector RJ-45 esté conectado

al puerto Ethernet.

CMC-MODO01 no conectada
alared

Asegurese de que la CMC-MODOL1 esté conectada a
la red.

Ningdn médulo
encontrado.

La PC y CMC-MODO1 estan
en diferentes redes y
blogueadas por el
cortafuegos de la red.

Busque por direccion IP y ajuste la configuracion
pertinente a través de teclado del variador de
frecuencia de motor de CA.

CMC-MODO01 no conectada
alared

Asegurese de que la CMC-MODO01 esté conectada a
la red.

Configuracion de

Falla al abrir la S
comunicacion incorrecta en

Asegurese de que la configuracion de comunicacion

en diferentes redes y
bloguedas por el cortafuegos
de la red.

pagina de DCISoft en DCISoft esté establecida en Ethernet.
configuracion de - -
la CMC-MODOL. La PC y CMC-MODO1 estan

Realice la configuracion a través del teclado del
variador de frecuencia de motor de CA.

Es posible abrir la
pagina de
configuracién de
la CMC-MODOL1,
pero ocurre una
falla al utilizar la
supervision a
través de pagina
Web.

Configuracion de red
incorrecta en la
CMC-MODO1.

Compruebe si la configuracion de red para la
CMC-MODO01 es correcta. En el caso de la
configuracion de Intranet de su empresa, consulte a
su personal de tecnologia informéatica. En el caso de
la configuracién de Internet de su hogar, consulte las
instrucciones de configuracion de red
proporcionadas por su proveedor de servicios de
Internet (ISP).

Configuracion de red
incorrecta en la

Falla al enviar CMC-MODOL.

Compruebe si la configuracion de red para la
CMC-MODO0L1 es correcta.

correo electrénico. - —
Configuracion incorrecta del

servidor de correo.

Confirme la direccién IP del servidor SMTP.
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CMC-PDO1

B Caracteristicas
1. Compatible con el intercambio de datos de control PZD.

2. Compatible con los parametros del variador de frecuencia de motor de CA de sondeo PKW.

3. Compatible con la funcién de diagnéstico de usuario.
4. Tasas de baudios de deteccion automatica (12 Mbps max.).

B Perfil del producto
® O®) ® ®

1. Indicador NET (RED)

N
QUL
I
[ ¢
iiiiin]
O
O
Y

B Especificaciones
Conector PROFIBUS DP

2. Indicador POWER
(ENCENDIDO/APAGADO)
3. Orificio de
posicionamiento

4. Puerto de conexion del
variador de frecuencia de
motor de CA

5. Puerto de

conexion PROFIBUS DP
6. Orificio de fijacion de
tornillo

7. Ranura infalible

Interfaz Conector DB9

Método de transmision | RS-485 de alta velocidad

Cable de transmision Cable de par trenzado blindado

Aislamiento eléctrico 500V CD

Comunicacion

Tipo de mensaje Intercambio ciclico de datos

Nombre del médulo CMC-PDO1
Documento GSD DELAO8BDB.GSD
ID de empresa 08DB (HEX)

Velocidad de
transmisioén en serie
compatible (deteccion
automatica)

3Mbps; 6Mbps; 12Mbps (bits por segundo)

9,6kbps; 19,2kbps; 93,75kbps; 187,5kbps; 125kbps; 250kbps; 500kbps; 1,5Mbps;

Especificacion eléctrica

Voltaje de la fuente
de alimentacion

5V CD (suministrada por el variador de frecuencia de motor de CA)

Voltaje de

. i 500V CD
aislamiento
COI‘ISL'ImO de W
energia
Peso 28g
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Ambiente

Inmunidad al ruido

ESD(IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-2)
EFT(IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-4)
Prueba de sobretensiones (IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-5)

Prueba de susceptibilidad conductiva (IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-6)

Funcionamiento/alma 2
cenamiento

Funcionamiento: de -10°C a 50°C (temperatura), 90% (humedad), grado de polucion

Almacenamiento: de -25°C a 70°C (temperatura), 95% (humedad, sin condensacion)

Resistencia a
impactos/vibraciones

68-2-27 (TEST Ea)

Estandares internacionales: IEC61131-2, IEC68-2-6 (TEST Fc)/IEC61131-2 & IEC

Instalacion
Conector PROFIBUS DP

Clavija Nombre de la clavija Definicion
1 - No definida
2 - No definida 9 S
3 Rxd/Txd-P Envio/recepcion de datos P(B)
4 - No definida
5 DGND Tierra de referencia de datos 6 1
6 VP Voltaje de alimentacion (positivo)
7 - No definida
8 Rxd/Txd-N Envio/recepcion de datos N(A)
9 - No definida

Indicadores LED y resolucion de problemas

Existen 2 indicadores LED en la CMC-PDOL1. El indicador LED POWER (ENCENDIDO/APAGADO)
muestra el estado de la alimentacién operativa. El indicador LED NET (RED) muestra el estado de

conexién de la comunicacion.

Indicador LED POWER (ENCENDIDO/APAGADO)

Estado del Indicacion Solucién
indicador LED
Luz verde Fuente de alimentacién en estado _
encendida normal.
Compruebe si es correcta la conexién entre la
Apagado Sin alimentacion. CMC-PDO01 vy el variador de frecuencia de motor de
CA.

Indicador LED NET (RED)

S Al Indicacion Solucién

indicador LED

Luz verde Estado normal. --

encendida

Luz roja CMC-PDO01 no conectada al

encendida bus PROFIBUS DP. Conecte la CMC-PDO01 al bus PROFIBUS DP.

Luz roja Direccién de comunicacion Establezca la direccién de PROFIBUS de CMC-PDO01

parpadeando de PROFIBUS invalida. entre 1 ~125 (decimal).

L . La CMC-PDO01 no puede Apague la alimentacion y compruebe si la CMC-PD01
uz naranja ) ) . .
arpadeando comunicarse con el variador de esta conectf_:lda de forma normal y correcta al variador

P frecuencia de motor de CA. de frecuencia de motor de CA.
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®  Funciones

Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

1. Baséandose en la interfaz de comunicacion en alta velocidad del protocolo Delta HSSP, se
puede efectuar un control inmediato del variador de frecuencia de motor de CA.

2. Compatible con la conexion de sélo grupo 2 e intercambio de datos de E/S de sondeo.
3. Parala asignacion de E/S, admite 32 palabras de entrada y 32 palabras de salida como

maximo.

4. Compatible con la configuracion de archivo EDS en el software de configuracién DeviceNet.

5. Compatible con todas las tasas de baudios en el bus DeviceNet: 125 Kbps, 250 Kbps, 500
Kbps y modo de velocidad de transmision en serie expandible.

6. Se puede configurar en el variador de frecuencia de motor de CA la direccion del nodo y la
velocidad de transmision en serie.

7. Alimentacion suministrada desde el variador de frecuencia de motor de CA.

= Perfil del producto

) O ® 1. Indicador NS

2. Indicador MS

3. Indicador POWER
(ENCENDIDO/APAGADO)
4. Orificio de
posicionamiento

5. Puerto de conexion

= Especificaciones

Conector DeviceNet

ﬁ DeviceNet

asjuin = o @ 6. Qrificio de fijacion de

— - tornillo ' .

0 L \ s ow e o 7. Ranura infalible
ﬁﬁﬁﬁﬁ . - 8. Puerto de conexion del

variador de frecuencia de
motor de CA

Interfaz

Conector extraible abierto de 5 clavijas. Of 5,08mm PIN interval

Método de transmision

CAN

Cable de transmision

Cable de par trenzado blindado (con 2 cables de alimentacion)

Velocidad de
transmision

125 Kbps, 250 Kbps, 500 Kbps y velocidad de transmisién en serie
expandible.

Protocolo de red

Protocolo DeviceNet

AC Motor Drive Connectio

n Port

Interfaz

Terminal de comunicacion de 50 clavijas

Método de transmision

Comunicacion SPI

Funcién del terminal

1. Comunicacioén con el variador de frecuencia de motor de CA

2. Transmision de la fuente de alimentacién desde el variador de
frecuencia de motor de CA

Protocolo de la
comunicacion

Protocolo Delta HSSP
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Especificacion eléctrica

Voltaje de la fuente
de alimentacién

5V CD (suministrada por el variador de frecuencia de motor de CA)

Voltaje de 500 V CD
aislamiento

Consumo de energia

del cable de 0,85 W
comunicacion

Consumo de energia | 1 W

Peso 239
Ambiente

Inmunidad al ruido

ESD (IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-2)

EFT (IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-4)

Prueba de sobretensiones (IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-5)

Prueba de susceptibilidad conductiva (IEC 61800-5-1,IEC 6100-4-6)

Funcionamiento/alm
acenamiento

Funcionamiento: de -10°C a 50°C (temperatura), 90% (humedad), grado de
polucién 2

Almacenamiento: de -25°C a 70°C (temperatura), 95% (humedad, sin
condensacidn)

Resistencia a
impactos/vibraciones

Estandares internacionales: IEC61131-2, IEC68-2-6 (TEST Fc)/IEC61131-2
& IEC 68-2-27 (TEST Ea)

Conector DeviceNet

Clavija Senal Color Definicion o
1 V+ Rojo CD de 24 V °) 1
2 H Blanco Sefial+ :< :23
3 - Tierra 02 4
4 L Azul Senal- Oﬁ >
5 V- Negro oV

Indicadores LED y resolucion de problemas

Existen 3 indicadores LED en la CMC-DNOL1. El indicador LED POWER (ENCENDIDO/APAGADOQ)
muestra el estado de la fuente de alimentacién. Los indicadores LED MS y NS son indicadores LED
de colores duales que muestran el estado de conexién de la comunicacién y los mensajes de error.

Indicador LED POWER (ENCENDIDO/APAGADO)

Estado del
indicador LED

Indicacion Solucién

Encendido

Fuente de alimentacién en estado
anormal.

Compruebe la fuente de alimentacién de la
CMC-DNO1.

Apagado

normal

Fuente de alimentacién en estado
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SHEADEE Indicacién Solucién
indicador LED
1. Compruebe la alimentacion de la CMC-DNO1 y
verifique si la conexién es normal.
Sin fuente de alimentacién o la| 2. Asegurese de que existan al menos uno o mas
Apagado CMC-DNO1 no completo6 adn la nodos en el bus.
prueba de ID de MAC. 3. Compruebe si la velocidad de transmisién en serie
de la CMC-DNO1 es la misma que la de los otros
nodos.
La CMC-DNO1 se encuentra 1. Configure la CMC-DNOL1 en la lista de basqueda del
Luz verde en linea, pero no ha maestro.
parpadeando establecido una conexién con | 2. Vuelva a descargar los datos configurados en el
el maestro. maestro.
Luz verde La QMC-DNO} se encuentra
) en lineay esta conectada de | --
encendida
forma correcta al maestro.
La CMC-DNO1 se encuentra 1. Compruebe si la conexion de red posee un
Luz roja en linea, pero ocurrié un funcionamiento normal.
parpadeando error de tiempo agotado con 2. Compruebe si el maestro funciona de forma
la conexion de E/S. correcta.
1. Asegurese de que no se encuentren repetidas las
L . ID de MAC de la red.
1. Comunicacion perdida. . - . :
. lla. de la prueba de ID de 2. Compruebe si la instalacion de red esta realizada
2 F'\";ll AC P de forma correcta.
Luz roja o . L 3. Compruebe si la tasa de baudios de la CMC-DNO1
encendida 3. Sinfuente de alimentacion es consistente con la de los otros nodos.
de red. 4. Compruebe si la direccion del nodo de la
4. La C'\"C{D'\:Ol > el CMC-DNOL es ilegal.
encuentra fuera de finea. 5. Compruebe si la fuente de alimentacién de red es
correcta.

Indicador LED MS

Estado del
indicador LED

Indicacion

Solucién

Sin fuente de alimentacién o

Compruebe la fuente de alimentacion de la

Apagado fuera de linea. CMC-DNO1 y verifique si la conexién es normal.
Luz verde Esperando datos de E/S Cambie el PLC maestro al estado RUN
parpadeando P ' (FUNCIONAMIENTO).
Luz verde Los datos de E/S son _
encendida normales.
. 1. Vuelva a configurar el CMC-DNOL1.
Luz roja . L . . .
Error de asignacion. 2. Vuelva a efectuar la alimentacion del variador de
parpadeando -
frecuencia de motor de CA.
1. Visualice el codigo de error que aparece en el
Luz roja variador de frecuencia de motor de CA.
. Error de hardware. . S o
encendida 2. Envie a la fabrica para su reparacion si es

necesario.

Luz naranja
parpadeando

La CMC-DNO1 esta
estableciendo una conexién
con el variador de frecuencia
de motor de CA.

Si el parpadeo ocurre durante un tiempo prolongado,
compruebe sila CMC-DNO1 y el variador de
frecuencia de motor de CA estan instalados y
conectados de forma correcta uno con el otro.
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CMC-EIPO1

Features

1.

2
3.
4.
5

Compatible con el protocolo Modbus TCP y Ethernet/IP

Deteccion automatica MDI/MDI-X

Tasa de baudios: Deteccion automética de 10/100 Mbps

Configuracion de Ethernet/teclado del variador de frecuencia de motor de CA
Puerto serie virtual

Perfil del producto

® ® [Figura 1]
O @
1. Orificio de fijacion de
tornillo
2. Orificio de
posicionamiento
3. Puerto de conexion del
variador de frecuencia de
00000000
5] motor de CA
D)
OO0 4. Indicador LINK
T ] o @ (ENLACE)
* — ooo°o°o°o°oo 5. Puerto de conexiéon
o P } 9 \ ©| RJ45
) ©) ® @ 6. Indicador POWER
(ENCENDIDO/APAGAD
0)
7. Ranura infalible
Especificaciones
Interfaz de red
Interfaz RJ-45 con MDI/MDIX automéatico
Cantidad de puertos 1 puerto
Método de IEEE 802.3, IEEE 802.3u
transmision
Cable de transmisién | Category 5e shielding 100M
VeIOC|daq .qe 10/100 Mbps (deteccién automatica)
transmision

ICMP, IP, TCP, UDP, DHCP, HTTP, SMTP, MODBUS sobre TCP/IP, EtherNet/IP,

ey o T2 configuraciéon de Delta

Especificacion eléctrica

Peso 25¢

Voltaje de aislamiento | 500 V CD

Consumo de energia | 0,8 W

Volt_aje de Ig’fuente de 5V CD
alimentacion
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Ambiente

ESD (IEC 61800-5-1,IEC 61000-4-2)

EFT (IEC 61800-5-1,IEC 61000-4-4)

Prueba de sobretensiones (IEC 61800-5-1,IEC 61000-4-5)

Prueba de susceptibilidad conductiva (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-6)

Inmunidad al ruido

Funcionamiento/alma | Funcionamiento: de -10°C a 50°C (temperatura), 90% (humedad)
cenamiento Almacenamiento: de -25°C a 70°C (temperatura), 95% (humedad)

Inmunidad a los Estandar internacional: IEC 61800-5-1, IEC 60068-2-6/IEC 61800-5-1, IEC
impactos/vibraciones | 60068-2-27

m  |nstalacion
Conexién de la CMC-EIPO1 a la red

1. Apague la alimentacion del variador de frecuencia de  riss
motor de CA.
2. Abra la tapa del variador de frecuencia de motor de
CA.
3. Conecte el cable de red categoria 5e al puerto RJ-45
de la CMC-EIPO1 (consulte la figura 2). [Figura 2]

RJ-45 PIN Definition

Clavija | Sefial Definicion Clavija | Senal Definicion
Polo positivo para
1 Tx+ la transmisién de 5 -- N/D
datos
PoIo;rzglgtlvo Polo negativo para
2 Tx- para I 6 Rx- la recepcién de
transmision de
datos
datos 8-1
Polo positivo para
3 Rx+ la recepcién de 7 -- N/D
datos
4 - N/D 8 - N/D

m  Conexion de la CMC-EIPO1 en el VFD-C2000

1. Apague la alimentacion del variador de frecuencia de motor de CA.
2. Abra la tapa frontal del variador de frecuencia de motor de CA.

3. Coloque un espaciador de aislamiento en la clavija de posicionamiento de la ranura 1 (tal como
se muestra en la figura 3) y apunte los dos orificios de la PCB hacia la clavija de
posicionamiento. Presione la clavija para sujetar los orificios a la PCB (consulte la figura 4).

4. Atornille con un par de apriete de 6 ~ 8 kilogramos por centimetro (5,21 ~ 6,94 libras por pulgada)
luego de que se sujeta la PCB a los orificios (consulte la figura 5).
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[Figura 5]

m  Parametros de comunicacion para el VFD-C2000 conectado a Ethernet

Cuando se conecta el VFD-C2000 a la red Ethernet, configure los parametros de comunicacion de
acuerdo con la tabla que aparece a continuacién. Ethernet maestro solo podré leer/escribir la
palabra de frecuencia y la palabra de control del VFD-C2000 luego de configurar los parametros de

comunicacion.

Parametro ., Valor establecido L
Funcion Explicacion
(Dec) (Dec)
Configuracion de la La tarjeta de comunicacién controla el
P00-20 fuente del comando 8 .
de frecuencia comando de frecuencia
Configuracion de la La tarjeta de comunicacion controla el
P00-21 fuente del comando 5 . :
de funcionamiento comando de funcionamiento
Método de Método de decodificacién para el
P09-30 decodificacion para 0 variador de frecuencia de motor de CA
la comunicacion Delta
P09-75 Configuracion IP 0 IP estatica (0) / IP dindmica (1)
P09-76 Direccion IP -1 192 Direccion IP 192.168.1.5
P09-77 Direccioén IP -2 168 Direcciéon IP 192.168.1.5
P09-78 Direccion IP -3 1 Direccion IP 192.168.1.5
P09-79 Direccion IP -4 5 Direccién IP 192.168.1.5
P09-80 Mascara de red -1 255 Mascara de red 255.255.255.0
P09-81 Mascara de red -2 255 Mascara de red 255.255.255.0
P09-82 Mascara de red -3 255 Mascara de red 255.255.255.0
P09-83 Mascara de red -4 0 Mascara de red 255.255.255.0
Puerta de enlace Puerta de enlace predeterminada
P09-84 predeterminada -1 192 192.168.1.1 P
Puerta de enlace Puerta de enlace predeterminada
P09-85 predeterminada -2 168 192.168.1.1 P
P09-86 Puerta de gnlace 1 Puerta de enlace predeterminada
predeterminada -3 192.168.1.1
P09-87 Puerta de _enlace 1 Puerta de enlace predeterminada
predeterminada -4 192.168.1.1
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m  Desconexion de la CMC-EIP01 del VFD-C2000

1. Apague la fuente de alimentacion del VFD-C2000.
2. Extraiga los dos tornillos (consulte la figura 6).

3. Abra el sujetador de la tarjeta e inserte el destornillador ranurado en la ranura para separar la PCB
del sujetador de la tarjeta (consulte la figura 7).

4. Abra el otro sujetador de la tarjeta para extraer la PCB (consulte la figura 8).

[Figura 8]

» |ndicadores LED y resolucion de problemas

Existen 2 indicadores LED en la CMC-EIPO1. El indicador LED POWER (ENCENDIDO/APAGADO)
muestra el estado de la fuente de alimentacion. El indicador LED LINK (ENLACE) muestra el estado
de conexién de la comunicacion.

Indicadores LED

Capitulo 8 Tarjetas opcionales | Serie C2000

[Figura 7]

Indicador LED Estado Indicacion Solucion
POWER Encendido z:;r;tg r(11;3"23]I1’;1|1entaC|on en |
(ENCENDIDO/AP | Verde C be laf o d
AGADO) Apagado Sin fuente de alimentacion | ~omPruebe fafuente de
alimentacion
Encendido Conexion de red en estado _
normal
LINK (ENLACE) | Verde Parpadeando | Red en funcionamiento -
Compruebe si el cable de
Apagado Red no conectada red se encuentra conectado
Resolucién de problemas
Anormalidad Causa Solucion

O) apagado

Indicador LED POWER
(ENCENDIDO/APAGAD

Variador de frecuencia de
motor de CA sin
alimentacion

Compruebe si el variador de frecuencia de motor
de CA posee alimentacién y si el suministro de
alimentacion es normal.

CMC-EIPO01 no conectada
al variador de frecuencia
de motor de CA

Asegurese de que la CMC-EIPO1 esté conectada
al variador de frecuencia de motor de CA.

Indicador LED LINK
(ENLACE) apagado

CMC-EIPO01 no conectada
alared.

Asegurese de que el cable de red esté conectado
de forma correcta a la red.
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Anormalidad

Causa

Solucién

Contacto incorrecto con el
conector RJ-45.

Asegurese de que el conector RJ-45 esté
conectado al puerto Ethernet.

No se encontrd ninguna
tarjeta de comunicacion.

CMC-EIPO01 no conectada
alared.

Asegurese de que la CMC-EIPO01 esté conectada
alared.

La PC y CMC-EIPO1
estan en diferentes redes
y blogueadas por el
cortafuegos de la red.

Busque por direccién IP y ajuste la configuracién
pertinente a través de teclado del variador de
frecuencia de motor de CA.

Falla al abrir la pagina de
configuracion de la
CMC-EIPO1.

CMC-EIPO1 no conectada
alared.

Asegurese de que la CMC-EIPO01 esté conectada
a lared.

Configuracion de
comunicacion incorrecta
en DCISoft.

Asegurese de que la configuracién de
comunicacion en DCISoft esté establecida en
Ethernet.

La PCy CMC-EIPO1
estan en diferentes redes
y blogueadas por el
cortafuegos de la red.

Realice la configuracion a través del teclado del
variador de frecuencia de motor de CA.

Es posible abrir la pagina
de configuracion de la
CMC-EIPO1, pero ocurre
una falla al utilizar la
supervision a través de
pagina Web.

Configuracion de red
incorrecta en la
CMC-EIPO1.

Compruebe si la configuracion de red para la
EIPO1 es correcta. En el caso de la configuracion
de Intranet de su empresa, consulte a su
personal de tecnologia informatica. En el caso de
la configuracion de Internet de su hogar, consulte
las instrucciones de configuracion de red
proporcionadas por su proveedor de servicios de
Internet (ISP).

Falla al enviar correo
electrénico.

Configuracion de red
incorrecta en la
CMC-EIPO1.

Compruebe si la configuracion de red para la
EIPO1 es correcta.

Configuracion incorrecta
del servidor de correo.

Confirme la direccion IP del servidor SMTP.
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EMC-COPO1

B Definicion de las clavijas RJ-45

Clavija |[Nombre de la |Definicién
clavija
1 CAN_H Linea de bus CAN_H
(predominantemente alta)
& e M 2 CAN_L Linea de bus CAN_L
Macho Hembra (predominantemente baja)
3 CAN_GND |Tierra/0 V/V-
7 CAN_GND |Tierra/0 V/V-
B Especificaciones
Interfaz RJ-45
Cantidad de puertos 1 puerto
Método de transmision CAN
Cable de transmision Cable estandar CAN
Velocidad de transmision 1M 500k 250k 125k 100k 50k
Protocolo de la comunicacién | CANopen

m  Cable de comunicacién CANopen
Modelo: TAP-CBO03, TAP-CB04

[ L & 1d
n - = i &
g e
E[O @0 -
B0 U=y
. . , L
Titulo NUm. de pieza
mm .~ pulgadas
1 TAP-CB03 500 + 10 19+0.4
2 TAP-CB04 1000+ 10 39+04

m  Dimensiones de CANopen

Modelo: TAP-CNO3
£ 50[2.62]

: Py

e

L
b |
42 00{1.65]

R B P

70003 43]
l_
5\
Il
L

] &
I=Hors

Consulte el manual de usuario de CANopen para obtener mas informacién sobre el funcionamiento
de CANopen. También se puede descargar el manual de usuario de CANopen desde el sitio Web de
Delta:_http://www.delta.com.tw/industrialautomation/.
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Capitulo 9 Especificaciones

Serie de 230 V

Tamario de la estructura A B C
ModeloVFD-_ _ C_ 007 015 022 037 055 075 110 150 185 220
Salida de motor aplicable (kW) 0,75 15 2,2 3,7 55 7,5 11 15 18,5 22
Salida de motor aplicable 1 2 3 5 75 10 15 20 o5 30
(caballos de fuerza)
Capacidad de salida|
m @ | nominal (kvA) 1,9 2,8 4,0 6,4 9,6 12 19 25 28 34
o c - -
El0g Corriente de salida | 4, 5 | 7 10 16 24 31 a7 62 71 86
3103 nominal (A)
@ | Frecuencia de la
-g portadora (kHz) 2~6 kHz
s Capacidad de salida|
& pe 2,0 3,2 4, 6,8 10 13 20 26 30 36
o = nominal (kVA)
& | g £ Corente desalida | g 8 1 17 25 33 49 65 75 90
O |0¢g nominal (A)
Frecuencia de la
portadora (kHz) 2~15 kHz 2~10 kHz
Ciclo exigente de la
% corriente de entrada (A) 6,1 11 15 18,5 26 34 50 68 78 95
O ®© 1
2 g| Coriente de entrada (A) 64| 12 | 16 | 20 28 36 52 72 83 99
8 5| Ciclo normal
= T Frecuencia/voltaje nominal Trifasica CA de 200 V ~ 240 V (-15% ~ +10%), 50/60 Hz
8 Rango de voltaje operativo 170~265V CA
Tolerancia de frecuencia 47~63 Hz

Método de refrigeracién

Refrigeracion natural |

Refrigeracion por ventilador

Médulo de frenado Incorporado
Reactor de CD Opcional
Filtro EMC Opcional
Tamafio de la estructura E F
Modelo VFD-__ C_ _ 300 370 450 550 750 900
Salida de motor aplicable (kW) 30 37 45 55 75 90
Salida de motor aplicable 20 50 60 75 100 125
(caballos de fuerza)
2| Capacidad de salida
; é nominal (KVA) 45 55 68 81 96 131
3|8 - -
= | §| Corriente de salida 114 | 139 | 171 | 204 | 242 329
» | o[ hominal (A)
[} [&} f
© | G| Frecuenciade la _
S portadora (kHz) 2~6 kHz
‘S | | Capacidad de salida
QS | ®©
S | €| nominal (kvA) 48 58 72 86 102 138
7] o - .
| €| Corriente de salida 120 | 146 | 180 | 215 | 255 | 346
O -2 [_.nominal (A)
O Frecuencia de la _ N
portadora (kHz) 2~10 kHz 2~9 kHz
Ciclo exigente de la
g corriente de entrada (A) 118 136 162 196 233 315
§ | Coriente de entrada (A) 124 | 143 | 171 | 206 | 245 | 331
S s Ciclo normal
£ % Frecuencial/voltaje nominal | Trifasica CA de 200 V ~ 240 V (-15% ~ +10%), 50/60
2] Hz
<
O Rango de voltaje operativo 170~265 V CA
Tolerancia de frecuencia 47~63 Hz
Método de refrigeracion Refrigeracion por ventilador
Mdodulo de frenado Opcional
Reactor de CD Incorporado
Filtro EMI Opcional
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Serie de 460 V

Tamafio de la estructura A B C

Modelo VFD- C 007 015 022 037 040 055 075 110 150 185 220 300
Salida de motor aplicable (kW) | 0,75 | 1,5 2,2 3,7 4,0 55 75 11 15 18,5 22 30
Salida de motor aplicable 1 5 3 5 5 75 10 15 20 o5 30 20

(caballos de fuerza)
Capacidad de salida , 5 | 34 | 45 | 65 | 76 | 96 | 14 | 18 | 24 | 29 | 34 | 45
nominal (kVA)
Corriente de salida
nominal (A)
Frecuencia de la
portadora (kHz)
Capacidad desalida) , o | 35 | 48 | 70| 84 | 10 | 14 | 19 | 25 | 30 | 36 | 48
nominal (kVA)
Corriente de salida
nominal (A)
Frecuencia de la
portadora (kHz)

Ciclo exigente de la 41 | 56 | 83 | 13 |145| 16 | 19 | 25 | 33 | 38 | 45 | 60
corriente de entrada (A)

2,9 3,8 57 8,1 9,5 11 17 23 30 36 43 57

Ciclo
exigente

2~6 kHz

3,0 4,0 6,0 9,0 | 10,5 12 18 24 32 38 45 60

Clasificaciéon de salida

2~15 kHz 2~10 kHz

Ciclo normal

()

ho} .

g o comentedeentrada (A) | 43 | 59 | g7 | 14 [155| 17 | 20 | 26 | 35 | 40 | 47 | 63
o Ciclo normal

C = i i

8 5 |Frecuencia/voltaje Trifasica CA de 380 V ~ 480 V (-15% ~ +10%), 50/60 Hz

= @ jnominal

a -

5 Rango_ de voltaje 323528 \V CA

operativo
[Tolerancia de frecuencia 47~63 Hz

Método de refrigeracion Refrigeracién natural | Refrigeracién por ventilador

Médulo de frenado Incorporado

Reactor de CD Opcional

Filtro EMI VEDXXXC43A: sin filtro EMI;

VFEDXXXCA43E: filtro EMI incorporado

Tamafio de la estructura D E *F *G *H
Modelo VFD- C 370 | 450 | 550 | 750 | 900 | 1100 | 1320 | 1600 | 1850 | 2200 | 2800 | 3150 | 3550
Salida de motor aplicable (kW) | 37 | 45 55 75 90 110 132 160 185 220 280 315 355
Salida de motor aplicable 50 | 60 | 75 | 100 | 125 | 150 | 175 | 215 | 250 | 300 | 375 | 425 | 475

(caballos de fuerza)
Capacidad de salida
nominal (kVA)
Corriente de salida | ¢q | g5 | 105 | 143 | 171 | 209 | 247 | 295 | 352 | 437 | 523 | 585 | 649
nominal (A)
Frecuencia de la
portadora (kHz)
Capacidad de salida | 5o | 75 | gg | 190 | 143 | 175 | 207 | 247 | 295 | 367 | 438 | 491 | 544
nominal (kVA)
Corriente de salida
nominal (A)
Frecuencia de la
portadora (kHz)

Ciclo exigente de la 70 | 96 | 108 | 149 | 159 | 197 | 228 | 285 | 361 | 380 | 469 | 527 | 594

55 | 69 | 84 | 114 | 136 | 167 | 197 | 235 | 280 | 348 | 417 | 466 | 517

Ciclo
exigente

2~6 kHz

73 | 91 | 110 | 150 | 180 | 220 | 260 | 310 | 370 | 460 | 550 | 616 | 683

Clasificaciéon de salida

Ciclo normal

2~10 kHz 2~9 kHz

()
'g corriente de entrada (A)
O ®© i
g g[Corriente de entrada (A) | 74 | 101 | 114 | 157 | 167 | 207 | 240 | 300 | 380 | 400 | 494 | 555 | 625
& £|Ciclo normal
= & [Frecuencia/voltaje nominal Trifasica CA de 380 V ~ 480 V (-15% ~ +10%), 50/60 Hz
8 Rango de voltaje operativo 323~528 V CA
[Tolerancia de frecuencia 47~63 Hz
Método de refrigeracion Refrigeracion por ventilador
Mdodulo de frenado Opcional
Reactor de CD Incorporado
Filtro EMI VFEDXXXC43A: sin filtro EMI;
VEDXXXCA43E: filtro EMI incorporado
= M

[ ] *Estructura F~H en desarrollo.

[ ] En el caso de la ESTRUCTURA A, By C, el modelo VFDXXXC43A posee el nivel de proteccion IP20/NEMA1/UL TIPO1.

u En el caso de la estructura D y superior, si el Ultimo caracter del modelo es “A”, posee un nivel de proteccién IP20, pero el
terminal de cableado posee un nivel de proteccion IP0O0. Si el ultimo caracter del modelo es “E”, posee un nivel de
proteccién IP20/NEMAL/UL TIPO1.
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ecificaciones generales

Caracteristicas de control

Método de control

1: VIF, 2: SVC, 3: VF+PG, 4: FOC+PG, 5: TQC+PG,

Torque inicial de

Alcanza hasta 150% o superior a 0,5 Hz.
Dentro del modo FOC+PG, el torque inicial de arranque puede alcanzar 150% a 0

arranque Hy
Curva V/IF Curva V/F y curva cuadrada ajustable de 4 puntos
Capacidad de

velocidad de 5 Hz (el control del vector puede alcanzar 40 Hz)
respuesta

Limite de torque

Corriente de torque max. de 200%

Precision de torque

5%

Frecuencia de salida
max. (Hz)

Ciclo normal: 0,01 ~ 600,00 Hz; ciclo exigente: 0,00 ~ 300,00 Hz

Precisién de la salida
de frecuencia

Comando digital: +0,01 %, -10°C ~ +40°C, comando analégico: +0,1%, 25+10°C

Resolucién de la
frecuencia de salida

Comando digital: 0,01 Hz, comando analdgico: 0,03 X max. frecuencia de salida/60
Hz (£11 bits)

Tolerancia de

Ciclo normal: la corriente de salida nominal corresponde a 120% durante 60
segundos

sobrecargas Ciclo exigente: la corriente de salida nominal corresponde a 150% durante 60
segundos

Sefial de

configuracion de +10V ~-10,0~+10V, 4 ~ 20 mA, 0 ~ 20 mA, entrada de pulso

frecuencia

Tiempo de

acel./desacel.

0,00 ~ 600,00/0,0 ~ 6000,0 segundos

Funciones principales
de control

Control de torque, control de caida, conmutacion de control de velocidad/torque,
control de proalimentacion, control del servo cero, continuacién del funcionamiento
después de una pérdida de alimentacion momentanea, busqueda de velocidad,
deteccion de sobretorque, limite de torque, velocidad de 17 pasos (max.),
conmutacion de tiempo de acel/desacel, acel/desacel de curva S, secuencia de 3
cables, calibracion automatica (rotacional, fija), tiempo de intervalo, interruptor de
encendido/apagado del ventilador de refrigeracion, compensaciéon de deslizamiento,
compensacion de torque, frecuencia JOG, configuracion del limite superior/inferior
de frecuencia, frenado de inyeccion de CA en el arranque/detencion, frenado de alto
deslizamiento, control PID (con funcion de suspensidn), control de ahorro de
energia, comunicacion MODOBUS (RS-485 RJ45, méax. 115,2 Kbps), reinicio de
fallos, copiado de parametros

Control del ventilador

Modelo de 230 V

VFD150C23A (incluido) y series superiores: control PMW control; VFD150C23A y
series superiores: control del interruptor de encendido/apagado

Modelo de 460 V

VFD150C23A (incluido) y series superiores: control PMW control; VFD150C23A y
series superiores: control del interruptor de encendido/apagado

Caracteristicas de proteccion

Proteccion del motor

Proteccion del relé térmico electrénico

Proteccion de
sobrecorriente

Proteccién de sobrecorriente para una abrazadera de corriente nominal de 220%
F Ciclo normal: 170 ~ 175% 4 ; T Ciclo exigente: 180~185%

Proteccién de
sobrevoltaje

230: El variador de frecuencia se detendra cuando la tensién del BUS CC exceda los
410V
460: El variador de frecuencia se detendra cuando la tensiéon del BUS CC exceda los|
820V

Proteccién de
sobretemperatura

Sensor de temperatura incorporado

Prevencién de parada

Prevencion de parada durante la aceleracion, desaceleracion y funcionamiento
independiente

Reinicio luego de una
falla de energia
instantanea

Configuracion del parametro hasta 20 segundos

Proteccion de
corriente de fuga a
tierra

La corriente de fuga es superior al 50% de la corriente nominal del variador de
frecuencia de motor de CA

Certificaciones

(€ cus, GB/T12668-2, @'(certificacién en progreso)
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Ambiente para el funcionamiento, almacenamiento y transporte

NO exponga el variador de frecuencia de motor de CA a un ambiente inadecuado, tales como a ambientes
polvorientos, ambientes con luz solar directa, ambientes con gases corrosivos/inflamables, ambientes de gran
humedad, ambientes expuestos a liquidos 0 ambientes expuestos a vibraciones. La sal en el aire debera ser inferior
a 0,01 mg/cm? cada afio.

Ubicacion de |[IEC60364-1/IEC60664-1 Grado de polucién 2, solo uso interior

instalacién

Almacenamiento|-25 °C ~ +70 °C
Transporte |-25°C ~+70°C
Sin condensacion ni congelamiento

Funcionamiento |Max. 90%
Humedad |Almacenamiento|Max. 95%
nominal /transporte
Sin condensacién de agua
Presion de |Funcionamiento/ |De 86 a 106 kPa
aire almacenamiento
Ambiente Transporte De 70 a 106 kPa
Nivel de [IEC721-3-3
polucién Funcionamiento |Clase 3C2; clase 352
Almacenamiento|Clase 2C2; clase 252
Transporte  |Clase 1C2; clase 1S2
Sin concentracion

Temperatura
circundante

Si se instala el variador de frecuencia de motor de CA a una altitud
de 0 a 1000 metros, siga las restricciones de funcionamiento
normales. Si se instala a una altitud de 1000 a 3000 metros, reduzca
un 2% la corriente nominal o 0,5°C la temperatura por cada 100
metros de aumento en la altitud. La altitud maxima para la conexién
a tierra por un vértice es 2000 metros.

Altitud Funcionamiento

Almacenamie

Caida del nto ISTA procedimiento 1A (de acuerdo con el peso) IEC60068-2-31
paquete
Transporte
Vibracisn 1,0 mm, rango de valor pico a pico de 2 Hz a 13,2 Hz; 0,7 G ~ 1,0 G, rango de 13,2 Hz a 55 Hz;

1,0 G, rango de 55 Hz a 512 Hz. Cumple con IEC 60068-2-6
Impacto  |IEC/EN 60068-2-27

Posicion de Angulo de desplazamiento max. permitido +10° 10_’%4_10

funcionamien L . .
o (en la posicion de instalaciébn normal)
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Especificaciones para la temperatura de funcionamiento y nivel de proteccion

Temperatura
Modelo Estructura Tapa nga de Nivel de proteccion 'de :
superior derivacion funcionamie
nto
VEDxxXCxxA | Estructura A~C Tapa superior Placa de IP20/UL tipo abierto -10~50C
230V: 0,75~ 22 extraible derivacion
kw Estandar con estandar IP20/UL tipo 1/NEMA1 -10~40C
460 V: 0,75~ 30 | tapa superior
kW
Estructura D~H N/D Sin caja de IPOO/IP20/UL tipo abierto -10~50C
230 V: >22 kW derivacion in circulo possa e
460 V: >30 kW proteccion IP0O. El resto
posee una protecciéon IP2C
VFDxxXCxXE | Estructura A~C Tapa superior Placa de IP20/UL tipo abierto -10~50C
460 V: 0,75~ 30 extraible derivacion
kW Estandarcon |  €standar  Fip5o/UL tipo /NEMAL “10~40C
tapa superior
Estructura D~H N/D Caja de IP20/UL tipo 1/NEMA1 -10~40°C
230 V: >22 kW derivacion
460 V: >30 kW estandar
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Capitulo 10 Teclado digital

KPC-CCO01

KPC-CEO1 (opcional)

Interfaz de comunicacion
RJ-45 (socket) -~ interfaz RS-485;

Método de instalacion

Tipo integrado y puede colocarse de forma plana
en la superficie de la caja de control. La cubierta
frontal es hermética.

Descripciones de las funciones del teclado

Tecla

Descripciones

Tecla de inicio de operacion

1. Sélo valida cuando el comando de fuente de funcionamiento es desde el teclado.

2. Puede hacer funcionar al variador de frecuencia de motor de CA mediante la
configuracion de funcién. El indicador LED RUN permanecera encendido.

3.  Se puede presionar esta tecla varias veces en el proceso de detencién.

4, Al activar el modo “HAND”, sélo es valida cuando el comando de fuente de
funcionamiento es desde el teclado.

Tecla de comando de parada. Esta tecla posee la prioridad de procesamiento mas alta en

cualquier situacion.

1. Cuando recibe el comando STOP, independientemente de que el variador de frecuencia|
de motor de CA se encuentre en el estado de funcionamiento o parada, el variador de
frecuencia de motor de CA necesita ejecutar el comando “STOP”.

2.  Se puede utilizar la tecla RESET para reiniciar el variador cuando ocurra una falla. En el
caso de aquellas fallas que no se pueden reiniciar con la tecla RESET, consulte los
registros de fallas luego de presionar la tecla MENU para obtener mas informacion.

Botdn de direccion del funcionamiento

1. Esta tecla es sélo para controlar la direcciéon del funcionamiento y NO para la activacion
del variador de frecuencia. FWD: directo, REV: inverso.

2.  Consulte las descripciones de los indicadores LED para obtener mas informacion.

Tecla ENTER
Presione ENTER para dirigirse al siguiente nivel. Si es el Gltimo nivel, presione ENTER para ejecutar el
comando.

Tecla ESC
La funcién de la tecla ESC es abandonar el menu actual y regresar al Gltimo mend. También
funciona como la tecla Regresar en el submenu.

Presione MENU para regresar al menu principal.

Contenido del menu:

KPC-CEO1 no es compatible con la funcién 5 ~13.

1. Detalle del parametro 7. Configuracion rapida/sencilla 13. Enlace con la PC

2. Copiar parametro 8. Configuracion de visualizacion
3. Teclado bloqueado 9. Configuracién de hora

4. Funcién de PLC 10. Configuracion de idioma

5. Copiar PLC 11. Menu de inicio

6. Registro de fallas 12. Pagina principal
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Direccién: izquierda/derecha/arriba/abajo

A 1. En el modo de ajuste de valores numéricos, se utiliza para mover el cursor y cambiar el
< > valor numeérico.
2.  En el modo de seleccidon de menu/texto, se utiliza para la seleccién de opciones.
Vv
Tecla de funcién
1. Posee una funcion de ajuste de fabrica y el usuario puede establecer la funcion.
Configuracion de fabrica preestablecida: F1 corresponde a la funcién JOG.
F1 F2 2.  Se deberan definir las otras funciones en TPEditor. Puede descargar el software
TPEditor V1.03 desde:
F3 F4 http://www.delta.com.tw/product/em/download/download main.asp?act=3&pid=3&cid=3
&tpid=3
3. Lasinstrucciones de instalacién de TPEditor se encuentran en la pagina 10-16 de este
capitulo.

Tecla HAND ON

1. Estatecla se ejecuta a través de la configuracion del parametro de la fuente de
frecuencia y funcionamiento manuales. La configuracion de fabrica de la fuente de
frecuencia y funcionamiento manuales es el teclado digital.

2.  Presione la tecla HAND ON en el estado de detencion. Se cambiara la configuracion a
fuente de frecuencia y fuente de funcionamiento manuales. Presione la tecla HAND ON
en el estado de funcionamiento. En primer lugar, se detendra el variador de frecuencia
de motor de CA (visualizacion de la advertencia AHSP) y se cambiara a la fuente de
frecuencia manual y fuente de funcionamiento manual.

3. Al cambiar exitosamente el modo para KPC-CEOQ1, se encendera el indicador LED “H/A”.
En el caso de KPC-CCO01, se visualizara el modo HAND/AUTO en la pantalla.

1. Estatecla se ejecuta a través de la configuracion del parametro de la fuente de
frecuencia y funcionamiento automaticos. La configuracion de fabrica es el terminal
externo (la fuente de funcionamiento es 4-20 mA).

2. Presione la tecla AUTO en el estado de detencién. Se cambiara la configuracion a fuente
de frecuencia y fuente de funcionamiento automaticas. Presione la tecla AUTO en el
estado de funcionamiento. En primer lugar, se detendré el variador de frecuencia de
motor de CA (visualizacién de la advertencia AHSP) y se cambiara a la fuente de
frecuencia automatica y fuente de funcionamiento automatica.

3. Al cambiar exitosamente el modo para KPC-CEOQ1, se apagara el indicador LED “H/A”.
En el caso de KPC-CCO01, se visualizara el modo HAND/AUTO en la pantalla.

Descripciones de las funciones de los indicadores LED

Indicador LED

Descripciones

- motor de CA, incluido el freno de CD, velocidad cero, espera, reinicio luego de
falla y busqueda de velocidad.
- Parpadeando: el variador se esta desacelerando para detener o se encuentra en el estado de
blogueo base.
Apagado: el variador no ejecuta el comando de funcionamiento.
-

Encendido de forma continua: indicador de funcionamiento del variador de frecuencia de

Encendido de forma continua: indicador de parada del variador de frecuencia de motor de CA.
Parpadeando: el variador se encuentra en el estado de espera.
Apagado: el variador no ejecuta el comando “STOP”.

Indicador LED de direccién del funcionamiento (verde: funcionamiento directo, rojo:
funcionamiento inverso).

Encendido de forma continua: el variador se encuentra en el estado de funcionamiento
directo.

Parpadeando: el variador esta cambiando la direccion de funcionamiento.

Apagado: el variador se encuentra en el estado de funcionamiento inverso.

(S6lo cuando el KPC-CEO1 admite esta funcion).

Se puede realizar la configuracion durante el funcionamiento.

Indicador LED HAND: Cuando el indicador LED HAND esta encendido (modo HAND);
cuando el indicador LED HAND esta apagado (modo AUTO).

(S6lo cuando el KPC-CEO1 admite esta funcion).

Se puede realizar la configuracion durante el funcionamiento.

Indicador LED AUTO: cuando el indicador LED AUTO esta encendido (modo AUTO);
cuando el indicador LED HAND esta apagado (modo HAND).
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CANopen ~"RUN”

INDICADOR LED RUN:
Estado del Condicién/estado
indicador LE
D
Apagado [CANopen en inicial
Sin indicador LED
Parpadeand |CANopen en la preoperacion
° Encendido 200 200
Apagado. | ms | ms L
Unsolo [CANopen detenido
parpadeo ]
Encendido™| 2 200 100
Apagado | ms [ ms7|" ms "
Encendido |[CANopen en el estado de funcionamiento

Sin indicador LED

CANopen ~"ERR”

Indicador LED ERR:

Estado del Condicién/estado
indicador
LED
Apagado Sin error
Un solo |Falla de un mensaje
parpadeo
Encendido™| 200 200 100
Apagado | M5 | ms 7|~ ms "
Doble |Falla de proteccion o latido
parpadeo
Encendido| 700 ] 200 [ 700 | 100 |
Apagado-!msrﬂmarﬂms.--. mS -
Triple |Falla de sincronizacién
parpadea Encendido
do L200 | 200 | 200 | 200 | 200 100 N
Apagado [“ms [ ms [ ms | ms | ms | ms i
Encendido Bus desactivado
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Teclado digital: funcion del KPC-CCO01

ENCENDIDO

v

1) La pagina de inicio predeterminada es el logo de Delta. (Predeterminada 1y 2).
2) Elusuario puede personalizar su pagina de inicio a través de la funcién editada.
(Se requiere adquirir los accesorios opcionales).

—»Lalinea superior de la pantalla LCD muestra el estado del variador..

Luego de que se selecciona el menu principal, la pagina de inicio se mostrara en
el formato definido por el usuario. La pagina que se muestra a laizquierda es la

visualizacion con la configuracion predeterminada de Delta.
—>Lalineainferior de la pantalla LCD muestrala horay el JOG.

Presione[\il unavez Presione ||V otravez Presionerv otravez
s ——d ~——

v
Presione
MENU
1. Detalle del parametro 5. Copiar PLC
2. Copiar parametro 6. Registro de fallas
3. Teclado bloqueado 7. Configuracioén rapida/sencilla
4. Funcion de PLC 8 .Configuracion de visualizacion

9. Configuracion de hora
10. Configuracion de idioma
11. Inicio

12. Pagina principal

La opcion 1~4 son
elementos comunes
para el KPC-CC01 &
KPC-CEO1.1

= MSA
1

La pagina de inicio s6lo puede mostrar imagenes y no es compatible con flash.

2. Cuando se encienda, se mostrara la pagina de inicio y luego la pagina principal. La pagina principal muestra la
configuracion predeterminada de Delta F/H/A/U. Se puede establecer el orden de visualizacion a través de Pr.00.03
(pantalla de inicio). Cuando el elemento seleccionado se encuentra en la pagina U, utilice la tecla izquierda y derecha
para cambiar entre los elementos, El orden de visualizacion de la pagina U se establece a través de Pr.00.04
(visualizacion del usuario).
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Iconos de la pantalla

@ : configuracion preestablecida.

V¥ : avance hacia abajo en la pdgina para obtener més opciones.

L

Presione [i para obtener mas opciones.

P : muestra la operacion completa.

Presione ‘-t !-‘ para obtener la informacion completa

Elementos de la pantalla

MENU ,
1. Detalle del parametro 5. Cop}ar PLC
2. Copiar pardmetro 6. Reg1§tro de. fallas . .
3. Teclado bloqueado 7. Configuracion rdapida/sencilla
4. Funcion de PLC 8. Configuracion de visualizacion
9. Configuracion de hora
10. Configuracion de idioma
La opcién 1~4 son elementos comunes L. IH}C}O o
para el KPC-CCO1 &KPC-CEO1. 12. Pagina principal

13. Enlace con la PC

1. Detalle del pardmetro

00 Contenido de Pr de sistema

00-08 Ajuste de contrasefia

Presione para

seleccionar.

01-00 Frecuencia de salida maxima
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2.

3.

4,

Copiar parametro

Copiar parametros (Pr)
1. 4 conjuntos de duplicacion de parametros.
2. Cuando se complete la configuracion, se escribiran los datos en la
pagina de copiado de parametros (Pr).

Presione

L

Presione para guardar o cargar.

an

Luego de seleccionar guardar y presionar “ENTER”, se guardar
la configuracion en el teclado

Teclado bloqueado

Presione

para bloquear.

Teclado blogueado

Esta funcién se utiliza para bloquear el teclado. La pagina principal no
mostrara “Teclado bloqueado” cuando el teclado se encuentre bloqueado. Sin
embargo, mostrara el mensaje “Presione ESC y luego ENTER para
desbloquear el teclado” cuando se presione alguna tecla.

Presione cualquier tecla.

Funcién de PLC

Funcién de PLC

1. Deshabilitar
2. Ejecucién de PLC
3. Parada de PLC

Cuando se active y se detenga la funcion de PLC, el estado del PLC
aparecera en la pagina principal de la configuracion predeterminada de Delta.

La funcion de PLC del KPC-CEO1 s6lo mostrara:

1. PLCO
2. PLC1
3. PLC2
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Copiar PLC

Si se establecid la proteccién por contrasefia para WPLSoft Editor, debera

1. Duplica 4 conjuntos de parametros.
2. Cuando se complete la configuracion, se escribiran los datos en la

pagina de copiado de PLC.

Presione @ para ingresaren €.

mena de configuracion.

A
Presione FP para seleccionar la ubicacion en la que
v

desea guardar el archivo.

Presione @ para ejecutar el proceso de
guardado de archivo.

Si selecciona guardar en el variador y presiona ENTER, se guardard el archivo en el variador

=N

ingresar la contrasefia antes de que se pueda guardar exitosamente un
archivo en la pantalla digital.

Registro de fallas

Presione para

seleccionar.

El KPC-CEO1 no es compatible
con esta funcién.

Registro de fallas

Puede acumular 6 conjuntos de registros de fallas recientes.

El primer cédigo de falla que se muestra en el registro es la Gltima falla que
ocurrié. Seleccione el cddigo de falla para obtener informacién sobre la hora,
fecha, frecuencia, corriente, voltaje y voltaje del bus de CD.

Presione para visualizar la

corriente y voltaje de la falla.

=N

Las acciones de falla del variador de frecuencia de motor de CA se
registran y almacenan en el KPC-CCO01. Cuando se extrae el KPC-CCO1 y
se aplica a otro variador de frecuencia de motor de CA, no se eliminaran
los registros de fallas anteriores. Se sumaran al KPC-CCO01 los nuevos
registros de fallas del variador de frecuencia de motor de CA actual.
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7.

Configuracion rapida/sencilla

Presione para

seleccionar.

Configuracion rapida:
Modo VF

Modo VFPG
Modo SVC

Modo FOCPG
Modo TQCPG

Mi modo

osrwWNE

Configuracion rapida:
1. Modo VIF

01: ingreso de contrasefia (decodificacion)

Elemento

1.
2.

Ingreso de contrasefia de proteccion del parametro (P00-07)
Configuracion de contrasefia de proteccion del parametro
(P00-08)

Modo de control (P00-10)

Control del modo de velocidad (P00-11)

Cargar seleccion (P00-16)

Frecuencia de la portadora (P00-17)

Fuente del comando de frecuencia maestro (AUTO) (P00-20)
Fuente del comando de funcionamiento (AUTO) (P00-21)
Método de parada (P00-22)

. Funcién de STOP del teclado digital (P00-32)

. Frecuencia de funcionamiento méxima (P01-00)

. Frecuencia base del motor 1 (P01-01)

. Configuracién de voltaje de salida méaximo del motor 1 (P01-02)
. Frecuencia 1 de punto medio del motor 1 (P01-03)

. Voltaje 1 de punto medio del motor 1 (P01-04)

. Frecuencia 2 de punto medio del motor 2 (P01-05)

. Voltaje 2 de punto medio del motor 1 (P01-06)

. Frecuencia de salida minima del motor 1 (P01-07)

. Voltaje de salida minima del motor 1 (P01-08)

. Limite superior de frecuencia de salida (P01-10)

. Limite inferior de frecuencia de salida (P01-11)

. Tiempo de aceleracion (P01-12)

. Tiempo de desaceleracion 1 (P01-13)

. Prevencidn de parada por sobrevoltaje (P06-01)

. Proteccién de caida (P06-55)

. Nivel de frenado de software (P07-00)

. Busqueda de velocidad durante el inicio (P07-12)

. Parada de emergencia (EF) y seleccion de parada forzosa

(P07-20)

. Tiempo de filtro del comando de torque (P07-24)

. Tiempo de filtro de la compensacion de deslizamiento (P07-25)
. Ganancia de compensacion de torque (P07-26)

. Ganancia de compensacion de deslizamiento (P07-27)

2.  Modo VFPG

01: ingreso de contrasefia (decodificacion)

Elemento

1.
2.

oukw

Ingreso de contrasefia de proteccion del parametro (P00-07)
Configuracion de contrasefia de proteccion del parametro
(P00-08)

Modo de control (P00-10)

Control del modo de velocidad (P00-11)

Cargar seleccion (P00-16)

Fuente del comando de frecuencia maestro (AUTO) (P00-20)
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7. Fuente del comando de funcionamiento (AUTO) (P00-21)
8. Método de parada (P00-22)

9. Funcién de STOP del teclado digital (P00-32)

10. Frecuencia de funcionamiento maxima (P01-00)

11. Frecuencia base del motor 1 (P01-01)

12. Configuracion de voltaje de salida maximo del motor 1 (P01-02)
13. Frecuencia de salida minima del motor 1 (P01-07)

14. Voltaje de salida minima del motor 1 (P01-08)

15. Limite superior de frecuencia de salida (P01-10)

16. Limite inferior de frecuencia de salida (P01-11)

17. Tiempo de aceleracion (P01-12)

18. Tiempo de desaceleracién 1 (P01-13)

19. Prevencién de parada por sobrevoltaje (P06-01)

20. Nivel de frenado de software (P07-00)

21. Tiempo de filtro del comando de torque (P07-24)

22. Tiempo de filtro de la compensacion de deslizamiento (P07-25)
23. Ganancia de compensacion de deslizamiento (P07-27)
24. Seleccion del tipo de codificador (P10-00)

25. Pulso del codificador (P10-01)

26. Configuracién del tipo de entrada del codificador (P10-02)
27. Control ASR (P) 1 (P11-06)

28. Control ASR (I) 1 (P11-07)

29. Control ASR (P) 2 (P11-08)

30. Control ASR (1) 2 (P11-09)

31. Ganancia P de la velocidad cero (P11-10)

32. Ganancia | de la velocidad cero (P11-11)

3.  Modo SVCPG
01: ingreso de contrasefia (decodificacion)

Elemento
1. Ingreso de contrasefa de proteccion del parametro (P00-07)
2. Configuracioén de contrasefia de proteccién del parametro

(P00-08)

3. Modo de control (P00-10)

4. Control del modo de velocidad (P00-11)

5. Cargar seleccién (P00-16)

6. Frecuencia de la portadora (P00-17)

7. Fuente del comando de frecuencia maestro (AUTO) (P00-20)

8. Fuente del comando de funcionamiento (AUTO) (P00-21)

9. Método de parada (P00-22)

10. Funcion de STOP del teclado digital (P00-32)

11. Frecuencia de funcionamiento maxima (P01-00)

12. Frecuencia base del motor 1 (P01-01)

13. Configuracion de voltaje de salida maximo del motor 1 (P01-02)

14. Frecuencia de salida minima del motor 1 (P01-07)

15. Voltaje de salida minima del motor 1 (P01-08)

16. Limite superior de frecuencia de salida (P01-10)

17. Limite inferior de frecuencia de salida (P01-11)

18. Tiempo de aceleracion (P01-12)

19. Tiempo de desaceleracién 1 (P01-13)

20. Corriente de carga completa del motor de induccién 1 (P05-01)

21. Potencia nominal del motor de induccion 1 (P05-02)

22. Velocidad nominal del motor de induccién 1 (P05-03)

23. Numero de polo del motor de induccion 1 (P05-04)

24. Corriente sin carga completa del motor de induccién 1 (P05-05)

25. Prevencion de parada por sobrevoltaje (P06-01)

26. Prevencion de parada por sobrecorriente durante la aceleracién
(P06-03)

27. Proteccion de caida (P06-55)

28. Nivel de frenado de software (P07-00)
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5.

29. Parada de emergencia (EF) y seleccion de parada forzosa
(P0O7-20)

30. Tiempo de filtro del comando de torque (P07-24)

31. Tiempo de filtro de la compensacion de deslizamiento (P07-25)

32. Ganancia de compensacion de deslizamiento (P07-27)

Modo FOCPG

01: ingreso de contrasefia (decodificacion)

Elemento
1. Ingreso de contrasefia de proteccion del parametro (P00-07)
2. Configuracion de contrasefia de proteccion del parametro

(P00-08)

Modo de control (P00-10)

Control del modo de velocidad (P00-11)

Fuente del comando de frecuencia maestro (AUTO) (P00-20)

Fuente del comando de funcionamiento (AUTO) (P00-21)

Método de parada (P00-22)

Frecuencia de funcionamiento maxima (P01-00)

Frecuencia base del motor 1 (P01-01)

0. Configuracion de voltaje de salida maximo del motor 1

(P01-02)

11. Limite superior de frecuencia de salida (P01-10)

12. Limite inferior de frecuencia de salida (P01-11)

13. Tiempo de aceleracion (P01-12)

14. Tiempo de desaceleracion 1 (P01-13)

15. Corriente de carga completa del motor de induccién 1 (P05-01)

16. Potencia nominal del motor de induccién 1 (P05-02)

17. Velocidad nominal del motor de induccién 1 (P05-03)

18. Numero de polo del motor de induccién 1 (P05-04)

19. Caorriente sin carga completa del motor de induccién 1
(P05-05)

20. Prevencioén de parada por sobrevoltaje (P06-01)

21. Prevencién de parada por sobrecorriente durante la
aceleracion (P06-03)

22. Proteccion de caida (P06-55)

23. Nivel de frenado de software (P07-00)

24. Parada de emergencia (EF) y seleccion de parada forzosa
(P07-20)

25. Seleccién del tipo de codificador (P10-00)

26. Pulso del codificador (P10-01)

27. Configuracion del tipo de entrada del codificador (P10-02)

28. Control del sistema (P11-00)

29. Inercia por unidad del sistema (P11-01)

30. Ancho de banda de baja velocidad ASR1 (P11-03)

31. Ancho de banda de alta velocidad ASR2 (P11-04)

32. Ancho de banda de velocidad cero (P11-05)

POONOUAW

Modo TQCPG

01: ingreso de contrasefia (decodificacion)

Elemento
1. Ingreso de contrasefia (decodificacion) (P00-07)
2. Configuracién de contrasefia (P00-08)
3. Modo de control (P00-10)
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©oNo O A

10.

11.
12.
13.
14.

15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.
22.
23.
24.
25.
26.
27.
28.
29.
30.
31.

32

Control del modo de velocidad (P00-11)

Fuente del comando de frecuencia maestro (P00-20)
Fuente del comando de funcionamiento (P00-21)
Frecuencia de funcionamiento méaxima (P01-00)
Frecuencia base del motor 1 (P01-01)

Configuracion de voltaje de salida maximo del motor 1
(P01-02)

Corriente de carga completa del motor de induccién 1
(P05-01)

Potencia nominal del motor de induccién 1 (P05-02)
Velocidad nominal del motor de induccion 1 (P05-03)
NUmero de polo del motor de induccion 1 (P05-04)
Corriente sin carga completa del motor de induccién 1
(P05-05)

Prevencion de parada por sobrevoltaje (P06-01)

Nivel de frenado de software (P07-00)

Seleccién del tipo de codificador (P10-00)

Pulso del codificador (P10-01)

Configuracion del tipo de entrada del codificador (P10-02)
Control del sistema (P11-00)

Inercia por unidad del sistema (P11-01)

Ancho de banda de baja velocidad ASR1 (P11-03)
Ancho de banda de alta velocidad ASR2 (P11-04)
Ancho de banda de velocidad cero (P11-05)
Comando de torque méximo (P11-27)

Fuente de desplazamiento de torque (P11-28)
Configuracion de desplazamiento de torque (P11-29)
Fuente del comando de torque (P11-33)

Comando de torque (P11-34)

Seleccion de limite de velocidad (P11-36)

Limite de velocidad directa (modo de torque) (P11-37)
Limite de velocidad inversa (modo de torque) (P11-38)

6. Mi mc;do Mi modo:

Presione F4 en la pagina de
configuracién de parametros

Puede guardar 01~32 conjuntos de
parametros (Pr).

1

y se guardara el parametro Presione F4 para guardar en Mi modo.
en Mi modo. Para eliminar o
corregir este parametro, 2

ingrese en el parametro y
presione “DEL” en la esquina
inferior derecha.

El pardmetro (Pr) aparecera en Mi
modo si se lo guardé de forma
correcta.

Para corregir o eliminar este Pr.,
presione DEL.

Presione F4 para eliminar esta
configuracién de Pr. de Mi modo.
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8.

10.

11.

Configuracion de visualizacion

Presione @ par

ingresar en el mend de
configuracion.

1. Ajuste de contraste

@l

— Adjust setting value
v

3

2. Tiempo de retroiluminacion

@l

— Adjust setting value
J

=

Configuracién de hora

Ingrese en la pdgina de configuracion de hora. '9'
continuard parpadeando.

(< 's paramoverse alaizquierda/derecha.

)

>

L J permite aumentar/reducir el valor.

=

Presione @ para confirmar.
= [N

Cuando se extraiga el teclado digital, la configuracion de hora quedara en
estado de espera durante 7 dias. Luego de este periodo, se debera
reestablecer la hora.

Configuracién de idioma

Seleccién de idioma.

Configuracién de la pagina d

e inicio

1. Imagen predeterminada 1
Logo de DELTA

2. Imagen predeterminada 2
Texto de DELTA

3. Definida por el usuario: se requiere el accesorio opcional (TPEditor e
interfaz de comunicacion USB/RS-485 (IFD6530)).
La instalacion de un accesorio de edicién permitird a los usuarios disefiar
su propia pagina de inicio. Si el accesorio de edicién no se encuentra
instalado, la opcién “Definido por el usuario” mostrara una pagina en
blanco.

Interfaz de comunicacion USB/RS-485 (IFD6530)

Consulte el capitulo 7 Accesorios Opcionales para obtener mas
informacion.

TPEditor
Las instrucciones de instalacion de TPEditor se encuentran en la pagina
10-16 y TPEditor V1.03 estéa disponible para su descarga en:

http://www.delta.com.tw/product/em/download/download main.asp?act=3&pid=3&cid=3&tpid=3
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Presione para

seleccionar.

1. P4gina predeterminada
La imagen predeterminada y imagen editable se encuentran disponibles
bajo seleccion.

F 600,00 Hz >>> H>>>A>>>U (circulacion)
2. Definida por el usuario: se requiere el accesorio opcional (TPEditor e
interfaz de comunicacién USB/RS-485 (IFD6530)).
La instalacion de un accesorio de edicién permitird a los usuarios disefiar
su propia pagina de inicio. Si el accesorio de edicion no se encuentra
instalado, la opcidn “Definido por el usuario” mostrara una pagina en
blanco.
Interfaz de comunicacion USB/RS-485 (IFD6530)
Consulte el capitulo 7 Accesorios Opcionales para obtener mas
informacion.
TPEditor
Las instrucciones de instalacion de TPEditor se encuentran en la pagina
10-16 y TPEditor V1.03 esta disponible para su descarga en:

http://www.delta.com.tw/product/em/download/download _main.asp?act=3&pid=3&cid=3&tpid=3

13. Enlace conla PC

Presione ENTER.

La funcién de Enlace con la PC es establecer una conexion con la
computadora para descargar la pagina para la edicién definida por el
usuario. Luego de ingresar en la pagina Enlace con la PC, compruebe si la
conexion del KPC-CCO01 y la computadora se establece de forma exitosa. A
continuacion, presione Enter para dirigirse a la siguiente pagina y esperar
una respuesta de la comunicacion.

1. Sifallala conexion, la pantalla mostrara “Tiempo agotado”.

2. Sila conexion es exitosa, la pagina de la pantalla mostrara
“Descargando”. Cuando finalice la descarga, regresara a la pagina
MENU.

3. Afin de establecer la pagina de inicio y la pagina principal en el formato
definido por el usuario, el usuario debera seleccionar la opcion “Definida
por el usuario” para la pagina de inicio y pagina principal. Si la pagina
definida por el usuario para la edicién no se ha descargado aun al
KPC-CCO01, la pagina de inicio y la pagina principal apareceran en

blanco.

Otras pantallas

Cuando ocurra una falla, aparecera este menu:

1. Presione ENTER e inicie el restablecimiento. Si sigue sin obtener respuesta, pongase en contacto con el
distribuidor local o devuelva a la fabrica. Para visualizar el voltaje de BUS de CD, corriente de salida y voltaje de
salida de la falla, presione “MENU"->"Registro de fallas”.

2. Presione nuevamente ENTER. Si la pantalla regresa a la pagina principal, se borra la falla.
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3. Cuando aparezca una falla 0 mensaje de advertencia, el indicador LED retroiluminado parpadeara hasta que se
borre la falla o advertencia.

Accesorio opcional para el teclado digital: cable de extensién RJ45

Num. de pieza Descripcion
CBC-K3FT Cable de extensién RJ45 de 0,91 metros (3 pies)
CBC-K5FT Cable de extensién RJ45 de 1,5 metros (5 pies)
CBC-K7FT Cable de extensién RJ45 de 2,1 metros (7 pies)
CBC-K10FT Cable de extensién RJ45 de 3 metros (10 pies)
CBC-K10FT Cable de extensién RJ45 de 4,8 metros (16 pies)

Instrucciones de instalacion de TPEditor

1) TPEditor: configuracién y funciones basicas.
1. Ejecute TPEditor versién 1.30.

2. Dirijase a File(F) (Archivo(A))=> haga clic en New (Nuevo). Aparecerd la ventana que se muestra a
continuacion. En Set Device Type (Establecer tipo de dispositivo), haga clic en el menu desplegable y
seleccione DELTA VFD-C Inverter (Inversor VFD-C DELTA). En TP Type (Tipo de TP), haga clic en el menu
desplegable y seleccione VFD-C KeyPad (Teclado VFD-C). En File Name (Nombre de archivo), ingrese

TPEO. Haga clic en OK (Aceptar).

Tl | ot LT
£24 Do Tl
DELTen WO Iierey -

3. Avanzara a la pagina de disefio. Dirijase a Edit (E) (Editar (E))-> haga clic en Add a New Page (A) (Agregar
una pagina nueva (AA)) o dirijase a la pagina de TP ubicada en el lado superior derecho. Haga clic derecho
una vez en la pagina de TP y seleccione Add (Agregar) para agregar una pagina para la edicién. El firmware

actual del teclado es la versiéon 1.00 z ﬁuede admitir hasta 4 ﬁé%inas.

= —r— ) —
= EE TTH &G ok L
o ANSANFEE SRS . XTI 5ol <2 T

4. Configuracion de descarga: Dirijase a Tool (Herramientas) - Communication settings (C) (Configuracion de
comunicacion (C)) para ajustar PC Com Port (Puerto de comunicacion de la PC) y Baud Rate (Tasa de
baudios). Las velocidades compatibles de tasas de baudios son 9600 bits por segundo, 19.200 bits por
segundo y 38.400 bits por segundo. La configuracién predeterminada de la direccién de TP es 1. No la
modifique.
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Edicion de la pagina de inicio

1. Haga clic una vez en la pagina de inicio ubicada en el lado derecho de la pantalla de la computadora, haga
clic en View (V) (Ver (V)) = haga clic en Boot Page (B) (Pagina de inicio (B)). A continuacion, aparecera una
ventana de pagina de inicio en blanco. Utilice los elementos encerrados en un circulo para disefiar su pagina
de inicio.

.Iﬁlﬂ.-..l.. . _mi I _-..

C2000 Eeypad Test

EEsh

| T =Ty TS e
e il R N gy e s ey Gl
m i s b B s s s T

2. Texto estatico A . Abra una pagina en blanco, haga clic una vez en este boton A y, a
continuacion, haga doble clic en dicha pagina en blanco. Se abriran las siguientes ventanas.
. e = W3]

[ i et e e ——

...... e

En el lado derecho de Static Text Setting (Configuracién de texto estatico), puede ajustar la configuracién
de recuadro, la direccion del texto, la alineacion y la configuracion de fuente. Una vez que haya finalizado
todos los ajustes necesarios:

Puede continuar ingresando texto en el espacio en blanco de la ventana Static Text Setting (Configuracion
de texto estatico). Cuando finalice el ingreso del texto, haga clic en OK (Aceptar) para continuar al
siguiente paso o haga clic en Cancel (Cancelar) para abortar el paso actual.

3. Mapas de bits estaticos - Abra una péagina en blanco, haga clic una vez en el botén y, a

continuacion, haga doble clic en dicha pagina en blanco. Se abrira la siguiente ventana.
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LL - N |
- -

o i e

Tenga en cuenta que la configuracidon de mapas de bits estaticos s6lo es compatible con imagenes en
formato BMP. Seleccione la imagen deseada y haga clic en Open (Abrir). La imagen aparecera en la
ventana Static Bitmap (Mapas de bits estéticos).

LS
4. Mapas de bits geométricos ~OB0CQ@rGoaan - Tal como se muestra en la imagen
gue aparece a la izquierda, existen 11 tipos de mapas de bits geométricos para su eleccion. Abra una
nueva pagina en blanco y, a continuacion, haga clic una vez en el icono del mapa de bits geométrico
deseado. A continuacién, arrastre el icono y agrandelo al tamafio deseado en dicha pagina en blanco. Por

ejemplo, si arrastra el icono o a una pagina en blanco, aparecera la siguiente ventana:

o a

5. Descarga: Tome como ejemplo la imagen que aparece a continuacion. La frase “Boot page” (“Pagina de
inicio”) corresponde a texto estatico. Las 11 imagenes que aparecen a continuacion son mapas de bits
geométricos. La imagen que aparece en el lado derecho es un mapa de bits estatico. Para cargar una
pagina de inicio, haga doble clic para activar “Boot page” (“Pagina de inicio”). Asegurese de haber seguido
las instrucciones de la pagina 3 para elegir el puerto COM correcto. A continuacion, dirijase a
“Communication (M)” (“Comunicacion (M)”) = haga clic en “Write Boot Page TP (B)” (“Escribir pagina de
inicio TP (B)"). Cuando aparezca el mensaje emergente que se muestra a continuacion;

L ywoumum boownte m TF?

2)

Dirijase al teclado del C2000. Presione MENU vy, a continuacion, continte presionando la tecla de flecha
hacia arriba hasta que aparezca el mensaje “PC Link” (“Enlace con la PC"). A continuacion, presione
ENTER una vez. Cuando aparezca el mensaje “Press Enter to PC Link” (“Presione ENTER para efectuar
el enlace con la PC”), presione nuevamente ENTER. A continuacién, haga clic en el boton YES (Si) para
comenzar la carga.
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3) Edicion de la pagina principal
1. Haga clic en una pagina dentro de la pagina de TP para la edicién o dirijase a View (Ver) - haga clic en

Boot Page (Pagina de inicio) para editar la pagina principal. Los elementos encerrados con un circulo
son aquellos que se encuentran disponibles para su utilizacion.

IwEs LDl ey ik A |
el i r——
(L TN o 75 3 et 3) STmoarssses ————=
v
=

i B T b

De izquierda a derecha: texto estético, visualizacion ASCII, mapa de bits estatico, escala, grafico de
barras, boton, visualizacion de reloj, unidades, entrada numérica, 11 mapas de bits geométricos y
diferentes anchuras de lineas. La aplicacion de texto estatico, mapa de bits estatico y mapa de bits
geométrico es la misma que en la edicion de la pagina de inicio.

2. Visualizacion numérica/ASCII (A): Dirijase a Objects (O) (Objetos (O)) = haga clic una vez en

Numeric/ASCII Display (A) NG 11 Display(a) - (Visualizacion numérica/ASCII (A)).
Arrastre para agrandar y alcanzar el tamafio deseado para agregar objetos en la pantalla donde desea
crear un objeto. Haga doble clic en el objeto para ajustar la configuracion de dispositivos relacionados,

configuracién de recuadro, fuentes y alineacion.
[

ety I

T Fiwtlitm  Tiolos =
= = - Dot |
[ TP kg ldt =
| ={ 17
| I |
| ar il

Dispositivo relacionado: Elija el puerto de comunicacion VFD deseado. Si desea leer la frecuencia de

salida (H), ajuste el puerto de comunicacion VFD en $2202. En el caso de otros valores, consulte la lista
de direcciones de comunicacion ModBus ACMD.

3. Configuracion de escala ' * : En la barra de herramientas, haga clicen ' * para acceder a la
configuracién de escala. También puede editar la configuracién de escala en la ventana Property
(Propiedades) ubicada en el lado dere(;ho de la pantalla de la computadora.

Froperty

[EReE R LA T WA Bl

o2 i R

e B R

s il S i | = s
[wecwn, (Mancal Duscien ; T
] = 1] -|
[ T neriin | e :
Proud Dpsing S ———

Mol T Taime U =llkese
e P R 2 B
B v [0 o

Weg Wl 110 i 2 -
DI e s

a. Posicion de la escala: Haga clic en la lista desplegable para elegir la posicion en la que desea
colocar una escala.

b. Lado de la escala: Haga clic en la lista desplegable para elegir si desea numerar la escala del
namero mas pequefio al nimero mas grande o viceversa. Haga clic en OK (Aceptar) para aceptar
esta configuracion o haga clic en Cancel (Cancelar) para abortar.

c. Font Setting (Configuracion de fuente): Haga clic en la lista desplegable para elegir la configuracion
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de fuente deseada y, a continuacion, haga clic en OK (Aceptar) para aceptar esta configuracion o
haga clic en Cancel (Cancelar) para abortar.

d. Longitud del valor: Haga clic en la lista desplegable para seleccionar 16 bits o 32 bits. A
continuacion, haga clic en OK (Aceptar) para aceptar esta configuracion o haga clic en Cancel
(Cancelar) para abortar.

e. Escala principal y escala secundaria: A fin de dividir la escala en partes iguales, ingrese los
nameros deseados para la escala principal y escala secundaria.

f. Los valores maximos y valores minimos son los nimeros ubicados en ambos extremos de la
escala. Pueden ser nimeros negativos, pero los nimeros ingresados se encuentran limitados por
el valor.

g. Siutiliza la configuracion de escala que se detalla arriba, tendra la escala que se muestra a
continuacion:

o &3 T8 100
IIIIIIIIlIIIj

=

4.  Configuracion de grafico de barras

Fiefoy Derace

; Dbt Setting

[ TR =] iF'r-:-rnE‘-:-ﬂ'u.-'I'-'p »|
Vikelmgh  16Es =

Wz Vihe s x|
WoVahe B o |

a. Refer Device (Dispositivo de referencia): Seleccione el puerto de comunicacién VFD necesario.

b.  Direction Setting (Configuracién de direccion): Haga clic en el menu desplegable para elegir una de
las siguientes direcciones: From Bottom to Top (De abajo a arriba), From Top to Bottom (De arriba
a abajo), From Left to Right (De izquierda a derecha) o From Right to Left (De derecha a izquierda).

c. Max Value (Valor maximo) y Min Value (Valor minimo): Permiten definir el rango que abarca el valor
maximo y el valor minimo. Si un valor es inferior o igual al valor minimo, el grafico de barras
aparecera en blanco. Si un valor es superior o igual al valor maximo, el grafico de barras aparecera
lleno. Si el valor se encuentra entre el valor minimo y maximo, se completara proporcionalmente el
gréfico de barras.

5. Botén ® :Actualmente, esta funcién sélo permite que el teclado cambie entre paginas. Otras funciones
no se encuentran todavia disponibles. No se encuentran disponibles aun la funcién de ingreso de texto y
funcién de insercién de imagenes.

Haga doble clic en ® para abrir la ventana de configuracion.

FugtJury: Fotng
BaraTye  [EEIEITEEN - || jpih Friat Siming LTy e s|
- ¥ - Pt Scting '.|_| =)
= T At Blanig sl
LEES . (TEEE .
Frceer Fre ] ] Wricke B ]
| b Depei 1
|
- " b & biag!
STy S 1 | Tt P o |
| Uxx Lo 5 -
! . e Dy e
ke Tt o e |

a. <Button Type> (Tipo de boton) le permite ajustar las funciones de los botones. Sin embargo, el
salto de pagina es la Unica funcién admitida actualmente.

b. Page Jump Setting (Configuracion de salto de pagina): Luego de elegir la funcion Page Jump
(Salto de pagina) desde la lista desplegable, podra visualizar el mend Page Jump Setting
(Configuracion de salto de pagina).
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c.  <Function Key> (Tecla de funcion) le permite asignar funciones a las siguientes teclas en el teclado
KPC-CCO01: F1, F2, F3, F4, arriba, abajo, izquierda y derecha. Tenga en cuenta que las teclas
arriba y abajo se encuentra bloqueadas por TPEditor. No es posible programar estas teclas. Si
desea programar las teclas arriba y abajo, dirijase a Tool (Herramientas) - Function Key Settings
(F) (Configuracion de las teclas de funciones (F)) > Re-Define Up/Down Key (R) (Redefinir tecla
arriba/abajo (R)).

ToagdTi  ¥VimdowtAl HepH
10 Conmaskcaion MEspiT] |
i Muicfs Saingll

TN v Tl |

Fagm Sl
Gl Tt gy =
T Sl E | o =
g
Bt gt

d. No existen otras funciones compatibles mas de las que se mencionan arriba.

6. Configuracién de la visualizacién de reloj E . Haga clic una vez en este botén E .
Abra un nuevo archivo y haga clic una vez en dicha ventana. Aparecera lo siguiente:

wl |

Threr doc oo

v et Doy Dl

é o | Ol

En Clock Display Setting (Configuraciéon de visualizacion del reloj), puede seleccionar visualizar la hora,
dia o fecha en el teclado. Para ajustar la hora, dirijase a #9 en el menu del teclado. También puede
ajustar la configuracién de recuadro, configuracion de fuente y alineacion.

7. Medicion de unidades w : Haga clic una vez en este boton:
Abra un nuevo archivo y haga doble clic en dicha ventana. Aparecera lo siguiente:

ik Dol

Haga clic en la lista desplegable para seleccionar el tipo de metrologia y nombre de unidad deseados.
En lo que respecta a metrologia, se encuentran disponibles las siguientes opciones: longitud, mediciéon
de espacio, medicidn sélida/volimenes, peso, velocidad, tiempo y temperatura. El nombre de unidad
cambiara automaticamente cuando cambie el tipo de metrologia.

. L L sk
8.  Configuracion de la entrada numérica

Este menu le permite otorgar parametros y puertos de comunicacion e ingresar nimeros.

Haga clic una vez en este boton
Abra un nuevo archivo y haga doble clic en dicha ventana. Aparecera lo siguiente:
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a. Refer Device (Dispositivo de referencia): Existen dos espacios en blanco que debe completar: uno
es <Write> (Escritura) y el otro es <Read> (Lectura). Ingrese los nUmeros que desea visualizar y
los nimeros correspondientes del parametro y puerto de comunicacion. Por ejemplo, ingrese 012C
para leer y escribir el parametro P01-44.

b.  OutLine Setting (Configuracién de disefio): La configuracion de recuadro, configuracion de fuente,
alineacion vertical y alineacién horizontal son los mismos ajustes que se mencionan anteriormente.
Haga clic en el menu desplegable y seleccione la configuracién deseada.

c.  Function Key (Tecla de funcién): Esta configuracion le permite programar las teclas en el
teclado. Presione la tecla en el menu y la tecla correspondiente del teclado comenzara a parpadear.
A continuacion, presione Enter para confirmar la configuracion.

d. Value Type (Tipo de valor) y Value Length (Longitud del valor): Estos dos factores inciden en el
rango del valor maximo y minimo de la configuracion de limite. Tenga en cuenta que los valores
correspondientes admitidos para el C2000 deben ser de 16 bits. No admite valores de 32 bits.

e. Value Setting (Configuracién del valor): El teclado ajusta automaticamente esta configuracion.

f. Limit Setting (Configuracion de limite): Ingrese aqui el rango de la configuraciéon de seguridad.

g. Por ejemplo, si establece la tecla de funcién como F1, el valor minimo como 0 y el valor maximo
como 4, al presionar F1 en el teclado, puede presionar la tecla arriba o abajo en el teclado para
aumentar o reducir el valor. Presione la tecla Enter en el teclado para confirmar la configuracion.
También puede dirigirse a la tabla de parametros 01-44 para verificar si ingresé correctamente el
valor.

i=- TF Fage
. o

Descarga de la pagina de TP BrotFage

que aparezca #13 PC Link (Enlace con la PC).
A continuacion, presione Enter en el teclado y aparecera la frase “Waiting” (“Esperando”) en la pantalla
del teclado. Seleccione la pagina creada y, a continuacion, dirijase a Communication (M) (Comunicacion

M)) > Write to TP (W) (Escribir en TP iWii iara iniciar la descaria de la pagina al teclado.

Commindeatond)  Toolsd(T) W

G5} Write to TR(W)

: Presione la tecla arriba o abajo en el teclado hasta

Cuando aparezca la palabra “Completed” (“Completado”) en la pantalla del teclado, esto significa que la
descarga se realiz6 de forma exitosa.
Puede presionar la tecla ESC en el teclado para regresar al menu del teclado.
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Capitulo 11 Resumen de la configuracion
de parametros

Este capitulo otorga un resumen de la configuracion de parametros para que el usuario pueda
comprender los rangos de configuracion de pardmetros, la configuracion de féabrica y los parametros
establecidos. El teclado digital permite establecer, cambiar y reestablecer los parametros.

I=mhdnoTA

1) ~:Es posible establecer el parametro durante el funcionamiento.
2) Para obtener mas informacion sobre los parametros, consulte el capitulo 12 Descripcién de la configuracion de parametros.

00 Parametros del variador
I="MEA |M: motor de induccion; PM: motor de iman permanente

Config

Parametro Explicacién Configuracion ura(tjcgon

fabrica

4: 230V, 1 caballo de fuerza

5: 460V, 1 caballo de fuerza

6: 230 V, 2 caballos de fuerza

7: 460 V, 2 caballos de fuerza

8: 230V, 3 caballos de fuerza

9: 460 V, 3 caballos de fuerza
10: 230 V, 5 caballos de fuerza
11: 460 V, 5 caballos de fuerza
12: 230V, 7,5 caballos de fuerza
13: 460V, 7,5 caballos de fuerza
14: 230 V, 10 caballos de fuerza
15: 460 V, 10 caballos de fuerza
16: 230 V, 15 caballos de fuerza
17: 460 V, 15 caballos de fuerza
18: 230 V, 20 caballos de fuerza
19: 460 V, 20 caballos de fuerza
20: 230V, 25 caballos de fuerza
21: 460V, 25 caballos de fuerza
Cadigo de 22: 230V, 30 caballos de fuerza
identidad del 23: 460 V, 30 caballos de fuerza Sélo
variador de 24: 230V, 40 caballos de fuerza lectura
frecuencia de 25: 460 V, 40 caballos de fuerza
motor de CA 26: 230V, 50 caballos de fuerza

27: 460 V, 50 caballos de fuerza

28: 230V, 60 caballos de fuerza

29: 460 V, 60 caballos de fuerza

30: 230V, 75 caballos de fuerza

31: 460 V, 75 caballos de fuerza

32: 230V, 100 caballos de fuerza

33: 460 V, 100 caballos de fuerza

34: 230V, 125 caballos de fuerza

35: 460 V, 125 caballos de fuerza

37: 460 V, 150 caballos de fuerza

39: 460 V, 175 caballos de fuerza

41: 460 V, 215 caballos de fuerza

43: 460 V, 250 caballos de fuerza

45: 460 V, 300 caballos de fuerza

47: 460 V, 375 caballos de fuerza

49: 460 V, 425 caballos de fuerza

51: 460 V, 475 caballos de fuerza

93: 460 V, 5 caballos de fuerza (4 kW)

00-00

Visualizacion de la
corriente nominal
del variador de
frecuencia de

Sélo

00-01 lectura

Visualizacién segun el modelo
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Parametro

Explicacion

Configuracion

Config
uraciéon
de
fabrica

motor de CA

00-02

Restablecimiento
de parametros

: sin funcién

: sblo lectura

: restablecimiento del PLC (incluido el indice de CANopen

maestro)

7: restablecimiento del indice de CANopen (esclavo)

8: bloqueo del teclado

9: se restablecen todos los pardmetros a la configuracion de
fabrica (la frecuencia base es 50 Hz)

10: se restablecen todos los parametros a la configuracion de

fabrica (la frecuencia base es 60 Hz)

OO

» 00-03

Selecciéon de
visualizacién de
inicio

: F (comando de frecuencia)

: H (comando de salida)

. U (visualizacién de mudltiples funciones, consulte Pr.00-04)
: A (corriente de salida)

4 00-04

Contenido de la
visualizacién de
multiples funciones

: visualizacion de la corriente de salida (A)

: visualizacion del valor del contador (c)

: visualizacion de la frecuencia de salida actual (H.)

