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Capitulo 1 Informacién y precauciones de seguridad

Capitulo 1 Informacién y precauciones de seguridad

1.1 Notas

1) Requisitos del RCD del protector contra fugas
El equipo generara una gran corriente de fuga durante el funcionamiento. Instale un protector contra

fugas tipo B (RCD) en un lado de la fuente de alimentacion.

Al elegir un protector contra fugas (RCD), elija un RCD dedicado con medidas para suprimir los
armonicos mas altos o un RCD de propésito general con una corriente residual mas grande.

2) Inspeccion del aislamiento del motor

Antes de usar el motor, se debe verificar el aislamiento del motor para evitar dafios al inversor
debido a la falla del aislamiento del devanado del motor.

La conexién del motor esté separada del inversor. Se recomienda utilizar un megaohmimetro de
voltaje de 500 V y la resistencia de aislamiento medida no debe ser inferior a 5 MQ.

Terminales de entrada

=\
N
Meg6hmetro de tipo volta /’

3) Proteccion térmica del motor

= Suelo
Si el motor seleccionado no coincide con la capacidad nominal del inversor, especialmente cuando la potencia nominal del
inversor es mayor que la potencia nominal del motor, asegurese de ajustar los valores de los parametros relacionados con
la proteccién del motor en el inversor o instale un relé térmico. delante del motor para
proteger el motor.
4) Funcionamiento por encima de la frecuencia de red

El inversor proporciona una frecuencia de salida de 0 Hz a 1000 Hz. Si el cliente necesita funcionar por encima
de 50 Hz, tenga en cuenta la capacidad de carga del dispositivo mecénico.

5) Vibracién de dispositivos mecanicos

En algunas frecuencias de salida, el inversor puede encontrar el punto de resonancia mecénica del
dispositivo de carga, lo que se puede evitar configurando el parametro de frecuencia de salto en el inversor.

6) Sobre el calentamiento del motor y el ruido.

Debido a que el voltaje de salida es una onda PWM y contiene ciertos arménicos, el aumento de temperatura, el
ruido y la vibracién del motor aumentaran ligeramente en comparacion con la frecuencia de la red.
operacion.

7) Cuando hay dispositivos o condensadores sensibles a la presion para
mejorar el factor de potencia en el lado de salida
La salida del inversor es una onda PWM, si el lado de salida esta equipado con un condensador para mejorar el

factor de potencia o un varistor para proteccién contra rayos, es facil causar descargas instantaneas.
sobrecorriente del inversor o incluso dafar el inversor. Por favor, no use.
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Inversor

VW " ><

Confdensador o varistor

METR

8) Dispositivos de conmutacién como contactores utilizados en los extremos de entrada
y salida del inversor

No est4 permitido utilizar este contactor para controlar el arranque y la parada del inversor.

Cuando se deba utilizar el contactor para controlar el arranque y la parada del inversor, el intervalo no debe ser
inferior a una hora.

Si hay un dispositivo de conmutacién, como un contactor, entre el extremo de salida y el motor, asegurese de que

el inversor no tenga salida, de lo contrario, los médulos del inversor podrian dafiarse.

Contactor KM Contactor KM u otros

— o T T
380 VCA _ ; R tu =
— —t—
50/60Hz | v o1 werg
L I L
— : nversor !
L T W ° L
No estd permitido utilizar este contactor para Se debe asegurar que el inversor se
controlar el arranque y parada del inversor; encienday se apague cuando no
cuando se debe utilizar, el intervalo no haya salida,
debe ser inferior a 1 hora de lo contrario, los médulos del

inversor pueden resultar dafiados.

9) Uso diferente al voltaje nominal

No es adecuado utilizar el inversor fuera del rango de voltaje de trabajo permitido especificado en el manual, lo
que puede causar dafios a los componentes del inversor. Si es necesario, utilice el dispositivo elevador o
reductor correspondiente para transformar la fuente de alimentacién y enviarla al inversor.

10) NO se puede cambiar la entrada trifasica a entrada bifasica

A excepcion de las maquinas personalizadas, como la serie KD5800-ST, puede tener una entrada bifésica de 220 V, una salida trifésica de 380 V.

11) Proteccién contra impulsos de rayo
El cliente también debe instalar un dispositivo de proteccién contra rayos en el extremo frontal del inversor.
12) Uso de altitud y reduccién de potencia

Péngase en contacto con nuestra empresa para consultas técnicas.
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Capitulo 2 Informacién del producto
2.1 Placa de identificacién con nombre

2.1.1 Reglamento denominado
5800 4T 4RO 5020

Produccién en serie j_

Tamafio del chasis

Fuerza

Fase
1. Serie de inversores: representando diferentes series

2. Definicién del tamafio de la potencia: el nimero indica el tamafio de la potencia, que varia de 0,4
a 40 OKW, G significa maquina de uso general, F significa tipo de bomba de ventilador

3. Definicién del nimero de fase: 380V trifasico esta representado por 4T, 220V
monofasico esta representado por Sy 220V trifasico esta representado por 2

4. Definicién de modelo de caparazén: segun el modelo de caparazén utilizado en este modelo

2.2 Nombre de cada parte de KD5800

Los inversores de la serie 5800 se dividen en tipo de estructura de carcasa de plastico y tipo de estructura de
metal desnudo, como se muestra en la siguiente figura:
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2.3 Especificaciones técnicas basicas

Articulo

Especificaciéon

Frecuencia max.

Control de vectores: 0~1000 Hz; Control V/F: 0~1000Hz

Frecuencia de carga

0,8 kHz a 12 kHz, se puede ajustar automaticamente °

Frecuencia de entrada resolucion

Configuracién digital: 0,01 Hz,
Ajuste analdgico: Max. frecuencia x 0,025 % (SVC)

Control vectorial de lazo abierto (SVC)

Control Control vectorial de lazo cerrado (FVC)
método
Control V/F
Apartir de Tipo G: 0,5 Hz/150 % (SVC), 0 Hz/180 % (FVC)

esfuerzo de torsién

Tipo F: 0,5 Hz/100 %

Rango de velocidad

1: 100 (SVC) 1: 1000 (FVC)

Velocidad constante

exactitud

+0.5% (SVC) +0.02% (FVC)

Capacidad de sobrecarga

Tipo G: 150 % de corriente nominal durante 60 s;

Tipo F: 120 % de corriente nominal durante 60 s;

refuerzo de par

fuente de frecuencia

Basico Aumento de par automatico; refuerzo de par manual 0,1 %~30,0 %
funcién Tres maneras:
Curva V/F tipo lineal; tipo multipunto; Curva V/F de potencia N-ésima
(1.2 de potencia, 1.4 de potencia, 1.6 de potencia, 1.8 de potencia, 2 de potencia)
Separadén V/F Dos formas: separacién completa, media separacién.
Aceleracion y deceleracion lineal o curva en S
Cuentay curva Dec. 4 vias Acc. & Dec. time, el rango: 0.0~6500.0s
Frecuencia de frenado CC: 0,00 Hz~frecuencia maxima
frenado CC
Tiempo de frenado: 0.0s~36.0s, corriente de frenado: 0.0%~100.0%
Rango de frecuencia de jog: 0,00 Hz ~ 1000 Hz;
Control de movimiento . .
El tiempo jog Acc & Dec. es 0.0s~6500.0s.
Dominio Se proporciona el panel de operacién, se proporciona el terminal de control,
fuente se proporciona el puerto de comunicacion en serie.
., Conmutable en una variedad de formas.
Operacio
Frecuencia Multiples fuentes de frecuencia: digital dada,
fuente voltaje analégico dado, corriente analégica dada, puerto serie dado.
Conmutable en una variedad de formas
Auxiliar

10 frecuencia auxiliar. fuentes. frecuencia auxiliar ajuste fino y frec.

farsintesis se-puede reatizar de-formarfrexibte

. 5.
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Articulo

Especificacion

Aporte

terminales

Estandar:

7 terminales de entrada digital, uno de los cuales admite entrada de pulsos de alta

velocidad de hasta 100 kHz

2 terminales de entrada analdgica,

1 solo admite entrada de voltajede 0 ~ 10V,

1 admite entrada de voltaje de 0 ~ 10 V o entrada de corriente de 4 ~ 20 mA

Extensibilidad:

3 terminales de entrada digital
1 terminal de entrada analégica, compatible con entrada de voltaje de -10V~ 10V,

y soporte PT100 / PT1000

Operacién

Produccién

terminales

Estandar:

1 terminal de salida de pulsos de alta velocidad (el
tipo de colector abierto es opcional),

Compatible con salida de sefial de onda cuadrada de 0 a 100 kHz 1
terminal de salida digital.

1 terminal de salida de relé. 1
terminal de salida analdgica,

Admite salida de corriente de 0 ~ 20 mA o salida de voltaje de 0 ~ 10 V.

Extensibilidad:

1 terminal de salida digital 1 terminal de salida de relé. 1
terminal de salida analdgica,

Admite salida de corriente de 0 ~ 20 mA o salida de voltaje de 0 ~ 10 V.

Pantalla LED

Mostrar parametros

Mostrar
Yy blogueo de teclas

Panel y seleccién de funciones

Se pueden bloquear parte o todas las teclas,

y se puede definir el &mbito de actuacién de algunas teclas.

para evitar el mal uso

operacio

funcién protectora

Deteccion de cortocircuito del motor encendido, proteccion contra pérdida de
fase de entrada y salida, proteccién contra sobrecorriente, proteccién contra
sobretension, proteccion contra subtension,

proteccion contra sobrecalentamiento, proteccién contra sobrecarga, etc.
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Capitulo 3 Guia de instalacion

3.1 Instalacién del inversor

3.1.1 Entorno de instalacién

1) Temperatura ambiente: La temperatura ambiente tiene una gran influencia en la vida Gtil del inversor, y
no se permite que la temperatura ambiente de funcionamiento del inversor exceda la permitida.

rango de temperatura (-10°C~50°C).

2) Instale el inversor en la superficie del objeto ignifugo y debe haber suficiente espacio alrededor para
disipar el calor. Cuando el inversor esté funcionando, es facil generar mucho calor.

E instélelo verticalmente en el soporte de montaje con tornillos.

3) Instélelo en un lugar que no sea facil de vibrar. La vibracién no debe ser superior a 0,6G. Tenga especial
cuidado de mantenerse alejado de equipos como punzones.

4) Evite la instalacion expuesta a la luz solar directa, la humedad y las gotas de agua.
5) Evite instalar en lugares con gases corrosivos, inflamables y explosivos en el aire.
6) Evite instalarlo en un lugar con polvo aceitoso, polvoriento y metalico.

7) Los productos de carcasa de plastico de la serie 5800 son productos integrados
y necesitan ser instalados en el sistema final. El sistema final debe proporcionar los correspondientes
recintos ignifugos, recintos de proteccion eléctrica y recintos de proteccién mecanica, etc.,

y cumplir con las leyes y reglamentos locales y las normas IEC pertinentes.

3.1.2 Requisitos de espacio de instalacién
Los inversores de la serie 5800 tienen diferentes requisitos para la reserva del espacio de instalacién circundante
de acuerdo a diferentes niveles de potencia, como se muestra en la siguiente figura:

Cuando los inversores de la serie 5800 disipan calor, el calor se disipa de abajo hacia arriba. Cuando

funcionan varios inversores, generalmente se instalan uno al lado del otro.

Cuando se requieran instalaciones en las filas superior e inferior, el calor del inversor de la fila inferior hara que la
temperatura del equipo de la fila superior aumente y provoque fallas.

y se deben tomar medidas como la instalacién de un deflector de aislamiento térmico.

3.1.3 Precauciones de instalacién

Preste atencién a los siguientes puntos al instalar el inversor de la serie 5800:

1) El espacio de instalacién debe garantizar que el inversor tenga suficiente espacio de refrigeracién.

Tenga en cuenta la disipacién de calor de otros componentes en el gabinete cuando reserve espacio.

2) Instale el inversor verticalmente hacia arriba, de modo que el calor pueda disiparse hacia arriba. Si
hay varios inversores en el gabinete, instalelos uno al lado del otro.

En las ocasiones en que sea necesario instalarlo hacia arriba y hacia abajo, instale el deflector de aislamiento térmico.

3) El soporte de montaje debe estar hecho de material ignifugo al igual que el soporte de montaje.
4) Para aplicaciones con polvo metélico, se recomienda instalar el radiador fuera del gabinete.

En este momento, el espacio en el gabinete completamente sellado debe ser lo mas grande posible.
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3.2 Instalacion

3.2.1 Cableado del circuito principal

Resistor

MCCB
1 fase 20— ¢

50-60Hz g

Pic.3-1 cableado monofasico 0.75~2.2kw

3fases R

~
3801480V S 5

50-60Hz T
LY T

Pic.3-3 Trifasico 37~400KW

3.2.2 Descripcién de los terminales del circuito principal

Resistor

Pic.3-2 Cableado trifasico 0.75~30kw

S|R|S|T

Vv

W PB

Pic.3-4 0.75~7.5kw Terminales de cableado principal

S|S|(H)|=)

U

Fig.3-5 11~15kw Terminales de cableado principal
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RIS

T|+ |PB

-1U|viw e

Pic.3-6 18.5~30kw Terminales de cableado principal

T |P1](+)

|U|V WS

Fig.3-7 37~55kw Terminales de cableado principal

S|T|P

- |U|V|W

Fig.3-8 75~90kw Terminales de cableado principal

R[S

TS

— P +

Uujiviw

Fig.3-9 Terminales de cableado principal de 110~400kw

Terminal

Nombre

Direcciones

R. S. T/IL1. L2

Potencia trifasica

terminal de entrada

Punto de conexién de alimentacién trifasica de entrada de

CA, inversor monofasico R, S, T cualquiera de dos lineas

Resistencia de frenado

+. PB terminal de conexion Punto de conexién de la resistencia de frenado
u. v. w Terminal de salida del inversor Conexién de un motor trifasico
@ Terminal de tierra Terminal de tierra
Aviso:

Los cables de motor asimétricos estan prohibidos.




Capitulo 3 Guia de instalacién

Si el cable del motor tiene un conductor de tierra simétrico ademas del blindaje conductor, conecte a tierra

el conductor de tierra en el extremo del inversor y el extremo del motor.

Tienda los cables del motor, los cables de alimentacién de entrada y los cables de control por

separado. Para entrada monofésica, no es necesario cablear el terminal "T".