: visualizacion del voltaje del BUS de CD (v)

: visualizacion del voltaje de salida (E)

: visualizacion del angulo de la potencia de salida (n)

: visualizacion de la potencia de salida en kW (P)

: visualizacion de las RPM del motor actuales (r)

: visualizacion del torque de salida estimado % (t)

: visualizacion de la retroalimentaciéon PG (G)

(consulte Pr.10-00,10-01)

10: visualizacion de la retroalimentacién PID en % (b)

11: visualizacién de AVI en % (1.)

12: visualizacion de ACl en % (2.)

13: visualizacion de AUl en % (3.)

14: visualizacion de la temperatura de IGBT en oC (i.)

15: visualizacion de la temperatura de la capacitancia en oC
(c)

16: estado de la entrada digital (ON/OFF) (i)

17: estado de la salida digital (ON/OFF) (0)

18: velocidad de paso mudltiple (S)

19: estado de PIN de CPU correspondiente de la entrada
digital (d.)

20: estado de PIN de CPU correspondiente de la salida digital
©.)

21: posicion actual del motor (PG1 de la tarjeta PG) (P.)

22: frecuencia de entrada de pulso (PG2 de la tarjeta PG) (S.)

23: posicion de entrada de pulso (PG2 de la tarjeta PG) (q.)

24: error de rastreo del comando de posicion (E.)

25: conteo de sobrecarga (0,00 ~ 100,00%) (h.)

26: factor de falla a tierra (GFF) (unidad: %) (G.)

27: onda del voltaje del bus de CD (unidad: V CD) (r.)

28: visualizacién de los datos del PLC D1043 (C)

29: visualizacién de la seccién de polo del motor PM
(aplicacion EMC-PGO01U) (4.)

30: visualizacién de la salida de la opcién definida por el
usuario (U)

31: visualizacién de la ganancia del usuario de pagina H
x Pr.00-05 (K)

32: cantidad de revoluciones actuales del motor durante el

funcionamiento (entrada de fase Z y tarjeta PG) (Z.)

OCO~NOOTPA,WNEFRPOWNRELO

00-05

Ganancia de
coeficiente de la
frecuencia de
salida actual

0~ 160,00

00-06

Version del
software

Soélo lectura

##

N 00-07

Ingreso de
contrasefia para la

0~65535
0 ~ 3: cantidad de intentos de ingreso de contrasefia
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operacion (AUTO)

: tarjeta de comunicaciéon CANopen
: reservado

Config
Parametro Explicacion Configuracion ur%cgon
fabrica
proteccion de los
parametros
Configuracion de 0 ~ 65535
contrasefia parala | 0O: sin proteccion por contrasefia / contrasefia ingresada de
00-08 - 0
proteccion de los forma correcta (Pr00-07)
parametros 1: parametro bloqueado
00-09 Reservado
0: modo de velocidad
00-10 Modo de control 1 control de posicién punto a punto 0
2: modo de torque
3: modo de llevada a inicio
0: VF (control IM VIf)
1: VFPG (control IM V/f control + codificador)
Control del modo 2: SVC (control del vector sin sensor IM) 3
00-11 de velocidad 3: FOCPG (control del vector IM FOC + codificador) 0
4: FOCPG (control del vector PM FOC + codificador)
5: FOC sin sensor (control del ventor sin sensor orientado al
campo IM)
. 0: posicién relativa
00-12 g/luondtg gepﬁgtscl)uon 1: posicion absoluta
0: TQCPG (control del torque IM + codificador)
00-13 dcg?grzlu%el modo 1: TQCPG (control del torque PM + codificador) 0
2: TQC sin sensor (control del torque sin sensor IM)
00-14 Reservado
00-15 Reservado
00-16 Seleccion de carga Oj carga normal 0
1: carga pesada
Carga normal de 230 V (460 V)
1-15 caballos de fuerza [1-20 caballos de fuerza]
2~15 KHz 8
20-50 caballos de fuerza [25-100 caballos de fuerza]
00-17 Frecuencia de la 2~10 KHz 6
portadora 60-100 caballos de fuerza [125-475 caballos de fuerza]
2~09 KHz 4
Carga pesada
1-475 caballos de fuerza 2~6 KHz 2
00-18 Reservado
Bit 0: controles del comando de control del PLC
00-19 Méscara del B@t 1: controles del comando de frecuencia del PLC Solo
comando del PLC Bit 2: reservado lectura
Bit 3: controles del comando de frecuencia del PLC
0: teclado digital
1: comunicacion serie RS-485
2: entrada analdgica externa (Pr.03-00)
Fuente del 3: terminal UP/DOWN externo
00-20 comando de 4: entrada de pulso sin comando de direccién (Pr.10-16 sin 0
frecuencia maestra direccion)
(AUTO) 5: entrada de pulso con comando de direccién (Pr.10-16)
6: tarjeta de comunicacién CANopen
7: reservado
8: tarjeta de comunicacion (no tarjeta CANopen)
0: teclado digital
Fuente del 1 termingles _e;xternps. STOP del teclado desactivado. _
2: comunicacion serie RS-485. STOP del teclado desactivado.
00-21 comando de 3 0
4
5

: tarjeta de comunicacion (no tarjeta CANopen)
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Config
Parametro Explicacion Configuracion ur%cgon
fabrica
. 0: rampa para parar
o 00-22 Método de parada 1: deslizamiento para parar 0
0: activar directo/inverso
4 00-23 dCI?Qé::?cl)g %5 motor 1: desactivar inverso 0
2: desactivar directo
Memoria del ) Sélo
00-24 ;:omandq de Solo lectura lectura
recuencia
Bit 0 ~ 3: coma decimal definida por el usuario
0000b: sin coma decimal
0001b: un niimero luego de la coma decimal
- 0010b: dos numeros luego de la coma decimal
00-25 g:éﬁ%gg?&a; 0010b: tres nimeros luego de la coma decimal 0
USUario Bit 4~15: unidad definida por el usuario
000xh: Hz
001xh: rpm
002xh: %
003xh: kg
0: desactivar
0000B: 0 ~ 65535 (sin coma decimal en la
configuracion Pr.00-25)
Valor maximo 0001B: 0,0 ~ 6553,5 (un nimero luego de la coma decimal en
00-26 definido por el la configuracién Pr.00-25) 0
usuario 0010B: 0,0 ~ 655,35 (dos numeros luego de la coma decimal
en la configuracion Pr.00-25)
0011B: 0,0 ~ 65,536 (tres niumeros luego de la coma decimal
en la configuracién Pr.00-25)
Valor definido por . Solo
00-27 el usuario Solo lectura lectura
00-28
~ Reservado
00-29
0: teclado digital
1: comunicacién serie RS-485
2: entrada analégica externa (Pr.03-00)
Fuente del 3: terminal UP/DOWN externo
P 00-30 comando de 4: entrada de pulso sin comando de direccién (Pr.10-16 sin 0
frecuencia maestra direccion)
(HAND) 5: entrada de pulso con comando de direccién (Pr.10-16)
6: tarjeta de comunicacién CANopen
7: reservado
8: tarjeta de comunicacion (no tarjeta CANopen)
0: teclado digital
1: terminales externos. STOP del teclado desactivado.
Fuente del 2: comunicacion serie RS-485. STOP del teclado
N 00-31 comando de desactivado. 0
operacion (HAND) 3: tarjeta de comunicacion CANopen
4: reservado
5: tarjeta de comunicacion (no incluye tarjeta CANopen)
P 00-32 Funcion STOP del | O: tecla STOP desactivada 0
teclado digital 1: tecla STOP activada
00-33
~ Reservado
00-47
Tiempo de filtro de
4 00-48 visualizacion 0,001~65,535 seg 0.100
(corriente)
Tiempo de filtro de
N 00-49 visualizacion 0,001 ~ 65,535 seg 0,100
(teclado)
Version del .
00-50 software (fecha) Solo lectura HitH
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01 Parametros basicos

Parametro Explicacién Configuracion Conflg,ure_lcmn
de fabrica
Frecuencia de funcionamiento 60,00/
. 60,00/
01-01 Frecuencia base del motor 1 0,00 ~ 600,00 Hz 50.00
01-02 Configuracion de voltaje de salida | 230 v: 0,0 V ~ 255,0 V 200,0
maximo del motor 1 460 V:0,0V ~510,0 V 400,0
Frecuencia 1 de punto medio del
01-03 motor 1 0,00 ~ 600,00 Hz 3,00
Voltaje 1 de punto medio del motor | 230 V: 0.0V ~ 2400 V 11,0
01-04 , ,
1 460 V: 0,0 V ~ 480,0 V 22,0
Frecuencia 2 de punto medio del
01-05 motor 1 0,00 ~ 600,00 Hz 0,50
Voltaje 2 de punto medio del motor | 230 V: 0.0V ~ 2400V 2,0
01-06 ' '
1 460 V: 0,0 V ~ 480,0 V 4,0
Frecuencia de salida minima del
01-07 motor 1 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Voltaje de salida minima del motor | 230 v: 0.0V ~ 2400 V 0,0
01-08 - J
1 460 V: 0,0 V ~ 480,0 V 0,0
01-09 Frecuencia de arranque 0,00 ~ 600,00 Hz 0,50
01-10 IS_;r;?ét: superior de la frecuencia de 0,00 ~ 600,00 Hz 600,00
01-11 L|m|te inferior de la frecuencia de 0,00 ~ 600,00 Hz 0
salida
) - > Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-12 | Tiempo de aceleracion 1 Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
i - 2 Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-13 Tiempo de desaceleracion 1 Pr01-45=1' 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
) - y Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-14 | Tiempo de aceleracion 2 Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
) - . Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-15 Tiempo de desaceleracion 2 Pr01-45=1' 0.00 ~ 6000,0 segundos 10,0
i - ” Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-16 | Tiempo de aceleracion 3 Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
) - > Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-17 Tiempo de desaceleracion 3 Pr01-45=1' 0.00 ~ 6000,0 segundos 10,0
i - p Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-18 | Tiempo de aceleracion 4 Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
; > Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
01-19 T ded I 4 ' !
1eMpo de desaceleracion Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
01-20 Tiempo de aceleracion del impulso | Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
momentaneo de velocidad Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
01-21 Tiempo de desaceleracion del Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 10,00
impulso momentaneo de velocidad | Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,0 segundos 10,0
Frecuencia del impulso
01-22 momentaneo de velocidad 0,00 ~ 600,00 Hz 6,00
Frecuencia de
01-23 aceleracién/desaceleracion 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
lera/4ta
01-24 Curva S para el tiempo de partida | Pr.01-45=0: 0,00 ~ 25,00 segundos 0,20
de aceleracion 1 Pr.01-45=1: 0,0 ~ 250,0 segundos 0,2
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. L . v Configuracion
Parametro Explicacion Configuracion de fabrica
P 01-25 Curva S para el tiempo de llegada | Pr.01-45=0: 0,00 ~ 25,00 segundos 0,20
de aceleracion 2 Pr.01-45=1: 0,0 ~ 250,0 segundos 0,2
” 01-26 Curva S para el tiempo de partida | Pr.01-45=0: 0,00 ~ 25,00 segundos 0,20
de desaceleracion 1 Pr.01-45=1: 0,0 ~ 250,0 segundos 0,2
P 01-27 Curva S para el tiempo de llegada | Pr.01-45=0: 0,00 ~ 25,00 segundos 0,20
de desaceleracion 2 Pr.01-45=1: 0,0 ~ 250,0 segundos 0,2
i Limite superior de la configuracion
01-28 de frecuencia 1 no permitido 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Limite inferior de la configuracién
01-29 de frecuencia 1 no permitido 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Limite superior de la configuracion
01-30 de frecuencia 2 no permitido 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Limite inferior de la configuracion
01-31 de frecuencia 2 no permitido 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Limite superior de la configuracion
01-32 de frecuencia 3 no permitido 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Limite inferior de la configuracién
01-33 de frecuencia 3 no permitido 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
0: espera de salida
01-34 Modo de velocidad cero 1: funcionamiento de velocidad cero 0
2: Fmin (4" frecuencia de salida)
Frecuencia de salida maxima del 60,00/
01-35 motor 2 0,00 ~ 600,00 Hz 50,00
01-36 Voltaje de salida méaximo del motor | 230 V: 0,0 V ~ 255,0 V 200,0
2 460 V: 0,0V ~510,0V 400,0
Frecuencia 1 de punto medio del
01-37 motor 2 0,00 ~ 600,00 Hz 3,00
P 01-38 Voltaje 1 de punto medio del motor | 230 V: 0,0 V ~ 240,0 V 11,0
2 460 V: 0,0V ~480,0V 22,0
Frecuencia 2 de punto medio del
01-39 motor 2 0,00 ~ 600,00 Hz 0,50
p 01-40 Voltaje 2 de punto medio del motor | 230 V: 0,0 V ~ 240,0 V 2,0
2 460 V: 0,0V ~480,0V 4,0
Frecuencia de salida minima del
01-41 motor 2 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
P 01-42 Voltaje de salida minima del motor | 230 V: 0,0 V ~ 240,0 V 0,0
2 460 V: 0,0V ~480,0V 0,0
0: curva V/f determinada por PR.01-00
L ~ Pr.01-08
01-43 Seleccion de curva V/IF . . L 0
1: curva a la alimentacién de 1,5
2: curva a la alimentacioén de 2
0: aceleracién/desaceleracion lineal
1: aceleracion automatica;
desaceleracion lineal
2: aceleracion lineal; desaceleracion
Configuracion 6ptima de autométi_ca .
N 01-44 s . 3: aceleracién/desaceleracion 0
aceleracion/desaceleracion o
automaticas
4: lineal, prevencion de parada a través
de la aceleracién/desaceleracion
automaticas (limitadas por Pr.01-21 a
01-22)
Unidad de tiempo para la o
01-45 aceleracion/desaceleracion y 2: un!gag: 8?1 S€g 0
curva S : unidad: 0,1 seg
01-46 Tiempo de parada rapida de Pr. 01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos 1.00
CANopen Pr. 01-45=1: 0,0 ~ 6000,0 segundos '
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02 Parametros de entrada/salida digital

11-7

Config
EEIEN] Explicacion Configuracion AT
etro de
fabrica
0: modo bifilar, encendido para el control de
: . funcionamiento
02-00 bciﬁ::rrﬁ:i;jig:unuonamlento 1: modo bifilar 2, encendido para el control de 0
funcionamiento
2: trifilar, encendido para el control de funcionamiento
Comando de entrada de . e
02-01 multiples funciones 1 (MI1) 0: sin funcion 1
02-02 Com_ando de _entrada de 1: comando de velocidad de paso mdiltiple 1/comando 2
mdltiples funciones 2 (MI2) de posicion de paso multiple 1
Comando de entrada de 2: comando de velocidad de paso multiple 2/comando
02-03 - ; "y o 3
multiples funciones 3 (MI3) de posicién de paso multiple 2
Comando de entrada de 3: comando de velocidad de paso multiple 3/comando
02-04 e ; T o 4
multiples funciones 4 (Mi4) de posicién de paso multiple 3
Comando de entrada de 4: comando de velocidad de paso multiple 4/comando
02-05 e ; . e 0
multiples funciones 5 (MI5) de posicién de paso multiple 4
Comando de entrada de .
02-06 maltiples funciones 6 (MI6) 5: restablecimiento 0
02-07 Comando de entrada de 6: comando de trote (a través de KPC-CCO01 o control 0
multiples funciones 7 (MI7) externo)
02-08 Comando de entrada de 7: inhibicién de velocidad de 0
multiples funciones 8 (MI8) aceleracion/desaceleracién
Terminal de entrada de la 8: seleccién del tiempo de aceleracién/desaceleracion
02-26 | tarjeta de extension de E/S 1'ero y 2% 0
(M110)
Terminal de entrada de la 9: seleccion del tiempo de aceleracién/desaceleracion
02-27 | tarjeta de extension de E/S 3'ero y 4° 0
(MI11)
Terminal de entrada de la
02-28 | tarjeta de extension de E/S 10: entrada EF (Pr.07-20) 0
(MI112)
Terminal de entrada de la
02-29 | tarjeta de extensién de E/S 11: entrada B.B externa (bloqueo de base) 0
(MI13)
Terminal de entrada de la
02-30 | tarjeta de extensién de E/S 12: parada de salida 0
(MI114)
02-31 Terminal de entrada de la 13: cancela la configuracién del tiempo éptimo de 0
tarjeta de extension de E/S aceleracion/desaceleracién
(MI15) 14: cambia entre el motor 1 y motor 2
15: comando de velocidad de funcionamiento desde
AVI
16: comando de velocidad de funcionamiento desde
ACI
17: comando de velocidad de funcionamiento desde
AUI
18: parada de emergencia (Pr.07-20)
19: comando ascendente digital
20: comando descendente digital
21: funcién PID desactivada
22: borrado de contador
23: ingreso del valor del contador (MI6)
24: comando de impulso momentaneo de velocidad
directo
25: comando de impulso momentaneo de velocidad
inverso
26: seleccién del modo TQCPG/FOCPG
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X

X X X X X X X X X X

27:

seleccion ASR1/ASR2

28:

parada de emergencia (EF1)

29:

confirmacién de sefial para la conexion Y

30:

confirmacién de sefial para la conexién A

31:

polarizacion de toque alta (Pr.11-30)

32:

polarizacion de toque media (Pr.11-31)

33:

polarizacion de toque baja (Pr.11-32)

34:

cambio entre la posicion de paso multiple y el
control de velocidad multiple

35

: activacion del control de posicién de punto Unico

36

: activacion de funcion de posicion de paso multiple
(valida durante la parada)

37

: activacion de entrada de comando de pulso de
control de posicion completo

38

: desactivacion de la funcion de escritura en
EEPROM

39:

direccion del comando de torque

40:

forzar deslizamiento para parar

41:

interruptor HAND

42:

interruptor AUTO

43:

activar seleccion de resolucion (Pr.02-48)

44:

llevada a inicio de la direccion inversa

45;

llevada a inicio de la direccién directa

46:

llevada a inicio (ORG)

47

activacioén de la funcién de llevada a inicio

48:

interrupcién de relacién de engranaje mecéanico

49:

activacioén del variador

50:

reservado

51:

seleccion del bit del modo del PLC O

52:

seleccién del bit del modo del PLC 1

53:

activacion de parada rapida de CANopen

54

~ 70: reservado

0: arriba/abajo por tiempo de
02-09 | Modo de tecla ARRIBA/ABAJO aceleracion/desaceleracion 0
1: velocidad constante arriba/abajo (Pr.02-10)
Velocidad constante. Velocidad
02-10 | de aceleracion/desaceleracién | 0,01 ~ 1,00 Hz/ms 1
de la tecla ARRIBA/ABAJO
Tiempo de respuesta de la
02-11 entrada de multiples funciones 0,000 ~ 30,000 segundos 0,005
Seleccion del modo de entrada ) L
02-12 de maltiples funciones 0000h ~ FFFFh (0: N.O.; 1: N.C.) 0
02-13 ?{Z\i(hlda de mdltiples funciones 1 0: sin funcién 11
02-14 S?("Zda de mdltiples funciones 2 1: indicacién de funcionamiento 1
02-16 (S,\?gdf; de mltiples funciones 3 2: velocidad de funcionamiento alcanzada 0
02-17 (Sl\?lédze; de mdltiples funciones 4 3: frecuencia deseada alcanzada 1 (Pr.02-22) 0
Terminal de salida de la tarjeta . . i
02-36 de extension de E/S (MO10) 4: frecuencia deseada alcanzada 2 (Pr.02-24) 0
Terminal de salida de la tarjeta . . .
02-37 de extension de E/S (MO11) 5: velocidad cero (comando de frecuencia) 0
02-38 Terminal de salida de la tarjeta | 6: velocidad cero, incluye STOP (comando de 0
de extension de E/S (MO12) frecuencia)
02-39 | lerminal de salida de latarjeta | 7. 1 otorque 1 (Pr.06-06 ~ 06-08) 0

de extension de E/S (MO13)
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Terminal de salida de la tarjeta

11 Resumen de la configuracion de pardmetros | Serie C2000

02-40 de extension de E/S (MO14) 8: sobretorque 2 (Pr.06-09 ~ 06-11)

o741 | el de saide e o I8 | o varaor st

02-42 girgi?;:ggnsggdglgiﬁotigta 10: advertencia de bajo voltaje (LV) (Pr.06-00)

02-43 geerg];?eﬂggnsggdg /ge(ﬁ(;ir;()eta 11: indicacion de averia

02-44 gir;n;?eﬂggnsggdg /ge(ﬁéig:ta 12: liberacion de freno mecéanico (Pr.02-32)

02-45 ggrg{gsg:ggdg /ge(b? éig?ta 13: advertencia de sobrecalentamiento (Pr.06-15)
02-46 Terminal de salida de la tarjeta 14: indicacion de sefial de freno por software (Pr.07-00)

de extension de E/S (MO20)

15: error de retroalimentacién PID

16: error de deslizamiento (oSL)

17: se alcanz6 el valor de conteo de terminales; no
regresa a 0 (Pr.02-20)

18: se alcanzd el valor de conteo preliminar; regresa a
0 (Pr.02-19)

19: blogueo de base

20: salida de advertencia

21: advertencia de sobrevoltaje

22: advertencia de prevencion de parada por
sobrecorriente

23: advertencia de prevencion de parada por
sobrevoltaje

24: indicacion de modo de funcionamiento

25: comando directo

26: comando inverso

27: salida cuando la corriente >= Pr.02-33 (>= 02-33)

28: salida cuando la corriente <=Pr.02-33 (<= 02-33)

29: salida cuando la frecuencia >= Pr.02-34 (>= 02-34)

30: salida cuando la frecuencia <= Pr.02-34 (<= 02-34)

31: conexién Y para la bobina del motor

32: conexidon A\ para la bobina del motor

33: velocidad cero (frecuencia de salida actual)

34: velocidad cero incluyendo parada (frecuencia de
salida actual)

35: seleccién de salida de error 1 (Pr.06-23)

36: seleccién de salida de error 2 (Pr.06-24)

37: seleccién de salida de error 3 (Pr.06-25)

38: seleccién de salida de error 4 (Pr.06-26)

39: posicién alcanzada (Pr.10-19)

40: velocidad alcanzada (incluyendo parada)

41: posicién multiple alcanzada

42: funcion de grda

43: salida de velocidad del motor actual <=Pr.02-47

44: salida de corriente baja (utilizar con Pr.06-71 ~
06-73)

45: interruptor de valvula electromagnética de salida
uvw

46: reservado

47: salida de freno cerrada

48 ~ 49: reservado

50: salida para el control CANopen

51: salida para tarjeta de comunicacion

52: salida para RS485

53 ~ 62: reservado
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X X X X X X X X

Direccién de salida de . .

02-18 multiples funciones 0000h ~ FFFFh (0: N.O.; 1: N.C.) 0

02-19 Valor de conteo de terminales 0 ~ 65535 0
alcanzado (regresa a 0)

02-20 Valor de conteo de preliminar 0 ~ 65535 0
alcanzado (no regresa a 0)
Ganancia de salida digital

02-21 (DFM) 1~ 166 1
F i |

02-22 recuencia deseada alcanzada 0,00 ~ 600,00 Hz 60,00/
1 50,00
Anchura de la frecuencia

02-23 | jeseada alcanzada 1 0,00 ~ 600,00 Hz 2,00

02-24 Frecuencia deseada alcanzada 0,00 ~ 600,00 Hz 60,00/
2 50,00
Anchura de la frecuencia

02-25 deseada alcanzada 2 0,00 ~ 600,00 Hz 2,00

02-32 | Tiempo de retraso de freno 0,000 ~ 65,000 segundos 0,000
Configuracion de nivel de
corriente de salida para los

02-33 | terminales externos de 0~ 100% 0
multiples funciones
Configuracion de la frecuencia . .

02-34 | de salida para el terminal de 0,0_0 ~ I43-—(;30,00 Hz (velocidad del motor al utilizar la 0,00
salida de multiples funciones | tanieta PG)
Seleccién de control de 0: desactivar

02-35 | operacion externa luego de 1: el variador funciona si existe el comando RUN luego 0
restablecer y activar del restablecimiento
Nivel de velocidad cero del

02-47 | L otor 0 ~ 65535 rpm 0
Frecuencia méxima del

02-48 | interruptor de resolucion 0,01 ~ 600,00 Hz 60,00
Cambio del tiempo de retraso

02-49 | de la frecuencia de salida 0,000 ~ 65,000 segundos 0,000
méaxima

02-50 Estado del terminal de entrada | Supervision del estado de los terminales de entrada de Sélo
de multiples funciones multiples funciones lectura

02-51 Estado del terminal de salida Supervision del estado de los terminales de salida de Sélo
de multiples funciones multiples funciones lectura
V|s_uaI|zaC|0n del terminal de Supervision del estado de los terminales de entrada Solo

02-52 | salida externo ocupado por del PLC lectura
el PLC
Vlsuallzacmn,dgl terminal de Supervision del estado de los terminales de salida Solo

02-53 | entrada analégica ocupado por del PLC lectura
el PLC
Visualizacién de la memoria

) guardada del comando de . Solo

02-54 frecuencia ejecutado por el Solo lectura lectura

terminal externo
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03 Pardmetros de entrada/salida analégica

X

X X X X

Entrada analégica 1 (AVI) : sin funcién
03-01 Entrada analégica 2 (ACI) 1: comando de frecuencia (limite de torque en el modo 0
de control de torque)
i - 2: comando de torque (limite de torque en el modo de
03-02 Entrada analdgica 3 (AUI) velocidad) 0
3: comando de compensacion de torque
4: valor PID objetivo
5: sefial de retroalimentacion PID
6: valor de entrada del termistor PTC
7: limite de torque positivo
8: limite de torque negativo
9: limite de toque regenerativo
10: limite de torque positivo/negativo
11: valor de entrada del termistor PT100
12 ~ 17: reservado
Polarizacion de entrada
03-03 analdgica AVI -100,0 ~ 100,0% 0
Polarizacion de entrada
03-04 analdgica ACI -100,0 ~ 100,0% 0
Polarizacion de entrada
03-05 de voltaje positivo -100,0 ~ 100,0% 0
analdogico AUI
Polarizacion de entrada
03-06 de voltaje negativo -100,0 ~ 100,0% 0
analégico AUI
Modo de polarizacion .o n i
03-07 " . 0: sin polarizacién
positiva/negativa (AV1) 1: inferior a polarizacién=polarizacion
03-08 Modo de polarizacion 2: superior a polarizacién=polarizacion 0
positiva/negativa (ACI) 3: valor absoluto de la polarizacién de voltaje al actuar
03-09 Modo de inclinacién como centro
positiva/negativa (AUI) 4: polarizacion como centro
03-10 Reservado
Ganancia de entrada
03-11 analdgica 1 (AVI) -500,0 ~ 500,0% 100,0
Ganancia de entrada
03-12 analdgica 2 (ACI) -500,0 ~ 500,0% 100,0
Ganancia de entrada
03-13 positiva analdgica 3 (AUI) -500,0 ~ 500,0% 100,0
Ganancia de entrada
03-14 negativa analogica 4 -500,0 ~ 500,0% 100,0
(AU
Tiempo de filtro de
03-15 entrada analdgica (AVI) 0,00 ~ 2,00 seg 0,01
Tiempo de filtro de
03-16 entrada analdgica (ACI) 0,00 ~ 2,00 seg 0,01
Tiempo de filtro de
03-17 entrada analégica (AUI) 0,00 ~ 2,00 seg 0,01
03.18 Funcién de adicién de 0: desactivar (AVI, ACI, AUI) 0
entrada analdgica 1: activar
0: desactivar
03-19 Pérdida de sefial ACI 1: continuar fur_15:ionamiento con la ultima frecuencia 0
2: desaceleracion a 0 Hz
3: detencién inmediata y visualizacién de ACE
Salida de multiples . . .
03-20 funciones 1 (AFM1) 0: frecuencia de salida (Hz) 0
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X X

Salida de mdltiples

03-23 funciones 2 (AFM2) 1: comando de frecuencia (Hz) 0
2: velocidad del motor (Hz)
3: corriente de salida (rms)
4: voltaje de salida
5: voltaje del bus de CD
6: factor de potencia
7: potencia
8: torque de salida
9: AVI
10: ACI
11: AUI
12: corriente 1Q
13: valor de retroalimentacion 1Q
14: corriente ID
15: valor de retroalimentacién 1D
16: voltaje del eje VQ
17: voltaje del eje VD
18: comando de torque
19: comando de frecuencia PG2
20: salida analégica CANopen
21: salida analdgica RS485
22: salida analdgica de tarjeta de comunicacion
23: salida de voltaje constante
Ganancia para la salida
03-21 analdgica g (AFM1) 0 - 500,0% 100,0
Valor de salida analogica | O: voltaje de salida absoluto
03-22 1 en la direccién REV 1: salida inversa de 0 V; salida positiva de 0-10 V 0
(AFM1) 2: salida inversa de 5-0 V; salida positiva de 5-10 V
Ganancia para la salida
03-24 analdgica g (AFM2) 0 ~500,0% 100,0
0: voltaje de salida absoluto
Valor de salida analdgica 1: salida de 0 V en direccion REV; salida de 0-10 V en
03-25 2 en la direcciéon REV direcciéon FWD 0
(AFM2) 2: salida de 5-0 V en direccion REV; salida de 5-10 V
en direccion FWD
03-26 Reservado
03-27 Reservado
0:0-10V
03-28 Seleccién AVI 1: 0-20 mA 0
2:4-20 mA
0: 4-20 mA
03-29 Seleccion ACI 1:0-10V 0
2:0-20 mA
03-30 Est_ado del terminal de Supervision del estado de los terminales de salida Solo
salida del PLC del PLC lectura
03-31 Seleccion de salida de 0: salida de 0-20 mA 0
0-20 mA (AFM2) 1: salida de 4-20 mA
Nivel de configuracion de
03-32 salida de CD ?AFMl) 0,00 ~ 100,00% 0,00
03-33 Nivel de configuracion de 0,00 ~ 100,00% 0.00

salida de CD (AFM2)
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04 Parametros de velocidad de paso multiple

X X X X X X X X X X X X X X X

Frecuencia de velocidad de

04-00 1er paso 0,00 ~ 600,00 Hz
04-01 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
2do paso
04-02 Frecuencia de velocidad de | ( oo - 600 00 Hz
3er paso
Frecuencia de velocidad de
- 0,00 ~ 600,00 H
04-03 4to paso z
04-04 Frecuencia de velocidad de | ( oo ~ 600,00 Hz
5to paso
04-05 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
6to paso
04-06 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
7mo paso
04-07 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
8vo paso
04-08 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
9no paso
04-09 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
10mo paso
04-10 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
1ler paso
04-11 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
12do paso
04-12 Frecuencia de velocidad de 0,00 ~ 600,00 Hz
13er paso
04-13 Frecuencia de velocidad de | ( oo ~ 600 00 Hz
14to paso
04-14 Frecuencia de velocidad de | oo - 600 00 Hz
15to paso
Comando de posicién 1 -30000 ~ 30000
04-15 -
(revolucién)
04-16 Comando de posicién 1 -32767 ~ 32767
(pulso)
Comando de posicién 2 -30000 ~ 30000
04-17 -
(revolucién)
Comando de posicién 2 -32767 ~ 32767
04-18
(pulso)
Comando de posicién 3 -30000 ~ 30000
04-19 S
(revolucién)
04-20 Comando de posicién 3 -32767 ~ 32767
(pulso)
Comando de posicion 4 -30000 ~ 30000
04-21 i
(revolucién)
04-22 Comando de posicion 4 -32767 ~ 32767
(pulso)
Comando de posicién 5 -30000 ~ 30000
04-23 i
(revolucion)
04-24 Comando de posicion 5 -32767 ~ 32767
(pulso)
Comando de posicién 6 -30000 ~ 30000
04-25 i
(revolucion)
04-26 Comando de posicion 6 -32767 ~ 32767
(pulso)
Comando de posicién 7 -30000 ~ 30000
04-27 -
(revolucién)
04-28 Comando de posicién 7 -32767 ~ 32767
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(pulso)

04-29

Comando de posicién 8
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-30

Comando de posicién 8
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-31

Comando de posicién 9
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-32

Comando de posicién 9
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-33

Comando de posicién 10
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-34

Comando de posicién 10
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-35

Comando de posicion 11
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-36

Comando de posicion 11
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-37

Comando de posicién 12
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-38

Comando de posicion 12
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-39

Comando de posicion 13
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-40

Comando de posicion 13
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-41

Comando de posicion 14
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-42

Comando de posicién 14
(pulso)

-32767 ~ 32767

04-43

Comando de posicion 15
(revolucién)

-30000 ~ 30000

04-44

Comando de posicion 15
(pulso)

-32767 ~ 32767
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05 Parametros del motor

0: sin funcién
1: mediciéon del motor de induccion en estado
dinamico (motor girando)
(Corriente Rs, Rr, Lm, Lx, sin carga)
2: medicion del motor de induccion en estado
estatico (motor no girando)
3: sin funcién

05-00 Afinacion automatica del motor | 4: medicién del polo magnético del motor PM y 0
origen PG en el estado estéatico (motor no
girando)
5: medicién del parametro del motor PM en
estado dinamico (motor girando)
6: medicién de la curva de flujo del motor IM en
estado dinamico
12: estimacién de la inercia sin sensor FOC
05-01 Corriente de carga completa 10 ~ 120% de la corriente nominal del variador 44
del motor de induccién 1 (A) )
Potencia nominal del motor de
05-02 | induccion 1 (kw) 0 ~ 655,35 KW .
0503 | Velocidad ??T:ﬂ?l del motorde |  _ g5535 1710
P 1710 (4 polos de 60 Hz); 1410 (4 polos de 50 Hz)
Numero de polos del motor de
induccién 1
05-04 220 4
Corriente sin carga del motor - 2 Al - ]
05-05 de induccion 1 (A) Configuracion de fabrica 0 ~ Pr.05-01 #.H#H
05-06 Resistencia del inductor (Rs) 0
del motor de induccién 1 0 ~ 65535 mQ
05-07 Resistencia del rotor (Rr) del 0
motor de induccién 1 0 ~ 65535 mQ
05-08 Inductancia magnetizada (Lm) 0
del motor de induccién 1 0 ~ 65535 mH
05-09 Inductancia del estator (Lx) del 0
motor de induccién 1 0 ~ 65535 mH
%5511%~ Reservado
Corriente de carga completa del
05-13 motor de induccion 2 (A) 10 ~ 120% 444
Potencia nominal del motor de
05-14  induccion 2 (kw) 0 ~ 655,35 kW .4
Velocidad nominal del motor de _
1710 (4 polos de 60 Hz);1410 (4 polos de 50 Hz)
Numero de polos del motor de
induccién 2
05-16 2-20 4
05-17 Corriente sin carga del motor de HHH
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induccion 2 (A)
Configuracion de fabrica 0 ~ Pr.05-01
05-18 Resistencia del inductor (Rs) 0
del motor de induccién 2 0 ~ 65535 mQ
05-19 Resistencia del rotor (Rr) del 0
motor de induccién 2 0 ~ 65535 mQ
05-20 Inductancia magnetizada (Lm) 0
del motor de induccion 2 0 ~ 65535 mH
05-21 Inductancia del estator (Lx) del 0
motor de induccion 2 0 ~ 65535 mH
Seleccion del motor de .
” 05-22 induccion 1/2 %Z mgig: % 1
Frecuencia del interruptor de
N 05-23 conexioén Y/conexion A\ del _ 60,00
motor de induccion 0,00 ~ 600,00 Hz
Interruptor de conexion
o 05-24 Y/conexion A del motor de 0: desactivar 0
induccién 1: activar
Tiempo de retraso del
) interruptor de conexion
” 05-25 Y/conexién /\ del motor de 0,000 ~ 60,000 seg 0.200
induccién
05-26
~ Reservado
05-30
05-31 Tiempo de funcionamiento del 0
motor acumulativo (minutos) 00 ~ 1439
05-32 Tiempo de funcionamiento del 0
motor acumulativo (dias) 00 ~ 65535
05-33 Motor de induccion y seleccion | 0: motor de induccion 0
del motor de iman permanente | 1: motor de imé&n permanente
05-34 Corriente de carga completa del | 0,00 ~ 655,35 kW 0.00
motor de iman permanente '
Potencia nominal del motor de | 0,00 ~ 655,35 kW
05-35 iman permanente 0,00
Velocidad nominal del motor de | 0 ~ 65535 rpm
05-36 iman permanente 2000
Numero de polos del motor de | 0 ~ 65535
05-37 iman permanente 10
Inercia del motor de iman 0,0 ~ 6553,5 kg.cm”
05-38 permanente 0.0
Resistencia del estator del 0,000 ~ 65,535 Q
05-39 motor PM 0,000
05-40 Motor de iman permanente Ld 0,00 ~ 655,35 mH 0,000
05-41 Motor de iman permanente Lq 0,00 ~ 655,35 mH 0,000
) Angulo de desplazamiento del | 0,0 ~ 360,0°
05-42 polo del motor PM 0.0
05-43 Parametro Ke del motor PM 0 ~ 65535 (unidad: V/1000 rpm) 0

11-16




Capitulo 11 Resumen de la configuracion de parametros | Serie C2000

06 Parametros de proteccion

X X X X

Configu
Parametro Explicacién Configuracién ragg)n
fabrica
230 V: 150,0 ~ 220,0 V CD:
Para la estructura E y las estructuras por encima de E: 200.0
) ; ; ; 190,0 ~220,0V )
06-00 | Nivel de bajo voltaje 460'V: 300,0 ~ 440,0 V CD: 4000
Para la estructura E y las estructuras por encima de E:
380,0 ~440,0V
‘A 0: sin funcion
06-01 spég\r/:\?gfgede parada por | 534 0,0 ~ 450,0 V CD 380,0
| 460 V: 0,0 ~900,0 V CD 760,0
06-02 Reservado
Prevencion de parada por | €arga normal: 0 ~ 160%(100%: corriente nominal del 120
) ; variador)
06-03 soblrecorr!ente durante la Carga pesada: 0 ~ 180%(100%: corriente nominal del 150
aceleracion variador)
Prevencion de parada por Carga normal: 0 ~ 160%(100%: corriente nominal del 120
) ; variador)
06-04 fsobr_ecorrlr_ent? durante el Carga pesada: 0 ~ 180%(100%: corriente nominal del 150
uncionamiento variador)
N ] 0: por el tiempo de aceleracion/desaceleracion
Seleccién del tiempo de actuales
aceleracion/desaceleracié | 1: por el ler tiempo de aceleracion/desaceleracion
06-05 n de la prevencion de 2: por el 2do tiempo de aceIeraqipn/desaceleraqipn 0
parada a velocidad 3: por el 3er tiempo de aceleracion/desaceleracion
constante 4: por el 4to tiempo de aceleracién/desaceleracion
5: por la aceleracién/desaceleracion automaticas
0: sin funcion
1: deteccién de sobretorque durante el funcionamiento
a velocidad constante; se continda con el
funcionamiento luego de la deteccion
2: deteccion de sobretorque durante el funcionamiento
Seleccidn de deteccion de | @ velocidad constante; se detiene el funcionamiento
06-06 sobretorque (OT1) luego de la deteccion 0
3: deteccion de sobretorque durante el
funcionamiento; se continda con el funcionamiento
luego de la deteccion
4: deteccion de sobretorque durante el
funcionamiento; se detiene el funcionamiento luego de
la deteccion
06-07 ’S\I(;\()erggoigjete(%:.'rolr; de 10 ~ 250% (100%: corriente nominal del variador) 120
Tiempo de deteccion de
06-08 sobretorque (OT1) 0,0 ~ 60,0 seg 0,1
0: sin funcion
1: deteccién de sobretorque durante el funcionamiento
a velocidad constante; se continda con el
funcionamiento luego de la deteccién
2: deteccion de sobretorque durante el funcionamiento
L ‘s a velocidad constante; se detiene el funcionamiento
06-09 Setl)ectcmn de (d)e_:licgccmn de luego de la deteccion 0
sobretorque (OT2) 3: deteccién de sobretorque durante el
funcionamiento; se continda con el funcionamiento
luego de la deteccién
4. deteccion de sobretorque durante el
funcionamiento; se detiene el funcionamiento luego de
_ _ la deteccion
06-10 sNé‘éflego‘?gfete((g.'rozq de 10 ~ 250% (100%: corriente nominal del variador) 120
Tiempo de deteccion de
06-11 sobretorque (OT2) 0,0 ~ 60,0 seg 01
06-12 Limite de corriente 0 ~ 250% (100%: corriente nominal del variador) 170
06-13 Seleccion del relé térmico 0: motor del inversor 2

de la electrénica (Motor 1)

1: motor estandar
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2: desactivar

Caracteristica térmica de
” 06-14 la electrénica del motor 1 | 30,0 ~ 600,0 seg 60,0

Advertencia de
o 06-15 sobrecalentamiento del 0,0 ~ 110,0C 85,0
disipador térmico (OH)
Nivel del limite de

o 06-16 prevencion de parada 0 ~ 100% (Pr.06-03, Pr.06-04) 50
Registro de fallas Do .
06-17 presentes 0: sin registro de fallas 0
06-18 ;ﬁg'ﬁ?ﬂgé%ﬁ?gunda 1: sobrecorriente durante la aceleracion (ocA) 0
Registro de la tercera falla | . . o
06-19 MAs reciente 2: sobrecorriente durante la desaceleracion (ocd) 0
Registro de la cuarta falla ) . .
06-20 mas reciente 3: sobrecorriente durante la velocidad constante (ocn) 0
Registro de la quinta falla . ;
06-21 mas reciente 4: falla a tierra (GFF) 0
Registro de la sexta falla . P
06-22 mas reciente 5: cortocircuito a IGBT (occ) 0
6: sobrecorriente durante la parada (ocS)
7: sobrevoltaje durante la aceleracion (ovA)
8: sobrevoltaje durante la desaceleracién (ovA)
9: sobrevoltaje durante la velocidad constante (ovn)
10: sobrevoltaje durante la parada (ovS)

11: voltaje bajo durante la aceleracién (LvA)

12: voltaje bajo durante la desaceleracién (Lvd)

13: voltaje bajo durante la velocidad constante (Lvn)

14: voltaje medio-bajo de parada (LvS)

15: proteccion de pérdida de fase (OrP)

16: sobrecalentamiento de IGBT (oH1)

17: sobrecalentamiento de capacitancia (oH1)

18: tH1o (TH1 abierto: error de proteccion de
sobrecalentamiento de IGBT)

19: tH20 (TH2 abierto: error de proteccion de
sobrecalentamiento de capacitancia)

20: reservado

21: sobrecalentamiento del variador (oL)

22: relé térmico de la electrénica 1 (EoL1)

23: relé térmico de la electrénica 2 (EoL2)

24: sobrecalentamiento del motor (oH3) (PTC)

25: reservado

26: sobretorque 1 (otl)

27: sobretorque 2 (ot2)

28: corriente baja (uC)

29: error de limite de llevada a inicio (LMIT)

30: error de escritura en memoria (cF1)

31: error de lectura de memoria (cF2)

32: reservado

33: error de deteccion de corriente de fase U (cdl)

34: error de deteccion de corriente de fase V (cd2)

35: error de deteccion de corriente de fase W (cd3)

36: error de deteccion de corriente de abrazadera

(HdO)

37: error de deteccidn de sobrecorriente (Hd1)

38: error de deteccion de sobrevoltaje (Hd2)

39: error de deteccion de corriente de tierra (Hd3)

40: error de afinacién automatica (AUE)

41: pérdida de retroalimentacion PID (AFE)

42: error de retroalimentacién PG (PGF1)

43: pérdida de retroalimentacion PG (PGF2)

11-18



Capitulo 11 Resumen de la configuracion de parametros | Serie C2000

44: parada de retroalimentacion PG (PGF3)

45: error de deslizamiento PG (PGF4)

46: pérdida de ref PG (PGrl)

47: pérdida de ref PG (PGr2)

48: pérdida de entrada de corriente analégica (ACE)

49: entrada de falla externa (EF)

50: parada de emergencia (EF1)

51: bloqueo de base externa (bb)

52: error de contrasefa (PcodE)

53: reservado

54: error de comunicacion (CE1)

55: error de comunicacion (CE2)

56: error de comunicacion (CE3)

57: error de comunicacion (CE4)

58: tiempo agotado de comunicacién (CE10)

59: tiempo agotado de PU (CP10)

60: error del transistor de frenado (bF)

61: error del interruptor de conexién Y/conexion /\
(ydc)

62: error de respaldo de energia de desaceleracion
(dEb)

63: error de deslizamiento (oSL)

64: error de interruptor electromagnético (ryF)

65: error de tarjeta PG (PGF5)

66-72: reservado

73: puerta de seguridad externa S1

74~78: reservado

79: sobrecorriente de fase U (Uocc)

80: sobrecorriente de fase V (Vocc)

81: sobrecorriente de fase W (Wocc)

82: pérdida de fase de salida de fase U (OPHL)

83: pérdida de fase de salida de fase V (OPHL)

84: pérdida de fase de salida de fase W (OPHL)

85~100: reservado

101: desconexién del software de CANopen 1 (CGdE)

102: desconexién del software de CANopen 2 (CHbE)

103: error sincrénico de CANopen (CSYE)

104: desconexién de hardware de CANopen (CbFE)

105: error de configuracion de indice de CANopen

(CIdE)

106: error de configuracién de nimero de estacion

esclava de CANopen (CAdE)

107: limite excedido de configuracién de indice de

CANopen (CFrE)

111: reservado

06-23 Opcion de salida de falla 1 0’~ _65535 (consulte la tabla de bits para obtener el 0
cadigo de falla)

06-24 Opci6n de salida de falla 2 0,~ _65535 (consulte la tabla de bits para obtener el 0
cédigo de falla)

06-25 Opcién de salida de falla 3 0,~ _65535 (consulte la tabla de bits para obtener el 0
cédigo de falla)

06-26 Opcion de salida de falla 4 0’~ 65535 (consulte la tabla de bits para obtener el 0
cadigo de falla)
Seleccion del relé térmico | 0: motor del inversor
06-27 de la electronica 2 (Motor | 1: motor estandar 2
2) 2: desactivar
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Caracteristica térmica de
o 06-28 la electrénica del motor 2 80,0 ~ 600.0 seg €00
_ _ 0: advertir y continuar con el funcionamiento
) Seleccion de deteccion 1: advertir y rampa para parar
»; 06-29 X ; . 0
de PTC 2: advertir y deslizamiento para parar
3: sin advertencia
»; 06-30 Nivel de PTC 0,0 ~ 100,0% 50,0
Comando de frecuencia Sélo
" 06-31 para averia 0,00 ~ 655,35 Hz lectura
06-32 Frecuencia de salida Sélo
durante una averia 0,00 ~ 655,35 Hz lectura
Voltaje de salida durante Sélo
06-33 una averia 0,0~65535V lectura
Voltaje CD durante una Sélo
06-34 averia 0,0~65535V lectura
Corriente de salida Sélo
06-35 durante una averia 0,00 ~ 655,35 amperes lectura
Temperatura de IGBT . Soélo
06-36 durante una averia 0,0~6553,5 C lectura
Temperatura de Solo
06-37 capacitancia durante una | 0,0 ~ 6553,5 C lectura
averia
Velocidad del motor en Sélo
06-38 rpm durante una averia 0~65535 lectura
Comando de torque Sdlo
06-39 durante una averia 0~ 65535 lectura
Estado del terminal de Sélo
06-40 entrada de mdltiples 0000h ~ FEFER lectura
funciones durante una
averia
Estado del terminal de Sélo
06-41 salida de mdltiples 0000h ~ EEFER lectura
funciones durante una
averia
06-42 Estado del varladror 0000h ~ EEFER Sélo
durante una averia lectura
06-43 Reservado
06-44 Reservado
Comportamiento para la (1) agvert!r y continuar con el funcionamiento
06-45 deteccion de pérdida de 2: a dvert!r y :jamlpa para parar 3
fase de salida (OPHL) L a vertir y es_lzamlento para parar
3: sin advertencia
Tiempo de desaceleracion
06-46 de la pérdida de fase de 0,000 ~ 65,535 seg 0,500
salida
06-47 Ancho de banda actual 0,00 ~ 655,35% 1,00
Tiempo de frenado de CD
06-48 de la pérdida de fase de 0,000 ~ 65,535 seg 0,000
salida
06-49 Reservado
Tiempo para la deteccién
06-50 de pérdida de fase de 0,00 ~ 600,00 seg 0,20
entrada
06-51 Reservado
06-52 Onda de la pérdida de Modelo de 230 V: 0,0 ~ 160,0 V CD 30,0
fase de salida Modelo de 460 V: 0,0 ~ 320,0 V CD /60,0
06-53 Comportamiento para la 0
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pérdida de fase de
entrada detectada (OrP)

0: advertir y rampa para parar
1: advertir y deslizamiento para parar

06-54 Reservado
0: corriente nominal constante y onda de portadora
limitada por la corriente de carga y temperatura
1: frecuencia de portadora constante y corriente de
06-55 Proteccién de caida carga limitada por la configuracion de onda de 0
portadora
2: corriente nominal constante (igual que la
configuracion 0), pero limite de corriente cerrado
Nivel de deteccion
06-56 de PT100 1 0,000 ~ 10,000 V 5,000
Nivel de deteccion
06-57 de PT100 2 0,000 ~ 10,000 V 7,000
Proteccién de frecuencia
06-58 de nivel 1 de PT100 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
06-59 Reservado
06-60 Nivel dg corriente GFF de | 0,0 ~ 6553,5 % 60.0
deteccion por software
06-61 Tlempc_),de filtro FGG de 00 ~ 6553,5 % 0.10
deteccion por software
06-62 Nivel de desactivacion de | Serie de 230 V: 0,0 ~ 220,0 V CD 180,0
dEb Serie de 460 V: 0,0 ~ 440,0 V CD /360,0
06-63 | Registro de fallas 1 (min) | 0~ 64799 min oolo
06-64 | Registro de fallas 2 (min) | 0~ 64799 min oolo
06-65 Registro de fallas 3 (min) | 0 ~ 64799 min Iesc?tll?a
06-66 | Registro de fallas 4 (min) | 0~ 64799 min ool
06-67 | Registro de fallas 5 (min) | 0~ 64799 min ool
06-68 Registro de fallas 6 (min) | 0 ~ 64799 min IeSc(t)lIJcr)a
06-69 Dias de funcionamiento Solo lectura | Solo
ectura
06-70 Mlnqtos d('? Solo lectura Solo
funcionamiento lectura
06-71 Nivel de configuracion de 0.0 ~ 6553,5 % 0.0
corriente baja
0672 | llempodedeteccionde | ) g55 35 geq 0,00
corriente baja
0 : sin funcion
Comportamiento para la 1 : advertir y deslizamiento para parar
06-73 b b 2 : advertir y rampa para parar a través del 2do tiempo 0

corriente baja

de desaceleracion
3 : advertir y continuar con el funcionamiento
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07 Parametros especiales

X X X X X X

X

X X X X X

X

07-00 Nivel de frenado por 230 V: 350,0 ~ 450,0 V CD 380,0
software 460 V: 700,0 ~ 900,0 V CD 760,0
Nivel de corriente de freno
07-01 de CD 0~ 100% 0
Tiempo de frenado de CD
07-02 durante el arranque 0.0~ 60,0 seg 0.0
Tiempo de frenado de CD
07-03 durante la parada 0.0 - 60,0 seg 0.0
Frecuencia de arranque
07-04 para el frenado de CD 0,00 ~ 600,00 Hz 0.00
07-05 Reservado
o 0: detener funcionamiento
Reinicio luego de una 1: control de velocidad para el dltimo comando de
07-06 pérdida de alimentacion frecuencia 0
momentanea 2: control de velocidad para la frecuencia de salida
minima
Duracion maxima de la
07-07 pérdida de alimentacién 0.1~20,0seg 2,0
07-08 Tiempo de bloqueo de 0,1~ 5,0 seg 05
base
Limite de corriente para el
07-09 control de velocidad 20 ~ 200% S0
0: detener funcionamiento
Comportamientos para los 1: el control de velocidad comienza con la velocidad
07-10 T actual 0
reinicios luego de fallas ) , .
2: el control de velocidad comienza con la frecuencia
de salida minima
# de reinicios automéaticos
07-11 luego de fallas 0~10 0
0: desactivar
1: control de velocidad para la frecuencia de salida
ntrol loci maxima . .
07-12 ((j:l?ran?e de? i\r/l?C?omdad ﬁ" ((::ic())ntrol de velocidad para la frecuencia del motor de 0
3: control de velocidad para la frecuencia de salida
minima
0: desactivar
_ _ 1: ler tiempo de desaceleracion
Tiempo de desaceleracion | 2: 2do tiempo de desaceleracion
07-13 de la pérdida de 3: 3er tiempo de desaceleracion 0
alimentacion momentanea | 4: 4to tiempo de desaceleracion
5: tiempo de desaceleracion actual
6: tiempo de desaceleracion automatico
07-14 Tiempo de retorno de DEB | 0,0 ~ 25,0 seg 0,0
i Tiempo de parada durante
07-15 la aceleracion 0,00 ~ 600,00 seg 0,00
Frecuencia de parada
07-16 durante la aceleracion 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
Tiempo de parada durante
07-17 la desaceleracion 0,00 ~ 600,00 seg 0.00
Frecuencia de parada
07-18 durante la desaceleracion | 000 ~ 600,00 Hz 0.00
07-19 Control de refrigeracion 0

por ventilador

0: ventilador siempre encendido
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1: 1 minuto luego de que se detiene el variador de
frecuencia de motor de CA, se apagara el ventilador

2: cuando funcione el variador de frecuencia de motor
de CA, el ventilador estara encendido. Cuando se
detenga el variador de frecuencia de motor de CA,
se apagara el ventilador

3: se enciende el ventilador cuando se alcanza la

temperatura preliminar del disipador de calor

(alrededor de 60°C)

4: ventilador siempre apagado
0: deslizamiento para parar
_ 1: por tiempo de desaceleracién 1
Parada de emergencia 2: por tiempo de desaceleracion 2
07-20 (EF) y seleccion de parada | 3: por tiempo de desaceleracion 3 0
forzosa 4: por tiempo de desaceleracion 4
5: desaceleracion del sistema
6: desaceleracion automatica
Funcionamiento 0 d .
07-21 automatico de ahorro de 1 esactivar 0
energia : activar
Ganancia de ahorro de
07-22 energia 10 ~ 1000% 100

Funcion de regulacion

0: activar AVR

07-23 automatica de voltaje 1: desactivar AVR 0
(AVR) 2: desactivar AVR durante la desaceleracion
Tiempo de filtro del
07-24 comando de torque (modo | 0,001 ~ 10,000 seg 0,020
de control V/IF y SVC)
Tiempo de filtro de la
i compensacion de
07-25 deslizamiento (modo de 0,001 ~ 10,000 seg 0.100
control V/F y SVC)
Ganancia de
i compensacion de torque N
07-26 (modo de control VIFy 0~10 0
SVC)
Ganancia de
i compensacion de
07-27 deslizamiento (modo de 0,00 ~10,00 0,00
control V/F y SVC)
07-28 Reservado
Nivel de desviacion de
07-29 deslizamiento 0,0 ~ 100,0% 0
Tiempo de deteccion de la
07-30 desviacion de 0,0 ~ 10,0 seg 1,0
deslizamiento
0: advertir y continuar con el funcionamiento
07-31 Comportamiento de 1: advertir y rampa para parar 0
i deslizamiento excesivo 2: advertir y deslizamiento para parar
3: sin advertencia
Ganancia de
07-32 funcionamiento a pocas 0 ~ 10000 1000
revoluciones del motor
Tiempo de recuperacion
07-33 para Pr.07-11 (# de 0,0 ~ 6000,0 seg 60.0

reinicios automaticos
luego de fallas)
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08 Parametros de PID de alto rendimiento

X X X X X

X X

X X X X X X X

X

Terminal de entrada para

0: sin funcion

1: retroalimentacién PID negativa: entrada desde el
terminal externo AVI (Pr.03-00)

2: retroalimentacion PID negativa desde la tarjeta PG
(Pr.10-15, omision de direccion)

3: retroalimentacion PID negativa desde la tarjeta PG

08-00 : ” (Pr.10-15) 0
I I PID . ., . .
a retroalimentacion 4: retroalimentacion PID positiva desde el terminal AVI
externo (Pr.03-00)
5: retroalimentacion PID positiva desde la tarjeta PG
(Pr.10-15, omisién de direccion)
6: retroalimentacién PID positiva desde la tarjeta PG
(Pr.10-15)
08-01 Ganancia proporcional (P) | 0,0 ~ 500,0% 80,0
08-02 Tiempo integral (1) 0,00 ~ 100,00 seg 1,00
08-03 Control derivativo (D) 0,00 ~ 1,00 seg 0,00
Limite superior del control
08-04 integral 0,0 ~ 100,0% 100,0
Limite de frecuencia de
08-05 salida PID 0,0 ~ 110,0% 100,0
08-06 Reservado
08-07 Tiempo de retraso PID 0,0 ~ 35 seg 0,0
Tiempo de deteccion de
08-08 sefial de retroalimentacién 0,0 ~ 3600,0 seg 0.0
_ 0: advertir y continuar con el funcionamiento
08-09 Comportamiento de falla 1: advertir y rampa para parar 0
de retroalimentacion 2: advertir y deslizamiento para parar
3: advertir y funcionar con la Ultima frecuencia
08-10 Frecuencia de espera 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
08-11 Frecuencia de activacion | 0,00 ~ 600,00 Hz 0,00
08-12 Tiempo de espera 0,0 ~ 6000,0 seg 0,0
08-13 Nivel de desviacion PID 1,0 ~ 50,0% 10,0
08-14 Tiempo de desviacion PID | 0,1 ~ 300,0 seg 5,0
Tiempo de filtro para la
08-15 retroalimentacion PID 0.1~300,0 seg 20
Seleccion de 0: configuracién de pardmetro
08-16 - Y 0
compensacion PID 1: entrada analégica
08-17 Compensacioén PID -100,0 ~ +100,0% 0
08-18 Reservado
08-19 Reservado
., 0: conexion en serie
08-20 Seleccion del modo PID 1: conexion en paralelo 0
Activar PID para cambiar ) ) . . .
08-21 la direccion de 0: se puede cambiar la direccion de funcionamiento 0

funcionamiento

1: no se puede cambiar la direccion de funcionamiento
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09 Parametros de comunicacion

Direccion de
” 09-00 comunicacion COM1 1~-254 1
Velocidad de transmision
o 09-01 COM1 4,8 ~ 115,2 Kbps 9,6
0: advertir y continuar con el funcionamiento
P 09-02 Comportamiento de 1: advertir y rampa para parar 3
transmision fallida COM1 | 2: advertir y deslizamiento para parar
3: no advertir y continuar con el funcionamiento
Deteccién de tiempo
” 09-03 agotado COM1 0,0 ~ 100,0 seg 0,0
0: 7N1 (ASCII)
1: 7N1 (ASCII)
2: 7E1 (ASCII)
3: 701 (ASCIl)
4: 7TE2 (ASCII)
5: 702 (ASCII)
6: 8N1 (ASCII)
7: 8N2 (ASCII)
) Protocolo de 8: 8E1 (ASCII)
Y 09-04 comunicacion COM1 9: 801 (ASCII) !
10: 8E2 (ASCII)
11: 802 (ASCII)
12: 8N1 (RTU)
13: 8N2 (RTU)
14: 8E1 (RTU)
15: 801 (RTU)
16: 8E2 (RTU)
17: 802 (RTU)
09-05
4 ~ Reservado
09-08
P 09-09 Tiempo de retraso de 0.0 ~ 200,0 ms 2.0
respuesta
w0910 | Frecuenciaprincipaldela | o g0 00 Hz 60,00
comunicacion
V4 09-11 Transferencia de bloque 1 | 0 ~ 65535 0
V4 09-12 Transferencia de bloque 2 | 0 ~ 65535 0
V4 09-13 Transferencia de bloque 3 | 0 ~ 65535 0
V4 09-14 Transferencia de bloque 4 | 0 ~ 65535 0
V4 09-15 Transferencia de bloque 5 | 0 ~ 65535 0
V4 09-16 Transferencia de bloque 6 | 0 ~ 65535 0
V4 09-17 Transferencia de bloque 7 | 0 ~ 65535 0
V4 09-18 Transferencia de bloque 8 | 0 ~ 65535 0
V4 09-19 Transferencia de bloque 9 | 0 ~ 65535 0
P 09-20 I(r)ansferenma de bloque 0 ~ 65535 0
P 09-21 I;ansferenma de bloque 0 ~ 65535 0
P 09-22 '{;ansferenma de bloque 0 ~ 65535 0
p 09-23 I;ansferenma de bloque 0 ~ 65535 0
p 09-24 Izansferenma de bloque 0 ~ 65535 0
p 09-25 Igansferenma de bloque 0 ~ 65535 0
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p 09-26 ':IL'(rSansferenua de bloque 0 ~ 65535 0
09-27
~ Reservado
09-29
Método de codificacion de | 0: por 20XX
09-30 D : 1
comunicacion 1: por 60XX
09-31
~ Reservado
09-34
09-35 Direccion del PLC 1~254 2
09-36 Direccién de CANopen 0: desactivar 0
esclavo 1~127
0:1 MB
1: 500 KB
: ; 2: 250 KB
09-37 Velocidad de CANopen 3 125 KB 0
4: 100 KB (s6lo Delta)
5: 50 KB
Ganancia de frecuencia
09-38 de CANopen 1,00 ~ 2,00 1,00
Bit 0: tiempo agotado de proteccion de CANopen
Bit 1: tiempo agotado de latido de CANopen
. . Bit 3: tiempo agotado de sincronizacion de CANopen
R r rten . .
09-39 dee %itNoogi:l dvertencias | g 3. tiempo agotado de SDO de CANopen 0
Bit 4: sobreflujo de bufer de SDO de CANopen
Bit 5: BUS de CAN desactivado
Bit 6: protocolo de error de CANopen
09-40 Método de decodificacion | 0: definicion de comunicacién de la serie C2000 1
de CANopen 1: estdndar DS402 de CANopen
0: estado de restablecimiento de nodo
1: estado de restablecimiento de comunicacion
09-41 Estado de comunicacion | 2: estado de arranque 0
CANopen 3: estado de preoperacion
4: estado de operacién
5: estado de detencion
0: no listo para el estado de utilizacion
1: inhibicién de estado de inicio
2: listo para activar el estado
09-42 Estado de control de 3: estado activado 0
) CANopen 4: activar estado de operacion
7: estado de parada rgpida activa
13: estado de activacién de reaccion antes errores
14: estado de error
Bit O: restablecimiento de la direccién 20XX a 0
09-43 Restablecimiento de Bit 1: restablecimiento de la direccién 264X a 0 0
indice de CANopen Bit 2: restablecimiento de la direccion 26AX a 0
Bit 3: restablecimiento de la direcciéon 60XX a 0
09-44 Reservado
09-45 Funciéon CANopen 0: des_activar 0
maestro 1: activar
Direccion de CANopen
09-46 maestro 1~127 100
09-47
~ Reservado
09-59
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Identificaciones para la

0: sin tarjeta de comunicacion
1: DeviceNet esclavo
2: Profibus-DP esclavo

09-60 . NN 3: CANopen esclavo/maestro #H#
tarjeta de comunicacion 4 Modbus. TGP esclave
5: Ethernet/IP esclavo
6~8: reservado
Version del firmware de la .
09-61 tarjeta de comunicacién Solo lectura i
09-62 Cadigo del producto Solo lectura H##
09-63 Cadigo de error Solo lectura #
09-64
~ Reservado
09-69
09-70 Direccion de la tarjeta de DeviceNet: 0-63 1
comunicacion Profibus-DP: 1-125
DeviceNet estandar:
0: 100 KB
1: 125 KB
2: 250 KB
3: 1 MB (sélo Delta)
DeviceNet no estandar: (s6lo Delta)
09-71 Configuracion de 0: 10 KB 2
velocidad de DeviceNet 1: 20 KB
2: 50 KB
3: 100 KB
4: 125 KB
5: 250 KB
6: 500 KB
7: 800 KB
8:1MB
0: desactivar
) _ En este modo, la tasa de baudios sélo puede ser 0,
Otra configuracién de 1, 2, 3 en la velocidad de DeviceNet estandar
09-72 ; . ‘ 0
velocidad de DeviceNet 1: activar
En este modo, la tasa de baudios de DeviceNet
puede ser la misma que CANopen (0-8)
09-73 Reservado
09-74 Reservado
09-75 Configuracion IP de la 0: IP estatica 0
tarjeta de comunicacion 1: IP dindmica (DHCP)
09-76 Direccion IP 1 de la tarjeta | - 0
de comunicacion
09-77 Direccion IP 2 de la tarjeta | ;¢ 0
de comunicacion
09-78 Direccién IP 3_Qe la tarjeta 0 ~ 255 0
de comunicacion
09-79 Direccién IP 4_Qe la tarjeta 0 ~ 255 0
de comunicacion
09-80 Mascara de direccion 1_ge 0 ~ 255
la tarjeta de comunicacién
09-81 Mascara de direccion 2.€je 0 ~ 255
la tarjeta de comunicacién
09-82 Mascara de direccion 3_€je 0 ~ 255 0
la tarjeta de comunicacién
09-83 Mascara de direccion 4 de | o, 0

la tarjeta de comunicacion
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Direccion de puerta de
09-84 enlace 1 de la tarjeta de 0~ 255
comunicacion
Direccién de puerta de
09-85 enlace 2 de la tarjeta de 0~ 255
comunicacion
Direccion de puerta de
09-86 enlace 3 de la tarjeta de 0~ 255
comunicacion
Direccion de puerta de
09-87 enlace 4 de la tarjeta de 0~ 255
comunicacion
Contrasefia de la tarjeta
09-88 de comunicacion (palabra | 0 ~ 255
baja)
Contrasefia de la tarjeta
09-89 de comunicacion (palabra | 0 ~ 255
alta)
- 0: sin funcién
Restablecimiento de la : . ) . .
09-90 : L 1: restablecimiento; regresa a la configuracién de
tarjeta de comunicacion fAbr
abrica
Bit O: activar filtro IP
Bit 1: activar escritura de parametros de Internet (1 bit).
Bit 1: activar escritura de parametros de Internet (1 bit).
Configuracién adicional Este bit cambiaré a desactivado CL_Jando finalice el
09-91 de la tarjeta de almgcertlamldentlo tde Iaf actualizaciones de los
= parametros de Internet.
comunicacion Bit 2: activar contrasefia para inicio de sesion (1 bit).
Este bit cambiara a desactivado cuando finalice el
almacenamiento de las actualizaciones de los
parametros de Internet.
Bit 0: contrasefia activada. Cuando se establezca la
09-92 Estado de la tarjeta de tarjeta de comunicacién con una contrasefia, se
comunicacion activara este bit. Cuando se borre la contrasefia,
se desactivara este bit.
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10 Parametros de control de retroalimentacién de velocidad
I="B&#A |M: motor de induccién; PM: motor de iman permanente

X

X X X X

X

Configu
Parametro Explicacion Configuracion ragg)n
fabrica
0: desactivar
Seleccién del tipo de L. ABZ o
10-00 codificador 2: ABZ (codificador Delta para motor PM) 0
3: resolutor (codificador estandar para el motor PM)
4: ABZ/UVW (codificador estandar para el motor PM)
10-01 Pulso del codificador 1~20000 600
0: desactivar
1: la fase A introduce un comando de funcionamiento
directo y la fase B introduce un comando de
funcionamiento inverso
2: la fase B introduce un comando de funcionamiento
directo y la fase A introduce un comando de
10-02 Configuracion del tipo de | funcionamiento inverso 0
entrada del codificador 3: la fase A es una entrada de pulso y la fase B es una
entrada de direccién. (entrada baja=direccion inversa,
entrada alta=direccion directa)
4. la fase A es una entrada de pulso y la fase B es una
entrada de direccién. (entrada baja=direccion directa,
entrada alta=direccion inversa)
5: entrada de una sola fase
Configuracién de salida
10-03 ]E)ara la d_lVlSlon de 1~255 1
recuencias
(denominador)
10-04 Engranaje eléctrico en el 1-65535 100
lado de carga Al
Engranaje eléctrico en el N
10-05 lado del motor B1 1~65535 100
10-06 Engranaje eléctrico en el 1~65535 100
lado de carga A2
) Engranaje eléctrico en el -
10-07 lado del motor B2 1~65535 100
Comportamiento para una | 0: advertir y continuar con el funcionamiento
10-08 retroalimentacién del 1: advertir y rampa para parar 2
codificador fallida 2: advertir y deslizamiento para parar
Tiempo de deteccion de 00~ 10 se
10-09 una retroalimentacién del i =9 1,0
e . 0: sin funcién
codificador fallida
I ~ 0,
10-10 vagl_ de parada del O. '120/0 3 115
codificador 0: sin funcién
Tiempo de deteccion de _
10-11 parada del codificador 0.0~2seg 0.1
. 0: advertir y continuar con el funcionamiento
Comportamiento ante una | .. .
10-12 o 1: advertir y rampa para parar 2
parada del codificador ) . ) .
2: advertir y deslizamiento para parar
10-13 Rango de deslizamiento |, _ 5494 (0: desactivar) 50
del codificador
Tiempo de deteccion de
10-14 deslizamiento del 0,0 ~ 10,0 seg 0,5
codificador
Comportamiento ante un ) . . . .
0: advertir y continuar con el funcionamiento
error de parada y : .
10-15 . ; 1: advertir y rampa para parar 2
deslizamiento del ' . ) .
o 2: advertir y deslizamiento para parar
codificador
10-16 Configuracion del tipo de | O: desactivar 0

entrada de pulso

1: la fase A introduce un comando de funcionamiento
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X X X XX

directo y la fase B introduce un comando de
funcionamiento inverso

2: la fase B introduce un comando de funcionamiento
directo y la fase A introduce un comando de
funcionamiento inverso

3: la fase A es una entrada de pulso y la fase B es una
entrada de direccion. (L=direccion inversa, H=direccién
directa)

4: la fase A es una entrada de pulso y la fase B es una
entrada de direccion. (L=direccion directa, H=direccion

inversa)
5: entrada de una sola fase
10-17 Engranaje eléctrico A 1~5000 100
10-18 Engranaje eléctrico B 1~5000 100
10-19 Posicionamiento del 0 ~ 65535 pulsos 0
codificador
10-20 Rango de posicion del | _ gg535 pisos 10
codificador alcanzada
10-21 Tiempo de filtro (PG2) 0 ~ 65,535 seg 0,100
10-22 Modo de velocidad (PG2) O frecuenc!a elect,r onica 0
1: frecuencia mecéanica (basada en el par de polos)
10-23 Reservado
Control de funcion FOCy _
10-24 TQC 0 ~ 65535 0
Ancho de banda del
10-25 controlador de velocidad 1,0 ~100,0 Hz 40,0
de FOC
Frecuencia minima del 5o
10-26 estator de FOC 0,0 ~2,0% fN 10,0
Tiempo constante de filtro N
10-27 de paso de FOC 1~ 1000 ms 50
Tiempo de subida de la
10-28 corriente de excitacion de | 33 ~ 100% Tr 100

FOC
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11 Parametros avanzados
=M 1m: motor de induccién; PM: motor de iman permanente

Configur
Parametro Explicacién Configuracién acion de
fabrica
Bit 0: ajuste automatico para ASR y APR
p 11-00 Control del sistema B!t 1 estimacion de inercia (sélo para el modo FOCPG) 0
Bit 2: servo cero
Bit 3: compensacion de tiempo muerto cerrada
Inercia por unidad del _
A 11-01 Sisterna 1~65535 (256=1 PU) 400
Frecuencia del interruptor .
y 11-02 de ASR1/ASR2 0,00 ~ 600,00 Hz (0: desactivar) 7,00
Ancho de banda de baja N _
» 11-03 velocidad de ASR1 1~40 Hz (IM)/1~100 Hz (PM) 10
Ancho de banda de alta
» 11-04 velocidad de ASR? 1~40 Hz (IM)/1~100 Hz (PM) 10
» 11-05 | Ancho de banda de 1~40 Hz (IM)/1~100 Hz (PM) 10
velocidad cero
11-06 Control ASR (P) 1 0 ~ 40 Hz (IM)/1~100 Hz (PM) 10
11-07 Control ASR (1) 1 0,000 ~ 10,000 seg 0,100
» 11-08 Control ASR (P) 2 0 ~ 40 Hz (IM)/0 ~ 100 Hz (PM) 10
» 11-09 Control ASR (I) 2 0,000 ~ 10,000 seg 0,100
p 11-10 CGearrcm)anua P de velocidad 0 ~ 40 Hz (IM)/0 ~ 100 Hz (PM) 10
p 11-11 CGearr(;anua | de velocidad 0,000 ~ 10,000 seg 0,100
Ganancia para la
N 11-12 prealimentacion de 0 ~ 100% 0
velocidad de ASR
N 11-13 Ganancia de PDFF 0 ~ 200 30
Tiempo de filtro de paso
A 14 bajo de la salida de ASR 0,000 ~ 0,350 seg 0,008
Profundidad de filtro de
A 11-15 muesca 0~20db 0
Frecuencia de filtro de
N 11-16 muesca 0,00 ~ 200,00 Hz 0,0
Limite de torque de motor
M 1117 directo 0 ~ 500% 200
Limite de torque
A 11-18 regenerativo directo 0 ~ 500% 200
Limite de torque de motor
» 11-19 inverso 0 ~ 500% 200
Limite de torque
4 11-20 regenerativo inverso 0~ 500% 200
Valor de ganancia de la
N 11-21 curva de debilitacion de 0 ~ 200% 90
flujo para el motor 1
Valor de ganancia de la
N 11-22 curva de debilitamiento de | 0 ~ 200% 90
flujo para el motor 2
Respuesta de velocidad
N 11-23 del &rea de debilitamiento | 0 ~ 150% 65
de flujo
N 11-24 Ganancia de APR 0,00 ~ 40,00 Hz (IM)/0 ~ 100,00 Hz (PM) 10,00
Valor de ganancia para la
A 1125 prealimentacion de APR 0~ 100 30
. 11-26 Tiempo de curva de APR | 0,00 ~ 655,35 seg 3,00
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Comando de torque
» 11-27 MAXIMo 0 ~ 500% 100
0: sin funcion
- 1: entrada de sefial analégica (Pr.03-00)
Fuent o
A 1128 d;?grgudee compensacion | 5. csmunicacion RS485 (Pr.11-29) 0
3: control a través del terminal externo (Pr.11-30 ~
11-32)
Configuracion de
4 11-29 compensacion de torque 0 - 100% 0.0
» 11-30 gl?;npensamon de torque 0 ~ 100% 30,0
Compensacion de torque
N 11-31 media 0~ 100% 20,0
» 11-32 go_mpensacmn de torque 0 ~ 100% 10,0
aja
0: teclado digital
1: comunicaciéon RS-485 (Pr.11-34)
Fuente del comando de 2: entrada analégica (Pr.03-00)
» 11-33 0
torque 3: CANopen
4: reservado
5: tarjeta de extensién de comunicacién
M 11-34 Comando de torque -100,0 ~ +100,0% (Pr.11-27*11-34) 0
Tiempo de filtro del
» 11-35 comando de torque 0,000 ~ 1,000 seg 0,000
p 11-36 Seleccién del limite de 0: Pr.11-37~11-38 0
velocidad 1: a través del comando de frecuencia (Pr.00-20)
Limite de velocidad
4 1-37 directa (modo de torque) 0~120% 10
Limite de velocidad
A 11-38 inversa (modo de torque) 0~120% 10
11-39 Reservado
0: terminal externo
Fuente del comando del 1 reservado
S 2: reservado
11-40 control de posicion punto : 0
a punto 3:CAN
P 4: PLC
5: tarjeta de comunicacion
11-41 Reservado
11-42 Reservado
Frecuencia maxima del
11-43 comando del control de 0,00 ~ 327,67 Hz 0,00
posicién punto a punto
Tiempo de aceleracion del
11-44 control de posicion punto | 0,00 ~ 655,35 seg 1,00
a punto
Tiempo de desaceleracion
11-45 del control de posicién 0,00 ~ 655,35 seg 3,00
punto a punto
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Capitulo 12 Descripcion de la configuracion
de parametros

00 Parametros del variador ~ Es posible establecer el parametro durante el
funcionamiento.

m Cadigo de identidad del variador de frecuencia de motor de CA

Configuracion de fabrica: #.#
Configuracion Sélo lectura

m Visualizacion de la corriente nominal del variador de frecuencia de motor de CA

Configuracion de fabrica: #.#
Configuracién Solo lectura

L Pr. 00-00 muestra el codigo de identidad del variador de frecuencia de motor de CA. Utilice la
siguiente tabla para comprobar si la configuracion Pr.00-01 es la corriente nominal del variador de
frecuencia de motor de CA. Pr.00-01 corresponde al cddigo de identidad Pr.00-01.

0 La configuracién de fabrica es la corriente nominal para el ciclo normal. Establezca Pr.00-16 en 1
para visualizar la corriente nominal para el ciclo exigente.

Serie de 230 V

Estructura A B C
kW 0,75 | 15 2,2 3,7 5,5 7,5 11 15 | 18,5 22
Caballos de fuerza 1,0 2,0 3,0 5,0 7,5 10 15 20 25 30
Pr.00-00 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22

Corriente nominal para
el ciclo exigente (A) 48 | 7,1 | 10 16 | 24 | 31 | 47 62 71 | 86

Corriente nominal para| 5 8 11 17 25 33 49 65 75 90
el ciclo normal (A)

Estructura D E F

kw 30 37 45 50 75 90
Caballos de fuerza 40 50 60 75 100 | 125
Pr,00-00 24 26 28 30 32 34

Corriente nominal para
el ciclo exigente (A) 114 | 139 | 171 | 204 | 242 | 329

Corriente nominal para| 120 | 146 | 180 | 215 | 255 | 346
el ciclo normal (A)

Serie de 460 V

Estructura A B C
kW 0,75/ 15|22 |37|40 |55 |7,5| 11 | 15 |18,5| 22 | 30
Caballos de fuerza 1 2 3 5 5 75|10 | 15 | 20 | 25 | 30 | 40
Pr.00-00 5 7 9 11 |93 |13 |15 |17 |19 |21 | 23 | 25

Corriente nominal para
el ciclo exigente (A)
Corriente nominal para
el ciclo normal (A)

29 38|57 81|95 11 17 | 23 | 30 36 | 43 | 57

304060 90|105 12 18 24 | 32 | 38 | 45 | 60

Estructura D E F G H
kw 37 | 45 | 55 | 75 | 90 | 110|132 160|185 |220|280 | 315|355
Caballos de fuerza 50 | 60 | 75 |100|125|150 175|215 |250|300 |375|425|475
Pr.00-00 27 | 29 | 31 | 33 | 35| 37 | 39 | 41 43 | 45 | 47 | 49 | 51

Corriente nominal para
el ciclo exigente (A)
Corriente nominal para
el ciclo normal (A)

69 | 86 105 143|171 209|247 | 295|352 | 437 523|585 649

73 | 91 110 150|180 220|260 | 310|370 460 550 616 683
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m Restablecimiento de parametros

Configuracién - sin funcién

Configuracion de fabrica: O

: proteccidn de escritura para los parametros
: restablecimiento del PLC (incluido el indice de CANopen maestro)
: restablecimiento del indice de CANopen (esclavo)
: bloqueo del teclado
: se restablecen todos los parametros a la configuracién de fabrica (la
frecuencia base es 50 Hz)
10: se restablecen todos los pardmetros a la configuracion de fabrica (la
frecuencia base es 60 Hz)
L[] Cuando se establece en 1, todos los parametros son de sélo lectura excepto Pr.00-02~00-08 y se

lo puede utilizar con la configuracién de contrasefia para la proteccioén por contrasefia. Requiere
establecer Pr.00-02 en 0 antes de cambiar otra configuracion de paradmetros.

O© 00 N O -

[J Cuando se establece en 9 o 10: se restablecen todos los parametros a la configuracién de fabrica.
Si se establece la contrasefia en Pr.00-08, se debe ingresar la contrasefia en Pr.00-07 para
restablecer a la configuracion de fabrica.

L] Cuando se establece en 6: borrado del programa del PLC interno (incluye la configuracion
relacionada de CANopen maestro del PLC interno).

L[] Cuando se establece en 7: se restablece la configuracion relacionada de CANopen esclavo.

” m Seleccidn de visualizacidon de inicio
Configuracién de fabrica: 0

Configuracion : visualizacién del comando de frecuencia (F)

1: visualizacion de la frecuencia de salida actual (H)
2: visualizacion definida por el usuario (U)

3: corriente de salida (A)

Este parametro determina la pagina de visualizacion de inicio luego de que se aplica
alimentacién al variador. La opcidn definida por el usuario se visualiza de acuerdo con la
configuracién de Pr.00-04.

N m Contenido de la visualizacion de mdaltiples funciones

Configuracién de fabrica: 3
Configuracion o: visualizacién de la corriente de salida (A)

: visualizacién del valor del contador (c)

: visualizacién de la frecuencia de salida actual (H.)

: visualizacién del voltaje del BUS de CD (v)

: visualizacién del voltaje de salida (E)

: visualizacién del angulo de la potencia de salida (n)
: visualizacién de la potencia de salida en kW (P)

~N o O A WN P

: visualizacién de las RPM del motor actuales (r = 00: velocidad
positiva; -00: velocidad negativa)
8: visualizacion del torque de salida estimado % (t = 00: torque
positivo; -00: torque negativo) (t)
9: visualizacion de la retroalimentacion PG (G) (consulte la nota 1)
10: visualizacion de la retroalimentacion PID en % (b)
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11: visualizacion de AVI en % (1.), 0~10 V/4-20 mA/0-20 mA
corresponde a 0~100% (consulte la nota 2)

12: visualizacion de ACI en % (2.), 4~20 mA/0~10 V/0-20 mA
corresponde a 0~100% (consulte la nota 2)

13: visualizacion de AUl en % (3.), -10 V ~ 10 V corresponde a
-100~100% (consulte la nota 2)

14: visualizacion de la temperatura de IGBT en oC (i.)

15: visualizacién de la temperatura de la capacitancia en C (c.)

16: estado de la entrada digital (ON/OFF) (consulte Pr.02-20 (i))
(consulte la nota 3)

17: visualizacion del estado de la salida digital (ON/OFF) (Pr.02-15)
(o) (consulte la nota 4)

18: visualizacion de la velocidad de paso multiple que se esta
ejecutando (S)

19: estado de PIN de CPU correspondiente de la entrada digital (d)
(consulte la nota 3)

20: estado de PIN de CPU correspondiente de la salida digital (0.)
(consulte la nota 4)

21: posicion actual del motor (PG1 de la tarjeta PG). Cuando cambia
la direccién del motor o el variador se detiene, el contador
comenzard desde 0 (el valor visualizado reinicia el conteo desde
0) (méx. 65535) (P.)

22: frecuencia de entrada de pulso (PG2 de la tarjeta PG) (S.)

23: posicion de entrada de pulso (PG2 de la tarjeta PG) (méx. 65535)
(a.)

24: error de rastreo del comando de posicion (E.)

25: conteo de sobrecarga (0,00 ~ 100,00%) (h.)

26: factor de falla a tierra (GFF) (unidad: %) (G.)

27: onda del voltaje del bus de CD (unidad: V CD) (r.)

28: visualizacion de los datos D1043 del registrador del PLC (C) en
valores hexadecimales

29: visualizacion de la seccién de polo del motor PM (aplicacién
EMC-PGO1U) (4.)

30 : visualizacion de la salida de la opcién definida por el usuario (U)

31 : visualizacion de la ganancia del usuario de pagina H x 00-05 (K)

32: cantidad de revoluciones actuales del motor durante el
funcionamiento (entrada de fase Z y tarjeta PG) (Z.)

1. Cuando se establece Pr.10-01 en 1000 y se establece Pr.10-02 en 1/2, el rango de visualizacion de la
retroalimentacion PG sera de 0 a 4000.
Cuando se establece Pr.10-01 en 1000 y se establece Pr.10-02 en 3/4/5, el rango de visualizacion de
la retroalimentacion PG sera de 0 a 1000.
Posicidn de llevada a inicio: Si posee fase Z, se considerara esta fase como la posicion de llevada a
inicio. De lo contrario, la posicién de llevada a inicio sera la posicion de inicio del codificador.

Puede visualizar los valores negativos al ajustar la polarizacion de la entrada analdgica
(Pr.03-03~03-10).

Ejemplo: Se supone que el voltaje de entrada AVl es 0 V, Pr.03-03 es 10,0% y Pr.03-07 es 4

(polarizacion como centro).
Ejemplo: Si REV, MI1 y MI6 se encuentran activados (ON), la siguiente tabla muestra el estado de los
terminales.

0: desactivado (OFF), 1: activado (ON).
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Terminal|MI15|M114|MI113|MI12|MI11|MI10{MI8MI7|MI6|MI5MI4|MI3|MI2MI1|REV|FWD

Estadlo | 0O ] O | O] O] O0O]O]O]O|2]0|0O0O]O]JO0O]1]12 ] 0O
MI10~MI15 son los terminales para las tarjetas de extension (Pr.02-26~02-31).

Si REV, MI1 y MI6 se encuentran activados (ON), el valor es 0000 0000 1000 0110 en binario y 0086h
en hexadecimal. Cuando se establece Pr.00-04 en “16” 0 “19”, se visualizara “0086h” con el

indicador LED U encendido en el teclado KPC-CEOQL. La configuracion 16 es el estado de la entrada
digital a través de la configuracién Pr.02-12 y la configuracion 19 es el estado de PIN de CPU
correspondiente de la entrada digital. El usuario puede establecer en 16 para supervisar el estado de la
entrada digital y establecer en 19 para comprobar si el cable posee un funcionamiento normal.

4. Suponiendo que RY1: se establece Pr.02-13 en 9 (variador listo). Luego de aplicar alimentacion al
variador de frecuencia de motor de CA, si no existe otro estado anormal, el contacto estara activado
(ON). El estado de visualizacion sera tal como se describe a continuacion.

Estado del interruptor N.O.:

Terminal Reservado Reservado Reservado MO2|MO1|Reservado|RY2|RY1

Estado/ 0[]0 ]Jo]o[o]o]o]Jo]o]JoJo]o]o]oO 0 01
Al mismo tiempo, si se establece Pr.00-04 en 17 o 20, se visualizara en valor hexadecimal “0001h” con
el indicador LED U encendido en el teclado. La configuracion 17 es el estado de la salida digital a
través de la configuracion Pr.02-18 y la configuracion 20 es el estado de PIN de CPU correspondiente
de la salida digital. El usuario puede establecer en 17 para supervisar el estado de la salida digital y
establecer en 20 para comprobar si el cable posee un funcionamiento normal.

5. Configuracién 8: 100% significa el torque nominal del motor. Torque nominal del motor = (potencia
nominal de motor x60/21)/velocidad nominal del motor

m Ganancia de coeficiente de la frecuencia de salida actual
Configuracion de fabrica: 0

Configuracién 0 ~ 160,00
Este parametro permite establecer la ganancia de coeficiente en la frecuencia de salida actual.

Establezca Pr.00-04 = 31 para visualizar el resultado del calculo en la pantalla (calculo =
frecuencia de salida * Pr.00-05).

m Version del software

Configuracién Solo lectura
N m Ingreso de contrasefia para la proteccién de los parametros
Configuracién de fabrica: 0

Configuracion de fabrica: #.#

Configuracién 1~9998, 10000~65535
Visualizacion 0~3 (cantidad de intentos de ingreso de contrasefia)

Este parametro permite que el usuario ingrese la contrasefia (establecida en Pr.00-08) para

desbloquear la proteccién del parametro y realizar cambios en éste.
Se utiliza Pr.00-07 y Pr.00-08 para evitar cualquier operacion incorrecta de los usuarios.
Cuando el usuario se olvide la contrasefia, borre la configuracion ingresando 9999 y presione la
tecla ENTER, ingrese 9999 nuevamente y presione ENTER dentro de los 10 segundos. Luego
de la decodificacion, se regresaran todos los valores a la configuracién de fabrica.

N m Configuracion de contrasefia para la proteccion de los parametros
Configuracién de fabrica: 0

Configuracién 1~9998, 10000~65535
0: sin proteccion por contrasefia / contrasefia ingresada de forma
correcta (Pr00-07)
1: se establecio la contrasefa
Permite establecer una contrasefia para proteger la configuracion de parametros.
Si la pantalla muestra 0, no se establecié ninguna contrasefia o se ingresé
correctamente la contrasefia en Pr.00-07. Se pueden cambiar todos los parametros,
incluido Pr.00-08. Puede establecer una contrasefia directamente la primera vez. Luego
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de establecer correctamente la contrasefia, la pantalla mostrara 1. Asegurese de anotar
la contrasefia para su uso posterior.
Para cancelar el bloqueo de parametros, establezca el parametro en 0 luego de ingresar
la contrasefia correcta en Pr.00-07.

Recuperacion de la proteccion de parametros luego de la decodificacion a través de Pr.00-07:
Método 1: Vuelva a ingresar la contrasefia en Pr.00-08 (ingrese la contrasefia una vez).
Método 2: Luego de los reinicios, se recuperara la funcién de contrasefia.

Método 3: Ingrese cualquier valor en Pr.00-07 (no ingrese la contrasefia).

Tabla de flujo de decodificacién de contrasefia

Configuracion de i Contrasefiaolvidada

contrasefia 00-07
00-08
I

Muestra 01 luego |

Password Incorrect
00-07

3intentos de ingreso de contrasefa:

Contrasefia incorrecta 1: muestra “01”.
Contrasefiaincorrecta 2: muestra “02”.

Ingrese 9999 y presione

deingresar la | ENTER. A continuacion,

contrasefia ingrese 9999 nuevamente en el Contrasefia incorrecta 3: “Pcode”
correctaen Pr.00- plazo de 10 segundosy (parpadeando) '
08. presione ENTER. -

A continuacion, se
restablecerantodoslos
parametros a la configuracién
de fabrica.

Se bloqueara elteclado luego de 3 intentos de
contrasefaincorrectos. Para volver a activar ¢l
teclado, reinicie el variador e ingrese la
contrasefa correcta.

'Tabla de flujo de decodificacion

de contrasefia

|

I

00-08 |
Establecimiento i

Ingreso de
contrasefia

! 00-07

Apague el variadory
vuelva a aplicar
alimentacion

: : : —

i Vuelva a aplicar alimentacion
| ~ . .
' |(Lacontrasefia sigue siendo
|

|

|

|

valida).

» m Reservado
m Modo de control

Configuracion 0: modo de velocidad
1: control de posicion punto a punto
2: modo de torque
3: modo de llevada a inicio
Este parametro determina el modo de control del variador de frecuencia de motor de CA serie
c2000.

Configuracion de fabrica: 0
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m Control del modo de velocidad

Configuracion 0: VF (control IM V/f)
1: VFPG (control IM V/f control + codificador)
2: SVC (control del vector sin sensor IM)
3: FOCPG (control del vector IM FOC + codificador)
4: FOCPG (control del vector PM FOC + codificador)

5: FOC sin sensor (control del ventor sin sensor orientado al campo M)
Este parametro determina el método de control del variador de frecuencia de motor de CA:

0: (control IM V/f): El usuario puede disefiar la proporcién de V/f seglin sea necesario y

Configuracion de fabrica: O

controlar multiples motores de forma simultanea.

1: (control IM V/f + codificador): El usuario puede utilizar la tarjeta PG con el codificador para el
control de velocidad de bucle cerrado.

2: (control del vector sin sensor IM): El usuario puede obtener un control éptimo a través del
ajuste automatico de los parametros del motor.

3: (control del vector IM FOC + codificador): Ademas del aumento en el torque, el control de
velocidad sera mas preciso (1:1000).

4: (control del vector PM FOC + codificador): Ademas del aumento en el torque, el control de
velocidad sera mas preciso (1:1000).

5: FOC sin sensor: control del ventor sin sensor orientado al campo IM

Al establecer Pr.00-11 en 0, el diagrama de control de V/F es tal como se muestra a continuacion.
Fcmd
Pr00-20

i Tiempo de aceleracion/desaceleracion

BUSDECD
f Deteccion Voltaje delBUS de CD | Proteccion
de voltaje

Deteccién actual

v A

Tabla R | 2/3 .| AVR IGBT[ ]
deViF| * 7| | | e->s 07-2 PWM
01-00,01-01 | Limite superior F:01-10 01-00
01-02,01-03 Limite inferior F:01-11 8}'8;
01-04,01-05 05-01
01-06,01-07 05-02
01-08 Vemd Tiempo |4 [Compensacion |¢ 3/2 05-03
de filtro de torque s->e 05-04

07-24 07-26
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Al establecer Pr.00-11 en 1, el diagrama de control de V/F + codificador es tal como se muestra a
continuacion.

Frv 4 Fe Fe* y| Generador
O o fl:o'r(])t(rjoéll?'(le Vs* | de forma IM
X, uj I "I de onda ’k
A4 +
FIV '® Compensacion
de tiempo
muerto de forma
de onda
c — Factorde
. Vcmp| Compensacion otencial |
F|Itrobdae;0paso < de torque 4P Irms G@
07-24 07-26
Vcmp=(error de &ngulo del factor de potencia)*(07-26)
'zlstgobc;eo < Fs Control |, Medicion PG
P 07—ZSJ PG PI avelocidad

Al establecer Pr.00-11 en 2, el diagrama de control del sensor sin sensor es tal como se muestra a
continuacion.

BUSDECD )
5 — Voltaje del BUS de CD
eteccion .
de voltaje "| Proteccién
Deteccion
Femd v actual
Pro0-20 Tabla| 213 AVR IGBT \
(P de V/A v e->s 07-23 PWM
. 01-00,01-01 Limite superior F:01-10 01-00
_Hempo de - (].0201-03 Limite inferior F:01-11 01-01
desaceleracién8%:8g:8%:8§ 8;8%
01-08 05-02
! 05-03
Tier_npo C)mp(znesacmn 3/2 05_04
Femd de filtro deslizami|~ A | s->e
07-25 07-27
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Al establecer Pr.00-11 en 3, el diagrama de control de FOCPG es tal como se muestra a
continuacion.

11-12

Ganancia para la
prealimentacion de
velocidad de ASR_

00-20 +-=;,; -+ ASR !_+""3: i -_}r_ J [___L ‘

11-00 Bit 0=0 ! |

11-06~11-11 Limite de t.orque 11-14
11-00 Bit 0= _.11-1?~11-:¢"E
11-03~11-08,

sin compensacion

a través de 03-00

a través de 11-29

a través de la entrada de
multiples funciones

]
R

Polarizacion Tq : [ ]
T

11-28 Comando de iorque
11-214010-22 S i e
Curva de debilitamiento de
Mo ¥ Comando )
I |
g ey . s O
T . IGBT —t— p A
Control y e M| codificador
Comando Id | actual PWMI Fre o 10-00
& Mobarl Matari ~
— L | |&+d1 oeas 10-02
¥4-p2 0O1-38
b5-01 Q513
| Medicion pe-ia: af-21
. i actual "Retroalir_nentgéi()n
Frecuencia actual L actual

Al establecer Pr.00-11 en 5, el diagrama de control de FOC sin sensor es tal como se muestra a
continuacion.

Comando del vol. del eje o pa

Comando
Comando del vol. del eje  u | Calculador| _ !d _ _[Regulador
Frecuencia del estator W1_ de fluio de corriente

L —®| del eje D
__ Vol.busCD Vdc = i Q
= T >
o
e]
c
Comando de g
velocidad o)
IR bt O
Comando ~ Comando
de de flujo
. velocidad ol
F
i Regulador CoT,zndo vii, | 1IGBT H#——
ASR M Comandolg | | de | Inv. > : M
——— - i=m corriente [T ™ pgrk 1 y N
T Comando| * | delejeQ | il PWM
1M-04=-11-14 de —— —.ai—n—
&  velocidad
Retroalimen
tacion de
corriente del ’
| eje Q n '_.
g7 < =
Park il Clarke |4
o Retroalimentaci I ]"
Limite de 6n de corriente
frecuencia del del eie D
estator 10-26 elee
Frecuencia del
estator
: ——F#¥|Modo de Retroalimentacion de
Comando de flujo g g/ corriente __ corriente
— Fase A
T Controlador de .4
. velocidad |, . FaseB
Velocidad 10-25 Fase C
.q i JElL . A A
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m Control de posicion punto a punto

Configuracion: 0: tipo incremental
1: tipo absoluto
Pr. 00-12 = 0 es de tipo incremental P2P; Pr.00-12 = 1 es de tipo absoluto P2P.

Configuracién de fabrica: 0

Configuracién=0 Configuracion=1

20 giros

_____________ - 20 giros
[10 giros /_ 10 giros
»

N m Control del modo de torque
Configuracién de fabrica: 0

Configuracién o: 0: TQCPG (control del torque IM + codificador)
1: TQCPG (control del torque PM + codificador)
2: TQC sin sensor (control del torque sin sensor IM)

Se muestra a continuacion el diagrama de control de TQCPG:
sincompensaciéon—{ =
atravésde Pr.03- 00—

| -

atravésde Pr.11- 29——= \

através de la entrada de multiples |
funciones +

Comando de torque + % D
11-34 i i
-12 11-
11-36000-20 06 3%
Limite de velocidad o comando
Interruptor de
;'Q—> ASR 7 D > modo de
-A : veloqidad/torque
11-00 Bit 0=0 Limite de torque  11-14
11-06~11-11 11-17~11-20
11-00 Bit 0=1
11-03~11-05
Curva de debilitamiento
de flujo
11-21/11-22 Comando
| Iq
/ \ 1 " “|1GBT]
Control|—p. ‘ Codificador
Comandold;aCtuaI > Y 10-00
7 PWM Motor 1Motor1 -
01-01 01-35
01-02 01-36| 10702
05-01 05-13
Medicion] 05-09 05-21
, actual | Retroalimentacionactual
Frecuencia actual

Diagrama de control para el torque + codificador
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Se muestra a continuacion el diagrama de control de TQC sin sensor:

Comando del vol. delejea ua —\
ie 3 1 Corriente de | [Tiempo de
Comando del vol. delejed up » Calculador gxsitacion lsubl_datdedla |ﬁj°ma”d°
i H corriente de
Frecuencia del estator W1 » deflujo S Pl Regulador
Volumen del bus de CDVdc' 10-28 de corriente
Comando de 2 del eje D
11-37 Comando de ﬂUl+0 !
torqgue *
11-38 q ] !
Velocidad ———— == Comando Regulador | comando ua IGBT —
estimada (Controlador ! ; LPF |—e—— Iq .| de corriente| Vg Inv. IM
p Tl . T "| del eje Q “|Park| up | Y
' 1| Corriente » PWN
11-01~ ' \ i | de torque 4
11-14 ' |1 | defiltro de o |
' =P paso bajo g
Controlador 1 ; Retroalimentacié
PI | ! Retroalimen n de corriente iO(
1 . tacion d del eje Q g 4
L ‘Caocrlr(i)gnteedel .~
11-01~ 10-24 eje D Park _ip Clarke
11-14 < <
Limite de
frecuencia del
estator
13'26 . Retroalimentacién de
E;fg;?“c'a del corriente
Fase A
Fme_ 2 Mododel Controlador de [¢ Fase B
Lm ¢ | corriente —— velocidad |
W'me—» | 10-25 Fase C

m Seleccion de carga

Configuracién 0: carga normal
1: carga pesada

Configuracién de fabrica: 0

Ciclo normal: sobrecarga, corriente de salida nominal del 160% en 3 segundos. Consulte Pr.00-17

para la configuracion de la onda de la portadora. Consulte las especificaciones del capitulo
0 Pr.00-01 para obtener informacion sobre la corriente nominal.
Ciclo exigente: sobrecarga, corriente de salida nominal del 180% en 3 segundos.

Consulte Pr.00-17 para la configuracion de la onda de la portadora. Consulte las especificaciones

del capitulo o Pr.00-01 para obtener informacion sobre la corriente nominal.

m Frecuencia de la portadora

Configuracién de fabrica:

Configuracion 2 ~ 15 kHz

Tabla que aparece a continuacion

Este parametro determina la frecuencia de la portadora PWM del variador de frecuencia de motor

de CA.
Serie de 230 V
Modelos 1-15 caballos de fuerza| 20-50 caballos de
[0,75 - 11 kW] fuerza [15 - 37 kW]
Rango de 02 ~ 15 kHz 02 ~ 10 kHz
configuracion
Configuracién de 8 kHz 6 kHz
fabrica del ciclo
normal

Configuracién de 2 kHz

fabrica del ciclo
exigente

12-10

60-125 caballos de
fuerza [45 - 90 kW]
02 ~ 09 kHz

4 kHz
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Serie de 460 V
1-20 caballos de fuerza| 25-75 caballos de 100 - 475 caballos de

Modelos 0,75 - 15 kW] fuerza [18,5 - 55 kW] | fuerza [75 - 355 kW]
Rango de 02 ~ 15 kHz 02 ~ 10 kHz 02 ~ 09 kHz
configuracién
Configuracion de 8 kHz 6 kHz 4 kHz
fabrica del ciclo
normal
Configuracion de 2 kHz
fabrica del ciclo
exigente
Ruido |
Frecuenciade| Ruido electromagnetico | Disipacion Onda
la portadora | acdustico de fuga de calor actual
1kHz Significativa Minima Minima oA Ay
8kHz ,
15kHz %ﬂv
Minima Significativa Significativa

Desde esta tabla, podemos observar que la frecuencia de la portadora PWM posee una influencia
significativa en el ruido electromagnético, disipacion de calor del variador de frecuencia de motor
de CAy ruido acustico del motor. Por lo tanto, si el ruido del entorno es mayor que el ruido del
motor, se debe reducir la frecuencia de la portadora para reducir el aumento de la temperatura. A
pesar de que se logra un funcionamiento mas silencioso en la frecuencia de portadora mas alta, se
debera considerar todo el cableado y la resistencia a interferencias.

Cuando la frecuencia de la portadora es superior a la configuracion de fabrica, es necesario
ofrecer una proteccion a través de la reduccion de la frecuencia de la portadora. Consulte Pr.06-55
para obtener la configuracién e informacién detalladas.

m Méscara del comando del PLC
Configuracién de fabrica: Solo lectura

Configuracion gijt 0: controles del comando de control del PLC

Bit 1: controles del comando de frecuencia del PLC

Bit 2: reservado

Bit 3: controles del comando de frecuencia del PLC
Este parametro determina si el PLC ocupa el comando de frecuencia o comando de control.

N m Fuente del comando de frecuencia maestra (AUTO)

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: teclado digital

: comunicacion serie RS-485

: entrada analégica externa (Pr.03-00)

: terminal UP/DOWN externo

: entrada de pulso sin comando de direccién (Pr.10-16 sin direccién)
: entrada de pulso con comando de direccion (Pr.10-16)

o 00 A WDN PP

: tarjeta de comunicacion CANopen
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7: reservado

8: tarjeta de comunicacion (no tarjeta CANopen)

Se utiliza para establecer la fuente de la frecuencia maestra en el modo automatico (AUTO).

Pr.00-20 y 00-21 corresponden a la configuracion de la fuente de frecuencia y fuente de operacién
en el modo automatico (AUTO). Pr.00-30 y 00-31 corresponden a la configuracion de la fuente de
frecuencia y fuente de operacion en el modo manual (HAND). El teclado KPC-CCO1 o el terminal
de entrada de mdltiples funciones (MI) permiten cambiar entre el modo automatico y manual
(AUTO/HAND).

La configuracion de fabrica de la fuente de frecuencia y fuente de operacion se encuentra
establecida en el modo automatico (AUTO). Se regresara al modo automético (AUTO) cuando se
vuelva a encender luego de un apagado. Si se utiliza el terminal de entrada de multiples funciones
para cambiar entre el modo automatico y manual (AUTO/HAND), la prioridad mas alta
correspondera al terminal de entrada de multiples funciones. Cuando el terminal externo se
encuentre desactivado (OFF), el variador no recibira ninguna sefal de operacion y no podra

ejecutar la funcion de TROTE.
N m Fuente del comando de operaciéon (AUTO)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracion o: teclado digital

: terminales externos. STOP del teclado desactivado.
: comunicacion serie RS-485. STOP del teclado desactivado.
: tarjeta CANopen

A W N P

: reservado

5: tarjeta de comunicacion (no incluye tarjeta CANopen)

Se utiliza para establecer la fuente de la frecuencia de operacion en el modo automéatico (AUTO).
Cuando se controla el comando de operacion a través del teclado KPC-CCO01, las teclas RUN,
STOP y OG (F1) son validas.

» m Método de parada

Configuracion o: rampa para parar

Configuracion de fabrica: 0

1: deslizamiento para parar

Este parametro determina como se detendra el motor cuando el variador de frecuencia de motor
de CA reciba un comando de parada vélido.

Frecuencia i

Frecuencia Frecuenl&rgcuenma

de salida de salida

Velocidad Velocidad

de rotacion derotacidn

delmotor del moto

Funcionamient
i libre para detener;
| I'Se detiene de acuerdo con Tlempo ! ‘ ‘ Tlempo

Comando eltiempo de desaceleraciu:'m Comando 3
de operacio RUN STOP ' de operacid RUN STOP

Ramp to Stop and Coast to Stop
Rampa para parar: El variador de frecuencia de motor de CA desacelera desde la configuracion
de tiempo de desaceleracion a 0 o frecuencia de salida minima (Pr. 01-09) y luego se detiene
(by Pr.01-07).
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Deslizamiento para parar: El variador de frecuencia de motor de CA detiene la salida de forma
instantanea al ejecutar el comando STOP y el motor posee un funcionamiento libre hasta que se
detiene por completo.

(1) Se recomienza utilizar “rampa para parar” para la seguridad el personal o para evitar que el
material se dafie en aquellas aplicaciones donde el motor debe detenerse luego de que se
detiene el variador. Se debera establecer correctamente el tiempo de desaceleracion.

(2) Si se permite un funcionamiento libre del motor o la inercia de carga es grande, se
recomienda seleccionar “deslizamiento para parar”. Por ejemplo, en el caso de sopladores,
maquinas de troquelado y bombas.

Pr.00-22 también permite establecer el método de parada del control de torque.

” m Control de la direccién del motor

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: activar directo/inverso
1: desactivar inverso
2: desactivar directo

Este parametro permite que el variador de frecuencia de motor de CA funcione en direccion
directa/inversa. Se lo puede utilizar para evitar que el motor funcione en una direccion que podria
causar lesiones en los usuarios o dafios en los equipos.

m Memoria del comando de frecuencia

Configuracién Sélo lectura
[0 Si el teclado es la fuente del comando de frecuencia, cuando ocurra un bajo voltaje (Lv) o falla,
se guardara en este pardmetro el comando de frecuencia preestablecido.

m Caracteristicas definidas por el usuario

Configuracién de fabrica:  Sélo lectura

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién Bit 0 ~ 3: coma decimal definida por el usuario
0000b: sin coma decimal
0001b: un nimero luego de la coma decimal
0010b: dos numeros luego de la coma decimal
0010b: tres numeros luego de la coma decimal

Bit 4~15: unidad definida por el usuario

000xh: Hz

001xh: rpm

002xh: %

003xh: kg
Bit 0 ~ 3: La unidad de pagina F y H y la visualizacion decimal de Pr.00-26 admiten hasta 3
nameros luego de la coma decimal.
Bit 4 ~ 15: La unidad de pagina F y H y la visualizacién de unidades de Pr.00-26 admiten hasta 4
tipos de unidades para su visualizacion.

m Valor maximo definido por el usuario

Configuracién 0: desactivar

0 ~ 65535 (sin coma decimal en la configuracion Pr.00-25)
0,0 ~ 6553,5 (un numero luego de la coma decimal en la
configuracién Pr.00-25)

0,0 ~ 655,35 (dos numeros luego de la coma decimal en la
configuracion Pr.00-25)

0,0 ~ 65,536 (tres numeros luego de la coma decimal en la
configuracién Pr.00-25)

B

B

Configuracién de fabrica: 0
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) Se permite la opcion definida por el usuario cuando Pr.00-26 no esta establecido en 0. La
configuracién de Pr.00-26 corresponde a Pr.01.00 (frecuencia de salida méaxima del variador).
Ejemplo: definido por el usuario: 100,0%, Pr.01.00 = 60,00 Hz
La configuracién de Pr.00.25 es 0021h; la configuracion de Pr.0026 es 100,0%.

JEmY N OTA

Afin de poder visualizar como en la configuracion de Pr.0025, establezca Pr.00.25 en primer lugar y
asegurese de que Pr.00.26 no esté establecido en 0.

Valor definido por el usuario

Configuracion de fabrica: Sélo lectura
Configuraciéon Sélo lectura

Pr.00-27 mostrara el valor definido por el usuario cuando Pr.00-26 no esté establecido en O.

La funcion de valor definido por el usuario es valida cuando se establece Pr.00-20 en el control de
teclado digital o control de entrada de comunicacion RS-285.

N m Fuente del comando de frecuencia maestra (HAND)
Configuracién de fabrica: 0

Configuracion o: teclado digital

: comunicacion serie RS-485

: entrada analégica externa (Pr.03-00)

: terminal UP/DOWN externo

: entrada de pulso sin comando de direccién (Pr.10-16 sin direccién)
: entrada de pulso con comando de direccion (Pr.10-16)

: tarjeta de comunicacion CANopen

~N o O A W N P

: reservado

8: tarjeta de comunicacion (no tarjeta CANopen)

Se utiliza para establecer la fuente de la frecuencia maestra en el modo manuaol (HAND).
' m Fuente del comando de operacion (HAND)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracion o: teclado digital

: terminales externos. STOP del teclado desactivado.
: comunicacion serie RS-485. STOP del teclado desactivado.
: tarjeta de comunicacion CANopen

A W N P

: reservado
5: tarjeta de comunicacién (no incluye tarjeta CANopen)

Se utiliza para establecer la fuente de la frecuencia de operacion en el modo manual (HAND).

Pr.00-20 y 00-21 corresponden a la configuracion de la fuente de frecuencia y fuente de operacion
en el modo automético (AUTO). Pr.00-30 y 00-31 corresponden a la configuracion de la fuente de
frecuencia y fuente de operacion en el modo manual (HAND). El teclado KPC-CCO1 o el terminal
de entrada de multiples funciones (MI) permiten cambiar entre el modo automético y manual
(AUTO/HAND).
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La configuracion de fabrica de la fuente de frecuencia y fuente de operacion se encuentra
establecida en el modo automatico (AUTO). Se regresara al modo automatico (AUTO) cuando se
vuelva a encender luego de un apagado. Si se utiliza el terminal de entrada de multiples funciones
para cambiar entre el modo automético y manual (AUTO/HAND), la prioridad mas alta
corresponderd al terminal de entrada de multiples funciones. Cuando el terminal externo se
encuentre desactivado (OFF), el variador no recibira ninguna sefial de funcionamiento y no podra
ejecutar la funcién de TROTE.

N m Funcion STOP del teclado digital

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: tecla STOP desactivada
1: tecla STOP activada

~ Reservado

' m Tiempo de filtro de visualizacion (corriente)

Configuracioén de fabrica: 0,100
Configuracién: 0,001 ~ 65,535 seg

Configure este parametro para minimizar la fluctuacion de corriente visualizada en el teclado

digital.

N m Tiempo de filtro de visualizacion (teclado)

Configuracién de fabrica: 0,100
Configuracién: 0,001 ~ 65,535 seg

Configure este pardmetro para minimizar la fluctuacién del valor de visualizacién que se muestra

en el teclado digital.

N m Version del software (fecha)

Configuracién: Solo lectura
Este parametro muestra la version del software del variador por fecha.

Configuracion de fabrica: ####
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Grupo 1 Parametros basicoS » Es posible establecer el parametro durante el

funcionamiento.
m Frecuencia de salida maxima

Configuracién 50,00 ~ 600,00 Hz
Este parametro determina la frecuencia de salida méaxima del variador de frecuencia de motor de

Configuracion de fabrica: 60.00/50.00

CA. Se ajustan todos los comandos de frecuencia del variador de frecuencia de motor de CA
(entradas analogicas: 0 a +10V, 4 a 20 mA, 0 a20 mAy + 10 V) a fin de que coincidan con el
rango de frecuencia de salida.

m Configuracién de la 1era frecuencia de salida 1 (frecuencia base y frecuencia nominal
del motor)

m Configuracién de la 1lera frecuencia de salida 2 (frecuencia base y frecuencia nominal
del motor)

Configuracion de fabrica: 60.00/50.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

Se debera establecer este valor de acuerdo con la frecuencia nominal del motor, tal como lo indica

la placa de identificacién del motor. Si el motor es de 60 Hz, la configuracién debera ser 60 Hz. Si

el motor es de 50 Hz, la configuracion debera ser 50 Hz.
L) Se utiliza Pr.01-35 para la aplicacién que utiliza motor de base doble.

m Configuracion del ler voltaje de salida 1 (frecuencia base y frecuencia nominal del
motor)

m Configuracion del ler voltaje de salida 2 (frecuencia base y frecuencia nominal del
motor)

Configuracion de fabrica: 200.0/400.0
Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 255,0 V
Serie de 460 V: 0,0 V~510,0 V

Se debera establecer este valor de acuerdo con el voltaje nominal del motor, tal como lo indica la

placa de identificacion del motor. Si el motor es de 220 V, la configuracién deberd ser 220,0. Si el
motor es de 200 V, la configuracion debera ser 200,0.

Existen muchos tipos de motores en el mercado y el sistema de alimentacion para cada pais es
diferente. El método més econdémico y comodo de resolver este problema es la instalacion del
variador de frecuencia de motor de CA. No existe ningun problema con los diferentes voltajes y
frecuencias. Ademas, es posible extender las caracteristicas y vida util originales del motor.

m Frecuencia 1 de punto medio del motor 1

Configuracién de fabrica: 3.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

N m Voltaje 1 de punto medio del motor 1

Configuracion de fabrica: 11.0/22.0
Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 240,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 480,0 V

m Frecuencia 1 de punto medio del motor 2

Configuracion de fabrica: 3.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
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l m Voltaje 1 de punto medio del motor 2

Configuraciéon Serie de 230 V: 0,0 ~ 240,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 480,0 V

m Frecuencia 2 de punto medio del motor 1

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
N m Voltaje 2 de punto medio del motor 1

Configuracion de fabrica: 11.0/22.0

Configuracion de fabrica: 0.50

Configuracién de fabrica: 2.0/4.0

Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 240,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 480,0 V

m Frecuencia 2 de punto medio del motor 2

Configuracion de fabrica: 0.50
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

N m Voltaje 2 de punto medio del motor 2

Configuracion de fabrica: 2.0/4.0

Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 240,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 480,0 V

m Frecuencia de salida minima del motor 1

Configuracién de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

N m Voltaje de salida minima del motor 1

Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 240,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 480,0 V

m Frecuencia de salida minima del motor 2

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

N m Voltaje de salida minima del motor 2

Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 240,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 480,0 V

Configuracién de fabrica: 0.0/0.0

Configuracién de fabrica: 0.00

Configuracion de fabrica: 0.0/0.0

Generalmente, se establece la configuracién de curva V/f de acuerdo con las caracteristicas de
carga permitidas del motor. Preste suma atencion a la disipacion de calor, equilibrio dinamico y
lubricidad de los rodamientos del motor, si las caracteristicas de carga exceden el limite de carga
del motor.
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) No existe un limite para la configuracion de voltaje. Sin embargo, un alto voltaje a una baja
frecuencia puede causar dafios, sobrecalentamientos o la activacion de la proteccion de
sobrecorriente y prevencion de parada. Por lo tanto, utilice un voltaje bajo a una frecuencia baja
para evitar dafiar el motor.

Pr.01-35 a Pr.01-42 corresponde a la curva V/f del motor 2. Cuando se establecen los terminales

de entrada de mdltiples funciones Pr.02-01~02-08 y Pr.02-26 ~Pr.02-31 en 14 y en estado de
activacion, el variador de frecuencia de motor de CA actuara como la segunda curva V/.

del motor 2.

Voltaje

Configuracion del 1er
voltaje de salida
) ) 01-02
Configuracion del 2do
voltaje de salida

01-04|

Configuracién del 3er
voltaje de salida

01-06|

Configuracion del 4to
voltaje de salida

Limite inferior de frecuencia
01"llde salida

Se muestra a continuacion la curva V/f para el motor 1. Es posible deducir desde aqui la curva V/f

Frecuencia de salida
01-10Limite superior

01-0801-07 01-09
4ta frecuencia Frecuencia

01-05 01-03

Curva V/f normal
Curva V /f especial
‘ ‘ Frecuencia
01-01 01-00
2da lera Frecuencia de salida
frecuencia frecuencia méaxima

de arranque
3erafrecuencia

Curva V/f

Configuracién comun de la curva V/f:

(1) Uso general

Especificacion del motor 60 Hz

VA
2200
10 :
‘ > F
1.5 60.0

Especificacion del motor 50 Hz

(2) Ventilador y maquinaria hidraulica

Especificacion del motor 60 H

VA
220

50
10[

V A
Pr. Configuracion 2200 Pr. Configuracion

01-00 60.0 01-00 50.0
01-01 60.0 01-01 50.0
01-02 220.0 01-02 220.0
01-03 01-03

01-05 1.50 01-05 1.30
01-04 01-04

01-06 | 100 10 01-06 | 120
01-07 | 1.50 01-07 | 1.30
01-08 10.0 01-08 12.0

Especificacion del motor 50 H

12-18

Pr. Configuracion| VA Pr. Configuracion
01-00 | 60.0 220 01-00 | 50.0
01-01 | 60.0 01-01 | 50.0
01-02 | 220.0 01-02 | 220.0
01-03 01-03
01-05 | 300 01-05 | 220
01-04 50 01-04
01-06 | 200 1ol 01-06 | 200
01-07 | 1.50 01-07 | 1.30
01-08 | 10.0 01-08 | 10.0




Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

(3) Torque de arranque alto

Especificacién del motor 60 H Especificacion del motor 50 HZ

VA Pr. Configuracién VA Pr. Configuracion
2200 01-00 | 60.0 220 01-00 | 50.0
01-01 | 60.0 01-01 | 50.0
01-02 | 220.0 01-02 | 220.0
01-03 01-03
)3 01-05 | 300 03 01-05 | 220
01-04 01-04
18l 1 01-06 | 230 14 3 01-06 | 230
i » [ 01-07 | 1.50 - —»F [o01-07 | 1.30
153 60.0 01-08 | 18.0 1.32.2 50.0 01-08 | 14.0

m Frecuencia de arranque

Configuracién 0,0 ~ 600,00 Hz
) Cuando la frecuencia de arranque es mayor que la frecuencia de salida minima, la salida del
variador serd desde la frecuencia de inicio hasta la frecuencia configurada. Consulte el siguiente
diagrama para obtener mas informacion.

Configuracién de fabrica: 0.50

L] Fcmd=comando de frecuencia,
Fstart=frecuencia de arranque (Pr.01-09),
fstart=frecuencia de arranque actual del variador,
Fmin=configuracion de la 4ta frecuencia de salida (Pr.01-07/Pr.01-41),
Flow=limite inferior de la frecuencia de salida (Pr.01-11)

através dePr.01—34|

fstart=Fstart

Tiempo

i Operacion luego
~delarranque o

de acuerdo
con
: Pr.01-34
através de
! Pr.01-34
Hz | a2 60Hz
i 60Hz H=Flow
,,,,,,,,,,, i H=Fcmd1 Flow |--------- Flow>Fcmd1
Fcmd | .
1 Femdl Fcmd1>Flowy Ecmdil--- >Fmin
Fstart|--—- | Fmin|- Fcmd1>Fmin Fmin |---
Fmin|-- . Femd2 Femd2[—
TieimpoFlo‘N == ; Tiempo
i Tiempo de acuerdo con
1 de acuerdo conPr.01-34 Pr.01-34
Fcmd2>Flowy Fmin>Fcmd2

Fcmd2<Fmin
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N m Limite superior de la frecuencia de salida

Configuracion de fabrica: 600.00
Configuracién 0,0 ~ 600,00 Hz
V4 m Limite inferior de la frecuencia de salida

Configuracion de fabrica: 0.00
Configuracién 0,0 ~ 600,00 Hz
L Se utiliza la configuracion de frecuencia de salida superior/inferior para limitar la frecuencia de

salida actual. Si la configuracién de frecuencia excede el limite superior, funcionara con la
frecuencia de limite superior. Si la frecuencia de salida es inferior al limite inferior de frecuencia de
salida y la configuracién de frecuencia es superior a la frecuencia minina, funcionara con la
frecuencia de limite inferior. Se debera establecer la frecuencia de limite superior en un valor
superior a la frecuencia de limite inferior.

[ La configuracién Pr.01-10 debera ser = que la configuracion Pr.01-11. Se considera la
configuracion Pr.01-00 como 100,0%.

L) Limite superior de frecuencia de salida = (Pr.01-00x Pr.01-10) /100

[ Esta configuracion limitara la frecuencia de salida maxima del variador. Si la configuracion de
frecuencia es superior a Pr.01-10, la configuracion Pr.01-10 limitara la frecuencia de salida.

L[] Cuando el variador activa la funcién de compensacion de deslizamiento (Pr.07-27) o control de
retroalimentacion PID, es posible que la frecuencia de salida del variador exceda el comando de
frecuencia, pero seguira estando limitada por la configuracion.

L) Parametros relacionados: frecuencia de operacién maxima (Pr.01-00) y limite inferior de
frecuencia de salida (Pr.01-11).

Voltaje

01.02f ‘
Voltaje nominal del |
motor (V base)

Voltaje de punto
medio (V mid)

o104 |

. y 01.06 [~ : ‘ — Frecuencia
Configuraciénde  (01.05 01.03 01.01 01.00
voltaje de salida Frecuenciade Frecuenciade Frecuencia Frecuencia de
minimo (Vmin)  salidaminima punto medic  nominal del operacion maxime
(F min) (F mid) motor (F base)

Curva V/f
[ Esta configuracion limitara la frecuencia de salida minima del variador. Cuando el comando de
frecuencia del variador o la frecuencia de control de retroalimentacién es inferior a esta
configuracion, el limite inferior de frecuencia limitara la frecuencia de salida del variador.

L] Cuando se arranque el variador, funcionaréa desde la frecuencia de salida minima (Pr.01-05) y
acelerara hasta la frecuencia configurada. No estard limitada por esta configuracion del parametro.

L] Se utiliza la configuracion de limite superior/inferior de frecuencia de salida para evitar errores del
personal, sobrecalentamientos debido a una frecuencia de operacion demasiado baja o dafos
debido a la alta velocidad.

L Sila configuracién de limite superior de frecuencia de salida es de 50 Hz y la configuracion de
frecuencia es de 60 Hz, la frecuencia de salida maxima sera 50 Hz.
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Si la configuracion de limite inferior de frecuencia de salida es 10 Hz y la configuracion de
frecuencia de operacién minima (Pr.01-05) es 1,5 Hz, funcionard a 10 Hz cuando el comando de
frecuencia sea superior a Pr.01-05 e inferior a 10 Hz. Si el comando de frecuencia es inferior
a Pr.01-05, el variador se encontrara en estado disponible y sin salida.

L Si el limite superior de frecuencia de salida es 60 Hz y la configuracién de frecuencia es también
60 Hz, no excedera 60 Hz incluso luego de una compensacion de deslizamiento. Si la frecuencia
de salida debe exceder 60 Hz, puede aumentar el limite superior de frecuencia de salida o la
frecuencia de operacién maxima.

N m Tiempo de aceleracion 1
4 m Tiempo de desaceleracion 1
N m Tiempo de aceleracion 2
4 m Tiempo de desaceleracion 2
N m Tiempo de aceleracion 3
4 m Tiempo de desaceleracion 3
N m Tiempo de aceleracién 4
4 m Tiempo de desaceleracion 4

' m Tiempo de aceleracién del impulso momentaneo de velocidad
N m Tiempo de desaceleracion del impulso momentaneo de velocidad

Configuracion de fabrica: 10.00/10.0
Configuracién Pr.01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos
Pr.01-45=1: 0,00 ~ 6000,00 segundos
L Se utiliza el tiempo de aceleracion para determinar el tiempo necesario para que el variador de
frecuencia de motor de CA ascienda en rampa desde 0 Hz hasta la frecuencia de salida maxima
(Pr.01-00).

[ Se utiliza el tiempo de desaceleracién para determinar el tiempo necesario para que el variador de
frecuencia de motor de CA desacelere desde la frecuencia de salida maxima (Pr.01-00) hasta 0
Hz.

L El tiempo de aceleracion/desaceleracion es invalido al utilizar la configuracién de
aceleracion/desaceleracion optima Pr.01-44.

[LJ Eltiempo de aceleracion/desaceleracion 1, 2, 3y 4 se seleccionan de acuerdo con la configuracion
de los terminales de entrada de multiples funciones. La configuracion de fabrica es el tiempo de
aceleracion/desaceleracion 1.

L0 Al activar los limites de torque y la funcion de prevencion de parada, el tiempo de
aceleracion/desaceleracion actual ser4 mayor que el tiempo de accién mencionado arriba.

L[] Tenga en cuenta que podria activarse la funcion de proteccién (prevencién de parada por
sobrecorriente durante la aceleracion (Pr.06-03) o prevencidn de parada por sobrevoltaje
(Pr.06-01)) cuando la configuracion del tiempo de aceleracion/desaceleracion sea demasiado
corto.

[J Ademas, tenga en cuenta que podria causar dafios en el motor o activar la proteccion del variador
debido a una sobrecorriente durante la aceleracion cuando la configuracién del tiempo de
aceleracion sea demasiado corto.

L] Ademas, tenga en cuenta que podria causar dafios en el motor o activar la proteccion del variador
debido a una sobrecorriente durante la desaceleracion o sobrevoltaje cuando la configuracién del
tiempo de desaceleracion sea demasiado corto.

L[] Puede utilizarse un resistor de frenado adecuado (consulte el capitulo 6 Accesorios) para
desacelerar un periodo de tiempo corto y evitar sobrevoltajes.

LL) Al activar Pr.01-24 ~ Pr.01-27, el tiempo de aceleracién/desaceleracion actual sera mayor al de la
configuracion.
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Frecuencia
01-00
Frecuenciade | 4 N
salida maxima a : N 1
|
Configuracion |- ——-—- -~ L 1 A !
de frecuencia | ; | }
| | | |
; \ 1 |
| | | |
} | 1 |
| ; | 1
‘ | ‘ | )
\ - ' - Tiempo
Tiempo de ‘ & Tiempo de "
; aceleracion 1 I “desaceleraciéon” |
01-12,14,16,18,20 01-13,15,17,19,21

Tiempo de aceleracion/desaceleracion

N m Frecuencia del impulso momentéaneo de velocidad

Configuracion de fabrica: 6.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

Se puede utilizar el terminal externo de impulso momentaneo de velocidad (JOG) y la tecla “F1” del
teclado KPC-CCO01. Cuando el comando de impulso momentaneo de velocidad se encuentra
activado (ON), el variador de frecuencia de motor de CA acelerara de 0 Hz a la frecuencia de
impulso momentaneo de velocidad (Pr.01-22). Cuando el comando de impulso momentaneo de
velocidad se encuentra desactivado (OFF), el variador de frecuencia de motor de CA desacelerara
de la frecuencia de impulso momentaneo de velocidad a 0. El tiempo de
aceleracion/desaceleracion del impulso momenténeo de velocidad (Pr.01-20, Pr.01-21) es el
tiempo que acelera desde 0,0 Hz hasta la frecuencia del impulso momentaneo de velocidad
(Pr.01-22).

L No es posible ejecutar el comando de impulso momentaneo de velocidad con el variador de
frecuencia de motor de CA en funcionamiento. De la misma forma, cuando se esté ejecutando el
comando de impulso momentaneo de velocidad, otros comandos de operacion son invalidos,
excepto los comandos de funcionamiento directo/inverso y la tecla STOP del teclado digital.

El teclado opcional KPC-CEO1 no admite la funcién de impulso momentéaneo de velocidad.

N m Frecuencia de aceleracidn/desaceleracion lera/4dta
Configuracion de fabrica: 0.00

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
También se puede activar mediante los terminales externos la transicion del tiempo de
aceleracion/desaceleracion 1 al tiempo de aceleracion/desaceleracion 4. El terminal externo tiene
prioridad por sobre Pr. 01-23.

Frecuencia

4to tiempo de 4to tiempo de
aceleracion desaceleracion

01-23
Frecuencia de
aceleracion/
desaceleracion
lera/4ta

ler tiempg de lertiempo de
aceleracion desaceleracion

Tiempo

Cambio de aceleracion/desaceleracion lera/4ta
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4 m Curva S para el tiempo de partida de aceleracion 1

4 m Curva S para el tiempo de llegada de aceleracién 2

4 m Curva S para el tiempo de partida de desaceleracién 1

4 m Curva S para el tiempo de llegada de desaceleracion 2

Configuracion de fabrica: 0.20/0.2

Configuracion Pr.01-45=0: 0,00 ~ 25,00 segundos
Pr.01-45=1: 0,00 ~ 250,0 segundos
Se utiliza para otorgar la transicion mas suave entre los cambios de velocidad. La curva de
aceleracion/desaceleracion puede ajustar la curva S de aceleracion/desaceleracion. Cuando esta
activado, el variador tendr& diferentes curvas de aceleracion/desaceleracion de acuerdo con el
tiempo de aceleracion/desaceleracion.

[LJ La funcion de curva S se encuentra desactivada cuando el tiempo de aceleracion/desaceleracion
se encuentra establecido en O.

L] Cuando Pr.01-12, 01-14, 01-16, 01-18 > Pr.01-24 y Pr.01-25,
el tiempo de aceleracion actual = Pr.01-12, 01-14, 01-16, 01-18 + (Pr.01-24 + Pr.01-25)/2

L] Cuando Pr.01-13, 01-15, 01-17, 01-19 > Pr.01-26 y Pr.01-27,
el tiempo de desaceleracién actual = Pr.01-13, 01-15, 01-17, 01-19 + (Pr.01-26 + Pr.01-27)/2

Frecuencia
01-25 01-26

|
%l A\

\I Tiempo
01-24 01-27 > P

m Frecuencia rechazada 1 (limite superior)
m Frecuencia rechazada 1 (limite inferior)
m Frecuencia rechazada 2 (limite superior)
m Frecuencia rechazada 2 (limite inferior)
m Frecuencia rechazada 3 (limite superior)
m Frecuencia rechazada 3 (limite inferior)

Configuracion de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
L[] Se utilizan estos pardmetros para establecer las frecuencias rechazadas del variador de
frecuencia de motor de CA. Sin embargo, se contindia con la salida de frecuencia. No existe un
limite para la configuracién de estos seis parametros y se los puede utilizar segin sea necesario.

L) Las frecuencias de rechazo son utiles cuando un motor posee vibraciones a un ancho de banda de
frecuencia especifico. Al rechazar esta frecuencia, se evitaran las vibraciones. Ofrece 3 zonas
para su utilizacion.

[ Se utilizan estos parametros para establecer las frecuencias rechazadas del variador de
frecuencia de motor de CA. Sin embargo, se continta con la salida de frecuencia. El limite de
estos seis parametros es 01-28=01-29=01-30=01-31201-32201-33. Esta funcion sera invalida
cuando la configuracion es 0,0.

[ Se puede establecer la configuracion del comando de frecuencia (F) dentro del rango de
frecuencias rechazadas. En este momento, estas configuraciones limitaran la frecuencia de salida

(H).
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Al acelerar/desacelerar, la frecuencia de salida seguira pasando por el rango de frecuencias

rechazadas.
e
01-29 Frecuencia en aumento
Comando / /
de
frecuencia re yd
. 01-32
interno . .
01-33 recuenciaen
/ descenso
0

Comando de configuracién de frecuencia

m Modo de velocidad cero

Configuracién 0: espera de salida
1: funcionamiento de velocidad cero
2: Fmin (4" frecuencia de salida)

[l Cuando la frecuencia es inferior a Fmin (Pr.01-07 o Pr.01-41), funcionara de acuerdo con este
parametro.

Configuracién de fabrica: 0

[l] Cuando se establece en 0, el variador de frecuencia de motor de CA se encontrard en el modo de
espera sin salida de voltaje desde los terminales U/V/W.

L Cuando se establece en 1, ejecutara el frenado de CD de acuerdo con Vmin (Pr.01-08 y Pr.01-42)
en los modos V/f, VFPG y SVC. Ejecuta la operacion de velocidad cero en los modos VFPG y
FOCPG.

[l] Cuando se establece en 2, el variador de frecuencia de motor de CA funcionara de acuerdo con
Fmin (Pr.01-07, Pr.01-41) y Vmin (Pr.01-08, Pr.01-42) en los modos V/f, VFPG, SVC y FOCPG.

[ En los modos V/f, VFPG y SVC:

fout
01-34=1
01-34=0
salida de parada
fmin-——- - ‘/// e - -
01-07  OHz -- OHz--- _ _
esperade parada para funcionamiento de O Hz
salida (freno de CD)

En el modo FOCPG, cuando se establece Pr.01-34 en 2, actuara de acuerdo con la
configuracion Pr.01-34.

fout

comando de frecuencia comando de frecuencia
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m Seleccion de curva V/F

Configuracion 0: curva V/f determinada por el grupo 01
1: curva de potencia de 1,5
2: curva cuadrada
L] Cuando se establece en 0, consulte Pr.01-01~01-08 para obtener informacion sobre la curva V/f

del motor 1. En el caso del motor 2, consulte Pr.01-35~01-42.

Configuracion de fabrica: 0

[ Cuando se establece en 1 o 2, la configuracion de la 2% y 3° frecuencia de voltaje seré invalida.

L) Sila carga del motor es una carga de torque variable (el torque posee una proporcion directa con
la velocidad, como la carga de un ventilador o bomba), puede disminuir el voltaje de entrada para
reducir la pérdida de flujo y pérdida de hierro del motor a baja velocidad con un torque de carga
baja para aumentar la eficacia general.

[LJ Al establecer una curva V/f de mayor potencia, corresponde a un torque inferior a baja frecuencia y
no es adecuado para una aceleracién/desaceleracion rapida. No se recomienda utilizar este
parametro para una aceleracién/desaceleracion rapida.

01-02

Voltaje %
100

a0 /
80
70— Curva de potencia de 1 BL

60
50 <
40
30

20
10 Curva cuadrada—{ 01-01
0 ' ' Frecuencia%

20 40 60 80 100

v

4 m Configuracién 6ptima de aceleracién/desaceleracion

Configuracion de fabrica: 0

Configuracion 0: aceleracion/desaceleracion lineal

1: aceleracion automatica; desaceleracion lineal

2: aceleracion lineal; desaceleracién automatica

3: aceleracidon/desaceleracion automaticas (calculo automatico del

tiempo de aceleracion/desaceleracion de acuerdo con la carga actual)

4: prevencion de parada a través de la aceleracién/desaceleracion

automaéticas (limitadas por 01-12 a 01-21)

Puede reducir la vibracion del variador durante el inicio y parada de la carga al establecer este
parametro. Ademas, acelerara hasta la frecuencia configurada con la corriente de arranque mas
rapida y suave cuando detecte un torque pequefio. Durante la desaceleraciéon, detendra
autométicamente el variador con el tiempo de desaceleracion mas rapido y suave cuando se
detecte el voltaje regenerado de la carga.

LLJ Al establecer la configuracion en 0 (aceleracion/desaceleracion lineal), se acelerara/desacelerara
de acuerdo con la configuracion de Pr.01-12~01-19.

[LJ Al establecer la configuracion en aceleracion/desaceleracion automaticas, puede reducir la
vibraciébn mecanica y evitar los procesos complicados de ajuste automatico. No se detendra
durante la aceleracién y no es necesario utilizar el resistor de frenado. Ademas, puede mejorar la
eficiencia del funcionamiento y ahorrar energia.
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Al establecer la configuracion en 3 (aceleracion/desaceleracion automaticas) (calculo automético
del tiempo de aceleracion/desaceleracion de acuerdo con la carga actual), puede detectar
automaticamente el torque de carga y acelerar desde el tiempo de aceleracién mas rapido y
corriente de arranque mas suave hasta llegar a la frecuencia configurada. Durante la
desaceleracion, puede detectar automaticamente la regeneracion de carga y detener el motor de
forma suave con el tiempo de desaceleracién mas rapido.

L Al establecer la configuracion en 4 (prevencion de parada a través de la
aceleracion/desaceleracion automaticas) (limitada por 01-12 a 01-21): Si la
aceleracion/desaceleracion se encuentra en el rango razonable, acelerard/desacelerara de
acuerdo con Pr.01-12~01-19. Si el tiempo de aceleracion/desaceleracion es demasiado corto, el
tiempo de aceleracion/desaceleracion actual es mayor que la configuracion del tiempo de
aceleracién/desaceleracion.

Frecuencia

01-00 |- -
Frecuencia ! i
maxima (0] g ‘

01-07 } K
Frecuencia i — i
minima | Tiempode | . Tiempode | Tiempo
*—aceleraciomn*i “desaceleracidn
01-1201-14 01-1301-15
01-1601-18 01-17 01-19

Tiempo de aceleracion/desaceleracion
@ cCuando se establece Pr.01-44 en 0.
@ Cuando se establece Pr.01-44 en 3.
m Unidad de tiempo para la aceleracion/desaceleracion y curva S

Configuracion de fabrica: 0

Configuraciéon 0: unidad: 0,01 seg
1: unidad: 0,1 seg

m Tiempo de parada rapida de CANopen

Configuracion de fabrica: 0.00
Configuracién Pr. 01-45=0: 0,00 ~ 600,00 segundos
Pr. 01-45=1: 0,0 ~ 6000,0 segundos

Se utiliza para establecer el tiempo que desacelera desde la frecuencia de operacion maxima
(Pr.01-00) a 0,00 Hz en el control de CANopen.
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02 Parametro de entrada/salida digital » Es posible establecer este parametro
durante el funcionamiento.

m Control de funcionamiento bifilar/trifilar

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: modo bifilar 1
1: modo bifilar 2
2: modo trifilar 3

Se utiliza para establecer el método de control de funcionamiento:

Pr.02-00 Circuitos de control del terminal externo

0
. - FWD: ("ABIERTO": STOP
Modo bifilar 1 FWD/STOP—é® A DO Wy
FWD/STOP REV/STOP —— REV:("ABIERTO": STOP)

REV/STOP NE"CERRADO": REV)
DC

0
. FWD:("ABIERTO": STOP
Modo/lgfllgr 2 RUN/STOP—%°— (("CERRADOQ":SRL?N))
RUN/STOP e REV:("ABIERTO": FWD)
L So : :
FWD/REV FWD/REV ("CERRADO": REV)
DCM @
3
Control de fg_ncionamiento 0,04 82— FWD"CERRADO":RUN
trifilar STOP RUN
MI1 "ABIERTO":STOP
50 REV/FWD "ABIERTO": FWD
REV/FWD "CERRADO": REV
DCM
VED-C

m Comando de entrada de multiples funciones 1 (MI1)

Configuracién de fabrica: 1

m Comando de entrada de multiples funciones 2 (MI2)

Configuracién de fabrica: 2

m Comando de entrada de multiples funciones 3 (MI3)

Configuracion de fabrica: 3

m Comando de entrada de multiples funciones 4 (MI4)

Configuracion de fabrica: 4

m Comando de entrada de multiples funciones 5 (MI5)
m Comando de entrada de mdltiples funciones 6 (MI6)
m Comando de entrada de multiples funciones 7 (MI7)
m Comando de entrada de mdltiples funciones 8 (MI8)
m Terminal de entrada de la tarjeta de extension de E/S (MI10)
m Terminal de entrada de la tarjeta de extension de E/S (MI11)
m Terminal de entrada de la tarjeta de extension de E/S (MI12)
m Terminal de entrada de la tarjeta de extension de E/S (MI13)
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m Terminal de entrada de la tarjeta de extension de E/S (MI14)

m Terminal de entrada de la tarjeta de extension de E/S (MI15)

Configuracién de fabrica: 0

Configuracion

0: sin funcion

1: comando de velocidad de paso mdultiple 1/comando de
posicién de paso mdltiple 1

2: comando de velocidad de paso multiple 2/comando de
posicion de paso multiple 2

3: comando de velocidad de paso multiple 3/comando de
posicion de paso multiple 3

4: comando de velocidad de paso mdultiple 4/comando de
posicién de paso mdltiple 4

5: restablecimiento

6: comando de impulso momentaneo de velocidad (a través de
KPC-CCO01 o control externo)

7: velocidad de aceleracién/desaceleracion no permitida

Sé seleccién del tiempo de aceleracion/desaceleracion 1°° 'y
2 [0)

9: seleccion del tiempo de aceleracion/desaceleracion 3°° y 4°
10: entrada EF (Pr.07-20)

11: entrada B.B externa (bloqueo de base)

12: parada de salida

13: cancela la configuracién del tiempo 6ptimo de
aceleraciéon/desaceleracion

14: cambia entre el motor 1 y motor 2

15: comando de velocidad de funcionamiento desde AVI

16: comando de velocidad de funcionamiento desde ACI
17: comando de velocidad de funcionamiento desde AUI
18: parada de emergencia (Pr.07-20)

19: comando ascendente digital

20: comando descendente digital

21: funcion PID desactivada

22: borrado de contador

23: ingreso del valor del contador (MI16)

24: comando de impulso momentaneo de velocidad directo
25: comando de impulso momentaneo de velocidad inverso
26: seleccion del modo TQCPG/FOCPG

27: seleccion ASR1/ASR2

28: parada de emergencia (EF1)

29: confirmacion de sefial para la conexion Y

30: confirmacién de sefal para la conexion A

31: polarizacién de toque alta (Pr.11-30)

32: polarizacién de toque media (Pr.11-31)

33: polarizaciéon de toque baja (Pr.11-32)

34: cambio entre la posicién de paso mdultiple y el control de
velocidad multiple

35: activacion de la posicion de control

36: activacion de funcion de posicién de paso mdultiple (valida
durante la parada)

37: activacion del comando de entrada de posicion de pulso
38: desactivacion de la funcion de escritura en EEPROM
39: direccion del comando de torque

40: forzar deslizamiento para parar

41: interruptor HAND

42: interruptor AUTO

43: activar seleccion de resolucion (Pr.02-48)

44: llevada a inicio de la direccion inversa
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45: llevada a inicio de la direccién directa
46: llevada a inicio ORG
47: activacion de la funcién de llevada a inicio
48: interrupcion de relacion de engranaje mecanico
49: activacion del variador
50: reservado
51: seleccién del bit del modo del PLC 0
52: seleccion del bit del modo del PLC 1
53: activacion de parada rapida de CANopen
54~70: reservado
Este parametro permite seleccionar las funciones para cada terminal de multiples funciones.

Los terminales de Pr.02-26~Pr.02-29 son virtuales y se encuentran establecidos como MI10~MI13
al utilizar la tarjeta opcional EMC-D42A. Pr.02-30~02-31 son terminales virtuales.

Al utilizarlos como terminales virtuales, se debe cambiar el estado (0/1: ON/OFF) del bit 8-15
de Pr.02-12 a través del teclado digital KPC-CCO01 o comunicacion.

Si se establece Pr.02-00 en el control de funcionamiento trifilar, el terminal MI1 corresponde al
contacto STOP. Por lo tanto, no se permite MI1 para cualquier otra operacion.

Resumen de la configuracion de funciones (se toma el contacto normalmente abierto como
ejemplo, ON: contacto cerrado, OFF: contacto abierto).

Configur
acion
0 Sin funcién
Comando de velocidad de
paso multiple 1/comando
de posicion de paso
mdltiple 1
Comando de velocidad de
paso multiple 2/comando
de posicion de paso
multiple 2
Comando de velocidad de
paso multiple 3/comando
de posicion de paso
multiple 3
Comando de velocidad de
paso multiple 4/comando
de posicion de paso
multiple 4

Funciones Descripciones

Se pueden controlar 15 velocidades de paso a través del
estado digital de los terminales y 16 en total si se incluye la
velocidad maestra. (Consulte el parametro establecido 4).

Luego de que se elimine el error del variador, utilice este
terminal para restablecer el variador.

Antes de ejecutar esta funcidn, se debe esperar a que el
variador se detenga por completo. Durante el funcionamiento,
puede cambiar la direccion de funcionamiento y es posible
utilizar la tecla STOP en el teclado. Una vez que el terminal
externo recibe el comando OFF, el motor se detendra de
acuerdo con el tiempo de desaceleracion del impulso
momentaneo de velocidad. Consulte Pr.01-20~01-22 para
obtener méas informacion.

Comando de impulso 01-22

5 Restablecimiento

h . F iadel
6 momentaneo de velocidad e
momentaneo
de velocidad
01-07
Frecuencia de salida _ _
minima del motor 1 wb 30 s Henea e T e
develocidad develocidad
01-20 01-21
Tierra mixtal ON | OFF |
7 Inhibicion de velocidad de |Cuando se activa esta funcion, se detiene la aceleracion y
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10

11

12

13

14

15

16

17

18

aceleracion/desaceleracion desaceleracion. Luego de que se active esta funcion, el

Seleccion del tiempo de
aceleracion o
desaceleracion 1°° y 2%°
Seleccion del tiempo de
aceleracion o
desaceleracion 3°° y 4%

Entrada EF (EF: falla
externa)

Entrada B.B externa
(bloqueo de base)

Parada de salida

Cancela la configuracién
del tiempo 6ptimo de

aceleraciéon/desaceleracion

Cambio entre la
configuraciéon 1y 2 del
variador

Comando de velocidad de
funcionamiento desde AVI

Comando de velocidad de
funcionamiento desde ACI

Comando de velocidad de
funcionamiento desde AUI

Parada de emergencia

variador de frecuencia de motor de CA comienza a
acelerar/desacelerar desde el punto de inhibicion.

Frecuencia

Frecuencia " I —
configurada Areadelnhll_)llmon
deaceleracion

Areadeinhibicionde
desaceleracion
Frecuenciade
< operacidénactual
deaceleracion Areade inhibicion de
desaceleracion

Frecuenciade
operaciénactual

[oN] [ oN] [on] [ ON]

Comandode] ON | oFr
operaci6n

Tiempo

Tierra mixta

Se puede seleccionar el tiempo de aceleracién/desaceleracion
desde esta funcion o el estado digital de los terminales.
Existen 4 velocidades de aceleracion/desaceleracion en total
para su seleccion.

Terminal de entrada de falla externa. Se desacelerard de
acuerdo con la configuracion Pr.07-20 (existira un registro de
fallas cuando ocurra una falla externa).

Cuando este contacto se encuentre activado (ON), se
desactivara de inmediato la salida del variador y el motor
tendrd un funcionamiento libre y mostrara la sefial B.B.
Consulte Pr.07-08 para obtener mas informacion.

Si este contacto se encuentre activado (ON), se desactivara
de inmediato la salida del variador y el motor tendra un
funcionamiento libre. Ademas, una vez que se encuentre
desactivado (OFF), el variador acelerara a la frecuencia
configurada.

Voltaje j

Frecuencia

Frecuencia
configurada| S 1

| Tiempo
ON OFF | ON

Comandode| ‘
operacion ON

Antes de utilizar esta funcion, se debera establecer Pr.01-44
en 01/02/03/04 en primer lugar. Cuando se activa esta funcion,
OFF corresponde al modo automético y ON corresponde a la
aceleracion/desaceleracion lineales.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON): se utilizan los
parametros del motor 2. Desactivado (OFF): se utilizan los
parametros del motor 1.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), se forzara a
AVI la fuente de frecuencia. (Si se establecen al mismo tiempo
los comandos de velocidad de funcionamiento en AVI, ACI y
AUL. La prioridad es AVI>ACI>AUI).

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), se forzara a
ACI la fuente de frecuencia. (Si se establecen al mismo tiempo
los comandos de velocidad de funcionamiento en AVI, ACI y
AUI. La prioridad es AVI>ACI>AUI).

Cuando la funcion se encuentra activada, se forzara a AUI la
fuente de frecuencia. (Si se establecen al mismo tiempo los
comandos de velocidad de funcionamiento en AVI, ACIl y
AUL. La prioridad es AVI>ACI>AUI).

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador

Tierramixta
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(07-20)

Comando ascendente
digital

Comando descendente
digital

Funcion PID desactivada

Borrado de contador

Ingreso del valor del
contador (comando de
entrada de multiples
funciones 6)

Comando de impulso
m_omenténeo de velocidad
directo

Comando de impulso
momentaneo de velocidad
inverso

Seleccién del modo
TQCPG/FOCPG

Seleccion ASR1/ASR2

Parada de emergencia
(EF1)

utilizara rampa para parar de acuerdo con la
configuracién Pr.07-20.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), se aumentara
y reducira la frecuencia. Si esta funcién se encuentra activada
(ON) de forma constante, se aumentara/reducira la frecuencia
de acuerdo con Pr.02-09/Pr.02-10.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), la funcién PID
se encuentra desactivada.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), se borrara el
valor actual del contador y se mostrara “0”. S6lo cuando esta
funcion se encuentra desactivada, se continuaré con el conteo
ascendente.

El valor del contador aumentard 1 una vez que el contacto se
encuentre activado (ON). Se debe utilizar con Pr.02-19.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador
ejecutard el comando de impulso momentaneo de velocidad
directo.

Cuando se ejecuta el comando de impulso momentaneo de
velocidad dentro del modo de torque, se cambiard
autométicamente el variador al modo de velocidad. Luego de
que se ejecute el comando de impulso momentaneo de
velocidad, el variador regresara al modo de torque.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador
ejecutara el comando de impulso momentaneo de velocidad
inverso.

Cuando se ejecuta el comando de impulso momentaneo de
velocidad dentro del modo de torque, se cambiard
autométicamente el variador al modo de velocidad. Luego de
que se ejecute el comando de impulso momentaneo de
velocidad, el variador regresara al modo de torque.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON): modo

TQCPG.
Cuando el contacto se encuentra desactivado (OFF): modo
FOCPG.

RoNeToP RUN STOP

Terminal de entrada
mditiples funciones

omando detorque) detorque detorque

Modo Control Control Control
de control de velocidad Control de velocidad Control develocidad
detorque detorque ion

Ci
paraparar)

|

establecidoen 26 OFF FiioNi 77 OFF ‘ oN |
(interruptor de modo o |
detorque/velocidad) Limite Limite |
03-00~02=1 ~Comando de velocidad Comando de velocidad |
(aviaui/acies  develocidad de velocidad |
elcomando de !
frecuencia) Limite Limite 1
03-00~02=2 detorque detorque [
AVI/AUI/ACles el Comando Comando |

|

Ajuste delinterruptor para el control de torque/ velocidad
(00-10=0/4,terminal de entrada de muiltiples funciones establecido en 26)

Cuando el contacto se encuentra activado (ON): se ajustaré la
velocidad de acuerdo con la configuracion ASR 2. Desactivado
(OFF): se ajustara la velocidad de acuerdo con la
configuracion ASR 1. Consulte Pr.11-02 para obtener mas
informacion.

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador
ejecutard la parada de emergencia y mostrard EF1 en el
teclado. EI motor no funcionard y se encontrard en el
funcionamiento libre hasta que se elimine la falla luego de
presionar “RESET” (EF: falla externa).
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Voltaje
Frecuencia I
Frecuencia -
configurad
Tiempo
Tierra mixta ON OFF ON
Restablecimiento m OFF
Comando de
operacién ON |
29 Confirmacion de sefal para Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador
la conexion Y funcionara de acuerdo con el ler VIA.
30 Confirmacion de sefial para Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador
la conexion ### funcionara de acuerdo con el 2do V.
31 |Polarizacion de torque alta
32 Polarizacion de torque Consulte Pr.11-30~11-32 para obtener mas informacion.
media

33 | Polarizacion de torque baja
Cuando el contacto se encuentra activado (ON), la velocidad
de 15 pasos correspondiente para las entradas de mdultiples
funciones 1-4 seran 15 posiciones. (Consulte Pr.04-16

a Pr.04-44).
Modo
develocidad Modode posicion Modode
1 velocidad
Run 3 |
MI=d35 !
Mi=d34 | |
Mi=d1 . 1 11 0o 0
Mi=d2 0 0 0 0
MI=d3 L 1 1 1 1
Mi=d4 o 11 i1 1
Frecuenciade ? : 3 3
Cambio entre la posicion salida
34 depasomditiple y el 01 Pemcon  penten oL
control ae velociaa (llevada  multiple multiple )
t I d I d d L velocidadde
ml]ltlple inicio) 13 12 12dopaso

Modo de velocidad Modo de posicion

Run J ‘

MI=d34 3 m
MI=d35 3 §
MI=d1 :
MI=d2
MI=d3
MI=4
Frecuencia
maestra
Frecuencia !
de salida 04-12 ‘ T
Frecuencia de 04-38
velocidad de 04'40., Posicion
Posicion 4
13mo paso multiple multiple
13 12

12-32



35

36

37

Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

Cuando el contacto se encuentra activado (ON), el variador de
frecuencia de motor de CA ejecutara el control de posicion de
punto U(nico interno de acuerdo con la configuracion
de Pr.10-19. Esta funcion es valida sélo en el modo FOCPG.

Frecuencia
de salida

PG
Retroalimentacién !

I D S
_10-19
10-01 |

10-02

RUN

MI=d35

Activacion del control de MO=d3g | T  —

posicion de punto Unico

Tiempo

Frecuencial
de salida

PG
Retroalimentacion

10-01
10-02

RUN

MI=d35

MO=d39 | S

Cuando el contacto se encuentra activado/desactivado
(ON/OFF), el wvariador establecera el estado de
activacion/desactivacion (ON/OFF) de las entradas de
multiples funciones 1-4 para encontrar las posiciones de paso
multiple correspondientes y escribir la posicion de motor actual
en dicha posicion de paso multiple.

Tiempo

Run/Stop
1011,=11 10102 =10
Corresponde Corresponde
aPr.04-36 aPr.04-34
Activacion de funcién de Ml=d1 1. 0 0
posicion de paso multiple ; ‘
(vélida durante la parada) 3 :
MI=d2 1 1 11
MI=d3 0 0 0
MI=d4 1, 1 1
Iy T
Escritura de la posicién Escriturade la posicién
del motor en Pr.04-36 del motor en Pr.04-34

Activacion de entrada de |Cuando se establece Pr.00-20 en 4 0 5 y este contacto se
comando de pulso de encuentra activado (ON), el pulso de entrada de la tarjeta PG

control de posicién
completo

es el comando de posicion. Al utilizar esta funcion, se
recomienda establecer Pr.11-25 en 0.
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38

39

40

41

42

43

44

45

46

47

48

Ejemplo: Consulte el siguiente diagrama al utilizar esta funcion
con la posicion de regreso a inicio MI=d35.

RUN
MI=d35 ‘
MO=d39 | S
Mi=d37 | |
e
de pulso < >
| Posicionamiento
! | interno b
Frecuencia ¥ )
de salida Tiempo

Desactivacion de la funcion Cuando este contacto se encuentra activado (ON), la escritura

de escritura en EEPROM

Direccion del comando de
torque

Forzar deslizamiento para
parar

Interruptor HAND

Interruptor AUTO

Activar seleccion de
resolucion

Llevada a inicio de la
direccién inversa

Llevada a inicio de la
direccion directa

Llevada a inicio ORG
Activacion de la funcién de
llevada a inicio

Interrupcion de relacién de
engranaje mecanico

en EEPROM se encontrara desactivada.

En el caso del control de torque (Pr.00-10=2), cuando el
comando de torque sea AVI o ACI, el contacto se encuentra
activado (ON) y corresponde a un torque negativo.

Cuando este contacto se encuentra activado (ON) durante el
funcionamiento, el variador funcionara de forma libre hasta
detenerse.

1. Cuando se desactiva (OFF) el terminal de entrada de
multiples funciones, se ejecutara el comando STOP.
Cuando se lo desactive durante el funcionamiento, el
variador se detendra.

2. Cuando se cambia el estado durante el funcionamiento a
través del teclado PPC-CCO01, se cambiara el variador al
estado correspondiente luego de la parada.

3. Se mostrarda HAND/OFF/AUTO en el teclado KPC-CCOL1.

Bit 1 Bit O
OFF 0 0
AUTO 0 1
MANUAL 1 0
OFF 1 1

Consulte Pr.02-48 para obtener méas informacion.

Entrada de sefal del interruptor de limite de direccién inversa.
Cuando este terminal se encuentra activado (ON), el variador
se remitira a la configuracion de Pr.00-40, 00-41, 00-42 para
ejecutar la llevada a inicio en direccion contraria a la de las
agujas del reloj (inversa).

Entrada de sefial del interruptor de limite de direccién directa.
Cuando este terminal se encuentra activado (ON), el variador
se remitird a la configuracion de Pr.00-40, 00-41, 00-42 para
ejecutar la llevada a inicio en direccion a la de las agujas del
reloj (directa).

Entrada de punto ORG. Cuando este terminal se encuentra
activado (ON), el variador se remitirA a la configuraciéon
de Pr.00-40, 00-41, 00-42 para ejecutar la llevada a inicio.
Pr00-10 = 3 (modo de llevada a inicio). Si el terminal externo
MIx=47 se encuentra desactivado (OFF), el variador ignorara
el comando de llevada a inicio y ejecutara el control de
posicidn punto a punto.

Cuando este contacto se encuentra activado (ON), el
interruptor de relacién de engranaje mecénico sera el segundo
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grupo A2/B2 (consulte Pr.10-08 y Pr.10-09).

Cuando el variador se encuentra activado, el comando RUN
sera valido.

Cuando el variador se encuentra desactivado, el comando
RUN sera invalido.

Cuando el variador se encuentra en uso: deslizamiento para
parar del motor.

49 Activacion del variador

50 Reservado
51 Seleccion del bit del

modo del PLC 0O Estado del PLC Bitl | BitO
Desactivaciéon de la funcion, 0 0
., . del PLC (PLC 0)
52 Seleccion del it del Activacion del PLC (PLC1) 0 | 1
Detencién del PLC (PLC 2) | 1 0
sin funcién 1 1

Cuando se activa esta funcion dentro del control de CANopen, se
cambiard a la parada rapida. Consulte el capitulo 15 para obtener
mas informacion.

53 Activacion de parada
rapida de CANopen

54~70 |Reservado

N m Modo de tecla ARRIBA/ABAJO

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: arriba/abajo por tiempo de aceleracion/desaceleracion
1: velocidad constante arriba/abajo (Pr.02-10)

4 Velocidad de aceleracién/desaceleracion de la tecla ARRIBA/ABAJO con la velocidad
m constante

Configuracion de fabrica: 1
Configuracién 0,01 ~ 1,00 Hz/ms
Se utiliza esta configuracion cuando se establecen en 19/20 los terminales de entrada de multiples
funciones. Consulte Pr.02-09 y 02-10 para obtener informacion sobre el comando ARRIBA/ABAJO
de frecuencia.

Pr.02-09 establecido en 0: Se aumentara/reducira el comando de frecuencia (F) a través de la
tecla ARRIBA/ABAJO del terminal externo, tal como se muestra en el siguiente diagrama. En este
modo, también se puede controlar mediante la tecla ARRIBA/ABAJO del teclado digital.

Frecuencia

Comando de frecuencia

ARRIBA O—MI1~15

Tiempo ABAJO > 0—{MI1~15

Tecla ARRIBAdel ON OFF DCM
terminal externo

Pr.02-09 establecido en 1: aumentaré/reducira el comando de frecuencia (F) de acuerdo con la
configuracion de aceleracion/desaceleracion (Pr.01-12~01-19) y sera solo valido durante el
funcionamiento.

Frecuencia

Comando de
frecuencia

Aumentode acuerdo

coneltiempode
aceleracion

Tiempo
Terminal de entrada

de multiples funciones 10

Comando de frecuencia ON OFF
aumentada
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N m Tiempo de respuesta de entrada digital

Configuracién de fabrica: 0.005

Configuracién 0,000 ~ 30,000 segundos

Se utiliza este pardmetro para establecer el tiempo de respuesta de los terminales de entrada
digital FWD, REV y MI1~MI8.

Se utiliza para el retraso y confirmacion de la sefial del terminal de entrada digital. El tiempo de
retraso es el tiempo de confirmacion que permite evitar alguna interferencia dudosa que podria
causar errores en la entrada de los terminales digitales. En este caso, la confirmacion de este
parametro mejorara de forma eficaz, pero se retrasara de algiin modo el tiempo de respuesta.

' m Direccion de funcionamiento de la entrada digital

Configuracion de fabrica: 0000h

Configuracién 0000h ~ FFFFh (0: N.O.; 1: N.C.)
[ La configuracién de este parametro es hexadecimal.

[ Se utiliza este parametro para establecer el nivel de sefial de entrada y no se vera afectado por el
estado de SINK (DISIPADOR)/SOURCE (FUENTE).

[ Bit O corresponde al terminal FWD, bit 1 al terminal REV y bit 2 a bit 15 al terminal MI1 a MI14.

L El usuario puede cambiar el estado del terminal a través de la comunicacion.
Por ejemplo, se establece MI1 en 1 (comando de velocidad de paso multiple 1), se establece MI2
en 2 (comando de velocidad de paso multiple 2). A continuacion, el avance + comando de
velocidad de 2% paso= 1001 (binario) = 9 (decimal). Sélo es necesario establecer Pr.02-12 =9 a
través de la comunicacion y se lo puede avanzar con la velocidad de 2% paso. No se requiere un
cableado a ningun terminal de mdltiples funciones.

Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | . . ) . . . . . ) )
15114113112 111 10 Bit 9|Bit 8 |Bit 7 |Bit 6 |Bit 5|Bit 4 |Bit 3|Bit 2|Bit 1|Bit O

MI14MI13|MI12|MI11|MI10| MI9 | MI8 | MI7 | MI6 | MI5 | MI4 | MI3 | MIZ | MI1 |REV [FWD

4 m Salida de muiltiples funciones 1 (relé 1)

» m Salida de muiltiples funciones 2 (relé 2)

Configuracion de fabrica: 11

Configuracion de fabrica: 1

» m Salida de muiltiples funciones 3 (MO1)
4 m Salida de muiltiples funciones 4 (MO2)
l m Terminal de salida de la tarjeta de extension de E/S (MO10)
o m Terminal de salida de la tarjeta de extensién de E/S (MO11)
o m Terminal de salida de la tarjeta de extensién de E/S (MO12)

l m Terminal de salida de la tarjeta de extension de E/S (MO13)
4 m Terminal de salida de la tarjeta de extension de E/S (MO14)

» m Terminal de salida de la tarjeta de extensién de E/S (MO15)
» m Terminal de salida de la tarjeta de extensién de E/S (MO16)

l m Terminal de salida de la tarjeta de extension de E/S (MO17)
l m Terminal de salida de la tarjeta de extension de E/S (MO18)
o m Terminal de salida de la tarjeta de extensién de E/S (MO19)

o m Terminal de salida de la tarjeta de extensién de E/S (MO20)
Configuracién de fabrica: 0
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Configuracién

> sin funcion

: indicacion de funcionamiento

: velocidad de funcionamiento alcanzada

: frecuencia deseada alcanzada 1 (Pr.02-22)

: frecuencia deseada alcanzada 2 (Pr.02-24)

: velocidad cero (comando de frecuencia)

: velocidad cero, incluye STOP (comando de
frecuencia)

7: sobretorque 1 (Pr.06-06 ~ 06-08)

8: sobretorque 2 (Pr.06-06 ~ 06-11)

9: variador listo

10: advertencia de bajo voltaje (LV) (Pr.06-00)
11: indicacion de averia

12: liberacion de freno mecanico (Pr.02-32)

13: advertencia de sobrecalentamiento (Pr.06-15)
14: indicacion de sefial de freno por software
(Pr.07-00)

15: error de retroalimentacion PID

16: error de deslizamiento (oSL)

17: se alcanzo el valor de conteo de terminales
(Pr.02-20; no regresa a 0)

18: se alcanzé el valor de conteo preliminar
(Pr.02-19, regresa a 0)

19: blogueo de base

20: salida de advertencia

21: advertencia de sobrevoltaje

22: advertencia de prevencion de parada por
sobrecorriente

23: advertencia de prevencion de parada por
sobrevoltaje

24: indicacion de modo de funcionamiento

25: comando directo

26: comando inverso

27: salida cuando la corriente >= Pr.02-33 (>=
02-33)

28: salida cuando la corriente <=Pr.02-33 (<=
02-33)

29: salida cuando la frecuencia >= Pr.02-34 (>=
02-34)

30: salida cuando la frecuencia <= Pr.02-34 (<=
02-34)

31: conexibén Y para la bobina del motor

32: conexion /\ para la bobina del motor

33: velocidad cero (frecuencia de salida actual)
34: velocidad cero incluyendo parada (frecuencia
de salida actual)

35: seleccion de salida de error 1 (Pr.06-23)

36: seleccion de salida de error 2 (Pr.06-24)

37: seleccion de salida de error 3 (Pr.06-25)

O Ul WN PO
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38:
39:
40:
41:
42:
43:
44
45:

funcién de grua

seleccion de salida de error 4 (Pr.06-26)
posicion alcanzada (Pr.10-19)

velocidad alcanzada (incluyendo parada)
posicion multiple alcanzada

salida de velocidad del motor actual <=Pr.02-47
salida de baja corriente (Pr.06-71 a Pr.06-73)
interruptor activacion/desactivacion (On/Off) de

valvula electromagnética de salida UVW

46: reservado

47: salida de freno cerrada

48~49: reservado

50: salida para el control CANopen
51: salida para tarjeta de comunicacion
52: salida para RS485

53~62: reservado

EMC-D42A y EMC-RG6AA.

con Pr.02-36~02-37.

con Pr.02-36~02-41.

Este parametro permite seleccionar las funciones para cada terminal de multiples funciones.

Los terminales de Pr.02-36~Pr.02-41 sdlo se mostraran luego de utilizar la tarjeta opcional

La tarjeta opcional EMC-D42A proporciona 2 terminales de salida y se la puede utilizar

La tarjeta opcional EMC-R6AA proporciona 6 terminales de salida y se la puede utilizar

Resumen de la configuracion de funciones (se toma el contacto normalmente abierto como

ejemplo, ON: contacto cerrado, OFF: contacto abierto).

Configur . .
- Funciones Descripciones
0 Sin funcién
1 Indicacién de Activo cuando el variador no se encuentra en el estado de
funcionamiento detencion (STOP).
> Frecuencia maestra  |Activo cuando el variador de frecuencia de motor de CA alcanza la
alcanzada configuracion de frecuencia de salida.
Frecuencia deseada : :
3 alcanzada 1 (Pr.02-22) Activo cuando se alcanza la frecuencia deseada (Pr.02-22).
Frecuencia deseada : :
4 alcanzada 2 (Pr.02-24) Activo cuando se alcanza la frecuencia deseada (Pr.02-24).
5 Egg%?%%zim Activo cuando el comando de frecuencia= O (el variador debera
frecuencia) estar en el estado de funcionamiento (RUN)).
Velocidad cero con
6 parada (comando de |Activo cuando el comando de frecuencia = 0 o parada.
frecuencia)
Activo cuando se detecta un sobretorque. Consulte Pr.06-07 (nivel
7 Sobretorque 1 de deteccion de sobretorque OT1) y Pr.06-08 (tiempo de deteccion
de sobretorque OT1). Consulte Pr.06-06~06-08.
Activo cuando se detecta un sobretorque. Consulte Pr.06-010 (nivel
8 Sobretorque 2 de deteccion de sobretorque OT2) y Pr.06-11 (tiempo de deteccién
de sobretorque OT2). Consulte Pr.06-09 ~ 06-11.
: : Activo cuando el variador estd encendido (ON) y no se detectd
9 Variador listo ninguna anormalidad.
: . Activo cuando el voltaje del bus de CD es demasiado bajo.
10 Cg\t/;re:[e(rﬂsl)a de bajo (Consulte Pr.06-00 para obtener informacion sobre el nivel de
J voltaje bajo)
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11  |Indicacion de averia |Activo cuando ocurre una falla (excepto la parada por bajo voltaje).
. s Cuando el variador funciona luego de Pr.02-32, estard activada
12 Hgigﬁgn(g?g;g%) (ON). Se deberéa utilizar esta funcion con el freno de CD y se
' recomienda combinar su uso con el contacto “b” (N.C).
Activo cuando IGBT o el disipador de calor se sobrecalientan para
13 |Sobrecalentamiento |evitar que el sobrecalentamiento apague el variador.
(Consulte Pr.06-15).
14 :jned}?:ﬁfdnodpeolra sefial Act_ivo cuando la funcion de frenado por software se encuentra
software activada (ON). (Consulte Pr.07-00).
15 Error d_e . Activo cuando la sefial de retroalimentacion es anormal
retroalimentacion PID '
16 (Eorgcl)_r)de deslizamiento Activo cuando se detecta un error de deslizamiento.
Sgn?é%agéa eerln\]/i?]lglrége Activo cuando el contador alcanza el valor de conteo de terminales
17 (Pr.02-20; no regresa a (Pr.02-19). Este contacto no estara activo
o) » NOTeg cuando Pr.02-20>Pr.02-19.
Se alcanzo_el'valor de Activo cuando el contador alcanza el valor de conteo preliminar
18  |conteo preliminar (Pr.02-19)
(Pr.02-19, regresa a 0) ' '
19 Entrada de bloqueo de |Activo cuando la salida del variador de frecuencia de motor de CA
base externa (B.B.) se apaga durante el blogueo de base.
20 |Salida de advertencia |Activo cuando se detecta una advertencia.
Advertencia de : .
21 sobrevoltaje Activo cuando se detecta un sobrevoltaje.
29 Q:Jle(/eer;t]ecrilgrl]ad%e parada Activo cuando se detecta una prevencion de parada por
por sobrecorriente sobrecorriente.
Advertenp la de Activo cuando se detecta una prevencion de parada por
23  |prevencion de parada sobrevoltaie
por sobrevoltaje €.
on Indicacion de modo de |Activo cuando el comando de operaciéon se controla mediante el
funcionamiento terminal externo. (Pr.00-20#0)
25 |Comando directo Activo cuando la direccion de funcionamiento es directa.
26 |Comando inverso Activo cuando la direccion de funcionamiento es inversa.
Salida cuando la : : _
27 corriente >= Pr.02-33 Activo cuando la corriente es >= Pr.02-33.
Salida cuando la : : _
28 corriente <= Pr.02-33 Activo cuando la corriente es <= Pr.02-33.
Salida cuando la . . _
29 frecuencia >= Pr.02-34 Activo cuando la frecuencia es >= Pr.02-34.
Salida cuando la . . _
30 frecuencia <= Pr.02-34 Activo cuando la frecuencia es <= Pr.02-34.
31 Conexion Y para la Activo cuando PR.05-24 es inferior a Pr.05-23 y el tiempo es
bobina del motor superior a Pr.05-25.
32 Conexion | parala |Activo cuando PR.05-24 es superior a Pr.05-23 y el tiempo es
bobina del motor superior a Pr.05-25.
33 X?é%ﬁlgr?g ;:((ejré) salida Activo cuando la frecuencia de salida actual sea 0 (el variador
actual) debera estar en el estado de funcionamiento (RUN)).
Velocidad cero con
34 |parada (frecuencia de |Activo cuando la frecuencia de salida actual es 0 o parada.
salida actual)
Seleccion de salida de : :
35 error 1 (Pr.06-23) Activo cuando Pr.06-23 se encuentra activado (ON).
Seleccion de salida de : :
36 error 2 (Pr.06-24) Activo cuando Pr.06-24 se encuentra activado (ON).
Seleccion de salida de : :
37 error 3 (Pr.06-25) Activo cuando Pr.06-25 se encuentra activado (ON).
38 |Seleccion de salida de |Activo cuando Pr.06-26 se encuentra activado (ON).
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error 4 (Pr.06-26)
39 (PF?rsic(:)l?fg?lcanzada Activo cuando el punto de control de posicion PG alcanza Pr.10-19.
Velocidad alcanzada , . , . .
. . . Activo cuando la frecuencia de salida alcanza la configuracién de
40 gg%l;'da la velocidad frecuencia o parada.
El usuario puede establecer cualquiera de los 3 terminales de
entrada de mudltiples funciones en 41. Se emitira el estado de
accion de posicion actual de estos 3 terminales. Ejemplo: Si se
establece Pr.02-36 ~ 02-38 en 41 y solo se efectud la posicion
multiple del segundo punto. Por lo tanto, el estado actual es RA
(ON), RA (OFF) y MO1 (OFF). De esta forma, su estado es 010. Bit
0 es RAy asi sucesivamente.
MO2 MO1 RY2 RY1
Pr.02-17=41 Pr.02-16=41 Pr.02-14=41 Pr.02-13=41
Pr.04-16 0 0 0 1
Pr.04-18 0 0 1 0
41 Posicion maltiple Pr.04-20 0 0 1 1
alcanzada Pr.04-22 |0 1 0 0
Pr.04-24 0 1 0 1
Pr.04-26 0 1 1 0
Pr.04-28 0 1 1 1
Pr.04-30 1 0 0 0
Pr.04-32 1 0 0 1
Pr.04-34 1 0 1 0
Pr.04-36 1 0 1 1
Pr.04-38 |1 1 0 0
Pr.04-40 1 1 0 1
Pr.04-42 1 1 1 0
Pr.04-44 |1 1 1 1
Se debera utilizar esta funcién con Pr.02-32, Pr.02-33 y Pr.02-34.
Activo cuando la configuracion Pr.07-16=Pr.02-34 y Fcmd
42 |Funcion de graa ;:I?rroozz?:’%; y la corriente de salida es > Pr.02-33 y el tiempo es
Se detalla a continuacion un ejemplo de la aplicacion de grua para
su referencia.
Salida de velocidad
43  |cero del motor Activo cuando la velocidad actual del motor es inferior a Pr.02-47.
(Pr.02-47)
H H Comando
44 Sgr“r(ijean?ee baja Sedebera utilizar ESta funcion con PF%—?lC-;mF;rﬁ(gga?eS.
Interruptor de valvula 3 frecuencia <02-34
45  |electromagnética de : !
salida UVW ; } }
46  |Reservado } 3 3
CuariéN el variador s&®Wetiene, sel activafa (ON) el terminal de
. - multiples | funciones correspondiente si la frecuencia es inferior
g7 Liberacion delfieno g0 524 Liiego de que se active (ON), se desactivaré (OFF)
urante la parada It AT A AT i
GURime LI ttempo ae retraso de frenaao exceda Fruz-oZ.
MO=47 —h 0232
48-49 |Reservado
50 gilﬁgp%?‘ra el control Para la salida de comunicacion CANopen.
51 Salida para tarjeta de |Para la salida de comunicacién de las tarjetas de comunicacién
comunicacion (CMC-MODO01, CMC-EIP01, CMC-PNO1 y CMC-DNO1).
52 |Salida para RS-485 Para la salida RS-485.
53~62 |Reservado
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Ejemplo de la funcion de graa

Frecuencia

de salida
Comando de frecuencia> 02-34 Comando de frecuencia> 02-34
y corriente de salida > 02-33 e-eqrriente de salida > 02-33

Salida de multiples funciones
MO=42 (activo cuando Fcom

>=02-34, corriente de salida — -« — D
> 02-33ytiempo> 02-32) ! ‘

Se recomienda utilizar con la funcion de parada, tal como se detalla a continuacion:

Se establece 7-16 =02-34 y Se establece 07-18 = 02-34 y
y corriente de salida > 02-33 y corriente de salida < 02-33

07-18 Frecuencia
de parada durante
1 la desaceleracion

07-16 Frecuencia de| !
parada durante la__\
aceleracion

1 07-15 i 07-17 |
Frecuencia de salida. { ! Tiempo de parada Tiempo de parada !