3.2.3 Direcciones de los terminales de control

Disefio de terminales de control

485+

485- | +5V

DI1 | DI2 | DI3 D14 | DI5 | DI6 | DI7 | COM

+10V | AI1 | AI2 [ GND

AO1 | DO1| FM |CME |COM| OP |[+24V

Foto. 3-10 Disefio de terminales de control

a—, Terminal Terminal ; i6nd -
I ombre uncion descriptiva
Proporcione una fuente de alimentacién de +10V al exterior,
+10V externo la corriente de salida maxima: 10mA
+10V-GND utilizado como fuente de alimentacién del potenciémetro externo,
fuente de alimentacion
rango de resistencia del potenciémetro: 1k ~ 5kQ.
2av Proporcionar alimentacion de +24 V al exterior,
+. externo il " i " -
utilizado como fuente de alimentacién de entrada y salida digital
Fuerza +24V-COM ) y g
fuente de alimentacién terminales y fuente de alimentacién del sensor
externo, Corriente maxima de salida: 200maA.
El valor predeterminado de fabrica esta conectado a +24 V Cuando
oP Poder externo se usan sefiales externas para controlar DI1~DI5,
terminal de entrada el OP se conecta a una fuente de alimentacién externa. Y
desconectado del borne de alimentacién +24V.
Entrada analogica 1. Rango de voltaje de entrada: CC OV~10V
Al1-GND ;
terminal 1 2. Impedancia de entrada: 22kQ
Cosa andloga
aporte 1. Rango de entrada: DC OV~10V/4mA~20mA,
Entrada analogica determinado por la seleccién del puente J8 en
AI2-GND | terminal 2 el tablero de control.
2. Impedancia de entrada: la entrada de voltaje es de 22k, la
entrada de corriente es de 500Q.
Digital DI1-COM Entrada digital 1 1. Aislamiento de optoacoplador, compatible
con entrada de tipo dual
aporte 3 2. Impedancia de entrada: 2,4 kQ
DI2-COM Entrada digital 2 P

-10-
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| et Terminal Funcién descriptiva
Categoria | simbolo nombre
DI3-COM Entrada digital 3
DI4-COM Entrada digital 4 3. Rango de voltaje para entrada de nivel: 9V~30V
DI6-COM .
Digital Entrada digital 5
aporte
DI7-COM Entrada digital 6
Ademas de las caracteristicas de DI1 a DI4, también se puede
Alta velocidad
DI5-COM entrada de pulso utilizar como canal de entrada de pulsos de alta velocidad.
Terminal Frecuencia maxima de entrada: 100kHz
La salida de voltaje o corriente esta determinada por la
Cosa ansloga seleccion del puente J5 en el tablero de control.
produccion AO1-GND  |salida analégica 1 Rango de voltaje de salida: 0V~Rango de
corriente de salida de 10V: OmA~20mA
/Aislamiento de optoacoplador, salida de colector abierto bipolar
Rango de voltaje de salida: 0V~24V
Rango de corriente de salida: 0OmA~50mA
Nota: El CME de tierra de la salida digital esta internamente
DO1-CME | salida digital 1 aislado de la tierra de la entrada digital COM.
aital Pero CME y COM se han acortado externamente
Digita al salir de fabrica.
produccién (DO1 es impulsa_do por +24V por defecto). Cuando
DO1 quiere ser impulsado por una fuente de
lalimentacion externa, la conexién corta externa
entre CME y COM debe estar desconectado.
Restringido por el cédigo de funcién P5-00
"Seleccién de modo de salida de terminal FM", cuando
Alta velocidad se usa como salida de pulso de alta velocidad,
FM- COM lida d I la frecuencia maxima es de hasta 100kHz; Cuando
salida de pulso se utiliza como salida de colector abierto,
es lo mismo que la especificaciéon DO1.
T/A-T/B | Terminal cerrado
Capacidad de accionamiento de contacto:
Relé Normalmente abierto 25V Ac, 3A, COS@=04.
produccion T/A-T/C Terminal
30V Dc, 1A
E/S Terminal de 28 pines, interfaz con tarjeta
- J12 tarjeta de expansion
au><|I|ary i opcional Tarjeta de expansion de E/S
interfaz

- 11 -
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Categoria| Terminal Terminal » e
. Funcién descriptiva
simbolo nombre
A . J3 Interfaz de tarjeta PG | Opcional: OC, diferencial, resolver y otras interfaces
interfaz i
Panel Externo
J7 ) Teclado externo
interfaz
modbus
comunicacien (UNO . . . o
cation 185+ 485 Modb interface de comunicacion,
+ - odbus ; f
Interfaz|mi Salida no aislada

3.2.4 Diagrama de cableado del lazo de control

(Nota: unidad de freno externa superior a 18,5 KW)
PAGP.
hore P

reactor de C¢ Resistencia de frenado

fa

©
P1(+)

— 0
Potencia trifasica
380V+15% —©°
50/60Hz

O epucacton risica Do
Entrada djgjtaH A DI1 H

Entrada dig'tal 2 DI2 H
Entrada digital 3| : DI3 H II Interfaz de tarjeta PG
Entrada digital 4] DI4 H [[] mterfaz de tarjeta de expansion de funciones
Entrada digital 5! | . ]
pulso de altg-velocidad DI5 H'g salida analgica
erwassdgats | D16 [ }OV~1OV/0mA~20mA
Entrada digital 7 I D17 H Colector abierto 1
(Salida de pulsos de alta velocidad)
O\

Salida de colector abierto multifuncional

0V~24V/0mA~50mA
Colector abierto 2

salida de contacto de falla
AC250V 10mA por encima de 3A por debajo
DC30V 10mA por encima de 1A por debajo

ajuste de frecuencia

0 AI1  Entrada analégica 1

,,,,,, © AI2  Entrada analégica 2

°

Q TIERRA i

1) Al terminal de entrada analégica:

Debido a que las sefiales de voltaje analégico débil son particularmente susceptibles a la interferencia externa,
generalmente se requieren cables blindados y la distancia del cableado debe ser lo mas corta posible, sin exceder
los 20 m, como se muestra en laimagen. 3-11.

En algunas ocasiones donde la sefial analdgica es severamente interferida, un condensador de filtro o una ferrita

el ndcleo debe agregarse en el lado de la fuente de sefial anal6gica, como se muestra en la imagen. 3-12.

-12-
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Pasar por

D viento 2~3 vueltas
¢ i O All

C

0.022uF. 50V

Anillo de ferrita

Fig.3-11 Diagrama de cableado de terminales de entrada analégica Pic.3-12 Diagrama de cableado de procesamiento de terminal de

entrada analégica

2) Terminal de entrada digital DI:
Por lo general, se requieren cables blindados y la distancia de cableado debe ser lo mas corta posible, sin exceder
los 20 m. Cuando se usa un variador activo, es necesario tomar las medidas de filtrado necesarias.

para la diafonia de la fuente de alimentacién. Se recomienda utilizar el método de control de contacto.

* Método de conexion del fregadero (NPN)

Pic.3-13 Método de conexion del fregadero

Este es uno de los métodos de cableado mas comunes. Si se utiliza una fuente de alimentacién
externa, se debe quitar la pieza de cortocircuito entre +24 Vy OP y la pieza de cortocircuito entre
COM Yy CME, y se debe conectar el polo positivo de la fuente de alimentacién externa.

al OP, y el polo negativo de la fuente de alimentacién externa debe estar conectado al CME.

Nota: En este modo de conexién, los terminales DI de diferentes inversores no se pueden usar en
paralelo, de lo contrario, puede causar un mal funcionamiento de DI; si los terminales DI deben
conectarse en paralelo (entre diferentes inversores), se debe conectar un diodo en serie en el terminal
DI (el &nodo debe estar conectado a DI). El diodo debe cumplir los siguientes requisitos:

IF>10mA, UF<1V, como se muestra en la imagen 3-14 a continuacion.

I
|

1
|

1
124V Taplero de control del inversor|

Fig.3-14 Los terminales DI de varios inversores se conectan en paralelo con el
método de cableado de fuga

- 13-
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@ Método de cableado de fuente (PNP)

—o

3-15 Método de cableado fuente (PNP)

Este método de cableado debe eliminar la pieza de cortocircuito entre +24 Vy OP, conectar +24 V
y el terminal comun del controlador externo juntos, y conectar OP y COM juntos al mismo tiempo.
Si se utiliza una fuente de alimentacién externa, el cortocircuito pieza entre CME y COM

también debe ser eliminado.
Instrucciones de cableado del terminal de salida de la sefial de control

3) Hacer terminal de salida digital:
Cuando el terminal de salida digital necesita controlar el relé, se debe instalar un diodo de absorcién en
ambos lados de la bobina del relé. De lo contrario, es facil dafiar la fuente de alimentacién de 24 V CC.

La capacidad de conduccién no supera los 50 mA.

NOTA: asegurese de instalar el diodo amortiguador con la polaridad correcta. Como se muestra abajo. De lo contrario,
cuando el terminal de salida digital tenga salida, la fuente de alimentacién de 24 V CC se quemara.

inmediatamente.

5800 24V *'7

Relé 2 piodo

Do T

Pic.3-16 Diagrama de cableado del terminal de salida digital
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Capitulo 4 Pantalla de operacién

4.1 Introduccion a la operacién y la interfaz de visualizacion

Usando el panel de operacion, puede modificar los pardmetros de funcién del inversor, monitorear el estado de
funcionamiento del inversor y controlar la operacién del inversor (inicio, parada).

Su apariencia y area funcional se muestran en la siguiente figura:

Indicador de avance y retroceso

Indicador de fuente de comando
Luz encendida: control local
Luz apagada: panel de control Luz

Luz encendida: marcha atrés

Luz apagada: Adelante
intermitente: control remoto

LOC/REM FWD/REV FAU/TC

5000

Ejecutar luces Control de ajuste/torque

Indicador de falla

Area de visualizacién de datos

Indicador de unidad

Tecla de incremento

Clave de programa Tecla de modo

Tecla Shift Ingresar
tecla decremento
STOP/RES

Ejecutar clave -
Tecla de parada/reinicio

Fig.4-1 Diagrama esquematico del pan&( de operacién

Tecla de seleccién multifuncion
Descripcién del indicador de funcién:

. RUN: cuando la luz esta encendida, el inversor esté4 funcionando, la luz esta apagada, el inversor esta
o detenido. LOC: Operacién de teclado, operacién de terminal

y operacién remota (control de comunicacién) Luz indicadora:

o LOC: apagado Modo de control de arranque y parada del panel
® LOC: encendido lodo de control de arranque y parada de terminal
O LOC: Intermitente Control de inicio y parada de comunicacién  viejo

L FWD: luz indicadora de avance y retroceso, la luz estd encendida, esta en estado de marcha atras.
@ TUNE/TC: Tuning/control de par/luz indicadora de falla,

La luz estd encendida, estd en modo de control de torque, la luz parpadeando lentamente significa que esta en el estado de sintonizacién,

La luz que parpadea rapidamente significa que estd en estado de falla.
Hz A U ’ . ; L
O—RPM—(Q—% —() Elindicador de unidad muestra los datos mostrados actualmente. siguientes unidades: ~ : ( O uz
esta apagado . la luz esta encendida

i A v H A Vo i
.ZfRPMfo—% —(O :HzUnidad de frecuencia OZfRPMf.—%fO : A Unidad actual
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Hz A v
O—RPM—O—% —@

Hz A %
O—RPM—@—%—@

:V Unidad de tensién

Hz A v
@ —RPM—@—%—CO unidad de velocidad RMP

:% Porcentaje Unidad

Area de visualizacién digital:

El total de la pantalla LED de 5 digitos puede mostrar la frecuencia establecida, la frecuencia de salida, varios datos de

monitoreo y cédigos de alarma. Tabla de descripcién de los botones del teclado

Pic.4-1 Tabla de funciones del teclado

Llave

Nombre

Funcién

Clave de programa

Entrada o salida del menu de nivel 1

ENTER

Introducir clave

Ingrese a la pantalla del menu paso a paso, configure

los parametros para confirmar

Tecla de incremento

Incremento de datos o cédigo de funcién

tecla decremento

Decremento de datos o cédigo de funcién

Tecla Shift

En lainterfaz de pantalla de parada/funcionamiento, la pantalla

los parametros se pueden seleccionar ciclicamente;
Al modificar un parametro, el bit de modificacién

del pardmetro se puede seleccionar.

Ejecutar clave

En el modo de funcionamiento del teclado, se utiliza para ejecutar la operacién

STOP/RES

Parada Reposicion

En el estado de ejecucion, se puede usar esta tecla presionando

para detener la operacién en curso;
En el estado de alarma de falla, se puede usar para restablecer el

operacion, esta restringida por el cédigo de funcién P7-02.

multifunciéon

tecla de seleccion

De acuerdo con P7-01 para la seleccién de conmutacién de
funciones, se puede definir como fuente de comando o direccién

cambio rapido

HENEARAEE

modo menu

tecla de seleccién

Cambiar entre diferentes modos de menu segun el
valor de PP-03

(el valor predeterminado es un modo de mend)

= dieciséis -
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Capitulo 5 Parametro de funcion

PP-00 esté configurado en un valor distinto de cero, significa que la contrasefia de proteccién esta configurada.
El ment de pardmetros solo se puede ingresar después de ingresar la contrasefia correctamente.
Para cancelar la contrasefia, debe configurar PP-00 en 0.

El ment de pardmetros en el modo de parametros definidos por el usuario no est4 protegido por contrasefa. El

Grupo Py el Grupo A son parametros de funciones basicas, y el Grupo U son pardmetros de funciones de monitoreo.

Los simbolos de la tabla de funciones se explican a continuacion:

“¢” : Elvalor establecido del parametro se puede cambiar cuando el inversor est4 parado o en funcionamiento;
*” . Elvalor establecido del parametro NO se puede cambiar cuando el inversor est4 funcionando; “@” : Este
parametro es el valor de registro de deteccion real y NO se puede cambiar;

“x": "Parametro del fabricante", La configuracion del fabricante, esta prohibida de operar;

5.1 Breve lista de parametros de funciones bésicas

Cédigo Nombre Establecer rango Ddefecto alernativd”

Grupo funcional basico PO

1: G (tipo de carga de par constante) 2: P (tipo
P0-00 pantalla de tipo de médico de cabecera (tip 9 p ) 2:P (tip Conjunto modelo [ )

de carga de ventilador, bomba de agua)

0: Control vectorial sin sensor de velocidad (SVC) 1:
P0-01 1er motor Con control vectorial con sensor de velocidad (FVC) 2- >
método de control 2: control V/E

0: Canal de comando del panel (LED apagado) 1:
P0-02 Fuente de comando Canal de comando del terminal (LED encendido) 2: 0- bid

seleccion Canal de comunicacién (LED parpadea)

0: configuracién digital
(frecuencia preestablecida, P0-08 ARRIBA/ABAJO

se puede modificar, sin memoria)
1: configuracién digital
(frecuencia preestablecida, P0-08 ARRIBA/ABAJO

puede modificarse, memoria) 2:

Al1 3: AI2 4: AI3 5: Configuracién

P0-03 | Frecuencia principal de pulso PULSE (DI5) 6: 2- *
seleccién de fuente X
Instrucciones multisegmento 7:
PLC simple
8: DPI
9: Comunicacién dada
Freeteneiaatdiiar—IgualquePO-03
P0-04 seleccién de fuente Y (seleccion de fuente de frecuencia principal X) 1 *
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Capitulo 5 Parametro de funcion

Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
Auxiliar 0: relativo a la frecuencia maxima 1:
P0-05 fuente de frecuencia o o 0 PAS
relativo a la fuente de frecuencia X
Seleccién de rango Y
Auxiliar
P0O-06 fuente de frecuencia 0%~150% 100 Pie
rango Y
Lugar de las unidades: seleccién de fuente de frecuencia
0: fuente de frecuencia principal X
1: Resultados de la operacién principal y auxiliar
(determinados por el lugar de las decenas)
2: Cambiar entre X principal y auxiliar Y
3: Cambiar entre los resultados de la 00
operacion principal X y Auxiliar
P0-07 Fuente de frecuencia 4: Cambjar entre los resultados de la
seleccién de superposicién operacion auxiliar Y y Auxiliar
Lugar de las decenas: relacién de operacion
principal y auxiliar de la fuente de frecuencia
0: principal + auxiliar 1:principal -
auxiliar 2: el valor maximo de los dos 3:
el valor minimo de los dos
P0-08 Frecuencia preestablecida 0.00Hz ~ Frecuencia maxima (PO -10) 50,00 Hz Yo
P0-09 Direccién de carrera o Ml'sma fi[reccion 0- PAS
1: direccién opuesta
P0-10 frecuencia méxima | 50,00 Hz~320,00 Hz 50,00 Hz *
0: P0-12
Configuracién-1: Al
PO-11 limite superior 2: AL2 0- *
fuente de frecuencia 3t A3
4: PULSO Ajuste de pulso-5
:Ccomunicacién dada
P0-12 | frecuencia limite superior | Frecuencia mas baja ~ Max. (P0-14 ~ P0-10) 50,00 Hz ¥
PO-13  fompensacin de frecvenciasuperior ¢ 0,00 HZ ~ frecuencia maxima P0-10 0,00 Hz *
PO-14 baja frecuencia 0,00 Hz~Frecuencia limite superior P0-12 0,00 Hz w
P0-15 Frecuencia de carga 6,0 KHz~16,0 KHz Conjunto modelo Dhg
PO-16 Frecuencia de carga 0: N'o 1 re
Ajustar la temperatura 1:Si
0.00s~650.00s(P0-19=2)-
P0-17 Tiempo de aceleracién 1 | 0.0s~-6500.0s(P0-19=1) Os Conjunto modelo pie
~65000s(P0-19=0)
0.00s~650.00s(P0-19=2)-
P0-18 Tiempo de desaceleracion 1 0.0s~-6500.0s(P0-19=1) Os Conjunto modelo PAG
~65000s(P0-19=0)
0:1S-
P0-19 Unidad de tiempo de aceleracién y decelergaion] & 0.7 S- 1 Y
2: 0.016S-
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0.1A~6553.5A (Potencia inversor>55kW)

Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
PO-21 frecuencia auxiliar 0,00 Hz~Frecuencia maxima P0-10 0,00 Hz PAG
compensacién de origen
P0-22 Comando de frecuencia | 1+ 0-1Hz- 2 *
resolucion 2: 0.01Hz-
Frecuencia de ajuste digital. detener . .
PO-23 0: no memorizado 1: memorizado 1 bie
la opcién de memoria 0
0: Grupo de parametros de motor 1 1:
Grupo de pardmetros de motor 2 2:
P0-24 Parametro del motor Grupo de pardmetros de motor 3 0 *
seleccion de grupo 3: Grupo de pardmetros del motor 4
) ) 0: frecuencia maxima (P0-10) 1:
Q.25 |mermecesetrasiny secotracan frecuencia establecida 0 *
frecuencia de referencia 2: 100Hz
Runtime freq.comando
- : frecuencia de funcionamiento 1: frecuencia de ajuste
P0-26 9 0: f ia de funci iento 1: fi ia de aj *
Punto de referencia ARRIBA/ABAJO
Lugar de las unidades: seleccién de la fuente de frecuencia
limitada por el comando del panel de operacién
0: sin enlace
1: Frecuencia de configuracion digital
2: Al1 3: AI2 4: AI3 5: Configuracion de
pulso PULSE (DI5) 6: Multivelocidad 7:
0000
PLC simple
P0-27 Fuente de comando P
frecuencia del paquete 8: PID 9: Comunicacién dada Lugar de decenas:
fuente Enlace de comando de terminal
seleccién de fuente de frecuencia
Lugar de las centenas: fuente de frecuencia de
enlace de comando de comunicacién
selecciéon
Lugar de miles: encuadernacion de ejecucion automitica
seleccién de fuente de frecuencia
Comunicacién serial
P0O-28 | qjeccion de protocolo 0: Protocolo Modbus 0 pie
P1 El 1er grupo motor
0: motor asincrono ordinario
P1-00 Seleccién del tipo de motor | 1: Motor asincrono de frecuencia variable 2: 0 *
Motor sincrono de imanes permanentes
P1-01 Potencia nominal del motor 0.1kW~1000.0kW Conjunto modelo *
P1-02 Tension nominal del motor 1V~2000V Conjunto modelo *
- . . —
P1-03 Corriente nominal del motor 0.01A~655.35A (Potencia del inversor<=55kW) Conjunto modelo *
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
P1-04 recuencia nominal del motor 0,01 Hz ~ frecuencia maxima Conjunto modelo *
, i
P1-05 | velocidad nominaldelmotor | 1rpm~65535rpm conjuntomodelo | K
0.001Q~65.535Q
q Ani (Potencia del inversor <=55kW) -
P1-06 Mg:or.ajllnctr?mco Afinacion *
resistencia del estator z
0.00010Q~6.5535Q parametros
(Potencia del inversor>55kW)
0.001Q~65.535Q
Mot . L. (Potencia del inversor <=55kW) -
otor asincronico
P1-07 resistencia del rotor Afinacion *
0.00010Q~6.5535Q - pardmetros
(Potencia del inversor >55kW)
0,01 mH~655,35 mH
Motor asincrénico (Potencia del inversor <=55kW) »
P1-08 i ductancia de fuga 0.001 mH~65.535 mH Afinacion " *
(Potencia del inversor >55kW) parametros
0,1 mH~6553.5mH
Motor asincrénico | (Potencia delinversor <=55kw) Afinacion
P1-09 ~ ) *
inductancia mutua 0,01 mH 655'35 mH parametros
(Potencia del inversor >55kW)
P1-10 Moto asincrona r0.01A~P1-03 (Potencia del inversor <=55kw) Afinacion *
corriente sin carga 0.1A~P1-03 (Potencia del inversor>55kW) parametros
0.001Q~65.535Q
Motor sincrénico (Potencia del inversor -
P1-16 resistencia del estator <=55kW) 0.00010Q~6.5535Q Aflnac’mn t *
(Potencia del inversor >55kW) - parametros
0,01 mH~655,35 mH
Motor sincrénico (Potencia del inversor <=55kW) L
P17 Inductancia del eje D 0.001 mH~65.535 mH Aﬁna,cwcn *
(Potencia del inversor >55kW) parametros
0,01 mH~655,35 mH
. L. (Potencia del inversor <=55kW) Afinacion
P1-18 | Motorsincronico | 641 mp~g5 535 mH parametros| X
Inductancia del eje Q
(Potencia del inversor >55kW)
Motor sincrénico Afinacion
P1-20 atras CEM 0.1V~6553.5V- parédmetros
Numero de
P1-27 lineas de codificador 1~65535 2500
p1-28 Tipo de codificador 0: Codificador incremental ABZ 0 *
2: Resolver
P1-30 ABZ afiadir codificador 0: positivo 0
Secuencia de fase AB| 1:inversa
NUmero de pares de polos
P1-34 el resolver 1~65535 1 *
P1-36  Realimentacion de velocidad PG | 0.0: ninguna accién 0.0 *

daesconexion
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atemativd”
Tiempo de deteccion 0.1s~10.0s
0: ninguna operacion
1: Ajuste estatico del motor asincrono 2:
Ajuste completo del motor asincrono
P1-37 Seleccion de afinacion 3: Identificacién de pardmetros completos 0 *
estéticos 11: Ajuste bajo carga de sincrénico
maquina
12: Ajuste sin carga de la maquina sincrona
P2 Los pardametros de control del vector del primer motor
P2-00 Ganancia de lazo de velocidad 1 1~100 30 *
P2-01 Tiempo de bucle de velocidad 1 0.01s~10:00 0.50s bAe
P2-02 Cambiar frecuencia 1 0.00~P2-05 5,00 Hz pid
P2-03 Ganancia de lazo de velocidad 2 1~100 20 ¥
P2-04 Tiempo de bucle de velocidad 2 0.01s~10:00 1.00s i\*’
P2-05 Cambiar frecuencia 2 P2-02~Frecuencia maxima 10,00 Hz PAd
P2-06 anancia de desiizamiento de controlvecrorial | 50%~200% 100% bAS
Filtro de bucle de velocidad
P2-07 tlempo constante 0.000s~0.100s 0.000s Al
Control de vectores
P2-08 | ganandade sobreescacion | 0200 64 *
0: Configuracién del cédigo de funcién
P2-10 1: AI1 2: AI2 3: AI3
- . 4: Configuracion de pulso de
P2-09 Limite superior de par
fuente en velocidad PULSO 5: Comunicacién dada 0 ¥
modo de control 6: MIN (A1, AI2) 7: MAX (AI1, AI2) 1-7
escala completa de opciones
corresponde a P2-10
P2-10 forque superior de ajuste digital 0,0%~200,0% 150,0% *
He control de velocidad
P2-13 | gansncia de excitacién 0~60000 2000 *
P2-14  |Excitacion Ganancia integral| 0~60000 1300 bAS
P2-15 ganancia de par 0~60000 2000 *
P2-16 Ganancia integral de par | 0~60000 1300 DAq
Bucle de velocidad Lugar de las unidades: Separacién integral 0:
P2-17 Propiedades Integrales invalido 0 ¥
1: valido
méquina sincrona 0: El debilitamiento de campo no es
P2-18 modo de debilitamiento de campo vélido 1: Modo de calculo directo 2: 1 bid
Modo de ajuste automatico
P2_1 9 Profundidad de debilitamiento del campt 50%’\’500% 1 OO% *
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
P2-20 Corriente de campo méx. 1%~300% 50% IS
P2-21 Ganancia de debilitamiento de campo | 10%~500%- 100% pig
P2-22  |multiple de campo débil 2~10 2 bid
Parametros de control P3 V/F
0: V/F lineal 1: V/F multipunto 2: V/
F cuadrada
3:1,2 potencia V/F 4: 1,4 potencia V/F 6:
P3-00 Configuracion de la curva VF 1,6 potencia V/F 8: 1,8 potencia V/F 9: 0 Y
reservado
10: modo VF completamente separado
11: modo de semiseparacién VF
0,0 %: (refi d
P3-01 refuerzo de par (refuerzo de par Conjunto modelo bid
automatico) 0,1 %~30,0%
P3-02 Frecuencia de par 0,00 Hz~Frecuencia maxima 50,00 Hz *
P3-03  |punto de frecuencia VF 1 | 0,00 Hz~P3-05 0,00 Hz *
P3-04 Punto de voltaje VF 1 0,0%~100,0% 0,0% *
P3-05  |Punto de frecuencia VF 2 | P3-03~P3-07 0,00 Hz *
P3-06 Punto de voltaje VF 2 0,0%~100,0% 0,0% *
P3-07 Punto de frecuencia VF 3 | P3-05 ~ Frecuencia nominal del motor (P1-04) 0,00 Hz *
P3-08 Punto de voltaje VF 3 0,0%~100,0% 0,0% *
P3-09 | i decesameniove 0,0%~200,0% 0,0% e
P3-10 (Ganancia de sobreexcitacion de Fv | 0~200 64 *
P3-11 Oscilacién de EV 0~100 Conjunto modelo ¥
ganancia de supresién 0: Configuracién digital
(P3-14) 1: AI1 2: AI2 3: AI3
4: Configuracién de pulso PULSE
P3-13 FV separada (DI5) 5: Instruccién multisegmento 0 e
Fuente de voltaje 6: PLC simple 7: PID
8: Comunicacién dada
Nota: 100,0% corresponde al nominal
voltaje del motor
Tensién de separacion VF
P3-14 P 0V~Tensién nominal del motor oV i\(
konfiguracion digital
P3-15 Tension de separacién VF| 0.0s~1000.0s 0.0s *
tiempo de aceleracion Nota: El tiempo desde OV~ voltaje nominal del motor fedad
p3.16 |Tension de separacién VF 0.0s~1000.0s 0s %
tiempo de desaceleracion Nota: El tiempo desde 0V~ voltaje nominal del motor edag'
p3.qy | SeparaddndeFVy o: Frecuencia/Voltaje se reduce a 0 0 X
seleccion demodo de parada  |1: E| voltaje se reduce a 0, la frec. reducido
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Cédigo

Nombre

Establecer rango

Por defecto

aternativd”

Terminales de entrada P4

P4-00

Seleccién de terminal DI1

P4-01

Seleccién de terminal DI2

P4-02

Seleccién de terminales DI3

0: Sin funcién
1: comando FWD o Marcha
2: REV o funcionamiento hacia adelante y hacia atras

(Nota: establecido en 1, 2, usado con P4-11)

3: Control de funcionamiento de tres

hilos 4: Jog FWD (FJOG) 5:Jog REV (RJOG) 7:
6: Terminal ARRIBA  Terminal ABAJO

8: Aparcamiento gratuito  9: Restablecimiento de fallas (RESET)
10: Ejecutar pausa

11: Entrada normalmente abierta de falla externa 12:
Terminal de comando multisegmento 1 13: Terminal
de comando multisegmento 2 14: Terminal de
comando multisegmento 3 15: Terminal de comando
multisegmento 4 16: Terminal reg. & Dec. seleccién

de tiempo terminal 1 17: Acc. y terminal de seleccién

P4-03

Seleccién de terminales DI4

P4-04

Seleccién de terminales DIS

P4-05

Seleccién de terminales DI6

P4-06

Seleccién de terminales DI7

de tiempo Dec. 2 18: Cambio de fuente de frecuencia

19: ARRIBA/ABAJO Borrar 0 (terminal, teclado) 20:
Terminal de conmutacién de comando de control 1 21:
Acc. y diciembre prohibicién

22: Pausa PID 23: Restablecimiento del estado del PLC

24: Pausa de frecuencia oscilante

25: Entrada de contador 26: Puesta a cero de contador 27:
Entrada de contador de longitud 28: Puesta a cero de

longitud 29: Control de par prohibido

30: Entrada de frecuencia de PULSO (pulso)

(solo vélido para DI5)

31: Reservado

32: frenado CC inmediato

33: Entrada de falla externa normalmente cerrada 34:

Habilitacién de modificacién de frecuencia 35: Inversién

P4-07

Seleccién de terminal DI8

P4-08

Seleccién de terminal DI9

de la direccién de accién del PID 36: Terminal de
estacionamiento externo 1

37: Terminal de conmutacién de comando de control 2
38: Pausa integral PID

39: Cambiar entre frec. X y frecuencia preestablecida
40: Cambiar entre frec. Y y frecuencia preestablecida
41: Terminal 1 del motor 42: Terminal 2 del motor 43:
Conmutacion de parametros PID

44: Fallo definido 1 45: Fallo definido 2

*

13

- 23-




Capitulo 5 Parametro de funcién

Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
46: Conmutacién de control de velocidad/control de par 47:
Parada de emergencia
48: Aparcamiento externo terminal
P4-09  peleccion de terminales DI10| 2 49: Deceleracion Frenado CC 0 *
50: Este tiempo de funcionamiento se borra
51: Interruptor de dos hilos/tres hilos
52-59 : reservado
P4-10 tiempo de filtro DI 0.000s~1.000s 0.010s Al
0: Tipo 1 de dos hilos 2:  1: dos hilos tipo 2
P4-11 Co,mando terminal Tipo 1 de tres hilos 3: 0 *
método Tipo 2 de tres hilos
Terminal ARRIBA/ABAJO
P4-12 0,001 Hz/segundo~65.535Hz/segundo 1,00 Hz/segundo bid
tasa de cambio
P4-13 | Curva Al 1 min. aporte 0.00V~PAG4-15 0.00v pie
CurvadelA1
PA14 1 i conro s v - 100,0%~+100,0% 0,0% *
P4-15  |Curva AI 1 Méx. aporte P4-13~+10,00 V 10,00 V Pie
CurvadelA1
P4-16 méx.conjunto de entrada - 100,0%~+100,0% 100,0%
P4-17 tiempo de filtro A1 0.00s~10:00 0.10s
P4-18  |Curva AI 2 min. aporte 0.00V~PAG4-20 0.00v
CurvadelA2
P4-19 | i conjuno ce entraca - 100,0%~~+100,0% 0,0% ¥
P4-20  |Curva Al 2 Max. aporte P4-18~+10,00 V 10,00V pAG
CurvadelA2
P4-21 méx. conjunto de entrada -100,0%~+100,0% 100,0%
P4-22 tiempo de filtro AI2 0.00s~10:00 0.10s bAS
P4-23  (Curva Al 3 min. aporte -10.00V~P4-25 0,170V pie
CurvadelA3
P4-24 min. conjunto de entrada - 100,0%~+100,0% 0.0 PAg
P4-25 Curva Al 3 Méax. aporte P4-23~+10,00 V 4,00V
P4-26 CurvadelA3 -100,0%~+100,0% 100,0%
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Capitulo 5 Pardmetro de funcién