{ durante la aceleracion durante la )
: desaceleracion

Salida de multiples funciones
MO= 42 (activo cuando Fcmd !
>= 02-34 corriente de salida T | 02-32 I
> 02-33 tiempo > 02-32) i Tiempo de retraso |
1 02-32 d !
: e freno

Tiempo de
retraso dejfreno

—

N m Direccion de salida multiple

Configuracién 0000h ~ FFFFh (0: N.O.; 1: N.C))
La configuracion de este parametro es hexadecimal.

Configuracioén de fabrica: 0000h

Se establece este pardmetro a través de la configuracion de bit. Si el bit es 1, la salida
correspondiente actuara de forma inversa.

Ejemplo:

Si Pr02-13 = 1y Pr02-18 = 0, el relé 1 estara activado (ON) cuando el variador esté funcionando y
estard abierto cuando el variador esté detenido.

SiPr02-13 =1y Pr02-18 = 1, el relé 1 estara abierto cuando el variador esté funcionando y estara
cerrado cuando el variador esté detenido.

L Configuracion de bits

Bit 15|Bit 14|Bit 13|Bit 12|Bit 11|Bit 10| Bit 9 | Bit 8 | Bit 7 | Bit 6 | Bit 5 |Bit 4|Bit 3| Bit 2 Bl't %‘t
MO20|MO19|MO18/MO17|MO16|MO15/M0O14/MO13|MO12|MO11|MO10|MO2|MO1 Resir"ad RY2|RY1

N m Valor de conteo de terminales alcanzado (regresa a 0)

Configuracién de fabrica: 0
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Configuracién 0 ~ 65535
L Es posible establecer el activador del contador a través del terminal de mdultiples funciones
(establezca Pr.02-06 en 23). Al completar el conteo, se activara el terminal de salida especificado
(se establece Pr.02-13~02-14, Pr.02-36, 02-37 en 18). No es posible establecer Pr.02-19 en 0.

Cuando la pantalla muestra c5555, el variador ha contado 5.555 veces. Si la pantalla muestra
c5555e, esto significa que el valor real del contador se encuentra entre 55.550 y 55.559.

o m Valor de conteo de preliminar alcanzado (no regresa a 0)

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 65535
[LJ Cuando el valor del contador cuente desde 1y alcance este valor, se activara el terminal de salida
de multiples funciones correspondiente, siempre y cuando una configuracion Pr. 02-13, 02-14,
02-36, 02-37 esté establecida en 17 (configuracion del valor de conteo preliminar). Se puede
utilizar este parametro desde el final del conteo para permitir que el variador funcione desde la
velocidad baja hasta la parada.

1,0milisegundos

valordevisuallzacion sapn yurt  cmwr oty WM bt cb. Y ke

[00-04=01]
TRG[02-06=23]
Activador del contador

| <+

1,0milisegundos

(Sefial desalida) 1,0 milisegundosAnchurade
Valor de conteo preliminar 02-20=3 | lasefal del activador!

RY1Pr.02-13=17 02-13, 02-14, 02-36, 02-37

Valor de conteode
terminalesRY 2 02-14=17 | |

Pr.02-14=18

N m Ganancia de salida digital (DFM)

Configuracién 1 ~ 166
Se utiliza para establecer la sefal para los terminales de salida digital (DFM-DCM) y la salida de
frecuencia digital (periodo de trabajo del pulso X = 50%). Pulso de salida por segundo = frecuencia
de salida X Pr.02-21.

» m Frecuencia deseada alcanzada 1

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
» m Anchura de la frecuencia deseada alcanzada 1

Configuracion de fabrica: 1

Configuracion de fabrica: 60.00/50.00

Configuracion de fabrica: 2.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

V4 m Frecuencia deseada alcanzada 2

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
V4 m Anchura de la frecuencia deseada alcanzada 2

Configuracion de fabrica: 60.00/50.00

Configuracion de fabrica: 2.00
Configuracion 0,00 ~ 600,00 Hz
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Una vez que la frecuencia de salida alcance la frecuencia deseada y el terminal de salida de
multiples funciones correspondiente esté establecido en 3 0 4 (Pr.02-13, 02-14, 02-36 y 02-37),
este terminal de salida de multiples funciones estara activado (ON).

H
A
Fcmd=60Hz
02-23=40Hz \ 42Hz
02-24=2Hz N 40Hz
02-21=10Hz !
02-22=2Hz ;
02-13, !
02-14, :
02-36, =3 ;
02-37, :
02-13,
02-14, _,
02-36,
02-37,

m Tiempo de retraso de freno

Configuracién 0,000 ~ 65,000 segundos
Cuando el variador de frecuencia de motor de CA funciona luego del tiempo de retraso Pr.02-32, el
terminal de salida de multiples funciones correspondiente (12: liberacion del freno mecénico)
estard activado (ON). Se recomienda utilizar esta funcién con el freno de CD.
A

Configuracién de fabrica: 0.000

A
A
Comando de v
frecuencid
07-02 - 07-03
T(I:%mdpo detfre?ado ‘ Tiempo de frenado de
urante e
arranque B=A CD durante la parada
Frecuencia deffreng de CD - DC brake
salida X | 1
RUN STOP | |
RUN/STOP ; ‘ ; 1
02-32 Tiempo de ! f i
retraso de frenado ! ! < ’1
Salida de multiples funciones b .
(liberacién del freno mecanico)
Pr.02-11 a 02-14 = d12 ‘ ! Tiempo de febote del freno mecanico
Frenadd Liberacién Frenado
Freno mecanico Tiempo
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Si se utiliza este parametro sin el freno de CD, quedara invalido. Consulte el siguiente tiempo de
funcionamiento.

Velocidad i Velocidad
Comando de| C€ro ' cero !

frecuencia

Frecuenciade | ‘
) v
salida

RUN
RUN/STOP — : | STOP

Salida de multiples funciones
(liberacion del freno mecanico)
Pr.02-11a02-14 = d12

Freno ‘ Liberacién | Freno.
Tiempo

Freno mecéanico

N m Configuracién de nivel de corriente de salida para los terminales de salida de mltiples
funciones

Configuracién de fabrica: 0
Configuraciéon 0~100%
Cuando la corriente de salida es superior o igual a Pr.02-33, activara el terminal de salida de
multiples funciones (Pr.02-13, 02-14, 02-16 y 02-17 establecidos en 27).

Cuando la corriente de salida es inferior a Pr.02-33, activara el terminal de salida de mdultiples
funciones (Pr.02-13, 02-14, 02-16 y 02-17 establecidos en 28).

N m Limite de salida para los terminales de salida de muiltiples funciones
Configuracién de fabrica: 0.00

Configuracion 0.00~+60,00 Hz
Cuando la frecuencia de salida es superior a Pr.02-34, activara el terminal de multiples funciones
(Pr.02-13, 02-14, 02-16 y 02-17 establecidos en 29).

Cuando la frecuencia de salida es inferior a Pr.02-34, activara el terminal de mdltiples funciones
(Pr.02-13, 02-14, 02-16 y 02-17 establecidos en 30).

N m Seleccion de control de operacion externa luego de restablecer y activar
Configuracién de fabrica: O

Configuracién 0: desactivar
1: el variador funciona si sigue existiendo el comando de funcionamiento

luego de restablecer o reiniciar.

Configuracion 1:
Estado 1: Luego de que se encienda el variador y el terminal externo para RUN continde activado

(ON), el variador comenzara a funcionar.
Estado 2: Luego de eliminar una falla luego de su deteccién y si el terminal externo para RUN
continva activado, el variador puede funcionar luego de presionar la tecla RESET.
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N m Nivel de velocidad cero del motor

Configuracién 0 ~ 65535 rpm
L Se debera utilizar este parametro con los terminales de salida de mdltiples funciones (establecido
en 43). Se debe utilizar con la tarjeta PG y el motor con la retroalimentacion del codificador.

Configuracién de fabrica: 0

D Se utiliza este parametro para establecer el nivel de la velocidad cero del motor. Cuando la
velocidad actual es inferior que esta configuracion, el terminal de salida de multiples funciones
correspondiente 43 estara activado (ON), tal como se muestra a continuacion.

Velocidad A
actual
del motor

02-47

MO=d43

»Tiempo

N m Frecuencia maxima del interruptor de resolucion

Configuracién de fabrica: 60.00
Configuracién 0,01 ~ 600,00 Hz

» m Cambio del tiempo de retraso de la frecuencia de salida méxima
Configuracién de fabrica: 0.000

Configuracién 0,000 ~ 65,000 segundos
[LJ Se utiliza para mejorar la velocidad o posicion inestables debido a una resolucion analdgica
insuficiente. Se debe utilizar con el terminal externo (establecido en 43). Luego de configurar este
parametro, se debe ajustar la resolucion de salida analégica del controlador de forma simultdnea a
través de esta configuracion.

AUl +10V
Tiempo de
aceleracion/desaceleracion
01-12~01-19
AUl OV

Frecuenciade salida

Frecuenciade > CL
maxima 01-00

salida maxima

AUI -10V 01-00 3
Comando de / |

frecuencia v
. < ?
Frecuencia /'
de salida Efecr:‘f;t‘;'raddea Frecuencia del
OHz - " resoluciénio-2s N/ interruptorde
Tiempoderetrasoparae ! resolucion10-25 Tiempo de retraso para
interruptor defrecuenci ! el interruptor de frecuencia
Interruptor maximal0-24 ON méaximal0-24
de resolucion ‘
MI1=43 ;
Funcionamiento directo Funcionamiento inverso

m Visualizacion del estado del terminal de entrada de multiples funciones

Configuracion de fabrica: Solo lectura
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Clargas 2B ol o3 pI2 Hll S0 59 58 57 5 65 5y by H 2 H 0
Bit 15|14 13 |12[12]10] o[8[ 7 [6]5 |4

3l2]1]o]« Fwp
*—— REV

0=0n MIL
1=0ff
MI2

MI3
MI14
MI5
MI16
MI7
MI18
MI10
MI11

MI12 V parala
MI13 | tarjeta
MI14 | opcional

MI15

Por ejemplo:
Si Pr.02-50 muestra 0034h (hex), es decir, el valor es 52 y 110100 (binario). Significa que MI1, MI3
y MI4 se encuentran activos.

Cargas 25 2% 28229212 ° 0=0ON
Bit 111/ 0/1/ 0 0« wmnt 1=OFF

P M2 Configuracién
MI3  =bit5x2s+bit4x24+bit2x22

5 4 2
Ml4 =1x2 +1x2 +1x2

_ _ NOTA
mis - 32%16+4 =52 5 4 ; )
21=322 =160 2 =8 2 =4
Mi6 2 =2 2 =1

m Estado del terminal de salida de multiples funciones
Configuracioén de fabrica: Solo lectura

Por ejemplo:
Si Pr.02-51 muestra 000Bh (hex), es decir, el valor es 11 y 1011 (binario). Significa que RY1, RY2
y MO1 se encuentran activados (ON).
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0=ON
1=0FF
Cargas 21 21 2B 212 o1 S0 58 98 97 969 595 49 3 BH g 0
Bit 15 (14 (13112111109 |8 |7 16|54 |3 /2110 |« Relé1
A A A A A A A A A A A A A A t R I' 2
ele

Reservado
MO1

Mo2

Mo10 \
MO11
MO12
MO13

MO14 Para
MO15 latarjeta

opcional

MO16
MO17
MO18
MO19
MO20 /

NOTA

7 6

2=128 2 =64

5 4 3

2 =32 2 =16 2 =8
2 1 0

2 =4 2=2 2 =1

m Visualizacion del terminal de salida externo ocupado por el PLC

Configuracién de fabrica:
Sélo lectura
P.02-52 muestra el terminal de entrada de multiples funciones externo utilizado por el PLC.
Cargas 215 214 213 212 211 210 29 28 27 2 62 52 42 32 22 2 0
Bit

lisiaJisfiz[ifio]o]s|7]6]s][a]s]2]1]o]< Fup

A 4 A A 4 A REV
0=ON R
1=OFF MI2
MI3
Mi4
Mis
M6
MI7
Mig
MI10

MI11 Paral
arala

Mi12 tarjeta

MI13 opcional

MI14
MI15

Por ejemplo:
Cuando Pr.02-52 muestra 0034h (hex) y se cambia a 110100 (binario), esto significa que el PLC
utiliza MI1, MI3 y Mi4.
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Cargas 9" 210 99 98 97 96 5554 535 25 19 0 0: noutilizado por el PLC
i 1: utilizad IPLC
Bit — Jolo]o]ololo|1]1]o]1]o]ol mn Hiizadopore
Muestra
MI2 5 4 2
= bit5x2 +bit4x2 +bit2x2
MI3 5 4 2
=1x2 +1x2 +1x2
M4~ =32+16+4 =52
MI5
MIG NOTA
MI7

14 13 12
2 =16384 2 =8192 2 =4096

Mi 211 2048 210 1024 29 512
MI10 . o .
2 =256 2 =128 2 =64
MI11 5 4 3 2
MI12 2 =322 =16 2 =8 2 =4
1 0
MI13 2 =2 2 =1

m Visualizacion del terminal de entrada analégica ocupado por el PLC

Configuracién de fabrica: Sélo lectura
[ P.02-53 muestra el terminal de salida de multiples funciones externo utilizado por el PLC.

m Visualizacion de la memoria guardada del comando de frecuencia ejecutado por el
terminal externo

Configuracion de fabrica: Sélo lectura
Configuracion Solo lectura
Cuando la fuente del comando de frecuencia proviene del terminal externo, si ocurre un bajo
voltaje o falla en este momento, se guardard en este pardmetro el comando de frecuencia del
terminal externo.

0=ON
" 1=OFF

2

0 Relé 1
Relé 2
Reservado
MO1
MO2
MO10 \
MO11
MO12
MO13
MO14 Pa_rala
MO15 ?tar]eta

Cargas 215 214 213 212 21 20 2 23 27 25 25 24 23 2 2 2 1
Bit 150141312/ 11]10[ o[ 8|76 |5/4 ]3] 2] 1

opcional

MO16
MO17
MO18
MO19 J
MO20

NOTA

7 6

2'=128 2 =64

5 4 3

2=32 2'=16 2'=8

2 1 0

2 =4 2 =2 2 =1

Por ejemplo:
Si el valor de Pr.02-53 muestra 0003h (hex), esto significa que el PLC utiliza RY1y RY2.
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0 = no utilizado porel PLC
1 = utilizado porel PLC

Cargas 2’ 2°2° 29 2° 22 2"'2°
Bit o/lolo|loflolol1]|1]|« Relé1
A A A A A A t Re|e2
Reservado
MO1
MO2

Valorde visualizaciéon
MO3 3=2+1

MO4 =1x2"'+1x2°
MO5 =bit 1x2'+bit0x2°
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03 Parametro de entrada/salida analdgica ~ Es posible establecer este parametro
durante el funcionamiento.

' m Entrada analdgica 1 (AVI)
N m Entrada analdgica 2 (ACI)
' m Entrada analdgica 3 (AUI)

Configuracién

0: sin funcion

1: comando de frecuencia (limite de torque en el
modo de control de torque)

2: comando de torque (limite de torque en el modo
de velocidad)

: comando de compensacion de torque

: valor PID objetivo

: sefal de retroalimentacion PID

: valor de entrada del termistor PTC

: limite de torque positivo

: limite de torque negativo

: limite de toque regenerativo

10: limite de torque positivo/negativo

11: valor de entrada del termistor PTC100
12~17: reservado

Cuando es el comando de frecuencia o limite de velocidad TQC, el valor correspondiente para 0 ~
+ 10 V/4 ~ 20 mA es 0 (frecuencia de salida maxima) (Pr.01-00).

Configuracion de fabrica: 1

Configuracién de fabrica: 0

Configuracion de fabrica: 0

O©oo~NOOLh~hW

[L] Cuando es el comando de torque o limite de torque, el valor correspondiente para 0 ~ + 10 V/4 ~
20 mA es 0 (torque de salida maximo) (Pr.01-27).

[J Cuando es la compensacion de torque, el valor correspondiente para 0 ~+ 10V/4 ~20 mA es 0
(torque nominal).

Torque positivo
A

03-00~02=7
03-00~02=9 \__— Limite de torque
Limite de toque positivo
regenerativo Q
03-00~02=10 ¥
Limite de torque —~__~
positivo/negativo
Inverso » Directo
03-00~02=10
Limite de torque 03-00~02=9
positivo/negativo {/ Limite de toque
regenerativo
_ b J
03-00~02=8 —~_~

Limite de torque )
negativo Torque negativo
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N m Polarizacion de entrada analdgica 1 (AVI)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracion -100,0 ~ 100,0%

Se utiliza para establecer el voltaje AVI correspondiente de la entrada analdgica externa 0.

N m Polarizacion de entrada analégica 1 (ACI)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién -100,0 ~ 100,0%

Se utiliza para establecer el voltaje ACI correspondiente de la entrada analégica externa 0.

' m Polarizacion de entrada positiva analogica AUI

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién -100,0 ~100,0%

Se utiliza para establecer el voltaje AUI correspondiente de la entrada analdgica externa 0.

0 Relacion entre la corriente/voltaje de entrada externa y la frecuencia configurada: 0~10 V (4-20 mA)

corresponde a 0-60 Hz.

4 m Polarizacion de entrada negativa analégica AUI

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién -100,0 ~ 100,0%

l m Modo de polarizacién positiva/negativa (AVI)

» m Modo de polarizacion positiva/negativa (ACI)

» m Modo de inclinacion positiva/negativa (AUI)

N m Reservado

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: polarizacion cero
1: inferior a polarizacién=polarizacion
2: superior a polarizacién=polarizacion
3: valor absoluto de la polarizacion de voltaje al actuar como centro
4: polarizacibn como centro

L En un entorno ruidoso, puede utilizar la polarizacién negativa para otorgar un margen de ruido. NO
se recomienza utilizar menos de 1V para establecer la frecuencia de operacion.
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03-00
a
03-02

Laganancia03-11 ~03-14 es positiva
0 PolarizacioncerO
1 Inferior a polarizacion = polarizacion

2 Superior a polarizacién=polarizacion

Valor absoluto de la polarizacién de
voltaje al actuar como centro

4 Polarizacién como centro

—@ 0 -
-10V-9-8-7-6-5-4-3 -

2

o 2
234\;\678910v

Polarizacion Polarizacién

negativa \

Polarizacién

Polarizaciéon
positiva

N m Ganancia de entrada analdgica 1 (AVI)

o m Ganancia de entrada analdgica 2 (ACI)
» m Ganancia de entrada positiva analégica 3 (AUI)

N m Ganancia de entrada negativa analdgica 4 (AUI)

Configuracién de féabrica: 100.0
Configuracién -500,0 ~ 500,0%
Se utilizan los parametros 03-03 a 03-14 cuando la fuente del comando de frecuencia es la sefial
de corriente/voltaje analdgico.

N m Tiempo de filtro de entrada analdgica (AVI)
o m Tiempo de filtro de entrada analdgica (ACI)
o m Tiempo de filtro de entrada analdgica (AUI)

Configuracién de fabrica: 0.01
Configuracion 0,00 ~ 2,00 segundos

Se pueden utilizar estos retrasos de entradas para filtrar las sefiales analdgicas ruidosas.

Cuando la configuracién de la constante de tiempo es demasiado grande, el control sera estable,
pero la respuesta de control serd lenta. Cuando la configuracion de la constante de tiempo es
demasiado pequeria, la respuesta de control sera rapida, pero el control podria ser inestable. Para
encontrar la configuracion 6ptima, ajuste la configuracion de acuerdo con la estabilidad del control
o estado de respuesta.

N m Funcion de adicién de entrada analogica

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: desactivar (AVI, ACI, AUI)
1: activar

Cuando se establece Pr.03-18 en 0 y la configuracion de entrada analdgica es la misma, la
prioridad para AVI, ACl y AUl es AVI>ACI>AUL.
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Frecuencia

Voltaje

Fcommand= [(pol arizaci6n ay)* ganancia]* Ema x(01.00

10 V o 16 mA

Fcommand: frecuencia
correspondiente para 10 V o0 20 mA

ay: 10016 mA

Polarizacion: Pr.03-03,Pr. 0 3-04 , Pr.03-05
Ganancia: Pr.03-11, Pr.03-12, Pr.0 3-13, Pr.03-14

» m Pérdida de sefal ACI

Configuracién 0: desactivar
1: continuar funcionamiento con la Gltima frecuencia
2: desaceleracion para parar

3: detencion inmediata y visualizacion de ACE

Configuracion de fabrica: 0

[L] Este parametro determina el comportamiento cuando se pierde la sefial ACI.

L] Cuando se establece Pr.03-29 en 1, significa que el terminal ACI corresponde a la entrada de
voltaje de 0-10 V. En este momento, Pr.03-19 serd invalido.

L] Cuando se establece en 1 0 2, se visualizara el codigo de advertencia “AnL” en el
teclado. Parpadeard hasta que se recupere la pérdida de sefial ACI o se detenga el variador.

N m Salida de mdltiples funciones 1 (AFM1)

Configuracion de fabrica: 0

N m Salida de mdltiples funciones 2 (AFM2)

Configuracion 0 ~ 23

Configuracién de fabrica: 0

Tabla de funciones

Configuracion|/Funciones Descripciones
0 : : Se considera como 100% la frecuencia
Frecuencia de salida (Hz) .
maxima Pr.01-00.
: 5 ,
1 Comando de frecuencia (Hz) Se, c.onS|dera como 100% la frecuencia
maxima Pr.01-00.
2 Velocidad del motor (Hz) Se considera como 100% 600 Hz.
3 . . Se considera como 100% 2,5 veces la corriente
Corriente de salida (rms) .
nominal.
4 Voltaje de salida Se considera como 100% 2 veces el voltaje nominal.
5 Voltaje del BUS de CD 450 V (900 V) = 100%.
6 Factor de potencia -1,000 ~ 1,000 = 100%.
7 Potencia Se considera como 100% la potencia nominal.
i 0
8 Torque de salida Se considera como 100% el torque de carga
completa.
9 AVI 0~10V =0~ 100%
10 ACI 0~ 20 mA =0~ 100%
11 AUI -10~10V =0~ 100%
12 Corriente del eje Q (Iq) Se considera como 100% 2,5 veces la corriente
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nominal.
13 Valor de retroalimentacion del |Se considera como 100% 2,5 veces la corriente
eje Q (I9) nominal.
14 Corriente del eje D (Id) Se cpnsidera como 100% 2,5 veces la corriente
nominal.
15 Valor de retroalimentacion del |Se considera como 100% 2,5 veces la corriente
eje D (Id) nominal.
16 Voltaje del eje Q (VQq) 250 V (500 V) = 100%.
17 Voltaje del eje D (Vd) 250 V (500 V) = 100%.
18 Comando de torque Se considera como 100% el torque nominal.

. 0 :
19 Comando de frecuencia PG2 Se, c.onS|dera como 100% la frecuencia
maxima Pr.01-00.

20 Salida para el control

CANopen Para la salida analégica CANopen.

21 Salida analéaica RS485 Para la salida de comunicacion (CMC-MODO1,
g CMC-EIP01, CMC-PNO1, CMC-DNO01).

22 Salida analdgica para tarjeta |Para la salida de comunicacion (CMC-MODOL1,
de comunicacion CMC-EIP01, CMC-PNO1, CMC-DNO01).

23 Se puede controlar el nivel de salida de voltaje a
través de Pr.03-32 y Pr03-33.

0 ~ 100% de Pr.03-32 corresponde a 0 ~ 10 V de
AFM1.

Salida de voltaje constante

4 m Ganancia para la salida analégica 1 (AFM1)

Configuracion de fabrica: 100.0

N m Ganancia para la salida analogica 2 (AFM2)

Configuracién de fabrica: 100.0
Configuracién 0 ~ 500,0%

[ Se utiliza para ajustar el nivel de voltaje analégico (Pr.03-20) que emite el terminal AFM.

L] Este parametro establece el voltaje correspondiente de la salida anal6gica O.

4 m Valor de salida analégica 1 en la direccién REV (AFM1)

Configuracién de fabrica: 0

N m Valor de salida analégica 2 en la direccién REV (AFM2)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: valor absoluto en direccion REV
1: salida de 0 V en direccion REV; salida de 0-10 V en direccion FWD
2: salida de 5-0 V en direccion REV; salida de 5-10 V en direccion FWD

10V(20mA) 10V(20mA) 10V(20mA)
v
03-18
) 03-21 ) ) )
ov 03-24 . 0V Frecuencia 5v  Frecuencia
(OmA) 7 (OmA) (12mA)
03-22=0 03-22=1 03-22=2
03-25=0 03-25=1 03-25=2

Selecciones parala direccion de salida analdgica
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N m Reservado
» m Reservado

4 m Seleccién AVI

Configuraciéon 0: 0 - 10 V
1:0-20 mA
2:4-20mA

Configuracion de fabrica: 0

»; m Seleccion ACI

Configuracion 0: 4 - 20 mA
1:0-10V
2:0-20mA
Al cambiar el modo de entrada, compruebe si el interruptor del terminal externo (SW3, SW4)
corresponde a la configuracion de Pr.03-28 ~ 03-29.

» m Estado del terminal de salida del PLC

Configuracién de fabrica: 0

Configuracion de fabrica: ##
Configuracién 0~65535
Supervision del estado de los terminales de salida analdgica del PLC
P.03-30 muestra el terminal de salida de multiples funciones externo utilizado por el PLC.

0=ON
1=0FF
Cargas 2% 2 2° 22 2" 203 2 J 2 25 2% 2% 22 27 p°
Bit  145014l13l12/11[10l9]8l716|51413|211]0 AFM 1
AFM 2
NOTA
7
2 =128 2 =64
5 4 3
2 =32 2 =16 228
2 1 0
2 =4 2 =2 2 =1

L Por ejemplo:
Si el valor de Pr.02-30 muestra 0002h (hex), esto significa que el PLC utiliza AFM1 y AFM2.

0 = no utilizado por el PLC
1 = utilizado por el PLC

Cargas 2’/ 2° 2° 24 23 22 21 90
Bit o/ololo|lolo|l1]o0 AFM 1

AFM 2
Valorde visualizacion

2=1x2"+0x2°
=bit1x2'+bit0ox2°

m Seleccion de salida de 0-20 mA (AFM2)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: salida de 0 - 20 mA
1: salida de 4 - 20 mA
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m Nivel de configuracion de salida de CD (AFM1)

m Nivel de configuracion de salida de CD (AFM2)

Configuracion de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 100,00%
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04 Parametros de velocidad de paso multiple » Es posible establecer el
pardmetro durante el funcionamiento.

» m Frecuencia de velocidad de ler paso

» m Frecuencia de velocidad de 2do paso

N m Frecuencia de velocidad de 3er paso

N m Frecuencia de velocidad de 4to paso

» m Frecuencia de velocidad de 5to paso

» m Frecuencia de velocidad de 6to paso

N m Frecuencia de velocidad de 7mo paso

N m Frecuencia de velocidad de 8vo paso

» m Frecuencia de velocidad de 9no paso

» m Frecuencia de velocidad de 10mo paso

N m Frecuencia de velocidad de 1ler paso

N m Frecuencia de velocidad de 12do paso

» m Frecuencia de velocidad de 13er paso

» m Frecuencia de velocidad de 14to paso

N m Frecuencia de velocidad de 15to paso

Configuracién de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

Se utilizan los terminales de entrada de multiples funciones (consulte la configuracion 1 ~ 4

R

de Pr.02-01~02-08 y 02-26~02-31) para seleccionar una de las velocidades de paso multiple del
variador de frecuencia de motor de CA (15 velocidades como maximo). Se determinan las
velocidades (frecuencias) a través de Pr.04-00 a 04-14, tal como se muestra a continuacion.

Se puede controlar el comando de funcionamiento/parada a través del terminal externo/teclado
digital/comunicacion mediante Pr.00-21.

Se puede establecer cada una de las velocidades de paso multiple en 0,0 ~ 600,0 Hz durante el
funcionamiento.

Explicacion para el diagrama de sincronizacién para las velocidades de paso multiple y terminales
externos

Configuracion de parametros relacionada:

1. Pr.04-00 ~ 04-14: ajuste de las velocidades de paso multiple (establecimiento de la frecuencia
para cada velocidad de paso)

2. Pr.02-01 ~ 02-08, 02-26 ~ 02-31: ajuste de los terminales de entrada de mdltiples funciones
(velocidad de paso multiple 1 ~ 4).

» Parametros relacionados: frecuencia del impulso momentaneo de velocidad 01-22, comando de

entrada de mdltiples funciones 02-01 1 (MI1), comando de entrada de
multiples funciones 02-02 2 (MI2), comando de entrada de multiples
funciones 02-03 3 (MI3), comando de entrada de multiples funciones
02-04 4 (M14)
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Frecuencia

Master/Speed |

Run/Stop

04-07

112 3/4:5 6|78 9 10 11 12 13 14 15|

Frecuenciadel
impulso momentane
de velocidad

1-22

PU/terminales

§ exlernos/comunicaci()rﬂ ON |

S ! ! i i i i ! i ! ] i i i i i j

28 |reravelocidad_OFF[ON] [ON] [ON] _[ON] [ON]

o | ! | I | | ! i ! ! | . i | | !

82 < J2davelocida _OFF [ ON ] [ OoN | ToNn | | [oN ]

[~ oo b oo

£2=. \seravelocidad opg | | [ on ] | [ oN |

EEjo ! : : : ; : ; + — ; :
S = | ! | | | | !
Qe 28 4tavelocidad __OFF I I I !

“ON ]

Frecuenciadel impulso  QFF

on

momentaneo de velocidad

Velocidad multipleatravés delosterminales externos

4 m Comando de posicion 1 (pulso)

4 m Comando de posicion 2 (pulso)

4 m Comando de posicion 3 (pulso)

4 m Comando de posicion 4 (pulso)

4 m Comando de posicion 5 (pulso)

4 m Comando de posicion 6 (pulso)

4 m Comando de posicion 7 (pulso)

4 m Comando de posicion 8 (pulso)

4 m Comando de posicion 9 (pulso)

4 m Comando de posicion 10 (pulso)

4 m Comando de posicion 11 (pulso)

4 m Comando de posicion 12 (pulso)

4 m Comando de posicion 13 (pulso)

4 m Comando de posicion 14 (pulso)

4 m Comando de posicion 15 (pulso)

Configuracién -32767~32767

Configuracién de fabrica: 0

Consulte Pr.02-01 ~ 02-08 (comando de entrada de multiples funciones) para obtener la
descripcion de la configuracién 34 (cambio entre la posicion de paso multiple y el control de
velocidad multiple) y la configuracion 36 (activaciéon de funcién de posicion de paso multiple).

Posm;g:;;i:pgsz:)eztejltlple MI4 | MI3 | MI2 | MI1 |Velocidad de paso multiple correspondiente
10-19 0 0 0 0 Posicionamiento del codificador

Comando de posicion 1 (pulso) 04-16| 0 0 0 1 | 1% frecuencia de velocidad de paso 04-00

Comando de posicion 1 (pulso) 04-18| 0 0 1 0 | 2%frecuencia de velocidad de paso 04-01

Comando de posicion 1 (pulso) 04-20| 0 0 1 1 | 3*®frecuencia de velocidad de paso 04-02

Comando de posicion 1 (pulso) 04-22| 0 1 0 0 | 4™ frecuencia de velocidad de paso 04-03

Comando de posicion 1 (pulso) 04-24| 0 1 0 1 | 5®frecuencia de velocidad de paso 04-04
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Comando de posicion 1 (pulso) 04-26

6 frecuencia de velocidad de paso 04-05

Comando de posicion 1 (pulso) 04-28

7™ frecuencia de velocidad de paso 04-06

Comando de posicion 1 (pulso) 04-30

8" frecuencia de velocidad de paso 04-07

Comando de posicion 1 (pulso) 04-32

9™ frecuencia de velocidad de paso 04-08

Comando de posicion 1 (pulso) 04-34

10™ frecuencia de velocidad de paso 04-09

Comando de posicion 1 (pulso) 04-36

11° frecuencia de velocidad de paso 04-10

Comando de posicion 1 (pulso) 04-38

12 frecuencia de velocidad de paso 04-11

Comando de posicion 1 (pulso) 04-40

13" frecuencia de velocidad de paso 04-12

Comando de posicion 1 (pulso) 04-42

14" frecuencia de velocidad de paso 04-13

Comando de posicion 1 (pulso) 04-44

PiRPr|PIFP|IPIFP|FP|R OO
PR |RP|FPOOC|O|O|F |+
Pk |OO|FR|FR|O|O|F |+
| O |O|F| O O |O

15" frecuencia de velocidad de paso 04-14

m Comando de posicién 1 (revolucion)

m Comando de posicién 2 (revolucion)

m Comando de posicion 3 (revolucion)

m Comando de posicion 4 (revolucion)

m Comando de posicién 5 (revolucion)

m Comando de posicién 6 (revolucion)

m Comando de posicion 7 (revolucion)

m Comando de posicion 8 (revolucion)

m Comando de posicién 9 (revolucion)

m Comando de posicién 10 (revolucion)

m Comando de posicion 11 (revolucion)

m Comando de posicion 12 (revolucion)

m Comando de posicién 13 (revolucion)

m Comando de posicién 14 (revolucion)

m Comando de posicion 15 (revolucion)

Para cambiar la posicion deseada del terminal externo, establezca los parametros del terminal
externo en Pr.02-01 = 1, Pr.02-02 = 2, Pr.02-03 = 3 y Pr.02-04 = 4 seleccionado la posicién
deseada P2P a través de la velocidad de paso multiple.

Configuracién: Posicién deseada = 04-15 x (10-01*4) + 04-16

Velocidad de Posicion deseada P2P

paso multiple
0000 0
0001 Posicién multiple 1 | 04-15 04-16
0010 Posicion multiple 2 | 04-17 04-18
0011 Posicion multiple 3 | 04-19 04-20
0100 Posicion multiple 4 | 04-21 04-22
0101 Posicion multiple 5 | 04-23 04-24
0110 Posicion multiple 6 | 04-25 04-26
0111 Posicion multiple 7 | 04-27 04-28
1000 Posicién multiple 8 | 04-29 04-30
1001 Posicién multiple 9 | 04-31 04-32
1010 Posicién multiple 10 | 04-33 04-34
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1011 Posicién multiple 11 | 04-35 04-36
1100 Posicién multiple 12 | 04-37 04-38
1101 Posicién multiple 13 | 04-39 04-40
1110 Posicién multiple 14 | 04-41 04-42
1111 Posicién multiple 15 | 04-43 04-44
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05 Parametros del motor » Es posible establecer el parametro durante el

funcionamiento.
m Afinacion automatica del motor

Configuracion de fabrica: 0

Configuracién 0: sin funcion

1: medicion del motor de induccién en estado dinamico (motor girando)

(corriente Rs, Rr, Lm, Lx, sin carga)

2: medicion del motor de induccién en estado estético (motor no girando)

3: sin funcion

4: medicién del polo magnético del motor PM y origen PG en el estado

estatico (motor no girando)

5: medicién del pardmetro del motor PM en estado dindmico (motor

girando)

6: medicion de la curva de flujo del motor IM en estado dindmico

12: estimacion de la inercia sin sensor FOC

[[1 Motor de induccion

[ Inicie la afinaciéon automatica presionando la tecla [Run]y se escribira el valor medido en el motor
1 (Pr.05-05 ~05-09, corriente Rs, Rr, Lm, Lx, sin carga) y motor 2 (de Pr.05-17 a Pr.05-21) de
forma automética.

L[ Proceso de afinacion automatica (motor dinamico):

1. Aseglrese de que todos los parametros estén establecidos en la configuracion de fabrica y
que el cableado del motor sea correcto.

2. Asegurese de que el motor no posea carga antes de ejecutar la afinacién automética y que el
eje no esté conectado a ningin motor de correa 0 motor de engranajes. Se recomienda
establecer en 2 si no es posible separar el motor de la carga.

3.
Motor 1 Motor 2
Frecuencia
nominal del 01-01 01-35
motor
Voltaje nominal 01-02 01-36
del motor
Corriente de
carga completa 05-01 05-13
del motor
Potencia
nominal del 05-02 05-14
motor
Velocidad
nominal del 05-03 05-15
motor
Cantidad de 05-04 05-16

polos del motor
4. Establezca Pr.05-00 = 1y presione latecla [Run] y el variador iniciara la afinaciéon
automética. Tenga en cuenta que el motor comenzara a girar cuando se presiona la tecla
[Run] .
5. Cuando se complete la afinacion automética, compruebe si se escriben los valores en el motor
1 (Pr.05-05 ~ 05-09) y motor 2 (Pr.05-17 ~ 05-21) de forma automatica.
6. Circuito mecéanico equivalente.
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I Rs Lx
/30000
Pr.05-09
T E{;SE:ES Pr.05-21
Vs %Lm § Rr
Pr.05-08 Pr.05-07
i Pr.05-20 Pr.05-1¢
% Si se establece Pr.05-00 en 2, se deberé utilizar Pr.05-05 para el motor 1/Pr.05-17 para el
motor 2.
JEmEN O TA|
@ En el modo de control de torque/vector, se recomienda que los motores funcionen en
paralelo.

@ No se recomienda utilizar el modo de control de torque/vector si la potencia nominal del
motor excede la potencia nominal del variador de frecuencia de motor de CA.

@ Al efectuar la afinacién automética de los 2 motores, se deben ajustar los terminales de

salida de multiples funciones (configuracion 14) o cambiar Pr.05-22 para la seleccion del

motor 1/motor 2.

Generalmente, la corriente sin carga es un 20~50% de la corriente nominal.

La velocidad nominal no puede ser superior o igual a 120 f/p (f: frecuencia nominal

01-01/01-35; p: cantidad de polos del motor 05-04/05-16).

KX

Motor de iman permanente

Establezca Pr.05-00 = 5 para iniciar la afinacién automatica del motor PM. Presione la tecla [ Run]
y los valores medidos se escribiran en Pr.05-39 (Rs), Pr.05-40y 41 (Ld y Lq) y Pr.05-43
(pardmetro Ke del motor PM).

Proceso de afinacion automatica (motor dinamico):

1. Asegurese de que todos los pardmetros estén establecidos en la configuracion de fabrica y
que el cableado del motor sea correcto.

2. En el caso del motor PM, establezca Pr.05-33 = 1 y complete el resto de la configuracion de
corriente nominal (Pr.05-34), potencia nominal (Pr.05-35), velocidad nominal (Pr.05-36) y
cantidad de polos (05-37). Se debera establecer el tiempo de aceleracion/desaceleracion de
acuerdo con la capacidad del motor.

3. Establezca Pr.05-00 = 5 y presione la tecla [Run]) y el variador iniciara la afinacién
automatica del motor PM. Tenga en cuenta que el motor dinamico comenzara a girar cuando
se presiona latecla [Run] .

4. Cuando se complete la afinacién automatica, compruebe si se escriben los valores medidos
en Pr.05-39~05-41 y Pr.05-43 de forma automatica.

Establezca Pr.05-00 = 4 para comenzar con la afinacién automéatica del origen PG y polo magnético
del motor PM, presione la tecla [Run] y se escribiran los valores medidos en Pr.05-42 de forma

automatica.

@ Nota 1: Al ejecutar la afinacion automética del origen PG del motor PM, asegurese de
que la configuracién del codificador sea correcta (Pr.10-00, 10-01, 10-02). De lo
contrario, podria ocurrir una parada del motor y error de medicion del origen PG.

@ Nota 2: Si el motor PM funciona en direccion opuesta al comando del variador, cambie
alguno de los dos cables UVW y vuelva a conectar. A continuacion, ejecute nuevamente
la busqueda del origen PG. Es fundamental ejecutar la afinacion automética luego de
efectuar el cambio. De lo contrario, podria ocurrir una parada del motor y error de
medicion del origen PG.
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Medicién automatica del angulo entre el polo magnético y el origen PG (motor dindmico)

1.

4.

Establezca Pr.05-00 = 5 y presione la tecla RUN o ingrese manualmente los valores en Pr.
01-01, 05-34~-541y Pr.05-43.

Se sugiere extraer el motor y retirar la carga antes de comenzar con la afinacion automética.
Establezca Pr.05-00 = 4 y presione la tecla[ Run Jpara comenzar con la afinacién automatica.
Tenga en cuenta que el motor dindmico comenzara a girar cuando se presiona la tecla

[Run] .

Cuando se complete la afinacion automatica, compruebe si se escribe el angulo entre el polo
magnético y el origen PG en Pr.05-42 de forma automatica.

Establezca Pr.05-00 = 6 para comenzar con la medicion de la curva de flujo del motor IM en el estado
dinamico. Esta medicidn se encuentra solo disponible para FOC/TQC sin sensor. Ingrese la informacién del
motor en estos parametros y el variador podra comenzar con la afinacion automatica.

>

>

Complete la configuracion en 01-01 » 01-02 » 05-01 ~ 05-04 de acuerdo con la
informacion de la placa del motor.

Establezca 05-00 = 6 y presione la tecla [Run] para iniciar la afinacion automatica.
Asegurese de extraer el motor antes de comenzar con la afinacién automatica.

Establezca Pr.05-00 = 12 para comenzar con la medicion de afinacion automética de la inercia del motor IM.
Esta medicion se encuentra sélo disponible para el modo de FOC/TQC sin sensor. Ingrese la informacion
del motor en estos parametros y el variador podra comenzar con la afinacion automatica.

<>

YV V VYV

Nota: Antes de que Pr.05-00 = 12 comience con la afinacion automatica, se deberan ingresar
en primer lugar los pardmetros del motor (corriente sin carga, Rs, Rr, Lm y Lx).

00-10 = 2, modo de torque

00-13 = 2, modo de torque sin sensor

05-00=12, presione la tecla [Run] para comenzar con la estimacion de inercia.
Cuando se complete la estimacioén de inercia, compruebe si el resultado de Pr.11-01
(unidad PU Q8) es un valor razonable.

Modo de FOC sin sensor

>
>

00-10 = 0, modo de velocidad
00-11 =5, modo de FOC sin sensor

11-00 bit 0 = 1, utilice la ganancia ASR para ajustar automaticamente el ancho de banda
ASR (Pr.11-03, 11-04, 11-05)

m Corriente de carga completa del motor de inducciéon 1 (A)

R

Unidad: amperes
Configuracion de fabrica: #.##
Configuracion 10 ~ 120% de la corriente nhominal del variador

Se debera establecer este valor de acuerdo con la frecuencia nominal del motor, tal como lo indica
la placa de identificacion del motor. La configuracion de fabrica es 90% de la corriente nominal.
Ejemplo: La corriente nominal para 7,5 caballos de fuerza (5,5 kW) es 25 y la configuracion de
fabrica es 22,5 A. El rango de esta configuracion sera 10~30 A. (25*40% =10 Ay 25 * 120% = 30
A)

N m Potencia nominal del motor de induccién 1 (kW)
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Configuracion de fabrica: #.##
Configuracion 0 ~ 655,35 kW

Se utiliza para establecer la potencia nominal del motor 1. La configuracion de fabrica es la potencia
del variador.

al m Velocidad nominal del motor de induccion 1 (rpm)

Configuracién de fabrica:

1710 (60 Hz - 4 polos)

1410 (50 Hz - 4 polos)
Configuracién 0 ~ 65535

Se utiliza para establecer la velocidad nominal del motor de acuerdo con el valor indicado en la
placa de identificacién del motor.

m Numero de polos del motor de induccién 1

Configuracién de fabrica: 4

Configuracién 2 ~ 20
Se utiliza para establecer la cantidad de polos del motor (deberé ser un namero par).

m Corriente sin carga del motor de induccion 1 (A)

Unidad: amperes
Configuracién de fabrica: #.##
Configuracién De 0 a la configuracién de fabrica de Pr.05-01

La configuracion de fabrica es 40% de la corriente nominal.

m Resistencia del inductor (Rs) del motor de induccién 1
m Resistencia del rotor (Rr) del motor de induccion 1

Configuracion de fabrica: #.###
Configuraciéon 0 ~ 65,535 Q

m Inductancia magnetizada (Lm) del motor de induccion 1
m Inductancia del estator (Lx) del motor de induccién 1

Configuracion de fabrica: #.#
Configuracién 0 ~ 6553,5 mH

~ Reservado
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m Corriente de carga completa del motor de induccion 2 (A)

Unidad: amperes
Configuracién de fabrica: #.##

Configuracién 10 ~ 120%

Se debera establecer este valor de acuerdo con la frecuencia nominal del motor, tal como lo indica
la placa de identificacién del motor. La configuracion de fabrica es 90% de la corriente nominal.
Ejemplo: La corriente nominal para 7,5 caballos de fuerza (5,5 kW) es 25 Ay la configuracion de
fabrica es 22,5 A. El rango de esta configuracién sera 10~30 A. (25*40% = 10Ay 25* 120% = 30
A)

N m Potencia nominal del motor de induccién 2 (kW)

Configuracion de fabrica: #.##

Configuracién 0 ~ 655,35 kW
Se utiliza para establecer la potencia nominal del motor 2. La configuracion de fabrica es la potencia
del variador.

l m Velocidad nominal del motor de induccion 2 (rpm)

Configuracion de fabrica: 1710

Configuracién 0 ~ 65535
Se utiliza para establecer la velocidad nominal del motor de acuerdo con el valor indicado en la
placa de identificacién del motor.

m NuUmero de polos del motor de induccion 2

Configuracién de fabrica: 4

Configuracién 2 ~ 20
Se utiliza para establecer la cantidad de polos del motor (deberé ser un namero par).

m Corriente sin carga del motor de induccion 2 (A)

Unidad: amperes
Configuracion de fabrica: #.##
Configuracion De 0 a la configuracion de fabrica de Pr.05-01
La configuracion de fabrica es 40% de la corriente nominal.

m Resistencia del inductor (Rs) del motor de induccion 2
m Resistencia del rotor (Rr) del motor de induccion 2

Configuracion de fabrica: #.###
Configuracién 0 ~ 65,535 Q

m Inductancia magnetizada (Lm) del motor de induccion 2
m Inductancia del estator (Lx) del motor de induccién 2

Configuracion de fabrica: #.#
Configuracién 0 ~ 6553,5 mH
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m Seleccién del motor de induccion 1/2

Configuraciéon 1: motor 1
2: motor 2

L Se utiliza para establecer el motor controlado por el variador de frecuencia de motor de CA.

Configuracién de fabrica: 1

4 m Frecuencia del interruptor de conexion Y/conexion /\ del motor de induccion

Configuracion de fabrica: 60.00

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

R

m Interruptor de conexion Y/conexion /A del motor de induccion IM
Configuracion de fabrica: O

Configuracion 0: desactivar
1: activar

N m Tiempo de retraso del interruptor de conexién Y/conexion A\ del motor de induccion

Configuracion de fabrica: 0.200

Configuracién 0,000 ~ 60,000 segundos
Se aplica P.05-23 y Pr.05-25 a los motores de amplio espectro y la bobina del motor ejecutaré el
interruptor de conexion Y/conexioén A segun sea necesario. Los motores de amplio espectro estan
relacionados con el disefio del motor. En general, poseen un torque mas alto a baja velocidad y
conexion Y, y poseen una mayor velocidad a alta velocidad y conexion

[LJ Se utiliza Pr.05-24 para activar/desactivar el interruptor de conexion Y/conexion A.

[l] Cuando se establece Pr.05-24 en 1, el variador seleccionara de acuerdo con la
configuracion Pr.05-23 y la frecuencia del motor actual para cambiar el motor a la conexién Y o
conexion A. Al mismo tiempo, tendra incidencia en los parametros del motor.

[LJ Pr.05-25 se utiliza para establecer el tiempo de retraso del interruptor de la conexion Y/conexion A.

L[] Cuando la frecuencia de salida alcanza la frecuencia del interruptor de conexion Y/conexion A, el
variador activara el retraso de acuerdo con Pr.05-25 antes de que se encuentren activos los
terminales de salida de mdltiples funciones.

Conexion A finalizada U O
Pr.02-01~08=3
%)Mll \Y% O
W ? wW| V| U
Conexién Y finalizada antz)ozl dlescorle‘i(i_()réA T
Pr.02-01~ 08 = 29 A r.oe- =3%% 0| 6|
\)MIZ Control de conexion I ol Al 4
Pr.02-11~14=31
MRA
XYl Z
O O 0
o O )
O O O

Interruptor de conexion Y-A: se puede utilizar para el motor de amplio espectro.
Conexion Y parabajavelocidad: se puede utilizar el torque mas alto para el roscado rigido

Conexion A para altavelocidad: se lo puede utilizar el torque mas alto para el taladrado de
altavelocidad
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Siel puntode cambioes 60 Hz,
/el punto de cambio de aceleraciénes 62 Hz

El punto de cambio de
Pr.05-23 desaceleracion es 58 Hz
Frecuenciadel _________ />~ ______ /7 _ ___ N

interruptor Y- A En esta area, el motor se encuentra Y—Elanchode bandaes 2 Hz

en el estado de funcionamiento libre. )

El variador de frecuencia de motor de Lavelocidad del motor
CAdetiene la salida aumentarade acuerdo conla

<« » Tiempo de retraso Pr.05-25 para la conexion«—»- inerciade lacarga
Y/conexion D (minimo de 0,2 segundos) | |

Pr.02-13~14=31

Frecuencia/velocidad
del motor

ON

Salidade conexiénY |ON

Entradade confirmaci

de laconexionyY ‘

o |

Pr.02-13~14=29

Salida de conexion & | ON i %
Pr.02-13~14=32 i | B |
Entrada de confirmacion i I ON I !
delaconexion
Pr.02-01~ 08 =30 [ tiempo de rebote mecanico
Estado de funcionamiento libre
|
» y >

|
|
|
|
|
Frecuencia !
de salida ‘

Salida de conexién Y
Pr.02-13~14=31 ON i
Entrada de confirmacion !

Pr.02-01~08=29 ON . ‘

Salida de conexién A
Pr.02-13~14=32

|
|
1
! ON |
|
|

i
Entrada de confirmacion i }
delaconexiéon A ! :
Pr.02-01~08=30 | ;
| |
Frecuencia de error : 1 ON ; |
del interruptor Y- A D D L !
! ! 2 segundos ‘
Tiempo de retraso

Pr.05-25

~ Reservado

m Tiempo de funcionamiento del motor acumulativo (minutos)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracion 00 ~ 1439
m Tiempo de funcionamiento del motor acumulativo (dias)

Configuracion de fabrica: O

Configuraciéon 00 ~ 65535
Pr. 05-31 y Pr.05-32 se utilizan para registrar el tiempo de funcionamiento del motor. Se pueden
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borrar los valores al establecer en 00 y no se registrara el tiempo cuando sea inferior a 60
segundos.

m Motor de induccidn y seleccion del motor de iman permanente
Configuracién de fabrica: 0

Configuracién 0: motor de induccién
1: motor de iman permanente

m Corriente de carga completa del motor de iman permanente
Configuracién de fabrica: 0.00

Configuracién 0,00 ~ 655,35 amperes

m Potencia nominal del motor de iman permanente

Configuracién de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 655,35 kW

m Velocidad nominal del motor de iman permanente

Configuracion de fabrica: 2000
Configuracién 0 ~ 65535 rpm

m Numero de polos del motor de iman permanente

Configuracion de fabrica: 10
Configuracién 0 ~ 65535

m Inercia del motor de iman permanente

Configuracion 0,0 ~ 6553,5 kg-cm?
L Esta configuracion de parametro se define en kg-cm2. Si la medicién no es normal, consulte la
tabla que aparece a continuacion como referencia. (La tabla de inercias del motor de Delta posee
solo fines referenciales).

Configuracion de fabrica: 0.0

Motor Delta (modelo de baja inercia)
Potencia nominal (kW) 0,1 0.2 0.4 0.4 0,75 1 2
Inercia del rotor (kg.m”2)|3,70 E-06|1,77 E-05|2,77 E-05|6,80 E-05|1,13 E-04|2,65 E-04|4,45 E-04

Motor Delta (modelo de inercia media a alta)
Potencia nominal (kW) 0.5 1 1.5 2 2 0.3 0.6 0.9
Inercia del rotor (kg.m"2)|8,17 E-04(8,41 E-04|1,12 E-03|1,46 E-03|3,47 E-03/8,17 E-04|8,41 E-04|1,12 E-03

m Resistencia del estator del motor PM

Configuracion 0,000 ~ 65,535 Q

Configuracion de fabrica: 0.000
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m Motor de iman permanente Ld

Configuracion de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 655,35 mH

m Motor de iman permanente Lq

Configuracion de fabrica: 0.00
Configuracién 0,00 ~ 655,35 mH

m Angulo de desplazamiento del polo del motor PM

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0,0 ~ 360,0°
Se puede detectar Pr.05-42 a través de la configuracion Pr.05-00 = 4.

m Parametro Ke del motor PM

Unidad: V/1000 rpm
Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0 ~ 65535

12-69



Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

06 Parametros de proteccion ~ Es posible establecer el parametro
durante el funcionamiento.
4 m Nivel de bajo voltaje
Configuracién de fabrica: 200.0/400.0
Configuracion Serie de 230 V: 150,0 ~ 220,0 V
Estructura E ~ H: 190 ~ 220,0 V
Serie de 460 V: 300,0 ~ 440,0 V
Estructura E ~ H: 380 ~ 440,0 V

Se utiliza para establecer el nivel de bajo voltaje. Cuando el variador posee un voltaje bajo, se
detendra la salida y el funcionamiento sera libre.

<4 Voltaje de entrada f

iao V (60 V)

Pr.06-00

Bajo voltaje

4 m Prevencién de parada por sobrevoltaje

Configuracion de fabrica: 380.0/760.0
Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 450,0 V
Serie de 460 V: 0,0 ~ 900,0 V
0: sin funcion
[ Durante la desaceleracion, el voltaja de bus de CD podria exceder su valor maximo permitido
debido a una regeneracion del motor. Cuando se active esta funcion, el variador de frecuencia de
motor de CA no continuara con la desaceleracion y mantendra constante la frecuencia de salida
hasta que el voltaje sea nuevamente inferior al valor preestablecido.

L) Se utiliza esta funcién en los casos en los que la inercia de la carga es dudosa. Cuando se
detenga en la carga normal, no ocurrira el sobrevoltaje durante la aceleracién y se cumplira con la
configuracion del tiempo de desaceleracion. En algunas ocasiones, podria no detenerse debido a
un sobrevoltaje durante la desaceleracion para parar al aumentar la inercia regenerativa de la
carga. En este momento, el variador de frecuencia de motor de CA agregard automaticamente el
tiempo de desaceleracion hasta que se detenga el variador.

LJ Cuando se active la prevencién de parada por sobrevoltaje, el tiempo de desaceleracion del
variador seréa superior a la configuracion.

L[] Cuando exista algun problema al utilizar el tiempo de desaceleracion, consulte los siguientes
elementos para resolverlo.

1. Agregue el tiempo de desaceleracion adecuado.
2. Agregue un resistor de frenado (consulte el apéndice B-1 para obtener mas informacién) para
consumir la energia eléctrica regenerada desde el motor con el tipo de calentamiento.

» Parametros relacionados: Pr.01-13, 01-15, 01-17, 01-19 (configuracién del tiempo de
desaceleracion 1 ~ 4), Pr.02-13~02-14 (salida de multiples funciones 1 RY1, RY2), Pr.
02-16~02-17 (salida de multiples funciones (MO1, 2))
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Voltaje altoen
elladode CD

Nivel de deteccion }/\

de sobrevoltaje

Tiempo

Frecuencia

de salida .

/A

— Frecuenciaretenida

Caracteristica de desaceleracit
cuando se activala prevencién

parada por sobrevoltaje

Tiempo
Tiempo de desaceleracion anterior

Tiempo necesario paradesacelerara0Hz cuando se
activa la prevencion de parada por sobrevoltaje

V% m Prevencion de parada por sobrecorriente durante la aceleracion

Configuracion Ciclo normal: 0 ~ 160% (100%: corriente
nominal del variador)
Ciclo exigente: 0~180% (100%: corriente
nominal del variador)

Configuracion de
fabrica: 120
Configuracién de
fabrica: 150

[ Sila carga del motor es demasiado grande o el tiempo de aceleracion del variador es demasiado
corto, la corriente de salida del variador de frecuencia de motor de CA podria aumentar
abruptamente durante la aceleracion y podria causar dafios al motor o la activacion de las
funciones de proteccidon (OL o OC). Se utiliza este parametro para evitar esta situacion.

B

Durante la aceleracion, la corriente de salida del variador de frecuencia de motor de CA podria
aumentar abruptamente y exceder el valor especificado por Pr.06-03 debido a una aceleracién
rapida o una carga excesiva del motor. Cuando se active esta funcién, el variador de frecuencia de
motor de CA dejara de acelerar y mantendra constante la frecuencia de salida hasta que la
corriente sea inferior al valor maximo.

B

Cuando se activa la prevencion de parada por sobrecorriente, el tiempo de desaceleracion del
variador seréa superior a la configuracion.

B

Cuando se activa la prevencion de parada por sobrecorriente debido a una capacidad del motor
demasiado pequefia o a la configuracién de fabrica, reduzca la configuracion Pr.06-03.

[[J Cuando exista algun problema al utilizar el tiempo de aceleracion, consulte los siguientes
elementos para resolverlo.
Parametros relacionados: Pr.01-12, 01-14, 01-16, 01-18 (configuracion del tiempo de aceleracion
1~4), Pr.01-44
1. Agregue el tiempo de aceleracion adecuado.
2. Configuracion Pr.01-44 de aceleracion/desaceleracion optimas establecida en 1, 3 0 4
(aceleracion automatica)
L Configuracion de aceleracion/desaceleracion automaticas, Pr.02-13~02-14 (salida de mdultiples

funciones 1 RY1, RY2), Pr. 02-16~02-17 (salida de multiples funciones (MO1, 2))
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06-03 /Corriente de salida

—»
Nivel de deteccién
de sobrecorriente

—— Frecuencia configurada

—

\—f Frecuencia de salida

Prevencion de parada por sobrecorriente

durante la aceleracion; frecuencia retenida
.

Tiempo

D EE—
_Configuracioén original del tiempo de aceleracién

Tiempo de aceleracién actual cuando se activa la
prevencion de parada por sobrecorriente

N m Prevencion de parada por sobrecorriente durante el funcionamiento

Configuracién Ciclo normal: 0 ~ 160% (100%: corriente nominal Configuracion de

del variador) fabrica: 120%
Ciclo exigente: 0 ~ 180% (100%: corriente nominal Configuracion de
del variador) fabrica: 150%

Es una proteccion en la que el variador reduce automaticamente la frecuencia de salida cuando el
motor posee una sobrecarga abrupta durante el funcionamiento constante del motor.

L Sila corriente de salida excede la configuracion especificada en Pr.06-04 con el variador en
funcionamiento, el variador reducird su frecuencia de salida (de acuerdo con Pr.06-05) a fin de
evitar una parada del motor. Si la corriente de salida es inferior que la configuracién especificada
en Pr.06-04, el variador acelerara nuevamente (de acuerdo con Pr.06-05) para alcanzar el valor de
comando de frecuencia configurado.

Nivel de detecci6énde
sobrecorriente

06-04 Configuracién Pr.06-04
/\‘(7 Corrienteﬁ
Configuracion Pr.06-04:
‘J% &corriente nominal del
Prevencion de parada por

L i 0
sobrecorriente durante el variador X 5%

funcionamiento; se reduce
recuenciade salida

o \ Frecuencia de salida

Reduccion del tie
de desaceleracion

Tiempo
Prevencion de parada por sobrecorriente durante el
funcionamiento

N m Seleccion del tiempo de aceleracién/desaceleracion de la prevencion de parada a
velocidad constante

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: por el tiempo de aceleracion/desaceleracion actuales
1: por el 1er tiempo de aceleracion/desaceleracion
2: por el 2do tiempo de aceleracién/desaceleracion
3: por el 3er tiempo de aceleracién/desaceleracion
4: por el 4to tiempo de aceleracion/desaceleracion
5: por la aceleracion/desaceleracion automaticas
[0 Se utiliza para establecer la seleccion del tiempo de aceleracién/desaceleracién cuando ocurre la
prevencion de parada a velocidad constante.
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V% m Seleccion de deteccion de sobretorque (OT1)

Configuracion de fabrica: O

Configuracion 0: desactivar

1: deteccion de sobretorque durante el funcionamiento a velocidad
constante; se continda con el funcionamiento luego de la deteccion

2: deteccion de sobretorque durante el funcionamiento a velocidad
constante; se detiene el funcionamiento luego de la deteccion

3: detecciodn de sobretorque durante el funcionamiento; se contintia con el
funcionamiento luego de la deteccién

4: deteccidn de sobretorque durante el funcionamiento; se detiene el
funcionamiento luego de la deteccién

V% m Seleccion de deteccion de sobretorque (OT2)

Configuracion de fabrica: 0

Configuracién 0: desactivar

1: deteccion de sobretorque durante el funcionamiento a velocidad
constante; se continta con el funcionamiento luego de la deteccion

2: detecciodn de sobretorque durante el funcionamiento a velocidad
constante; se detiene el funcionamiento luego de la deteccién

3: deteccidn de sobretorque durante el funcionamiento; se continGia con el
funcionamiento luego de la deteccién

4: deteccién de sobretorque durante el funcionamiento; se detiene el
funcionamiento luego de la deteccién

[J Cuando se establece Pr.06-06 y Pr.06-09 en 1 o 3, aparecera un mensaje de advertencia y no
tendré un registro anormal.

Cuando se establece Pr.06-06 y Pr.06-09 en 2 o 4, aparecera un mensaje de advertencia y tendra
un registro anormal.

V% m Nivel de deteccién de sobretorque (OT1)

Configuracién de fabrica: 120
Configuracion De 10 a 250% (100%: corriente nominal del variador)

V% m Nivel de deteccion de sobretorque (OT1)

Configuracién de fabrica: 0.1
Configuracion 0,0 ~ 60,0 segundos
V% m Nivel de deteccion de sobretorque (OT2)

Configuracion de fabrica: 120

Configuracion De 10 a 250% (100%: corriente nominal del variador)
V% m Tiempo de deteccion de sobretorque (OT2)

Configuracion de fabrica: 0.1
Configuracién 0,0 ~ 60,0 segundos

Se determina la deteccion de sobretorque a través del siguiente método: Si la corriente de salida
excede el nivel de deteccién de sobretorque (Pr.06-07, configuracion de fabrica: 150%) y también
excede el limite de deteccion de sobretorque de Pr.06-08, aparecera el codigo de falla “ot1/ot2”. Si
se establece un terminal de salida de multiples funciones en la deteccion de sobretorque
(configuracion 7 u 8), la salida estara activada. Consulte Pr.02-13~02-14 para obtener mas
informacion.

12-73



Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

A

&
Pr.06-08, 06-11
N M Limite de corriente

Configuraciéon 0 ~ 250% (100%: corriente nominal del variador)
Este parametro establece la salida de corriente maxima del variador.

4 m Seleccion del relé térmico de la electronica (Motor 1)
4 m Seleccion del relé térmico de la electronica (Motor 2)

Corriente

5%y, by 06-07,
Pr.06-10

Configuracion de fabrica: 170

Configuracion de fabrica: 2

Configuracién 0: motor del inversor
1: motor estandar

2: desactivar

1) Se utiliza para evitar que el motor de autorefrigeracion se sobrecaliente a baja velocidad. El usuario
puede utilizar el relé térmico de la electronica para limitar la potencia de salida del variador.

4 m Caracteristica térmica de la electronica del motor 1
4 m Caracteristica térmica de la electronica del motor 2

Configuracion de fabrica: 60.0

Configuracion 30,0 ~ 600,0 segundos

L Se establece este parametro en 150% de la corriente nominal del motor y la configuracion
de Pr.06-14 y Pr.06-28 pare evitar que motor sufra dafios por sobrecalentamientos. Cuando se
alcanza esta configuracion, se mostrara “EoL1/EoL2” y el motor tendra un funcionamiento libre.

Tiempo de
funcionamien
to (minutos)

5 T 1

A \ /|60 Hz 0 mas

3 N Zien

5 \ \/ 5Hz

T
\KE_ Factor de

0 20 40 60 80100120140160180200 carga (%)
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4 m Advertencia de sobrecalentamiento del disipador térmico (OH)

Configuracién de fabrica: 85.0

Configuracién 0,0 ~ 110,0C
4 m Nivel del limite de prevencion de parada

Configuracion de fabrica: 50
Configuracion 0 ~ 100% (consulte Pr.06-03, Pr.06-04)

Cuando la frecuencia de operacion es superior a Pr.01-01, por ejemplo Pr.06-03 = 150%, Pr.06-04
=100% y Pr.06-16 = 80%:
Nivel de prevencion de parada durante la aceleracion = 06-03 x 06-16 = 150 x 80% = 120%.
Nivel de prevencion de parada a velocidad constante = 06-04 x 06-16 = 100 x 80% = 80%.

m Registro de fallas presentes

m Registro de la segunda falla méas reciente
m Registro de la tercera falla mas reciente
m Registro de la cuarta falla mas reciente
m Registro de la quinta falla mas reciente
m Registro de la sexta falla mas reciente

Configuracién

. sin registro de fallas

: sobrecorriente durante la aceleracion (o0cA)

: sobrecorriente durante la desaceleracion (ocd)

: sobrecorriente durante la velocidad constante (ocn)

: falla a tierra (GFF)

: cortocircuito a IGBT (occ)

: sobrecorriente durante la parada (ocS)

: sobrevoltaje durante la aceleracion (ovA)

: sobrevoltaje durante la desaceleracion (ovA)

: sobrevoltaje durante la velocidad constante (ovn)

: sobrevoltaje durante la parada (ovS)

: voltaje bajo durante la aceleracion (LvA)

: voltaje bajo durante la desaceleracion (Lvd)

: voltaje bajo durante la velocidad constante (Lvn)

: voltaje medio-bajo de parada (LvS)

: proteccién de pérdida de fase (OrP)

: sobrecalentamiento de IGBT (oH1)

: sobrecalentamiento de capacitancia (oH1) (para 40

caballos de fuerza y superior)

18: tH1lo (TH1 abierto: error de proteccion de
sobrecalentamiento de IGBT)

19: tH20 (TH2 abierto: error de proteccion de
sobrecalentamiento de capacitancia)

20: Reservado

© 0 N O O W N = O

L e
N o 00~ w NP O

21: sobrecalentamiento del variador (oL)
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22: relé térmico de la electronica 1 (EoL1)

23: relé térmico de la electrénica 2 (EoL2)

24: sobrecalentamiento PTC del motor (oH3) (PTC)
25: reservado

26: sobretorque 1 (otl)

27: sobretorque 2 (ot2)

28: corriente baja (uC)

29: error de limite de llevada a inicio (LMIT)

30: error de escritura en memoria (cF1)

31: error de lectura de memoria (cF2)

32: reservado

33: error de deteccion de corriente de fase U (cdl)
34: error de deteccion de corriente de fase V (cd2)
35: error de deteccion de corriente de fase W (cd3)
36: error de deteccion de corriente de abrazadera (HdO)
37: error de deteccion de sobrecorriente (Hd1)

38: error de deteccion de sobrevoltaje (Hd2)

39: error de deteccion de cortocircuito a IGBT occ (Hd3)
40: error de afinacién automética (AUE)

41: pérdida de retroalimentacion PID (AFE)

42: error de retroalimentacion PG (PGF1)

43: pérdida de retroalimentacion PG (PGF2)

44: parada de retroalimentacion PG (PGF3)

45: error de deslizamiento PG (PGF4)

46: pérdida de ref PG (PGrl)

47: pérdida de ref PG (PGr2)

48: pérdida de entrada de corriente analégica (ACE)
49: entrada de falla externa (EF)

50: parada de emergencia (EF1)

51: bloqueo de base externa (bb)

52: error de contrasefia (PcodE)

53: reservado

54: error de comunicacion (CE1)

55: error de comunicacion (CE2)

56: error de comunicacion (CE3)

57: error de comunicacion (CE4)

58: tiempo agotado de comunicacion (CE10)

59: tiempo agotado de PU (CP10)

60: error del transistor de frenado (bF)

61: error del interruptor de conexion Y/conexion /\ (ydc)
62: error de respaldo de energia de desaceleracion (dEb)
63: error de deslizamiento (oSL)

64: error de interruptor electromagnético (ryF)

65 : error de tarjeta PG (PGF5)
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66-72: reservado

73: puerta de seguridad externa S1

74~78: reservado

79: sobrecorriente de fase U Uocc (la deteccion comienza
cuando se presiona RUN; proteccién por software)

80: sobrecorriente de fase V Vocc (la deteccion comienza
cuando se presiona RUN; proteccién por software)

81: sobrecorriente de fase W Wocc (la deteccién comienza
cuando se presiona RUN; proteccién por software)

82: pérdida de fase de salida de fase U OPHL

83: pérdida de fase de salida V OPHL

84: pérdida de fase de salida W OPHL

85~100: reservado

101: desconexién del software de CANopen GGdE 1

102: desconexion del software de CANopen CHbE

103: error sincrénico de CANopen CSYE

104: desconexion de hardware de CANopen CbFE

105: error de configuracion de indice de CANopen CIdE

106: error de configuracion de nimero de estacion esclava
de CANopen CAdE

107: limite excedido de configuracion de indice de
CANopen CFrE

111: reservado
Cuando ocurre una falla y se fuerza la parada, se registrara en este parametro.
En la parada por bajo voltaje (Lv) (advertencia de parada por bajo voltaje; sin registro). Durante el
funcionamiento con voltaje medio-bajo (Lv) (se registrara el error LvA, Lvd y Lvn).
Configuracién 62: Cuando se activa la funcion dEb, el variador ejecutara dEb y registrara
en Pr.06-17 a Pr.06-22 de forma simultanea.

4 m Opcion de salida de falla 1
4 m Opcion de salida de falla 2
4 m Opciodn de salida de falla 3
4 m Opcion de salida de falla 4

Configuracion De 0 a 65535 segundos (consulte la tabla de bits para obtener el

Configuracion de fabrica: O

cbdigo de falla)

Se pueden utilizar estos parametros con la salida de mdltiples funciones (establecido en 35-38)
para los requisitos especificos. Cuando ocurra una averia, se activaran los terminales
correspondientes (es necesario convertir el valor binario al valor decimal para ingresarlo
en Pr.06-23 a Pr.06-26).

- Bit O Bitl | Bit2 | Bit3 | Bit4 | Bit5 | Bit6
Cadigo de falla : :
Corriente Voltaje, OL | SYS | FBK | EXI CE
0: sin falla
1: sobrecorriente durante la aceleracion (ocA) °
2: sobrecorriente durante la desaceleracion °
(ocd)
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3: sobrecorriente durante la velocidad
constante (ocn)

: falla a tierra (GFF)

: cortocircuito a IGBT (occ)

: sobrecorriente durante la parada (ocS)

: sobrevoltaje durante la aceleracion (ovA)

(N | | 01|h

: sobrevoltaje durante la desaceleracién (ovA)

9: sobrevoltaje durante la velocidad constante
(ovn)

10: sobrevoltaje durante la parada (ovS)

11: voltaje bajo durante la aceleracién (LvA)

12: voltaje bajo durante la desaceleracion
(Lvd)

13: voltaje bajo durante la velocidad constante
(Lvn)

14: voltaje medio-bajo de parada (LvS)

15: proteccién de pérdida de fase (OrP)

16: sobrecalentamiento de IGBT (oH1)

17: sobrecalentamiento de capacitancia (oH1)

18: tH1o (TH1 abierto)

19: tH20 (TH2 abierto)

20: reservado

21: sobrecalentamiento del variador (oL)

22: relé térmico de la electrénica 1 (EoL1)

23: relé térmico de la electronica 2 (EoL2)

24: sobrecalentamiento PTC del motor (0H3)
(PTC)

25: reservado

26: sobretorque 1 (otl)

27: sobretorque 2 (ot2)

28: corriente baja (uC)

29: error de limite de llevada a inicio (LMIT)

30: error de escritura en memoria (cF1)

31: error de lectura de memoria (CF2)

32: reservado

33: error de deteccion de corriente de fase U
(cdl)

34: error de deteccion de corriente de fase V
(cd2)

35: error de deteccion de corriente de fase W
(cd3)

36: error de deteccion de corriente de
abrazadera (HdO)

37: error de deteccion de sobrecorriente (Hd1)

38: error de deteccion de sobrevoltaje (Hd2)

39: error de detecciodn de cortocircuito a IGBT
occ (Hd3)

40: error de afinacion automatica (AUE)

41: pérdida de retroalimentacion PID (AFE)
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42: error de retroalimentacion PG (PGF1)

43: pérdida de retroalimentacion PG (PGF2)

44: parada de retroalimentacién PG (PGF3)

45: error de deslizamiento PG (PGF4)

46: pérdida de ref PG (PGrl)

47: pérdida de ref PG (PGr2)

48: pérdida de entrada de corriente analdgica
(ACE)

49: entrada de falla externa (EF)

50: parada de emergencia (EF1) °

51: bloqueo de base externa (bb) o

52: error de contrasefia (PcodE) °

53: reservado °

54: error de comunicacion (CE1)

55: error de comunicacion (CE2)

56: error de comunicacion (CE3)

57: error de comunicacion (CE4)

58: tiempo agotado de comunicacion (CE10)

59: tiempo agotado de PU (CP10)

60: error del transistor de frenado (bF) °

61: rror del interruptor de conexién Y/conexién
/\ (ydc)

62: error de respaldo de energia de °
desaceleracion (dEb)

63: error de deslizamiento (oSL)

64: error de interruptor electromagnético (ryF) °

65 : error de tarjeta PG (PGF5) °

66-72: reservado

73: puerta de seguridad externa S1 \ ‘ ‘ o ‘ ‘ ‘

74~78: reservado

79: sobrecorriente de fase U (Uocc)

80: sobrecorriente de fase V (Vocc)

81: sobrecorriente de fase W (Wocc)

82: pérdida de fase de salida de fase U OPHL

83: pérdida de fase de salida V OPHL

84: pérdida de fase de salida W OPHL

85~100: reservado

101: desconexion del software de CANopen °
GGdE 1

102: desconexion del software de CANopen °
CHbE

103: error sincrénico de CANopen CSYE °

104: desconexion de hardware de CANopen
CbFE

105: error de configuracion de indice de °
CANopen CIdE

106: error de configuracion de niumero de °
estacion esclava de CANopen CAdE

107: limite excedido de configuracion de indice °
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de CANopen CFrE ‘ ‘ ‘ ’ ‘ ’
111: reservado

4 m Seleccion de deteccion de PTC (coeficiente de temperatura positivo)

Configuracién de fabrica: 0

Configuracién 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar
3: sin advertencia

N m Nivel de PTC

Configuracion 0,0 ~ 100,0%
Se debe establecer la funcion de entrada analdgica AVI/ACI/AUI (Pr.03-00 ~ 03-02 ) en 6 (valor de
entrada del termistor de P.T.C.).

Configuracion de fabrica: 50.0

L Se utiliza para establecer el nivel de PTC y el valor correspondiente para 100% es el valor de
entrada analégica maximo.

4 m Comando de frecuencia para averia

Configuracién de fabrica: Soélo lectura
Configuracion 0,00 ~ 655,35 Hz

Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar el comando de frecuencia. Si vuelve a
ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Frecuencia de salida durante una averia

Configuracién de fabrica: Soélo lectura
Configuracion 0,00 ~ 655,35 Hz
Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar el comando de frecuencia actual. Si vuelve
a ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Voltaje de salida durante una averia

Configuracion 0,0 ~ 6553,5 V
Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar el voltaje de salida actual. Si vuelve a
ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Voltaje CD durante una averia

Configuracion 0,0 ~ 6553,5 V
Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar el voltaje de CD actual. Si vuelve a ocurrir,
sobrescribira el registro anterior.

m Corriente de salida durante una averia

Configuracion 0,00 ~ 655,35 amperes
Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar la corriente de salida actual. Si vuelve a
ocurrir, sobrescribird el registro anterior.

Configuracién de fabrica: Sélo lectura

Configuracién de fabrica: Soélo lectura

Configuracion de fabrica: Sdlo lectura
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m Temperatura de IGBT durante una averia

Configuracién de fabrica: Soélo lectura
Configuracién 0,0 ~ 6553,5C

) Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar la temperatura de IGBT actual. Si vuelve a
ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Temperatura de capacitancia durante una averia

Configuracion de fabrica: Sdlo lectura

Configuracién 0,0 ~ 6553,5C

Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar la temperatura de capacitancia actual. Si
vuelve a ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Velocidad del motor en rpm durante una averia

Configuracion de fabrica: Sdlo lectura

Configuracién 0,0 ~ 6553,5C

Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar la velocidad del motor actual en rpm. Si
vuelve a ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Comando de torque durante una averia

Configuracién de fabrica: Soélo lectura
Configuracién 0 ~ 65535

[J Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar el comando de torque actual. Si vuelve a
ocurrir, sobrescribird el registro anterior.

m Estado del terminal de entrada de multiples funciones durante una averia

Configuracion de fabrica: Sdlo lectura

Configuracion 0000h ~ FFFFh
m Estado del terminal de salida de multiples funciones durante una averia

Configuracion de fabrica: Sdlo lectura

Configuracion 0000h ~ FFFFh

Cuando ocurra una averia, el usuario puede comprobar el estado de los terminales de
entrada/salida de multiples funciones. Si vuelve a ocurrir, sobrescribira el registro anterior.

m Estado del variador durante una averia

Configuracién de fabrica: Soélo lectura
Configuracién 0000H ~ FFFFh

Cuando ocurra una averia, puede comprobar el estado del variador (direccion de comunicacion
2119H). Si vuelve a ocurrir, se sobrescribira con este parametro el registro anterior.
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m Comportamiento para la deteccion de pérdida de fase de salida (OPHL)

Configuracion de fabrica: 3
Configuracién 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar
3: sin advertencia

Pérdida de fase de salida

m Tiempo de desaceleracion de la pérdida de fase de salida

Configuracion de fabrica: 0.500
Configuracién 0,000 ~ 65,535 segundos

m Ancho de banda actual

Configuracioén de fabrica: 1.00
Configuracién 0,00 ~ 655,35%

m Tiempo de frenado de CD de la pérdida de fase de salida

Configuracioén de fabrica: 0.000
Configuracién 0,000 ~ 65,535 segundos

m Tiempo para la deteccion de pérdida de fase de entrada

Configuracién de fabrica: 0.20
Configuracién 0,00 ~ 600,00 segundos

m Onda de la pérdida de fase de salida

Configuracién de fabrica: 30.0 / 60.0

Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 160,0 V CD
Serie de 460 V: 0,0 ~ 320,0 V CD

m Comportamiento para la pérdida de fase de entrada detectada (OrP)

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: advertir y rampa para parar
1: advertir y deslizamiento para parar

Protecciéon de sobreonda
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m Proteccion de caida
Configuracion de fabrica: 0

Configuracion 0: corriente nominal constante y onda de portadora limitada por la
corriente de carga y temperatura
1: frecuencia de portadora constante y corriente de carga limitada por la
configuracion de onda de portadora
2: corriente nominal constante (igual que la configuracién 0), pero limite de
corriente cerrado

Configuracion 0: Cuando la corriente nominal es constante, la frecuencia de la portadora (Fc)
emitida por PWM se reducird automéaticamente de acuerdo con la temperatura del ambiente,
corriente de salida de sobrecarga y tiempo. Si la situacion de sobrecarga no es frecuente y solo se
ocupa de la frecuencia de la portadora utilizada con la corriente nominal durante un periodo
extenso y los cambios de la onda de la portadora durante una sobrecarga corta, se recomienda
establecer en 0. Consulte el siguiente diagrama para obtener el nivel de frecuencia de la portadora.
Tome el VFD0O07C43A en el ciclo normal como ejemplo con una temperatura del ambiente de 50°C
y una instalacién independiente y UL de tipo abierto. Cuando se establece la frecuencia de la
portadora en 15 kHz, corresponde al 72% de la corriente de salida nominal. Cuando la salida es
superior al valor, se reducird automaticamente la frecuencia de la portadora. Si la salida es del
83% de la corriente, la frecuencia de la portadora se reducira a 12 kHz. Ademas, se reducira la
frecuencia de la portadora cuando exista una sobrecarga. Cuando la frecuencia de la portadora es
de 15 kHz y la corriente es 120% * 72% = 86% durante un minuto, se reducira la frecuencia de la
portadora a la configuracion de fabrica.

L[] Configuracion 1: Se utiliza para la frecuencia de la portadora fija y evita cambios en la onda de la
portadora y ruido del motor causados por la temperatura ambiente y las sobrecargas frecuentes.
Consulte a continuacion para obtener el nivel de caida de la corriente nominal. Tome el
VFDO07C43A en el ciclo normal como ejemplo. Cuando la frecuencia de la portadora se mantiene
en 15 kHz y la corriente nominal se reduce a 72%, se activara la proteccion de sobrecarga (OL)
cuando la corriente sea de 120% * 72% = 86% durante un minuto. Por lo tanto, se debe utilizar de
acuerdo con la curva para mantener la frecuencia de la portadora.

[ Configuracion 2: Establece el método de proteccion y accion en 0 y desactiva el limite actual para
la relacion * 160% de la corriente de salida en el ciclo normal y la relacion * 180% de la corriente de
salida en el ciclo exigente. La ventaja es que puede otorgar una corriente de salida mas elevada
cuando la configuracion es mayor que la configuracion de fabrica de la frecuencia de la
portadora. La desventaja es que reduce con demasiada facilidad la onda de la portadora cuando
existe una sobrecarga.
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Diagrama de curva de caida en el ciclo exigente
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Se lo debera utilizar con Pr.00-16 y Pr.00-17 para la configuracion.

==
% Tal como se muestra en la figura que aparece a la izquierda, los
i x-:f:-?f;?l e espacios libres de montaje no corresponden para la instalacion
o A | j{fs del variador de frecuencia en un espacio cerrado (como un
e gabinete o caja eléctrica). Al realizar la instalacién en un espacio
e cerrado, ademas de los mismos espacios libres de montaje
= B B i minimos, debera contar con el equipo de ventilacion o aire
- =% Inversor fea= acondicionado para mantener la temperatura circundante por
’f debajo de la temperatura de funcionamiento.
o o s La siguiente tabla muestra la disipacion de calor y el volumen de
;? A T f aire requerido al instalar un solo variador de frecuencia en un
2 . s espacio cerrado. Al instalar varios variadores de frecuencia, se
SR l/'“m" i debera multiplicar el volumen de aire requerido por la cantidad de
variadores de frecuencia.
L % Consulte la tabla “Flujo de aire para la refrigeracion” para obtener
informacion sobre el disefio y seleccidn del equipo de ventilacion.
% Consulte la tabla “Disipacion de energia” para obtener
informacién sobre el disefio y seleccion del aire acondicionado.
s Para obtener mas informacion, consulte el capitulo 2 Instalacién.
Espacio libre de montaje minimo
Estructura A (mm) B (mm) C (mm) D (mm)
A~C 60 30 10 0
D~F 100 50 - 0
G 200 100 - 0
H 350 0 0 200 (100, Ta =407C)
Flujo de aire para la refrigeracion Disipacioén de energia del
variador
Flujo (cfm) Flujo (m®/hr) Disipacion de energia
Pérdida
NGm. modelo Externo | Interno | Total |Externo Interno Total (_ax_tern_a} Interna | Total
(disipacién
de calor)
VFDO07C23A - - - - - - 33 27 61
VFDO015C23A 14 - 14 24 - 24 56 31 88
VFD022C23A 14 - 14 24 - 24 79 36 115
VFDO37C23A 10 - 10 17 - 17 113 46 159
VFDO55C23A 40 14 54 68 24 92 197 67 264
VFDO75C23A 66 14 80 112 24 136 249 86 335
VFD110C23A 58 14 73 99 24 124 409 121 529
VFD150C23A 166 12 178 282 20 302 455 161 616
VFD185C23A 166 12 178 282 20 302 549 184 733
VFD220C23A 146 12 158 248 20 268 649 216 865
VFD300C23A/E| 179 30 209 304 51 355 913 186 1099
VFD370C23A/E| 179 30 209 304 51 355 1091 220 1311
VFD450C23A/E| 228 73 301 387 124 511 1251 267 1518
VFD550C23A/E| 228 73 301 387 124 511 1401 308 1709
VFD750C23A/E | 246 73 319 418 124 542 1770 369 2139
VFD900C23A/E | 224 112 336 381 190 571 2304 484 2788
VFDOO7C43A/E - - - - - - 33 25 59
VFDO015C43A/E - - - - - - 45 29 74
VFDO022C43A/E| 14 - 14 24 - 24 71 33 104
VFDO37C43A/E| 10 - 10 17 - 17 103 38 141
VFDO40C43A/E| 10 - 10 17 - 17 116 42 158
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VFDO55C43A/E| 10 - 10 17 - 17 134 46 180
VFDO75C43A/E| 40 14 54 68 24 92 216 76 292
VFD110C43A/E 66 14 80 112 24 136 287 93 380
VFD150C43A/E| 58 14 73 99 24 124 396 122 518
VFD185C43A/E| 99 21 120 168 36 204 369 138 507
VFD220C43A/E| 99 21 120 168 36 204 476 158 635
VFD300C43A/E| 126 21 147 214 36 250 655 211 866
VFD370C43A/E| 179 30 209 304 51 355 809 184 993
VFD450C43A/E| 179 30 209 304 51 355 929 218 1147
VFD550C43A/E| 179 30 209 304 51 355 1156 257 1413
VFD750C43A/E| 186 30 216 316 51 367 1408 334 1742
VFD900C43A/E| 257 73 330 437 124 561 1693 399 2092
VFD1100C43A/E, 223 73 296 379 124 503 2107 491 2599
VFD1320C43A/E 224 112 336 381 190 571 2502 579 3081
VFD1600C43A/E| 289 112 401 491 190 681 3096 687 3783
VFD1850C43A/E 454 771 4589
VFD2200C43A/E 454 771 5772
VFD2800C43A/E 769 1307 6381
VFD3150C43A/E 769 1307 7156
VFD3550C43A/E 769 1307 8007
% Elflujo de aire requerido que aparece en esta tabla corresponde @« La disipacion de calor que
la instalacion de un solo variador de frecuencia en un espacio aparece en esta tabla
cerrado. corresponde a la
% Al instalar varios variadores de frecuencia, el volumen de aire instalacion de un solo
requerido debera ser el volumen de aire requerido de un solo variador de frecuencia en
variador de frecuencia multiplicado por la cantidad de variadores un espacio cerrado.
de frecuencia. % Al instalar varios
Los modelos serie VFD0O07C23E; VFD015C23E; VFD022C23E; convertidores de
VFDO037C23E; VFD0O55C23E; VFD?SC_ZSE; \_/FD110,C_23E; VFD150C23E; {;egiiie;;é?éneld\éog;g?n de
VFD185C23E; VFD220C23E estaran disponibles préximamente para su debera ser el calor
encargo. Péngase en contacto con su distribuidor local o representante de g
Delta para obtener informacién detallada sobre la fecha de lanzamiento. disipado de unsolo
convertidor de frecuencia
multiplicado por la
cantidad de convertidores
de frecuencia.

% La disipacion de calor de
cada modelo se calcula en
funcién de la tension
nominal, corriente y
portadora
predeterminada.

m Nivel de deteccion de PT100 1

Configuracion de fabrica: 5,000
Configuracién 0,000 ~10,000 V

m Nivel de deteccion de PT100 2

Configuracién de fabrica: 7,000
Configuracién 0,000 ~10,000 V

m Proteccién de frecuencia de nivel 1 de PT100

Configuracién de fabrica: 0,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

m Nivel de corriente GFF de deteccion por software
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Configuracién de fabrica: 60,0
Configuracién 0,0 ~ 6553,5%

m Tiempo de filtro FGG de deteccion por software

Configuracién de fabrica: 0,10
Configuracién 0,0 ~ 6553,5%

m Nivel de desactivacion de dab

Configuracién Serie de 230 V: 0,0 ~ 220,0 Vic
Serie de 460 V: 0,0 ~ 440,0 Vic

m Registro de fallas 1 (min)
m Registro de fallas 2 (min)
m Registro de fallas 3 (min)
m Registro de fallas 4 (min)
m Registro de fallas 5 (min)
m Registro de fallas 6 (min)

Configuracién 0 ~ 64799 min.

Configuracién de fabrica: 180,0/360,0

Configuracioén de fabrica: Sélo lectura

Se utiliza Pr.06-63 a Pr.06-68 para registrar el tiempo de funcionamiento de 6 fallas y también es
posible comprobar si existe algin problema con el variador de acuerdo con el tiempo interno.

) Cuando ocurre una falla durante el funcionamiento, registra las fallas en Pr.06-17 ~ 06-22 y el
tiempo de funcionamiento se registra en Pr.06-63 ~ 06-68.
Por ejemplo: Cuando ocurra la primera falla ovA luego del funcionamiento de 3000 min., la
segunda falla ovd en 3482 min., la tercera falla ovA en 4051 min., la cuarta falla ocA en 5003 min.,
la quinta falla ocA en 5824 min., la sexta falla ocd en 6402 min. y la séptima falla ocS en 6951 min..
Se registrara en la siguiente tabla:

Se registrara tal como se muestra en la siguiente tabla:

Primera falla Pr.06-17 OVA Pr.06-63 3000 |ovA ocurre a los 3000 min.
luego del funcionamiento.

Segunda falla Pr.06-17 ovd Pr.06-63 3482 3482 - 3000 = 482 min.
ovd ocurre a los 482 min.
luego de la ultima falla (ovA)

Pr.06-18 OVA Pr.06-64 3000
Tercera falla Pr.06-17 OVA Pr.06-63 4051 4051 - 3482 = 569 min.
OVA ocurre a los 569 min.
luego de la ultima falla (ovd)
Pr.06-18 ovd Pr.06-64 3482
Pr.06-19 OVA Pr.06-65 3000
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Séptima falla

Pr.06-17 ocS Pr.06-63 12 (12-5824) + 64800 = 58988
min.

ocS ocurre a los 58988 min.
luego de la ultima falla (ocA)

Pr.06-18 OCA Pr.06-64 5824

Pr.06-19 OCA Pr.06-65 5003

Pr.06-20 OVA Pr.06-66 4051

Pr.06-21 ovd Pr.06-67 3482

Pr.06-22 OoVA Pr.06-68 3000

m Dias de funcionamiento

Configuracién Solo lectura

Configuracioén de fabrica: Sélo lectura

m Minutos de funcionamiento

Configuracién Solo lectura

Configuracién de fabrica: Sélo lectura

m Nivel de configuracion de corriente baja

Configuracién 0,0 ~ 6553,5%

Configuracion de fabrica: 0,0

m Tiempo de deteccion de corriente baja

Configuracién 0,00 ~ 655,35 seg

Configuracion de fabrica: 0,00

m Comportamiento para la corriente baja

Configuraciéon O :

sin funcién

Configuracién de fabrica: 0

1 : advertir y deslizamiento para parar
2 : advertir y rampa para parar a través del 2do tiempo de desaceleracion
3 : advertir y continuar con el funcionamiento
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07 Parametros especiales ~ Es posible establecer el parametro durante el

funcionamiento.
N m Nivel de frenado por software
Configuracion de fabrica: 380,0/760,0

Configuracioén Serie de 230 V: 350,0 ~ 450,0 V CD
Serie de 460 V: 700,0 ~ 900,0 V CD

Este parametro establece el voltaje del bus de CD en el que se activara el médulo de freno. Los
usuarios puede elegir el resistor de frenado adecuado para obtener una mejor desaceleracion.
Consulte el capitulo 7 Accesorios para obtener informacion sobre el resistor de frenado.

Solo vélido para los modelos por debajo de 30 kW de la serie de 460 y 22 kW de la serie de 230.

» m Nivel de corriente de freno de CD

Configuracién 0 ~ 100%

L] Este parametro establece la salida de corriente de frenado de CD hacia el motor durante el inicio y
la parada. Al establecer la corriente de frenado de CD, se considerara como 100% la corriente
nominal. Se recomienda comenzar con un nivel bajo de corriente de freno de CD y luego aumentar
este valor hasta que se alcance el torque de sujecién adecuado.

Configuracién de fabrica: 0

L] Cuando se encuentra en el modo FOCPG/TQCPG, el frenado de CD es la operacion de velocidad
cero. Se puede activar la funcién de freno de CD al establecer en cualquier valor.

a m Tiempo de frenado de CD en el inicio

Configuracion de fabrica: 0,0
Configuracion 0,00 ~ 60,0 segundos

L El motor podria estar en el estado de rotacion debido a la fuerza externa o inercia propia. Si se
utiliza el variador con el motor en este momento, podria causar dafios en el motor o una
proteccion del variador debido a una sobrecorriente. Se puede utilizar este pardmetro para la
corriente CD de salida antes de la operacion del motor para detenerlo y obtener un inicio estable.
Este pardmetro determina la duracion de la corriente de freno de CD luego del comando RUN.
Cuando se establece en 0,0, es invalido.

a m Tiempo de frenado de CD durante la parada

Configuracion de fabrica: 0,00
Configuracion 0,00 ~ 60,00 segundos
El motor podria estar en el estado de rotacion luego de la salida de la parada del motor debido a
una fuerza interna o inercia propia y no puede detenerse de forma precisa. Este pardmetro puede
tener una salida de corriente de CD para forzar a que se detenga el variador de frecuencia de
motor luego de que el variador se detenga para asegurarse de que el motor se encuentre detenido.

L] Este parametro determina la duracién de la corriente de freno de CD durante la parada. En el caso
del freno de CD durante la parada, esta funcion sera valida cuando se establece Pr.00-22 en 0 0 2.
Al establecer en 0.0, sera invalida.

L) Parametros relacionados: método de parada (Pr.00-22), punto de inicio para el frenado de CD
(Pr.07-04).

N m Punto de inicio para el frenado de CD

Configuracion de fabrica: 0,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
Este parametro determina la frecuencia cuando el frenado de CD se active durante la
desaceleracion. Cuando esta configuracion es inferior a la frecuencia de inicio (Pr.01-09), el punto
de inicio para el frenado de CD comenzara desde la frecuencia minima.
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Frecuencia de salida

Tiempo de
frenado de CD
durante la parada

07-04
21'09 . Punto de inicio

recuencia para el frenado d¥
/ p desalida  cp durante lag—
minima parada

Run/Stopﬂ oN | OFF Tiempo

Tiempo de frenado de CD

Se utiliza el frenado de CD en el inicio para las cargas que podrian desplazarse antes del arranque
del variador de CA, como ventiladores y bombas. Bajo estas circunstancias, se puede utilizar el
frenado de CD para retener la carga en la posicion antes de establecerla en movimiento.

El frenado de CD durante la parada se utiliza para acortar el tiempo de parada y para retener una
carga detenida en su posicién, como una grda o maquina de corte.

» m Reinicio luego de una pérdida de alimentacion momentanea

R

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0: detener funcionamiento
1: control de velocidad para el tltimo comando de frecuencia
2: control de velocidad para la frecuencia de salida minima
Este parametro determina el modo de funcionamiento cuando el variador de frecuencia de motor
de CA se reinicia luego de una pérdida de alimentacién momenténea.

La alimentacion conectada al variador podria desactivarse momentaneamente debido a varias
razones. Esta funcion permite que el variador continte con la salida luego de que se vuelva a
activar la alimentacion luego de una desactivacién y no se provocaran detenciones del variador.

Configuracion 1: El funcionamiento contintda luego de una pérdida de alimentacion momentanea,
el control de velocidad comienza con el valor de referencia de frecuencia maestra luego de la
frecuencia de salida del variador y la velocidad de rotacion del motor es sincronica. EI motor posee
las caracteristicas de inercia grande y obstruccion pequefia. Por ejemplo, en el equipo con rueda
de inercia grande, no es necesario esperar para ejecutar el comando de operacion hasta que la
rueda se detenga por completo luego de un reinicio, lo que permite ahorrar tiempo.

Configuracién 2: El funcionamiento continta luego de una pérdida de alimentacion momentanea,
el control de velocidad comienza la frecuencia maestra luego de la frecuencia de salida del
variador y la velocidad de rotacién del motor es sincrénica. El motor posee las caracteristicas de
inercia pequefa y obstruccion grande.

En el modo de control PG, el variador de frecuencia de motor de CA ejecutara la funcion de control
de velocidad de forma automatica de acuerdo con la velocidad PG cuando no se establece esta
configuracion en 0.

4 m Duracion maxima de la pérdida de alimentacion

Configuracién de fabrica: 2,0
Configuracién 0,1 ~ 20,0 seg

Si la duracién de la pérdida de alimentacién es inferior a la configuracién de este parametro, el

£

variador de frecuencia de motor de CA reanudaré el funcionamiento. Si excede el tiempo de
pérdida alimentacion maximo permitido, se desactivara la salida del variador de frecuencia de
motor de CA (deslizamiento para parar).

Solo se ejecutara la operacion seleccionada luego de una pérdida de alimentacion en Pr.07-06
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cuando el tiempo de pérdida de alimentacion maximo permitido es inferior a 5 segundos. El
variador de frecuencia de motor de CA mostrara “LU".

Sin embargo, si se apaga el variador de frecuencia de motor de CA debido a una sobrecarga,
incluso si el tiempo de pérdida de alimentacion maximo permitido es inferior a 5, no se ejecutard el
modo de funcionamiento establecido en Pr.07-06. En este caso, se iniciara de forma normal.

N m Tiempo de bloqueo de base

Configuracion 0,1 ~ 5,0 seg
L) Cuando se detecta una pérdida de alimentacibn momentanea, el variador de frecuencia de motor
de CA bloqueara su salida y esperara durante el periodo de tiempo especificado (determinado
por Pr.07-08 y denominado tiempo de bloqueo de base) antes de continuar con el funcionamiento.
Se deberd establecer este pardmetro en un valor para garantizar que haya desaparecido cualquier
voltaje de regeneracion residual del motor en la salida antes de que se vuelva a activar el variador.

Configuracion de fabrica: 0,5

@ Sefial B.B.deentrada

@ \oltaje de salidade parada

@ Desactivacion de sefial B.B.
@ TiempodeesperaPr.07-08
® Control de velocidad

Corriente de salida |A ® Detecciondevelocidadde
07-09 sincronizaciéon
oY . @ Comandode frecuenciaantes
Limite de corriente para

- deB.B.
el control de velocidad .
Tiempo

BusquedaB.B.conlatablade sincronizaciéndescendente
delaultimafrecuenciade salida

@
Frecuenciade salida (H) — @ ‘ + .
J_ Ry e ® sefial B.B. de entrada
| @ } @ Voltaje de salida de parada
Voltaje de salida (V) | ) i 3 / ® Desactivacion de sefial B.B
< >, | I "
_ _ ‘ ! @ Tiempo de espera 08.07
. Corrients de salida A A ® Control de velocidad
07-09 Limite actual parala ! o ! y _
velocidad de busquedade [~ T L ® Deteccion de velocidad de
velocidad | //L sincronizacion
| ! |
I | I
: — } Tiempo
I ! | !
FWD Run | RN
Lo O
B.B. o

Blsqueda B.B. con latabla de sincronizacién ascendente de
la frecuencia de salida minima
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®
© !

I | | t B.B. si |
Frecuencia de sa“da(HJVJ' M g Sntzl:) voltagségonuiput
I |
. . ‘ ‘ ® Disable B.B. signal
VOItaJedesa“da(V)J w @ Waiting time Pr.07-08
|
|

Corriente de salida |A ® Speed search

|
1 |
| |
06-03 IS SO B ® Synchronization speed detection
Prevencién de ‘ |
parada por r 3 ! 3 |
sobrecorriente A } .
durante la ; L 1 Tiempo
FWD Run | o ‘
I
® I I
BB, .

Blusqueda B.B. con latabla de sincronizacion ascendente de la frecuencia de salida minima

4 m Limite de corriente para el control de velocidad

Configuracion de fabrica: 50
Configuracion 20 ~ 200%

[ Luego de una pérdida de alimentacion momentanea, el variador de frecuencia de motor de CA
comenzard su operacion de control de velocidad sélo si la corriente de salida es superior al valor
establecido por Pr.07-09.

L Al ejecutar el control de velocidad, se utiliza la curva V/f de acuerdo con la configuracion del grupo
1. Se establece a través de Pr.07-09 la corriente maxima para la aceleraciéon/desaceleracion
optimas y el control de velocidad de inicio.

L0 El nivel de control de velocidad afectard al tiempo sincrénico. Se obtendréa una sincronizacion mas
rapida cuando se establezca este parametro en un valor mas elevado. Sin embargo, un valor
demasiado elevado podria activar la proteccion contra sobrecargas.

» m Comportamientos para los reinicios luego de fallas

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: detener funcionamiento
1: el control de velocidad comienza con la velocidad actual
2: el control de velocidad comienza con la frecuencia de salida minima

[J En el modo de control PG, el variador de frecuencia de motor de CA ejecutara la funcién de control
de velocidad de forma automatica de acuerdo con la velocidad PG cuando no se establece esta
configuracion en 0.

L Entre las fallas, se incluyen: bb, oc, ov, occ, etc. Para reiniciar luego de una falla de oc, ov, occ, no
se puede establecer Pr.07-11 en O.

4 m # de reinicios automaticos luego de fallas

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 10

[J La cantidad maxima de reinicios automaticos para el variador de frecuencia de motor de CA
cuando ocurren fallas (oc, ov, occ) es 10. Cuando se establezca este parametro en 0, no existiran
reinicios. Cuando se activen los reinicios automaticos, el variador de frecuencia de motor de CA
realizara un control de velocidad antes de activar el variador.

L] Cuando la cantidad de fallas ocurridas exceda el valor de Pr.07-11 y se encuentre dentro de una
duracién inferior a Pr.07-33, el variador rechazara el reinicio. Presione la tecla “RESET” para
continuar con la utilizacion.
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4 m Control de velocidad durante el inicio

Configuracion de fabrica: O
Configuracién 0: desactivar
1: control de velocidad desde la frecuencia de salida maxima
2: control de velocidad desde la frecuencia del motor de inicio
3: control de velocidad desde la frecuencia de salida minima

Se utiliza este parametro para iniciar y detener un motor con alta inercia. Un motor con alta inercia

R

necesitara de 2 a 5 minutos o mas para detenerse por completo. Al establecer este parametro, el
usuario no necesita esperar a que el motor se detenga por completo antes de reiniciar el variador
de frecuencia de motor de CA. Si se utiliza una tarjeta PG y el codificador en el variador y motor, el
control de velocidad comenzara desde la velocidad detectada por el codificador y acelerara
rapidamente hasta la frecuencia establecida. Se establece la corriente de salida de acuerdo

con Pr.07-09.

En el modo de control PG, el variador de frecuencia de motor de CA ejecutara la funcion de control
de velocidad de forma automatica de acuerdo con la velocidad PG cuando no se establece esta
configuracion en 0.

4 m Tiempo de desaceleracion en la pérdida de alimentacibn momentanea (funcion dEb)

Configuracion de fabrica: 0
Configuracioén 0: desactivar
: ler tiempo de desaceleracion
: 2do tiempo de desaceleracion
: 3er tiempo de desaceleracion
: 4to tiempo de desaceleracién
: tiempo de desaceleracién actual
: tiempo de desaceleracion automatico

UL, WNBE

Se utiliza este parametro para la seleccion del tiempo de desaceleracion en una pérdida de

alimentacion momentanea.

4 m Tiempo de retorno de dEb

Configuracion de fabrica: 0,0
Configuracién 0,0 ~ 25,0 segundos

La funcion consiste en que el variador de frecuencia de motor de CA desacelera para detenerse

luego de una pérdida de alimentacibn momentanea. Cuando ocurre una pérdida de alimentacion
momentanea, se puede utilizar esta funcion para que el motor desacelere a la velocidad O a través
del método de parada de desaceleracion. Cuando se restablezca la alimentacion, el motor volvera a
funcionar luego del tiempo de retorno de DEB. (Aplicado al eje de alta velocidad)

Estado 1: Suministro de alimentacion insuficiente debido a una pérdida de alimentacién
momentanea/alimentacion inestable (debido a bajo voltaje)/carga exigente repentina
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Voltaje del BUS de CD

1
Nivel para el tiempo de retorno de DEB I Norequiere terminales
(Lv=+30V+58Vv) __ N\__l__L ! de multiples funciones
|
|
|

Nivel para que el relé de arranque
suave se encuentre

activado (ON) Nivel de Lv
(Lv+30)
en el lado de alimentacién

Funciéon DEB activada

|

|

Frecuencia de salida ¥ | ;
Pr.07-13 Seleccion del tiempo de N | |
desaceleracion para la pérdida de "N ‘

alimentacion momentanea ! ! !

Tiempo de retorno de DEB _

I=midNOTA

Cuando se establece Pr.07-14 en 0, se detendra el variador de frecuencia de
motor de CAy no se reiniciaré luego de que se restablezca la alimentacion.

Estado 2: apagado inesperado, como una pérdida de alimentacion momentanea

Voltaje del BUS de CD.

Nivel para el tiempo de retorno de DEB

) Lv=+30V +58V
Nivel paSa que el relé ge al)ranque suave

se encuentre activado (ON) (Lv + 30)

Relé de arranque suave en el
lado de alimentacién

Funcién DEB activada !

Frecuencia de salida

l

Pr.07-13 Seleccion del tiempo de
desaceleracion para la pérdida de i
alimentacién momentanea ‘

Tiempo de retorno de DEB -

IR OTA

Por ejemplo, en el caso de la maquinaria textil, deseara que todas las maquinas se desaceleren para detenerse a fin de evitar
que las costuras se dafien cuando exista una pérdida de alimentacion. En este caso, el controlador host enviara un mensaje al
variador de frecuencia de motor de CA para utilizar la funcion dEb con el tiempo de aceleracién a través de EF.

4 m Tiempo de parada durante la aceleracion

Configuracion de fabrica: 0,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 segundos

4 m Frecuencia de parada durante la aceleracion

Configuracion de fabrica: 0,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

4 m Tiempo de parada durante la desaceleracion

Configuracién de fabrica: 0,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 segundos
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4 m Frecuencia de parada durante la desaceleracion

Configuracion de fabrica:
0,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
L En la situacion de carga exigente, la parada puede lograr una frecuencia de salida estable de

forma temporal, util para una gria o ascensor.

L Pr.07-15 a Pr.07-18 corresponden a la carga exigente para evitar sobrevoltajes y sobrecorrientes.

Frecuencia
07-18
Frecuenciade
07-16 aradadurante

Frecuencia de parada
durante la aceleracion
107-15 |
I Tiempo de parada

| durantelaaceleracién
| |

adesaceleracion

iempo de paradadu
adesaceleracion

—— 0

Paradadurantelaaceleracién/desaceleracion

»; m Control de refrigeracion por ventilador

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0: ventilador siempre encendido
1: 1 minuto luego de que se detiene el variador de frecuencia de motor de
CA, se apagard el ventilador
2: cuando funcione el variador de frecuencia de motor de CA, el
ventilador estara encendido. Cuando se detenga el variador de
frecuencia de motor de CA, se apagara el ventilador

3: se enciende el ventilador cuando se alcanza la temperatura preliminar
del disipador de calor (alrededor de 60°C)
4: ventilador siempre apagado

Se utiliza este parametro para el control del ventilador.

B

Configuracién 0: El ventilador estara encendido cuando se encienda la alimentacion del variador.

Configuracién 1: 1 minuto luego de que se detenga el variador de frecuencia de motor de CA, se
apagara el ventilador.

L[] Configuracion 2: El variador de frecuencia de motor de CA funcionard y el ventilador estara
encendido. El variador de frecuencia de motor de CA se detiene y el ventilador estard apagado.

L[] Configuracion 3: El ventilador funcionara de acuerdo con la temperatura de capacitancia e IGBT.
El ventilador estara encendido cuando la temperatura de capacitancia preliminar sea superior a
60°C. El ventilador estara apagado cuando la temperatura de capacitancia sea inferior a 40°C.

L Configuracion 4: Ventilador siempre apagado.

m Parada de emergencia (EF) y parada forzosa

Configuracion de fabrica: 0

Configuracion 0: deslizamiento para parar

: parar de acuerdo con el 1 tiempo de desaceleracién

: parar de acuerdo con el 2° tiempo de desaceleracion

: parar de acuerdo con el 3* tiempo de desaceleracion

: parar de acuerdo con el 4° tiempo de desaceleracion

: desaceleracion del sistema

: desaceleracion automatica

OO, WNPE
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Pr.07-20 determina el método de parada del variador de frecuencia de motor de CA. Cuando se
establezca el terminal de entrada de multiples funciones en 10 o 18 y se encuentre activado, el
variador se detendra de acuerdo con la configuracién de Pr.07-20.

4 m Funcionamiento automatico de ahorro de energia

R

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0: desactivar
1: activar
Cuando se establezca Pr.07-21 en 1, la desaceleracion y aceleracion funcionaran a voltaje
completo. Durante el funcionamiento a velocidad constante, se calculara automaticamente el valor
de voltaje 6ptimo de acuerdo con la capacidad de carga para la carga. Esta funciéon no es
adecuada para las cargas en constante cambio o las cargas casi completas durante el
funcionamiento.

Cuando la frecuencia de salida sea constante, es decir, un funcionamiento constante, el voltaje de
salida se reducira automaticamente de acuerdo con la reduccién de la carga. Por lo tanto, el
variador funcionara con la potencia minima, multiplicacién de voltaje y corriente.

Voltaje de salida

100%[ ‘
Ahorro de hasta25%

75%

Ahorro de energia automético Frecuencia

4 m Ganancia de ahorro de energia

[

Configuracion de fabrica: 100
Configuraciéon 10 ~ 1000%
Cuando se establezca Pr.00-19 en 1, se puede utilizar este pardmetro para ajustar la ganancia del
ahorro de energia. La configuraciéon de fabrica es 100%. Si el resultado no es correcto, puede
ajustar mediante la reduccién de la configuracién. Si el motor oscila, se deberd aumentar la
configuracion.

4 m Funcion de regulacion automética de voltaje (AVR)

R

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0: activar AVR

1: desactivar AVR

2: desactivar AVR durante la desaceleracion
Generalmente, el voltaje nominal del motor es 220 /200 V CA - 60 Hz/50 Hz y el voltaje de
entrada del variador de frecuencia de motor de CA podria variar entre 180 V y 264 V CA - 50 Hz/60
Hz. Por lo tanto, cuando se utiliza el variador de frecuencia de motor de CA sin la funciéon de AVR,
el voltaje de salida sera el mismo que el voltaje de entrada. Cuando el motor funciona a voltajes
gue exceden el voltaje nominal en 12% - 20%, su vida Util serd menor y podria sufrir dafios debido
a las altas temperaturas, aislacion incorrecta y salida de torque inadecuada.

La funcién de AVR regula autométicamente el voltaje de salida del variador de frecuencia de motor
de CA al voltaje nominal del motor. Por ejemplo, si se establece la curva V/f en 200 V CA/50 Hz y
el voltaje de entrada es de 200 V a 264 V CA, el voltaje de salida del motor se reducira
automaticamente a un maximo de 200 V CA/50 Hz. Si el voltaje de entrada es de 180 V a 200 V
CA, el voltaje de salida al motor y la alimentacion de entrada tendran una proporcién directa.

Configuracién 0: Cuando se activa la funcion de AVR, el variador calculara el voltaje de salida de
acuerdo con el voltaje del bus de CD actual. El voltaje de salida no cambiard de acuerdo con el
voltaje del bus de CD.
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L Configuracion 1: Cuando se desactiva la funcion de AVR, el variador calculara el voltaje de salida
de acuerdo con el voltaje del bus de CD. El voltaje de salida cambiaréa de acuerdo con el voltaje del
bus de CD. Puede causar una sobrecorriente/corriente insuficiente.

[ Configuracion 2: El variador desactivara la funcion de AVR durante la desaceleracion, como
cuando se cambia de alta velocidad a baja velocidad.

L] Cuando el motor utiliza la funcion de rampa para parar, el tiempo de desaceleracion serd mayor.
Cuando se establece este pardmetro en 2 con la aceleracion/desaceleracion automaticas, la
desaceleracion ser4 mas rapida.

L] Cuando se encuentra en FOCPG o TQCPG, se recomienda establecer en 0 (activacion de AVR).

4 m Tiempo de filtro del comando de torque (modo de control V/F y SVC)
Configuracion de fabrica: 0,020

Configuracién 0,001 ~ 10,000 seg
Cuando la configuracién es demasiado extensa, el control sera estable, pero la respuesta de
control sufrird un retraso. Cuando la configuracién es demasiado corta, la respuesta sera rapida,
pero el control podria ser inestable. El usuario puede ajustar la configuracion de acuerdo con el
control y situacion de respuesta.

4 m Tiempo de filtro de la compensacion de deslizamiento (modo de control V/F y SVC)
Configuracién de fabrica: 0,100

Configuracion 0,001 ~ 10,000 seg
L[] Se puede establecer Pr.05-22 y 05-23 para cambiar el tiempo de respuesta de la compensacion.

L[] Sise establece Pr.05-22 y 05-23 en 10 segundos, el tiempo de respuesta de la compensacion sera
el més lento. Sin embargo, el sistema podria ser inestable cuando la configuracion es demasiado
corta.

4 m Ganancia de compensacion de torque (modo de control V/F y SVC)
Configuracion de fabrica: 0

Configuracién 0 ~ 10
) Cuando la carga del motor es grande, una parte del voltaje de salida del variador se absorbe por
medio del resistor del bobinado del estator y provoca un voltaje insuficiente en la induccion del
motor. Esto deriva en una sobrecorriente de salida y torque de salida insuficiente. Puede ajustar
automaticamente el voltaje de salida de acuerdo con la carga y mantener estables los campos
magneéticos del espacio vacio para obtener un funcionamiento 6ptimo.

L En el control V/F, se reducira el voltaje en proporcién directa cuando se reduzca la
frecuencia. Provocara una reduccion del torque a baja velocidad debido a un resistor de CA
pequefio y el mismo resistor de CD. Por lo tanto, la funcién de compensacion automatica de torque
aumentaré el voltaje de salida en la frecuencia baja para obtener un torque de inicio superior.

L] Cuando se establece Pr.07-26 en un valor elevado, provocara un sobreflujo del motor y una
corriente de salida demasiado grande, sobrecalentamiento del motor o activacién de la funcién de
proteccion.

” m Ganancia de compensacion de deslizamiento (modo de control V/F y SVC)
Configuracién de fabrica: 0,00

Configuracién 0,00 ~ 10,00
El motor de induccion necesita un deslizamiento constante para producir un torque magnético. Se
lo puede ignorar en el caso de una velocidad del motor mas alta, tales como la velocidad nominal o
deslizamiento de 2-3%.

L[ En el funcionamiento con frecuencia variable, el deslizamiento y la frecuencia sincronica seran en
proporcion inversa a fin de producir el mismo torque magnético. Es decir, el deslizamiento sera
mayor al reducir la frecuencia sincronica. El motor podria detenerse cuando se reduzca la
frecuencia sincronica a un valor especifico. Por lo tanto, el deslizamiento afecta seriamente a la
precision de la velocidad del motor a baja velocidad.

12-98



Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

[ En otras situaciones, cuando el variador se utiliza con el motor de induccién, se aumentara el
deslizamiento en relacion con el aumento de la carga. También afecta a la precision de la
velocidad del motor.

[ Se puede utilizar este parametro para establecer la frecuencia de compensacién y reducir el
deslizamiento para restringir la velocidad sincrénica cuando el motor funciona en la corriente
nominal a fin de mejorar la precision del convertidor. Cuando la corriente de salida del variador es
superior a Pr.05-05 (corriente sin carga del motor de induccion 1 (A)), el variador compensara la
frecuencia de acuerdo con este parametro.

[J Cuando se cambia el método de control (Pr.00-11) del modo V/f al modo de vector, este parametro
sera automatico y se establecerd en 1,00. De lo contrario, se lo establecera en 0,00. Realice la
compensacion del deslizamiento luego de la sobrecarga y aceleracidén. Se debera aumentar de
pequefio a grande y de forma gradual el valor de compensacion. Esto permite agregar la
frecuencia de salida con el deslizamiento nominal del motor X Pr.07-27 (ganancia de
compensacion de deslizamiento) cuando el motor posee la carga nominal. Si la relacion de
velocidad actual es inferior a la esperada, aumente esta configuracion. De lo contrario, reduzca la
configuracion.

4 m Nivel de desviacion de deslizamiento

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0 ~ 100,0%
0: sin deteccion
4 m Tiempo de deteccion de la desviacion de deslizamiento

Configuracién de fabrica: 1,0

Configuracion 0,0 ~ 10,0 segundos
4 m Comportamiento de deslizamiento excesivo

Configuracion de fabrica: 0
Configuracion 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar
3: sin advertencia
Se utiliza Pr.07-29 a Pr.07-31 para establecer el tiempo/nivel de deslizamiento permitidos y el

comportamiento de deslizamiento excesivo con el variador en funcionamiento.

V% m Ganancia de funcionamiento a pocas revoluciones del motor

Configuracién de fabrica: 1000
Configuracién 0 ~ 10000
0: desactivar

L El motor tendra movimiento de onda de corriente en un area especifica. Se puede mejorar esta
situacion a través del ajuste de este pardmetro. (Cuando existe una alta frecuencia o
funcionamiento con PG, se lo puede establecer en 0. Cuando ocurra el movimiento de onda de
corriente a baja frecuencia, aumente Pr.05-29).

4 m Tiempo de recuperacion para Pr.07-11 (# de reinicios automaticos luego de fallas)
Configuracion de fabrica: 60,0

Configuracién 00 ~ 6000,0 seg
[l Este parametro establece el periodo de tiempo para el conteo de la cantidad de fallas (ov, oc, occ)
ocurridas. Si la cantidad de fallas ocurridas dentro de este periodo de tiempo no excede la
configuracion de Pr.07-11, se borrara el conteo y se comenzara de 0 cuando se realice el siguiente
reinicio luego de que ocurra una falla. Sin embargo, si la cantidad de fallas ocurridas dentro de
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este periodo de tiempo han excedido la configuracion de Pr.07-11, el usuario debera presionar
manualmente la tecla RESET.

08 Parametros de PID de alto rendimiento » Es posible establecer el parametro

R

durante el funcionamiento.

m Terminal de entrada para la retroalimentacion PID

Configuracion de fabrica: 0

Configuracién 0: sin funcién

1: retroalimentacién PID negativa: entrada desde el terminal externo AVI

(Pr.03-00)

2: retroalimentacion PID negativa desde la tarjeta PG (Pr.10-15, omisién

de direccion)

3: retroalimentacion PID negativa desde la tarjeta PG (Pr.10-15)

4: retroalimentacion PID positiva desde el terminal AVI externo (Pr.03-00)

5: retroalimentacion PID positiva desde la tarjeta PG (Pr.10-15, omisién de

direccion)

6: retroalimentacion PID positiva desde la tarjeta PG (Pr.10-15)

L La retroalimentacion negativa significa: + valor deseado — retroalimentacion. Se utiliza para la

R

[

deteccion. Se aumentara el valor al aumentar la frecuencia de salida.

La retroalimentacidn positiva significa: - valor deseado + retroalimentacién. Se utiliza para la
deteccién. Se reducird el valor al aumentar la frecuencia de salida.

Aplicaciones comunes para el control PID

1. Control de flujo: Se utiliza un sensor de flujo para la retroalimentacion de los datos de flujo y
control preciso del flujo.

2. Control de presién: Se utiliza un sensor de presion para la retroalimentacion de los datos de
presion y control preciso de la presion.

3. Control del volumen de aire: Se utiliza un sensor de volumen de aire para la retroalimentacion
de los datos de volumen de aire a fin de obtener una excelente regulacién del volumen de aire.

4. Control de temperatura: Se utiliza un termopar o termistor para la retroalimentacion de los datos
de temperatura a fin de obtener un cobmodo control de la temperatura.

5. Control de velocidad: Se utiliza un sensor de velocidad o codificador para la retroalimentacién
de la velocidad del eje del motor o velocidad o el ingreso de la velocidad de otras maquinas como
un valor deseado para el control de velocidad de bucle cerrado de la operacidn de esclavo/maestro.
Pr.10.00 establece el origen del punto establecido PID (valor deseado). El control PID funciona con
la sefial de retroalimentacion establecida por Pr.10.01, tanto con el voltajede 0 ~+ 10V o la
corriente de 4 - 20 mA.

Bucle de control PID:

Ejecucion del control PID

or parte del variador .
porp Valor de salida

Punto de 1
establecimiento
4{)_. Ko(1 =< +TyxS) —>@_,

Sefal de
retroalimentacionl

Sensor

4

Kp:anancia proporcional (P) Titiempo integral (I) Ta:control derivativo (D) S :perador

Concepto del control PID

1. Ganancia proporcional (P): Salida proporcional a la entrada. Con sélo el control de ganancia
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proporcional, existird siempre un error de estado estacionario.

2. Tiempo integral (1): La salida del controlador es proporcional a la parte integral de la entrada del
controlador. Para eliminar el error de estado estacionario, se debe agregar una “parte integral” al
controlador. El tiempo integral decide la relacion entre la parte integral y el error. Se aumentara la
parte integral por tiempo, incluso si el error es pequeiio. Se aumenta gradualmente la salida del
controlador para eliminar el error hasta que sea 0. De esta forma, el sistema puede ser estable sin
el error de estado estacionario a través del control de ganancia proporcional y control del tiempo
integral.

3. Control diferencial (D): La salida del controlador es proporcional a la parte diferencial de la
entrada del controlador. Durante la eliminacion del error, podria ocurrir una oscilacion o
inestabilidad. Se puede utilizar el control diferencial para eliminar estos efectos al actuar antes que
el error. De esta forma, cuando el error es casi 0, el control diferencial debera ser 0. Se puede
utilizar la ganancia proporcional (P) + control diferencial (D) para mejorar el estado del sistema
durante el ajuste de PID.

L] Cuando se utiliza el control PID en una aplicacion de retroalimentacion de bomba de presién
constante:
Establezca el valor de presidén constante de la aplicacion (bar) a fin de que sea el punto de
establecimiento del control PID. El sensor de presion enviara el valor actual como el valor de
retroalimentacion PID. Luego de comparar el punto de establecimiento PID y la
retroalimentacion PID, existira un error. Por lo tanto, el controlador PID necesita calcular la salida
al utilizar la ganancia proporcional (P), tiempo integral (1) y tiempo diferencial (D) para controlar la
bomba. Controla el variador para contar con una velocidad de bomba diferente y lograr una
presién constante al utilizar una sefial de 4 - 20 mA correspondiente a 0 - 10 bar como
retroalimentacion al variador.

Disyuntor sin fusible

(NFB)
N

Bomba de agua

R(L1)—O  O— R(L1) u(m)

N
S(L2)—o0O S(L2) V(T2) IM
T(L3)—G& o TL3) g 3=

S]
®

La retroalimentacipnEstrangulador
de4-20mA
corresponde a
0-10bar

ACI/AVI(@
(4-20mA/0-10V)

Sensor
de presion

ACM
Sefial analdgica comu

1. Se establece Pr.00-04 en 10 (visualizacion del valor de sefial de retroalimentacion
analégica PID (b) (%))
. Se establecera el tiempo de aceleracion Pr.01-12 segin sea necesario
. Se establecera el tiempo de desaceleracion Pr.01-13 segun sea necesario
Pr.00-21 = 0 para controlar desde el teclado digital
Pr.00-20 = 0, punto de establecimiento controlado por el teclado digital
. Pr.08-00 = 1 (retroalimentacion PID negativa desde la entrada analégica)
. Entrada analdgica ACI Pr.03-01 establecida en 5, sefial de retroalimentacion PID.
. Se establecera Pr.08-01-08-03 segun sea necesario
8.1 Si no existen vibraciones en el sistema, aumente Pr.08-01 (ganancia proporcional (P))
8.2 Si no existen vibraciones en el sistema, reduzca Pr.08-02 (tiempo integral (1))
8.3 Si no existen vibraciones en el sistema, aumente Pr.08-03 (tiempo diferencial (D))
Consulte Pr.08-00 a 08-21 para obtener la configuracion de los pardmetros de PID.

4 m Ganancia proporcional (P)

Configuracion 0,0 ~ 500,0%

ONOOUTAWN

Configuracién de fabrica: 80,0
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L Se utiliza para eliminar el error del sistema. Generalmente, se utiliza para reducir el error y obtener
una velocidad de respuesta mas rapida. Sin embargo, si se establece un valor demasiado grande
en Pr.08-01, podria causar una oscilacion e inestabilidad del sistema.

LI Si se establecen las otras dos ganancias (I y D) en cero, s6lo sera valido el control proporcional.

4 m Tiempo integral (1)

Configuracion 0,00 ~ 100,00 seg
0.00: desactivar

L Se utiliza el controlador integral para eliminar los errores durante el sistema estable. El control
integral no dejara de funcionar hasta que el error sea 0. La parte integral actia de acuerdo con el
tiempo integral. Cuanto menor sea el tiempo integral establecido, mayor sera la accion integral. Es
de suma utilidad para reducir el exceso y oscilacion para lograr un sistema estable. En este caso,
el error descendente sera lento. Generalmente, se utiliza el control integral con los otros dos
controles para convertirse en controlador Pl o controlador PID.

Configuracién de fabrica: 1,00

[ Se utiliza este parametro para establecer el tiempo integral del controlador I. Cuando el tiempo
integral sea extenso, tendrd una pequefia ganancia de controlador |, tiempo de respuesta mas
lento y control externo deficiente. Cuando el tiempo integral sea corto, tendrd una ganancia grande
de controlador I, tiempo de respuesta mas rapido y control externo rapido.

[ Cuando el tiempo integral sea demasiado pequefio, podria causar una oscilacion del sistema.

L] Si se establece el tiempo integral como 0,00, se desactivara Pr.08-02.

4 m Control derivativo (D)

Configuracion 0,00 ~ 1,00 seg

Se utiliza el controlador diferencial para mostrar el cambio del error del sistema y es util para
previsualizar el cambio del error. Por lo tanto, se puede utilizar el controlador diferencial para
eliminar el error y mejorar el estado del sistema. Gracias al tiempo diferencial adecuado, puede
reducir el exceso y acortar el tiempo de ajuste. Sin embargo, la operacion diferencial aumentara la
interferencia de ruidos. Tenga en cuenta que un diferencial demasiado grande causara una
interferencia de ruidos. Ademas, el diferencial muestra el cambio y la salida del diferencial sera 0
cuando no existan cambios. Por lo tanto, no se puede utilizar el control diferencial de forma
independiente. Se debe utilizar con otros dos controladores para convertirse en un controlador PD
o controlador PID.

Configuracién de fabrica: 0,00

[ Se puede utilizar este parametro para establecer la ganancia del controlador D para decidir la
respuesta del cambio de error. El tiempo diferencial adecuado puede reducir el exceso del
controlador P e | para reducir la oscilacion y tener un sistema estable. Sin embargo, un tiempo
diferencial demasiado largo podria causar una oscilacion del sistema.

L El controlador diferencial actta para el cambio del error y no puede reducir la interferencia. No se
recomienda utilizar esta funcion en el caso de una interferencia grave.

4 m Limite superior del control integral

Configuracion 0,0 ~ 100,0%
L Este parametro define un limite superior de ganancia integral (1) y, por lo tanto, limita la frecuencia
maestra. Férmula: limite superior integral = frecuencia de salida maxima (Pr.01-00) x (Pr.08-04 %).

Configuracién de fabrica: 100,0

[ Un valor integral demasiado grande causara una respuesta lenta debido a un cambio repentino de
la carga. De esta forma, podria causar una parada del motor o dafios en la maquina.

4 m Limite de frecuencia de salida PID
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Configuracion 0,0 ~ 110,0%

Configuracion de fabrica: 100,0

Este parametro define el porcentaje del limite de frecuencia de salida durante el control PID. La
formula es: limite de frecuencia de salida = frecuencia de salida méaxima (Pr.01-00) X Pr.08-05 %.

4 m Reservado

» m Tiempo de retraso PID

Configuracién 0,0 ~ 35,0 seg

Configuracién

de fabrica: 0,0

Se utiliza para establecer el tiempo necesario para el filtro de paso bajo de la salida PID. Al
aumentar esta configuracion, se podria afectar la velocidad de respuesta del variador.

L La frecuencia de salida del controlador PID realizaré el filtrado luego del tiempo de filtrado de
retraso principal. Puede atenuar el cambio de la salida de frecuencia. Cuanto mayor sea el tiempo
de filtrado de retraso principal establecido, mas lento sera el tiempo de respuesta.

Un tiempo de filtrado de retraso principal inadecuado podria causar oscilaciones en el sistema.

Comando de frecuencia

Seleccion de entrada I PID cancelado
del valor PID deseado 08-00=0 _ _
00-20:KPV-CEO01/ 0 02-01~06=21 (pid desactivado
' — @
RS485
03-00~02: Tecla
ARRIBA/ABAJO PG
X P D
[Ganancia || Tiempo
proporcionaf | diferencial
VFillsSalizacién delaretroalimentacign- A 08-01 08-03
00-04=10 Visualizacién de la < |
retroalimentacion PID
Seleccién de entrada de I
la retroalimentacion PID 08-02 [
08-00:AVI/ACI Tiempointegral 08-04
AUI/PG Limite superior
paralaparte
Integr

08-06 [ O

PID

Tiempo

08-07

de retraso / 08-05
»
" f=fimite de

comando de
salida de f

recuencia PID

A 4

08-09

Comportamientode la
falla de sefial de
retroalimentacio
SieltiempoHz >08-05
excede 08-08

Control PI: Controlado sélo por la accion Py, por lo tanto, no se puede eliminar por completo la
desviacion. Para eliminar las desviaciones residuales, se utilizard generalmente el control P + I.
Ademas, cuando se utiliza el control PI, se podria eliminar la desviacion causada por los cambios
del valor deseado y las interferencias externas constantes. Sin embargo, si la accién | es
excesivamente potente, se retrasara la respuesta a una variacion rapida. Se puede utilizar sélo la
accion P en el sistema de carga que posee los componentes integrales.

Control PD: Cuando ocurra una desviacion, el sistema generara inmediatamente una carga de
operacion superior a la carga generada Unicamente por la accion D a fin de limitar el incremento de
la desviacion. Si la desviacion es pequenia, se reducira también la efectividad de la accion P. Los
objetos de control incluyen situaciones con las cargas de componentes integrales, que se
controlan s6lo a través de la accion Py, en algunas ocasiones, si el componente integral se
encuentra en funcionamiento, el sistema completo tendra vibraciones. En dichas ocasiones, se
puede utilizar el control PD para reducir las vibraciones de la accion P y estabilizar el sistema. En
otras palabras, se recomienda este control para su utilizacién con cargas de funciones sin freno en

los procesos.
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Control PID: Utilice la accion | para eliminar la desviaciones y la accion D para limitar las
vibraciones. Por lo tanto, combine estas acciones con la accion P para obtener el control PID. Al
utilizar el método PID, puede obtener un proceso de control sin desviaciones, altas precisiones y
un sistema estable.

4 m Tiempo de deteccion de sefial de retroalimentacion

Configuracion de fabrica: 0,0
Configuracién 0,0 ~ 3600,0 seg
L[] Este pardmetro es solo valido cuando la sefial de retroalimentacion es ACI.

L[] Este parametro define el tiempo durante el que la retroalimentacion PID debe ser anormal antes de
gue se otorgue una advertencia. También es posible modificar de acuerdo con el tiempo de sefial
de la retroalimentacion del sistema.

LI Si se establece este parametro en 0,0, el sistema no detectara ninguna sefial de anormalidad.

m Comportamiento de falla de retroalimentacion

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar
3: advertir y funcionar con la ultima frecuencia

L Este parametro es sélo valido cuando la sefial de retroalimentacion es ACI.

[ El variador de frecuencia de motor de CA actlia cuando las sefiales de retroalimentacion
(retroalimentacion PID analdgica o retroalimentacion PG (codificador)) sean anormales.

4 m Frecuencia de espera

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

4 m Frecuencia de activacion

Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

4 m Tiempo de espera

Configuracién 0,00 ~ 6000,0 seg
Si la frecuencia del comando es inferior a la frecuencia de espera durante el tiempo especificado
en Pr.08-12, el variador desactivara la salida y esperara a que la frecuencia del comando sea

superior a Pr.08-11.
~_ Comando de frecuencia /

Configuracion de fabrica: 0,00

Configuracion de fabrica: 0,00

Configuracién de fabrica: 0,0

Frecuencia de

activacion - s
08-10 — — _ _ N ‘ < _ )
Frecuencia de AN ! X7 |
espera N = |
| ~— == |
} Tiempo de espera—} ; ! OHz
08-12

Funcion de espera

4 m Nivel de desviacion PID

Configuraciéon 1,0 ~ 50,0%

4 m Tiempo de desviacion PID

Configuracion 0,1 ~ 300,0 seg

Configuracion de fabrica: 10,0

Configuracion de fabrica: 5,0
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4 m Tiempo de filtro para la retroalimentacion PID

Configuracion de fabrica: 5,0
Configuracion 0,1 ~ 300,0 seg
Cuando la funcion de control PID sea normal, se deberé& calcular dentro de un periodo de tiempo y
cerrarse en el valor de punto de establecimiento.

L Consulte el diagrama de control PID para obtener mas informacién. Al realizar el control de la
retroalimentacion PID, si [valor deseado de referencia PID — valor de deteccién| > Pr.08-13 (nivel
de desviacion PID) y excede la configuracién Pr.08-14, ocurrir4 una falla del control PID. El
comportamiento serd tal como se describe en la configuracion Pr.08-09.

4 m Seleccion de compensaciéon PID

Configuracion 0: configuracion de parametro
1: entrada anal6gica

4 m Compensacion PID

Configuracion - 100,0 ~ + 100,0%

m Reservado

m Seleccién del modo PID

Configuracién 0: conexién en serie
1: conexion en paralelo

Control PI: Controlado so6lo por la accion Py, por lo tanto, no se puede eliminar por completo la
desviacion. Para eliminar las desviaciones residuales, se utilizard generalmente el control P + 1.
Ademas, cuando se utiliza el control PI, se podria eliminar la desviacién causada por los cambios
del valor deseado y las interferencias externas constantes. Sin embargo, si la accién | es
excesivamente potente, se retrasara la respuesta a una variacion rapida. Se puede utilizar sélo la
accion P en el sistema de carga que posee los componentes integrales.

Configuracién de fabrica: 0

Configuracion de fabrica: O

Configuracion de fabrica: O

L Control PD: Cuando ocurra una desviacion, el sistema generara inmediatamente una carga de
operacién superior a la carga generada Unicamente por la accion D a fin de limitar el incremento de
la desviacion. Si la desviacidn es pequefia, se reducira también la efectividad de la accion P. Los
objetos de control incluyen situaciones con las cargas de componentes integrales, que se
controlan solo a través de la accién P y, en algunas ocasiones, si el componente integral se
encuentra en funcionamiento, el sistema completo tendra vibraciones. En dichas ocasiones, se
puede utilizar el control PD para reducir las vibraciones de la accién P y estabilizar el sistema. En
otras palabras, se recomienda este control para su utilizacion con cargas de funciones sin freno en
los procesos.

L[] Control PID: Utilice la accién | para eliminar la desviaciones y la accién D para limitar las
vibraciones. Por lo tanto, combine estas acciones con la accion P para obtener el control PID. Al
utilizar el método PID, puede obtener un proceso de control sin desviaciones, altas precisiones y
un sistema estable.
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L1 Conexién en serie

Seleccion de entrada
del valor PID deseado

00-20:KPC-CCO01/

PID cancelado
08-00=0

002-01~06=21 (pid desactivado

RS485

Comando de frecuencia

03-00~02:Tecla
ARRIBA/ABAJOPG

Visualizacion de la
retroalimentacion PID
00-04=1 0 Visualizacion de la
retroalimentacién PID

A

Seleccion de entrada de 19
retroalimentacion PID

08-00:AVI/ACI
AUI/PG

Conexion en paralelo

>O+

Com|
PID

0

pensacio

Ny
8-06 O

>

Ganacia +
.1, [Triempo
proporeiongi—yiterencial
08-01 08-03
I PID
Tiempo de
| retraso 08-05
08.02 ™ 08-07 Limite dde
- comando
- 08-04 de salidade
Tiempo integral  f, jrite superio frecuencia PID
paralaparte
integral A 4
08-09
Comportamiento de la
falla de sefialde
retroalimentacion
Si el tiempo Hz > 08 -05
excede 08-08

Seleccion de entrada del valor PID
deseado

00-20:KPC-CCO01/RS485

03-00~02: tecla ARRIBA/ABAJO PG

PID cancelado

08-00=0
0 02-01~06=21 (pid desactivado)

Comando de

@

=

e
\/

Visualizacion de

la retroalimentacién PID
00-04=10 Visualizacion de
la retroalimentacion PID

Seleccion de entrada
de la retroalimentacion PID
08-00:AVI/ACI

AUI/PG

frec;nca

Comportamiento de
deretroalimentacion

SieltiempoHz > 08

— L, Compensaciéon *
Proporcién PID
08-01 08-06
)4
_I_
Tiempo _
diferencial
- +
Tiempoderetrasq
I PID o
-
08-07
08-02 — Limite de comand
Tiempo integral 08-04 ?r‘; Csjé'gcais%m
Limite superio
paralaparte v
integral 08-09

lafallade sefial

-05 excede 08-08

m Activar PID para cambiar la direccion de funcionamiento

Configuracién de fabrica: 0

Configuracion 0: desactivar cambio de direccién
1: activar cambio de direccion
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09 Parametros de comunicacion ~ Es posible establecer el parametro durante
el funcionamiento.

Comunicacior

Cuando se realiza el control a través g <1 ¢©Ensere

de la comunicacion, es necesario 1:+EV
conectar el variador y la PC a través 2:GND
delconvertidor IFD6530 o IFD6500 (««(« 3:SG-

4:SG+
RS-485 5-NC

6:NC

V4 m Direccion de comunicaciéon COM1

Configuracion de fabrica: 1
Configuracion 1 ~ 254
[l Si se controla el variador de frecuencia de motor CA a través de la comunicacion en serie RS-485,
se deberd establecer la direccion de comunicacion para este variador a través de este
parametro. La direccion de comunicacion para cada variador de frecuencia de motor de CA debera
ser diferente y Unica.

V4 m Velocidad de transmision COM1

Configuracion 4,8 ~ 115,2 Kbps
Se utiliza este pardmetro para establecer la velocidad de transmision entre RS485 maestro
(PLC, PC, etc.) y el variador de frecuencia de motor de CA.

Configuracién de fabrica: 9,6

4 m Comportamiento de transmision fallida COM1

Configuracion de fabrica: 3
Configuracioén 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar
3: no advertir y continuar con el funcionamiento
Se establece este pardmetro para definir cdmo reaccionar si ocurre un error de transmision.

4 m Deteccion de tiempo agotado COM1

Configuracion de fabrica: 0,0
Configuracién 0,0 ~ 100,0 seg
0,0: desactivar
Se utiliza para establecer el tiempo de transmision entre la comunicacion y el teclado.

4 m Protocolo de comunicacion COM1

Configuracién de fabrica: 1

Configuracién 0: 7, N, 1 para ASCII
1: 7, N, 2 para ASCII
2:7,E, 1 para ASCII
3: 7,0, 1 para ASCII
4:7, E, 2 para ASCII
5:7, 0, 2 para ASCII
6: 8, N, 1 para ASCII
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7:8, N, 2 para ASCII
8: 8, E, 1 para ASCII
9: 8, O, 1 para ASCII
10: 8, E, 2 para ASCII
11: 8, O, 2 para ASCII
12: 8, N, 1 para RTU
13: 8, N, 2 para RTU
14: 8, E, 1 para RTU
15: 8, 0O, 1 para RTU
16: 8, E, 2 para RTU
17: 8, O, 2 para RTU
Control a través de PC o PLC (enlace con la computadora)

Se puede establecer el VFD-C2000 para la comunicacion con las redes Modbus utilizando alguno
de los siguientes modos: ASCII (caodigo estadounidense estandar para el intercambio de
informacion) o RTU (unidad de terminal remoto). Los usuarios pueden seleccionar el modo
deseado y el protocolo de comunicacion del puerto serie RS-485 en Pr.09-00.

MODBUS ASCII (cadigo estadounidense estandar para el intercambio de informacién): Cada dato
de byte es la combinacion de dos caracteres ASCII. Por ejemplo, un dato de 1 byte: 64 Hex,
mostrado como ‘64’ en ASCII, estd compuesto por ‘6’ (36Hex) y ‘4’ (34Hex).

Descripcién de los cédigos
El protocolo de comunicacion se encuentra en hexadecimal, ASCII: "0”, “9”, “A”, “F”, cada 16
hexadecimal representa el codigo ASCII. Por ejemplo:

Carécter ‘O, Lll L2! 13, 14, L5! 16, L7l
Cadigo ASCII 30H 31H 32H 33H 34H 35H 36H 37H

Carécter 18, L9! iAl LB! EC, (D1 lE! lF7
Cadigo ASCII 38H 39H 41H 42H 43H 44H 45H 46H

Formato de datos

Estructura de caracteres de 10 bits (para ASCII):

(7,N,2)
Bit de | 'Bitde |Bitde
iniCiOi | 1 | 2 | 3 | 4 | S ! 6 ! paradai parada
| - Bits de datos 7 >
< Estructura de caracteres de 10 bits ' >
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i < Bits de datos 7 >
= Estructura de caracteres de 10 bits ‘ >
(7 ) O ) 1)

Bit de Paridad! Bit de

inicio i 0 1 2 3 4 5 6 i impar | parada
< Bits de datos 7 >
< Estructura de caracteres de 10 bits : >
Estructura de caracteres de 11 bits (para RTU):
(8,N,2)
Bitde | ‘Bitde |Bitde |
inicio | 0 ! 1 ! 2 ! 3 E 4 i 5 i 6 'paradai paradaj
! “ Bits de datos 8 :‘ i
i: Estructura de caracteres de 11 bits : >
1 . 2 | 31 4| 5 | 6
Bits de datos 8
Estructura de caracteres de 11 bits >
1 2 3 45 | g | Paridad Bit de
i i i | | ; iimpar 1 parada
Bits de datos 8 : |
Estructura de caracteres de 11 bits ‘ >
2. Protocolo de comunicacion
Estructura de datos de comunicacion:
Modo ASCII:
STX Caracter de inicio = *’' (3AH)
Direccion alta Direccién de comunicacion:
Direccién baja La direccion de 8 bits estd compuesta por 2 codigos ASCII
Funcion alta Cddigo del comando:
Funcion baja El comando de 8 bits esta compuesto por 2 cédigos ASCII
DATOS (n-1) Contenido de los datos:
....... Los datos Nx8-bit estan compuestos de codigos 2n
DATOS 0 n<=16, maximo de 32 cddigos ASCII
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Comprobacién LRC alta Suma de comprobacion LRC:
Comprobacién LRC baja La suma de comprobacion de 8 bits esta compuesta por 2
cbdigos ASCII
FIN alto Caracteres de fin:
FIN bajo END1 = CR (ODH), ENDO = LF(0OAH)
Modo RTU:
INICIO Intervalo de silencio de mas de 10 ms
Direccion Direccion de comunicacion: direccion de 8 bits
Funcién Cdédigo del comando: comando de 8 bits
DATOS (n-1) Contenido de los datos:
....... datos nx8-bit data, n<=16
DATOS 0
Comprobacion CRC baja Suma de comprobacion CRC:
Comprobacion CRC alta La suma de comprobacion de 16 bits esta compuesta por 2
caracteres de 8 bits
FIN Intervalo de silencio de mas de 10 ms

Direccion (direccion de comunicacion)
Las direcciones de comunicacion vélidas se encuentran en el rango de 0 a 254. Una direccion de
comunicacion es igual a 0, lo que significa una transmision a todos los variadores de frecuencia de
motor de CA (AMD). En este caso, AMD no respondera ningln mensaje al dispositivo maestro.
O0H: transmision a todos los variadores de frecuencia de motor de CA
01H: variador de frecuencia de motor de CA de la direccion 01
OFH: variador de frecuencia de motor de CA de la direccion 15
10H: variador de frecuencia de motor de CA de la direccion 16

FEH: variador de frecuencia de motor de CA de la direcciéon 254

Funcion (codigo de funcion) y DATOS (caracteres de datos)
El formato de los caracteres de datos depende del codigo de funcion.
O3H: lectura de datos desde el registrador
06H: escritura en un solo registrador
Ejemplo: lectura continua de 2 datos desde la direccion del registrador 2102H (la direccién AMD es

01H).
Modo ASCII:
Mensaje del comando: Mensaje de respuesta:
STX o STX h
Direccién o Direccién o
‘0 ‘0
. ‘0’ ., ‘0’
Funcion 3 Funcion 3
‘2’ Cantidad de datos ‘0’
Direccién de inicio é (conteo por bytes) 11
‘2 Contenido de la direccion 7
‘0’ de inicio 2102H 7’
Cantidad de datos ‘0’ ‘0’
(conteo por palabras) ‘0 Contenido de la direccion ‘0
‘2 2103H ‘0’
Comprobacion LRC ‘D’ ‘0’
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T 0
CR . ‘7
FIN LF Comprobacion LRC o
CR
FIN LE
Modo RTU: no
Mensaje del comando: Mensaje de respuesta:
Direccion 01H Direccién 01H
Funcion 03H Funcion 03H
Direccion de datos de 21H Cantidad de datos 04H
inicio 02H (conteo por bytes)
Cantidad de datos OOH Contenido de la direccion 17H
(conteo por palabras) 02H de datos 2102H 70H
Comprobacion CRC baja 6FH Contenido de la direccion OOH
Comprobacion CRC alta F7H de datos 2103H O0H
Comprobacion CRC baja FEH
Comprobacion CRC alta 5CH

06H: escritura Unica de datos en el registrador.

Ejemplo: escritura de datos 6000 (1770H) para registrar 0100H. La direcciéon AMD es 01H.

Modo ASCII;
Mensaje del comando: Mensaje de respuesta:
STX ‘:’ STX l:,
; 2 0 L ‘0’
Direccion — Direccion —
1 1
., iO, ., iO,
Funcion 6 Funcion 6
iO, iO,
Direccion de datos cl) Direccion de datos cl)
iO, iO,
11, 11,
Contenido de datos ; Contenido de datos ;
io'l io'l
Comprobaciéon LRC Z Comprobacion LRC Z
CR CR
FIN LE FIN LE
Modo RTU:
Mensaje del comando: Mensaje de respuesta:
Direccion 01H Direccién O1H
Funcion O6H Funcién 06H
. ., O1H . ., 01H
Direccion de datos 00H Direccion de datos 00H
. 17H . 17H
Contenido de datos Z0H Contenido de datos Z0H
Comprobacion CRC baja 86H Comprobacion CRC baja 86H
Comprobacion CRC alta 22H Comprobacion CRC alta 22H

10H: escritura en multiples registradores (escritura de multiples datos en registradores)

Ejemplo: establecimiento de la velocidad de paso mdultiple, Pr.04-00 = 50,00 (1388H), Pr.04-01 =

40,00 (OFAQH). La direccion del variador de frecuencia de motor de CA es 01H.

Modo ASCI!I:
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Mensaje del comando: Mensaje de respuesta:
STX N STX v
DIRECCION 1 ‘0 DIRECCION 1 ‘0
DIRECCION 0 ‘1 DIRECCION 0 ‘7
COMANDO 1 ‘7 COMANDO 1 ‘7
COMANDO 0 ‘0’ COMANDO 0 ‘0’
‘0 0
Dlreccmn _d(_a datos de ‘5, Direccion de datos de inicio ‘5,
inicio 0 0
0 0
0 0
Cantidad de datos ‘o Cantidad de datos ‘o
(conteo por palabras) ‘0’ (conteo por palabras) ‘0
o o
Cantidad de datos ‘0’ L ‘E’
(conteo por bytes) T Comprobacion LRC g
L FIN CR
Contenido de los primeros ‘3 LF
datos ‘8’
‘g
0
Contenido de los ‘F’
segundos datos ‘A
‘0
Comprobacion LRC i
CR
FIN LE
Modo RTU:

Mensaje del comando: Mensaje de respuesta:
DIRECCION 01H DIRECCION 01H
COMANDO 10H COMANDO 1 10H

Direccién _d(_a datos de O5H Direccion de datos de inicio OSH
inicio OOH O0OH
Cantidad de datos OOH Cantidad de datos OOH
(conteo por palabras) 02H (conteo por palabras) 02H
Cantidad de datos 04 Comprobacién CRC baja 41H
(conteo por bytes)
Contenido de los primeros 13H Comprobaciéon CRC alta 04H
datos 88H
Contenido de los OFH
segundos datos AOH
Comprobacion CRC baja ‘9’
Comprobacion CRC alta ‘A

Suma de comprobacion

Modo ASCII:
Se calcula la LRC (comprobacion de redundancia longitudinal) sumando el modulo 256 y los valores
de los bytes desde ADR1 hasta el ultimo caracter de datos. Luego, se calcula la representacion
hexadecimal de la negacién del complemento de 2 de la suma.
Por ejemplo:
01H + O3H + 21H + 02H + 00H + 02H = 29H, la negacion de complemento de 2 de 29H es D7H.
Modo RTU:
Se calcula la CRC (comprobacion de redundancia ciclica) a través de los siguientes pasos:
Paso 1: Carga de un registrador de 16 bits (denominado CRC) con FFFFH.
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Paso 2: Aplique O exclusivo al primer byte de 8 bits del mensaje de comando con el byte de orden
baja del registrador CRC de 16 bits, colocando el resultado en el registrador CRC.

Paso 3: Examine el LSB del registrador CRC.

Paso 4: Si el LSB del registrador CRC es 0, cambie el registrador CRC un bit hacia la derecha con
el llenado con ceros de MSB y vuelva a repetir el paso 3. Si el LSB del registrador CRC es 1, cambie
el registrador CRC un bit hacia la derecha con el llenado con ceros de MSB, aplique O exclusivo al
registrador CRC con el valor polinomio AOO1H. A continuacion, repita el paso 3.

Paso 5: Repita el paso 3 y 4 hasta que se hayan completado los 8 cambios. Cuando finalice, se
procesara un byte de 8 bits completo.

Paso 6: Repita el paso 2 a 5 para el siguiente byte de 8 bits del mensaje de comando. Contintie
realizando esto hasta que se hayan procesado todos los bytes El contenido final del registrador
CRC es el valor de CRC. Al transmitir el valor de CRC en el mensaje, se deberan intercambiar los
bytes inferiores y superiores del valor de CRC, es decir, se transmitir4 en primer lugar el byte de
orden baja.

A continuacién, se detalla un ejemplo de la regeneracién de CRC utilizando el lenguaje C. La
funcion posee dos argumentos:
Unsigned char* data < puntero al bufer del mensaje
Unsigned char length € cantidad de bytes en el bufer del mensaje
Esta funcion devuelve el valor de CRC como un tipo entero sin firma.
Unsigned int crc_chk(unsigned char* data, unsigned char length)
L
int j;
unsigned int reg_crc=0Xffff;
while(length--){
reg_crc = *data++;
for(j=0;j<8;j++){
if(reg_crc & Ox01){ /* LSB(b0)=1 */
reg_crc=(reg_crc>>1) ~ 0Xa001;
telsef
reg_crc=reg_crc >>1;
}
}
}

return reg_crc; /I return register CRC

3. Listadedirecciones
Contenido Direccion Funcién
Pardmetros del GG significa grupo de parametros, nn significa numero de
variador de GGnNnH parametros. Por ejemplo, la direccion de Pr 4-01 es 0401H.
frecuencia de motor
de CA

0: sin funcion

1: parada

Bit 0 - 3 | 2: funcionamiento

3: impulso momentaneo de velocidad +
funcionamiento

00B: sin funcién

01B: directo

10B: inverso

11B: cambiar direccion

00B: lera aceleracion/desaceleracion
Comando . 01B: 2da aceleracién/desaceleracion
Solo escritura 2000H Bit6-75 10B: 3era aceleracion/desaceleraciéon
11B: 4ta aceleracion/desaceleracion

Bit 8 - 11 | 0010B: velocidad maestra

0000B: lera aceleracién/desaceleracion
0010B: 2da aceleracion/desaceleracion

Bit4-5

12-114



Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

Contenido Direccién Funcién
0010B: 3era aceleracién/desaceleracion
0100B: 4ta aceleracion/desaceleracion
0101B: 5ta aceleracién/desaceleracion
0110B: 6ta aceleracion/desaceleraciéon
0111B: 7ma aceleracion/desaceleracion
1000B: 8va aceleracion/desaceleracion
1001B: 9na aceleracién/desaceleracion
1010B: 10ma aceleracion/desaceleracion
1011B: 1lera aceleracion/desaceleracion
1100B: 12da aceleracion/desaceleracion
1101B: 13era aceleracion/desaceleracion
1110B: 14ta aceleracion/desaceleraciéon
1111B: 15ta aceleracion/desaceleracion
Bit 12 1: activar funcién de bits 06-11
Bit 13 ~ 14| 00B: sin funcion
01B: controlado por el teclado digital
10B: controlado por la configuracién Pr.00-21
11B: cambiar fuente de operacion
Bit 15 Reservado

2001H | Comando de frecuencia
Bit 0 1: EF (falla externa) activada
Bit 1 1: restablecimiento
Bit 2 1: B.B. activado

Bit 3-15 | Reservado

2002H

2100H | Cadigo de error: consulte Pr.06-17 a Pr.06-22

.y Bit O 1: comando directo
Supervision de . . —
Bit 1 1: estado de operacion
estado . 7 -
. 2119H . 1: comando de impulso momentaneo de velocidad
Solo lectura Bit 2
(JOG)
Bit 3 1: comando inverso
Bit 4 1: comando inverso
Bit 8 1: frecuencia maestra controlada por la interfaz de
comunicacion
Bit 9 1: frecuencia maestra controlada por la sefal
analdgica
Bit 10 1: comando de operacion controlado por la interfaz
de comunicacion
Bit 11 1: parametros bloqueados
Bit 12 1: activar copiado de parametros desde el teclado

Bit 13-15 | Reservado
Supervision de 2102H | Comando de frecuencia (F)
estado 2103H | Frecuencia de salida (H)
Sodlo lectura 2104H | Corriente de salida (AXXX.X)
2105H | Voltaje del BUS de CD (UXXX.X)
2106H | Voltaje de salida (EXXX.X)
2107H | Numero de paso actual del funcionamiento a velocidad de paso
multiple
2109H | Valor del contador
2116H | Visualizacién de multiples funciones (Pr.00-04)
211BH | Frecuencia de configuracién maxima
2200H | Visualizacion de la corriente de salida (A)
2201H | Visualizacion del valor del contador del terminal TGR (c)
2202H | Visualizacion de la frecuencia de salida actual (H)
2200H | Visualizacion del voltaje del BUS de CD (u)
2204H | Visualizacion del voltaje de salida de U, V, W (E)
2205H | Visualizacion del &ngulo de potencia de salida U, V, W (n)
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Contenido Direccion Funcion
2206H | Visualizacion de kW de la velocidad actual del motor de U, V, W
(P)
2207H | Visualizacion de la velocidad del motor en rpm estimada por la

retroalimentacion del codificador o variador (r00: velocidad
positiva, -00: velocidad negativa)

2208H

Visualizacion del torque de salida positivo/negativo N-m
estimado por el variador (t0.0: torque positivo, -0.0: torque
negativo)

2209H

Visualizacion de la retroalimentacion PG (consulte NOTA 1)

220AH

Visualizacion del valor de retroalimentacion PID luego de
activar la funcion PID en % (b)

220BH

Visualizacion de la sefal del terminal de entrada analégica AV,
0 - 10 V corresponde a 0 - 100% (1) (consulte NOTA 2)

220CH

Visualizacion de la sefial del terminal de entrada analégica ACI,
4 -V 20 mA/O - 10 V corresponde a 0 - 100% (2) (consulte NOTA|
2)

220DH

Visualizacion de la sefial del terminal de entrada anal6gica AU,
-10 V ~ 10 V corresponde a -100 ~ 100% (3) (consulte NOTA 2)

220EH

Visualizacion de la temperatura de IGBT del modulo de
alimentacion del variador en °C (c)

220FH

Visualizacion de la temperatura de capacitancia en °C (i)

2210H

Estado de la entrada digital (ON/OFF) (consulte Pr.02-10)
(consulte NOTA 3)

2211H

Estado de la salida digital (ON/OFF) (consulte Pr.02-15)
(consulte NOTA 4)

2212H

Visualizacion de la velocidad de paso multiple que se esta
ejecutando (S)

2213H

Estado de PIN de CPU correspondiente de la entrada digital (d)
(consulte NOTA 3)

2214H

Estado de PIN de CPU correspondiente de la salida digital (O)
(consulte NOTA 4)

2215H

Cantidad de revoluciones actuales del motor (PG1 de la
tarjeta PG) (P). Se comenzara desde 9 cuando se cambia la
direccion de funcionamiento actual o la visualizacion del teclado
en la parada es 0. El maximo es 65535 (P)

2216H

Frecuencia de entrada de pulso (PG2 de la tarjeta PG) (S)

2217H

Posicién de entrada de pulso (PG2 de la tarjeta PG) (4)

2218H

Error de rastreo del comando de posicion (P)

2219H | Cantidad de visualizaciones de la sobrecarga del contador (0)
221AH | Visualizacion de GFF en % (G)

221BH | Reservado

221CH | Visualizacion de los datos D1043 del registrador del PLC (C)
221DH | Polo del motor de im&n permanente

221EH | La péagina del usuario muestra el valor en medicion fisica
221FH | Valor de salida de Pr.00-05

4. Respuesta de excepcion:

Se espera que el variador de frecuencia de motor de CA devuelva una respuesta normal luego de
recibir mensajes de comando desde el dispositivo maestro. A continuacién, se describen las
condiciones cuando no se otorga una respuesta normal al dispositivo maestro.

El variador de frecuencia de motor de CA no recibe mensajes debido a un error de comunicacion,
por lo tanto, el variador de frecuencia de motor de CA no tendra ninguna respuesta. El dispositivo
maestro procesara finalmente una condicion de tiempo agotado.

El variador de frecuencia de motor de CA recibe los mensajes sin un error de comunicacion, pero no
puede gestionarlos. Se devolvera una respuesta de excepcion al dispositivo maestro y el mensaje
de error “CExx” aparecera en el teclado del variador de frecuencia de motor de CA. El xx de “CExx”
es el cédigo decimal equivalente al codigo de excepcion que se describe a continuacion.
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En la respuesta de excepcion, se establece en 1 el bit mas importante del cddigo de comando
original y se devuelve un cédigo de excepcidn que explica la condicion que causoé la excepcion.

Ejemplo:
Modo ASCII: Modo RTU:
STX N Direccion 01H
Direccion ‘0 Funcién 86H
‘1 Cdbdigo de excepcion 02H
Funcion ‘8’ Comprobacion CRC baja C3H
‘6’ Comprobacion CRC alta AlH
Cddigo de excepcion g
Comprobaciéon LRC ;
CR
FIN =
Explicacion de los cédigos de excepcion:
Cédigo de .
- Explicacién
excepcion

Valor de datos ilegales:

1 Valor de datos recibido en el mensaje de comando no disponible para el
variador de frecuencia de motor de CA.

Direccion de datos ilegales:

2 Direccion de datos recibida en el mensaje de comando no disponible para el
variador de frecuencia de motor de CA.

3 Parametros bloqueados: no se pueden cambiar los parametros.

4 No se pueden cambiar los pardmetros durante el funcionamiento.

10 Tiempo agotado de comunicacion.

~ BRI
53-08

Reservado

4 m Tiempo de retraso de respuesta

Configuracién de fabrica: 2,0
Configuracién 0,0 ~ 200,0 ms

L] Este parametro es el tiempo de retraso de respuesta luego de que el variador de frecuencia de
motor de CA recibe el comando de comunicacion, tal como se muestra a continuacion:

BUS RS-485 I

Comando de PC o Mensaje derespuesta
PLC < ‘ > delvaﬁJadorde recuencia
Tieampo de gestion del | Tiempo de retraso de  [dematorde CA

variador de frecuencia respuesta Pr.09-09
de motor de CA

' m Frecuencia principal de la comunicacion

Configuracion de fabrica: 60,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz

Cuando se establece Pr.00-20 en 1 (comunicacién RS485), el variador de frecuencia de motor de

CA almacenara el tltimo comando de frecuencia en Pr.09-10 cuando ocurra una apagado anormal

o pérdida de alimentacion momentanea. Luego de restablecer la alimentacion, consideraré la
frecuencia establecida en Pr.09-10 si no se ingresa ningiin comando de frecuencia nuevo.

’/ m Transferencia de bloque 1

l m Transferencia de bloque 2
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4 m Transferencia de bloque 3
4 m Transferencia de bloque 4

Transferencia de bloque 5

Transferencia de bloque 6

Transferencia de bloque 7

Transferencia de bloque 8

Transferencia de bloque 9

Transferencia de bloque 10

Transferencia de bloque 11

Transferencia de bloque 12

Transferencia de bloque 13

Transferencia de bloque 14

Transferencia de bloque 15

Transferencia de bloque 16

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0~65535

[ Existe un grupo de parametros de transferencia de bloqueo disponible en el variador de frecuencia
de motor de CA (Pr.09-11 a Pr.09-20). El usuario puede utilizarlos (Pr.09-11 a Pr.09-20) para
guardar estos parametros que desea leer.

~ Reservado

m Método de codificacién de comunicacién

Configuracién de fabrica: 1
Configuracién 0: por 20XX
1: por 60XX

~ Reservado

09 -34)
m Direccion del PLC

Configuracién 1 ~ 254

m Direccién de CANopen esclavo

Configuracién 0: desactivar
1-~127

Configuracién de fabrica: 2

Configuracién de fabrica: 0
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m Velocidad de CANopen

Configuracién de fabrica: 0
Configuraciéon 0: 1 MB
1: 500 KB
2: 250 KB
3: 125 KB
4: 100 KB (s6lo Delta)
5: 50 KB

m Ganancia de frecuencia de CANopen

Configuracién de fabrica: 1,00
Configuracién 1,00 ~ 2,00

m Registro de advertencias de CANopen

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién Bit 0: tiempo agotado de proteccion de CANopen
Bit 1: tiempo agotado de latido de CANopen
Bit 2: tiempo agotado de sincronizacién de CANopen
Bit 3: tiempo agotado de SDO de CANopen
Bit 4: sobreflujo de bufer de SDO de CANopen
Bit 5: BUS de CAN desactivado
Bit 6: protocolo de error de CANopen
m Método de decodificacion de CANopen

Configuracion de fabrica: 1
Configuracién 0: definicibn de comunicacion de la serie C2000
1: procotolo DS402 estandar de CANopen

m Estado de CANopen

Configuracién 0: estado de restablecimiento de nodo

Configuracion de fabrica: O

1: estado de restablecimiento de comunicacion
: estado de arranque

: estado de preoperacion

. estado de operacién

a b W DN

: estado de detencioén

m Estado de control de CANopen

Configuracién 0: no listo para el estado de utilizacion

Configuracion de fabrica: O

1: inhibicién de estado de inicio
2: listo para activar el estado

12-119



Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

3: estado activado

4: activar estado de operacion

7: estado de parada rapida activa

13: estado de activacion de reaccion antes errores
14: estado de error

m Restablecimiento de indice de CANopen

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién: Bit O: reestablecimiento de la direccion 20XX a 0
Bit 1: reestablecimiento de la direccion 264X a 0

Bit 2: reestablecimiento de la direcciéon 26AX a 0
Bit 3: reestablecimiento de la direcciéon 60XX a 0

m Funcién CANopen maestro

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0: desactivar

1: activar

m Direccion de CANopen maestro

Configuracion de fabrica: 100
Configuraciéon 1~127

~ Reservado

m Identificaciones para la tarjeta de comunicacion

Configuracioén de fabrica: ##
Configuracion 0: sin tarjeta de comunicacion
: DeviceNet esclavo
: Profibus-DP esclavo
: CANopen esclavo/maestro
: Modbus-TCP esclavo
: EtherNet/IP esclavo

a b~ W N P

6~8: Reservado

m Versién del firmware de la tarjeta de comunicacién

Configuracion de fabrica: ##
Configuracién Solo lectura
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m Cadigo del producto

Configuracion de fabrica: ##
Configuracién Solo lectura

m Cadigo de error

Configuracion de fabrica: ##
Configuracién Solo lectura

~ Reservado

m Direccién de la tarjeta de comunicacion

Configuracion de fabrica: 1
Configuracién DeviceNet: O - 63
Profibus-DP: 1 - 125

m Configuracién de la velocidad de DeviceNet (de acuerdo con Pr.09-72)

Configuracion de fabrica: 2

Configuracién DeviceNet estandar:

0: 100 Kbps

1: 125 Kbps

2: 250 Kbps

3: 1 Mbps (sélo Delta)

DeviceNet no estandar: (so6lo Delta)

0: 10 Kbps
: 20 Kbps
: 50 Kbps
: 100 Kbps
125 Kbps
250 Kbps
500 Kbps
: 800 Kbps
:1MB

m Otra configuracion de velocidad de DeviceNet

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0: desactivar
1: activar
[ Se debera utilizar con Pr.09-71.
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Configuracién 0: sélo se puede establecer en 0, 1, 2 0 3 la tasa de baudios.

L Configuracion 1: la configuracion de la tasa de baudios de DeviceNet puede ser la misma que
CANopen (configuracién 0 - 8).

m Configuracion IP de la tarjeta de comunicacién

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0O: IP estatica
1: IP dinamica (DHCP)

Configuracion 0: se debe establecer automaticamente la direccion IP.

Configuracion 1: el controlador host establecera automaticamente la direccién IP.

m Direccion IP 1 de la tarjeta de comunicacion

m Direccion IP 2 de la tarjeta de comunicacion

m Direccion IP 3 de la tarjeta de comunicacion

m Direccion IP 4 de la tarjeta de comunicacion

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 255

m Mascara de direccién 1 de la tarjeta de comunicacion

m Méscara de direccion 2 de la tarjeta de comunicacion

m Méscara de direccion 3 de la tarjeta de comunicacion

m Mascara de direccién 4 de la tarjeta de comunicacion

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 255

m Direccion de puerta de enlace 1 de la tarjeta de comunicacion

m Direccion de puerta de enlace 2 de la tarjeta de comunicacién

m Direccion de puerta de enlace 3 de la tarjeta de comunicacion

m Direccion de puerta de enlace 4 de la tarjeta de comunicacion

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 255

m Contrasefia de la tarjeta de comunicacion (palabra baja)
m Contrasefia de la tarjeta de comunicacion (palabra alta)

Configuracién de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 255
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m Restablecimiento de la tarjeta de comunicacion

Configuracion de fabrica: 0

Configuracién 0: desactivar
1: restablecimiento; regresa a la configuracion de fabrica

m Configuracién adicional de la tarjeta de comunicacién

Configuracién de fabrica: 0
Configuracion Bit 0: activar filtro IP

Bit 1: activar los pardmetros de Internet (1 bit).
activar escritura de pardmetros de Internet (1 bit). Este bit cambiara
a desactivado cuando finalice el almacenamiento de la actualizacion
de los parametros de Internet.

Bit 2: activar contrasefia para inicio de sesion (1 bit).
activar contrasefia para inicio de sesion (1 bit). Este bit cambiara a
desactivado cuando finalice el almacenamiento de la actualizacion
de los parametros de Internet.

m Estado de la tarjeta de comunicacion

Configuracion Bit 0: contrasefia activada.

Configuracién de fabrica: 0

Cuando se establezca la tarjeta de comunicacién con una
contrasefa, se activara este bit. Cuando se borre la contrasefia, se
desactivara este bit.
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10 Control PID ~ Es posible establecer el pardmetro durante el funcionamiento.

En este grupo de parametros, ASR es la abreviatura para el regulador de velocidad de ajuste y PG es
la abreviatura para generador de pulsos.

m Seleccion del tipo de codificador

Configuracion 0: desactivar
1: ABZ
2: ABZ (codificador Delta para motor PM)
3: resolutor (codificador estandar para el motor PM)
4: ABZ/UVW (codificador estandar para el motor PM)

L En el caso de la tarjeta de extensiéon PG EMC-PGO1L y EMC-PGO010, establezca Pr.10-00 = 1.
Estas tarjetas de extension corresponden sélo para el motor IM.

Configuracion de fabrica: O

L En el caso de EMC-PGO01U, cuando la configuracién es Pr.10-00 = 2 (codificador Delta),
asegurese de que SW1 esté establecido en D (tipo Delta). Si la configuracion para Pr.10-00, 10-01
y 10-02 ha cambiado, apague la alimentacién del variador y reinicie para evitar una parada del
motor PM. Se sugiere este modo para el motor PM.