Lugar de las centenas: DI3
Lugar de los millares: DI4
Diez mil lugar: DI5

Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
méx.conjunto de entrada - 100,0%~+100,0%
P4-27 | tiempodefitroAss 0.00s~10:00 0.10s *
P4-28 PULSO min. aporte- 0,00 kHz~P4-30 0,00 kHz pAg
LEGUMBRES
PA-29 | i conjunto de entrad - 100,0%~~100.0%- 0,0% ¥
P4-30 PULSO Méx. aporte P4-28~100.00kHz 50,00 kHz PAY
P4-31 LEGUMBRES
méx. conjunto de entrada -1 00'0%N1 00.0%- 1 00‘0% i\*?
P4-32 tiempo de filtro de pulso 0.00s~10:00 0.10s PAq
Lugar de las unidades: seleccién de la curva Al
1: Curva 1 (2 puntos, ver P4-13 ~ P4-16) 2:
Curva 2 (2 puntos, ver P4-18 ~ P4-21) 3:
Curva 3 (2 puntos, ver P4-23 ~ P4-26 ) 4:
P4-33 Seleccion de curva de 1A Curva 4 (4 puntos, ver A6-00 ~ A6-07) Y
5:Curva 5 (4 puntos, ver A6-08 ~ A6-15) 321
Lugar de decenas: seleccién de curva Al2, igual que
arriba
Lugar de las centenas: seleccién de curva AI3,
igual que arriba
Lugar de las unidades: Al es més bajo que el Min.
seleccion de configuracion de entrada
1A por debajo del minimo 0: corresponde al min. ajuste de entrada 1:
ajuste de entrada 0,0 %
P4-34 seleccion Lugar de las decenas: AI2 es mas bajo que el Min. Seleccién 000 i\(
de configuracién de entrada, igual que arriba Lugar de las
centenas: AI3 es menor que la seleccién de configuracién de
entrada minima, igual que
arriba
P4-35 Tiempo de retardo DI1 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4-36 Tiempo de retardo DI2 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4-37 Tiempo de retardo DI3 0.0s~3600.0s 0.0s *
0: activo alto
1: activo bajo
Terminal DI valido Digito de las unidades: DI1
P4-38 seleccién de modo 1 Lugar de las decenas: DI2 *
00000
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Cédigo

Nombre

Establecer rango

Por defecto

atternativd”™

Diez mil lugar: DI5

P4-39

Terminal DI valido
seleccién de modo 2

0: activo alto

1: activo bajo

Lugar de las unidades: DI6

Lugar de las decenas: DI7

Lugar de las centenas: DI8
Lugar de los millares: DI9

Diez mil lugar: DI10

00000

P4-40

Sefial de entrada A2
seleccion

0: sefial de tension

1: sefial actual

P5 Terminales de salida

P5-00

Salida de terminal FM
seleccién de modo

0: Salida de pulsos (FMP)
1: Salida digital (FMR)

P5-01

salida RMF

seleccién de funciones

P5-02

Relé del tablero de control
seleccion de funciones

(T/AT/BT/C)

P5-03

Tarjeta de expansion
salida de relé
seleccion de funciones

(P/AP/BP/C)

0: Sin salida

1: El inversor esta funcionando

2: Salida de fallo (para fallo de parada libre)

3:salida FDT1 de deteccion de nivel de frecuencia
4: llega la frecuencia

5: Funcionamiento a velocidad cero (sin salida cuando se
detiene)

6: Prealarma de sobrecarga del motor 7:

Prealarma de sobrecarga del inversor 8: Configure

el valor de conteo para alcanzar 9: Llega el valor de

conteo especificado 10: Llega la longitud

11: Ciclo PLC completado

12: Llega el tiempo de funcionamiento acumulado

13: Limitacion de frecuencia

14: Par limitado

15: Listo para

funcionar 16: AI1>AI2

17: Se alcanza el limite superior de frecuencia 18: Se
alcanza el limite inferior de frecuencia (relacionado
con la operacién)

19: Salida de estado de subtensién

20: Ajustes de comunicacién

21: Posicionamiento completado (reservado)

22: Posicionamiento cerca (reservado)

23: Funcionamiento a velocidad cero 2 (también salida
cuando se detiene)

24: llega el tiempo de encendido acumulativo
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atemativd”
25: salida FDT2 de deteccion de nivel de
frecuencia
26: Salida frecuencia 1 llegada 27:
Salida frecuencia 2 llegada 28:
P5-04 Funcién de salida DO1 Corr!ente 1llegaala sal!da 295 1 e
seleccién Corriente 2 llega a la salida 30:
Salida temporizada llegada
31: Desbordamiento de
entrada Al1 32: Caida
33: Marcha atréas
34: estado actual cero
35: Temperatura del médulo alcanzada 36: La
corriente de salida excede el limite 37: Se
alcanza la frecuencia del limite inferior
(también se emite cuando la maquina se
P5-05 Tarjeta de expansién DO2 | detiene) %
seleccion de salida 38: Salida de alarma (todos los fallos) 4
39: Prealarma de sobretemperatura del motor
40: Ha llegado el tiempo de funcionamiento 41:
Salida de fallo (es un fallo de parada libre
y ninguna salida esta bajo voltaje)
0: frecuencia de funcionamiento
1: establecer frecuencia
. 2: corriente de salida
P5-06 Sa"c@ FMP X 3: Par de salida (valor absoluto del par) 4: 0 e
seleccion de funciones Potencia de salida
5: voltaje de salida
6: Entrada de PULSO (100.0% corresponde a
100.0kHz)
7: Al
» . 8: AI2
P5-07 Func'or‘,de salida AO1 9: AI3 (tarjeta de extensién) 0 PAG
seleccion 10: longitud
11: valor de conteo
12: Ajustes de comunicacién 13:
Velocidad del motor
14: Corriente de salida (100,0% corresponde a
Tarjgta de expansion 1000,0A)
P5-08 ?al'd,a, AO2 15: Tensién de salida (100,0 % corresponde 1 ¢
uncion a1000,0 V)
seleccion 16: Par de salida (valor de par real)
P5-09 |salida FMP Max. frecuencia | 0,01 kHz~100.00kHz 50,00 kHz pAG
P5-10  |coeficiente de polarizacisn A010 | - 100,0%~~+100,0% 0,0% DAe
P5-11 ganancia AO1 - 10.00~+10.00 1.00 DAS
Tarjeta d ion AO2
Ps-12 | e ceexpansion - 100,0%~+100,0% 0,0% Yo
0 coeficiente de sesgo
P5-13 Ex. ganancia de AO2 de la tarjeta -10.00~+10.00 1.00 i\{
P5-17 tiempo de retardo FMR 0.0s~3600.0s 0.0s e
Salida RELE1
P5-18 0.0s~3600.0s 0.0s pie
tiempo de retardo
P5-19 Salida RELE2 0.0s~3600.0s 0.0s IS
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atterativd”
tiempo de retardo 0.0s~3600.0s
P5-20  [tiempo de retardo de salida DO1 0.0s~3600.0s 0.0s DAS
P5-21  [tiempo de retardo de salida DO1 0.0s~3600.0s 0.0s Yo
0: 16gica positiva
1: légica inversa
P5-22 DO terminal de salida Digito de las unidades: FMR
seleccion de estado vélida Décimo puesto: RELE1 00000 Y
Centenas: RELE2
Miles: DO1
Diez mil: DO2
p5-23 sefial de salida AO1 0: sefial de tensién 0 *
seleccion 1: sefial actual
P6 Control de arranque y parada
0: inicio directo
, L 1: reinicio de seguimiento de
P6-00 método de inicio velocidad 2: inicio de preexcitacién 0 ¥
(motor asincrono de CA)
0: inicio desde la frecuencia de parada
P6-01 Seguimlento de velocidad 1: inicio desde la velocidad cero 0 *
método 2: comenzar desde la frecuencia maxima
P6-02 Velocidad de seguimiento de velocidad 1~100 20 i\(
P6-03  |Frecuencia de inicio 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz bid
P6-04 Frecuencia de inicio hora de espera 0.0s~100.0s 0.0s *
P6-05 ICorriente de preexcitacion de la 0%-~100% 0% *
lcorriente de freno CC de arranque
P6-06 Inicio Tiempo de frenado de CC 0.0s~100.0s 0.0s *
Tiempo de preexcitacién
0: Aceler.a,ciénc?/ deceleracion lineales 1:
P6-07 Método Acc.y Dec.  |Aceleracion y deceleracion en curva S A 0 *
2: Curva S aceleracién y desaceleracion B
Comif de | S
P6-08 | o MM 0,09~(100,0%-P6-09) 30,0% *
P6-09 final de la curva S
s 0,0%~(100,0%-P6-08) 30,0% *
relacién de tiempo
P6-10 Modo de parada 0: Desacelerar hasta detenerse 1: Inercia hasta detenerse 0 pAg
P6-11 Arranque con frenado CC . L.
, 0,00 Hz~Frecuencia maxima 0,00 Hz PAS
frecuencia en parada
P6-12 Frenado CC en espera
0.0s~100.0s 0.0s g
tiempo en parada
P6-13  |petener la corriente de frenode cc | 0%~100% 0% DAS
P6-14  |petener el tiempo de frenado de cc 0.0s~100.0s 0.0s bid
P6-15 uso de frenos 0%~100% 100% RAS
Teclado y pantalla P7
0: MF.K no es valido
P7-01 Funcién de tecla MF.K 1: Canal de panel y canal remoto 0 *
seleccién (cambiar entre canal de terminal o
canal de comunicaciéon)
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Cédigo

Nombre

Establecer rango

Por defecto

atternativd”

P7-01

Funcién de tecla MF.K

selecciéon

2: Conmutacién hacia adelante y hacia atras 3:
Jog hacia adelante
4:]Jog inverso

P7-02

PARADA REPOSICION

funcién de la tecla

0: la tecla STOP/RES es vélida en el modo de
funcionamiento del teclado

1: La tecla STOP/RES es vélida en

cualquier modo de operacién

P7-03

operacién de LED
Mostrar parametro 1

0000~FFFF

Bit00: Frecuencia de funcionamiento
(Hz) Bit01: Frecuencia establecida (Hz)
Bit02: Tensién de bus (V)

Bit03: Tensidn de salida (V)

Bit04: Corriente de salida (A)
Bit05: Potencia de salida (kW)
Bit06: Par de salida (%) Bit07:
Estado entrada DI Bit08:

Estado entrada DO Bit09:
Tensién AI1 (V) Bit10: Tensién
AI2 (V) Bit11: Tension AI3 (V)

Bit12: valor de conteo Bit13: valor de longitud Bit14:

Visualizacion de la velocidad de carga
Bit15:-ajuste de PID

P7-04

operacién de LED
Parémetro de visualizacion 2

0000~FFFF
Bit00: Realimentacién PID
Bit01: etapa del PLC

Bit02: Frecuencia de pulso de entrada de PULSO (kHz) Bit03:

Frecuencia de funcionamiento 2 (Hz)

Bit04: Tiempo de funcionamiento restante Bit05:
Tension Al1 antes de la calibracion (V) Bit06:
Tension AI2 antes de la calibracién (V) Bit07:
Tension AI3 antes de la calibracién (V) Bit08:
Velocidad lineal

Bit09: tiempo de encendido actual (hora) Bit10: tiempo de
funcionamiento actual (min) Bit11: frecuencia de pulso de
entrada de PULSO (Hz) Bit12: valor de configuracién de
comunicacién Bit13: velocidad de retroalimentacién del
codificador (Hz)

Bit14: Pantalla de frecuencia principal X (Hz)

Bit15: Pantalla de frecuencia secundaria Y

(Hz)

P7-05

Indicador LED de parada
parametros

0000~FFFF

Bit00: Frecuencia configurada
(Hz) Bit01: Tensién bus (V)
Bit02: Estado entrada DI
Bit03: Estado salida DO Bit04:
Tensién AI1 (V) Bit05: Tension
Al2 (V) Bit06: Tension AI3 (V)

33
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto alernativd”
Bit07: valor de conteo
Bit08: valor de longitud
Indicador LED de parada Bit0S: etapa del PLC
P7-05 | P Bit10: Velocidad de carga 33 *
parametros Bit11: configuracién de PID
Bit12: Frecuencia de pulso de entrada de PULSO (kHz)
P7-06 |pantalla de velocidad de carga 0.0001~6.5000 1.0000 Y
Calor del médulo inversor o o
P7-07  |temperatura del fregadero 0.0°C~100.0°C- - [ ]
P7-08 ersién del software - - (]
P7-09 _riempo de ejecucién 0h~65535h - L
P7-10 |10 delproducto - - [ ]
P7-11  |Versién del software - - { ]
0: 0 decimales 1: 1
Pantalla de velocidad de carga decimal 2: 2 %
P7-12 lugares decimales demmalgs 1
3:3 decimales
P7-13 | Tiempo de encendido 0~65535 Hora - [ ]
P7-14 El consumo de energia | 0~65535 grado - ()
P8 Funcién auxiliar
P8-00  Jog frecuencia de funcionamiento | 0,00 Hz ~ frecuencia maxima 2,00 Hz Yo
P8-01  |jog tiempo de aceleracion | 0.0s~6500.0s 20.0s pAe
P8-02  [riempo de desaceleracién manual | 0.05~6500.0s 20.0s pie
P8-03 Tiempo de aceleracion 2 0.0s~6500.0s Conjunto de modo. 7&?
P8-04 Tiempo de desaceleracion 2 0.0s~6500.0s Conjunto de modo pg
P8-05 Tiempo de aceleracién 3 | 0.0s~6500.0s Conjunto de modo b
P8-06 Tiempo de desaceleracion 3 0.0s~6500.0s Conjunto de modo hAe
P8-07 Tiempo de aceleracion 4 | 0.0s~6500.0s Conjunto de modo bid
P8-08 | Tiempode desaceleracion4 | 0.05~6500.0s Conjuto de modo DAY
P8-09 Frecuencia de salto1 [0,00 Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz ¥
P8-10 Frecuencia de salto2 |0,00 Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz *
P8-11 Ancho de frecuenciadesalte  |0,00 Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz bAY
P8-12  |FWD&REV tiempo muerto | 0.0s~3000.0s 0.0s bAS
P8-13 Inversa prohibida |o: habilitar 1: deshabilitar 0 bAe
Establecer frecuencia es . . L )
0: ejecutar en el limite de frecuencia inferior 1:
P8-14 inferior al limite inferior detener 0 *
modo de operacion de frecuencia 2: Funcionamiento a velocidad cero
P8-15 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz *
Establecer el acumulado
P8-16 0h~65000h Oh PAq
hora de llegada de encendido
Establecer el acumulado
P8-17 0h~65000h Oh DA
hora de llegada de la operacién
P8-18  Keleccion de proteccion de arranque QN 0: No protegido 1: Protegido 0 PAS
P8-19 frecuencia valor (FDT1) 0,00 Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz e
P8-20  |valor de histéresis de frecuencia 0,0%~100,0% (nivel FDT1) 5,0% DAS
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Cddigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
(FDT1)-
P8-21  |ancho de llegada de frecuenciall 0,0 % a 100,0 % (frecuencia maxima) 0,0% Y
Si la frecuencia de salto es - .
P8-22 [ 0: Invalido 1: Vélido 0 PAG
alida durante Acel. y decel.
ITi Acc 1 de fi ia P . ..
P8-25 empoAce ypu"_m @ recuenda 0,00 Hz~Frecuencia maxima 0,00 Hz Y
del interruptor de tiempo Acc
de a2 . i
pg-2g [(cmPoPectypunodefieciendal s 60 Hz~Frecuencia maxima 0,00 Hz Al
del interruptor de tiempo Dec
P8-27  |prioridad de avance de terminal 0: Invalido 1: Vélido 0 *
P8-28 Valor de frecuencia (FDT2) 0,00 Hz~Frecuencia maxima 50,00 Hz *
P8-29 Valor de histéresis de frecuencia 0,0%~100,0% (nivel FDT2) 5.0% ve
(FDT2)
P8-30 Llegada arb',tra”a 0,00 Hz~Frecuencia maxima 50,00 Hz pie
valor de frecuencia 1
Llegada arbitraria L.
P8-31 g 0,0%~~100,0%(Frecuencia maxima) 0,0% pie
ancho de frecuencia 1
pg.32 | [egedaerbitaria 0,00 Hz~Frecuencia méxima 5000Hz | %
valor de frecuencia 2
Llegada arbitraria L.
p8-33 9 0,0%~100,0%(Frecuencia maxima) 0,0% Y
ancho de frecuencia 2
pg.34 | corriente cero 0,0%~-300,0% 5,0%- PAq
nivel de deteccién 100,0% a la corriente nominal del motor !
Deteccién de corriente
P8-35 \empo de retarco 0.01s~600.00s 0.10s PAd
P8-36 La corriente de salida 0.0% (no deteCta,do) inal del 200,0% pAg
excede el limite 0,1%~300,0% (corriente nominal del motor)
Corriente de salida
P8-37 deteccién de saturacién 0.00s~600.00s 0.00s i\\?
tiempo de retardo
P8-38 Corriente arbitraria 1 10,0%~300,0% (corriente nominal del motor) 100,0% b
Llegada arbitraria . .
P8-39 ancho actual 1 0,0%~-300,0% (corriente nominal del motor) 0,0% Y
P8-40 Corriente arbitraria 2 0,0%~300,0% (corriente nominal del motor) 100,0% bAe
Llegada arbitraria
. . o ) . o
P8-41 ancho actual 2 0,0%~-300,0% (corriente nominal del motor) 0,0% pie
P8-42 Seleccién de tiempo 0 :invalido 1 : vélido 0 IS
0: ajuste P8-44
1: Al
P8-43 fempo de eecucén de tiempo 2 A2 0
Tselpedcc;én o 3:AI3 *
El rango de entrada analégica corresponde a
p8-44
P8-44 | miempo e decucon e cempo 0,0 minutos~6500.0Min 0,0 minutos IAS
Voltaje de entrada AIl
P8-45 proteccién de limite inferior 0.00v~P8-46 31 ov *
Pg-46 |VoleledeentradaAll | pg 4510 0oy 680V | ¥
proteccién de limite superior
P8-47 Temperatura del médulo 0°C ~100°C 75°C hAe
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atematvd”
P8-48 Control del ventlador de refrigeracién 0: El ventilador funciona durante el funcionamiento 0 Sﬁf
1: El ventilador sigue funcionando
P8-49 Frecuencia de despertar frecuencia de suefio (P8-51)~méx. frecuencia (P0-10) 0,00 Hz bid
P8-50 Tiempo de retraso para despertar 0.0s~6500.0s 0.0s bAS
P8-51 Frecuencia de suefio 00 0 Hz ~ Frecuencia de despertador (P8-49) 0,00 Hz bie
P8-52 Tiempo de retraso del suefio 0.0s~6500.0s 0.0s bid
Configuracién de la hora de llegada .
P8-53 = 0.0-~6500.0min--- 00 minutos PAG
para esta operacion
P8-54  |Potencia de salida correcta 0,00%~200,0% 100,0% pAg
P9 Falla y Proteccién
P9-00 Motor sobrecargado 0: Deshabilitar 1 P
seleccion de proteccion 1: Permitir
P9-01 Ganancia de sobrecarga del motor 0.20~10.00 1.00 b
P9-02  |agvertencia de sobrecarga del motor ~ ram50%~100% 80% bAS
P9-03  |sanancia de bloqueo por sobretensién 0~100 0 pAg
P9-04  |voltaje de parada de sobretension i 120%~150% 130% bAS
P9-05  |Ganancia de blogueo por sobrecorriente 0~100 20 pAg
P9-06  |curre de parada de sobrecorriente |NO 100%~200% 150% bAq
9.0 Encendido a tierra 0: no valido 1 %
P9-07 s 1: vélido
Iproteccion contra cortocircuitos
P9-08  |iorsie de estreta e ta unidad de freno 650.0~800.0V 0 *
tiempos de falla -
PI09 |uncommomit 0-20 0 %
HACER seleccién de accion . L L
P9-10 0: Sin accién;1: Accién 1.0s PAd
durante el reinicio de falla automatica
Intervalo de tiempo de
fallo automatico ~
P9-11 0.1~100.0s 1 i\f
reiniciar
P9-12 _ |Entrada fase por defecto/co joseleccién de proteccién de cierre del tactor 11
oo 19 Fase predeterminada de salida 0: Deshabilitar 1: Habilitar 1 DS
P13
0: Sin culpa
1: reservado
2: Sobreintensidad de aceleracién 3:
Sobreintensidad de deceleracién 4:
Sobreintensidad de velocidad constante 5:
P9-14 Tipo de falla por primera vez Sobretension de aceleracién 6: Sobretension de — .
deceleracién 7: Sobretensién de velocidad
constante 8: La resistencia de compensacion esta
sobrecargada 9: Subtensién
10: sobrecarga del inversor

-32-




Capitulo 5 Pardmetro de funcién

Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atterativd”
11: sobrecarga del motor
12: Pérdida de fase de entrada 13:
Pérdida de fase de salida 14:
Sobrecalentamiento del médulo
15: Fallo externo
16: Anormalidad en la comunicacién
17: El contactor es anormal 18:
P9-15 Segundo tipo de falla Deteccion de corriente anormal 19: — ()
Ajuste anormal del motor
20: El codificador/tarjeta PG es anémalo 21:
Excepcion de lectura y escritura de
pardmetros 22: El hardware del inversor es
anémalo 23: Cortocircuito del motor a tierra
24: Reservado
25: Reservado
26: Llega el tiempo de ejecucion
27: Fallo 1 definido por el usuario 28:
Fallo 2 definido por el usuario 29:
Llega la hora de encendido 30: Caida
de carga
31: Pérdida de retroalimentacion de PID durante el tiempo de ejecucién
P9-16 Tercer tipo de falla 40: Tiempo de espera de limite de corriente rapido _ .
(mas reciente) 41: Conmutar el motor mientras funciona 42:
Desviacion de velocidad demasiado grande 43:
Sobrevelocidad del motor
45: Sobretemperatura del motor
51: Error de posicién inicial
P9-17 Frec’uencla (jie tercera falla. _ _
(mas reciente)
P9-18 Corlriente‘de tercer fallo _ _
(mas reciente)
P9-19 Ter’cera falla Busvolt | _ PY
(mas reciente)
Entrada de tercer fallo
P9-20 estado terminal — — [ )
(mas reciente)
Tercera falla Salida
P9-21 estado terminal — — [ )
(mas reciente)
Inversor de tercera falla
P9-22 . — — )
estado (mas reciente)
Tercera falla Encendido
P9-23 ) ) ] — — o
tiempo (més reciente)
P9-24 | tiempo de ejecucion geltercerermor | — - [ ]
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atternativd”
(mas reciente)
P9-27 | Segunda falla frenc. | — - o
P9-28 Corriente de segundo fallo - - .
Segundo fallo Autobus
P9-29 ) - - ([ J
Voltaje
Entrada de segundo fallo
P9-30 _ - - Y
lestado terminal
Salida de segundo fallo
P9-31 - - Y
estado terminal
Segundo fracaso
P9-32 - - Y
Estado del inversor
Segundo fracaso
P9-33 - - Y
Tiempo de encendido
Segundo fracaso
P9-34 - - Y
Tiempo de funcionamiento
P9-37  |Primera falla Frecuencia | — - (]
P9-38 Primera falla Corriente _ — .
Primer fallo Autobus
P9-39 i - _ °
Voltaje
Primera entrada de fallo
P9-40 _ - - Y
estado terminal
Primera falla Salida
P9-41 - - Y
estado terminal
Primer fallo Inversor
P9-42 - - Y
estado
Primer fallo Encendido
P9-43 - - Y
tiempo
P9-44 primer fracaso .
tiempo de operacion
Lugar de las unidades: Sobrecarga del motor (11) 0
Estacionamiento libre
1: detener seguin el modo de parada 2:
) seguir funcionando
Pmtemﬁ" contra ‘a.”:as Lugar de las decenas: pérdida de fase de entrada (12) 00000 P
P9-47 seleccion de accién 1 Lugar de las centenas: pérdida de fase de salida (13)
Millares: Fallo externo (15)
Diez mil: comunicacién anormal
(dieciséis)
Lugar de unidades: Codificador/tarjeta PG anormal (20 0:
Proteccién contra fallas Estacionamiento gratuito i\(
P9-48 seleccién de accién 2 Lugar de las decenas: lectura y escritura anormales de 00000
édigo de funcién (21)
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
0: Aparcamiento gratuito
1: parada segln el modo de parada
Centenas: reservado
Miles: Sobrecalentamiento del motor (25)
Diez mil: tiempo de ejecucién alcanzado (26)
Lugar de unidades: Fallo definido por el usuario 1(27) 0:
Estacionamiento libre
1: detener seguin el modo de parada 2:
seguir funcionando
Lugar de las decenas: falla definida por el usuario 2 (28) 0:
Estacionamiento libre
1: parada segun el modo de parada
2: sigue corriendo
Lugar de las centenas: el tiempo de encendido
llega (29)
0: Aparcamiento gratuito
1: detener segun el modo de parada 2:
P9-49 Proteccién contra fallas seguir funcionando e
seleccion de accién 3 Miles: soltar carga (30) 0:
Aparcamiento gratuito 00000
1: desacelerar para detener
2: Saltar directamente al 7 % de la frecuencia
nominal del motor para continuar funcionando y
volver automaticamente a funcionar a la
frecuencia establecida cuando no se cae la carga
Diez mil digitos: Pérdida de retroalimentacién PID
durante el funcionamiento
(31
0: Aparcamiento gratuito
1: detener seguin el modo de parada 2:
seguir funcionando
Lugar de unidades: la desviacién de velocidad es demasiado
grande (42)
P9-50 proteccio tra fall. 0: Aparcamiento gratuito
i ecc‘.o,n conra’e ,as 1: detener seguin el modo de parada 2: 00000 Pie
seleccién de accion 4 . §
seguir funcionando
Lugar de las decenas: Sobrevelocidad del motor (43)
Lugar de las centenas: error de posicion inicial (51)
0: Ejecutar a la frecuencia operativa actual 1: Ejecutar
continuar corriendo ala frecuencia establecida
P9-54 frecuencia 2: Ejecutar en la frecuencia limite superior 0 e
seleccién en . Ei i ;
3: Ejecutar en el limite de frecuencia
caso de falla inferior 4: Ejecutar en espera anormal
frecuencia
%~ 0
P9-55 | copiade sequridadanormal | 0:0%7~100,0% 100,0% e
frecuencia (100,0% a la frecuencia max. P0-10)
0: Sin sensor de temperatura
Temperatura del motor
P9-56 ) 1: PT100 0
tipo de sensor )
2: PT1000
P9-57 Proteccion contra sobrecalentamiento gel mgadmbral de cién 0°C~200°C 110°C *
Sobrecalentamiento del motor
- 0°C~200°C- 90°C- AY
P9-58 umbral de prealarma
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atemativd”
Potencia instantanea 0:no valido
PO-5O | o s | 1:Reducirlaveoddas 0 e
2: desacelerar para detener
do instanta
Po-go [Pooacenstantanes 80,0%-~100,0% 90,0% Y
uicio de voltios de pausa
oltaje de apagado instanténeo
P9-6T  iicos de tiempo de recuperacién [t0.00s~100.00s 0.50s w
Fallo de energia instantaneo . ‘
P9-62 | icio de voltios de accion 60,0% a 100,0% (voltaje de bus estandar) 80,0% PAd
Proteccion contra caidas de carga . Al
P9-63 ! 0: no vélido 0 P
opcion 1: valido
P9-64  |Nivel de deteccion de caida de carga 0.0~100.0%- 10,0% pie
P9-65  |tiempo de deteccion de caidade carga | 0.0-~60.0s 1.0s PAS
P9-67  |valor de deteccién de sobrevelocidad NI 0,0%~~50,0% (frecuencia maxima) 20,0% bAS
0.0s : Sin deteccié
P9-68  [riempo de deteccién de sobrevelocidad 0.1 iG(TOSe eccion 1.0s i\*’
Exceso de velocidad
P9-69 0,0%~50,0% (frecuencia maxima) 20,0% pie
valor de deteccion de desviacion
Exceso de velocidad 0.0s : Sin deteccién 5.0
- .Us
P70 iempo de deteccién de desviacion 0.1~60.0s Y
Funcién PID del grupo PA
0: ajuste PA-01
1: Al
2: AI2 0
PA-00 | PID fuente dada 3:AIB Yo
4: Configuracién de pulso de PULSO
(DI5) 5: Comunicacién dada
6: Instruccion multisegmento dada
PA-01 | valor PID dado 0,0%~100.0%- 50,0% PAY
0: Al
1: AI2
2. AI3
3: AIl-AI2 0
PA-02 Fuente de retroalimentacion PID | 4: Configuracién de pulso de PULSO Y
(DI5) 5: Comunicacién dada
6: AI1+AI2
7: MAX.(]AI1], |AI2])
8: MIN(|AI|, |AI2|)
PA-03 Direccién de accién PID o aCCIF)ln POSItIVa 0 PAg
1: Accion inversa
PA-04 Rango de retroalimentacion PID | 0~65535 1000 Pie
PA-05 |Ganancia proporcional Kp1 | 0.0~100.0 20.0 Pie
PA-06  |Tiempo de integracién Til 0.01s~10:00 2.00s bid
PA-07 |Tiempo diferencial Td1 0.000s~10.000s 0.000s Pie
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atterativd”
PA-08  |Frecuencia de corte inversa PID | 0.00 ~ frecuencia maxima 2,00 Hz D
PA-09 Limite de desviacion de PID 0,0%~100.0%- 0,0% Pie
PA-10 [Limitador diferencial PID | 0,00%~100,00%- 0,10% %
PA-11  [PID dado tiempo de cambio | 0.00~650.00s- 0.00s bid
PA-12  friempo de filtro de realimentacion 1o MD.00~60.00s- 0.00s D
PA-13  [Tiempo de filtro de salida PID 0.00~60.00s- 0.00s Pie
PA-14 Reservar - - D
PA-15  [Ganancia proporcional Kp2 | 0.0~100.0 20.0 Pe
PA-16 Tiempo de integracion TI2 0.01s~10:00 2.00s i\(
PA-17 Tiempo diferencial Td2 | 0.000s~10.000s 0.000s %
0: No cambiar
PA-18 parémetro PID 1: Cambiar a través del terminal DI 0 PAS
condiciones de conmutacién | 5. ambio automatico segun la desviacion
PA-19 Desviacién del interruptor PID 1| 0,0%~PA-20 20,0%- *
PA-20  [pesviacion delinterruptor PID 2| PA-19~-100,0% 80,0%- P
PA-21 Valor inicial PID 0,0%~100.0%- 0,0% ¢
PA-22 Tiempo de retencién inicial de PID 0.00~650.00s 0.00s %
Doble desviacién de salida
PA-23 . . 0.00%-~~100,00% 1,00% PAY
positivo max. valor
Doble desviacién de salida
PA-24 | . 0.00%-~100,00% 1,00% ¥
inversa max. valor
Lugar de unos: Separacién integral
0: Invalido 1: Vélido
) Lugar de las decenas: si se detiene la integracién
PA-25  |Propiedades integrales de PID después de que la salida alcanza el valor limite 00 ¥
0: Continuar puntos
1: detener la integracion
PA-26 Pérdida de retroalimentacion PID 0,0 %: pérdida de retroalimentaciéon no 0.0%- i\(
valor de deteccién evaluada 0,1 %~100,0%
Pérdida de retroalimentacién PID
PA-27 0.0s~20.0s 0.0s PAY
tiempo de deteccién
PA-28 Apagado de PID 0: Parar y no operar 1: 0 e
operacién Parar y operar
Oscilacién del grupo Pb, longitud fija y conteo
Pb-00 Frecuencia de oscilacion 0: relativo a la frecuencia central 1: 0 ¢
método de configuracién relativo a la frecuencia maxima
Pb-01 Amplitud de oscilacion 0,0%~100,0% 0,0% Pie
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tiempo de la seccién 0

Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atternatvd”
Pb-02  |ancho de frecuencia de patada 0,0%~50,0% 0,0% Pie
Pb-03 Periodo de oscilacién 0.1s~3000.0 10.0s P
Pb-04 F‘d * : L 0,1%~100,0% 50,0% | Y
e la onda triangular
Pb-05 Establecer longitud 0m~65535m 1000m Pig
Pb-06 Longitud real 0m~65535m Oom 3%
Pb-07 Pulsos por metro 0.1~6553.5 100.0 DA
Pb-08 Establecer valor de conteo 1~65535 1000 7&
Pb-09 Especificar valor de conteo 1~65535 1000 Dig
Instrucciones multisegmento del grupo de PC, PLC simple
PC-00 Multicomando 0 - 100,0%~100,0% 0,0% DAq
PC-01 Multicomando 1 -100,0%~100,0% 0,0% bAe
PC-02 Multicomando 2 - 100,0%~100,0% 0,0% DAq
PC-03 Multicomando 3 -100,0%~100,0% 0,0% bAe
PC-04 | Multicomando 4 -100,0%~100,0% 0,0% DAS
PC-05 Multicomando 5 -100,0%~100,0% 0,0% bAe
PC-06 | Multicomando 6 - 100,0%~100,0% 0,0% hAY
PC-07 Multicomando 7 -100,0%~100,0% 0,0% PAq
PC-08 Multicomando 8 - 100,0%~-100,0% 0,0% DAS
PC-09 Multicomando 9 -100,0%~100,0% 0,0% bAS
PC-10 Multicomando10 - 100,0%~100,0% 0,0% DAe
PC-11 Multicomando11 -100,0%~100,0% 0,0% bAq
PC-12 Multicomando12 - 100,0%~100,0% 0,0% DAe
PC-13 Multicomando13 -100,0%~100,0% 0,0% bAq
PC-14 Multicomando14 - 100,0%~100,0% 0,0% RAS
PC-15 Multicomando15 -100,0%~100,0% 0,0% bAq
peas | PCsEndle e elvar el otk o o | %
modo de operacién sola ejecucion
2: sigue haciendo bucles
Lugar de unos: seleccién de memoria de
apagado
P17 PLC sencillo 0: Sin memoria cuando se apaga
modo de operacién 1: Memoria de apagado 00 ¥
Lugar de las decenas: detiene la seleccion de memoria
0: No hay memoria cuando se detiene 1: Detiene la
memoria
PC1g | TreermemesnlRde e | g o h)~6553.55(h) 00sth) | ¥

- 38-




Capitulo 5 Pardmetro de funcién

Cédigo

Nombre

Establecer rango

Por defecto

alternativd”

PC-19

ISeccion de PLC simple 0 Seleccion de

iempo de aceleracion y deceleracion

orte0~3

0

R

PC-20

[Tiempo de ejecucion de la seccion
1 del PLC simple

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s(h)

RA

PC-21

Seleccion de tiempo de aceleraciény

desaceleracion de la seccion 1 del PLC simple

n 0-~3-

PC-22

Tiempo de ejecucién de la seccién
2 del PLC simple

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s(h)

PC-23

eleccion de tiempo de aceleracion y

Idesaceleracion de la seccién 2 del PLC simple

oreD-~3-

PC-24

[Tiempo de ejecucién de la seccién
I3 del PLC simple

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s(h)

PC-25

[seccion 3 del PLC simple Seleccion de

iempo de aceleracion y desaceleracion

0-~3

[Tiempo de ejecucién de la seccién

5 del PLC simple

PC-26 |, geipic simple 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) pie
Seccion 4 del PLC simple Seleccion de

PC-27 tiempo de aceleracion y desaceleracion [107t€0~3 0 Y
[Tiempo de ejecucion de la seccion

PC-28 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) pAe

PC-29

[seccion de PLC simple 5 Seleccién de

iempo de aceleracién y deceleracién

ore0-~3-

Tiempo de ejecucion de la seccién|

PC-30 6 del PLC simple 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) PAS
[Seccion de PLC simple 6 Seleccion de

PC-31 lempo de aceleracién y desaceleracién fordd="~3- 0 i\(
ITiempo de ejecucion de la seccion

PC-32 |7 delpLcsimple 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) Yo

PC-33

eccion de PLC simple 7 Seleccion de

iempo de aceleracion y desaceleracion

0-~3

PC-34

Tiempo de ejecucién de la seccién
8 del PLC simple

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s(h)

eccion de PLC simple 8 Seleccion de

PC-35 iempo de aceleracién y desaceleracién bn0-"~3- 0 pie
Iriempo de ejecucion de la seccion
PC-36  |odel PLC simple 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) bid

PC-37

Seccion de PLC simple 9 Seleccion de

tiempo de aceleracion y desaceleracién

n 0-~3-
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atemativd”
[Tiempo de ejecucion de la seccion 1
PC-38 0.0s(h)~6553.5s(h)- 0.0s(h) A
el PLC simple
eccion de PLC simple 10 Seleccién de
PC-39 0~3- 0 bie
jempo de aceleracién y desaceleracién rorte
PC-4 [Tiempo de ejecucion de la seccién 1
C-40 0.0s(h)~6553.5s(h)- 0.0s(h) ¥
(del PLC simple
[Seccion de PLC simple 11 Sels 6n d
pC-a1 secondepLCsmple 1 soccisnde | 0 %
iempo de aceleracion y desaceleracion forte
[liempo de ejecucion de la seccion 12
PC-42 0.0s(h)~6553.5s(h)- 0.0s(h) PAd
el PLC simple
Seccién de PLC simple 12 Seleccién de
0-~3- 0 Al
PC-43 tiempo de aceleracion y desaceleracion horte
[liempo de ejecucion de la seccion 13
pPC-44 0.0s(h)~6553.5s(h)- 0.0s(h) 4
kel PLC simple
[Seccién de PLC simple 13 Seleccion de
PC-45 0-~3 0 PAG
iempo de aceleracion y desaceleracion orte
[liempo de ejecucion de la seccion 14
PC-46 0.0s(h)~6553.5s(h)- 0.0s(h) PAq
el PLC simple
[Seccién de PLC simple 14 Seleccién de
0-~3-- 0 PAY
PC-47 iempo de aceleracion y desaceleracion orte
iempo de ejecucion de la seccién 15
PC-48 0.0s(h)~6553.5s(h)- 0.0s(h) A
el PLC simple
[Seccion de PLC simple 15 Seleccion de
PC-49 0-~3-- 0 PN
tiempo de aceleracion y deceleracion  forte
PLC sencillo 0: s (segundos;
PC-50 s {segundos) 0 Y
Unidad de tiempo de ejecucion 1: h (horas)
0: cédigo de funcién PC-00 dado 1:
Al
2: AI2
PC-51 Multicomando 0 3:AI3 0 %
modo dado 4: pulso de pulso
5: DPI
6: Frecuencia preestablecida (P0-08), se
puede modificar ARRIBA/ABAJO
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | attemativd”
Parémetros de comunicacién del grupo Pd
Unos lugar: MODBUS
0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS >
Pd-00 | Comunicacion 4: 4800BPS w®
tasa de baudios 5: 9600BPS
6: 19200BPS
7. 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS
0: Sin paridad (8-N-2) 1:
Paridad par (8-E-1) 2:
pd-01 MODBUS Paridad impar (8-O-1) 3: 0 ¢
formato de datos Sin paridad (8-N-1)
(MODBUS vélido)
pd-02 | Direccién local (.T fj_"'zezc;oa\:gsgm;m 1 pie
MODBUS ~
PA03 | rasoenia respuesta ?MO%)OBTJZ valido) 2
R e THE
Unos lugar: MODBUS
pd-05 MODBUS 0: Protocolo MODBUS no estandar 0 PAd
1: protocolo MODBUS estandar
Lectura de comunicacién | 0: 0.01A
pd-06 resolucién actual 1: 0.1A- 0 *
Grupo PE Cédigo de funcién definido por el usuario
PE-00 Cédigo de funcion de usuario 0 P0.10 ¥
PE-01 Cédigo de funcion de usuario 1 P0.02 DAS
PE-02 Cédigo de funcion de usuario 2 P0.03 bAe
PE-03 Cédigo de funcion de usuario 3 P0.07 Y
PE-04 Cédigo de funcion de usuario 4 P0.08 Y
PE-05 | codigo de funcion de usuarios | PO-00~PP-xx- P0.17 DAY
PE-06 Cédigo de funcion de usuario 6 | A0-00~hacha-xx P0.18 PAS
PE-07 | codigo de funcién deusuario7 | UO-XX~U0-XX- P3.00 pAe
PE-08 Cédigo de funcién de usuario 8 P3.01 hAe
PE-09 Cédigo de funcién de usuario 9 P4.00 ¥
PE-10 Cédigo de funcién de usuario10 P4.01 bd
PE-11 C6digo de funcion de usuariol 1 P4.02 *
PE-12 Cédigo de funcién de usuario 12 P5.04- pAg
PE-13 Cédigo de funcion de usuario 13 | P0-00~PP-xx- P5.07 bAe
PE-14 Cédigo de funcién de usuario 14 | A0-00~hacha-xx P6.00- DAS
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atemativd”
PE-15 Cédigo de funcién de usuario 15 | UO-Xx~U0-xx- P6.10 hAe
PE-16 Cédigo de funcién de usuario 16 P0.00 ¥
PE-17 Cédigo de funcion de usuariol7 P0.00 bAe
PE-18 Cédigo de funcién de usuario18 P0.00 bAe
PE-19 Cédigo de funcién de usuario19 P0.00 hAg
PE-20 Cédigo de funcién de usuario20 P0.00 Y
PE-21 Cédigo de funcion de usuario21 P0.00 ¥
PE-22 Cédigo de funcién de usuario22 P0.00 DAS
PE-23 Cédigo de funcion de usuario23 P0.00 Yo
PE-24 Cédigo de funcion de usuario24 P0.00 hAS
PE-25 Cédigo de funcién de usuario25 P0.00 Y
PE-26 Cédigo de funcién de usuario26 P0.00 hAe
PE-27 Cédigo de funcion de usuario27 P0.00 DAS
PE-28 Cédigo de funcion de usuario28 P0.00 bAe
PE-29 Cédigo de funcién de usuario29 P0.00- hAS
Gestion de cédigo de funcién de grupo PP
PP-00 Contrasefia de usuario 0~65535 0 DS
0: Sin operacién
01: restaurar los parametros de fabrica,
, excluyendo los parametros del motor 0
PP-01 ParamEtro 02: Borrar informacién de registro *
inicializacion
04: copia de seguridad de los parametros actuales del usuario
501: restaurar los pardmetros de copia de seguridad del usuario
Lugar de unidades: Seleccién de visualizacién de
grupo U 0: No visualizado
PP-02 Pardmetro de funcién 1: pantalla 1
pantalla de grupo Lugar de las decenas: Seleccién de visualizacion del 7:?
| . grupo A 0: No visualizado
seleccion 1: pantalla
Lugar de las unidades: seleccion de visualizacién del grupo de
parémetros definido por el usuario
i 0: No se muestra 1: Muestra el lugar de las decenas:
PP-04 Personalidad ) ; 2 9» las d 00 e
grupo de parametros el usuario cambia la seleccién de visualizacién del
seleccién de pantalla grupo de parémetros
P 0: No se muestra 1: Muestra
Parémetros de control de par del grupo A0
A0-00 Control de velocidad/par 0: control de velocidad 0 *
seleccién de modo
1: control de par
0: Ajuste digital 1 (A0-03)
1: A1 2: AI2 3: AI3 4:
Pulso pulso
Ajuste de par 5: Comunicacién dada
A0-01 leccién de fuent 6: MIN. (A1, AI2) 0 Y
seleccion de fuente en i
7: MAX. (AI1, AI2)
modo de control de par (La escala completa de las opciones 1-7
corresponde a la configuracién digital de
A0-03)
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atemativd”
Torque digital
A0-03 - 200,0%~200,0%- 150,0% Y
configuracion
IControl de par hacia adelante
A0-05 L 0,00 Hz~méx. frecuencia 50,00 Hz PAq
frecuencia maxima
IControl de par inverso
A0-06 L 0,00 Hz~méx. frecuencia- 50,00 Hz Yo
frecuencia maxima
A0-07  Par Ctrl Acc. tiempo 0.00s~65000s 0.00s IaS
A0-08 [Tiempo Dec. Ctrl Par 0.00s~65000s 0.00s
Grupo A2 Control del segundo motor
0: motor asincrono ordinario
A2-00 Seleccion del tipo de motor |1: motor asincrono de frecuencia variable 0- *
2-motor-sincrono-deimanespermanentes
A2-01 Potencia nominal del motor 0.1kW~1000.0kW Conjunto modelo *
A2-02 Tensién nominal del motor 1V~2000V Conjunto modelo *
0.01A~655.35A (Potencia del i <55kW,
A2-03 Corriente nominal del motor (Po enf:la el inversor ) Conjunto modelo *
0.1A~6553.5A (Potencia del inversor> 55kW)
A2-04  |Frecuencia nominal del motor |0,01 Hz a la frecuencia maxima Conjunto modelo *
A2-05 Velocidad nominal del motor Trpm~65535rpm Conjunto modelo *
A2-06 Motor asincrénico  |0.001Q~65,535Q (Potencia del inversor <55kW) | 16 modelo *
resistencia del estator 0,0001Q~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
~ . - 0.001Q~65,535Q (Potencia del inversor <55kW)
A2:07 | Motor asincronico | 43010655350 (Potencia del inversor >55kw) | conememedee | K
resistencia del rotor
A2-08 Motor asincrénico | 0.001Q~65,5350Q (Potencia del inversor <55kW) | conjunto modelo *
inductancia de fuga | 0,00010~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
A2-09 | Motor asincronico  |0.0010~65,535Q (Potencia del inversor <55kW) | conjunomodelo | K
inductancia mutua 0,00010Q~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
A2-10 Motor asincrénico | 0-001Q~65,535Q (Potencia del inversor <55kW) Conjunto modelo *
corriente sin carga 0,0001Q~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
P ~ i i <
A2-16 Motor sincrénico 0.001Q~65,535Q (Potencia del inversor <55kW) Conjonto modelo *
resistencia del estator 0,0001Q~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
A2-17 Motor sincrénico 0.0010~65.535Q (Potencia del inversor <55kW) | conjunto modelo *
Inductancia del eje D
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | aterativd”
0.0001Q~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
. , . 0.001Q~65,535Q (Potencia del inversor <55kW)
A2-18 Motor sincrénico Conjunto modelo *
Inductancia del eje Q 0,0001Q~6.5535Q (Potencia del inversor >55kW)
A2-20  EM posterior sincrono 0.1V~6553.5V Conjunto modelo *
A2-27  |namero de lineas del codificador | 1~~65535 1024 *
A2-28 Tipo de codificador 0: Codificador incremental ABZ 0 *
2: Resolver
0: PG local
A2-29 Retroalimentcion de velocidad 1: PG extendido 0 *
seleccion de PG 2: entrada de pulso PULSO (DI5)
A2-30 ABZIncremental enco ¢lejei Positivo 0 *
Secuencia de fase AB 1:inversa
A2-34 Pares de polos del resolver 1~65535 1 *
Retroalimentacion de velocidad 0.0: Sin accién
A2-36 desconexion de PG 0.1s~10.0s 0.0 *
tiempo de deteccion K .
0: Sin operacién
I1: Ajuste estético del motor asincrono 2: Ajuste|
A2-37 Seleccion de afinacion completo del motor asincrono 11: Ajuste con 0 *
carga de la maquina sincrona 12: Ajuste sin
carga de la maquina sincrona
A2-38 Ganancia de lazo de velocidad 1 1~100 30 bAS
A2-39 Tiempo de bucle de velocidad 1 0.01s~10:00 0.50s *
A2-40  |Frecuencia de conmutacion 1 | 0.00~A2-43 5,00 Hz e
A2-41 Ganancia de lazo de velocidad 2 1~100 20 Yo
A2-42 Tiempo de bucle de velocidad 2 0.01s~10:00 1.00s Y
A2-43 Frecuencia de conmutacién 2 [un 2 - 4 0~Frecuencia maxima 10,00 Hz hAe
A2-44  |sanancia de desiizamieno de controlvecrorial | 50%~200% 100% DS
Filtro de bucle de velocidad
A2-45 ) 0.000s~0.100s 0.000s PAg
tlempo constante
Control de vectores
A2-46 0~200 64 PAS
ganancia de sobreexcitacion
0: ajuste A2-48
1: AN
2: AI2
3: AI3
Limite superior de par 4 pulso de pulso 0
A2-47 fuente en velocidad 5: Cgmumcauon dada Pie
modo de control 6: MIN- (A1, AI2) 7:
MAX. (AI1, AI2)
La escala completa de opciones 1-7 corresponde
a la configuracién digital de A2-48
A2-48  $ modo de control de velocidad hacer  Propio 0,0%~200,0% 150,0% Yo
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Cédigo Nombre Establecer rango Por defecto | atterativd”
Digito de limite superior de par [todo el conjunto
A2-51 | Ganancia proporcional de excitacisy  0~20000 2000 hAe
A2-52  |Ganancia integral de excitacion | 0~20000 1300 bAe
A2-53 Ganancia proporcional de par 0~20000 2000 e
A2-54 Ganancia integral de par 0~-20000 1300 DAS
Lugar de las unidades: Separacion integral 0:
A2-55 Bucle de velocidad Invalido 0 i\(
Propiedades Integrales 1: vélido
A2.56 |[Maquinasincrona 0: Magnético no débil 1: Modo de célculo 1 e
modo de debilitamiento directo 2: Modo de ajuste automatico
A2-57 Profundidad de debilitamiento 50%~500% 100% PAe
A2-58  [corriente de debilitamiento maximok 1%~~300% 50% *
A2-59 | anancs de st suromico 10%~500% 100% DAY
A2-60 | Mudltiple integral 2~10 2 pAe
0: Control vectorial sin sensor de velocidad (SVC)
1: Con control vectorial del sensor de 0
A2-61 corjtrol de 2 motores velocidad (FVC) %
método
2: control V/F
0: Igual que el Ter motor
2° motor Acel./Decel. | 1: Tiempo de aceleracién y deceleracién 1 2:
A2-62 seleccion de tiempo T?empo de aceleracién y deceleracic?n 23: 0 Pie
Tiempo de aceleracién y deceleracién 3
4: Tiempo de aceleracion y desaceleracién 4
A2-63  Refuerzo de par del segundo motor | 0,0 %: refuerzo de par automético 0,1 % ~30,0 % Conjunto modelo *
lacion del d
A2-65 | sclecendeiseandomator ) o100 conrtomodelo | T
ganancia de supresion
Paradmetros de optimizacion del control de grupo A5
A5-00 Frecuencia superior DPWM. 0,00 Hz~1 5,00 Hz 12,00 Hz 7:?
A5-01  |método de modulacion pwy | O Modulacién asincrona 1: 0 Y
Modulacién sincrona
Tiempo muerto 0: Sin compensacién
modo de compensacion 1: modo de compensacion 1 1 3%
A5-02 | seleccién 2: modo de compensacion 2
A5-03 . i Ali
Profundidad aleatoria de PWM 0: PWM aleatorio no es valido 0 Dig
1~10: frecuencia portadora PWM. profundidad aleatoria
A5-04  |abiliar limite e corriente rapido 0: Deshabilitar 1 IAd
1: habilitar
A5-05 Compensacién actual | 0~100 5 DAY
A5-06 Ajuste del punto de bajo voltaje 60,0%~140,0% 100,0% w
0: No optimizado
A5-07 optimizacién de SVC 1: modo de optimizacién 1 1 Dig
seleccion de modo 2: Modo de optimizacién 2
A5-08 Ajuste de tiempo muerto | 100%~200% 150% hAS
A5-09 Ajuste del punto de sobretension 200,0 V"'ZSO0,0 V Conjunto modelo *
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Configuracién de la curva Al del grupo A6