L En el caso de EMC-PGOL1R, al establecer Pr.10-00 = 3, ingrese también 1024 ppr.

[ En el caso de EMC-PGO01U, al establecer Pr.10-00 = 4 (codificador ABZ/UVW estandar),
asegurese de que SW1 esté establecido en S (tipo estandar). Este modo se aplica para el motor
IMy PM.

m Pulso del codificador

Configuracién 1 ~ 20000

[ Se utiliza un codificador o generador de pulsos (PG) como un sensor que otorga una sefial de
retroalimentacion de la velocidad del motor. Este pardmetro define la cantidad de pulsos para cada
ciclo del control PG, es decir, la cantidad de pulsos para un ciclo de fase A/fase B.

Configuracién de fabrica: 600

L[] Esta configuraciéon corresponde también a la resolucion del codificador. Cuanto més alta sea la
resolucion, mas preciso sera el control de velocidad.

L[] Una entrada erratica en Pr.10-00 podria causar una sobrecorriente del variador, parada del motor
y error de deteccion del origen del polo magnético del motor PM. Si se cambio la
configuracion Pr.10-00, vuelva a realizar la busqueda del polo magnético y establezca Pr.05-00 = 4
(prueba estética para el polo magnético del motor PM y origen PG).

m Configuracion del tipo de entrada del codificador

Configuracion de fabrica: O
Configuracion 0: desactivar

1: La fase A introduce un comando de funcionamiento directo y la fase B
introduce un comando de funcionamiento inverso.

Directo Inverso

NEREEEEERERE RS

12-124



Capitulo 12 Descripcion de la configuracion de parametros | Serie C2000

2: La fase B introduce un comando de funcionamiento directo y la fase A
introduce un comando de funcionamiento inverso.

Directo

Inverso

NEREREZEREE RS NS
s fvtvtvtvtvty

3: La fase A es una entrada de pulso y la fase B es una entrada de
direccion. (L = direccion inversa, H = direccion directa)

Directo

Inverso

P e o N . I N

B

4: La fase A es una entrada de pulso y la fase B es una entrada de
direccién. (L = direccion directa, H = direccién inversa)

Directo
A
B

Inverso

5: Entrada de una sola fase

A R I O R

4 m Configuracion de salida para la division de frecuencias (denominador)

Configuracién 1 ~ 255

Configuracion de fabrica: 1

Se utiliza este parametro para establecer el denominador para la division de frecuencias (para la
tarjeta PG EMC-PGO1L o EMC-PGO010). Por ejemplo, cuando se establece en 2 con la
retroalimentacion 1024 ppr, la salida PG sera 1024/2=512 ppr.

4 m Engranaje eléctrico en el lado de carga Al

4 m Engranaje eléctrico en el lado del motor B1

4 m Engranaje eléctrico en el lado de carga A2

4 m Engranaje eléctrico en el lado del motor B2

Configuracién 1~65535

Configuracién de fabrica: 100

Se pueden utilizar los parametros 10-04 a 10-07 con el terminal de entrada de multiples funciones
(establecido en 48) para cambiar a Pr.10-04 ~ 10-05 o Pr.10-06~10-07, tal como se muestra a

continuacion:

Tarjetd

A 4

PG

Variador

Se utiliza el codificador

Engranaje— Engranaje
Al o A2 Bl o B2

en ellado de la carga

Relacion de engranaje
MI=48 ON =A2:B2
OFF=A1:B1
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4 m Comportamiento para una retroalimentacion del codificador fallida

Configuracion de fabrica: 2
Configuracién 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar

4 m Tiempo de deteccion de una retroalimentacion del codificador fallida

Configuracion de fabrica: 1,0
Configuraciéon 0,0 ~ 10,0 seg

0: sin funcioén

Cuando ocurre una pérdida del codificador, error de sefial del codificador, error de configuracién
de la sefial de pulso o error de sefial, si el tiempo excede el tiempo de deteccion para la falla de
retroalimentacion del codificador (Pr.10-09), ocurrirda un error de sefal del codificador.

Consulte Pr.10-08 para obtener informacion sobre el comportamiento ante una falla en la
retroalimentacion del codificador.

4 m Nivel de parada del codificador

Configuracioén de fabrica: 115
Configuracion 0 ~ 120%
0: sin funcion

Este parametro determina la sefial de retroalimentaciéon méaxima del codificador que se permite
antes de que ocurra una falla. (Frecuencia de salida maxima Pr.01-00 = 100%)

4 m Tiempo de deteccion de parada del codificador

Configuracion de fabrica: 0,1
Configuracién 0,0 ~ 2,0 seg

4 m Comportamiento ante una parada del codificador

Configuracién de fabrica: 2
Configuracién 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
2: advertir y deslizamiento para parar

Cuando la frecuencia del motor excede la configuracion Pr.10-10 y el tiempo de deteccion
excede Pr.10-11, funcionara de acuerdo con la configuracién Pr.10-12.

4 m Rango de deslizamiento del codificador

Configuracioén de fabrica: 50
Configuracién 0~50%
0: desactivar

4 m Tiempo de deteccion de deslizamiento del codificador

Configuracién de fabrica: 0,5
Configuraciéon 0,0 ~ 10,0 seg
4 m Comportamiento ante un error de parada y deslizamiento del codificador

Configuracién de fabrica: 2

Configuracion 0: advertir y continuar con el funcionamiento
1: advertir y rampa para parar
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2: advertir y deslizamiento para parar

Cuando el valor de (velocidad de rotacion — frecuencia del motor) excede la configuracion Pr.10-13
y el tiempo de deteccion excede Pr.10-14, se comenzard a acumular el tiempo. Si el tiempo de
deteccion excede Pr.10-14, ocurrira un error de sefial de retroalimentacion del codificador.
Consulte Pr.10-15 (comportamiento ante un error de parada y deslizamiento del codificador).

4 m Configuracion del tipo de entrada de pulso (tarjeta PG: PG2
Configuracién de fabrica: 0

Configuracioén 0: desactivar
1: La fase A introduce un comando de funcionamiento directo y la fase B
introduce un comando de funcionamiento inverso
Directo Inverso

NEREREEERERZERS

2: La fase B introduce un comando de funcionamiento directo y la fase A
introduce un comando de funcionamiento inverso.

Directo Inverso

NERERENEEEEE S
s Avtvtvtvtvty

3: La fase A es una entrada de pulso y la fase B es una entrada de
direccion. (L = direccion inversa, H = direccion directa)
Directo Inverso

P e e N I O o

B |
4: La fase A es una entrada de pulso y la fase B es una entrada de
direccién. (L = direccion directa, H = direccion inversa)

Directo Inverso

A vl vl vylvwlw

B

Cuando esta configuracién es diferente de la configuracion Pr.10-01 y la fuente del comando de
frecuencia es la entrada de pulso (se establece Pr.00-20 en 4 o 5), podria tener un cuadruple
problema de frecuencia.

Ejemplo: Suponiendo que Pr.10-01 = 1024, Pr.10-02 =1, Pr.10-16 = 3, Pr.00-20 =5, MI =37y
estan activados (ON), se requieren 4096 pulsos para girar una revolucion el motor.
Suponiendo que Pr.10-01 = 1024, Pr.10-02 = 1, Pr.10-16 = 1, Pr.00-20 = 5, Ml = 37 y estan
activados (ON), se requieren 1024 pulsos para girar una revolucién el motor.

L) Diagrama de control de posicién
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d
7y q » kd
Comando de posicién dt
A 10-21 11-25
SN —_
B +
- + Comando de
Engranaje kp > velocidad
eléctrico

10-17 11-00 bit 0=0
10-18 Retroalimentacion 11-24
de posicion 11-00 bit 0=1
11-05

4 m Engranaje eléctrico A
4 m Engranaje eléctrico B

Configuracién 1 ~ 65535
Velocidad de rotacién = frecuencia de pulso/pulso del codificador (Pr.10-00) * engranaje
eléctrico PG A/engranaje eléctrico PG B.

V4 m Posicionamiento del codificador

Configuracion 0 ~ 65535 pulsos
L] Este parametro determina la posicion interna en el modo de posicion.

Configuracién de fabrica: 100

Configuracion de fabrica: 0

Se debe utilizar con la configuracién de terminal de entrada de multiples funciones = 35 (activacion
del control de posicién).

Cuando se establece en 0, es la posicién de fase Z del codificador.

4 m Rango de posicion del codificador alcanzada

Configuracién de fabrica: 10

Configuracién 0 ~ 65535 pulsos
Este parametro determina el rango para la posicién interna alcanzada.

Por ejemplo:
Cuado se establece la posicion a través de Pr.10-19 (posicionamiento de la posicion del motor) y se

establece Pr.10-20 en 1000, se alcanza la posicion si la posicion se encuentra dentro de 990-1010
luego de finalizar el posicionamiento.

4 m Tiempo de filtro (PG2)

Configuracién 0,000 ~ 65,535 seg

Cuando se establece Pr.00-20 en 5y se establece el terminal de entrada de multiples funciones en
37 (OFF), se considerara el comando de pulso como el comando de frecuencia. Se puede utilizar

este parametro para eliminar el salto del comando de velocidad.
m Modo de velocidad (PG2)

Configuracién 0: frecuencia electrénica
1: frecuencia mecanica (basada en el par de polos)

Configuracién de fabrica: 0,100

Configuracién de fabrica: 0

m Reservado
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m Control de funcién FOC y TQC

Configuracion de fabrica: 0
Configuracién 0 ~ 65535

NUm. de bit [Descripcion

0 Control ASR en el torque sin sensor
0: utiliza Pl como ASR; 1: utiliza P como ASR

1 N/D

2 N/D

3 N/D

4 N/D

5 N/D

6 N/D

7 N/D

8 N/D

9 N/D

10 N/D

11 Activacion del frenado de CD al ejecutar el comando de torque cero
0: ON, 1: OFF

12 Modo FOC sin sensor, punto de cruce por cero de velocidad (directo a inverso
o inverso a directo). 0: determinado por la frecuencia del estator, 1:
determinado por el comando de velocidad

13 N/D

14 N/D

15 Control de direccion en el estado de bucle abierto
0: encendido (ON) del control de direccién 1: apagado (OFF) del control de
direccién

m Ancho de banda del controlador de velocidad de FOC

Configuracién de fabrica: 40,0

Configuracién 1,0 ~ 100,0 Hz

[ Al establecer el controlador de velocidad en un ancho de banda mas alto, se acortara el tiempo de
respuesta, pero se creara una mayor interferencia de ruidos durante el control de velocidad.

m Frecuencia minima del estator de FOC

Configuracion de fabrica: 10,0

Configuracién 0,0 ~ 2,0%fN

Se utiliza este pardmetro para establecer el nivel minimo de la frecuencia del estator en el estado
de funcionamiento. Esta configuracién garantiza la estabilidad y precision del controlador y evita
interferencias por parte del voltaje, corriente y parametro del motor.

m Constante de tiempo de filtro de paso de FOC

Configuracién de fabrica: 50

Configuracién 1 ~ 1000 ms

Este pardmetro establece la constante de tiempo de filtro de paso bajo de un controlador de flujo en
el inicio. Si no es posible activar el motor durante el funcionamiento a alta velocidad, reduzca la
configuracion de este pardmetro.
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m Tiempo de subida de la corriente de excitacion de la ganancia de FOC

Configuracioén de fabrica: 100

Configuracién 33 ~ 100% Tr (Tr: constante de tiempo del rotor)

[ Este parametro establece el tiempo de subida de la corriente de excitacion del variador cuando se
activa en el modo de torque sin sensor. Cuando el tiempo de activacion del variador es demasiado
extenso en el modo de torque, ajuste este parametro en una constante de tiempo mas corta.
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11 Parametros avanzados ~ Es posible establecer el parametro durante
el funcionamiento.

En este grupo de parametros, ASR es la abreviatura de regulador de velocidad de ajuste.

m Control del sistema

Configuraciéon de fabrica:
0
Configuracién 0: ajuste automatico para ASR y APR
1: estimacion de inercia (s6lo para el modo FOCPG)
2: servo cero
3: compensacion de tiempo puerto cerrada

Bit 0 = 0: Pr.11-06 a 11-11 seran validos y Pr.11-03 ~ 11-05 ser&n invélidos.

Bit 0 = 1: el sistema generara una configuracién ASR. En este momento, Pr.11-06~11-11 seran
invalidos y Pr.11-03~11-05 serén validos.

Bit 1 = 0: sin funcion.

Bit 1 = 1: activacion de la funcion de inercia estimada. (La configuracién de bit 1 no activara el
proceso de estimacion. Establezca Pr.05-00 = 12 para comenzar con la estimacion de inercia de
FOC/TQC sin sensor)

Bit 2 = 0: sin funcion.

Bit 2 = 1: cuando el comando de frecuencia es inferior a (Pr.01-07), se utilizara la funcién de servo

cero.
: : : NO
Valor de inercia estimado
Si

Configuracion del ajuste de

ganancia automatico Valor de ajuste de ganancia manual

Pr.11-00=1 Pr.11-00=0
(configuracioén de fabrica)

Ajuste Pr.11-03, 11-04y 11-05

por separado de acuerdo conla Ajuste Pr.11-06, 11-07, 11-08,

velocidad de respuesta 11-09, 11-10 y 11-11 por separado

Ajuste segiin los requisitos de acuerdo con la velocidad de

Pr.11-13 (funcion PDFF) respuesta
Ajuste segun los requisitos
Pr.11-14 (para uso general, no
es necesario ajustar)

A

Ajuste segun los requisitos

Pr.11-02

(frecuencia del interruptor de

ASR1/ASR2)

Ajuste segun los requisitos
Pr.11-17~20 (limite de torque)
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P PI
A A
Pr.11-05
11-06 Utilice paraajustar (.-~
11-07 la intensidad de
bloqueo de servo 1. valor Pr..ll-.Ol 1
cero 2. Establecimiento
11-08 dePr.11-00enel bit0=1
R 11-04 | :
11-09 ‘
11-10 | ,i 11-05 ,,,,,,”,,,i,,,””””j,, N
11-11 5Hz | ~ 5Hz
«——> >
: : > Hz } : > Hz
OHz 11-02 OHz 11-02
Ajuste Pl-ganancia manual Ajuste Pl-ganancia automatica

4 m Inercia por unidad del sistema

Configuracién 1 ~ 65535 (256 = 1 PU)

Para obtener la inercia del sistema desde Pr.11-01, el usuario debe establecer Pr.11-00 en el bit 1 =
1y ejecutar el funcionamiento directo/inverso continuo.

Configuracion de fabrica: 400

4 m Frecuencia del interruptor de ASR1/ASR2

Configuracién de fabrica: 7,00
Configuracién 0,00 ~ 600,00 Hz
0: desactivar

4 m Ancho de banda de baja velocidad de ASR1

Configuracién de fabrica: 10
Configuracion 1 ~ 40 Hz (IM)/1 ~ 100 Hz (PM)
4 m Ancho de banda de alta velocidad de ASR2

Configuracién de fabrica: 10
Configuracién 1 ~ 40 Hz (IM)/1 ~ 100 Hz (PM)
4 m Ancho de banda de velocidad cero

Configuracién de fabrica: 10
Configuracién 1 ~ 40 Hz (IM)/1 ~ 100 Hz (PM)

[ Luego de calcular la inercia y establecer Pr.11-00 en el 0 = 1 (ajuste automatico), el usuario puede
ajustar los parametros Pr.11-03, 11-04 y 11-05 por separado de acuerdo con la velocidad de
respuesta. Cuanto mayor sea el numero establecido, mas rapida sera la respuesta
obtenida. Pr.11-02 es la frecuencia del interruptor para el ancho de banda de baja velocidad/alta
velocidad.

4 m Control de ASR (regulacion de velocidad automatica) (P) 1

Configuracién de fabrica: 10
Configuracién 0 ~ 40 Hz (IM)/1 ~ 100 Hz (PM)

4 m Control de ASR (regulacion de velocidad automatica) (1) 1

Configuracién de fabrica: 0,100
Configuracién 0,000 ~ 10,000 seg
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4 m Control de ASR (regulacion de velocidad automatica) (PI) 2
Configuracién de fabrica: 10

Configuracion 0 ~ 40 Hz (IM)/0 ~ 100 Hz (PM)
4 m Control de ASR (regulacion de velocidad automatica) (1) 2
Configuracién de fabrica: 0,00

Configuracién 0,000 ~ 10,000 seg
4 m Control de ASR (regulacion de velocidad automatica) (P) de velocidad cero
Configuracién de fabrica: 10

Configuracion 0 ~ 40 Hz (IM)/0 ~ 100 Hz (PM)
4 m Control de ASR (regulacion de velocidad automética) (I) de velocidad cero
Configuracién de fabrica: 0.100

Configuracién 0,000 ~ 10,000 seg

4 m Ganancia para la prealimentacion de velocidad de ASR
Configuracién de fabrica: 0

Configuracién 0~100%
L Se utiliza este parametro para mejorar la velocidad de respuesta.

11-12
Ganancia para la
prealimentacién de

velocidad de ASR

A4

00-2cF$O—> ASR

|, Comandode
torque
Limite detorque  11-14

11-17~11-20

Retroalimentacion Polarizacion T q
de velocidad

4 m Valor de ganancia PDFF

Configuracién 0 ~ 200%
[ Luego de finalizar la estimacion y establecer Pr.11-00 en el bit 0 = 1 (ajuste automatico),
utilice Pr.11-13 para reducir el exceso. Ajuste el valor de ganancia PDFF de acuerdo con la
situacion actual.

Configuracién de fabrica: 30

Este pardmetro sera invalido cuando se establezca Pr.05-24 en 1.
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Frecuencia

I PDFF

Tiempo

4 m Tiempo de filtro de paso bajo de la salida de ASR

Configuracién de fabrica: 0,008
Configuracién 0,000 ~ 0,350 seg

Se utiliza para establecer el tiempo de filtro del comando ASR.

4 m Profundidad de filtro de muesca

Configuracién 0 ~ 20 db

4 m Frecuencia de filtro de muesca

Configuracién 0,00 ~ 200,00 Hz

L Se utiliza este parametro para establecer la frecuencia de resonancia del sistema mecanico. Se lo
puede utilizar para eliminar la resonancia del sistema mecanico.

Configuracion de fabrica: 0

Configuracioén de fabrica: 0,00

L[] Cuanto mayor sea el nimero establecido en Pr.11-15, mejor sera el nivel de la funcion de
eliminacion de resonancia que obtendra.

[l] La frecuencia del filtro de muesca es la resonancia de la frecuencia mecanica.

4 m Limite de torque de motor directo

4 m Limite de torque regenerativo directo

4 m Limite de torque de motor inverso

4 m Limite de torque regenerativo inverso

Configuracién de fabrica: 500
Configuracion 0 ~ 500%

El torque nominal del motor es 100%. Se comparara la configuracion de Pr.11-17 a Pr.11-20
con Pr.03-00 = 7, 8, 9, 10. El torque limite sera el valor minimo del resultado de la comparacion.

) Formula del torque nominal del motor:

T(NM)= (T;\:jv;s) P (W) corresponde a la configuracion Pr.05-02, w (rad/s) corresponde a Pr.05-03.
[0/
RPM
60x 27

=rad/s
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Torque

positivo
Modo de motor inverso Modo de motor directo
Limite de corriente 06-1 2 Limite de corriente 06-1 2

El nivel del limite de torque sera e
valor minimo de las siguientes 3
evaluaciones

Pr.11-19 Pr.11-17
Limite de toque Limite de torque
regenerativo inverso de motor directo
Velocidad Velocidad
Pr.11-20 Pr.11-18
Limite de torque Limite de toque
del motor inverso regenerativo directo
Limite de corriente 06-1 2 Limite de corriente 06-1 2
Modo de motorinverso Torque Modo de motor directo

negativo

4 m Valor de ganancia de la curva de debilitamiento de flujo para el motor 1
Configuracion de fabrica: 90

Configuracién 0 ~ 200%

4 m Valor de ganancia de la curva de debilitamiento de flujo para el motor 2
Configuracion de fabrica: 90

Configuracién 0 ~ 200%
Se utilizan Pr.11-21 y 11-22 para ajustar el voltaje de salida de la curva de debilitamiento de flujo.

En el caso de aplicaciones de ejes, el método de ajuste es el siguiente:
1. Se utiliza para ajustar el voltaje de salida cuando se excede la frecuencia nominal.
2. Supervise el voltaje de salida.
3. Ajuste la configuracién Pr.11-21 (motor 1) o Pr.11-22 (motor 2) para lograr que el voltaje de
salida alcance el voltaje nominal del motor.
4. Cuanto mayor sea el numero establecido, mayor sera el voltaje de salida que obtendra.

Torque de salida

A Curva de debilitamiento

| 11-21

; 0

; 11-22

| 100%

i T 90%
01(;01 Frecuencia
01-35
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4 m Respuesta de velocidad del area de debilitamiento de flujo

Configuracion de fabrica: 65

Configuracién 0: desactivar
0 ~ 150%
Se utiliza para controlar la velocidad del &rea de debilitamiento. Cuanto mayor sea el nimero

establecido en Pr.11-23, mas rapida sera la aceleracion/desaceleracion que se generara. En
general, no es necesario ajustar este parametro.

N m Ganancia de APR

Configuracién 0,00 ~ 40,00 (IM)/0 ~ 100,00 Hz (PM)
L] Se determina a través de Pr.11-05 la ganancia KP de la posicion interna.

Configuracién de fabrica: 10,00

4 m Valor de ganancia para la prealimentacion de APR

Configuracién de fabrica: 30
Configuracién 0~100

L En el caso del control de posicion, si se establece un valor mas alto en Pr.11-25, se puede acortar
el diferencial de pulso y acelerar la respuesta de posicion. Sin embargo, podria ocurrir un exceso.

L] Cuando el terminal de entrada de mdultiples funciones se encuentra establecido en 37 (ON), se
puede establecer este parametro seglin sea necesario. Si se establece este parametro en un valor
no cero y se ajusta Pr.10-21 (tiempo de filtro PG2), es posible reducir el exceso de posicion y el
diferencial de pulso. Si se establece en 0, no existira el problema del exceso en el control de
posicién, pero Pr.11-05 (ganancia KP) decidira el diferencial de pulso.

4 m Tiempo de curva de APR

Configuracién 0,00 ~ 655,35 seg

L Es valido cuando se establece en 35 (ON) el terminal de entrada de multiples funciones. Cuanto
mayor sea el valor establecido, mayor serd el tiempo de posicion.

Configuracién de fabrica: 3,00

11-46

Frecuencia 11-45
de salida 3

1
1
1
1
1
1
1
Retroalimentacion !

10-00 .

10-01

RN 5

Mi=d35 5

Mcl:uag'"'"'""""""------'----]7

Tiempo
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4 m Comando de torque maximo

Configuracién 0 ~ 500%
L El limite superior del comando de torque es 100%.

Configuracién de fabrica: 100

Formula del torque nominal del motor:

T(N.M) :%corresponde a la configuracion Pr.05-02, w (rad/s) corresponde a Pr.05-03.
o(rad/s

m Fuente de compensacion de torque

Configuracién 0: desactivar
1: entrada analdgica (Pr.03-00)
2: configuracion de desplazamiento de torque (P11-29)

Configuracién de fabrica: 0

control a través del terminal externo (Pr.11-30 a Pr.11-32)

[ Este parametro es la fuente de la compensacion de torque.

[LJ Cuando se establece en 3, Pr.11-30 a Pr.11-32 determinaran la fuente de la compensacion de
torque.

) Cuando se establece en 3, Pr.11-30~11-32 decidira la fuente de la compensacion de torque de
acuerdo con la configuracién de los terminales de entrada de mdltiples funciones (M) (31, 32 0

33).
Estado del interruptor N.O.: ON= contacto cerrado, OFF= contacto abierto
Pr. 11-32 Pr. 11-31 Pr. 11-30
MI = 33 (alto) MI = 32 (medio) MI = 31 (bajo) Compensacion de
torque
OFF OFF OFF Ninguna
OFF OFF ON 11 - 30
OFF ON OFF 11-31
OFF ON ON 11-30+11-31
ON OFF OFF 11 -32
ON OFF ON 11-30+11-32
ON ON OFF 11-31+11-32
ON ON ON 11-30+11-31+11-
32

4 m Configuracion de compensacion de torque

Configuracion de fabrica: 0,0
Configuracién 0,0 ~ 100,0%
Este pardmetro es la compensacién de torque. El torque nominal del motor es 100%.

PW)

w(rad/s)

Férmula del torque nominal del motor: T(N.M) = corresponde a la

configuracion Pr.05-02, u (rad/s) corresponde a Pr.05-03. =rad/s

60x
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4 m Compensacion de torque alta

Configuracién 0,0 ~ 100,0%

4 m Compensacion de torque media

Configuracién 0,0 ~ 100,0%

4 m Compensacion de torque baja

Configuracién 0,0 ~ 100,0%

Cuando se establece en 3, Pr.11-30, Pr.11-31 y Pr.11-32 decidiran la fuente de la compensacion
de torque de acuerdo con la configuracion de los terminales de entrada de multiples funciones (31,
32 0 33). El torque nominal del motor es 100%.

Configuracién de fabrica: 30,0

Configuracién de fabrica: 20,0

Configuracién de fabrica: 10,0

) Férmula del torque nominal del motor:

T(N.M) :P—(W) P (W) corresponde a la configuracion Pr.05-02, w (rad/s) corresponde a Pr.05-03.
w(rad/s)
RPM. _ rad/s
60x 27

4 m Fuente del comando de torque

Configuracion 0: teclado digital (Pr.11-34)

Configuracion de fabrica: 0

: comunicacion en serie RS485
: sefial analdgica (Pr.03-00)

: CANopen

: reservado

A W N P

5: tarjeta de comunicacién
Cuando se establece Pr.11-33 en 0O, se puede establecer el comando de torque en Pr.11-34.

) Cuando se establece Pr.11-33 en 1 0 2, Pr.11-34 s6lo mostrara el comando de torque.

4 m Comando de torque

Configuracién -100,0 ~ 100,0% (Pr.11-27 = 100%)

[ Este parametro corresponde al comando de torque. Cuando se establece Pr.11-27 en 250%
y Pr.11-34 en 100%, el comando de torque actual = 250 X 100% = 250% del torque nominal del
motor.

Configuracién de fabrica: 0,0

L El variador almacenard la configuracién en el registro antes del apagado.

4 m Tiempo de filtro de paso bajo del comando de torque

Configuracioén de fabrica: 0,000
Configuracién 0,000 ~ 1,000 seg

Cuando la configuracién es demasiado extensa, el control sera estable, pero la respuesta de
control sufrira un retraso. Cuando la configuracion es demasiado corta, la respuesta sera rapida,
pero el control podria ser inestable. El usuario puede ajustar la configuracién de acuerdo con el
control y situacién de respuesta.
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m Seleccion del limite de velocidad

Configuracién 0: de acuerdo con Pr.11-37 y Pr.11-38

Configuracién de fabrica: 0

1: fuente del comando de frecuencia (Pr.00-20)

Funcién de limite de velocidad: En TQCPG, cuando se acelera el motor al valor de limite de
velocidad (Pr.11-36, 11-37 y 11-38), se cambiara al modo de control de velocidad para detener la
aceleracion.

) Cuando el torque se encuentra en direccion positiva, el limite de velocidad estara en direccion
positiva. Cuando el torque se encuentra en direccién negativa, el limite de velocidad estara en
direccién negativa.

Pr.11-36=1 Pr.11-36=1
Pr.11-36=0 Cuando se encuentra en Cuando se encuentra en
Ladireccion de funcionamiento  funcionamiento directo, la direccién funcionamiento inverso, la
directo/inverso se encuentra de funcionamiento se encuentra direccion de funcionamiento se
limitada por el torque de Pr. limitada por Pr. 00-20 encuentra limitada por Pr.  11-37
11-37y Pr.1L1-38. Ladirecciénde funcionamiento reverse running direction
inversose encuentra limitada por is limited by Pr.00-20.
eltorquedePr.11-38.
torque torque torque
A A A
Velocidad del Velocidad del Velocidad del
| [ motor > motor > motor
|
| 11-37 00-20 11-37
11-38 11-38 00-20

4 m Limite de velocidad directa (modo de torque)

Configuracién de fabrica: 10
Configuracién 0 ~ 120%
4 m Limite de velocidad inversa (modo de torque)

Configuracién de fabrica: 10

Configuracién 0 ~ 120%

L Se utilizan estos pardmetros en el modo de torque para limitar la direccion de funcionamiento y
direccién opuesta. (Frecuencia de salida maxima Pr.01-00 = 100%)

m Fuente del comando del control de posicién punto a punto
Configuracién de fabrica: 0

Configuracién 0: terminal externo

1: reservado

2: reservado

3: CAN

4: PLC

5: tarjeta de comunicacién

m Frecuencia méaxima del comando del control de posicién punto a punto

Configuracién de fabrica: 10,00
Configuracién 0,00 ~ 327,67 Hz
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m Tiempo de aceleracion del control de posicién punto a punto

Configuracién de fabrica: 1,00
Configuracién 0,00 ~ 655,35 seg

m Tiempo de desaceleracién del control de posicién punto a punto

Configuracién de fabrica: 3,00
Configuracién 0,00 ~ 655,35 seg

Posicién
. Frecuencia maxima

Velocidad : 11-473 !
I 1
I 1
I 1
1 1
1 1
i :

— Tiempode #+— — Tiempo de | #——

aceleracion ' | desaceleracion |
! 1

11-44 - 11-45
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Capitulo 13 Codigos de advertencia

(D Visualizacién de la sefial de error

@ cadigo de error abreviado
El cédigo se visualiza tal como se muestra en el KPC - CEO1

(@ Descripcion del error visualizado

© e

Pantalla del teclado LCM Descripciones

Error del codigo de funcion de Modbus

Error de la direccion de los datos de Modbus

Error de los datos de Modbus

Error de comunicacién de Modbus

Tiempo agotado de la transmision de Modbus

Tiempo agotado de la transmision del teclado

Error de COPIADO del teclado 1

Error de COPIADO del teclado 2

Error de COPIADO del teclado 3
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Advertencia de sobrecalentamiento de IGBT

Advertencia de sobrecalentamiento de IGBT

Error de retroalimentacién PID

Error de sefal ACI
Cuando se establece Pr.03-19en 1y 2.

Corriente baja

Error de afinaciéon automaética

Error de retroalimentacion PG

Pérdida de retroalimentacion PG

Advertencia de sobrevelocidad

Advertencia de desviaciéon de sobrevelocidad

Pérdida de fase

Sobretorque 1
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Sobretorque 2

Sobrecalentamiento del motor

Deslizamiento excesivo

Proceso de afinacion automatica

Tiempo agotado de proteccién CAN 1

Tiempo agotado de latido CAN 2

Tiempo agotado de sincronizacion CAN

BUS de CAN desactivado

Tiempo agotado de transmision SDO de CAN

Sobrefrujo del registrador recibido de SDO de CAN

Error de arranque de CAN

Error de formato de CAN

o .lll.I.. ...

Error de indice de CAN
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Error de direccion de estacion de CAN

Error de memoria de CAN

Error de descarga del PLC

Error de guardado de la descarga del PLC

Error de datos durante el funcionamiento del PLC

Error de cdédigo de funcién de la descarga del PLC

Sobreflujo del registrador del PLC

Error de cédigo de funcién del funcionamiento del PLC

Error de suma de comprobacion del PLC

Comando END del PLC faltante

Error del comando MCR del PLC

Falla de la descarga del PLC
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Tiempo de escaneo del PLC excedido

Error de proteccién de CAN maestro

BUS de CAN maestro desactivado

Error de nodo de CAN maestro

Tiempo agotado de ciclo de CAN/M

Exceso de SD de CAN/M

Tiempo agotado de SDO de CAN/M

Error de direccion de estacion de CAN/M

Error de ID de MAC duplicada
Error de configuracién de direccion de nodo

Bajo voltaje de la tarjeta de comunicacion

Tarjeta de comunicacion en el modo de prueba
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BUS de DeviceNet desactivado

DeviceNet sin alimentacion

Error de la configuracién predeterminada de fabrica

Error interno grave

Desconexion de la conexiéon de E/S

Error de datos de pardmetros de Profibus

Error de datos de configuracion de Profibus

Falla del enlace Ethernet

Tiempo agotado de comunicacion para la tarjeta de comunicacion y
el variador

Error de suma de comprobacién para la tarjeta de comunicacion y
variador

La tarjeta de comunicacion regresa a la configuracion
predeterminada

TPC de Modbus excede el valor de comunicacion maximo
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EtherNet/IP excede el valor de comunicacién maximo

Falla de IP

Falla de correo

Tarjeta de comunicacion ocupada
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Capitulo 14 Codigos y descripciones de

fallas

(D Visualizacion de la sefial de error

(@ codigo de error abreviado
El cddigo se visualiza tal como se muestra en el KPC - CEO1

(@) Descripcion del error visualizado

Nombre de la falla

Descripcién de la falla

Acciones correctivas

Sobrecorriente durante la
aceleracion

(La corriente de salida
excede tres veces la
corriente nominal durante
la aceleracion)

1. Cortocircuito en la salida del motor: compruebe si
existe una aislacion defectuosa en la salida.

2. Tiempo de aceleracién demasiado corto:
aumente el tiempo de aceleracion.

3. Potencia de salida del variador de frecuencia de
motor de CA demasiado pequeiia: reemplace el
variador de frecuencia de motor de CA por el
modelo siguiente con mas potencia.

Sobrecorriente durante la
desaceleracién

(La corriente de salida
excede tres veces la
corriente nominal durante
la desaceleracion)

1. Cortocircuito en la salida del motor: compruebe si
existe una aislacion defectuosa en la salida.

2. Tiempo de desaceleracion demasiado corto:
aumente el tiempo de desaceleracion.

3. Potencia de salida del variador de frecuencia de
motor de CA demasiado pequeiia: reemplace el
variador de frecuencia de motor de CA por el
modelo siguiente con mas potencia.

Sobrecorriente durante el
funcionamiento en estado
estacionario

(La corriente de salida
excede tres veces la
corriente nominal durante
la velocidad constante)

1. Cortocircuito en la salida del motor: compruebe si
existe una aislacion defectuosa en la salida.

2. Aumento repentino de la carga del motor:
compruebe si existe una posible parada del
motor.

3. Potencia de salida del variador de frecuencia de
motor de CA demasiado pequefia: reemplace el
variador de frecuencia de motor de CA por el
modelo siguiente con mas potencia.

Falla de hardware en la
deteccién de corriente

Devuelva el producto a la fabrica.

Falla a tierra

Cuando se conecta a tierra (uno de) los terminales
de salida y la corriente de cortocircuito es mayor al
50% de la corriente nominal del variador de
frecuencia de motor de CA, es posible que el médulo
de alimentacién del variador de frecuencia de motor
de CA se encuentre dafiado.

NOTA: Se otorga la proteccidn contra cortocircuitos

para la proteccion del variador de frecuencia de

motor de CA y no para la proteccién del usuario.

1. Compruebe los conectores de cableado entre el
variador de frecuencia de motor de CA y el motor
para inspeccionar si existen posibles
cortocircuitos, incluso a tierra.

2. Compruebe si el médulo de alimentacion de IGBT
se encuentra dafado.

3. Compruebe si existe una aislacion defectuosa en
la salida.
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Nombre de la falla

Descripcién de la falla

Acciones correctivas

Se detecta un cortocircuito
entre el puente inferior y
puente superior del moédulo
de IGBT

Devuelva el producto a la fabrica.

durante la parada

1. Compruebe si el voltaje de entrada se encuentra
dentro del rango de voltaje de entrada nominal
Sobrevoltaje del BUS de del variador d_e frgcuenma'de motor qle CA.
s 2. Compruebe si existen posibles transientes de
CD durante la aceleracion voltaje
(230 V: CD 450 V; 460 V. 3. Siexiste un sobrevoltaje del BUS de CD debido a
CD 900 V) . . .
un voltaje regenerativo, aumente el tiempo de
desaceleracion o agregue un resistor de frenado
opcional.
1. Compruebe si el voltaje de entrada se encuentra
dentro del rango de voltaje de entrada nominal
. del variador de frecuencia de motor de CA.
Sobrevoltaje del BUS de 2. Compruebe si existen posibles transientes de
CD durante la voltaje
desaceleracién (230 V: CD ST , .
450 V: 460 V: CD 900 V) 3. Si existe un sobrevo_ltaje del BUS de _CD debido a
un voltaje regenerativo, aumente el tiempo de
desaceleracion o agregue un resistor de frenado
opcional.
1. Compruebe si el voltaje de entrada se encuentra
dentro del rango de voltaje de entrada nominal
Sobrevoltaje del BUS de CD del variador d_e frgcuenma'de motor qle CA.
: 2. Compruebe si existen posibles transientes de
durante la velocidad voltaje
consta.tnte (230 V: CD 450 V; 3. Siexiste un sobrevoltaje del BUS de CD debido a
460 V: CD 900 V) . ) .
un voltaje regenerativo, aumente el tiempo de
desaceleracion o agregue un resistor de frenado
opcional.
1. Compruebe si el voltaje de entrada se encuentra
dentro del rango de voltaje de entrada nominal
Falla de hardware en la : i
o . del variador de frecuencia de motor de CA.
deteccion de voltaje A . )
2. Compruebe si existen posibles transientes de
voltaje.
.EI vo_Itaje del BUS de CD es 1. Compruebe si el voltaje de entrada es normal.
inferior a Pr.06-00 durante L ) .
o 2. Compruebe si existe una posible carga repentina.
la aceleracion
.EI vo_Itaje del BUS de CD es 1. Compruebe si el voltaje de entrada es normal.
inferior a Pr.06-00 durante . ) .
- 2. Compruebe si existe una posible carga repentina.
la desaceleracion
.EI vo_Itaje del BUS de CD es 1. Compruebe si el voltaje de entrada es normal.
inferior a Pr.06-00 durante . : )
. 2. Compruebe si existe una posible carga repentina.
la velocidad constante
El voltaje del BUS de CD 1. Compruebe si el voltaje de entrada es normal.
es inferior a Pr.06-00 2. Compruebe si existe una posible carga

repentina.
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Nombre de la falla

Descripcién de la falla

Acciones correctivas

Pérdida de fase

Compruebe la entrada de fuente de alimentacion
para verificar si las 3 fases de entrada estan
conectadas sin contactos flojos.

En el caso de modelos de 40 caballos de fuerza y
superiores, compruebe si el fusible para el circuito de
entrada de CA se encuentra fundido.

1. Asegurese de que la temperatura ambiente se
encuentre dentro del rango de temperatura
Sobrecalentamiento de IGBT 2 23;;8(3:::8333;3 ue los orificios de ventilacién no
La temperatura de IGBT - se e?lcuentren Cg)bstruidos
excede el nivel de proteccion . . S ~
De 1 a 15 caballos de 3. E_xt_ralga cualquier objeto extrafio de_ los
fuerza: 90°C d|5|pado_rt_as de calor y compruebe si las aletas
De 20 a 100 caballos de de I_os disipadores de calor se encuentran
fuerza: 100°C sucias. . .
4. Inspeccione el ventilador y limpielo.
5. Otorgue un espacio apropiado para una
ventilacion adecuada.
1. Asegurese de que la temperatura ambiente se
Sobrecalentamiento del encuentre dentro del rango de temperatura
disipador de calor especificado.
La temperatura de 2. Asegurese de que el disipador de calor no se
capacitancia excede 90°C, lo encuentre obstruido. Compruebe si el ventilador
que provoca un se encuentra en funcionamiento.
sobrecalentamiento del 3. Compruebe que exista un espacio de ventilacion
disipador de calor adecuado para el variador de frecuencia de
motor de CA.
Sobrecalentamiento del 1. Asegurese de que el motor no se encuentre
motor obstruido.
El variador de frecuencia |2. AseguUrese de que la temperatura ambiente se
de motor de CA detecta encuentre dentro del rango de temperatura
que la temperatura interna especificado.
excede Pr.06-30 (nivel de |3. Utilice el siguiente modelo de variador de

PTC)

frecuencia de motor de CA de mayor potencia.

Error de hardware de IGBT

Devuelva el producto a la fabrica.

Error de hardware del
capacitor

Devuelva el producto a la fabrica.

Apagado

Sobrecarga

El variador de frecuencia
de motor de CA excede la
corriente de salida del
variador

1.
2.

Compruebe si existe una sobrecarga del motor.
Utilice el siguiente modelo de variador de
frecuencia de motor de CA de mayor potencia.
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Nombre de la falla

Descripcién de la falla

Acciones correctivas

Proteccién del relé térmico
de la electrénica 1

1.

Compruebe la configuracién del relé térmico de
la electronica (Pr.06-14).

Utilice el siguiente modelo de variador de frecuencia
de motor de CA de mayor potencia.

1. Compruebe la configuracion del relé térmico de
Proteccion del relé térmico la electronica (Pr.06-28).
de la electrénica 2 2. Utilice el siguiente modelo de variador de
frecuencia de motor de CA de mayor potencia.
Estos dos cédigos de fallas
apareceran cuando la
corriente de salldg,exceda 1. Compruebe si existe una sobrecarga del motor.
el nivel de deteccion de 2. Compruebe si la configuracion de corriente
sobretorque (Pr.06-07 o ' P 9
nominal del motor (Pr.05-01) es la adecuada.
Pr.06-10), exceda la o o i
3. Utilice el siguiente modelo de variador de

deteccidn de sobretorque
(Pr.06-08 o Pr.06-11) y
esté establecido en 2 0 4
en Pr.06-06 o Pr.06-09

frecuencia de motor de CA de mayor potencia.

Deteccion de corriente baja

Compruebe Pr.06-71, Pr.06-72 y Pr.06-73.

Error de limite

No se puede programar la 1. Pres_lone Ig,tecla RESET para establecer la
) configuracién de fabrica.
EEPROM interna s
2. Devuelva el producto a la fabrica.
1. Presione la tecla “RESET"” para establecer la
No se puede leer la . - s
) configuracién de fabrica.
EEPROM interna s
2. Devuelva el producto a la fabrica.

Error de fase U

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cadigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.
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Nombre de la falla

Descripcién de la falla

Acciones correctivas

Error de fase V

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cbdigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.

Error de fase W

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cbdigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.

CC (abrazadera de
corriente)

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cbdigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.

Error de hardware de
sobrecorriente (Oc)

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cbdigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.

Error de hardware de
sobrevoltaje (Ov)

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cadigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.

Error de hardware de occ

Reinicie la alimentacion. Si sigue apareciendo el
cadigo de falla en el teclado, devuelva el producto a la
fabrica.

Error de afinacion
automatica

1. Compruebe el cableado entre el variador y el
motor.
2. Intente nuevamente.

Pérdida de PID (ACI)

1. Compruebe el cableado de la retroalimentacion
PID.

2.  Compruebe la configuracion de los parametros
de PID.

Error de retroalimentacién
PG

Compruebe si la configuracion de los parametros del
codificador son las adecuadas para el control de
retroalimentacion PG.

Pérdida de
retroalimentacion PG

Compruebe el cableado de la retroalimentacion PG.
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Nombre de la falla | Descripcion de la falla |Acciones correctivas

1. Compruebe el cableado de la retroalimentacion
PG.

2. Compruebe si la configuracién de la ganancia Pl
y desaceleracion son las adecuadas.

3. Devuelva el producto a la fabrica.

Parada de
retroalimentacion PG

1. Compruebe el cableado de la retroalimentacion
PG.

Error de deslizamiento PG |2. Compruebe si la configuracion de la ganancia Pl
y desaceleracién son las adecuadas.

3. Devuelva el producto a la fabrica.

Compruebe el cableado de los pulsos.

Error de entrada de pulsos 2. Devuelva el producto a la fabrica.

Pérdida de entrada de 1. Compruebe el cableado de los pulsos.
pulsos 2. Devuelva el producto a la fabrica.
s 1. Compruebe el cableado ACI.
Pérdida ACI 2. Compruebe si la sefial ACI es inferior a 4 mA.

1. Laentrada EF (N.O.) en el terminal externo esta
cerrada a GND (tierra). Las salidas U, V, W

Falla externa estaran apagadas.

2. Utilice el comando RESET luego de que se haya
eliminado la falla.

1. Cuando se establecen los terminales de multiples
funciones MI1 a MI6 en la parada de emergencia,
el variador de frecuencia de motor de CA detiene
la salida U, V, W y el motor realiza el
deslizamiento para parar.

2. Presione RESET hasta que se elimine la falla.

Parada de emergencia

1. Cuando el terminal de entrada externo (B.B) se
encuentre activo, se desactivara la salida del
variador de frecuencia de motor de CA.

2. Desactive el terminal de entrada externo (B.B)
para poder volver a utilizar el variador de
frecuencia de motor de CA.

Bloqueo de base externo

Se bloqueara el teclado. Vuelva a encender luego de
Contrasefa bloqueada. apagar para volver a ingresar la contrasefia correcta.
Consulte Pr.00-07 y 00-08.

Error del cédigo de software
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Nombre de la falla

Descripcién de la falla

Acciones correctivas

Cddigo de funcién ilegal

Compruebe si el codigo de funcion es correcto (el
codigo debera ser 03, 06, 10, 63).

Direccion de datos ilegal
(OOH a 254H)

Compruebe si la direccién de comunicacion es
correcta.

Valor de datos ilegal

Compruebe si el valor de datos excede el valor
max./min.

Se escriben los datos en una
direccion de sélo lectura

Compruebe si la direccion de comunicacion es
correcta.

Tiempo agotado de la transmision de Modbus

Tiempo agotado de la transmision del teclado

Resistor de frenado fallido

Si sigue apareciendo el cadigo de falla en el teclado
luego de presionar la tecla “RESET", devuelva el
producto a la fabrica.

Error del interruptor de
conexion Y/conexién A

1. Compruebe el cableado de la conexion Y/conexion
A.

2. Compruebe la configuracién de los parametros.

Cuando no se establezca
Pr.07-13 en 0 y ocurra una
pérdida de alimentacién
momentanea o corte de
energia, la pantalla
mostrara dEb durante la
parada de
aceleracién/desaceleracion

1. Establezca Pr.07-13 en 0.

2.  Compruebe si la alimentacién de entrada es
estable.

Aparecera cuando el
deslizamiento exceda la
configuracion Pr.05-26 y el
tiempo exceda la

configuracién Pr.05-27

1. Compruebe silos parametros del motor son
correctos (reduzca la carga si existe una
sobrecarga).

2.  Compruebe la configuraciéon de Pr.05-26 y
Pr.05-27.

14-7



Capitulo 14 Codigos y descripciones de fallas | Serie C2000

Nombre de la falla| Descripcién de la falla |Acciones correctivas

Parada de emergencia para la seguridad externa

Cortocircuito de fase A

Cortocircuito de fase B

Cortocircuito de fase C

El interruptor electromagnético del maltiple no esta sellado. (para modelo de mayor
potencia: estructura E y superiores)

Error de hardware de la tarjeta PG

Sobrecorriente desconocida

Sobrevoltaje desconocido

Pérdida de fase de salida (fase U)

Pérdida de fase de salida (fase V)
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Nombre de la falla| Descripcién de la falla |Acciones correctivas

Pérdida de fase de salida (fase W)

Error de retencién de CPU

Error de proteccion de CANopen

Error de latido de CANopen

Error sincrénico de CANopen

Error de BUS de CANopen desactivado

Error de indice de CANopen

Error de direccion de estacion de CANopen

Error de memoria de CANopen
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Capitulo 15 Descripcion de CANopen

La version més actualizada se encuentra disponible en http://www.delta.com.tw/industrialautomation/

1 Descripcién de CANopen
2 Cableado de CANopen
3 Control de CANopen
3-1 Modo de control de CANopen
3-2 Modo estandar DS402
3-3 Modo estandar Delta
4 indice de compatibilidad de CANopen
5 Cadigos de fallas de CANopen
6 Funciones de LED de CANopen

La funcion de CANopen integrada es similar a un control remoto. El maestro puede controlar al variador de
frecuencia de motor de CA a través del protocolo CANopen. CANopen es un protocolo basado en CAN de mayor
nivel. Proporciona objetos de comunicacion estandarizados, incluidos los datos en tiempo real (objetos de datos de
procesos (PDO, por sus siglas en inglés)), datos de configuracion (objetos de datos de servicios (SDO, por sus
siglas en inglés)) y funciones especiales (marca de hora, mensaje de sincronizaciéon y mensaje de emergencia).
Ademas, posee datos de administracion de red, incluido el mensaje de inicio, mensaje NMT y mensaje de control
de errores. Consulte el sitio Web de CiA http://www.can-cia.org/ para obtener mas informacion. El contenido de esta
hoja de instrucciones podria sufrir revisiones sin aviso previo. Consulte a nuestros distribuidores o descargue la
version mas actualizada en http://www.delta.com.tw/industrialautomation.

Funciones admitidas por Delta CANopen:
B Compatibilidad con el protocolo CAN2.0A,;
B Compatibilidad con CANopen DS301 V4.02;
B Compatibilidad con DSP-402 V2.0.
Servicios admitidos por Delta CANopen:
B PDO (objetos de datos de procesos): PDO1~ PDO2
B SDO (objetos de datos de servicios):
Iniciacién de descarga SDO;
Iniciacién de carga SDO;

Cancelacion de SDO;
Se puede utilizar el mensaje SDO para configurar el nodo esclavo y acceder al diccionario de objetos en

cada nodo.
B SOP (protocolo de objetos especiales):
Compatibilidad de forma predeterminada con COB-ID en la conexién maestro/esclavo predefinida y
establecida en DS301 V4.02;
Compatibilidad con el servicio SYNC;
Compatibilidad con el servicio de emergencia.

B NMT (administracion de red):
Compatibilidad con el médulo de control NMT;
Compatibilidad con el control de errores NMT;
Compatibilidad con inicio.

Servicio no admitido por Delta CANopen:
W Servicio de marca de hora

15-1



Chapter 15 CANopen Overview | C2000 Series

15.1 Descripcion de CANopen

Protocolo CANopen

CANopen es un protocolo basado en CAN de mayor nivel, disefiado para las redes de control de
maquinas orientadas al movimiento, como los sistemas de manejo. La version 4 de CANopen (CiA
DS301) se encuentra estandarizada como EN50325-4. Las especificaciones de CANopen incluyen
el nivel de aplicacion y perfil de comunicaciones (CiA DS301), asi como una estructura para
dispositivos programables (CiA 302), recomendaciones para cables y conectores (CiA 303-1) y

unidades Sl y representaciones de prefijos (CiA 303-2).

Perfil del dispositivo CiA

Perfil del dispositivo CiA

Perfil del dispositivo CiA

DSP-401 DSP-404 DSP-XXX
Nivel 7 OSI : : —
Aplicacién Perfilde comunicacién CIADS-301
Nivel 2 OSI Nivel del Controlador CAN CAN 2.0A
enlace de datos
.—
‘_
/N \+ -/
Nivel 1 OSI Nivel fisico -\ ISO 11898
‘—

Definicidn de las clavijas RJ-45

8~1
conector conector
Clavija Senfal Descripcion
1 CAN H Linea de bus CAN_H (predominantemente alta)
2 CAN L Linea de bus CAN_L (predominantemente baja)
3 CAN_GND Tierra/0 V/V-
7 CAN_GND Tierra/0 V/V-
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Conjunto de conexiones predefinido

A fin de reducir los esfuerzos de configuracion para las redes sencillas, CANopen define un
esquema de asignacion de identificadores predeterminado obligatorio. Se establece la estructura de
identificadores de 11 bits en la conexion predefinida tal como se detalla a continuacion:

Identificador COB (identificador CAN)

0 9 | 8 | 7 6 | 5 | 4 | 3 | 2 | 1 | o
Cadigo de funcion Numero de nodo
Objeto Cddigo de NUmero de COB-ID indice del diccionario
funcion nodo de objetos
Mensajes de difusion
NMT 0000 - 0 -
Sincronizacion 0001 - 80H 1005H, 1006H, 1007H
Marca de hora 0010 - 100H 1012H, 1013H
Mensajes punto a punto
Emergencia 0001 1-127 81H-FFH 1014H, 1015H
TPDO1 0011 1-127 181H-1FFH |1800H
RPDO1 0100 1-127 201H-27FH |1400H
TPDO2 0101 1-127 281H-2FFH |1801H
RPDO2 0110 1-127 301H-37FH |1401H
TPDO3 0111 1-127 381H-3FFH |1802H
RPDO3 1000 1-127 401H-47FH |1402H
TPDOA4 1001 1-127 481H-4FFH |1803H
RPDO4 1010 1-127 501H-57FH |1403H
SDO 1011 1-127 581H-5FFH |1200H

predeterminado
(transmisioén)
SDO 1100 1-127 601H-67FH |1200H
predeterminado
(recepcién)
Control de errores 1110 1-127 701H-77FH |1016H, 1017H
NMT

Protocolo de comunicaciéon CANopen
Posee los siguientes servicios:

= NMT (objetos de administracion de red)

m  SDO (objetos de datos de servicios)

m  PDO (objetos de datos de procesos)

m  EMCY (objetos de emergencia)

NMT (objetos de administracion de red)

La administracion de red (NMT) sigue una estructura de maestro/esclavo para la ejecucion del
servicio NMT. Sélo un NMT maestro se encuentra en la red y se consideran como esclavos a los
otros nodos. Todos los nodos de CANopen poseen un estado NMT preestablecido y NMT maestro
puede controlar el estado de los nodos esclavos. Se detalla a continuacion el diagrama de estado de
un nodo:
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Inicializando

| v (15)
i Reiniciar aplicacion < (9)
| ¢ | (10)
| (1)
1  (16) 1
3 E Reiniciar comunicacion

(2)F

(14)
Preoperacion ABCD
A
13 (3) (4) (5 (7)
AB detenido
y (6)

(12) -~ \
Operacion ABCD ‘

(1) Luego de aplicar alimentacion, se encuentra establecido en A: NMT

automatico en el estado de inicializacion B: Proteccion de nodo
(2) Ingreso en el estado preoperacional de forma automatica  C: SDO
(3) (6) Inicio del nodo remoto D: Emergencia
(4) (7) Ingreso en el estado preoperacional E: PDO
(5) (8) Detencién del nodo remoto F: Inicio

(9) (10) (11) Reinicio del nodo

(12) (13) (14) Reinicio de comunicacién

(15) Ingreso en el estado preoperacional de reinicio de
aplicacion de forma automatica

(16) Ingreso en el estado preoperacional de reinicio de
comunicacion de forma automatica

Inicializando| Preoperacional | Operacional | Detenido
PDO o
SDO o o
Sincronizacion o o
Marca de hora o o
EMCY o o
Inicio o
NMT o o o
Se muestra a continuacion el protocolo NMT:
CS
NMT maestro Inicio del nodo remoto NMT esclavo(s) Valor Definicidn
Solicitud Byte 0 Byte 1 Indicacién(es) 1 Inicio
i 2 et
-ID= > ndicacior ngreso en estado
- Tindicacion preoperacional

129 Reinicio de nodo
130 Reinicio de
comunicacion
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SDO (objetos de datos de servicios)

Se utiliza SDO para acceder al diccionario de objetos en cada nodo CANopen de acuerdo con el
modelo de cliente/servidor. Un SDO posee dos COB-ID (SDO de solicitud y SDO de respuesta) para
cargar o descargar datos entre los dos nodos. No existen limites de datos para la transferencia de
datos por parte de los SDO. Sin embargo, necesita transferir por segmentos cuando los datos
exceden los 4 bytes con una sefial de fin en el dltimo segmento.

El diccionario de objetos (OD) es un grupo de objetos en el nodo CANopen. Cada nodo posee un OD
en el sistema y OD posee todos los pardmetros que describen al dispositivo y su comportamiento en
la red. La ruta de acceso de OD es el indice y subindice. Cada objeto posee un indice Unico en OD
y posee un subindice si es necesario. Se detalla a continuacion la estructura de trama de solicitud y
respuesta de la comunicacién SDO:

Datos O Datos | Datos | Datos | Datos | Datos | Datos | Datos
Tipo 1 2 3 4 5 6 7
7/6/5/4[/3|/2[1]0] indice | indice | indice | Datos | Datos | Datos | Datos
Comando L H Sub LL LH HL HH
Iniciodela |Cliente| 0 |O|1|-| N |E|S
descarga del |Servido) O |11/ -| | | |
dominio r
Iniciodela |[Cliente| O (1[0 |- |-|-]|-]-
cargadel |Servidof 0 |1/0/-| N E|S
dominio r
Abortode la |Cliente| 1 (|00 | - |- |- |-]-
transferencia |Servido| 1 0|0 |- |- - | -|-
del dominio r

N: bytes no utilizados

E: normal(0)/agilizado(1)

S: tamafio indicado
PDO (objetos de datos de procesos)

Se puede describir la comunicacion PDO de acuerdo con el modelo del productor/consumidor. Cada
nodo de la red escuchara los mensajes del nodo de trasmision y decidira si se debe procesar o no el
mensaje luego de recibirlo. Se puede transmitir el PDO de un dispositivo a otro o varios dispositivos.
Cada PDO posee dos servicios PDO: un TxPDO y un RxPDO. Se transmiten los PDO en un modo
sin confirmacion.

Se define el tipo de transmision PDO en el indice de parametros de la comunicacion PDO (1400h
para el ler RxPDO o 800h para el 1er TxPDO). Se detallan en la siguiente tabla todos los tipos de
transmision:

Numero de tipo = — : PDO — ,
Ciclico Aciclico Sincrénico Asincronico RTR sélo

0 o o

1-240 (@) o)

241-251 Reservado

252 o o
253 o o
254 o

255 o

El nimero de tipo 1-240 indica la cantidad de mensajes SYNC entre dos transmisiones PDO.

El nimero de tipo 252 indica que se actualizaran inmediatamente los datos (pero no se enviaran)
luego de recibir SYNC.

El nimero de tipo 253 indica que los datos se actualizaran inmediatamente luego de recibir RTR.
Numero de tipo 254: Delta CANopen no admite este formato de transmision.

El nimero de tipo 255 indica que los datos poseen una transmision asincrénica.
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Se deberan asignar todos los datos de la transmision PDO al indice a través del diccionario de
objetos.
Ejemplo:
El maestro transmite los datos PDO al esclavo
PDO1
CAN(H) > > >
CAN(L) —|

Maestr Esclavo

Valor de datos PDO1 Datos 0, Datos 1, Datos 2, Datos 3, Datos 4, Datos 5, Datos 6, Datos 7
0x11, 0x22, 0x33, 0x44, 0x55, 0x66, 0x77, 0x88,

indice | Sub \De\finicién Valor L/E | Tamafio

-

0Xx60400010
Asignacion PDO1
M 16
0x60400010 0x6040| 0O [ 0.Palabrade control 0x2211 | RIW | (2 bytes)

El maestro transmite los datos PDO al esclavo

El esclavo devuelve el mensaje al maestro
PDO1

CAN(H) —1

CAN(L) 7j—<—<—‘7T
Maestro Esclavo

Valor de datos PDO1 Datos 0, Datos 1, Datos 2, Datos 3, Datos 4, Datos 5, Datos 6, Datos 7,

OxF3, 0x00,
»
indice |\Sub Definicion Valor L/E Tamafo
0x60410010
Asignacion PDO1
<
0x6041 | O | Palabrade estado | O0xF3 | R/W U16

EMCY (objeto de emergencia)

Se activan los objetos de emergencia cuando ocurre una falla de hardware para una interrupcion de
emergencia. El formato de datos de un objeto de emergencia es un dato de 8 bytes, tal como se

muestra a continuacion:

Byte 0 1 2 3 4 5 6 7
Contenido, Cadigo del error de Registrador de errores Campo de error especifico del
emergencia (objeto 1001H) fabricante

Consulte el capitulo 5 Cédigo de error de CANopen para obtener informacidn sobre la definicion de

emergencia de C2000.
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Ejemplo:
TS = L1 urt b |t ] e | e "

§ T XD 5 R SEEEE I B w1
T m TENOTASI ™ WMT e |
i o R0 00RO O SRR S0 Rl setetrecs
d SO a0 A0 D0 al i 0D Ol TERAETTRESE W TRl e 1
] P EMDTF 0O TR SO0 Mt |
0" WD N W 00N NS WO T | e 1
i
4
1
]

I 3 ET

i 41 60 D0 M 00 D0 OF AEEEDEN] AED Pk e e |

o i A0 O 0D 0 R AT S0 Teokaees | ook 1
TR TN

1 1 AR O Ao e e 1

EESEHOEEdE
=

El maestro envia el mensaje NM al esclavo 1 para la solicitud de REINICIO.
El esclavo 1 responde sin error

El esclavo 1 responde un mensaje de inicio

El maestro ingresa el indice 6040 = 7EH en el esclavo 1

El esclavo 1 responde OK

El maestro ingresa el indice 6040 = 7FH en el esclavo 1

El esclavo 1 responde OK

El maestro ingresa el valor para el indice 6041 en el esclavo 1
El esclavo 1 responde 0640H

El maestro ingresa SYNC

El maestro ingresa PD01=2211H en esclavo 1
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15.2 Cableado de CANopen

Tarjeta adaptadora externa: Se utiliza el EMC-COPO01 para el cableado de CANopen. Establezca
CANopen en la conexiéon VFD C2000. Se puede activar este enlace a través del cable RJ45. Se deberan
finalizar los dos extremos mas alejados con resistores de terminacion de 120 Q.

CANOpen maestro VFD-C VFD-C
‘ * & & & @
e EMC-COPD1 i EMC-COPOT
Impedancia i
caracteristica de linea i
Impedancia
caracteristica de linea
1200 12000

Comunicacion CANOpen
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15.3 Control de CANopen

15.3.1 Modo de control de CANopen

Existen dos modos de control para CANopen; Pr.09.40 establecido en 1 es el modo de configuracién
de fabrica estandar DS402 y Pr.09.40 establecido en 0 es el modo de configuracion estandar de
Delta.

15.3.2 Modo estandar DS402

Para controlar el variador de frecuencia de motor de CA a través de CANopen, establezca los
parametros siguiendo estos pasos:

1. Cableado para hardware (consulte el capitulo 2 Cableado para CANopen).

2. Configuracion de la fuente de funcionamiento: establezca Pr.00.21 en 3 (comunicacién
CANopen. STOP/RESET del teclado desactivados).

3. Configuracion de la fuente de frecuencia: establezca Pr.02.00 en 6 (comunicacion CANopen).

4. Configuracion de la fuente de torque: establezca Pr.11-33.

5. Configuracion de estacion de CANopen: establezca Pr.09-36 (el rango de la configuracién es 1 ~
127. Cuando Pr.09-36=0, se desactiva la funcién de CANopen esclavo). (Nota: Si surge un error
(error de memoria de CAdE o CANopen) cuando se completa la configuracion de estacion,
presione Pr.00-02=7 para reiniciar).

6. Configuracion de la tasa de baudios de CANopen: establezca Pr.09.37 (tasa de baudios del BUS
de CAN: 1 MB (0), 500 K (1), 250 K (2), 125 K (3), 100 K (4) y 50 K (5)).

7. Establezca las funciones de entrada mdltiples en la parada rapida (también es posible activar o
desactivar; la configuracion predeterminada es desactivar). Si es necesario activar esta funcion,
establezca el terminal Ml en 53 en uno de los siguientes parametros: Pr.02.01 ~Pr.02.08 o
Pr.02.26 ~ Pr.02.31. (Nota: Esta funcion se encuentra sélo disponible en DS402).

8. Cambie el modo de funcionamiento del C2000 a través de la cadena NMT; palabra de control
0x6040 (bit 0, bit 1, bit 2, bit 3 y bit 7) y palabra de estado 0x6041.

Ejemplo:

1. Si se establece la parada rapida del terminal de entrada de mdltiples funciones MI en
desactivada, active el terminal de respuesta de dicho terminal Ml.

2. Establezca el indice 6040H en 7EH.

3. Establezca el indice 6040H en 7FH; el variador se encontrara en el modo de funcionamiento.

4. Establezca el indice 6042H en 1500 (rpm); la configuracion predeterminada para el polo es 4
(50 Hz). Establezca el polo en Pr.05.04 (motor 1) y Pr.05.16 (motor 2).

. 120
Célculo de la velocidad del motor: n=f x—— donde n = rampa por minuto (rpm);
p

P = poles
f= frecuencia (Hz)
Ejemplo 1: establezca el funcionamiento del motor en direccién directa, f = 30 Hz, P = 4.
(120 * 30)/4 = 900 rpm

Ejemplo 2: establezca el funcionamiento del motor en direccién inversa, f = 20 Hz, P = 6.
(120 * 15)/6 = 300 rpm; 300 rpm = 0x012C
Ademas:
El bit 15 define el signo positivo y negativo.
Es decir: indice 6042 = -300 = (300" + 1) = 012CH’ + 1 = FED3H +1 = FED4H
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Modo de cambio:

Alimentacién i
desactivada Inicio Reaccion de falla activa

XO0XX1111

v
No listo para encender

X0XX0000 Pl
X0XX1000
AXXXXXXX
Encendido desactivado |4
—> <
OXXXXX0X X1XX0000 <
y
OXXXXX0X
0XXXX110 T
y o
QStop = 1 (desactivado) QStop = 0 (desactivado
v
Listo paraencende
S OXXXXX0X
X01X0001 0
OXXXX01X Falla
o
OXXXX]'lli TOXXXXllO QStop = 0 (desactivado)
Alimentacién
Encendido activada
X01X0011 OXXXXXOX
4
o
OXXXllllv 0XXX0110 OXXXX01X Fout=0
o]
OXXXILLL] £ yncionamiento activado Qstop =0 (desactivado) | parada rapida activa
X01X0111 E OXXX1111 X00X0111

y
QStop =1 (desactivado)
<Grafico de cambio de estado>

9. El funcionamiento del variador de frecuencia de motor de CA en DS402 estandar se controla a
través de la palabra de control 0x6040 (bit 4 ~ bit 6), tal como se muestra en la siguiente tabla:

Bit 6 Bit 5 Bit 4
Referencia de funcién | Funcién de rampa Funcién de rampa Resultado
de rampa desactivada activada
0 0 0 STOP
1 0 0 STOP
0 1 0 STOP
1 1 0 STOP
0 0 1 STOP
1 0 1 (enla frel(;l?e?éia actual)
0 1 1 STOP
1 1 1 RUN

10. Siga los mismos pasos. Consulte el proceso de cambio de estado para la palabra de estado
0x6041(bit O a bit 6), bit 7= advertencia, bit 9 = 1 (permanente), bit 10= frecuencia deseada
alcanzada, bit 11= la salida excede la frecuencia maxima.
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15.3.3 Modo estandar Delta

1.
2.

10.

Cableado (consulte el capitulo 2 Cableado para CANopen).

Restablecimiento del indice de CANopen: establezca Pr.00.02 en 7. (Nota: El indice de
CANopen regresara a la configuracién de fabrica).

Configuracién de la fuente de funcionamiento: establezca Pr.00.21 en 3 (seleccione el modo de
comunicacion CANopen).

Configuracién de la fuente de frecuencia: establezca Pr.00.20 en 6 (configuracion de CANopen).
Si se requiere un control de torque o posicidn, establezca Pr.0.02 en 2. Ademas, establezca
Pr.09.30 en 1 (configuracidon predeterminada) para permitir el funcionamiento de la nueva
direccién 60XX. La direccién antigua 20XX no admite la funcién de control para posicion y
torque.

Configuracién de la fuente de torque: Pr.11.33.

Configuraciéon de estacion de CANopen: establezca Pr.09.36 (direccion de comunicacion
CANopen 0-127).

Configuracién de la tasa de baudios de CANopen: establezca Pr.09.37 (opciones de tasa de
baudios: 1 MB (0), 500 K (1), 250 K (2), 125 K (3), 100 K (4) y 50 K (5)).

Configuracién del método de decodificacion de CANopen: establezca Pr.09.40 en 0.

Direccion 20XX (antigua): En el indice 2020.01, ingrese 0002H para el funcionamiento del motor
y 0001H para la parada del motor. En el indice 2020.02, ingrese 1000; la frecuencia sera 10,00
Hz. Consulte el indice 2020 y 2021 para obtener mas informacion.

Direccion 60XX (nueva): En el indice 2060.01, ingrese 0080H para la activacién del servomotor
e ingrese 0x81 para el funcionamiento del motor en la frecuencia deseada. Se encuentran
diferentes opciones de modo de control en Pr.00.40. Seleccione su modo de control.
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15.4 Indice de compatibilidad de CANopen

indice basico admitido por C2000:

indice | Sub Definicién CEmiigrEEEm el | | 4o | VE Nota
fabrica afo
1000H Tipo de dispositivo 00010192H| L |U32
1001H Registrador de errores 0 L us
1005H Mensaje SYNC COB-ID 80H| L |U32
Unidad: us
El valor de configuracién debera
1006H | 0 Perlodp de_I,C|cIo de ol LUE |u32 serun multlplo de 500 us
comunicacion (numero entero)
dentro del rango de 500 us a 16
ms
1008H| 0 N_ombr_e_ del fabricante del o L |us2
dispositivo
1009H| 0 Verglon del hardware del ol L lus2
fabricante
100AH!| 0 Verslon del software del ol L lus2
fabricante
100CH| 0 |Tiempo de proteccion 0| L/IE |Ul6 Unidad: ms
100DH| O |Factor de proteccion 0| L/E | U8
0 Alm,acenamlento del ol L us
parametro
1010H| 1 Gua}rdado de todos los ol LE lu32
parametros
> Guardz_ido le parametro de 1l LUE luz2
comunicacion
0 |Restauracién del parametro 2l L U8
Restauracién de todos los
1011H | 1 |harametros 0| LE Us2
5 Restaurac_lon q,el parametro 1l U lus2
de comunicacion
1014H| 0 |Emergencia COB-ID 0000080H + Nodo || | 32
Unidad: 100 us
1015H| 0 [Tiempo de inhibicion EMCY o| L/E |u1e |E! valor de configuracion debera
ser un multiplo de 10 (numero
entero)
0 Tiempo _de latido de 1l L us
consumidor
1016H Desactil\Jlgggg:dle:mizm o de
1 |Consumidor 1 0| LE |U32 ! P
proteccion para el
funcionamiento correcto
Unidad: 1 ms
1017H| O |Tiempo de latido de productor 0| LIE |Ul6 Desactlvauo_rl del tiempo de
proteccién para el
funcionamiento correcto
0 |Ndmero 0 L us
1 |ID de proveedor 000001DDH| L |U32
1018H adi
2 |Cadigo del producto 2A00 + cod|g9 de. la L |U32
maquina
3 |Revision 00010000H| L |U32
1200H| 0 |Parametro SDO del servidor 2l L us
1 [Cliente -> Servidor cOB-ip  [2000080H + NOd?D' L |U32
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Configuracion de

Tam

Indice | Sub Definicién fabrica L/E afio Nota
2 |Cliente <- Servidor cop-ip  [0000580H NOd‘I’[; L |U32
0 |Numero 2l L us
1 |COB-ID utilizada por Do 00000200H *Nodol /e 3,
1400H 00: aciclico y sincrénico
2 |Tipo de transmision 5/ L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincrénico
255: asincronico
0 |Numero 2l L us
1 |COB-ID utilizada por PDO  [S0000300H Nf’?g LE |U32
1401H 00: aciclico y sincrénico
2 |Tipo de transmision 5/ L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincrénico
255: asincronico
0 |Numero 2l L |Uus8
1 |COB-ID utilizada por PDO  (B0000400H N‘_’?g L/E |U32
1402H 00: aciclico y sincronico
2 |Tipo de transmision 5/ L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincronico
255: asincronico
0 |Numero 2l L us
1 |COB-ID utilizada por Do (20000500H *Nodol /e 13,
1403H 00: aciclico y sincrénico
2 |Tipo de transmision 5H| L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincrénico
255: asincronico
0 |Numero 2| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 60400010H| L/E |U32
1600H| 2 |2. Objeto asignado 60420010H| L/E |[U32
3 |3. Objeto asignado 0| L/IE |U32
4 |4. Objeto asignado 0| L/E |U32
0 |Numero 3| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 20264110H| L/E |U32
1601H| 2 |2. Objeto asignado 2026A110H| L/E |[U32
3 |3. Objeto asignado 2026A210H| L/E |U32
4 |4. Objeto asignado 0| L/E |U32
0 |Numero 3| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 60400010H| L/E |U32
1602H| 2 |2. Objeto asignado 607A0020H| L/E [U32
3 |3. Objeto asignado 60600008H| L/E |U32
4 |4. Objeto asignado 0| LIE |U32
0 |Numero 3| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 60400010H| L/E |[U32
1603H| 2 |2. Objeto asignado 60710010H| L/E |U32
3 |3. Objeto asignado 60600008H| L/E |U32
4 |4. Objeto asignado 0| LIE |U32
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indice | Sub Definicion CEMTGLTEEON CC | | 4z |TET Nota
fabrica afio
0 [Numero 5 L |U8
1 |COB-ID utilizada por Do |00000180H + N?‘fg LE |U32
00: aciclico y sincronico
2 |[Tipo de transmision 5/ L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincronico
1800H 255: asincronico
Unidad: 100 us
3 |Tiempo de inhibicién of LE |u1e|F VA r‘i}iﬁ%?g%“eralg‘zgudn‘:gféa
entero)
4 |Grupo de prioridad CMS 3| L/E | U8
5 |Temporizador de eventos 0| L/IE |Ul6 Unidad: 1 ms
0 |Ndmero 5 L us
1 |COB-ID utilizada por Do [20000280H * Nodol /e 3,
00: aciclico y sincrénico
2 |Tipo de transmision 5/ L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincronico
1801H 255: asincronico
Unidad: 100 us
3 |Tiempo de inhibici6n o| LE |u16 Eé;’fhor: %ifi.‘;?ﬂ%‘éﬁ%‘iﬂfﬁﬁ?éa
entero)
4 |Grupo de prioridad CMS 3| L/IE | U8
5 |Temporizador de eventos 0| LIE |Ul6 Unidad: 1 ms
0 |Ndmero 5 L us
1 |COB-ID utilizada por PO~ |30000380H * N‘_"Ijg LE |[U32
00: aciclico y sincronico
2 |Tipo de transmision 5| L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincrénico
1802H 255: asincronico
Unidad: 100 us
3 [Tiempo de inhibicién 0| LIE |U16 E;g’f‘tor: ?n‘fjﬁ%?g%‘gal‘%‘zgudrﬁgfga
entero)
4 |Grupo de prioridad CMS 3| LIE | U8
5 |Temporizador de eventos 0| L/IE |Ul6 Unidad: 1 ms
0 |Ndmero 5 L us
1 |COB-ID utilizada por Do |80000480H + N?‘fg LE |U32
00: aciclico y sincrénico
2 |Tipo de transmision 5/ L/E | U8 | 01 ~ 240: ciclico y sincrénico
1803H 255: asincronico
Unidad: 100 us
3 [Tiempo de inhibicién o| LE |uae|ELvAr %iﬁ%?(‘;‘%“eralg‘zﬂudnﬁgfga
entero)
4 |Grupo de prioridad CMS 3| LIE | U8
5 |Temporizador de eventos 0| L/IE |Ul6 Unidad: 1 ms
1A00H| O [NUmero 2| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 60410010H| L/E |U32
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indice | Sub Definicion Sl el ale| o | el Nota
fabrica afio
2 |2. Objeto asignado 60430010H| L/E |U32
3 |3. Objeto asignado 0| LIE |U32
4 |4. Objeto asignado 0| LIE |U32
0 |Numero 4| L/IE | U8
1 |1. Objeto asignado 20260110H| L/E |U32
1A01H| 2 |2. Objeto asignado 20266110H| L/E |[U32
3 |3. Objeto asignado 20266210H| L/E |U32
4 |4. Objeto asignado 20266310H| L/E |U32
0 |Numero 3| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 60410010H| L/E |U32
1A02H| 2 |2. Objeto asignado 60640020H| L/E |[U32
3 |3. Objeto asignado 60610008H| L/E |U32
4 |4. Objeto asignado 0| L/E |U32
0 |Numero 3| LIE | U8
1 |1. Objeto asignado 60410010H| L/E |U32
1A03H| 2 |2. Objeto asignado 60770010H| L/E |[U32
3 |3. Objeto asignado 60610008H| L/E |U32
4 |4. Objeto asignado 0| L/E |U32

indice de C2000:

El indice de parametros corresponde mutuamente, tal como se describe a continuacién:

indice Subindice
2000H + grupo Miembro + 1
Ejemplo:
Pr.10.15 (comportamiento ante un error de deslizamiento del codificador)
Grupo Miembro
10 (0 AH) - 15 (OFH)

indice = 2000H + 0OAH = 200A
Subindice = OFH + 1H = 10H

indice de control de C2000:

Modo estandar Delta (definicion antigua)

Configuracion

Indice |Sub Definicién R ey L/E |Tamafo Nota
2020H| 0 |Numero 3 L us
1 |Palabra de control 0 L/E Ul6 |Bit 0~ 1|00B: desactivar

01B: parar

10B: desactivar

11B: activacién del impulso
momentaneo de velocidad
(JOG)

Bit 2 ~ 3|Reservado

Bit 4 ~ 5/00B: desactivar

01B: direccion directa
10B: inversa

15-15




Chapter 15 CANopen Overview | C2000 Series

indice |Sub Definicién C%réflfgétggggon L/E |Tamafno Nota
11B: cambiar direccion
Bit 6 ~ 7|00B:
aceleracion/desaceleracion de
1° paso
01B:
aceleracion/desaceleracion de
2% paso
B'tlg ~ |Reservado
2 E/l_(lazlc))mdad deseada vl 0 L/E U16
Bit0 |[1: E.F. ON
3 |Otra activacion 0 L/E ule Bl?tlt21~ 1. restablecimiento
15 Reservado
2021H| O |NUmero DH L us
1 |Cédigo de error 0 L ule
2021H Estado del variador de Bit0O~1
2 |frecuencia de motor de 0 L ui6 00B: parada
CA
01B: desaceleracién para parar
10B: esperando comando de
operacién
11B: en funcionamiento
Bit 2 1: comando del impulso
momentaneo de velocidad
(JOG)
Bit 3 ~ 4| O0OB: funcionamiento directo
01B: cambio del funcionamiento
inverso al funcionamiento
directo
10B: cambio del funcionamiento
directo al funcionamiento
inverso
11B: funcionamiento inverso
Bit5~7 Reservado
Bit 8 1: comando de frecuencia
maestra controlada por la
interfaz de comunicacién
Bit 9 1: comando de frecuencia
maestra controlada por la
entrada de sefial analégica
Bit 10 1: comando de operacion
controlado por la interfaz de
comunicacion
B't1151 - Reservado
3 (Cllzc;mando de frecuencia 0 L U16
4 z_rlicuencia de salida 0 L U16
Corriente de salida
5 (AXX.X) 0 L Ul6
6 |Reservado 0 L ule6
7 |Reservado 0 L ule
8 |Reservado 0 L uleé
Visualizacion de la
9 |corriente de salida (A) 0 L ule6
Visualizacién del valor
A del contador (c) 0 L U16
Visualizacion de la
B |frecuencia de salida 0 L ule
actual (H)
Visualizacion del voltaje
C |del BUS de CD (u) 0 L | U16
Visualizacion del voltaje
de salida (E) ) 0 L | ui6
Visualizacion del angulo
E ((1e) la potencia de salida 0 L ule6
n
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Configuracion L/E

ie e Tamaifo Nota

indice |Sub Definicién

Visualizacion de la

F |potencia de salida en 0 L uie

kW (P)

Visualizacion de las

10 |RPM del motor actuales 0 L ui6

(n

Visualizacion del torque

11 |de salida estimado N-m 0 L ui6

(t)

Visualizacion de la
retroalimentacion PG

12 (G) (consulte Pr.10.00 y 0 L V16

Pr.10.01)

Visualizacion de la

13 |retroalimentacion PID 0 L uie

en % (b)

14 ;jc:s(tia)hzamon de AVl en 0 L U16

15 (\);(:s(léa)hzauon de ACl en 0 L U16

16 ggs(%a)lizacion de AUl en 0 L U16

Visualizacion de la
temperatura del

17 disipador de calor en °C 0 L V16

(i)

2021H Visualizacion de la

temperatura de IGBT

18 |del moédulo de 0 L ule

alimentacion del

variador en °C (c)
Estado de la entrada

19 | digital (ON/OFF) (i) 0 L | vi6
Estado de la salida

1A | digital (ON/OFF) (i) 0 L | V16

Visualizacion de la
velocidad de paso

1B mdltiple que se esta 0 L V16

ejecutando (S)

Estado de PIN de CPU

1C |correspondiente de la 0 L uie

entrada digital (d)

Estado de PIN de CPU

1D |correspondiente de la 0 L uie
salida digital (0)
Cantidad de

1E revoluciones actuales 0 L U16

del motor (PG1 de la
tarjeta PG) (P)
Frecuencia de entrada
1F |de pulso (PG2 de la 0 L uie
tarjeta PG) (S)
Posicién de entrada de
20 |pulso (PG2 de la tarjeta 0 L uie
PG) (4)

Error de rastreo del

21 |comando de posicién 0 L ui6
(P)
22 |Reservado 0 L uUi6
23 |Reservado 0 L uie
24 |Reservado 0 L Uil6
Visualizacion de los
25 |datos D1043 del 0 L u1e6
registrador del PLC (C)
Modo estandar Delta (definicion nueva)
indice/Sub|L/E| bit Bit Nomkt))irte del Limite Velocidad Modo de torque
2060h/00h| L
O1h[L/E| O 0 CMD_ACT| 4 ffcmd=0 Tcmd =0
Pulso 0
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indice Sub L/E| bit Bit Nomtt))irte del Limite Velocidad Modo de torque
1 fcmd = Fset (Fpid) Tcmd = Tset
Pulso 1
EXT_CMD| 4 [Pulso 00 Ninguno
1 Funcionamiento
Pulso 01 directo
Funcionamiento
Pulso 10 inverso
2 c?_ambic}; dg la
ireccion de
Pulso 11 funcionamiento
actual
0 Funcionamiento hasta alcanzar|Libre (funcionamiento hasta
la velocidad deseada alcanzar el torque deseado)
3 HALT 3 |Detencién temporal de acuerdoBloqueo (parada de torque
1 con la configuracién de en la velocidad
desaceleracion preestablecida)
0 Funcionamiento hasta alcanzar
la velocidad deseada
4 LOCK 4 |Parada de frecuencia en el
1 nivel de frecuencia
preestablecido
0 Impulso momentaneo de Impulso momentaneo de
velocidad desactivado velocidad desactivado
5 1 JOG 4
Pulso 1 Funcionamiento del impulso  [Funcionamiento del impulso
momentaneo de velocidad momentaneo de velocidad
0 Ninguna Ninguno
6 1 QSTOP 2 Parada rapida Parada rapida
7 0 SERVO_O 1 Servo desactivado Servo desactivado
1 N Servo activado Servo activado
0000 Velocidad principal Torque principal
11~-8 |0001~11| GEAR 4 |Cambio de la frecuencia de
11 pasos multiples 1 ~ 15
Tiempo de
00 aceleracion/desaceleracién de
1° paso
Tiempo de
01 ageIeracién/desaceleracic')n de
13~12 ACCIDEC 4 2_Ppaso
Tiempo de
10 aceleracion/desaceleracién de
3° paso
Tiempo de
11 aceleracion/desaceleracién de
4° paso
No se permite cambiar la No se permite cambiar la
0 frecuencia de paso mdltiple y elfrecuencia de paso mdltiple
tiempo de y el tiempo de
14 EN SW 4 aceleracion/desaceleracién aceleracion/desaceleracion
- Se permite cambiar la Se permite cambiar la
1 frecuencia de paso mdltiple y elfrecuencia de paso multiple
tiempo de y el tiempo de
aceleracion/desaceleracién aceleracion/desaceleracion
15 |Pulso1 RST 4 |Borrado del codigo de error Borrado del codigo de error
02h|L/E
03h L/E Comando de velocidad (sin Velocidad del perfil (sin
firmar) firmar)
04h|L/E -
05h|L/E -
Comando de torque (sin
06h|L/E firmar)
07h|L/E
No se alcanzo la frecuencia  |No se alcanzé el torque
2061h01h| L 0 0 ARRIVE deseada deseado
1 No se alcanzé la frecuencia  |No se alcanzo el torque
deseada deseado
2~1 00 DIR Direccion directa Funcionamiento directo
o1 Cambio de la direccion inversa Cambio de la direccion
a la direccion directa inversa a la direccién directa
10 Cambio de la direccion directa Cambio de la direccion
a la direccién inversa directa a la direccién inversa
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indice Sub|L/E| bit Bit Nomgirte del Limite Velocidad Modo de torque
11 Direccion inversa Direccion inversa
0 JOG Ninguna Ninguno
5 1 Impulso momentaneo de Impulso momenténeo de
velocidad (JOG) velocidad (JOG)
6 0 QSTOP Ninguna Ninguno
1 Parada rapida Parada rapida
0 SERVO_O PWM d ; :
7 N esactivado (OFF) PWM desactivado (OFF)
1 PWM activado (ON) PWM activado (ON)
8 0 PRLOCK Parametro no bloqueado Parametro no bloqueado
1 Parametro blogqueado Parametro blogueado
9 0 WARN Sin advertencia Sin advertencia
1 Advertencia Advertencia
10 0 ERROR Sin error Sin error
1 Error Error
11 0 IGBT_OK IGBT desactivado (OFF) IGBT desactivado (OFF)
1 IGBT activado (ON) IGBT activado (ON)
15~11 - - - -
Comando
02h| L de Salida de frecuencia actual Salida de frecuencia actual
velocidad
03h| L -
Comando
04h| L - de - -
posicién
05h| L = Posicion actual (absoluta) Posicion actual (absoluta)
06h L omando
de torque
07h| L Torque actual Torque actual
DS402 estandar
Configu ) ﬁ‘;g
indice Sbu Definicién rag:aon L/E ;%rg (ljja?& IgB Mgd Nota
fabrica o
5 o 0: sin accion
6007h | o /Abortarcodigodeopeionde |5 e 516 Si 2: desactivar voltaje
Xion : .
3: parada rapida
603Fh | 0 |Cddigo de error 0 RO |U16 Si
6040h | O |Palabra de control 0 L/E |U16 Si
6041h | 0 |Palabra de estado 0 RO |U16 Si
6042h | 0 |Velocidad deseada vl 0 L/E | S16 [rpm| Si | vl
6043h | 0 |Requisito de velocidad vl 0 SL | S16 [rpm| Si | vl
6044h | 0 |Esfuerzo de control vl 0 SL [ S16 [rpm| Si | vl
Tiempo de funcion de rampa 1 <ol
604Fh| 0 vl 10000 | LE | U32 ms Si La unidadbdebelré ser: 100 ms.
s 1 < | vl |Compruebe sila
6050h | O |Tiempo de retraso vl 10000 | L/E | U32 ms Si configuracién esta
6051 | O Tiempo de paradardpidavi | 1000 |LE us2 L | si VI |establecidaen0.
0 : desactivar funcion de
variador
1: retraso en la rampa de
frenado
2: regasq e_g la rampa de
L ” arada rapida
605Ah| O %ocijé%o de opcion de parada 2 L/E | S16 No E: retraso%n la rampa de
P frenado y mantenimiento en la
PARADA RAPIDA
6: retraso en la rampa de
parada rapida y
mantenimiento en la PARADA
RAPIDA
0: d_egactivar funcién de
Desactivacion del cédigo de variagor
605Ch| O .~ ; - 1 L/E | S16 No 1: retraso con la rampa de
opcion de funcionamiento frenado; desactivacic')pn de la
funcién del variador
6060h | 0 |Modo de funcionamiento 2 L/E | S8 Si 1: modo de posicion de perfil
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s Configu ﬁ‘gg .
P u By racion Tam Uni " £~ Mo
Indice b Definicion “de L/E afio |dad IgB 0 Nota
fabrica o
2: modo de velocidad
4: modo de perfil de torque
6: modo de llevada a inicio
Modo de visualizacion de . ;
6061h | O funcionamiento 2 SL | S8 Si Igual que arriba
6064h | 0 |Valor de posicion actual pp 0 SL | S32 Si | pp
6071h | O |Torque deseado tq 0 L/E | S16 9%1 Si | tg |Unidad valida: 1%
6072h | 0 |Torque maximo tq 150 L/E |U16 9%)1 No | tg |Unidad valida: 1%
6075h | 0 thorriente nominal del motor 0 SL |U32 mA| No | tg
6077h | O |Valor de torque actual pp 0 SL | S16 %/01 Si | tq
6078h | O |Valor de corriente actual tq 0 SL | S16 9%)1 Si | tq
6079h | 0 Xglglg)etgl circuito de enlace 0 SL (U32 mV| Si | tg
607Ah | 0 |Posicion deseada pp 0 LIE |S32]| 1 | Si | pp
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15.5 Codigos de fallas de CANopen

Pantalla

Cddigo de
falla

Descripcion

Caodigo de
falla de
CANopen

Registrador
de fallas de
CANopen
(bit0~7)

Falla
OCA

Sobrecorriente durante la aceleracion

0009H

Sobrecorriente durante la aceleracion.