A6-00 [Curva Al 4 min. aporte - 10.00V~A6-02 0.00v Dhg
C Al 4 min. ajuste d

A6-01 e:tr;/:da co:;:pij:;i:ntz -100,0%~+100,0% 0,0% *
Curva Al 4 punto de

A6-02 inflexion 1 entrada A6-00~A6-04 3,00V *
Curva Al 4 punto 1 entrada

A6-03 ajuste correspondiente - 100,0%~~+100,0% 30,0% ¥

2604 Zztlr:i:::\;u;(o de inflexion 2 A6-02~A6-06 6,00V %
Curva AT 4 punto 2 entrada PAd

A6-05 ajuste correspondiente - 100,0%~+100,0% 60,0%

A6-06 Curva Al 4 méx. aporte A6-06~+10,00 V 10,00 V bid

Curva Al 4 max. aporte 0 0

A6-07 ajuste correspondiente | - 100,0%~+100,0% 100,0% pie

A6-08 Curva Al 5 min. aporte -10.00V~A6-10 -10.00V ¥
Curva AI 5 min. aporte

A6-09 ajuste correspondiente -100,0%~+100,0% -100,0% bie

A6-10  |Curva AL5 puntos 1 entrada A6-08~A6-12 - 3.00v bid

A6-11 C}Jrva Al 5 puntosv1 entrada -100,0%~+100,0% -30,0% e
ajuste correspondiente

A6-12 Entrada de 2 puntos de curva Al 5 A6-10~A6-14 3,00V i\(
Curva AI 5 punto 2 entrada

A6-13 . K - 100,0%~+100,0% 30,0% Al
ajuste correspondiente

A6-14  |Curva Al 5 méx. aporte A6-12~+10,00 V 10,00 V bid
Curva Al 5 max. aporte

A6-15 ajuste correspondiente -100,0%~+100,0% 100,0% PAg

A6-24 AI1 establecer punto de salto - 100,0%~100.0%- 0,0% DAY

A6-25 Al1 establece el ancho de salto 0,0%"’1 00,0% 0,5% *

A6-26 AI2 establecer punto de salto -100,0%~100.0%- 0,0% PAS

A6-27 AI2 establece el ancho de salto 0,0%~100,0% 0,5% b

A6-28 AI3 establecer punto de salto -100,0%~100.0%- 0,0% *

A6-29 AI3 establece el ancho de salto O,O%N'I 00,0% 0,5% i\{

Correccién AIAO del grupo AC

AC-00 Al Voltaje medido 1 |0.500V~4.000V Conjuntode fibrica | WX

AC-01 AI1 muestra voltios 1 [0.500V~4.000V Conjunto de fabrica pAg

AC-02 Al1 Voltaje medido 2 {6.000V~9.999V Conjunto de fabrica DAq

AC-03 AI1 muestra voltios 2 |6.000V~9.999V Conjunto de fabrica hAe

AC-04 | AI2 Voltaje medido 1 |0.500V~4.000V Conjuntode fibrica | FT

AC-05 AI2 muestra voltios 1 0.500V~4.000V Conjunto de fabrica b

AC-06 | AI2Voltaje medido 2 [6.000V~9.999V Conjunto de fébrica | 3

AC-07 AI2 muestra voltios 2 |{6.000V~9.999V Conjunto de fabrica bAe

AC-08 | AI3Voltaje medido 1 |- 9.999V~10.000V conuntodefabrica | ¥

AC-09 AI3 muestra voltios 1 -9.999V~10.000V Conjunto de fabrica bid

AC-10 AI3 Voltaje medido 2 |- 9.999V~10.000V Conjunto de fabrica hAY

AC-11 AI3 muestra voltios 2 |- 9.999V~10.000V Conjunto de fabrica hAs
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Mea

IhReRg 2 W REEE HIE | semad
AC-12 Tension objetivo AO1 1 [0.500V~4.000V Conjunto de fabrica hAg
AC-13 AO1 medido voltio 10.500V~4.000V Conjunto de fébrica bAq
AC-14 Tensién objetivo AO1 2 |6.000V~9.999V Conjunto de fabrica DAY
AC-15 AO1 medido voltio 2 |6.000V~9.999V Conjunto de fabrica IAe
AC-16 Voltaje objetivo AO2 1 |0.500V~4.000V Conjunto de fabrica PAe
AC-17 AO2 medido voltio 1]0.500V~4.000V Conjunto de fabrica DAY
AC-18 | Voltaje objetivo AO22 |6.000V~9.999V Conjuntodefébrica | <
AC-19 AO2 medido voltio 2 |6.000V~9.999V Conjunto de fabrica bAY
AC-20 |AI2 Medir corriente 1 {0.000mA~20.000mA Conjunto de fabrica *
AC-21  |AI2 muestreo corriente 1 |0.000mA~20.000mA Conjunto de fabrica hAe
AC-22  |AI2 Medir corriente 2 {0.000mA~20.000mA Conjunto de fabrica *
AC-23  |AI2 muestreo actual 2 {0.000mA~20.000mA Conjunto de fabrica *x
AC-24 AO1 corriente ideal 1 0.000mA~20.000metroA Conjunto de fabrica bid
AC-25 |A01 mide la corriente1 |0.000mA~20.000metroA Conjunto de fabrica | YT
AC-26 AO1 corriente ideal 2-  |0.000mA~20.000metroA Conjunto de fabrica hAS
AC-27 |01 mide la corriente2 | 0.000mA~20.000metroA conjunto defébrica | T
5.2 Resumen de pardmetros de monitoreo
Cédigo Nombre Unidad minima DIRECCION
Grupo U0 Pardametros basicos de monitorizacion
U0-00- Frecuencia de funcionamiento (Hz) 0,01 Hz 7000H
uo0-01- Establecer frecuencia (Hz) 0,01 Hz 7001H
U0-02- Tension de bus (V) 0.1V 7002H
U0-03- Voltaje de salida (V) v 7003H
U0-04- Corriente de salida (A) 0.01A 7004H
U0-05- Potencia de salida (kW) 0.1kW 7005H
U0-06- Par de salida (%) 0,1% 7006H
U0-07 Estado de entrada DI 1 7007H
U0-08 DO estado de salida 1 7008H
U0-09 Tension Al (V) 0.01v 7009H
U0-10- AlI2 Voltaje (V) Corriente (mA) 0,01 V/0,01 mA 700Ah
Uo0-11 Voltaje AI3 (V) 0.01v 700BH
U0-12- Valor de conteo 1 700CH
U0-13- Valor de longitud 1 700DH
uo-14 Pantalla de velocidad de carga 1 700EH
U0-15 Configuracion de PID 1 700FH
U0-16 retroalimentacion PID 1 7010H
uo-17 Etapa del PLC 1 7011H
U0-18 PULSO Frecuencia de pulso de entrada (Hz) 0,01 kHz 7012H
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Cédigo Nombre Unidad minima DIRECCION
uo-19 Velocidad de retroalimentacién (Hz) 0,01 Hz 7013H
U0-20- Tiempo de ejecucién restante 0,1 minutos 7014H
u0-21 Al1 Voltaje antes de la calibracién 0.001V 7015H
uo0-22 Al2 Voltaje (V)/Corriente (mA) antes de la calibracion 0,001 v/0,01 mA 7016H
U0-23 AI3 Voltaje antes de la calibracion 0.001V 7017H
U0-24- Linea de velocidad 1 m/minuto 7018H
U0-25- Hora de encendido actual 1 minuto 7019H
U0-26- Tiempo de ejecucién actual 0,1 minutos 701AH
u0-27 PULSO Frecuencia de pulso de entrada 1Hz 701BH
U0-28- Configuracién de comunicacién 0.01% 701CH
U0-29- Velocidad de retroalimentacién del codificador 0,01 Hz 701DH
U0-30- Visualizacion de la frecuencia principal X 0,01 Hz 701EH
U0-31- Pantalla Y de frecuencia auxiliar 0,01 Hz 701FH
U0-32- Ver valor de direccién de memoria arbitraria 1 7020H
U0-33- Posicién del rotor de la maquina sincrona 0,1° 7021H
U0-34- Valor de temperatura del motor 1°C 7022H
U0-35- Par objetivo (%) 0,1% 7023H
U0-36- Posicién del resolver 1 7024H
U0-37- Angulo del factor de potencia 0,1° 7025H
U0-38 posicién ABZ 1 7026H
U0-39 Voltaje objetivo de separacion VF v 7027H
U0-40 Voltaje de salida dividido VF v 7028H
U0-41 Pantalla visual de estado de entrada DI 1 7029H
U0-42 Pantalla visual de estado de entrada DO 1 702AH
uo0-43 Pantalla de estado DI 1 (Funcién 01-Funcién 40) 1 702BH
U0-44 Pantalla de estado DI 2 (Funcién 41-Funcién 80) 1 702CH
U0-45- Detalles de la falla 1 702DH
U0-58 Contador de sefial Z 1 703AH
U0-59- Establecer frecuencia (%) 0.01% 703BH
U0-60- Frecuencia de carrera (%) 0.01% 703CH
U0-61- Estado del inversor 1 703DH
U0-62- Cédigo de falla actual 1 703EH
U0-65- Limite superior de par 0,1% 7041H
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Capitulo 6 Mantenimiento y diagndstico de fallas

6.1 Mantenimiento y mantenimiento diario del inversor

6.1.1 Mantenimiento diario

Debido a la influencia de la temperatura ambiente, la humedad, el polvo y las vibraciones, los
componentes del interior del inversor envejeceran, lo que provocara un posible fallo del inversor o
reducird su vida util. Por lo tanto, es necesario realizar un mantenimiento diario y regular.

y mantenimiento del inversor. Elementos de inspeccién diaria:
1) Si el sonido del motor cambia anormalmente durante la operacién Si
2) hay vibraciéon durante la operacién del motor

3) sjel entorno de instalacion del inversor ha cambiado
4)

5 Si el inversor esta sobrecalentado
6) Limpieza diaria:

Si el ventilador de refrigeracién del inversor funciona normalmente

7 Mantenga siempre el inversor en un estado limpio
8) Retire el polvo del inversor para evitar la acumulacién de polvo. Especialmente polvo de metal.

9
6.1.2 Inspeccién periédica

Elimina eficazmente las manchas de aceite en el ventilador de refrigeracién del inversor.

Revise periédicamente los lugares que son dificiles de revisar durante la operacién. Elementos

de inspeccién regulares:

1) Revise el conducto de aire y limpielo regularmente

2) Compruebe si los tornillos estan flojos

3) Verifique que el inversor esté corroido

4) Comprobar si hay marcas de arco en los terminales 5) Prueba de aislamiento del circuito principal

Recordatorio: Mida la resistencia de aislamiento con un megéhmetro (utilice un megéhmetro de 500 V CC). Desconecte
la linea del circuito principal del variador. No pruebe el aislamiento del circuito de control con un megéhmetro.

Medidor de resistencia de aislamiento. No es necesario realizar pruebas de alto voltaje (realizadas en fabrica).

6.1.3 Sustitucién de piezas de desgaste del inversor

Las partes consumibles del inversor incluyen principalmente ventiladores de refrigeracién y condensadores
electroliticos para filtrado, y su vida Util esta estrechamente relacionada con el medio ambiente y el mantenimiento.

condiciones. El tiempo de vida tipico es:

Nombre del dispositivo Toda la vida

Admirador 2~3 anos

Capacitor electrolitico 4~5 afios

Nota: El tiempo de reemplazo estandar es el tiempo cuando se usa bajo las siguientes condiciones, y el usuario

puede determinar el periodo de reemplazo de acuerdo con el tiempo de funcionamiento.

L] Temperatura ambiente: La temperatura media anual es de unos 30 °C Tasa de
° carga: inferior al 80 %

Tasa de funcionamiento: menos de 20 horas/dia

1) ventilador de refrigeracién
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Posibles causas de los dafios: desgaste de los rodamientos, envejecimiento de las palas.
Criterios de juicio: si hay grietas en las aspas del ventilador, etc.,

y si hay una vibracién anormal cuando se enciende el sonido.
2) Condensador electrolitico de filtro

Posibles causas de dafio: mala calidad de la energia de entrada, temperatura ambiente alta, saltos de
carga frecuentes y envejecimiento del electrolito. Criterios de evaluacién: si hay fuga de liquido, si la
vélvula de seguridad sobresale, la medicién de la capacitancia electrostéticay la

medida de la resistencia de aislamiento.
6.1.4 Aimacenamiento del inversor

Después de comprar el inversor, el usuario debe prestar atencién al almacenamiento y almacenamiento a largo plazo:

1) Cuando lo almacene, intente ponerlo en la caja de la empresa de acuerdo con el embalaje original.
2) El almacenamiento a largo plazo provocaréa el deterioro de los condensadores electroliticos.
Debe asegurarse de que la energia se enciende una vez dentro de 1 afio, el tiempo de encendido es de al menos 5 horas.

El voltaje de entrada debe aumentarse lentamente hasta el valor nominal con un regulador de voltaje.