2310H

MANYAL
Falla

ocd

durante la

OOOAH

Sobrecorriente durante la
desaceleracion.

2310H

MANUAL

Falla
ocn

Sobrecorriente durante SDP normal

000BH

Sobrecorriente durante el
funcionamiento en estado estacionario.

2310H

Falla
GFF
Falla atierra

000CH

Falla a tierra. Cuando (uno de) los
terminales de salida se encuentra
conectado a tierra, la corriente de
cortocircuito es superior al 50% de la
corriente nominal del variador de
frecuencia de motor de CA.

NOTA: Se otorga la proteccion contra
cortocircuitos para la proteccién del
variador de frecuencia de motor de CAy
no para la proteccion del usuario.

2240H

MANUAL

Falla
occ
Cortocircuito

OOODH

Se detecta un cortocircuito entre el
puente inferior y puente superior del
médulo de IGBT.

2240H

MANUAL

Falla
ocS

Sobrecorriente durante la parada

OOOEH

Sobrecorriente durante la parada. Falla

de hardware en la detecciéon de corriente.

2310H

[V
Falla

OVA

Sobrevoltaje durante |a aceleracion

000OFH

Sobrecorriente durante la aceleracion.
Falla de hardware en la deteccién de
corriente.

3210H

MANUAL

Falla
ovn

Sobrevoltaje durante SDP normal

0010H

Sobrecorriente durante la velocidad
constante. Falla de hardware en la
deteccion de corriente. 230V: 450 V CD;
460 V: 900V CD

3210H

MANUAL

Falla
ovS

Sobrevoltaje durante la parada

0011H

Sobrevoltaje durante la parada. Falla de
hardware en la deteccién de corriente.

3210H
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0012H

El voltaje del BUS de CD es inferior a
Pr.06.00 durante la aceleracion.

3220H

0013H

El voltaje del BUS de CD es inferior a
Pr.06.00 durante la desaceleracion.

3220H

0014H

El voltaje del BUS de CD es inferior a
Pr.06,00 durante la velocidad constante.

3220H

0015H

El voltaje del BUS de CD es inferior a
Pr.06-00 durante la parada.

3220H

0016H

Pérdida de fase.

3130H

0017H

Sobrecalentamiento de IGBT.

La temperatura de IGBT excede el nivel
de proteccion.

1 ~ 15 caballos de fuerza: 90°C.

20 ~ 100 caballos de fuerza: 100C.

4310H

0018H

Sobrecalentamiento del disipador de
calor.

La temperatura del disipador de calor
excede 900C.

4310H

0019H

Error del circuito de deteccion de
temperatura (IGBT).
IGBT NTC

4300H

001AH

Error del circuito de deteccion de
temperatura (mddulo de capacidad).
CAP NTC

4200H

001BH

Apagado de restablecimiento de
alimentacion.

3120H

001CH

Sobrecarga. El variador de frecuencia de
motor de CA excede la corriente de
salida del variador.

NOTA: El variador de frecuencia de
motor CA puede admitir hasta 150% de
la corriente nominal durante un maximo
de 60 segundos.

2310H
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Proteccioén del relé térmico de la

001DH electrénica 1.

2310H 1

Proteccion del relé térmico de la

O01EH electrénica 2.

2310H 1

Sobrecalentamiento del motor.
001EH El variador de frecuencia de_ motor de CA 7120H 1
detecta que la temperatura interna

excede Pr.06-30 (nivel de PTC).

0020H |Estos dos codigos de fallas apareceran 8311H 3
cuando la corriente de salida exceda el
nivel de deteccion de sobretorque

(Pr.06.07 o Pr.06.10), exceda la

deteccion de sobretorque (Pr.06.08 o
Pr.06.11) y esté establecidoen 2 04 en

0021H Pr.06.06 o Pr.06.09. 8311H 8

0022H |Torque bajo 1. 8321H 1
0023H |Torque bajo 2. 8321H 1
0024H :?I]?efr(]aap-)uede programar la EEPROM 5530H 5
0025H |No se puede leer la EEPROM interna. 5530H 5
0026H |Error de corriente y calculo. 2300H 1
0027H  |Error de fase U. 2300H 1
0028H  |Error de fase V. 2300H 1
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- 0029H |Error de fase W. 2300H
- 002AH E(;:(r)ire gfeh(%rg\)/\./are de abrazadera de 5000H
- 002BH | Error de hardware de sobrecorriente. 5000H
- 002CH |Error de hardware de sobrevoltaje. 5000H
- 002DH  |Error de hardware de GFF. 5000H
- 002DH  |Error de afinacion automatica. 7120H
- 002EH | Pérdida de PID (ACI). 7300H
- 002FH  Error de retroalimentacion PG. 7300H
- 0030H |Pérdida de retroalimentacion PG. 7300H
- 0031H |Parada de retroalimentacion PG. 7300H
- 0032H  |Error de deslizamiento PG. 7300H
- 0033H |Error de entrada de pulsos. 7300H
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0034H

Pérdida de entrada de pulsos.

7300H

0035H

Pérdida ACI.

FFOOH

0036H

Falla externa.Cuando la entrada EF
(N.O.) en el terminal externo se
encuentra cerrada a tierra, el variador de
frecuencia de motor de CA detiene la
salidaU, VyW.

9000H

0037H

Parada de emergencia.Cuando se
establecen los terminales de mdltiples
funciones MI1 a MI6 en la parada de
emergencia, el variador de frecuencia de
motor de CA detiene la salida U, V, Wy el
motor realiza el deslizamiento para parar.

9000H

0038H

Bloqueo de base externo.Cuando se
establecen los terminales de entrada
externos MI1 a MI16 en bb y activos, se
desactivara la salida del variador de
frecuencia de motor de CA.

9000H

0039H

Se bloqueara la contrasefia si se la
ingresa incorrectamente 3 veces.

6320H

o

003AH

Error de software.

6320H

0031H

Cadigo de funcion ilegal.

7500H

0032H

Direccion de datos ilegal (O0OH a 254H).

7500H

0033H

Valor de datos ilegal.

7500H
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Se escriben los datos en una direccién
0034H ] 7500H
de solo lectura.
0035H Tiempo agotado de la transmision de 7500H
Modbus.
0036H Tiempo agotado de la transmision del 7500H
teclado.
0037H |Resistor de frenado fallido. 7110H
0038H Error de! Jnterruptor de conexion 3330H
Y/conexion A.
Ocurre un error de deslizamiento
excesivo cuando el deslizamiento
0039H excede el limite Pr.05.26 y el tiempo FFOOH
excede la configuracién Pr.05.27.
003AH |Sobrecorriente desconocida. 2310H
003BH |Sobrevoltaje desconocido. 3210H
003CH |Parada de emergencia externa. 9000H
003DH |Cortocircuito de fase A. 2240H
003EH |Cortocircuito de fase B. 2240H
003FH |Cortocircuito de fase C. 2240H
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- 0040H |Tiempo agotado de proteccion 1. 8130H 4
- 0041H |Tiempo agotado de latido. 8130H 4
- 0042H  |Error de sincronizacion de CAN. 8700H 4
- 0043H |BUS de CAN desactivado. 8140H 4
- 0044H indice de CAN excedido. 8110H 4
- 0045H  |Error de direccién de CAN. 0x8100 4
- 0046H |Estructura de CAN fallida. 0x8100 4
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15.6 Funciones de LED de CANopen

Existen dos indicadores de parpadeo de CANopen: RUN y ERR.

INDICADOR LED RUN:

Estado del Condicion Estado de CANopen
indicador
LED
Apagado Inicial
Parpadeando| ., | Preoperacional
200 [200 L
T ms | ms
OFF
Un solo O - Detenido
parpadeo 200 | 200 ] 100 R
ms | ms | ms i
OFF
Encendido Funcionamiento

Indicador LED ERR:

Estado del Condicién/estado
indicador
LED

Apagado Sin error

Un solo  |Falla de un mensaje
parpadeo

i

7,200 [200 100
s | oms HE
OFF

F 3
L 4

Doble  |Falla de proteccion o latido
parpadeo

ON 19007 200 700 100 i

Cms | oms | oms ms

I
r

OFF

Triple  |Falla de sincronizacion

parpadeado
OMT200) 200 [200 ] 200 700 100 T
“ms ms [ms | ms | ms| ms )
OFF
Encendido Bus desactivado
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Capitulo 16 Funcion de PLC

16.1
16.2
16.3
16.4
16.5
16.6
16.7

Descripcion de PLC

Inicio

Diagrama de escalera de PLC

Dispositivos PLC

Comandos

Cadigos de error y resolucion de problemas
Aplicacion maestra CANopen
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16.1 Descripcion de PLC

16.1.1 Introduccidn

La funcion de PLC incorporada en el C2000 permite los siguientes comandos: WPLSoft, comandos
basicos y comandos de aplicacion; los métodos de funcionamiento son los mismos que para Delta
serie DVPPLC. Ademéas, CANopen maestro proporciona 8 controles sincronicos y 126 controles

asincronicos.

= NS

En el C2000, el control sincrénico de CANopen maestro cumple con el estandar DS402 y es compatible con el modo de
control como regreso al punto, velocidad y torque de origen y control punto a punto. CANopen esclavo admite dos modos

de control: velocidad y torque.

16.1.2 Editor de diagramas de escalera: WPLSoft

WPLSoft es un programa de edicién de Delta serie DVP-PLC y C2000 para WINDOWS. Ademas
de ofrecer la planificacién general de programas de PLC y funciones generales de edicion de
WINDOWS, tales como cortar, pegar, copiar y ventanas multiples, WPLSoft también proporciona
diferentes funciones de edicion de comentarios en chino/inglés y otras funciones especiales (por
ejemplo, edicidn de registros, configuracion, lectura de datos, almacenamiento de datos,

supervision y configuracion de contactos, etc.).
A continuacion, se detallan los requisitos del sistema para WPLSoft:

Elemento

Requisitos del sistema

Sistema operativo

Windows 95/98/2000/NT/ME/XP

Procesador Pentium 90y superior
Memoria 16 MB como minimo (se recomienda 32 MB 0 méas)
_ Capacidad: 50 MB como minimo
Disco duro : .
CD-ROM (paralainstalacion de WPLSoft)
Resolucion: 640 x 480, 16 colores y superior.
Monitor Se recomienda establecer la configuracion de
pantalla de Windows en 800 x 600.
Mouse general o dispositivo compatible con
Mouse )
Windows
Impresora Impresora con controlador para Windows

Puerto RS-232

Posibilidad de conectar al PLC al menos un puerto de
COM1 a COMS8

Modelos aplicables

Delta serie DVP-PLC y C2000
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16.2 Inicio

16.2.1 Pasos para la ejecucion del PLC
Active el PLC a través de los siguientes cinco pasos:

1. Presione el boton MENU en el KPC-CC01 - seleccione 3: PLC | > ENTER. (Consulte la
figura que aparece a continuacion).

pres'one MENU Seleccione 3.PLC

Presione
= NaH

Utilice el KPC-CEO1 (teclado digital opcional) a través de los siguientes pasos (cambie el modo de PLC a PLC2 para
la descargal/carga del programa):

A. Dirijase a la pagina “PLCO0" presionando el boton MODE.

B. Cambie a “PLC2" presionando el boton “ARRIBA” y, a continuacion, presione el boton “ENTER” luego
de la confirmacion.

C. Si es correcto, aparecerd “END” en la pantalla y se regresara a “PLC2” luego de uno o dos segundos.
La advertencia del PLC que se muestra antes de la descarga del programa al C2000 puede ignorarse. Continie con

la utilizacién.
Deshabilitado Ejecucion de PLC Paradade PLC

2. Conexion: Conecte el puerto RJ-45 del variador de frecuencia de motor de CA a la computadora a
través del convertidor RS485 a RS232.

C2000

3. Ejecute el programa.
B Funcionamiento del PLC: seleccione la funcion 2 (PLC
Run).
1: Disable (PLCO)
2: PLC Run (PLC1)
3: PLC Stop (PLC2)
Accesorios opcionales: teclado digital KPC-CEO1: muestra

la funcién de PLC tal como se muestra en ().
Cuando se establecen los terminales de entrada externa (MI1~MI8) en Bitl de seleccion del
modo de PLC (51) o Bit2 de seleccion del modo de PLC (52), se forzara el cambio al modo
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de PLC independientemente de si el terminal se encuentra en ON u OFF. Al mismo tiempo, se

desactiva el cambio a través del teclado. Consulte la tabla que aparece a continuacion:

Bitl de seleccion del modo BitO de seleccion del modo
Modo de PLC
de PLC (52) de PLC (51)
Disable (PLC 0) OFF OFF
PLC Run (PLC 1) OFF ON
PLC Stop (PLC 2) ON OFF
Estado anterior ON ON

Cuando el KPC-CEO1 ejecuta la funcion de PLC:
Al cambiar la pagina de PLC a PLC1, se ejecutara el PLC. El editor de WPL controla el

1.

3.
= NS

movimiento del PLC (ejecucién/parada).

Al cambiar la pagina de PLC a PLC2, se detendra el PLC. Nuevamente, el editor de

WPL controla el movimiento del PLC (ejecucion/parada).

El control de los terminales externos se realiza con el mismo método.

Cuando se utilizan los terminales de entrada/salida (FWD REV MI1~MI8 MI10~15, Relayl, Relay2
RY10~RY15, MO1~MO2 MO10~MO11) en un programa de PLC, no se los puede utilizar en otros
lugares. Por ejemplo, cuando se activa un programa de PLC (PLC1 o PLC2), como cuando controla YO,
se utilizaran los relés de terminales de salida (RA/RB/RC) correspondientes. En este momento, la
configuracién Pr.03.00 sera invalida, ya que el PLC esté utilizando el terminal. Consulte Pr.02-52, 02-53,
03-30 para comprobar qué Di(entrada digital)/DO(salida digital)/AO(salida analégica) esta ocupada por

el PLC

16.2.2 Tabla de referencia para los dispositivos de E/S
Dispositivos de entrada:

Dispositivo | X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 | X10 | X11 | X12 | X13 | X14 | X15 | X16 | X17
1 FWD|REV | MI1 | MI2 | MI3 | MI4 | MI5 | MI6 | MI7 | MI8
2 MI10 [ MI11 | MI12 | MI13 | MI14 | MI15
3 MI10 | MI11 | MI12 | MI13

1: Tarjeta de extension de E/S

2: Tarjeta de extension de E/S EMC-D611A (D1022=4)

3: Tarjeta de extension de E/S EMC-D42A (D1022=5)

Dispositivos de salida:

Dispositivo| YO Y1 Y2 Y3 Y4 Y5 Y6 Y7 | Y10 | Y11 | Y12 | Y13 | Y14 | Y15 | Y16 | Y17
1 RY1 | RY2 MO1 | MO2
2 MO10{MO11
3 RY10|RY11|RY12|RY13|RY14|RY15

1: Tarjeta de extension de E/S
2: Tarjeta de extension de E/S EMC-D42A (D1022=5)
3: Tarjeta de extensiéon de E/S EMC-RA66 (D1022=6)
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16.2.3 Instalacion de WPLSoft

Descargue el programa de PLC al C2000: Consulte D.3 a D.7 para la codificacién del programa y
descarga del editor (WPLSoft V2.09) en el sitio Web de DELTA
http://www.delta.com.tw/industrialautomation/
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16.2.4 Entrada del programa
mf% Ladder Diagram Mode
o L1000 R
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5 Tl
_| I !TMR T2 K10 |
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1 o
_| I (G
14 T2
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16.2.5 Descarga del programa
Descargue el programa siguiendo estos pasos:
Paso 1. Presione el boton % para el compilador luego de ingresar el programa en WPLSoft.

Paso 2. Luego de finalizar el compilador, seleccione la opcién “Write to PLC” en las opciones de
comunicacion.

Luego de finalizar el paso 2, se descargara el programa de WPLSoft al variador de frecuencia de
motor de CA a través del formato de comunicacion.

16.2.6 Monitor del programa
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Si ejecuta “start monitor” en la opcién de comunicacion durante la ejecucién del PLC, aparecera
el diagrama de escalera tal como se muestra a continuacion.

11000 K10
— e 1 ke
T1 ES
| e 1 w0 ]
R
0
 m R Cwo
T2 jaln} S
_{ I lRST T1 T2 ‘
END

16.2.7 Restriccion del PLC

1. El protocolo del PLC es 7, N, 2, 9600, nUmero de estacion 2.

2. Asegurese de que el variador de frecuencia de motor de CA se encuentre en el estado de
detencion.

3. Detenga el PLC antes de cargar/descargar el programa.

4. Al utilizar el comando WPR, no cambie el valor mas de 10° veces o, de lo contrario, podria ocurrir

un error grave.

5. Establezca Pr. 00.04 a 28 para visualizar el valor en el registro del PLC D1043, tal como se
muestra en la siguiente figura:

El teclado digital KPC-CCO1 puede mostrar|El teclado digital KPC-CEO1 puede mostrar
0~65535 0~9999

Cuando excede 9999:

Il
L ooy,

Cuando se detiene el PLC, la comunicacion RS-485 esta ocupada por el PLC.
7. Cuando el PLC se encuentra en el modo de funcionamiento y detencién, no se puede
establecer Pr00.02 en 9 o 10, lo que significa que no puede regresar a la configuracion de fabrica.
8. Establezca Pr.00.02 en 6 para regresar el PLC a la configuracion de fabrica.
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16.3 Diagrama de escalera

16.3.1 Tabla de escaneo de programas del diagrama de escalera

del PLC

Calcula el resultado a
través del algoritmo de
diagrama de escalera
(no envia al punto de
salida externa, pero el
equipo interno emitira
de forma inmediata).

Y

Lectura del estado de entrada desde el exterior

Y

X0 X1
Inicio e— :]—M
YO
—

M100 X3 X10

— — — —CGD

X100 M505

— — ——120)

5 .

Envio del resultado al punto de salida

.

16.3.2 Diagrama de escalera

El diagrama de escalera es un lenguaje de diagrama que se aplica al control automético y es
también un diagrama compuesto por simbolos del circuito de control eléctrico. Se finalizan los
procedimientos del PLC luego de que el editor de diagramas de escalera edita el diagrama de
escalera. Es facil comprender el flujo de control indicado por el diagrama y es aceptado por el
personal técnico del circuito de control eléctrico. Varios simbolos y movimientos bésicos del
diagrama de escalera son los mismos que los de los equipos mecénicos y eléctricos del panel de
alimentacion automatica tradicional, tales como boton, interruptor, relé, temporizador, contador,

etc.

Repite la
ejecucion en
ciclos.

Los tipos y cantidades de equipos internos PLC seran diferentes segun las marcas. Although
internal equipment has the name of traditional electric control circuit, such as relay, coil and

contact. It doesn’t have the real components in it. En el PLC, es simplemente una unidad basica
de memoria interna. Si este bit es 1, significa que la bobina esta activada (ON) y, si este bit es 0,
significa que la bobina esta desactivada (OFF). Debera leer el valor correspondiente de dicho bit
al utilizar el contacto (Normalmente abierto, NO o contacto a). De lo contario, debera leer el
estado opuesto del valor correspondiente de dicho bit al utilizar el contacto (Normalmente
cerrado, NC o contacto a). Muchos relés necesitardn muchos bits, tales como 8 bits, que forman
un byte. 2 bytes pueden formar una palabra. 2 palabras forman una palabra doble. Al utilizar
varios relés para realizar calculos, como sumar/restar o cambiar, puede utilizar bytes, palabras o
palabras dobles. Ademas, los dos equipos, el temporizador y el contador, en el PLC no sélo
poseen bobinas, sino también el valor de tiempo de conteo y cantidad de veces.

En conclusion, cada unidad de almacenamiento interna ocupa una unidad de almacenamiento
fija. Al utilizar estos equipos, el contenido correspondiente se leera por bit, byte o palabra.

Introduccion breve a los dispositivos internos del PLC:
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Dispositivo interno

Funcion

Relé de entrada

El relé de entrada es la unidad de almacenamiento basica de memoria interna que
corresponde al punto de entrada externa (es el terminal que se utiliza para conectar
al interruptor de entrada externa y recibir la sefial de entrada externa). La sefial de
entrada externa decidird si muestra 0 o 1. No puede cambiar el estado del relé de
entrada a través del disefio del programa o con una activacién/desactivacion
(ON/OFF) forzada mediante WPLSoft. Se pueden utilizar los contactos (contacto a,
b) de forma ilimitada. Si no existe ninguna sefial de entrada, el relé de entrada
correspondiente podria estar vacio y no se lo puede utilizar con otras funciones.

M Método de indicacion del equipo: X0, X1...X7, X10, X11... El simbolo del equipo
es Xy la numeracién es octal.

Relé de salida

El relé de salida es la unidad de almacenamiento basica de memoria interna que
corresponde al punto de entrada externa (se utiliza para conectar con la carga
externa). Se lo puede controlar mediante el contacto del relé de entrada, contacto de
otro equipo 0 su propio contacto. Utiliza un contacto normalmente abierto para
conectarse con la carga externa y se pueden utilizar otros contactos de forma
ilimitada como contactos de entrada. No posee el relé de salida correspondiente y, si
es necesario, se lo puede utilizar como relé interno.

M Indicacién del equipo: YO, Y1...Y7, Y10, Y11... El simbolo del equipo es Y y la
numeracion es octal.

Relé interno

El relé interno no se conecta directamente con el exterior. Es un relé auxiliar en
el PLC. Su funcion es la misma que la del relé auxiliar en el circuito de control
eléctrico. Cada relé auxiliar posee la unidad béasica correspondiente. Se lo puede
controlar mediante el contacto del relé de entrada, relé de salida u otro equipo
externo. Sus contactos pueden utilizarse de forma ilimitada. El relé auxiliar interno no
puede emitir directamente; debera emitir con un punto de salida.

M Indicacion del equipo: MO, M1...M799. El simbolo del equipo es M vy la
numeracion se realiza en sistema decimal.

Contador

El contador se utiliza para contar. Se debe establecer el contador antes de su uso
(por ejemplo, el pulso del contador). En el contador, existen unidades de bobinas,
contactos y almacenamiento. Cuando se cambia la bobina de OFF (desactivada) a
ON (activada), esto indica un pulso en el contador y el contador debera agregar 1.
Existen contactos de 16 bits, 32 bits y de alta velocidad disponibles para su uso.

M Indicacion del equipo: CO, Cl... C79. El simbolo del equipo es C y la
numeracion se realiza en sistema decimal.

Temporizador

El temporizador se utiliza para controlar el tiempo. Existen temporizadores de
bobinas, contactos y almacenamiento. Cuando la bobina se encuentra activada
(ON), su contacto actuara (el contacto a esté cerrado y el contacto b esta abierto) al
alcanzar el tiempo deseado. El valor de tiempo del temporizador se ajusta mediante
la configuracion y cada temporizador posee su periodo regular. El usuario establece
el valor del temporizador y cada temporizador posee su periodo de ajuste de tiempo.
Cuando la bobina esté desactivada (OFF), el contacto no actuara (el contacto a esta
abierto y el contacto b esta cerrado) y se establecera el temporizador en cero.

M Indicacion del equipo: TO, T1...T159. El simbolo del equipo es T y la
numeracion se realiza en sistema decimal. El rango de nimeros diferente
corresponde al periodo de ajuste de tiempo diferente.

Registrador de
datos

El PLC necesita manejar los datos y el funcionamiento al controlar cada orden, el
valor del temporizador y el valor del contador. El registrador de datos se utiliza para
almacenar los datos o parametros. Almacena un nimero binario de 16 bits, es decir,
una palabra, en cada registrador. Utiliza dos ndmeros continuos del registrador de
datos para almacenar palabras dobles.

M Indicacién del equipo: DO, D1,..., D399. El simbolo del equipo es D y la
numeracion se realiza en sistema decimal.
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Estructura del diagrama de escalera e informacion:

Estructura del

diagrama de escalera Explicacion Comando Dispositivo

Normalmente abierto,

- LD X, Y,M, T, C
contacto a
Normalmente cerrado,
I/ LDI X, Y,M, T, C
contacto b
ff ff Serie normalmente abierto AND X, Y, M, T,C
Paralelo normalmente
. OR X, Y, M, T,C
abierto
Paralelo normalmente
ORI X, Y, M, T, C
cerrado
Interruptor de disparo del
T . LDP X, Y, M, T, C
flanco de subida
Interruptor de disparo del
i . LDF X, Y, M, T, C
flanco de bajada
Disparo del flanco de
1 _ _ ANDP X, Y, M, T, C
subida en serie
Disparo del flanco de
1| _ _ ANDF X, Y, M, T, C
bajada en serie
Disparo del flanco de
. ORP X, Y, M, T,C
subida en paralelo
Disparo del flanco de
. ORF X, Y, M, T,C
bajada en paralelo
:j Bloque en serie ANB ninguno
— — _
Blogue en paralelo ORB ninguno
——
- — MPS
}_EE — Salida multiple MRD ninguno
— MPP
—0 Comando de salida del
ouT Y, M

excitador de bobina

Basic command/
Comandos de
aplicacion

Comando basico, comando
de aplicacion

Légica inversa INV ninguno
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16.3.3 Edicion del diagrama de escalera del PLC

El método de edicion del programa abarca desde la linea de corriente izquierda hasta la linea de
corriente derecha. (Se omitird la linea de corriente derecha durante la edicion de

WPLSoft). Luego de editar una fila, dirijase a la edicién de la fila siguiente. La cantidad méaxima
de contactos por fila es 11. Si necesita mas de 11 contactos, puede utilizar una fila nueva y
comenzar con una linea continua para seguir agregando dispositivos. El nimero continuo se
creara de forma automatica y se puede utilizar varias veces el mismo punto de entrada. A
continuacion, se muestra el diagrama:

X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 X10 CO C1

— — — — - — > ooo00

X11 X12 X13
000001 F— 1| oD

Numero de fila

El funcionamiento del diagrama de escalera se basa en el escaneo desde la esquina superior
izquierda hasta la esquina inferior derecha. El manejo de la salida, incluido el marco de
funcionamiento de la bobina y comando de la aplicacién, se encuentra en el lado mas a la
derecha del diagrama de escalera.

Tome el siguiente diagrama como ejemplo: analizaremos el proceso paso por paso. El nimero
ubicado en la esquina derecha es el orden de explicacion.

TMR TO K10

Explicacion de la orden del comando:

1 LD X0

2 OR MO

3 AND X1

4 LD X3
AND M1
ORB

5 LD Y1
AND X4

Explicacion de la orden del comando:

6 LD TO
AND M3
ORB

7 ANB

8 OuUT V1

TMR TO K10
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Explicacion detallada de la estructura basica del diagrama de escalera

1. Comando LD (LDI): otorga el comando LD o LDI al inicio de un bloque.

Comando LD Comando LD

Blogue AND Bloque OR

Las estructuras del comando LDP y LDF son similares a las del comando LD. La diferencia es
que el comando LDP y LDF actuara en el flanco de subida o flanco de bajada cuando el contacto
esté activado (ON), tal como se muestra a continuacion:

Fl d bid
anco de subida Flanco de bajada

_|T|_ Tiempo —”'— J (\;) Tiempo
OFF OFF  ON OFF

ON OFF
2. Comando AND (ANI): un solo dispositivo se conecta a un dispositivo o un bloque en serie.

Comando AND Comando AND

— :rl—

Las estructuras de ANDP y ANDF son iguales, pero la accion es en el flanco de subida o flanco
de bajada.

3. Comando OR (ORI): un solo dispositivo se conecta a un dispositivo o un bloque.

T
safva Evﬂ

Comando OR ~ Comando OR Comando OR ]
Las estructuras de ORP y ORF son iguales, pero la accién es en el flanco de subida o flanco de
bajada.

4. Comando ANB: un bloque se conecta a un dispositivo o un bloque en serie.

Comando ANB
B S N .
A A AR
T b

N

S R N R N " Comando ORB

J
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Si existen varios bloques al utilizar ANB u ORB, deberan estar combinados en bloques o red de
arriba a abajo o de izquierda a derecha.

6. Comandos MPS, MRD o MPP: memoria divergente de salida multiple. Puede producir varias
salidas.

7. El comando MPS es el inicio del punto divergente. El punto divergente significa el lugar de
conexion entre la linea horizontal y la linea vertical. Debemos determinar si es necesario tener el
comando de memoaria de contacto o no de acuerdo con el estado de los contactos en la misma
linea vertical. Basicamente, cada contacto puede tener un comando de memoria, pero se omitira
en algunas partes de la conversion del diagrama de escalera debido a la conveniencia de
funcionamiento del PLC y al limite de capacidad. Se puede utilizar el comando MPS durante 8
veces consecutivas y puede reorganizar este comando a traves del simbolo “4.

8. El comando MRD se utiliza para leer la memoria del punto divergente. Debido a que el estado
I6gico es el mismo en la misma linea horizontal, necesita leer el estado del contacto original para
continuar con el andlisis de otro diagrama de escalera. Puede reorganizar el comando MRD a
través del simbolo “ }".

9. El comando MPP se utiliza para leer el estado de inicio del nivel superior y extraerlo de la pila.
Debido a que es el ultimo elemento de la linea horizontal, significa que el estado de esta linea
horizontal esta en su fin.

MPS

.
D
A

MRD

MPP. |

. |

[
© 11

N~ N N N N

~ AN N AN~ A

—~
N

16.3.4 Ejemplo de disefo de programa basico

Inicio, parada y retencion

En algunas ocasiones, necesita un botdn de cierre transitorio y un botdén de apertura transitorio para
convertirse en el interruptor de inicio y parada. Por lo tanto, si desea controlar el funcionamiento,
debera disefiar el circuito de retencion. Existen varios circuitos de retencién que se detallan a
continuacion:

Ejemplo 1: circuito de retencidn para la prioridad de parada

Cuando se establece al mismo tiempo un Y1 X2
contacto de inicio normalmente abierto I‘/\ @
X1=0n, contacto de parada normalmente |
cerrado X2=0ff, y Y1=0n, si X2=0n, la X1 PARADA
bobina Y1 dejara de actuar. Por lo tanto, se
establece la prioridad de parada.
INICIO
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Ejemplo 2: circuito de retencion para la prioridad de inicio
Cuando son validos al mismo tiempo el

contacto de inicio normalmente abierto X1 X2
X1=0n, contacto de parada normalmente | | V @
cerrado X2=0ff y Y1=0On (la bobina Y1 1 I

estara activada y en retencion), si X2=0n, 'NIYC ::_o PARADA
la bobina Y1 estara activada debido al I
contacto retenido. Por lo tanto, se establece I
la prioridad de inicio.

Ejemplo 3: circuito de retencion de los terminales SET y RST

La figura que aparece a la derecha es el Prioridad superior de parada

circuito de retencion compuesto por el

comando RST y SET. ?<|1

La prioridad superior es la parada cuando [ SET Y1l

se establece el comando RST detras del
comando SET. Al ejecutar el PLC de arriba
a abajo, la bobina Y1 esta activada (ON) y
la bobina Y1 estard desactivada (OFF)
cuando X1y X2 actien al mismo I . L
tiempo. Por lo tanto, se establece la Prioridad superior de inicio
prioridad de parada. X1
Su principal prioridad es el inicio cuando se | | RST V1
establece el comando SET luego del

comando RST. Cuando X1y X2 actuan al X2

mismo tiempo, Y1 esta activado (ON), por | |
lo tanto, se establece la prioridad superior
de inicio.

RST Y1

X2
| |
11

SET Y1

Circuito de control comun
Ejemplo 4: control de condicidn
X1y X3 puede iniciar/detener Y1 por separado, X2 y X4 puede iniciar/detener Y2 por separado y
son todos circuitos de autorretencion. Y1 es un elemento para Y2 para ejecutar la funcién AND
debido a que el contacto normalmente abierto se conecta con Y2 en serie. Por lo tanto, Y1 es la
entrada de Y2y Y2 es también la entrada de Y1.

X1 X3 x1_]—|
R % QD e -

Y1 | I
—HJ L x2 | 1 [ |
X2 X4 Y1 : L
G ]
Y2 Y1_|—||—
— Y2 | |

Ejemplo 5: control de interblogueo

La figura que se muestra arriba es el circuito del control de interbloqueo. Y1 e Y2 actuaran de
acuerdo con el contacto de inicio X1y X2. Y1 e Y2 actuardn no al mismo tiempo: uno de ellos
actuara y el otro no. (Esto se denomina interbloqueo). Incluso si X1 y X2 son validos al mismo
tiempo, Y1 e Y2 no actuaran al mismo tiempo debido al escaneo de arriba hacia abajo del
diagrama de escalera. En el caso de este diagrama de escalera, Y1 posee una mayor prioridad
que Y2.
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G ]

Y1 x3 [ 1 [ ] [1

] v | [ : [ :

VAR A o) R o
e A e I
— Y2 ! —

Ejemplo 6: control secuencial

X1 X3 Y2 Si agrega un contacto normalmente cerrado Y2 al
— | I Y @ circuito Y1 para que sea una entrada Y1y para la
vi funcion AND. (Tal como se muestra en el lado
L — izquierdo). Y1 es una entrada de Y2y Y2 puede

X2 x4 v ge;tenerle Iu_ego de actuar. De _esta forma, Yle
-y A || @ pueden ejecutar en secuencia.

Y2
—

Ejemplo 7: circuito de oscilacion
El periodo del circuito de oscilacién es AT+AT.

Y1 vi | [
| @ [—>—>]

AT AT
La figura que se muestra arriba es un diagrama de escalén sumamente simple. Al iniciar el
escaneo del contacto normalmente cerrado Y1, el contacto normalmente cerrado Y1 esta
cerrado debido a que la bobina Y1 esta desactivada (OFF). A continuacién, se escaneara Y1y la
bobina Y1 estard activada (ON) y emitira 1. En el siguiente periodo de escaneo para escanear el
contacto normalmente cerrado Y1, el contacto normalmente cerrado Y1 estara abierto debido a
que Y1 esta activado (ON). Por ultimo, la bobina Y1 estara desactivada (OFF). Resultado del
escaneo repetido: la bobina Y emitira el pulso de vibracién con el tiempo del ciclo AT (On) +AT
(Off).

Circuito de vibracion del tiempo de ciclo AT (On) +AT (Off):
X0 Y1

| | A TMR | TO Kn X0 JI

TO |

| QD ! ] T
Y1 ]

nT AT

La figura que se muestra arriba utiliza el temporizador TO para controlar que la bobina Y1 esté
activada (ON). Luego de que Y1 esta activada (ON), el temporizador TO estara cerrado en el
siguiente periodo de escaneo y emitird Y1. Se muestra anteriormente el circuito de oscilacion.
(n es la configuracién del temporizador y es un nimero decimal. T es la base del temporizador.
(periodo de reloj))
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Ejemplo 8: circuito parpadeando

X0 T2 %0
—||—|/|—|TMR| T1|Kn1|
n2*T

_T|1 |[—>
TMR| T2 | Kn2|
w1 vi | L L

— ——CD =

nlxT
La figura que se muestra arriba es el circuito de oscilacion comunmente utilizado para los
parpadeos de las luces de indicacién o alarmas sonoras. Utiliza dos temporizadores para controlar

el tiempo de activacion/desactivacion (ON/OFF) de la bobina Y1. En la figura, n1 y n2 son la
configuracién del temporizador de T1y T2. T es la base del temporizador (periodo de reloj)

Ejemplo 9: circuito activado

X0
—it| ) of |1 | L
MO Y1 —| |AT ! ! .
—A I D) Mo H I o
MO Y1
— ——— vi| ] I R -

En la figura que se muestra arriba, el comando diferencial de flanco de subida de X0 hara que la
bobina MO tenga un solo pulso de AT (tiempo de escaneo). Y1 estara activado (ON) durante este
tiempo de escaneo. En el siguiente tiempo de escaneo, la bobina MO estara desactivada (OFF), y
MO normalmente cerrado e Y1 normalmente cerrado estaran cerrados. Sin embargo, la bobina Y1
se mantendra activada (ON) y hara que la bobina Y1 quede desactivada (OFF) una vez que el
flanco de subida venga detras de la entrada X0 y la bobina MO esté activada (ON) durante un
tiempo de escaneo. Se muestra arriba la tabla de sincronizacion. Generalmente, este circuito
ejecuta dos acciones de forma alternativa con una entrada. De acuerdo con la sincronizacion que
se muestra arriba: cuando la entrada X0 es una onda cuadrada de un periodo T, la bobina de
salida Y1 es la onda cuadrada de un periodo 2T.

Ejemplo 10: circuito de retraso

X0
% TMR | T10 [K1000 X0 | |
T10 :
A Y1 5
| o vl |
TB = 0,1 seg [e——>
100 segundos

Cuando la entrada X0 est4 activada (ON), la bobina de salida Y1 estara activada (ON) al mismo
tiempo debido a que el contado normalmente cerrado correspondiente OFF provoca que el
temporizador T10 se encuentre desactivado (OFF). La bobina de salida Y1 estara desactivada
(OFF) luego de un retraso de 100 segundos (K1000*0,1 segundos =100 segundos) una vez que
la entrada X0 esté desactivada (OFF) y T10 esté activado (ON). Consulte la tabla de
sincronizacion que aparece arriba.

Ejemplo 11: el circuito de retraso de salida, en el siguiente ejemplo, es un circuito
compuesto por dos temporizadores.

Independientemente de que la entrada X0 esté activada (ON) o desactivada (OFF), la salida Y4
estara retrasada.
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X0 -
—{F—— TMR| T5 | K50 | L
T5 T6 5 segundos
— ‘lﬂ!” T5 | —>I ] :
Y4
— B D
YO o
Y4 X0 kil
—] TMR| T6 | K30 6 [
>l e
3 segundos

Ejemplo 12: circuito del temporizador de extension
En este circuito, el tiempo de retraso total de la entrada X0 esta cerrado y la salida Y1 esta activada
(ON)= (n1+n2)* T., donde T es el periodo de reloj. Temporizador: T11, T12; ciclo del temporizador: T.

X0 .
1
— F—— TMR | T11 | Kn1 xo (— L i
— N1*T le— |
1 1
T11 Tz [ :
— F—— TMR | T12 | Kn2 i [ ,
| —> nN2*7T '&—
T12 | i A—
— D [l I
1 ! \
Y1 ! [
—>| (N1+n2)*T  |e—
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16.4 Funciones de los dispositivos PLC

Elemento Especificaciones Comentarios

Programa almacenado, sistema
de escaneo ciclico

Método de control

Se encuentra disponible la

Método de procesamiento |Procesamiento de lotes (cuando |; . X L
P ( instruccion de actualizacion de

de E/S se ejecuta la instruccion END) E/S
: : i Comandos basicos (minimo 0,24 |Comandos de aplicacién (1 ~
Velocidad de ejecucion us) docenas us)
Lenguaje del programa Isnsguccmn, l6gica de escalera,
Capacidad del programa |1000 PASOS
Comandos 80 comandos 30 comandos basicos

50 comandos de aplicacion

Contacto de entrada/salida|Entrada (X): 10, salida (Y): 4

Dispositiv | Elemento Rango Funcion
0
X0~X17, 16 puntos
. . ’ . Corresponde al punto
X Relé de entrada externa 2|Cst';e|ma de numeracion Total de |de entrada externa
32
YO0~Y17, 16 puntos,
Y Relé de salida externa sistema de numeracion puntos ngrsrgﬁggrgjge?rl]gunto
3 octal
g General MO0~M799, 800 puntos | Total de [Los contactos pueden
3 M Auxiliar _ M1000~M1079, 80 192 |cambiar a On/Off en el
v Especial puntos puntos |programa
ﬁ Cuando el temporizador
T Total de indicado por el comando
S Temporiz [Temporizador TMR obtiene la
°© ~
§ T ador |de 100 ms T0~T159, 160 puntos u%gos configuracion, se
P activara (On) el contacto
T con el mismo ndmero.
Cuando el contador
indicado por el comando
Total de :
Conteo de 16 CNT obtiene la
c Contador bits general C0~C79, 80 puntos u?]?os configuracion, se
P activara (On) el contacto
C con el mismo namero.

Cuando el temporizador

S : obtiene la configuracion

U L)

g T Zﬁig;}prgﬁzs;?jgl:amdo para TO~T15, 160 puntos el contacto del

R7 P temporizador quedara

o activado (On).

D Cuando el temporizador

8 ; ! s

2 C Valor preestablecido para |CO~C79, contador de 16 bits, 80 g:aggﬂ;::etlocggll‘lgura0|on,

% el contador puntos temporizador quedara

< activado (On).

= Retencion D0~D399, 400 puntos Pued ea d

a , uede ser un &rea de
D1000~D1099, 100 :

9 D (I?reg(lastrad General puntos T(itg(l)ge memoria para el

§ datos _ D2000~D2799, 800 puntos almacenamiento de

@ Especial datos.

A puntos
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PC_% K Decimal K-32.768 ~ K32.767 (operacion de 16 bits)
G
(2]
5 H Hexadecimal HO000 ~ HFFFF (operacion de 16 bits)
@)
Puerto de comunicacion
(lectura/escritura del programa) RS485 (esclavo)
Entradas/salidas analdgicas 2 entradas analdgicas y 1 salida analégica incorporadas
Modulo de extension de funciones ) )
(opcional) EMC-D42A; EMC-R6AA; EMCD611A
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16.4.1 Funciones de los dispositivos

Funcion de los contactos de entrada/salida

Funcién del contacto de salida X: El contacto X lee la sefial de entrada e ingresa al PLC
conectandose con el equipo de entrada. Posee una cantidad ilimitada de usos para el contacto A o
contacto B de cada contacto de entrada X en el programa. Se puede activar/desactivar (On/Off) el
contacto de entrada X a través de la funcion On/Off del equipo de entrada, pero no se puede cambiar
utilizando el equipo periférico (WPLSoft).

Funcién del contacto de salida 'Y

La misién del contacto de salida Y es controlar la carga que se conecta al contacto de salida Y
enviando la sefial de activacién/desactivacion (On/Off). Existen dos tipos de contacto de salida: uno
es el relé y el otro es el transistor. Posee una cantidad ilimitada de usos para el contacto A o contacto
B de cada contacto de salida Y en el programa. Sin embargo, existe un nimero para la bobina de
salida Y y se recomienda utilizar de a una vez en el programa. De lo contrario, el circuito de la ultima
salida Y decidira el resultado de la salida con el método de escaneo del programa del PLC.

X0 El circuito @ decidira la
_| “““ @ salida, es decir, decidida por
_ \ la funcion de
@ / YO se repite activacién/desactivacion

X10 (On/Off) de X10.

H—GD -0

Valor, constante [K] / [H]

Consta K Decimal K-32.768 ~ K32.767 (operacion de 16 bits)

nte H Hexadecimal HO000 ~ HFFFF (operacion de 16 bits)

Existen cinco tipos de valores que puede utilizar el DVP-PLC de acuerdo con los diferentes destinos
de control. A continuacion, se detalla una explicacién de los tipos de valores.

Numero binario (BIN)

Utiliza el sistema binario para el funcionamiento o almacenamiento interno del PLC. Se detalla a
continuacioén la informacion pertinente del sistema binario:

Bit Bit es la unidad basica del sistema binario; el estado es 1 o0 0.

Medio byte Compuesto por 4 bits continuos, tales como b3~b0. Se lo puede
utilizar para representar el nimero 0~9 de decimal o O~F de
hexadecimal.

Byte Compuesto por 2 medios bytes continuos, es decir, 8 bits, b7~b0. Se
lo puede utilizar para representar 00~FF del sistema hexadecimal.

Palabra Compuesto por 2 bytes continuos, es decir, 16 bits, b15~b0. Se lo
puede utilizar para representar 0000~FFFF del sistema hexadecimal.

Palabra doble Compuesto por 2 palabras continuas, es decir, 32 bits, b31~b0. Se lo
puede utilizar para representar 00000000~FFFFFFFF del sistema
hexadecimal.
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Se muestran a continuacion las relaciones entre bits, medios bytes, bytes, palabras y palabras

dobles de los nameros binarios.
Dw <«—— Palabradoble

wi WO <«— Palabra

BY3 BY2 BY1 BYO c Byte

- " o Ty g — —

NB7 NB6 NB5 NB4 NB3 NB2 NB1 NBO < Mediobyte

A A A P .
~ - e “~ - “~r “~r e ~

b31|b30 b20 b9 b8 b7 | b6 | b5 b4 |b3|b2|b1|b0| €— Bit

b19|b18|b17 b16|b15|b14 b13|b12|b11 b10

b29|b28|b27 b26|b25|b24 b23|b22|b21

Numero octal (OCT)

Los numeros del terminal de entrada y salida externa del DVP-PLC utilizan nimeros octales.
Ejemplo:

Entrada externa: X0~X7, X10~X17... (numero de dispositivo)

Salida externa: YO~Y7, Y10~Y17... (nimero de dispositivo)

Numero decimal, DEC

El tiempo adecuado para el nUmero decimal que se utilizara en el sistema DVP-PLC.

M Valor de configuracion del temporizador T o contador C, tales como TMR CO0 K50. (constante K)
M Numero de dispositivo de M, T, C y D. Por ejemplo: M10, T30. (nimero de dispositivo)

M Operando en el comando de aplicacion, tales como MOV K123 DO. (constante K)

Decimal del codigo binario (BCD)

Muestra un namero decimal a través de un nimero de unidad o cuatro bits a fin de que se puedan
utilizar 16 bits continuos para representar cuatro nimeros del numero decimal. Generalmente, el
codigo BCD se utiliza para leer el valor de entrada del interruptor DIP o valor de salida en una
pantalla de 7 segmentos para su visualizacion.

Numero hexadecimal (HEX)
El tiempo adecuado para el niumero hexadecimal que se utilizara en el sistema DVP-PLC.
M Operando en el comando de aplicacion. Por ejemplo: MOV H1A2B DO. (constante H)

Constante K:

En el PLC, generalmente posee una K antes de la constante para representar un numero

decimal. Por ejemplo, K100 significa 100 en numero decimal.

Excepcion: valor compuesto por K y equipo de bits X, Y, M, S sera bit, byte, palabra o palabra
doble. Por ejemplo, K2Y10, K4M100. K1 significa datos de 4 bits y K2~K4 pueden ser datos
de 8, 12 y 16 bits por separado.

Constante H:
En el PLC, generalmente posee una H antes de la constante para representar un niumero

hexadecimal. Por ejemplo, H100 significa 100 en nimero hexadecimal.

Funcion del relé auxiliar
Existe una bobina de salida y contactos A, B en el relé auxiliar M y relé de salida Y. Poseen un uso
ilimitado en el programa. El usuario puede controlar el bucle utilizando el relé auxiliar, pero no puede
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controlar la carga externa de forma directa. Existen dos tipos divididos por sus caracteristicas.
Se restablecera a desactivado (Off) cuando ocurra una
pérdida de alimentacién durante el funcionamiento. Su
estado seré desactivado (Off) cuando se restablezca la
alimentacién luego de una pérdida de alimentacion.

2.Relé auxiliar para uso especial : Cada relé auxiliar especial posee su funcion especial.

1.Relé auxiliar para uso general -

No utilice relés auxiliares indefinidos.

Funcion del temporizador

Las unidades del temporizador son 1 ms, 10 ms y 100 ms. El método de conteo es conteo
ascendente. La bobina de salida estard activada (On) cuando el valor preestablecido del
temporizador sea igual al de la configuracién. La configuracion es K en numero decimal. El
registrador de datos D también puede utilizarse como configuracion.

» Tiempo de configuracion real del temporizador = unidad del temporizador * configuracion

Caracteristicas y funciones del contador

Elemento Contadores de 16 bits Contadores de 32 bits
Tipo General General Alta velocidad
E(')ﬁg%'on de Conteo ascendente Conteo ascendente/descendente
Configuracién 0~32.767 -2.147.483.648~+2.147.483.647
Designacion de Constante K o registrador de Constante K o registrador de datos D (2 para la
constante datos D designacion)
Cambio del valor |El contador se detendra al El contador seguira contando al obtener la
preestablecido obtener la configuracion. configuracion.
Cuando el conteo ascendente obtiene la
Cuando el conteo puede configuracion, el contacto estara activado (On)
. obtener el valor de la y retenido.
Contacto de salida : iy . .
configuracién, el contacto estara/Cuando el conteo descendente obtiene la
activado (On) y retenido. configuracion, se restablecera el contacto a
desactivado (Off).
Accion de Se restablecera a 0 el valor preestablecido cuando se ejecute el comando RST y
restablecimiento |se restablecera el contacto a desactivado (Off).
Registradorde 1, g 1y 32 bits

preenvio

Luego del escaneo, actia de forma conjunta.
Luego del escaneo, actua de/Actla inmediatamente cuando se obtiene el

forma conjunta. conteo. No posee relacién con el periodo de
escaneo.

Accion de contacto

Funciones:

Cuando la sefial de entrada de pulso se cambia de desactivado (Off) a activado (On), el valor
preestablecido del contador es igual al de la configuracion y la bobina de salida esté activada
(On). La configuracion es el sistema decimal y el registrador de datos D también puede utilizarse
como configuracion.

Contadores de 16 bits CO~C79:

M Elrango de configuracién del contador de 16 bits es KO~K32.767. (KO es el mismo que K1. El
contacto de salida estara activado (On) de forma inmediata en el primer conteo.

M Se borrara el contador general cuando el PLC sufra una pérdida de alimentacién. Si se retiene
el contador, se recordara el valor antes de la pérdida de alimentacién y se seguird contando
cuando se recupere la alimentacion luego de la pérdida de ésta.

M Si se utiliza el comando MOV y WPLSoft envia un valor, que es mayor que la configuracién del
registrador CO, la proxima vez que se cambie X1 de desactivado (Off) a activado (On), el
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contacto del contador CO estara activado (On) y se establecera un valor preestablecido igual
gue el de la configuracion.

M La configuracion del contador puede utilizar la constante K o registrador D (no incluye el
registrador de datos especial D1000~D1044) para que sea la configuracion indirecta.

M Si se utiliza la constante K como la configuracion, s6lo puede ser un nimero positivo. Sin
embargo, si la configuracion es el registrador de datos D, puede ser un numero
positivo/negativo. El siguiente nimero con el que el contador realiza el conteo ascendente
desde 32.767 es -32.768.

Ejemplo:
LD X0 X0
RST co ||
LD X1 1
CNT CO K5 ||
LD Cco co
ouT YO o
1. Cuando X0=0n, se ejecuta el comando xo ‘
RST, se restablece C0 a 0 y se restablece
el contacto de salida a desactivado (Off). |
2. Cuando se cambia X1 de desactivado X1 ‘
(Offy a activado (On), el contador ‘ ‘ ‘ L
realizard el conteo ascendente (se : : | | 5 | I
agrega 1). ‘ | | 4 : :
3. Cuando el contador CO obtiene la | | 3 '—Configuracién
configuracion de K5, el contacto CO estd vjqjor | |
|
\

activado (On) y CO = configuracién =K5. preestablecido

CO0 no esperara la sefal de disparador de

X1y CO permanecera K5.

Contactos YO, CO

16.4.2 Relés auxiliares especiales

. L0

M ., Lectura(L)/
. Funcion :
especial escritura(E)
M1000 |Contacto normalmente abierto (contacto a). Este contacto esta activado
(On) cuando estd en funcionamiento y cuando el estado estd Soélo lectura
establecido en RUN.
M1001 |Contacto normalmente cerrado (contacto b). Este contacto est4) Solo lectura
desactivado (On) cuando esta en funcionamiento y cuando el estado
esta establecido en RUN.
M1002 | Activado (On) solo para 1 escaneo luego de RUN. El pulso inicial es el |  Solo lectura
contacto a. Se obtendra un pulso positivo en el momento de RUN.
Anchura de pulso=periodo de escaneo.
M1003 | Desactivado (Off) s6lo para 1 escaneo luego de RUN. El pulso inicial Solo lectura
es el contacto a. Se obtendra un pulso negativo en el momento de
RUN. Anchura de pulso=periodo de escaneo.
M1004 | Reservado -
M1005 | Indicacion de falla de los variadores de frecuencia de motor de CA Solo lectura
M1006 |La frecuencia de salida es 0, M1006 On Solo lectura
M1007 |Direccién de funcionamiento de los variadores de frecuencia de motor|  Solo lectura
de CA (FWD: M1007 Off, REV: M1007 On)
M1008 -
~ Reservado
M1010
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M1011 Pulso de reloj de 10 ms, 5 ms On/5 ms Off Solo lectura
M1012 |Pulso de reloj de 100 ms, 50 ms On/50 ms Off Solo lectura
M1013 |Pulso derelojde 1s,0,5s0n/0,5s Off Solo lectura
M1014 |Pulso de reloj de 1 min, 30 s On/ 30 s Off Solo lectura
M1015 |Frecuencia obtenida, M1015=0n Solo lectura
M1016 |Error de lectura/escritura del parametro, M1016=0n Solo lectura
M1017 |Escritura de parametro exitosa, M1017 =On Solo lectura
M1018 |Reservado
M1019 |Reservado
M1020 |Bandera de cero Solo lectura
M1021 |Bandera de acarreo Solo lectura
M1022 |Bandera de transporte Solo lectura
M1023 |El divisor es 0 Solo lectura
M1024 | Reservado -
M1025 |RUN(ON)/ STOP(OFF) del variador de frecuencia de motor de CA Lectura/escritura
M1026 Direccion de funcionamiento del variador de frecuencia de motor de | Lectura/escritura
CA (FWD: OFF, REV: ON)

M1027 |Restablecimiento del variador de frecuencia de motor de CA Lectura/escritura
M1028 |Reservado
M1029 |Reservado
M1030 |Reservado
M1031 |Reservado
M1032 |Reservado
M1033 |Reservado
M1034 |Habilitar control en tiempo real de CANopen Lectura/escritura
M1035 -

~ Reservado
M1039
M1040 |Encendido Lectura/escritura
M1041 |Reservado -
M1042 |Parada rapida Lectura/escritura
M1043 |Reservado -
M1044 |Interrupcion Lectura/escritura
M1045 -

~ Reservado
M1047
M1048 |Nueva posicion Lectura/escritura
M1049 |Cambiar fila Lectura/escritura
M1050 |Reservado
M1051 |Reservado
M1052 |Bloqueo Lectura/escritura
M1053 -

~ Reservado
M1054
M1055 |Inicio Lectura/escritura
M1056 |Encendido listo Solo lectura
M1057 |Reservado -
M1058 |Parada rapida activada (On) Solo lectura
M1059 |Configuracion maestra de CANopen completa Solo lectura
M1060 |Inicializacibn de CANopen esclavo Solo lectura
M1061 |Falla al inicializar CANopen esclavo Solo lectura
M1062 |Reservado -
M1063 |Torque deseado alcanzado Solo lectura
M1064 |Posicién deseada alcanzada Solo lectura
M1065 |Establecer reconocimiento positivo Solo lectura
M1066 |Lectura/escritura de datos de CANopen completa Solo lectura
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M1067 |Lectura/escritura de datos de CANopen exitosa Solo lectura
M1068 -
~ Reservado
M1070
M1071 |Error de inicio Solo lectura
M1072 |Reservado
M1073 |Reservado
M1079
16.4.3 Registradores especiales
D especial Euncion Lect_ura(L)/
escritura(E)
D1000 |Reservado -
D1001 |Version del firmware del PLC Solo lectura
D1002 |Capacidad del programa Sélo lectura
D1003 |Suma de comprobacion Sélo lectura
D1004
~ Reservado -
D1009
D1010 |Tiempo de escaneo preestablecido (unidad: 0,1 ms) Solo lectura
D1011 |[Tiempo de escaneo minimo (unidad: 0,1 ms) Sdlo lectura
D1012 |Tiempo de escaneo maximo (unidad: 0,1 ms) Sdlo lectura
D1013
~ Reservado -
D1019
D1020 |Frecuencia de salida (0,000 ~ 600,00 Hz) Sdlo lectura
D1021 |Corriente de salida (####.#A) Sélo lectura
ID de la tarjeta de extension: Solo lectura
0: sin tarjeta
D1022 |1:tarjeta de relés (6 salidas)
2: tarjeta de E/S (4 entradas 2 salidas)
3~7: Reservado
ID de la tarjeta de extensioén:
0: sin tarjeta
1: DeviceNet esclavo
2: Profibus-DP esclavo .
D1023 3. CANopen esclavo Solo lectura
4: Modbus-TCP esclavo
5: EtherNet/IP esclavo
6~8: Reservado
D1024
~ Reservado -
D1026
D1027 |Comando de frecuencia del control PID Solo lectura
D1028 Valor de respuesta de AUI AVI (entrada de voltaje analégico) (0,00 ~| Sdlo lectura
100,00%)
D1029 Valor de respuesta de AUI ACI (entrada de corriente analdgica) (0,0~  Solo lectura
100,00%)
D1030 |Valor correspondiente de AUI (-100,0 ~ 100,00%) Sdlo lectura
D1031
~ Reservado -
D1035
D1036 |Cdédigo de error del variador de frecuencia de motor de CA Solo lectura
D1037 | Frecuencia de salida del variador de frecuencia de motor de CA Sélo lectura
D1038 Voltaje del bus de CD Sélo lectura
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D especial Funcic Lectura(L)/
uncion :
escritura(E)
D1039 |Voltaje de salida Solo lectura
D1040 |Valor de salida analégica AFM1 (-100,00 ~ 100,00%) Lectura/escritura
D1041
~ Reservado -
D1042
D1043 Definido por_el usuario (Cuar)do se establece Pr.00.04 en 28, los Lectura/escritura
datos del registrador apareceran como C xxx)
D1044 |Reservado -
D1045 |Valor de salida analdégica AFM2 (-100,00 ~ 100,00%) Lectura/escritura
D1046
~ Reservado -
D1049
Modo actual
0: odo de velocidad
D1050 |1: modo de posicion Solo lectura
2: modo de torque
3: modo de llevada a inicio
D1051 |Posicién actual (palabra baja) Sélo lectura
D1052 |Posicién actual (palabra alta) Sdlo lectura
D1053 |Torque actual Sdlo lectura
D1054 Sdlo lectura
~ Reservado
D1059
Configuracién de modo
0: odo de velocidad
D1060 1: modo de posicién Lectura/escritura
2: modo de torque
3: modo de llevada a inicio
D1061 |Reservado -
D1062 |Reservado -
D1063 |Afo Sdélo lectura
D1064 |Semana Sdlo lectura
D1065 Mes Solo lectura
D1066 |Dia Solo lectura
D1067 |Hora Solo lectura
D1068 |Minutos Sdélo lectura
D1069 |Segundos Sdélo lectura

CANopen maestro especial D (solo se puede escribir cuando el PLC se
encuentra en el estado STOP (PARADA))

PDO Memoria de |Configur
D especial Funcion M fallade |acion de L/E
ap _. N Ry
alimentacion| fabrica
Estacion que completd la inicializacién de
D1070 |- ANopen (bito=codigo de méaquina ......) NG NG 0 L
Estacion en la que ocurrio el error durante la
D1071 inicializacién de CANopen (bitO=codigo de NO NO 0 L
maquina ....... )
D1072 Reservado - - -
D1073 D(_esc_on,e>_<|on de Ia,est_acmn de CANopen NO NO L
(bitO=cbdigo de maquinaO ....... )
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_ 5 PDO Memoria de Co_r)figur
D especial Funcion M fallade |acionde L/E
ap |_, |
alimentacion| fabrica
Cddigo de error del error maestro
0: sin error
D1074 1: error de configuracion de esclavo NO NO 0 L
2: rror de configuracion de ciclo sincrono (la
configuracion es demasiado baja)
D1075 Reservado - - -
D1076 Falla SDO (valor de indice méximo) NO NO L
D1077 Falla SDO (valor de subindice) NO NO L
D1078 Falla SDO (cddigo de error L) NO NO L
D1079 Falla SDO (cédigo de error H) NO NO L
D1080 Reservado - - -
D1081  Reservado NO NO L
D1082 |Reservado NO NO L
D1083  Reservado NO NO L
D1084 | Reservado NO NO L
D1085 |Reservado NO NO L
D1086 |Reservado NO NO L
D1087 Reservado
D1089
D1090 Configuracién de ciclo sincrénico NO Si 4 L/E
D1091 Est_ac_:ic_’)n_pare_lrla inicializacion durante el proceso NO g FEEEH L/E
de inicializacion
D1092 Tiempo de retraso antes de la inicializacion NO Si 0 L/E
D1093 Tiempo de deteccién de separacion NO Si 1000 ms| L/E
D1094 Cantidad de detecciones de separacion NO Si 3 L/E
D1095
~ Reservado - - -
D1096
Tipo de P a P enviado (PDO) . L/E
D1097 Rango de configuracion: 1~240 NO St !
Tipo de P a P recibido (PDO) c L/E
D1098 Rango de configuracion: 1~240 NO Sl !
Tiempo de retraso de la inicializacion L/E
D1099 |completada NO Si 15 seg
Rango de configuracion: 1~60000 seg
. . Lectura(L)/
D especial Funcién escritura(E)
D1100 |Frecuencia deseada 1 Sélo lectura
D1101 |Frecuencia deseada 2 Solo lectura
D1102 |Frecuencia de referencia Solo lectura
D1103 |Reservado -
D1104 |Reservado -
D1105 |[Torque deseado Sdlo lectura
D1106
~ Reservado -
D1110
D1111 Dqscqnexién de la estacién de COM interno (bitO=cdédigo de S6lo lectura
maquinao ....... )
Estacion en la que ocurri6 el error durante la inicializacion de COM
D1112 |interno (bitO=cAdigo de maquina ....... ) Solo lectura
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. L Lectura(L)/
D especial Funcion escritura(E)
D1113
~ Reservado -
D1129
D1130 |Palabra de control de COM interno esclavo 1 Soélo lectura
D1131 |Modo de COM interno esclavo 1 Soélo lectura
D1132 |Comando de referencia de COM interno esclavo 1 L Sélo lectura
D1133 |Comando de referencia de COM interno esclavo 1 H Sélo lectura
D1134
~ Reservado -
D1137
D1138 |Informacion de respuesta de COM interno esclavo 1 L Sélo lectura
D1139 |Informacién de respuesta de COM interno esclavo 1 H Sdlo lectura
D1140 |Palabra de control de COM interno esclavo 2 Soélo lectura
D1141 |Modo de COM interno esclavo 2 Sélo lectura
D1142 |Comando de referencia de COM interno esclavo 2 L Sélo lectura
D1143 |Comando de referencia de COM interno esclavo 2 H Sélo lectura
D1144
~ Reservado -
D1147
D1138 |Informacion de respuesta de COM interno esclavo 2 L Sdlo lectura
D1139 |Informacién de respuesta de COM interno esclavo 2 H Sdélo lectura
D1140 |Palabra de control de COM interno esclavo 3 Soélo lectura
D1141 |Modo de COM interno esclavo 3 Sélo lectura
D1142 |Comando de referencia de COM interno esclavo 3 L Sélo lectura
D1143 |Comando de referencia de COM interno esclavo 3 H Sélo lectura
D1144
~ Reservado -
D1147
D1138 |Informacion de respuesta de COM interno esclavo 3 L Sdélo lectura
D1139 |Informacién de respuesta de COM interno esclavo 3 H Sdlo lectura
D1140 |Palabra de control de COM interno esclavo 4 Sélo lectura
D1141 |Modo de COM interno esclavo 4 Sélo lectura
D1142 |Comando de referencia de COM interno esclavo 4 L Sélo lectura
D1143 |Comando de referencia de COM interno esclavo 4 H Sélo lectura
D1144
~ Reservado -
D1147
D1138 |Informacion de respuesta de COM interno esclavo 4 L Sdélo lectura
D1139 |Informacién de respuesta de COM interno esclavo 4 H Sdlo lectura
D1170
~ Reservado -
D1199
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C2000 admite hasta 8 esclavos de protocolo CANopen; cada esclavo ocupa 100 del registrador D

especial y posee una nhumeracion de 1 a 8. Existe un total de 8 estaciones.

Num. esclavo Esclavo num. 1 D2000 Numero de estacion
D2001 Cadigo de fabrica (L)
D2099 Direccion de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion
Esclavo num. 2 D2100 Numero de estacion
D2101 Cadigo de fabrica (L)
D2199 Direccién de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion 4
Esclavo nim. 3 D2200 Numero de estacion
D2201 Cddigo de fabrica (L)
D2299 Direccién de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion 4
4

Esclavo nim. 8 D2700 NUmero de estacion
D2701 Cadigo de fabrica (L)

D2799 Direccion de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion
4

NUm. esclavo 0~7

Asignacién

H -7 C f- .z
D eSpeCIal Funcion PDO | Guardado O] L/E

predefinida

Numero de estacion del esclavo nim. n
D2000+100*n |Rango de configuracion: 1~127 NO 0 L/E
0: CANopen desactivado

Categoria del esclavo num. n

192H: variador de frecuencia de motor de
*

D2001+100"n CA/servomotor y servovariador de CA NO 0 L

191H: médulo de E/S remoto

D2002+100*n |Codigo de fabrica (L) del esclavo num. n NO 0 L
D2003+100*n |Cddigo de fabrica (H) del esclavo num. n NO 0 L
D2004+100*n Sgﬂlgg del producto de fabrica (L) del esclavo NO 0 L
D2005+100*n ﬁgﬁl}lg:}) del producto de fabrica (H) del esclavo NO 0 L

Definicién basica

NUm. esclavo 0~7

. ., Asignacion Configuracion  Indice de PDO
D especial Funcion L Cuardado B CAN 112032 L/E

Tratamiento para la

D2006+100+n dESCONEXion de Si o |B00THOOLI T gy LE
comunicacion del esclavo OH
nam. n

D2007+100%n Cf)dlgo de error del esclavo Sl 0 603FH-001 | o ol L
nam. n OH
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Palabra de control del

Si

6040H-001

D2008+100*n ; 0 L/E
esclavo nim. n OH
D2009+100% P 2labra de estado del Si 0 6041H-001 0
esclavo nim. n OH
D2010+100%n M})do de control del esclavo | SI 5 6060H-000 L/E
nam. n 8H
D2011+100% Modo actual del esclavo Si 5 6061H-000 L
ndm. n 8H
Control de velocidad
NUm. esclavo 0~7
. ., Asignacion Configuracion  Indice de PDO
D especial Funcion L |Cuadado I CAN 213 L/E
D2012+100+ Velocidad deseada del Si 0 6042H-001 LE
esclavo nim. n OH
D2013+100*n Velocidad actual del esclavo | Si 0 6043H-001 L
nam. n OH
D2014+100%n DeSV|aC|o[1 de velocidad del g 0 6044H-001 L
esclavo nim. n OH
D2015+100*n |Accel. Time of slave No. n Si 1000 604I;|I-_||-002 L
D2016+100*n |Decel. Time of slave No. n Si 1000 605%:_002 L/E
Control del torque
NUm. esclavo 0~7
. ., Asignacion Configuracion  Indice de PDO
D especial Funcion L |Cuardado S CAN 213 L/E
D2017+100%n T(?rque deseado del esclavo S 0 6071H-001 L/E
nam. n OH
D2018+100%n Tc?rque actual del esclavo S 0 6077H-001 L
nam. n OH
D2019+100%n Cf)rrlente actual del esclavo S 0 6078H-001 L
num. n OH
Control de posicién
Num. esclavo 0~7
. ., Asignacién Configuracién indice de PDO
D especial Funcién L, |cuaao B CAN 213 L/E
Posicion deseada (L) del .
*
D2020+100"n esclavo nim. n Sl 0 607AH-002 . L/E
D2021+100%n Posicion o!eseada (H) del Sl 0 OH L/E
esclavo nim. n
Posicion actual (L) del Si
*
D2022+100"n esclavo nim. n 0 6064H-002 . L
D2023+100%n Posicién a’ctual (H) del Sl 0 OH L
esclavo nim. n
Diagrama de velocidad (L) . L/E
+ *
D2024+100%n del esclavo nim. n Sl 10000 6081H-002
D2025+100*n Diagrama de vglomdad (H) Si 0 OH L/E
del esclavo nim. n
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La direccion 20XXH corresponde a Ml (entrada multiple) MO (salida multiple) Al (entrada analdgica)
AO (salida analdgica).

Ndam. esclavo n=0~7

. ., Asignacién Configuracién indice de PDO
D especial Funcion R CAN 112032 L/E

D2026+100*n Es,tgdo de MI (entrada, S 0 2026H-011 | L/E
multiple) del esclavo num. n OH

D2027+100%n Ccznﬁgurauon de MO (§allda Sl 0 2026H-411 . L/E
multiple) del esclavo nim. n OH
Estado de All (entrada Si

D2028+100*n |analdgica) del esclavo nam. 0 202%';'611 ° L/E
n
Estado de AI2 (entrada Si

D2029+100*n |analdgica) del esclavo nam. 0 202%';_"'621 ° L/E
n
Estado de Al3 (entrada

D2030+100*n |analdgica) del esclavo nam. Si 0 202%';_"_631 ° L/E
n
Estado de AO1 (salida

D2031+100*n|analdgica) del esclavo nam. Si 0 202?)':'-All ° L/E
n
Estado de AO2 (salida Si

D2032+100*n |analdgica) del esclavo num. 0 2021%|;|_|-A2 ° L/E
n
Estado de AO3 (salida Si

D2033+100*n |analdgica) del esclavo num. 0 2021%|;|_|-A3 ° L/E
n

D especial Funcién ASIGNaciOn | ardado | COTTOUTacion |y e
PDO predefinida

D2034+100*n C9nf|gura0|on de transmision del esclavo NO S 000AH L/E
ndam. n

D2035+100*n Direccién Qg,a3|gna0|on 1(L) pzilra la estacion NO g 0010H L/E
de transmision 1 del esclavo nim. n

D2036+100% | Dreccion de asignacion 1 (H) parala NO | Si | 6040H L/E
estacion de transmision 1 del esclavo nam. n

D2037+100"N Direccion q§,a3|gna0|on 2(L) pc?ra la estacion NO S 0010H L/E
de transmision 1 del esclavo num. n

D2038+100%n Direccion de asignacion 2 (H) parala NO | Si | 6042H | LE
estacion de transmision 1 del esclavo nim. n

D2039+100*n Direccién Qg,a3|gna0|on 3(L) pzilra la estacion NO g 0 L/E
de transmision 1 del esclavo nim. n

D2040+100% | DIreccion de asignacion 3 (H) parala NO | Si 0 L/E
estacion de transmision 1 del esclavo nim. n

D2041+100*n Direccion q§,a3|gna0|on 4(L) pc?ra la estacion NO Sj 0 L/E
de transmision 1 del esclavo num. n

D2042+100%n Direccion de asignacion 4 (H) parala NO | Si 0 L/E
estacion de transmision 1 del esclavo nim. n

D2043+100*n Direccién Qg,a3|gna0|on 1(L) pzilra la estacion NO g 0110H L/E
de transmision 2 del esclavo nim. n
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D especial Funcion ASignacion | - ardado | CoTurBCION |y o
PDO predefinida
D2044+100% Diréccion de asignacion 1 (Hyparala NO | Si | 2026H | LE
estacion de transmision 2 del esclavo nim. n
D2045+100*n Direccién gle':,a3|gna0|on 2(L) pzilra la estacion NO g 6110H L/E
de transmisién 2 del esclavo nim. n
D2046+100%n Direccion de asignacion 2 (H) parala NO | Si | 2026H L/E
estacion de transmision 2 del esclavo nim. n
D2047+100*n Direccion glg,a3|gna0|on 3(L) pc?ra la estacion NO S 6210H L/E
de transmision 2 del esclavo nim. n
D204g+100% Diréccion de asignacion 3 (H) parala NO | Si | 2026H | LE
estacion de transmision 2 del esclavo nim. n
D2049+100*n Direccién gle':,a3|gna0|on 4(L) pzilra la estacion NO g 6310H L/E
de transmisién 2 del esclavo nim. n
D2050+100%n Direccion de asignacion 4 (H) parala NO | Si | 2026H L/E
estacion de transmision 2 del esclavo nim. n
D2051+100*n Direccion glg,a3|gna0|on (L) pz%ra la estacion NO S 0010H L/E
de transmision 3 del esclavo nim. n
D2052+100% Direccion de asignacion 1 (Hyparala NO | Si | 6040H | LIE
estacion de transmision 3 del esclavo nim. n
D2053+100*n Direccién gle':,a3|gna0|on 2(L) pzilra la estacion NO g 0020H L/E
de transmisién 3 del esclavo nim. n
D2054+100%n Direccion de asignacion 2 (H) parala NO = Si | 607AH | LE
estacion de transmision 3 del esclavo nim. n
D2055+100*n Direccion glg,a3|gna0|on 3(L) pz%ra la estacion NO S 0 L/E
de transmision 3 del esclavo nim. n
D2056+100% Dreccion de asignacion 3 (H) parala NO | S 0 L/E
estacion de transmision 3 del esclavo nim. n
D2057+100*n Direccién Qg,a3|gna0|on 4(L) pzilra la estacion NO g 0 L/E
de transmisién 3 del esclavo nim. n
D2058+100%n Direccion de asignacion 4 (H) parala NO | Si 0 L/E
estacion de transmision 3 del esclavo nim. n
D2059+100*n Direccion glg,a3|gna0|on (L) pz%ra la estacion NO S 0010H L/E
de transmision 4 del esclavo nim. n
D2060+100% Direccion de asignacion 1 (Hyparala NO | Si | 6040H | LIE
estacion de transmision 4 del esclavo nim. n
D2061+100*n Direccién Qg,a3|gna0|on 2(L) pzilra la estacion NO g 0010H L/E
de transmisién 4 del esclavo nim. n
D2062+100%n | Direccion de asignacion 2 (H) parala NO = Si | 6071H L/E
estacion de transmision 4 del esclavo nim. n
D2063+100*N Direccion glg,a3|gna0|on 3(L) pz%ra la estacion NO Sj 0 L/E
de transmision 4 del esclavo nim. n
D2064+100% Direccion de asignacion 3 (Hy parala NO | S 0 L/E
estacion de transmision 4 del esclavo nim. n
D2065+100*n Direccién Qg,a3|gna0|on 4(L) pzilra la estacion NO g 0 L/E
de transmisién 4 del esclavo nim. n
D2066+100%n | Direccion de asignacion 4 (H) parala NO | Si 0 L/E
estacion de transmision 4 del esclavo nim. n
D2067+100*N Eonflguramon de recepcion del esclavo nim. NO S 0000H L/E
D2068+100*N Direccion de asignacion 1(L) para la estacion NO S 0010H L/E

de recepcion 1 del esclavo nim. n
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D especial Funcion ASignacion | - ardado | CoTurBCION |y o
PDO predefinida
D2069+100%n Dreccion de asignacion 1 (H) para la NO | Si | 6041H | LE
estacion de recepcion 1 del esclavo nim. n
D2070+100*n Direccién .d,e asignacién 2(L) para la estacion NO g 0010H L/E
de recepcion 1 del esclavo nim. n
D2071+100%n Direccion de asignacion 2 (H) para la NO | Si | 6043H L/E
estacion de recepcion 1 del esclavo num. n
D2072+100*n Direccion .d,e asignacion 3(L) Para la estacion NO S 0 L/E
de recepcion 1 del esclavo nim. n
D2073+100"n D|rec<_:,|on de aS|gn§,C|on 3 (H) para la , NO S 0 L/E
estacion de recepcion 1 del esclavo nim. n
D2074+100*n Direccién .d,e asignacioén 4(L) para la estacion NO g 0 L/E
de recepcion 1 del esclavo num. n
D2075+100*n Dlrecglon de a&gngf:lon 4 (H) para la , NO g 0 L/E
estacion de recepcion 1 del esclavo num. n
D2076+100*n Direccion .d,e asignacion 1(L) Para la estacion NO S 4110H L/E
de recepcion 2 del esclavo nium. n
D2077+100%n Dreccion de asignacion 1 (H) para la NO | Si | 2026H | LE
estacion de recepcion 2 del esclavo nim. n
D2078+100*n Direccién .d,e asignacién 2(L) para la estacion NO g A110H L/E
de recepcion 2 del esclavo nim. n
D2079+100%n | Direccion de asignacion 2 (H) para la NO | Si | 2026H L/E
estacion de recepcion 2 del esclavo num. n
D2080+100*N Direccion .d,e asignacion 3(L) Para la estacion NO S A210H L/E
de recepcion 2 del esclavo nium. n
D2081+100%n D reccion de asignacion 3 (H) para la NO | Si | 2026H | LE
estacion de recepcion 2 del esclavo nim. n
D2082+100*n Direccién .d,e asignacioén 4(L) para la estacion NO g A310H L/E
de recepcion 2 del esclavo nium. n
D2083+100%n | Direccion de asignacion 4 (H) para la NO | Si | 2026H L/E
estacion de recepcion 2 del esclavo num. n
D2084+100*n Direccion .d,e asignacion 1(L) Para la estacion NO S 0010H L/E
de recepcion 3 del esclavo nim. n
D2085+100%n D reccion de asignacion 1 (H) para la NO | Si | 6041H | LIE
estacion de recepcion 3 del esclavo nim. n
D2086+100*n Direccién .d,e asignacién 2(L) para la estacion NO g 0020H L/E
de recepcion 3 del esclavo num. n
D2087+100%n | Direccion de asignacion 2 (H) para la NO | Si | 6064H L/E
estacion de recepcion 3 del esclavo num. n
D2088+100*N Direccion .d,e asignacion 3(L) Para la estacion NO Sj 0 L/E
de recepcion 3 del esclavo nim. n
D2089+100*N D|rec<_:,|on de aS|gn§,C|on 3 (H) para la , NO Sj 0 L/E
estacion de recepcion 3 del esclavo nim. n
D2090+100*n Direccién .d,e asignacioén 4(L) para la estacion NO g 0 L/E
de recepcion 3 del esclavo nium. n
D2091+100*n Dlrecglon de a&gngf:lon 4 (H) para la , NO g 0 L/E
estacion de recepcion 3 del esclavo num. n
D2092+100*n Direccion .d,e asignacion 1(L) Para la estacion NO S 0010H L/E
de recepcion 4 del esclavo nim. n
D2093+100*N Direccion de asignacion 1 (H) para la NO S 6041H L/E

estacion de recepcion 4 del esclavo nim. n
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D especial Funcion ASignacion | - ardado | CoTurBCION |y o
PDO predefinida
D2094+100*n Direccion .d,e asignacion 2(L) Para la estacion NO S 0010H L/E
de recepcion 4 del esclavo nim. n
D2095+100%n | Direccion de asignacion 2 (H) para la NO = Si | 6077H L/E
estacion de recepcion 4 del esclavo num. n
D2096+100*n Direccién .d,e asignacién 3(L) !:)ara la estacion NO g 0 L/E
de recepcion 4 del esclavo nim. n
D2097+100"n DII‘(—)C(iIOﬂ de a&gnggon 3 (H) para la , NO S 0 L/E
estacion de recepcion 4 del esclavo nim. n
D2098+100*N Direccion .d,e asignacion 4(L) Para la estacion NO S 0 L/E
de recepcion 4 del esclavo nim. n
D2099+100*n Dlrecglon de a&gngf:lon 4 (H) para la , NO g 0 L/E
estacion de recepcion 4 del esclavo num. n

16.4.4 Direccidn de comunicacion para dispositivos PLC

Dispositivo Rango Tipo Direccion (Hex)
X 00~17 (octal) bit 0400~040F
Y 00~17 (octal) bit 0500~050F
T 00~159 bit/palabra 0600~069F
M 000~799 bit 0800~0B1F
M 1000~1079 bit OBE8~0C37
C 0~79 bit/palabra OEOO~OE47
D 00~399 palabra 1000~118F
D 1000~1099 palabra 13E8~144B
D 2000~2799 palabra 17D0~1AEF

Cadigo de funcion

Cédigo de funcién Descripcion Dispositivos compatibles

01 Leer estado de la bobina Y, M, T,C

02 Leer estado de entrada xX,Y,M,T,C

03 Leer un dato T,C,D

05 Forzar cambio a un estado de Y,M,T,C

bobina
06 Escribir un dato T,C,D
OF Forzar cambio a un estado de Y,M,T,C
bonbina multiple
10 Escribir datos multiples TCD

Sdlo cuando el PLC se encuentra en el estado de detencion (Stop), se pueden leer/escribir los datos
del PLC a través del dispositivo de comunicacién. Cuando el PLC se encuentra en el estado Run
(Funcionamiento), la direccion de comunicacién debera ser la direccion de asignacion, por ejemplo,
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en el caso de Pr.04-00, la asignacion es en 0400H.

= NS

Cuando la funcién de PLC se encuentra activada, el C2000 puede leer/escribir los parametros del variador de frecuencia
y PLC a través de direcciones diferentes (el nimero de estacién predefinido para el variador de frecuencia de motor de CA

es 1y el nUmero de estacién del PLC es 2).

16-34



Capitulo 16

16.5 Comandos

16.5.1 Comandos basicos

Funcién de PLC | Serie C2000

Comandos
Comandos Funcién Operandos
LD Carga de contacto A X, Y,M, T,C
LDI Carga de contacto B X, Y,M\,\T,C
AND Conexion en serie con el contacto A X,Y,M, T, C
ANI Conexion en serie con el contacto B X, Y,M, T,C
OR Conexién en paralelo con el contacto A X, Y,M, T,C
ORI Conexién en paralelo con el contacto B X, Y,M\,\T,C
ANB Conexioén en serie con el blogue de circuitos --
ORB Conexion en paralelo con el blogue de circuitos --
MPS Guardado del resultado de la operacion --
MRD Lectura del resultado de la operacion (el .
puntero no se mueve)
MPP Lectura del resultado --
Comandos de salida
Comandos Funcién Operandos
ouT Control de bobina Y, M
SET Accion retenida (ON) Y, M
RST Borrado de los contactos o registradores Y,M,T,C,D
Temporizador y contador
Comandos Funcién Operandos
TMR Temporizador de 16 bits T-Ko T-D
CNT Contador de 16 bits C-K o C-D (16 bits)

Comando de control principal

Comandos Funcién Operandos
Conexion de los contactos de conexion en serie
MC NO~N7
comunes
Desconexién de los contactos de conexién en
MCR NO~N7

serie comunes

Comandos de d

eteccion de flanco de subida/bajada

del contacto

Comandos Funcién Operandos

LDP In|C|_o de la operacion de deteccion del flanco de X, Y,M.T.C
subida

LDE In|(_:|o de la operacion de deteccion del flanco de X, Y.M,T,C
bajada

ANDP Con_eX|on en serie de la deteccion del flanco de X, Y,M. T.C
subida

ANDE anexmn en serie de la deteccion del flanco de X, Y.M,T,C
bajada

ORP ConeX|_on en paralelo de la deteccion del flanco X. Y. M. T.C

de subida
ORF Conexién en paralelo de la deteccién del flanco X, Y.M,T,C

de bajada
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Comandos de salida de flanco de subida/bajada

Comandos Funcién Operandos
PLS Salida del flanco de subida Y, M
PLF Salida del flanco de bajada Y, M
Comando End
Comandos Funcién Operandos
END Fin del programa --
Otros comandos
Comandos Funcién Operandos
NOP Sin funcién --
INV Resultado del funcionamiento inverso --
P Indicador P
16.5.2 Explicacion de los comandos
Mnemonic Funcién
Carga de contacto A
X0~X17 YO~Y17 M0O~M799 T0~159 C0~C79 D0~D399
Operando
v v v v v —

El comando LD se utiliza en el contacto A que posee su inicio desde el BUS
izquierdo o en el contacto A que es el inicio de un circuito de contactos. La

funcion de este comando es almacenar los contenidos preestablecidos vy, al
mismo tiempo, almacenar el estado de contacto adquirido en el registrador
acumulativo.
, Diagrama de escalera Cédigo del ~ Operacion
Ejemplo comando
| )I<(I) >|<} LD X0 Carga de contacto A de X0
| | I @ L .
Conexion en serie con el
AND X1
contacto A de X1
OUT Y1 Control de bobina Y1
Mnemonic Funcion
LDI Carga de contacto B
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 C0~C79 D0~D399
Operando
v v v v v —

Explicacion

Ejemplo

El comando LDI se utiliza en el contacto B que posee su inicio desde el BUS
izquierdo o en el contacto B que es el inicio de un circuito de contactos. La
funcién de este comando es almacenar los contenidos preestablecidos vy, al
mismo tiempo, almacenar el estado de contacto adquirido en el registrador

acumulativo

Diagrama de escalera
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AND X1 Conexion en serie con el

| X0 X1

ll/ | | @ contacto A de X1

| I | .

OuUT Vi Control de bobina Y1
Mnemonic Funcién
AND Conexion en serie (contacto A)
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 | T0~159 C0~C79 | D0O~D399
Operando
v v v v v —

El comando AND se utiliza en la conexiéon en serie del contacto A. La funcién de este

comando es la lectura en primer lugar del estado de los contactos de conexion en serie

Explicacién| especificos presentes y, a continuacion, la realizacion del calculo “AND” con el

resultado de calculo de Idgica antes de los contactos. Luego, se almacenan los
resultados en el registrador acumulativo.

Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
Ejemplo “1 - comando . | o
arga de contacto
| T LD X1
—V D B de X1 |
Conexion en serie
AND X0 con el contacto A de
X0
ouT Y1 Control de bobina
Y1
Mnemonic Funcion
ANI Conexion en serie (contacto B)
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 CO0~C79 D0~D399
Operando
v v v v v —

El comando ANI se utiliza en la conexion en serie del contacto B. La funcion de este
comando es la lectura en primer lugar del estado de los contactos de conexion en
Explicacién| serie especificos presentes y, a continuacion, la realizacion del célculo “AND” con el
resultado de calculo de l6gica antes de los contactos. Luego, se almacenan los
resultados en el registrador acumulativo.

Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
Ejemplo | |X|l )|(O comando
| | | l/\l @ D 1 Carga de contacto
Ade X1
Conexion en serie
ANI X0 con el contacto B
de X0
Control de bobina
ouT Y1
Y1
Mnemonic Funcion
“Conexién en paralelo (contacto A)
Operando X0~X17 YO~Y17 MO~M799 | T0~159 | CO~C79 | DO0~D399
P v v v v v —
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El comando OR se utiliza en la conexién en paralelo del contacto A. La funcion de este
comando es la lectura en primer lugar del estado de los contactos de conexién en serie
Explicacién| especificos presentes y, a continuacion, la realizacién del célculo “OR” con el resultado
de célculo de logica antes de los contactos. Luego, se almacenan los resultados en el
registrador acumulativo.

Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
| X0 comando
Ejemplo | | Y1 Carga de contacto A
)|<|1 Conexién en
| | OR X1 paralelo con el

contacto A de X1
Control de bobina

ouT Y1 V1

Funcioén

Mnemonic
Conexién en paralelo (contacto B)

‘ X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 C0~C79 D0~D399

Operando v 7 % S v —

El comando ORI se utiliza en la conexion en paralelo del contacto B. La funcién de
este comando es la lectura en primer lugar del estado de los contactos de conexion

Explicacién| en serie especificos presentes y, a continuacion, la realizacién del calculo “OR” con el
resultado de calculo de légica antes de los contactos. Luego, se almacenan los
resultados en el registrador acumulativo.

, Diagrama de escalera Caodigo del Operacion
Ejemplo comando
| X0
|

Carga de contacto A de
Y1l

| v D X0 o

X1 Conexion en paralelo
M ORI X1 con el contacto B de X1

ouT Y1 Control de bobina Y1

Mnemonic Funcién

ANB Conexion en serie (mdltiples circuitos)

Operando ninguno

Para realizar el célculo “ANB” entre el resultado I6gico reservado anterior y el
contenido del registrador acumulativo.

_ Diagrama de escalera Cddigo del  Operacion
Ejemplo %0 1 comando
[ _ANB ] LD X0 Carga de contacto Ade X0
| o g

Conexién en paralelo con el
e X ORI X2 contacto B de X2

I ||
1/1I | LDI X1 Cargade contacto B de X1
Bloque A Bloque B

Conexion en paralelo con el
contacto A de X3

Conexioén del bloque de
circuitos en serie

OUT Y1 Control de bobinaYl

OR X3

ANB
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\ Mnemonic \ Funcién
ORB Conexion en paralelo (multiples circuitos)
Operando ninguno

ORB permite realizar el calculo “OR” entre el resultado légico reservado anterior y el
contenido del registrador acumulativo.

_ Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
Ejemplo comando
X0 X1 Bloque A

Il | LD X0 Carga de contacto A de
[ X0
X2 X3 Conexién en serie con
M I v\ORB ANI X1 el contacto B de X1
Bloque B LDI X2 Carga de contacto B
de X2
Conexion en serie con
AND X3 el contacto A de X3
ORB Conexién del bloque

de circuitos en paralelo
ouT Y1l Control de bobina Y1

\ Mnemonic \ Funcion
MPS Almacena el resultado actual de las operaciones internas del PLC.
\ Operando \ ninguno

Permite guardar el contenido del registrador acumulativo en el resultado de la
P operacién. (El puntero del resultado de la operacién aumenta 1 unidad)
Mnemonic Funcion
Lee el resultado actual de las operaciones internas del PLC.
\ Operando \ ninguno

Lectura del contenido del resultado de la operacién en el registrador acumulativo. (El
puntero del resultado de la operacion no se mueve).

Mnemonic Funcion
Lee el resultado actual de las operaciones internas del PLC.

\ Operando \ ninguno
Lectura del contenido del resultado de la operacién en el registrador acumulativo. (El
Explicacion . .
puntero de la pila se reduce 1 unidad).
. Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
Ejemplo comando
MPS
X0 3 X1 LD X0 Carga de contacto A de
D X0
X2 MPS Guardado en pila

ouT Y1l Control de bobina Y1

Lectura desde la pila
(sin mover el puntero)
Conexion en serie con
el contacto A de X2

ouT MO  Control de bobina MO
MPP Lectura desde la pila

Conexién en serie con
e +—i— o>
I_. AND X1 el contacto A de X1
<

MPP MRD

AND X2
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Control de bobina Y2

ouT Y2
END Fin de programa
Mnemonic Funcion
WBobina de salida
X0~X17 YO~Y17 M0O~M799 T0~159 CO0~C79 D0~D399
Operando — S, S, — ~ —

Emite el resultado de calculo de légica antes del comando OUT a un dispositivo
especifico.
Movimiento del contacto de bobina:

Comando OUT

Explicacion

Resultado Contacto
de la Bobina Contacto A Contacto B
operacion (normalmente = (normalmente
abierto) cerrad)
FALSO Desgx;:tlva Sin continuidad Continuidad
VERD(SA‘DER Activada Continuidad Sin continuidad
Ei | Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
|émplo | X0 X1 comando
| M I I @ LD xo argade contacto B
de X0
Conexién en serie con
AND X1 el contacto A de X1
ouT Y1 Control de bobina Y1
' Mnemonic | Funcion
IS Retencion activada (ON)
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 CO0~C79 D0~D399
Operando S, S,

Cuando se activa el comando SET, se establecera en activado (ON) a su dispositivo
especifico, que se mantendra de esta forma si se continda activando el comando
SET. Puede utilizar el comando RST para desactivar (OFF) el dispositivo.

Eiemplo Diagrama de escalera Cddigo del Operacion
jemp | >|<(|) \|(0 comando
| 1/1| SET| Y1 Carga de contacto A de
| LD X0 v
Conexién en serie con
AN Y0 el contacto B de YO
Retencién activada Y1
SET Y1 (ON)
Mnemonic Funcion
RST Borrado de los contactos o registradores
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 CO0~C79 D0~D399
Operando
— v v v v v

Explicacion

Cuando se activa el comando RST, el movimiento de su dispositivo especifico es
como se detalla a continuacion:

Dispositivo

Y, M

Estado

Se estableceran en desactivados (OFF) la bobina y el contacto.
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Se estableceran en 0 los valores preestablecidos del
T,C temporizador o contactor y también se estableceran en
desactivados (OFF) la bobina y el contacto.
D Se establecera en 0 el valor del contenido.
Cuando no se activa el comando RST, el movimiento de su dispositivo especifico no
presenta cambios.

, _ Cddigo del Operacion
Ejemplo | Diagrama de escalera
X0 comando

| |7 RST| Y5 LD X0 )(igrga de contacto A de
RST Y5 Borrado de contacto
Y5
' Mnemonic | Funcion

IR 7enporizador de 16 bits

T-K T0~T159, KO~K32.767

T-D T0~T159, DO~D399

Cuando se ejecuta el comando TMR, la bobina especifica del temporizador se

Explicacion ; . . .
encuentra activada (ON) y el temporizador comenzara a contar. Cuando se obtiene el

valor de configuracién del temporizador (valor de conteo >= valor de configuracién),

el contacto sera tal como se describe a continuacion:

Operando

Contacto NO (normalmente Colector
abierto) abierto

Contacto NC (normalmente Colector
cerrado) cerrado

Cuando no se activa el comando RST, el movimiento de su dispositivo especifico no
presenta cambios.

Dlagrama de escalera Codigo del Operacion
Ejemplo
comando

TMR T5 | K1000
LD X0 )(igrga de contacto Ade

T5  Setting of T5 counter
K1000 is K1000.

TMR

' Mnemonic | Funcion
Borrado de contacto o registro

C-K C0~C79, KO~K32.767
C-D C0~C79, D0~D399

‘ Operando

(Exp"caciénj Cuano!o se ejecuta el comando CNT desde OFF->ON, lo que significa que se activa

la bobina del contador, se debera agregar 1 al valor del contador. Cuando el contador
alcanza el valor establecido especifico (valor del contador = valor de configuracion),
el movimiento del contacto es el siguiente:

Contacto NO (normalmente Colector
abierto) abierto

Contacto NC (normalmente Colector
cerrado) cerrado

Si existe una entrada de pulso de conteo luego de obtener el conteo, los contactos y
el valor de conteo permaneceran sin cambios. Para volver a efectuar el conteo o
realizar el movimiento CLEAR, utilice el comando RST.

Dlagrama de escalera Codigo del Operacion
Ejemplo
comando

CNT c2 K100
LD X0 )((Igrga de contacto Ade
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La configuracién del

CNT G2l contador C2 es K100.

Mnemonic

Operando

Funcién

Control maestro de inicio/restablecimiento

NO~N7

Explicacion

1. MC es el comando de inicio de control principal. Cuando se ejecuta el comando
MC, no se interrumpird la ejecucién de los comandos entre MC y MCR. Cuando el
comando MC esta desactivado (OFF), el movimiento de los comandos entre MC y
MC se realiza tal como se detalla a continuacion:

Comando Descripcion
Se vuelve a establecer en cero el valor de conteo y
Temporizador la bobina y el contacto se encuentran desactivados
(OFF).
La bobina se encuentra desactivada (OFF) y el
Accumulative timer valor del temporizador y el contacto permanecen en

su condicién actual.
Se vuelve a establecer en cero el valor de

Temporizador de subrutina conteo. La bobina y el contacto estan desactivados
(OFF).
La bobina se encuentra desactivada (OFF) y el
Contador valor de conteo y el contacto permanecen en su

condicion actual.
Egﬂgggocgn&roladas por el Todas desactivadas (OFF).
Dispositivos controlados por Permanecen en el estado actual
los comandos SET y RST '
Todos estan sin actuar, pero se continuara
ejecutando el comando FOR-NEXT de bucle
Comandos de aplicacion anidado la cantidad de veces definida por los
usuarios, a pesar de que los comandos MC-MCR
estén desactivados (OFF).
2. MCR es el comando de fin de control principal que se coloca al final del programa
de control de principal y no debera existir ningin comando de contacto antes del
comando MCR.
3. Los comandos del programa de control principal MC-MCR admiten la estructura de
programa de nido con 8 capas como maximo. Utilice los comandos en orden de NO a

N7 y consulte la siguiente seccion:

[ : ] Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
Ejemplo 0
f(‘ TCE comando
| | L= | Carga de contacto A de
X1 LD X0
N @ X0
I i Activacion de contacto
X2 MC NO de conexion en serie
| |
N &E comun NO
X3
} % @ LD X1 )(izilrga de contacto Ade
i Control de bobina YO
i MCR | N1 ouT YO
MCR | NO LD X2 Carga de contacto A de
X10 l X2
} } MC | NO Activacion de contacto
X11 MC N1 de conexion en serie
} % Y10 comun N1
i MCR| NO LD x3 Cargade contacto Ade

X3
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ouT vy1 Control de bobina Y1
Desactivacion de
MCR N1 contacto de conexion
en serie comun N1
Desactivacion de
MCR NO contacto de conexién
en serie comun NO
Carga de contacto Ade
LD X10 %10
Activacion de contacto
MC NO de conexion en serie
comun NO
LD X11 )((Igrga de contacto Ade
Activacion de contacto
ouT Y10 de conexion en serie
comun NO
Carga de contacto Ade
X1
MCR No Control de bobina YO
' Mnemonic | Funcion
I Operacion de deteccion del flanco de subida
‘ X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 C0~C79 D0~D399
Operando
‘ v v v v v —

Explicacion

Ejemplo

il

Comentario

La utilizacion del comando LDP es la misma que la del comando LD, pero el
movimiento es diferente. Se utiliza para reservar el contenido actual y, al mismo
tiempo, guardar el estado de deteccion del flanco de subida de contacto adquirido en

el registrador acumulativo.

Diagrama de escalera

X1

. X0
it

de operandos.

GO

Cadigo del
comando

LDP

AND
ouT

X0

X1
Y1

Operacion

Inicio de la deteccion
del flanco de subida X0
Contacto de conexion
en serie Ade X1
Control de bobina Y1

Consulte la especificacion de cada serie de modelos para obtener el rango aplicable

Si el estado de flanco de subida esta activado (ON) cuando la alimentacion del PLC
estd desactivada, el estado del flanco de subida serd REAL cuando la alimentacién
del PCL se encuentre activada.

<
=]
®
3 '
o
S
=

Operando

Funcion
Operacion de deteccion del flanco de bajada
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 C0~C79 D0~D399
v v v v v —

il

Ejemplo

La utilizacién del comando LDF es la misma que la del comando LD, pero el movimiento es
Explicacion| diferente. Se utiliza para reservar el contenido actual y, al mismo tiempo, guardar el estado de
deteccion del flanco de bajada de contacto adquirido en el registrador acumulativo.
Diagrama de escalera
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X0 X1
I |y | @ LDF

Inicio de la deteccidn

X0 del flanco de bajada
X0
Contacto de conexidn
AND X1 en serie Ade X1
ouT Y1l Control de bobina Y1
' Mnemonic | Funcién

ANDP Conexion en serie del flanco de subida

X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159

C0~C79 D0~D399

Operando
v v v v

v _

...\ Elcomando ANDP se utiliza en la conexién en serie de la deteccion del flanco de
Explicacion .
subida de los contactos.

Diagrama de escalera Cddigo del

. X0 X1 d
ANDP

ouT

X0

X1

Y1

Operacion

Carga de contacto A
de X0

Conexion en serie de
la deteccion del flanco
de subida X1

Control de bobina Y1

Mnemonic Funcion
Conexién en serie del flanco de bajada

X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159

C0~C79 D0~D399

Operando
v v v v

v _

...\ El comando ANDF se utiliza en la conexion en serie de la deteccion del flanco de
Explicacion .
bajada de los contactos.

Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
: X0 X1 do
Ejemplo | | "7 47 coman
[ T vi @ Carga de contacto A
LD X0
de X0
Conexion en serie de
ANDF X1 la deteccion del flanco
de bajada X1
ouT v1 Control de bobina Y1
' Mnemonic | Funcién

Conexion en paralelo del flanco de subida

X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159

C0~C79 DO0~D399

Operando
v v v v

v _

Los comandos ORP se utilizan en la conexién en paralelo de la deteccion del

flanco de subida de los contactos.

Diagrama de escalera Cadigo del
: X0 do
X1
T ORP
ouT
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Mnemonic Funcion
Conexién en paralelo del flanco de bajada
o X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 C0~C79 D0~D399

perando
‘ v v v v v —
Los comandos ORP se utilizan en la conexién en paralelo de la deteccién del flanco
Explicacion .
de bajada de los contactos.

Diagrama de escalera Cadigo del Operacion

Ejemplo | | X0 comando
@ Carga de contacto Ade

||
|
LD X0 X0
X1 L.
l Conexién en paralelo
ORF X1 de ladeteccion del

flanco de bajada X1
ouT v1 Control de bobina Y1

' Mnemonic | Funcién
XS salida del flanco de subida
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 CO0~C79 D0~D399
Operando
_ v v _ _ _
Cuando X0=OFF—ON (disparo del flanco de subida), se ejecutara el comando PLS y
MO enviara el pulso de una vez, cuya longitud es el tiempo necesario para un ciclo de
escaneo.
Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
i
| ] PLS| MO LD xo Cargade contacto Ade
e =
B SET| YO PLS MO Salida del flanco de
Diagrama de sincronizacion subida MO
X0 [ ] 1 LD MO Carga del contacto A
Tiempo paraun ciclo de de MO
M0__[ | escaneo SET vyo YO retenido (ON)
vo__]
' Mnemonic | Funcion
I s-ida del flanco de bajada
X0~X17 YO~Y17 MO~M799 T0~159 CO0~C79 D0~D399
Operando
_ v v _ _ _
Cuando X0= ON—OFF (disparo del flanco de bajada), se ejecutara el comando PLS
y MO enviara el pulso de una vez, cuya longitud es el tiempo necesario para un
escaneo.
Diagrama de escalera Cadigo del Operacion
|X|0 comando
| ] PLS| MO LD xo Cargade contacto A
Il\/llo de X0
B SET| YO Salida del flanco de
. . . PLF MO bajada MO
Diagrama de sincronizacion b MO Carga de contacto A
xo__] 1 NN de MO
Mo_l-l llsecrzﬁgopara unciclo de |_| SET Y0 YO retenido (ON)

yo__l

Mnemonic Funcion
Fin del programa
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Operando ninguno

Necesita agregar el comando END al final de un programa de diagrama de escalera o
programa de comando. El PLC escaneara desde la direccion 0 hasta el comando
END vy, luego de la ejecucion, regresara a la direccion 0 y volvera a escanear.

Mnemonic Funcion

Sin accion

Operando ninguno

El comando NOP no realiza ninguna operacién en el programa. El resultado de

Explicacién| ejecutar este comando permanecera en la operacion de logica. Utilice el comando
NOP si desea eliminar ciertos comandos sin cambiar la longitud del programa.

_ Cadigo del Operacion
Ejemplo Diagrama de escalera comando
Se simplificard el comando NOPy no
apareceracuando se muestre el LD X0 Carga de contacto B
diagrama de escalera de X0
/ NOP Sin funcién

X0
}—’ ouT Y1  Control de bobina Y1

' Mnemonic | Funcién
INYA Resultado del funcionamiento inverso
' Operando | ninguno

Se almacenara el resultado de la operacion (antes de la ejecucion del comando INV)

(EXP"cacw") de forma inversa en el registrador acumulativo.
_ Cadigo del Operacion
Diagrama de escalera comando
X0
| n Carga de contacto A
| ] \ vy LD X0 ge xo
Resultado de
INV L .
operacion invertido
ouT Y1l  Control de bobina Y1
Mnemonic Funcion
Indicador
‘ Operando ‘ PO~P255

El indicador P permite que el comando APl 00 CJ y comando API 01 CALL omitan
Explicaciéon| desde 0. A pesar de que no es necesario comenzar desde el numero 0, no se puede
utilizar dos veces el mismo numero o, de lo contrario, ocurrird un error grave.

. q | Cadigo del Operacion
Ejemplo Dlagramzil(oe escalera comando ] ) )
arga de contacto
|7= cJ P10 LD X0 Gexo
X1 CJ P10 Omisién de comando
P10 |—® CJen P10
P10 Indicador P10
Carga de contacto A
LD X1 de X1

ouT Y1 Control de bobina Y1
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16.5.3 Descripcion de los comandos de aplicaciéon

Cédigos Mnemonic | Comando ., PASOS
API . . Funcion . .
16 bits 32 bits P 16 bits |32 bits
Control de 01 CALL - v Solicitar subrutina 3 -
bucle 06 FEND - - Fin del programa principal 1 -
Comparacién 10 CMP - v Comparacion 7 13
P de 11 ZCP - v Comparacion de zona 9 17
o 12 MOV - v Movimiento de datos 5 9
transmisién -
15 BMOV - v Movimiento de bloques 7 -
20 ADD - % Realiza la suma de los datos 7 13
BIN
- Realiza la rest I t 1
Cuatro 21 SUB % Blel\T iza la resta de los datos 7 3
operaciones ; Y
- Realiza | Itipl 1
tundamental | 22 MUL % ealiza la multiplicacion de 7 3
es de los datos BIN
aritmética 23 DIV - % Realiza la division de los 7 13
datos BIN
24 INC - v Realiza la suma de 1 3 5
25 DEC - v Realiza la resta de 1 3 5
. 30 ROR - v Giro hacia la derecha 5 -
Rotacion y
desplazamie| 3y ROL v Giro hacia la izquierda 5 -
nto
Procesamien 40 ZRST - v Restablecimiento cero 5 -
to de datos
215 LD& DLD& i Operacion logica de 5 9
contacto LD#
216 LD DLD i Operacion logica de 5 9
contacto LD #
217 LD DLDA i Operacion logica de 5 9
contacto LD#
218 AND& DAND& i Operacion logica de 5 9
L contacto AND#
Operacion Operacion logica de
logica de tipo| 219 | ANDI | DANDI - P 9 5 | 9
contacto AND#
de contacto Operacion logica de
22 AND? DAND? -
0 contacto AND# ° 9
291 OR& DOR& i Operacion logica de 5 9
contacto OR #
Operacion logica de
222 R DOR -
ORI ORI contacto OR # ° 9
293 ORA DORA i Operacion logica de 5 9
contacto OR #
Comparacion| 224 LD= DLD= - Carga de contacto LD 3% 5 9
de tipo de 225 LD> DLD > - Carga de contacto LD3¥% 5 9
contacto 226 LD< DLD < - Carga de contacto LD3¥% 5 9
228 LD<> | DLD< > - Carga de contacto LD 3% 5 9
229 LD<= | DLD< = - Carga de contacto LD 3% 5 9
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CANopen

230 LD>= | DLD> = - Carga de contacto LD3¥% 5 9
232 AND= | DAND= - Comparacion AND 3% 5 9
233 AND> | DAND > - Comparacion AND 3 5 9
234 AND < | DAND< - Comparacion AND 3% 5 9
236 | AND< > DAI\;D< i Comparacion AND 3« 5 9
237 | AND< — DAliD < i Comparacion AND 3« 5 9
238 | AND> — DAIiD > i Comparacion AND 5 9
240 OR= DOR= - Comparacion OR:¥% 5 9
241 OR> DOR > - Comparacion OR:% 5 9
242 OR< DOR< - Comparacion OR:% 5 9
244 | OR< > | DOR< > - Comparacion OR:% 5 9
245 | OR<= |DOR< = - Comparacion OR:¥% 5 9
246 | OR>= | DOR> = - Comparacion OR:% 5 9
139 RPR - 4 Lectura de los parametros 5 -
140 WPR - v Escritura de los pardmetros 5 -
141 FPID — v Control PID del variador 9 —
v trol de la f [ I
Comando 142 FREQ _ Cor_1 rol de la frecuencia de . _
especial para variador
v
el variador | 261 | CANRX - Lectura de los datos de 9 -
de CANopen esclavo
% -
frecuencia | 263 TORO _ Establecimiento del torque 5 i
deseado
de motor de / Escritura de 1os datos d
CA 264 CANTX B scritura de los datos de 9 ]
CANopen esclavo
v Actualizacion de la
265 | CANFLS - asignacion especial D de 3 -
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16.5.4 Explicacidon de los comandos de aplicacion

API
CALL Solicitar subrutina
01 P
Dispositivos _ . [ITTTTTTTnsememoees TTTTTTemmTeTommmesomosoeeoe :
de bit Dispositivos de palabras :Comandos de 16 bits (3 PASOS)
e bits !
i CALL CALLP |
XY M K HKiXKNYKNM T | C D -romommmmmmmmmmmmm s

Operandos: ‘Comandos de 32 bits
S: El operando puede designar P. :

designar PO~P63.

- 1. S: puntero de la solicitud de subrutina.
2. Edite la subrutina designada por el puntero luego de la instruccién FEND.

3. Si sblo se esta utilizando la instruccion CALL, puede solicitar subrutinas del
mismo numero de puntero sin limite de cantidades.

4. Es posible anidar la subrutina para 5 niveles, incluida la instruccién inicial CALL.
(Si se ingresa en el sexto nivel, no se ejecutara la subrutina).
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API

06 FEND - Fin del programa principal (1er fin)

Dispositivos : -
de bits Dispositivos de palabras EEND - ) i
X 1Y [ M| K| HIKMXKNYKIM T | C | D oo

Operandos: ‘Comandos de 32 bits |
Sin operando. | |

No se requiere ninglin contacto para ejecutar la‘t--.. ... !
instruccion. Sefial de bandera: ninguno

1. Estainstruccién marca el fin del programa principal. Posee la misma funcién
que la instruccién END cuando el PLC la ejecuta.

2. Se deberé escribir la instruccion CALL luego de la instruccién FEND y agregar
la instruccion SRET en el fin de su subrutina. Se debera escribir el programa de
interrupcion luego de la instruccién FEND y se debera agregar IRET en el fin
del programa de servicio.

3. Si se utilizan varias instrucciones FEND, coloque la subrutina y los programas
de servicio de interrupcion entre la instruccién FEND y END.

4. Luego de que se ejecute la instruccion CALL, la ejecucién de FEND antes de
SRET causara errores en el programa.

—
CALL ! 0 Programa
: prInCIpaI Xl:o’

I X1 .
. | lujo del progrea
Flujo del | — | CALL | P63 ua{ndoeﬁ)prggl

programa: | -
cuando X1=OFF e dirige a PO.

n o

Programa !
principal

. FEND :

Programa .
PO principal !

FEND

Instruccion CALL de la
P63 subrutina

SRET L

END
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API
0 5 CMP > (D) Comparacion
Dispositivo ) .
] Dispositivos de palabras .
s de bits ‘Comandos de 16 bits (7 PASOS)

XY M K| H KnXKnYKnM T C D CMP CMPP
S1 k ook ook |k ok ok sk kT
S2 * ok ok ok x>k ok X iComandos de 32 bits (13 PASOS)
D * | % - - - i
Operando
El operando D ocupa 3 dispositivos consecutivos. Sefial de bandera: ninguno

1. 8D valor de comparacion 1,: valor de comparacién 2,@:
comparacion.

2. Se compara el contenido de y , y se almacena el resultado en

3. Se comparan algebraicamente los dos valores de comparacion y los valores
son valores binarios firmados. Cuando b15 = 1 en la instrucciéon de 16 bits,
la comparacién considerara el valor como valores binarios negativos.

5. Al designar el dispositivo YO, el operando D ocupa automaticamente YO, Y1y

6. Cuando X10 = On, se ejecutara la instruccion CMP y YO, Y1 o Y2 estara
activado (On). Cuando X10 = Off, no se ejecutard la instruccién CMP y YO, Y1
e Y2 permaneceran en su estado antes de X10 = Off.

7. Sielusuario necesita obtener un resultado de comparacién con =<y #, realice

una conexion paralela en serie entre YO ~ Y2.
X10

—f——— cmp | k1o | 10| vo |

Y0
— — sik10>D10, YO=0n

Y1
— — SiK10=D10, Y1=0n

Y2

— — SiK10<D10,Y2=0n

8. Para eliminar el resultado de la comparacion, utilice la instruccion RST o

ZEST.

X10

A RST| Mo
RST| M1
RST| M2
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API ZCP (D) |Comparacion de zona

11 D P
Disposi'tivo Dispositivos de palabras ...
s de bits ‘Comandos de 16 bits (9 PASOS)
XY M K H KnXKnYKnM T | C | D 7CP 7CPP
S1 ko|oko| ok | ok %k b I S B S
S2 I T S T S A S S e S S
S % %k %  x | %k | x | x  x Comandos de 32 bits (17 PASOS)
D % | X - - - -
Operandos: T
S1: limite inferior de la comparacion de zona Sefial de bandera: ninguno

S2: limite superior de la comparacion de zona
S: valor de comparacion.

D: resultado de la comparacion.

1-

1-

4,

S1: limite inferior de la comparacion de zona  S2: limite superior de la
comparacion de zona  S: valor de comparacion D: resultado de la
comparacion.

S se compara con su S1 S2 y el resultado se almacena en D.

Cuando S1 > S2, la instruccion realiza la comparacion utilizando S1
como el limite superior/inferior.

Se comparan algebraicamente los dos valores de comparacién y los
valores son valores binarios firmados. Cuando b15 = 1 en la instruccién
de 16 bits 0 b31 = 1 en la instruccion de 32 bits, la comparacién
considerard el valor como valores binarios negativos.

Al designar el dispositivo MO, el operando D ocupa autométicamente MO,
M1y M2.

Cuando X0 = On, se ejecutara la instrucciéon ZCP y M0, MY1 o M2 estara
activado (On). Cuando X10 = Off, no se ejecutard la instruccién ZCP y
MO, M1y M2 permaneceran en su estado antes de X0 = Off.

Si el usuario necesita obtener un resultado de comparacion con = <y #,
realice una conexion paralela en serie entre YO ~ Y2.

X0
|| ZCP | K10 |K100| c10 | MO

MO
— — sic10<K10,M0=0n

M1
—{ — SiK10<C10<K100,M1=0n

M2
— — SiC10>K100, M2 =0n

Para eliminar el resultado de la comparacion, utilice la instruccion RST o
ZEST.

X0 X0
RST MO }—M72RST MO M2

RST M1

RST M2
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MOV (s) (b)
12 | D P
Dispositivo _ -
) Dispositivos de palabras
s de bits
X 'Y M| K| H KnXKnYKnM| T  C
S k opok |k ok | ok | ok ok
D ook | ok ok

Operando: ninguno

Exolicacio S: fuente de datos
xplicacion

, 1.

Capitulo 16 Funcion de PLC | Serie C2000

Movimiento de datos

. MOV

D

———————————————————————————————————————————————————————

Sefal de bandera: ninguno

D: destino de datos.

Cuando se ejecuta esta instruccion, el contenido de S se movera
directamente a D. Cuando no se ejecuta esta instruccion, el contenido de
D permanecerd sin cambios.

Cuando X0 = Off, el contenido de D10 permanecerd sin cambios. Si X0 =
On, el valor K10 se moverd al registrador de datos D10.

2. Cuando X1 = Off, el contenido de D10 permanecera sin cambios. Si X1 =
On, el valor preestablecido TO se movera al registrador de datos D10.

i

MOV | K10 | DO

|
|
i
N
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Ai:' BMOV 5 (D) Movimiento de bloques
Dispositivo Dispositivos de palabras i<t L T
s de bits P P :Comandos de 16 bits (7 PASOS) ;
XY M K|  H KnXKnYKnM T C | D :BMOV BMOVP |
b xR XK Comandos de 32 bits T
n * | % :
Operando: SR ] B e
rango de n =1~512 Sefal de bandera: ninguno
1. S:inicio de los dispositivo de fuente D: inicio de la dispositivos de
destino n: cantidad de datos que se moveran.

2. El contenido de los registradores n comenzando desde el dispositivo
designado por S se moverd a los registradores n comenzando desde el
dispositivo designado por D. Si n excede el nimero actual de
dispositivos de fuente disponibles, sdélo se utilizaran los dispositivos que
se encuentren dentro del rango valido.

Cuando X10 = On, el contenido de los registradores DO ~ D3 se movera a los 4
registradores D20 ~ D23.
1

}—X11}0—|valov| po | p20 | k4 | [ DO D20

N
D1 |— | D21
n=4
D2 |~ | D22
D3 |— | D23
Suponiendo que se designan los dispositivos de bits KnX, KnY, KnM y KnS para el
movimiento, la cantidad de digitos de S y D debera ser la misma, es decir, su n debe
2 ser el mismo.
| M1000
| || BMOV| DO | D20 | K4 MO |—» | YO
M1 [— Y1
M2 |7 | Y2
M3 |—» Y3
M4 |— | Y4
M5 |— | Y5 _
n=3
M6 [—>| Y6
M7 |[— | Y7
M8 |—» | Y10
M9 |— | Y11
M10 [— | Y12
M11 |— | Y13
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A fin de evitar una coincidencia de los numeros de dispositivos que se moveran
designados por los dos operandos y causar confusion, tenga en cuenta la distribucion
3 de los numeros de dispositivos designhados.
Cuando S > D, se procesa el comando BMOV en el orden de ©—-@—®.

X10 o
F\ ——BMov| p2o | p19 | k3 | [D20]—F—| D10

D21 %» D20
D22|—2 » D21

Cuando S < D, se procesa el comando BMOV en el orden de ®—@—-.

X11 .
F\ —emov| p1o | p11 | ks | [D20]—F—>| D1l
p11|-2 D12

D12 L D13

/;F;' = ADD 5 (s1) (s2) (D) Suma BIN

Dispositivo

s de bits . ADD ADDP

Dispositivos de palabras |
XYM K[HKWXKNYKIM T C | D |t

S1 % ok ok ook | ok | k| ok e SR
) % | % x| k| % | x| %  x EComandos de 32 bits (13 PASOS)
D 3k >k *k >k >k - - - -

_______________________________________________________

Operandos: ninguno
Sefial de bandera: Bandera cero M1020

Bandera de acarreo M1021
andera de transporte M1022
1. Sl:sumando S2:dendo D:uma.
2. Estainstruccion agrega S1y S2 en formato BIN y almacena el resultado en D.
3. El bit més alto es el bit simbdlico 0 (+) y 1 (-), que es adecuado para la suma
algebraica, por ejemplo 3 + (-9) = -6.
4. Cambio de banderas cambia en la suma binaria:
Comando de 16 bits:
A. Si el resultado de la operacion = 0, bandera cero M1020 = On.
8. Si el resultado de la operacién < -32,768, bandera de acareo M1021 =
On.
c. Si el resultado de la operacion > 32.767, bandera de transporte M1022 =
On.

Comando de 16 bits:

Cuando X0 = On, el contenido de DO sumard el contenido de D10 y se almacenara la
suma en D20.

| X0
H ADD | DO | D10 | D20
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Banderas y signo positivo/negativo de los valores:

API

16 bits: Bandera de cero Bandera de cero Banderade cero

‘N VR VRN "
-2,-1,0 -832,768¢———_ -1, 0O 1 ——» 32,767 0 1 2

Bit méas alto Bit mas alto de

Banderade 4o s datos los datos = 0 Bandera de
acarreo =1 (negativo) (positivo) transporte
32 bits: Bandera de cero Bandera de cero

Bandera de cero

N YV N
2,-1,0 -2,147,483648 <« -1, 0 1 > 27147,483647 0 1 2

Bandera de Bit mas alto Bit mas alto de
de los datos los datos =0 Banderade
acarreo i iti transporte
=1 (negativo) (positivo)

21 b SUB (D) Resta
Dispositivo Dispositivos de palabras ‘Comandos de 16 bits (7 PASOS) |
S de bits | suB SUBP
XY M| K| HKIXKNYKIM T | C | D oo
S1 T I T I S O
S2 % | % %k % %  x  x x Comandos de 32 bits (13 PASOS)
D X ok ook ok | ko T - B -

Operandos: ninguno

Explicacion

Ejemplo

=

w N

Sefal de bandera: Bandera cero M1020
Bandera de acarreo M1021
andera de transporte M1022

S1: minuendo S2: ubstraendo  D: Resultado de la division.

Esta instruccién resta S1y S2 en formato BIN y almacena el resultado en D.
El bit mas alto es el bit simbdlico 0 (+) y 1 (-), que es adecuado para la resta
algebraica.
Cambios de bandera en la resta binaria:
En la instruccién de 16 bits:
Si el resultado de la operacion = 0, bandera cero M1020 = On.
Si el resultado de la operacion < -32,768, bandera de acareo M1021 = On.
Si el resultado de la operacion > 32.767, bandera de transporte M1022 =
On.

En la resta BIN de 16 bits:

Cuando X0 = On, el contenido de DO restara el contenido de D10 y se almacenara el
resultado de la resta en D20.

X0
|| SUB | DO | D10 | D20
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API
51 5 MUL > (D) Multiplicacion BIN

Dispositivo ) .

) Dispositivos de palabras S RRREEEEEEEEEEEEEEEEELEE

s de bits :Comandos de 16 bits (7 PASOS)

XY M K H KnXKnYKnM T | C | D : MUL MULP
S1 k| ok k| ok %k k| ok x
S2 sk % % sk % sk % % 1Comandos de 32 bits (13 PASOS)
D % | ko k| x| ok - - - -
Operandos:

En la instruccion de 16 bits, D ocupa 2 dispositivos Sefial de bandera: ninguno

consecutivos.

1. S1: multiplicando  S2: multiplicacion  D: producto.
2.

Esta instruccion multiplica S1 por S2 en formato BIN y almacena el
resultado en D. Preste atencién a los signos positivos/negativos de S1, S2y
D al realizar operaciones de 16 bits y 32 bits.

Comando de 16 bits:

D+ @)
PM A\ A\ A\
r Y r Y e Y
b15.......... b0 bl5.......... b0 b31l.......... b16b15.............. b0
| | x| | =] |

b15es unbitde simbolo b15esunbitdesimbolo b3lesunbitdesimbolo(bl5deD+1)

Bit de simbolo = 0 hace referencia a un valor positivo .
Bit de simbolo = 1 hace referencia a un valor negativo.

Cuando D acttia como un dispositivo de bits, puede designar K1 y K4 y elaborar
un resultado de 16 bits, ocupando 2 grupos consecutivos de datos de 16 bits.
Se multiplica DO de 16 bits por D10 de 16 bits y se obtiene un producto de 32 bits. Los
16 bits mas altos se almacenan en D21 y los 16 bits mas bajos se almacenan en D20.
On/Off del bit que se encuentra mas a la izquierda indica el estado positivo/negativo
del valor del resultado.

MUL | DO | D10 | D20

MUL | DO | D10 |[K8MO
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API
DIV (D) Division BIN

23 D P

Dispositivo , .

de bit Dispositivos de palabras |

s fe s ‘Comandos de 16 bits (7 PASOS) |

XY/ M| K H KnXKnYKnM| T | C | D | DIV DIVP
S1 % % % % % %k %k S
S2 k k% k% % ¥ ¥ icomandos de 32 bits (13 PASOS) |
D k ok | ok |k ok ) ) )
Operandos: lQpmor T

Sefal de bandera: ninguna
En la instruccion de 16 bits, D ocupa 2 dispositivos

consecutivos.
1. Sl:dividendo S2:dividor D: cocientey resultado de la division.
2. Estainstruccion divide S1y S2 en formato BIN y almacena el resultado en
D. Preste atencién a los signos positivos/negativos de S1, S2 y D al realizar
operaciones de 16 bits y 32 bits.

Instrucciéon de 16 bits:

_ Resultado
Cociente (e |a division
& @ @+1
/—'/a /—/A -~ — —— 7 — ——
b15............. b00  bi5............. b00  bis............. b00 bis............. b00

Si D es el dispositivo de bits, asigna K1~K14 a 16 bits y ocupa 2 conjuntos
consecutivos de cociente y resultado de la division.

Cuando X0 = On, DO se dividira por D10; se almacenara el cociente en D20 y el

resultado de la division en D21. On/Off del bit que se encuentra mas arriba indica el
valor positivo/negativo del resultado.

X0
}—1 } DIV DO D10 D20

DIV DO D10 K4YO0
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API
INC ( : ) Incremento: suma BIN de 1
24 | D P

Dispositivo ] o
_ Dispositivos de palabras
s de bits 1 INC INCP

X Y M K HKXKWKWM T C D

D
Operandos: ninguno

Sefial de bandera: ninguno

1. D: dispositivo de destino.

2. Silainstruccion no es una de ejecucion de pulso, el contenido del
dispositivo designado D sumara “1” en cada periodo de escaneo cuando
se ejecute la instruccion.

3. Esta instruccion adopta las instrucciones de ejecucion de pulso (INCP).

4. En la operacion de 16 bits, 32.767 suma 1 y obtiene -32.768. En la
operacién de 32 bits, 2.147.483.647 suma 1 y obtiene -2.147.483.648.

Cuando X0 pasa de desactivado (Off) a activado (On), el contenido de DO suma
1 de forma automatica.

X0
——- INCP DO
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API
DEC (D) Reduccion: resta BIN de 1
25 D P
Dispositivo o ‘Comandos de 16 bits (3 PASOS) |
_ Dispositivos de palabras ;
s de bits : DEC DECP
X Y M K| HKXKnYKnM T | C D
D *x |k ok | ok | % :Comandos de 32 bits (5 PASOS)

Operandos: ninguno D - - -

P desine.
xplicacion
1.

Si el comando no es del tipo de ejecucion de pulso, el contenido del dispositivo
designado D restard “1” en cada periodo de escaneo cuando se ejecute la
instruccion.

2. Estainstruccion adopta las instrucciones de ejecucion de pulso (DECP).

3. Enla operacion de 16 bits, -32.768 resta 1 y obtiene 32.767. En la operacién
de 32 bits, -2.147.483.648 resta 1 y obtiene 2.147.483.647.

Cuando X0 pasa de desactivado (Off) a activado (On), el contenido de DO resta 1

de forma automatica.

Sefal de bandera: ninguno

X0
———- DECP DO

16-60



API
30

ROR

Dispositivo
s de bits

Capitulo 16 Funcion de PLC | Serie C2000

(D) Giro hacia la derecha

Dispositivos de palabras :Comandos de 16 bits (5 PASOS)
. ROR RORP

XY M K |  H KnXKnYKnM| T C D

D * Ok ok Xk ok iComandos de 32 bits

n * | %k b - _ _
Operandos: Sefial de bandera: andera de transporte
D: En KnY y KnM, s6lo K4 (16 bits) es valido. M1022

n: n=K1~K16 (16 bits).

Explicacion

1. D: dispositivo que se girara n: cantidad de bits que se giraran en 1 giro.

2. Esta instruccion gira el contenido del dispositivo designado por D hacia
la derecha para bits n.

3. Estainstruccion adopta las instrucciones de ejecucién de pulso (RORP).

Cuando X0 pasa de desactivado (Off) a activado (On), los 16 bits (4 bits como
grupo) de D10 giraran hacia la derecha, tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion. Se enviara el bit marcado con 3 a la bandera de
transporte M1022.

*  transporte

| X0
| | | RORP| D10| K4
Giro hacia la derecha
Bit superior Bitinferior
D1 —»[M1022 Bandera de
0lolalafa[s[ofs]1]olslololo]a]ofs |——iMioz2] ETCEEC
16 bits o
Lue_godeungiro
Bit superior hacia la derecha Bitinferio,? 1022
D10 [of1fol1]o]1]a]1]1]o[a]1]o1]olo] > Bandera de
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API
31

ROL

Dispositivo
s de bits

(D) Giro hacia la izquierda

Dispositivos de palabras
: ROL ROLP

XY | M| K | H KnXKnYl[KnM| T | C | D

D
n
Operandos:

D: En KnY y KnM, s6lo K4 (16 bits) es valido.

*x | x| % | % | x EComandosdeBZ bits

Sefial de bandera: andera de transporte
M1022

n: n=K1~K16 (16 bits).

Explicacion

Ejemplo

1. D: dispositivo que se girara n: cantidad de bits que se giraran en 1 giro.

2. Esta instruccion gira el contenido del dispositivo designado por D hacia
la izquierda para bits n.
3. Estainstruccion adopta las instrucciones de ejecucion de pulso (ROLP).

Cuando X0 pasa de desactivado (Off) a activado (On), los 16 bits (4 bits como
grupo) de D10 giraran hacia la izquierda, tal como se muestra en la figura que
aparece a continuacion. Se enviara el bit marcado con 3% a la bandera de
transporte M1022.

| X0
| | | ROLP| D10 K4
Giro hacialaizquierda
. . —
Bit superior Bit inferior
M1022 [ Je——{aJa]a]a]2]1]2]1]oJofoJo o]o]o]o] D10
Bandera ¥
de transporte | 16 bits
! Lue_go d(_e un _giro
. Bit superior haualalzqwerdaBitinferior
m1022 [1}«-+  [1]1]1]1]ofoJofolofofo o 2 1 2]1] D10
Bandera ¥

de transporte
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/:I;I ZRST 5 Restablecimiento cero
Dispositivo : -
. Dispositivos de palabras
s de bits ‘Comandos de 16 bits (5 PASOS) ;
X Y M K H [KnX/KnY KnM| T C D E ZRST ZRSTP !
D1 % ok R S S

D2 X | X S S e S

Operandos:
Num. de operando D;. =No. of D, operand Lo - - -

D, and D, must select same device type T

Sefial de bandera: ninguno
Consulte la especificacion de cada serie de modelos
para obtener el rango aplicable del dispositivo.

... ) Di: dispositivo de inicio del rango que se restablecerd D,: dispositivo de fin del rango
Explicacion ,
que se restablecera.

Cuando D; > D,, s6lo se restableceran los operandos designados por D,.

Eiemplo 1. Cuando X0 = On, los relés auxiliares M300 ~ M399 se restableceran a
jemp desactivado (Off).

2. Cuando X1 = On, se restableceran los 16 contadores CO ~ C127 (escritura en
0; contacto y bobina restablecidos a desactivados (Off)).

3. Cuando X10 = On, se restableceran todos los temporizadores TO ~ T127
(escritura en 0; contacto y bobina restablecidos a desactivados (Off)).

4. Cuando X3 = On, se restableceran a 0 los registradores de datos DO ~ D100.

X0

—| —— ZRST | M300 | M399
X1

— |——— ZRST Co Cc127
X10

— —— ZRST TO T127
X3

— —— ZRST DO D100

1. Los dispositivos, tales como dispositivos de bits Y, M, S y dispositivos de
palabras T, C, D, pueden utilizar la instruccién RST.
2. Lainstruccién APl 16 FMOV también permite enviar KO a dispositivos de
palabras T, C, D o registradores de bits KnY, KnM, KnS para el restablecimiento.
X0

— | RST MO
RST TO
RST YO
FMOV | KO D10 K5
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API
215~ | |, LD# Operacion légica de contacto LD#
217

Dlsgos;_ttlvo Dispositivos de palabras :Comandos de 16 bits (5 PASOS)

S de bits | LD# ZRSTP

XY M| K| H KnXIKnYKnM| T | C | D ]
S1 k| ok ok| ok *k N I
S2 x | k| ok ok | ok ok | k| x iComandos de 32 bits (9 PASOS)
Operandos: #: &, |, " . DLD# - - -

_______________________________________________________

Consulte las especificaciones de cada modelo para Senal de bandera: ninguno
obtener el rango de operandos.
S;: dispositivo de fuente de datos 1 S;: dispositivo de fuente de datos 2.
xplanation . L, . . wmn
Esta instruccion compara el contenido de S; y S,. Si el resultado no es “0”, se
permite la continuidad de la instruccién. Si el resultado es “0”, no se permite la
continuidad de la instruccion.
3. Lainstruccion LD# (#: &, |, ") se utiliza para la conexion directa con el BUS.

NUm. INStriieelo | INStriccio Condicién de Condicién de no
API nde16 | nde 32 continuidad continuidad
bits bits
215 LD& DLD& S, & S, #0 S, & S, =0
216 LD| DLD| S | S; #0 S | S, =0
217 LDA DLDA S, N~ S, #0 S: N S, =

&: operacion “AND” I4gica.
|: operacién “OR” I4gica.
~: operacion “XOR” logica.

ook

Cuando el resultado de la operacion l6gica AND de COy C10es # 0, Y10 =
On.
2. Cuando el resultado de la operacion légica OR de D200y D300 es # 0y X1

= On, se retendra Y11 = On.

X1
— |

Ejemplo

C10

LD & Co

D300 Y11

D200 SET

LD
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API
218~ [ AND# Operacion légica de contacto AND#
220

DISSOSE)I_UVO Dispositivos de palabras EComandos de 16 bits (5 PASOS)

S de bits . AND# ZRSTP

XY M| K| H KnXIKhYKnM T | C | D |
S1 %k 3k 3k %k 3k %k 3k b S
S2 % %k | % % | %  x  x | x :Comandos de 32 bits (9 PASOS)

'DAND#

_______________________________________________________

Operandos: #: &, |, "
Consulte las especificaciones de cada modelo para Sefial de bandera: ninguno

obtener el rango de operandos.
permite la continuidad de la instruccion. Si el resultado es “0”, no se permite la

1. S;:dispositivo de fuente de datos 1  S,: dispositivo de fuente de datos 2.
xplicacion >
continuidad de la instruccion.

Esta instruccion compara el contenido de S; y S,. Si el resultado no es “0”, se
3. AND# (#: &, |, ™ es una instruccion de operacion utilizada en los contactos en

serie.
NUm. INStriieelo | INStriccio Condicién de Condicién de no
ndel6 | nde 32 L S
API ) ) continuidad continuidad
bits bits

218 AND& DAND& S, & S, #0 S: & S, =0
219 AND| DAND| S: | S; #0 S | S, =0
220 ANDA DAND? S; N~ S, #0 S, S, =

4. &: operacion “AND” légica.

5. |: operacion “OR” légica.

6. ”: operacion “XOR” lggica.
1. Cuando X0 = Ony el resultado de la operacion AND légica de COy C10 es
#0, Y10 = On.
2. Cuando X1 = Off y el resultado de la operacion l6gica OR de D10 y DO es #
0y X1 =0n, se retendra Y11 = On.
3. Cuando X2 = On Yy el resultado de la operacion légica XOR del registrador
de 32 bits D200 (D201) y el registrador de 32 bits D100 (D101) es # 0 0 M3

= 0On, M50 = On.
X0
— — ANDg | CO | c10
X1
—+H—— AND | D10 DO SET Y11
X2
— —— DANDA| D200 | D100 M50
M3
|
I
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API

221~

223 P

Dispositivo

s de bits
X 'Y M
S1
S2

OR#

Dispositivos de palabras

K| H KnXKnYKnM T C| D |
% | X
*k k

X | %
x|

Operando: #:&, |, "

Consulte las especificaciones de cada modelo para Senal de bandera: ninguno
obtener el rango de operandos.

SRR I §
Explicacion
2

4.
5.
6.
) &
1.

S;: dispositivo de fuente de datos 1

b S
*

X | %
x| ok

Operacion logica de contacto OR#

Comandos de 16 bits (5 PASOS)

. OR#

S

_______________________

ZRSTP

________________________________

%« Comandos de 32 bits (9 PASOS)

 DOR#

_______________________

________________________________

S,: dispositivo de fuente de datos 2.

Esta instruccion compara el contenido de S; y S,. Si el resultado no es “0”, se
permite la continuidad de la instruccion. Si el resultado es “0”, no se permite la

continuidad de la instruccion.
OR# (#: &, |, M) es una instruccion de operacion utilizada en los contactos en

paralelo.
Ndm. Innsggclcéo Innsggc::gczlo Condicién de Condicién de no
API ) . continuidad continuidad
bits bits
221 OR& DOR& S, & S, #0 ST, & S, =0
223 ORA DOR? S, NS, #0 S, A S, =

&: operacion “AND” I4gica.
|: operacién “OR” légica.
N operacion “XOR” |6gica.

ando X1 =0nYy el resultado de la operacion AND légicade COy C10es #0, Y10 =

M60 estard activado (On) si X2 y M30 estan activados (On) con una de las
siguientes dos condiciones: 1. 1. El resultado de la operacion OR del registrador
de 32 bits D10 (D11) y registrador de 32 bits D20 (D21) no es 0. 2. El resultado de
la operacion XOR del contador de 32 bits C235 y registrador de 32 bits D200

(D201) no es 0.
LD= K200 Cc10 Y10
X1
LD> D200 | K-30 |—F——— SET
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API
224~ | LD3% Carga de comparacion
230

Dispositivo Dispositivos de palabras ‘Comandos de 16 bits (5 PASOS) |

s de bits D LD ZRSTP

XY M| K| H KnXIKnYKnM| T | C | D ]
S1 koosko k| k| k| k| K K|l
S2 sk %k %k sk %k sk %k %k iComandos de 32 bits (9 PASOS)

Operandos: #%:=,>, <, <> =<,> : DLDx¢ - . -

Consulte las espeC|f|caC|ones de cada modelo para Senal de bandera: ninguno

obtener el rango de operandos.
1. S;: dispositivo de fuente de datos 1 S,: dispositivo de fuente de datos 2.

2. Estainstruccion compara el contenido de S; y S,. Tome API224 (LD=) como
ejemplo. Si el resultado es “=", se permite la continuidad de la instruccion. Si el
resultado es “#”, no se permlte la continuidad de la instruccion.

3. Lainstruccion LD (3%: =, >, <, <>, <, 2) se utiliza para la conexion directa con el

BUS.

NGm. AP Instrucci_én de Instrucci_én de Cond_ici(?n de Condic_ién_ de
16 bits 32 bits continuidad |no continuidad

224 LD= DLD= Si=S, Si#S,

225 LD > DLD > S ;> S, SIS,

226 LD < DLD < S <S5, S =S,

228 LD< > DLD< > Si1# S, S1= S

229 LD<= DLD< = SIS, S ;> S,

230 LD>= DLD > = S1= S, S < S,

Cuando el contenido de C10 = K200, Y10 = On.
Cuando el contenido de D200 > K-30 y X1 = On, se retendra Y11= On.

ok

X1
—! ] QoD
— OR g co C10

X2  M30
— | { | J M60
— DOR| D10 D20
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API
232~ [ AND 3% Comparacion AND 3%
238
Dispositivo Dispositivos de palabras 'Comandos de 16 bits (5 PASOS) |
s de bits 1 AND3% ZRSTP E
XY M| K| HKnXIKhnYKNnM| T | C | D oo
S1 k| ok ok| ok *k kol ok K ..
S2 % %k | % % | %  x  x | x :Comandos de 32 bits (9 PASOS) '
Operandos: #%:=,>, <, <> =<,> DAND 3% - . .

_______________________________________________________

Consulte las especificaciones de cada modelo para Sefial de bandera: ninguno
obtener el rango de operandos.

1. S;: dispositivo de fuente de datos 1  S,: dispositivo de fuente de datos 2.
2. Esta instrucciéon compara el contenido de S; y S,. Tome API232 (AND=) como
ejemplo. Si el resultado es “=", se permite la continuidad de la instruccién. Si el
resultado es “#”, no se permite la continuidad de la instruccion.

3. AND:x (3%: =, >, <, <>, <, 2) is a comparison instruction is used on series contacts

NGm. AP 16 —b_it 32 —b_it Cond_icic’_m de Condic_ién_ de

instruction instruction continuidad |no continuidad
232 AND= DAND = S, =S, Si#S,
233 AND > DAND > SI> S, SIS,
234 AND < DAND < S < S, S1= S,
236 AND< > DAND < > Si#S; S, =S,
237 AND <= DAND < = SIS, S ;> S,
238 AND > = DAND > = S1= S, S < S,

1. Cuando X0=0Ony el conten!do de C10 = K200, Y10 = On.

. Cuando X1 = Off y el contenido de DO # K-10, se retendra Y11= On.
Cuado X2 = Ony el contenido del registrador de 32 bits DO (D11) < 678.493 o
M3 = On, M50 = On.

w N

X0
——— AND= | K200 | C10

X1

—4+—— AND<>| K-10 DO SET Y11
X2

| —— DAND> | K678493| D10 M50

M3

— |
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API
240~
246

OR3

Dispositivo
s de bits
XY M
S1
S2

Operandos: 3%: =
Consulte las especificaciones de cada modelo para

Capitulo 16 Funcion de PLC | Serie C2000

Comparacion OR

———————————————————————————————————————————————————————

:Comandos de 16 bits (5 PASOS)
K H KnXKnYKnM T C | D EOR'>I<
* ok ok ok ok k| k| %
* ok ok ok ok x| k| %

Dispositivos de palabras

Sefial de bandera: ninguno

obtener el rango de operandos.

==

2.

Ejemplo

S,: dispositivo de fuente de datos 1  S: dispositivo de fuente de datos 2.

Esta instruccion compara el contenido de S; y S,. Tome API240 (OR=) como
ejemplo. Si el resultado es “=", se permite la continuidad de la instruccion. Si el
resultado es “#”, no se permite la continuidad de la instruccion.

OR¥ (3%: =, >, <, <>, £, 2) es una instruccién de comparacion utilizada en los
contactos en paralelo.

Nt AT Instruccion de | Instrucciéon de | Condicion de | Condicion de

16 bits 32 bits continuidad |no continuidad
232 AND= DAND= S;=S, Si#S,
233 AND > DAND > S > S, S 1= S,
234 AND < DAND < S < S, S = S,
236 AND < > DAND < > S1#S; S, =S,
237 AND< = DAND < = S=5; S > S,
238 AND > = DAND > = S;= S, S < S,

Cuando X1 = On y el valor preestablecido de C10 = K200, YO = On.
Cuando X1 = Off y el contenido de DO # K-10, se retendra Y11= On.

M50 estara activado (On) cuando X2=0n y el contenido del registrador de 32 bits

DO (D11) < 678.493 0 M3= On.

X0

— —

AND= K200

C10

X1
_M_

AND<>| K-10

DO

X2

— —

DAND>

K678493

D10

SET

Y11

M3
|
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16.5.5 Descripcion de los comandos especiales del variador de
frecuencia

API Lectura de los parametros del variador de
139 RPR P frecuencia de motor de CA
DISSOSbI'tIVO Dispositivos de palabras iComandos de 16 bits (5 PASOS)
S ae bits ' RPR RPRP :
XY M K H KnXKnYKnM T | C | D o
S1 % | X K
S2 %« Comandos de 32 bits

Operandos: ninguno - - -

Sefial de bandera: ninguno

S1: direccidén de datos para lectura S2: registrador que guarda los datos de lectura.

API Escritura de los parametros del variador de
140 WPR P frecuencia de motor de CA

Disposi_tivo Dispositivos de palabras EComandos de 16 bits (5 PASOS)
s de bits 1 WPR WPRP ;
XY M K H KnXKNYKNIM| T | C | D tomememo
S1 X | X O T SO T,
S0 x| % * EComandos de 32 bits .

Operandos: ninguno Lo - -

Sefial de bandera: ninguno

Explicacion | S1: datos para la escritura; S2: direccion de parametros para la escritura de datos.

Eiemblo 1. Leera los datos del parametro H2100 de C2000 y escribira en DO; se
jemp leen los datos del parametro H2101 y se escriben en D1.

2. When M0=0n, data in D10 will be written into Pr. H2001 of C2000.

3.  When M1=0N, data in H2 will be written into Pr. H2001 of C2000, which
is to activate the AC motor drive.

4. Cuando M2=0N, se escribiran los datos de H2 en H2000 de C2000, que
permite detener el variador de frecuencia de motor de CA.

5. Cuando la escritura de datos se realiza de forma exitosa, M1017 estara

activado.
M1000
— | | RPR | H2100| DO |
| RPR_ | H2101 | D1 |
MO
| | wpr | D10 | H2001 |
M1
— | | wprP | H2 | H2000 |
M2
— | lwprp | H1 [ H2000 |
M1017
—| C¥o>
END
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API
FPID
141
Dispositivo
s de bits
XY M

n
i
K K| XX

S4 *

Operandos: ninguno

Explicacion

CoON

MO
| FPID HO HO H1 H1
M1
I FPID HO H1 HO HO
M2
| FPID H1 H1 HO HO
M1000
I MOV | D1027 D1
END

Capitulo 16 Funcion de PLC | Serie C2000

Control PID para el variador de frecuencia de

motor de CA
Dispositivos de palabras ‘Comandos de 16 bits (9 PASOS)
H KnxknYknm T [c D %o FPIDR
% x
* * §Comandos de 32 bits
* * L - - —
* * S |

Sefal de bandera: ninguno

1. S1: seleccion del punto establecido PID (0-4), S2: ganancia
proporcional P (0-100), S3: tiempo integral | (0-10000), S4: control
derivativo D (0-100).

2. Este comando FPID puede controlar directamente los pardmetros PID

del variador de frecuencia de motor de CA, incluida la seleccién del
punto establecido Pr.08.00 PID, ganancia proporcional Pr.08.01 (P),
tiempo integral Pr.08.02 (I) y control derivativo Pr.08.03 (D).

Supone que cuando MO=ON, S1 esta establecido en 0 (la funcion PID esta

deshabilitada), S2=0, S3=1 (unidad: 0,01 segundos) y S4=1 (unidad: 0,01

segundos).

Supone que cuando M1=0N, S1 esta establecido en 0 (la funcion PID esta

deshabilitada), S2=1 (unidad: 0,01), S3=0 y S4=0.

Supone que cuando M2=0N, S1 esta establecido en 1(se ingresa la

frecuencia a través del teclado digital), S2=1 (unidad: 0,01), S3=0 y S4=0.

D1027: comando de frecuencia luego del célculo PID.
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API
142

Dispositivo
s de bits
XY M

S1

S2

S3

Operandos: ninguno

1.
2.

i

2.

FREQ

Control de operacion del variador de frecuencia de

P motor de CA
Dispositivos de palabras  ‘Comandos de 16 bits (7 PASOS) |
K| H KnXKnYKnM| T C D FREQ FREQP :
lll B * |Comandos de 32 bits | |
k| ok : '

Sefial de bandera;: M1028

S1: comando de frecuencia, S2: tiempo de aceleracion, S3: tiempo de
desaceleracion.

Este comando puede controlar el comando de frecuencia, tiempo de
aceleracion y tiempo de desaceleracion del variador de frecuencia de motor de
CA. Se muestra a continuacion el control especial del registrador:

M1025: controla el estado RUN (On)/STOP (Off) del variador. (El estado Run
es valido cuando el servo esté activado (M1040 On)).

M1026: direcciones de operacion FWD (On)/REV (Off) del variador.

M1040: controla Servo On (On)/ Servo Off (Off).

M1042: activa la parada rapida (ON)/desactiva la parada rapida (Off).

M1044: activa Stop (On)/desactiva Stop (Off).

M1052: activar frecuencia bloqueada (On)/desactivar frecuencia bloqueada

(Off).

M1025: controla el estado RUN (On)/STOP (Off) del variador. M1026: direccion
de operaciéon FWD (On)/REV (Off) del variador. M1015: frecuencia obtenida.
Cuando M10=0N, se establece el comando de frecuencia del variador de
frecuencia de motor de CA en K300 (3,00 Hz) y el tiempo de
aceleracion/desaceleracion es 0.

Cuando M11=0N, se establece el comando de frecuencia del variador de
frecuencia de motor de CA en K3000 (30,00 Hz) y el tiempo de aceleracién es
50 y el tiempo de desaceleracion es 60.

M1000

— | M1025

M11

— | M1026

M1000

— | M1040

M12

— | M1042

M13

— | M1044

M14

— | M1052

M10 M1l

— | A FREQP| K300 KO KO

M11  M10

— | A FREQ | K3000 | K50 K60
END
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API
61 CANRX > (D) | Lectura de los datos de CANopen esclavo
Dispositivo _ N S RGRESCEEEEEEER R
s de bits Dispositivos de palabras :Comandos de 16 bits (7 PASOS)
' FREQ FREQP |
X Y M K H KiXKNYKOM T | C | D beeoretemomomemmmeeee S
S1 * | K ‘Comandos de 32 bits | |
s2 * | ok T ] ] |
D * | % | X Sefial de bandera: M1028

Operando: ninguno
1. S1: nimero de estacion esclava S2: indice principal,
Explicacion
2.  S3: subindice + longitud de bits, D: direccién de guardado.
3. El comando CANRX puede leer el esclavo correspondiente. Al ejecutar este
comando, se enviara el mensaje SDO al esclavo. En este momento, M1066 y
M1067 son 0, pero, cuando se complete la lectura, se establecera M1066 en 1.
Si el esclavo otorg6 una respuesta exacta, se escribira el valor en el registrador

designado y se establecerda M1067 en 1. Sin embargo, si el esclavo otorgd una
respuesta inexacta, se registrara este mensaje de error en D1076~D1079.

M1002: Pulse una vez para activar el PLC y cambiar K4AM400=K1. Luego del

cambio, aparecera un mensaje diferente al establecer M1066 en 1.

0 M1 002
| !rmov K1 K4hi400 |
B M1 DEE I
. G T30 K5 |
T10
I ROLP ka0 K1 |
17 M400
| !CANR}{P KA HE041 H1O D120 |
27 M4DH |
— lcanryp K2 HE041 H10 o121 |
37 M402 |
0 lcanmye 1 D120 HEO40  HID |
47 M403
| !CANT}-{ K2 D120 HEO40  H1O |
57 M402
| CANFLSP D2025
B M403
I CANFLSP D2125
B5
ErD
9999
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API
264 CANTX > Escritura de los datos de CANopen esclavo

Dispositivo ] o

_ Dispositivos de palabras P |
s de bits ‘Comandos de 16 bits (7 PASOS)

XY M| K| H KnXKnYKnM T | C | D FREQ FREQP
S1 b S S .
S2 k% * ook X {Comandos de 32 bits ‘
S3 * |k - ] ] —
sS4 % | X I e

Sefial de bandera: M1028
Operandos: ninguno

1. S1: ndmero de estacion esclava S2: direccion de escritura,
2.  S3:indice principal, S4: subindice + longitude de bits.

El comando CANTX puede leer el indice correspondiente del esclavo. Al
ejecutar este comando, enviara el mensaje SDO al esclavo. En este momento,
M1066 y M1067 son O, pero, cuando se complete la lectura, se establecera
M1066 en 1. Si el esclavo otorgd una respuesta exacta, se escribira el valor en
el registrador designado y se establecerd M1067 en 1. Sin embargo, si el
esclavo otorgd una respuesta inexacta, se registrara este mensaje de error en
D1076~D1079.
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API Actualizacion de la asignhacion especial D de
CANFLS (D)

265 P CANopen

Dispositivo o ‘Comandos de 16 bits (7 PASOS) |

_ Dispositivos de palabras ;
s de bits ' FREQ FREQP

X' 'Y M K H KdXKnYKnM T C D

D x| % :Comandos de 32 bits

Operandos: ninguno b= - -

Sefal de bandera: M1028

1. D: D especial para la actualizacion.
xplicacion
2.  CANFLS puede actualizar el comando D especial. Cuando se ejecuta en el

modo de soélo lectura, envia el mensaje equivalente como CANRX al esclavo y
almacena la respuesta del esclavo en este D especial en particular. Cuando se
ejecuta en el modo de lectura/escritura, envia el mensaje equivalente como
CANTX al esclavo y almacena este valor D especial en el valor
correspondiente.

3. M1066 y M1067 son ambos 0. Cuando se complete la lectura, M1066 sera 1y
se escribird este valor en el registrador designado si el esclavo otorga una
respuesta exacta. Cuando el esclavo otorgue una respuesta fallida, el M1067
serd 0 y se registrard este mensaje de error en D1076~D1079.
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16.6 Errores y resolucion de problemas

Falla ID Descripcion de la falla Accion correctiva
Compruebe si existe un error en el
PLod 50 |Error de escritura de datos programa y vuelva a descargar el
programa.
PLS - Error de escritura de datos al Vuelva a suministrar la alimentacion y
v
ejecutar vuelva a descargar el programa.
Vuelva a cargar. Si el error ocurre de forma
PLdA 52 |Error de carga del programa _ o
continua, devuelva a la fabrica.
Compruebe si existe un error en el
Error de comando al descargar
PLFn 53 programa y vuelva a descargar el
programa
programa.
- 54 La capacidad del programa excede Vuelva a suministrar la alimentacion y
or
la capacidad de memoria vuelva a descargar el programa.
Compruebe si existe un error en el
PLFF 55 |Error de comando al ejecutar programa y vuelva a descargar el
programa.
Compruebe si existe un error en el
PLSN 56 |Error de suma de comprobacion  |programay vuelva a descargar el
programa.
) Compruebe si existe un error en el
No existe el comando “END” en el
PLEd 57 programa y vuelva a descargar el
programa
programa.
B Compruebe si existe un error en el
El comando MC se utiliza de forma
PLCr 58 _ i programa y vuelva a descargar el
continua mas de 9 veces
programa.
Error de descarga del programa  |Compruebe si existe un error en el
PLdF 59 programa y vuelva a descargar el
programa.
Tiempo excedido de escaneo/Compruebe si el cddigo del programa esta
PLSF 60 |del PLC escrito de forma inexacta y vuelva a
descargar el programa.
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16.7 Aplicacion maestra CANopen

Se puede efectuar el control sencillo de mdltiples ejes de ciertas aplicaciones con el C2000 si el

dispositivo es compatible con el protocolo CANopen. Uno de los C2000 puede actuar como maestro

para realizar el control sincrénico simple, como la posicion, velocidad, regreso a cero y control de

torque. La configuracion estad compuesta por 7 pasos:

Paso 1: activacion de CANopen maestro

1.

Establezca Pr.09-45 en 1. (Para activar la funcion de maestro, apague la alimentacién
luego de configurar y reinicie). El estado del teclado digital KPC-CC01 mostrara “CAN
Master” (“CAN maestro”)).

Establezca Pr.00-02 en 6 para el restablecimiento del PLC. (Nota: Esta accién eliminara el
programa y el registrador del PLC, y se establecerd la configuracion de fabrica).

Apague la alimentacion y reinicie.

Establezca el control del PLC en “PLC Stop mode” (“Modo de parada del PLC") a través
del teclado digital KPC-CCO1. (Si el teclado digital es de la serie KPC-CEOQ1, establezca el
control del PLC en “PLC 2”. Si el variador acaba de salir de la fabrica, debido a que el
programa del PLC no esté instalado, el teclado digital no mostraré el codigo de
advertencia.

Paso 2: configuracién de D especial en maestro

Cada esclavo ocupa 100 del espacio de D especial y posee una numeracién de 1 a 8. Existen

un total de 8 estaciones. Consulte 4-3 Registrador especial en este capitulo para obtener una

definicion sobre el registrador D especial.

NUm. esclavo Esclavo nim. 1 D2000 NUmero de estacion

1.

D2001 Cadigo de fabrica (L)
D2099 Direccion de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion 4
Esclavo num. 2 D2100 Numero de estacion
D2101 Cddigo de fabrica (L)
D2199 Direccién de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion 4
Esclavo nim. 3 D2200 Numero de estacion
D2201 Cadigo de fabrica (L)
D2299 Direccion de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion 4
Esclavo num. 8 D2700 Numero de estacion
D2701 Cadigo de fabrica (L)
D2799 Direccién de asignacion 4 (H) de la
estacion de recepcion 4
Cuando esta conectado el cable de comunicacion 485, establezca el estado del PCL en
"Stop" (“Parada”) en software WPL. (Si ya se cambié el PLC al modo “PLC Stop” (“Parada
del PLC"), el estado del PLC ya debera ser “Stop” (“Parada”)).
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2. Control de las direcciones de esclavo y estacion correspondiente: Por ejemplo, control de
estaciones de control del esclavo (control sincrénico de 8 estaciones como maximo): Si el
namero de estacion es 21 y 22, establezca D2000 y D2100 en 20 y 21y, a continuacion,
establezca D2200, D2300, D2400, D2500, D2600 y D2700 en 0. Se puede efectuar la
configuracion a través del software editor de PLC WPL. Siga los pasos que se detallan a

continuacion:

Abra WPL Editor > Communication (Comunicacién) > Edit Register Memory (T C D)

Editar memoria del registrador (T C D).
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Cuando aparezca la ventana “Register’” (“Registrador”), haga clic en “Transmit”

(“Transmitir”).
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Cuando aparezca la ventana de transmision, seleccione “Read” (“Leer”) ingrese el
rango D2000~D2799 vy, a continuacion, presione Enter. Se leera el valor de
D2000~D2799. Si falla la comunicacion, compruebe el formato de la comunicacion (la

S P

estacion del PLC predefinida es 2, 9600, 7N2, ASCII).

Inserte la estacidn esclava para el control. Establezca D2000 y D2100en 20y 21y, a

continuacion, establezca D2200, D2300, D2400, D2500, D2600 y D2700 en 0.

Haga clic nuevamente en “Transmit” (“Transmitir”). Cuando aparezca la ventana de
transmision, ingrese el rango D2000~D2799 y presione Enter. Se escribira el valor de
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D2000~D2799 (Si ocurre un error de comunicacion y falla la visualizacion, significa
que el PLC no se encuentra en el estado "Stop" (“Parada”). So6lo se puede escribir el
valor en el estado “Stop” (“Parada”). Cambie el PLC a “Stop” (“Parada”).

Otro método consiste en establecer D1091. Establezca el bit correspondiente del
esclavo excluido en 0 (rango de estacion esclava de 1 a 8). Por ejemplo, si el usuario
desea excluir el esclavo nim. 2, 6 y 7, establezca D1091 = 003B a través de los
siguientes pasos: WPL Editor > Communication (Comunicacién) > Edit Register
Memory (T C D) Editar memoria del registrador (T C D).

3. Ajuste la configuracion de comunicacion. Si las siguientes condiciones se aplican a su caso,
no se requiere efectuar ninguna configuracién adicional:

)

)

Si el Unico control de esta aplicacion es el modo de velocidad del variador de
frecuencia de motor de CA. (En el caso de otros controles como posicion y control
de torque, se deberad establecer D2000~D2799. Consulte el control sincrono de
posicidn, torque y regreso a cero para obtener mas informacion de configuracion).

Para realizar el control sincrénico de posicion para el esclavo, active la funcion
correspondiente PDO 3. (Funcion P a P no compatible ain en C2000).
B Para activar PDO 3 TX (comando de envio maestro al esclavo), configure el bit
8~11 de la direccién del PLC D2034+n*100. Este registrador D especial se
define tal como se muestra a continuacion:

PDO4 PDO3 PDO2 PDO1
Torque Posicion E/S remota Velocidad
Bit 15| 14 ~12 |11| 10-~8 7 6~4 3 2~0
Definicion |[En| Namero |En| Numero [(En| Numero |En| Numero

Esta configuracion predefinida de PDO 3 TX corresponde a la palabra de control
de CANopen “indice 6040” y la posicion deseada de CANopen “indice 607A". Si
el control de posicion es el Gnico control de esta aplicacién, simplemente
establezca el valor del registrador en 0xX0AQO.

B Para activar PDO 3 RX (respuesta del esclavo con el estado a maestro),
configure el bit 8~11 de la direccién del PLC D2067+n*100. Este registrador D

especial se define tal como se muestra a continuacion:

PDO4 PDO3 PDO2 PDO1
Torque Posicién E/S remota Velocidad
Bit 15| 14~12 |11 10-~8 7 6~4 3 2~0
Definicion [En| Numero |En[ Numero |En| Ndmero [En| NuUmero

Esta configuracion predefinida de PDO 3 TX corresponde a la palabra de control
de CANopen “indice 6041” y la posicion actual de CANopen “indice 6064”. Si el
control de posicibn es el Unico control de esta aplicacion, simplemente
establezca el valor del registrador en 0x0AOQO.

Con la misma teoria, a fin de realizar el control de torque, active la funcion de
asignacion PDOA4.

La velocidad para 1 ciclo correspondiente es de 8 ms. (Al acortar el tiempo de ciclo a <
8 ms, asegurese de que este tiempo sea el necesario para la transmision de datos).
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El usuario debera calcular la cantidad de PDO correspondiente antes de configurar el
ciclo. La cantidad de PDO no debera ser superior a N. Se puede calcular la cantidad a
través de la siguiente férmula.

| N = (1 ciclo (ms) * rate (KB/s) )/250 |

Ejemplo: 1 ciclo es 2 ms, velocidad = 1000 KB, el valor max. de PDO es 2*1000/250 =
8. Si el usuario desea establecer el tiempo de ciclo en 2 ms, desactive 4 de las
estaciones esclavas tipo C del variador de frecuencia de motor de CA. Debido a
gue la configuracion predefinida es 8 esclavos, la mitad de las estaciones
esclavas serd 4. Se puede desactivar la estacion esclava estableciendo
D2000+n*100 de los esclavos sin utilizar en 0.

@ El nUmero de estaciones de control es £ 8.

Solo se puede realizar el control simultaneo de 8 estaciones esclavas a través del
control asincrénico, donde la lectura/escritura del esclavo se puede realizar a través
del comando CANRX y CANTX. Esto es similar a la accion de lectura/escritura del
protocolo Modbus.

@ El esclavo cumple con el estandar DS402.

@ No controla el terminal de E/S del esclavo.

@ Si las condiciones anteriores no se aplican a su caso, configure manualmente las
direcciones correspondientes de los esclavos abriendo WPL Editor > Communication
(Comunicacién) > Editar memoria del registrador (T C D).

Paso 3: configuracion de la velocidad de comunicacion y numero de
estacion para el maestro

@  Configure el nimero de estacion para el maestro (la configuracién predeterminada
de Pr.09-46=100). No establezca el mismo numero de estacion como esclavo.

@  Configure el parametro de comunicacion CANopen Pr.09-37. No importa si el variador
estd definido como maestro o esclavo. En ambos casos, Pr.09-37 establece la
velocidad de comunicacion.

Paso 4: codificacion

Accion correspondiente en tiempo real: Se pueden leer/escribir los datos directamente en el
registrador “D” especial correspondiente.

Accion correspondiente no en tiempo real:

Lectura: La lectura se realiza mediante el comando CANRX. Cuando se complete el
proceso de lectura, M1066=1. Si la lectura es exitosa, M1067 =1; si falla la lectura,
M1067= 0.

Escritura: La escritura se realiza mediante el comando CANTX. Cuando se complete el
proceso de escritura, M1066=1. Si la escritura es exitosa, M1067 =1; si falla la
lectura, M1067= 0.

Actualizacion: La actualizacion de los datos se realiza mediante el comando CANFLS. (Si
el registrador D especial se define como tipo RW, el maestro escribira el valor en
el esclavo). Si se define el registrador D especial como tipo RO, se leeran y
escribiran los datos del esclavo en el maestro). Cuando se complete el proceso
de actualizacion, M1066 sera 1. Si la actualizacion es exitosa, M1067=1; si falla la
actualizacion, M1067=0.

= NSA

Al ejecutar los comandos CANRX, CANTX y CANFLS, el dispositivo esperara hasta que se
complete M1066 antes de que comience el siguiente CANRX, CANT o CANFLS. Cuando
se complete el comando, descargue el programa en el variador. (Nota: La configuracion de
fabrica del protocolo de comunicacion del PLC es ASCII 7N2 9600 y el nimero de estacion
es 2. Cambie la configuracién de WPL en Setting (Configuracién) > Communication Setting
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(Configuracion de comunicacion).

Paso 5: configuracién del niumero de estacion esclava, velocidad de
comunicacion, fuente de operacion y fuente de comando

Los variadores de frecuencia de motor de CA serie C2000 y serie EC de Delta son compatibles
con la comunicacion CANopen. Se muestra a continuacion el esclavo correspondiente y la
velocidad de CANopen:

Parametro
correspondiente del L
variador Valor Definicion
C2000 E-C
Direccién 0 Desactiva la interfaz de
del 09-36 09-20 hqrdwqre de CANop_en _
esclavo 1~127 |Direccion de comunicacion
CANopen
0 1 MB
1 500K
Velocidad 5 250K
de 09-37 09-21
CANopen 3 125K
4 100K
5 50K
Fuente 00-21 3
del
comando
de 02-01 5
operacion
Fuente 00-20 6
del
comando
de 02-00 5
frecuencia
Comando 11-34 3
de torque

La serie A2 es el Unico servomotor y variador compatible con la interfaz de comunicacién
CANopen. Se muestra a continuacion el nimero de estacion esclava correspondiente y la
velocidad de comunicacion:

Parametro
correspondiente del L
variador Valor Definicion
A2
Direccion del 03-00 1~107 |Direccion de
esclavo comunicacion CANopen
R=0 |125K
ocidad d g R=1 |250K
Velocidad de Bit 8~11 de Pr.03-01 —
CANopen XRXX R=2 500K
R=3 |750K
R=4 |1MB
Fuente de 01-01 B
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)control/comando ‘

Paso 6: conexion de hardware
Se debera instalar el resistor de finalizacién en los dos extremos mas alejados que se

muestran en la figura que aparece a continuacion:

Max. =8

VFD-((Maestro)

VFD-C(Esclavo)  VFD-C (Esclavo) VFD-C (Esclavo)
0 0 0
EMC-COPD1 EMC-COPDT EMC-CORTH

I i b i .

Impedancia Impedancia
caracteristica caracteristica
de linea de linea

1200 Comunicacién CANOpen 1200

EMC-COPO

Paso 7: activacion de la funciéon de control de PLC
Descargue el programa luego de que se complete la codificacion y se cambie el modo del PLC
al estado Run (Funcionamiento). Luego, reinicie la alimentacion para el esclavo y maestro.
Consulte la prueba de CANMaster 1 vs. 2 del variador.dvp.

» Ejemplo:
Variador de frecuencia de motor de CA C2000 (control de 1 maestro vs. 2 esclavos)

Paso 1: activacion de CANopen maestro

v Establezca Pr.09-45 en 1. (Para activar la funcibn de maestro, apague la
alimentacién luego de configurar y reinicie). El estado del teclado digital KPC-CCO01
mostrard “CAN Master” (“CAN maestro”)).

v  Establezca Pr.00-02 en 6 para el restablecimiento del PLC. (Nota: Esta accién
eliminara el programa y el registrador del PLC, y se establecera la configuracién de
fabrica).

Apague la alimentacién y reinicie.

v  Establezca el control del PLC en “PLC Stop mode” (“Modo de parada del PLC”) a
través del teclado digital KPC-CCOL1. (Si el teclado digital es de la serie KPC-CEOQ1,
establezca el control del PLC en “PLC 2". Si el variador acaba de salir de la fabrica,
debido a que el programa del PLC no esta instalado, el teclado digital no mostrara el
codigo de advertencia.

Paso 2: configuracién de D especial en maestro

@  Abra WPL editor.
v Establezca el modo del PLC en PLC Stop (Parada del PLC) (PLC2) a través del
teclado.

=
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Lectura de WPL Editor de D1070~D1099 y D2000~D2799.
Establezca D2000=10 y D2100=11.

Establezca D2100, 2200, 2300, 2400, 2500, 2600 y 2700=0.
Descargue la configuraciéon D2000~D2799.

H B B ®

Paso 3: configuracién de la velocidad de comunicacion y nimero de estacion para el maestro
@  Configure el numero de estacion para el maestro (la configuracion predeterminada
de Pr.09-46=100). No establezca el mismo nimero de estacion como esclavo.
@  Configure la velocidad de comunicacibn CANopen en 1 MB (parametro Pr.09-37= 0).
Independientemente de si se definié el variador como maestro o esclavo, Pr.09-37
establece en ambos casos la velocidad de comunicacion.

Paso 4: codificacion
Accion correspondiente en tiempo real: Se pueden leer/escribir los datos directamente en el
registrador “D” especial correspondiente.
Accidn correspondiente no en tiempo real:
Lectura: La lectura se realiza mediante el comando CANRX. Cuando se complete el
proceso de lectura, M1066=1. Si la lectura es exitosa, M1067 =1; si falla la
lectura, M1067= 0.
Escritura: La escritura se realiza mediante el comando CANTX. Cuando se complete el
proceso de escritura, M1066=1. Si la escritura es exitosa, M1067 =1, si falla la
lectura, M1067= 0.
Actualizacion: La actualizacion de los datos se realiza mediante el comando CANFLS. (Si
el registrador D especial se define como tipo RW, el maestro escribira el valor en
el esclavo). Si se define el registrador D especial como tipo RO, se leeran y
escribiran los datos del esclavo en el maestro). Cuando se complete el proceso de
actualizacion, M1066 sera 1. Si la actualizacién es exitosa, M1067=1; si falla la
actualizacion, M1067=0.

= NS

Al ejecutar los comandos CANRX, CANTX y CANFLS, el dispositivo esperara hasta que se complete M1066
antes de que comience el siguiente CANRX, CANT o CANFLS. Cuando se complete el comando, descargue el
programa en el variador. (Nota: La configuracién de fabrica del protocolo de comunicaciéon del PLC es ASCII
7N2 9600 y el numero de estacion es 2. Cambie la configuracion de WPL en Setting (Configuracion) >

Communication Setting (Configuraciéon de comunicacién).

Paso 5: configuracién de la velocidad de comunicacion y numero de estacion para el maestro.

Esclavo num. 1: Pr.09-37 = 0 (velocidad de 1 MB), Pr.09-36=10 (niumero de estacion 10).
Esclavo num. 2: Pr.09-37 = 0 (velocidad de 1 MB), Pr.09-36=10 (nimero de estacién 11).

Paso 6: conexidon de hardware

Se deberd instalar el resistor de finalizacién en los dos extremos mas alejados que se
muestran en la figura que aparece a continuacion:
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Méax. =8

VFD-C(Maestro) VFD-C(Esclavo)  yFD-¢ (Esclavo) VFD-C (Esclavo)

2 0 0 00

EMC-COPO EMC-COPO P EMC-COPO

= = =

Impedancia Impedancia
caracteristica caracteristica
de linea de linea

1200 Comunicacion CANOpen 1200

EMC-COPO

Paso 7: activacion de la funcion de control de PLC
Descargue el programa luego de que se complete la codificacion y se cambie el modo del PLC
al estado Run (Funcionamiento). Luego, reinicie la alimentacion para el esclavo y maestro.
Consulte la prueba de CANMaster 1 vs. 2 del variador.dvp.
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