6.2 Descripcion de la garantia del inversor

1) La garantia gratuita solo se refiere al propio inversor.
2) En condiciones normales de uso, se produce una falla o dafio,

nuestra empresa es responsable de 18 meses de garantia

3) En el plazo de 18 meses, si se dan las siguientes situaciones, se cobrara una determinada cuota de mantenimiento:
4) Los dafios a la maquina causados por el incumplimiento por parte del usuario del manual de usuario;
5) Dafios causados por incendio, inundacion, voltaje anormal, etc.;

6) Dafios causados cuando el inversor se utiliza para funciones anormales;

7) La tarifa de servicio correspondiente se calcula de acuerdo con el estandar unificado del fabricante.

6.3 Alarma de falla y contramedidas

Si ocurre una falla durante la operacién, el inversor protegerad inmediatamente el motor y se detendrd, y al
mismo tiempo, el contacto del relé de falla del inversor actuara.

El panel del inversor mostrara el cédigo de falla. El cédigo de falla se muestra en la siguiente tabla. La
lista en la tabla es solo para referencia, por favor no la repare ni la modifique sin autorizacién.

Si no se puede eliminar la falla, solicite asistencia técnica.

Tabla 6-1 Lista de informacién de fallas

Falla Solucién de problemas
Nombre de falla . Solucién de problemas .
cédigo contramedidas
1. El circuito de salida del - e
1. Eliminar fallas periféricas
el inversor esta cortocircuitado 2. El
cableado del motor y del inversor esta 2. Instale el reactor o el filtro de salida
demasiado largo 3. Compruebe si el conducto de aire
unidad inversora . .
) 3. El mddulo se sobrecalienta esta bloqueado, el ventilador esta
proteccion Err01|4. El cableado interno del

. . i ?
inversor esta suelto funcionando? 4. Conecta todos los cables

5. El tablero de control principal es

5. Solicita soporte técnico
anormal

6. La placa del controlador es anormal 6. Pide soporte tecnico

7. Elmédulo inversor es anormal | 7. Pide soporte técnico
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sobretension

3.Tiempo de desaceleracién demasiado corto

4. Sin instalar la unidad de freno y

resistencia de frenado

Falla Solucién de problemas
Nombre de falla c6digo Solucién de problemas contramedidas
1. Puesta a tierra o cortocircuito en el 1. Eliminar fallas periféricas
circuito de salida . 3 2. Identificacion de pardmetros del motor
2. Control vectorial y sin pardmetro . B
X . o . 3. Aumenta el tiempo de aceleraciéon
se realiza la identificacion ) B
4. Ajuste el par de elevacién manual
3. La cuenta el tiempo es demasiado corto
Aceleracién Err02 4. Aumento de par manual olacurva V/F
rr . :
sobrecorriente o la curva V/F no es adecuada 5. Ajuste el voltaje al normal
5. Bajo voltaje 6. Inicio de seguimiento de velocidad o
6. Arranque el motor giratOriO motor para detenerse antes de reiniciar 7.
. .. |G | til
7. Carga repentina durante la aceleracién ancelar carga repentina
8. La seleccion del inversor es demasiado pequefia 8. Use un inversor de niveles de potencia més grandes
1 Puesta a tierra o cortocircuito en el 1.Eliminar fallas periféricas
circuito de salida
2. Control vectorial y sin parametro  |2. Identificacion de parametros del motor
Desaceleracion Err03 se realiza la identificacion 3. El 3.Aumentar el tiempo de desaceleracion
rr : .
i tiempo Dec. es demasiado corto . .
sobrecorriente P 4. Ajuste el voltaje al normal
4. Voltaje relativamente bajo
5. Cancelar carga repentina
5. Agregue carga repentinamente cuando dic.
6. No tiene unidad de freno ni resistencia. ~ IT# Instale la unidad de freno y la resistencia
1. Puesta a tierra o cortocircuito en el 1.Eliminar fallas periféricas
circuito de salida . . 2. Identificacién de parametros del motor
Constante 2. Control vectorial y no se realiza ' _
velocidad Erro4 |identificacién de pardmetros. 3. Ajuste el voltaje al normal
sobrecorriente 3. Bajo voltaje 4. Cancelar carga repentina
4. Existe carga repentina en el funcionamiento
5. Use un inversor de niveles de potencia mas grandes
5. La seleccién del inversor es demasiado pequefia
1. Voltaje de entrada relativamente alto 1. Ajuste el voltaje a la normalidad
2. Fuerza externa que arrastra el motor en 2. Cancele la fuerza externa o
Acelerador ) ) .
” Err05 marcha durante la aceleracién 3. Tiempo de instale la resistencia del freno 3.
sobretensién
aceleracién demasiado corto Aumente el tiempo de aceleracién
4, no tienen unidad de freno y resistencia 4. Instale la unidad de freno y la resistencia
1. Presién de entrada relativamente alta 1. Ajuste el voltaje a la normalidad
2. Motor de arrastre de fuerza externa 2. Cancelar la fuerza externa
Desaceleracién i i6 . . .
Er06 funcionando cuando la desaceleracién o instalar resistencia de freno

3.Aumentar el tiempo de desaceleracién

4. Instale la unidad de freno y la resistencia
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falla del dispositivo

virtual

Falla )
Nombre de falla . Solucién de problemas Solucién de problemas
Cedion contramedidas
Constante 1. El voltaje de entrada es demasiado alto 1. Ajuste el V°|taJe ala
velocidad rango normal
<obretensién Err07 | 2. Fuerza externa que hace que el motor 2. Cancele la alimentacién externa
funcione durante el funcionamiento o instale una resistencia de frenado
Fallo de alimentacion | ErrO8 | 1. El voltaje de entrada es incorrecto 1. Ponga el voltaje correcto
1. Falla de energia instantanea 1. Restablecer falla
2. El voltaje de entrada del inversor 2 A I voltaie al
no esta dentro del rango - Ajuste el voltaje al rango
X . normal
requerido por la especificacion
bajo voltaje Err09 | 3. El voltaje del bus es anormal 3. Solicita soporte técnico
falla 4. El puente rectificador y el bufer. 4. Pide soporte técnico
la resistencia es anormal 5. . L.
Placa de transmisién anormal 5. Solicita soporte técnico
6. El panel de control es anormal | 6. Pide soporte técnico
Inversor 1. La carga es demasiado grande o el 1. Reducir la carga y comprobar el motor
Err10 | motor esté bloqueado . gay P
sobrecarga X . X
2. La seleccién del inversor es demasiado pequena 2 Seleccione un nivel de potencia mayor
1. Sila configuracién del parametro | 1. Configure correctamente este parémetro
de proteccion del motor P9-01 es 2. Reduzca la cargay
Motor Err11 | @decuado . compruebe el motor y el estado
sobrecarga 2. Sila carga es demasiado grande . .
. 3. Seleccione el inversor con un
o el motor esta bloqueado
3. La seleccion del inversor es demasiado pequefia mayor nivel de potencia
1. La fuente de alimentacién de entrada 1 Verifi limi bl
trifasica es anormal . Verificar y eliminar problemas
en circuitos periféricos 2. Solicitar
Fase de entrada . 2. La placa del controlador es anormal o
pérdida 213, La placa de proteccién contra soporte técnico
rayos es anormal 3. Solicita soporte técnico
4. El tablero de control principal es i 4mi
anormal 4. Pide soporte técnico
1. El cable del inversor al motor 1. Eliminar fallas periféricas
es anormal . .
. L . 2. Compruebe si el trifasico y
. 2. La salida trifasica del inversor
Fase desalida | Err13 | est4 desequilibrada solucionar problemas
pérdida . P
3. La placa del controlador es anormal 3. Solicita soporte técnico
4. Excepcion del médulo 4. Pide soporte técnico
1. La temperatura es demasiado alta 1. Baja la temperatura
2. El conducto de aire est4 bloqueado 2. Limpiar el conducto de aire
Médulo Err14 | 3. El ventilador esta dafiado 3. Reemplace el ventilador
calentamiento excesivo
4. El termistor del médulo esta dafiado 4. Reemplace el termistor
5. El médulo inversor esta dafiado 5. Reemplace el médulo inversor
1. Fallo de sefial de entrada DI del
terminal multifuncion 1. Operacién de reinicio
Externo Err15 | 2. falio de sefial de entrada de funcién de £/

2. Operacién de reinicio
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convertirse en 0

es inferior a P9-64

Falla
" Solucién de problemas
Nombre de falla cédigo Solucién de problemas i
contramedidas
1.8 cab\ealdo de la computadora host 1. Verifique el cableado de la computadora host
icaci es anorma ) o
Comunicacion . 2. Verifique la linea de comunicacién
falar Err16 |2- Lalinea es anormal
§ ) X 3. Configure la tarjeta de expansion correctamente
3. La configuracién de P0-28 es incorrecta . i
4. Establecer la comunicacién
4. La configuracién del grupo PD es pardmetros incorrectos correctamente
1. La placa del controlador y la fuente de 1. Reemplace la placa del controlador o la
;OITtaCtOF Err17 | alimentacion son anormales fuente de alimentacién
alla 2. El contactor es anormal 2. Reemplace el contactor
Actual -
deteccion Err18 1. Inspeccionar el dispositivo Hall es anormal 1. Reemplace el dispositivo Hall
falla 2. Tarjeta de transmisién anormal 3. Reemplace la placa de transmision
ajuste del motor 1. El parametro del motor no esta configurado )
1. Establecer el parametro del motor correctamente
falla Err19 lsegun la placa de nombres
[2. Tiempo de espera de identificacion de parametros 2. Inspeccione el cableado de bajada
1. Configure correctamente el tipo de
1. El modelo del codificador no coincide . . R,
codificador segun la situacion real
Fallo del codificador Err20 | 2. Error de cableado del codificador 2. Solucionar fallas en la linea
. El ifi r ion.
3 co.d cador gestiona 3. Reemplace el codificador
4. Tarjeta PG anormal ’
4. Reemplace la tarjeta PG
EEPROM Err21
1. Dafios en el chip EEPROM 1. Reemplace la placa de control principal
error de lectura-escritura
Inversor Er22 1.Hay sobrepresion 1.Manejo por falla de sobrepresién
falla de hardware 2. Hay sobrecorriente 2. Manejo de fallas por sobrecorriente
Cortocircuito o i
Err23 | 1. Cortocircuito del motor a tierra 1.Reemplace el cable o el motor
al suelo
Tiempo de ejecucion 1. El tiempo de ejecucién alcanza el
) Err26 . 1. Borra la informacion del registro.
alcanzé valor establecido
1.DIintroduce la sefial de
Usuario definido Ero7 Fallo 1 definido por el usuario 1. Reinicio en ejecucion
I h =
fa”a 1 ZIO IntrOduce la Senal de 2. Restablecer el funcionamiento
Fallo 1 definido por el usuario
1.DIingresa la sefial de falla 2 o . .
Usuario definido definida por el usuario 1. Reinicio en ejecucién
falla 2 Err28 | 210 introduce la sefial de 2 Restablecer el funcionamiento
Fallo 2 definido por el usuario
Encendido Err29
rr X . . ” .
tiempo alcanzado 1. Tiempo de encendido alcanzado 1. Borra la informacién del registro.
Cargando 1. La corriente de funcionamiento del inversor |1 confirme que la carga esté desconectada o
Err30 ue P9-64 y P9-65 cumplan con los
q y P!

[condiciones de funcionamiento
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Falla » L
Nombre de falla Solucién de problemas Solucién de problemas
cédigo contramedidas
retroalimentacion PID Err3 1. La retroalimentaci6n PID es més baja que el 1. Inspeccione la sefial de retroalimentacién PID
culpa de pérdida r valor establecido de PA-26 0 establezca PA-26 como valor normal
corriente de onda Errd0 ::I ﬁlé‘i;ﬁ’gf;g.g;ﬂiﬂido grande o . Reduzca la carga y compruebe el motor
limite de falla y . .
2. La seleccion del inversor es demasiado pequefia R. Seleccione un nivel de potencia mayor
Interruptor de motor Erra1 1.Utilice el terminal para cambiar la 1. Realice la operacién de conmutacién del motor
rr i6
falla seleccién actual del motor después de que el inversor se detenga.
1. Configuracion incorrecta del codificador 1. Establecer correctamente los parametros
Demasiado grande 2. El pardmetro no se lleva a cabo 5 ldentificacion d smetros del mot
velocidad Err42 | 3 pesviacién de velocidad demasiado - Ldentificacion de parametros el motor
desviacié grande y los parémetros P9-69 y P9-70 son | 3. Establezca los parémetros de deteccién
esviacion no establecido razonablemente razonablemente
Motor 1. Configuracion incorrecta del codificador 1. Establecer correctamente los parametros
2. El pardmetro no se lleva a cabo 5 Tdentificacion d smetros del mot
. Identificacion de parametros del motor
sobre velocidad Err43 | 5 beteccion de exceso develocidad P
falla pardmetro P9-69y P9-70 3. Establezca los pardmetros de deteccién
o estén razonablemente
1. Detectar el cableado del sensor de temperatura
Motor 1. Cableado suelto del sensor de temperatura .
Errd5 2. Reduzca la frecuencia portadora o
sobrecalentar .
2. La temperatura del motor es demasiado alta .
enfrie el motor
Posicion inicial 1. Los parémetros del motory la 1. Si los pardmetros del motor son
falla ErrST | desviacion real son demasiado grandes correctos, centrandose en si
1a corriente nominal esta configurada demasiado pequeria
Fallo del tubo reventadp Err55 1. La presién del agua no puede subir durante mucho tiempo después de que se enciende el motor
Falla de presién H Err56 1. La presion del agua excede la presién de alarma de presién ultra alta

6.4 Averias comunes y sus soluciones

Se pueden encontrar las siguientes condiciones de falla durante el uso del inversor, consulte los
siguientes métodos para un anélisis simple de fallas:

Tabla 6-2 Averias comunes y sus soluciones

No. Falla Posibles razones Soluciones
El voltaje de la red no esta disponible o es
demasiado bajo; Compruebe la potencia de entrada;
Fallo en la fuente de alimentacion conmutada;
. . ~ Verifique el voltaje del bus;
El puente rectificador esta dafiado;
1 Encendido La resistencia de amortiguamiento Vuelva a enchufar los cables
no mostrar del inversor estd dafiada; de 8 pines y 28 pines;
Panel de control, falla del teclado; b fabri
La conexidn entre la placa de usv‘:a_r- abricante
control, la placa del controlador servicio;
y el teclado esta roto;
La conexién entre la placa del
controlador y el control.
la tabla hace mal contacto; Los Vuelva a enchufar los cables
dispositivos relacionados en el de 8 pines y 28 pines;
2 Encender el tablero de control esta dafiado;
pantalla DFL El motor o la linea del motor es )
en cortocircuito a tierra; bus_ca_r fabricante
servicio;
fallo de pasillo;
El voltaje de la red es demasiado bajo;
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Falla

Posibles razones

Soluciones

Poder en la pantalla
Alarma "Err23"

El motor o tiene un cortocircuito a
tierra; El inversor estd dafiado;

Use meg6hmetro para medir el
aislamiento del motor y la linea de salida;

Busque el servicio de fabrica;

Pantallas de inversor

normal, cuando se ejecuta,
muestra "DFL"

y se detiene

El ventilador esta dafiado o bloqueado;
Terminal de control periférico

cortocircuito

Reemplace el ventilador;

Eliminar fallas de cortocircuito;

Reportes frecuentes de
Err14 (médulo

sobrecalentamiento) falla

frecuencia portadora el ajuste es demasiado alto.

El ventilador esta dafado o el aire esta bloqueado.
Dafios en los componentes internos

(termopar u otro)

Disminuya la frecuencia de la portadora. (P0-15).
Reemplace el ventilador y limpie el conducto de aire

Busque el servicio de fabrica.

El terminal DI es

invalido.

Error de configuracion de pardmetros;

Error de sefial externa;

Puente OP y +24V suelto; falla
del tablero de control;

Comprobar y restablecer el grupo P4; Vuelva a
conectar la linea de sefial externa; Vuelva a
confirmar el puente OP y +24V; Busque el

servicio de fabrica;

Durante circuito cerrado
control de vectores, el

lla velocidad del motor no puede

incrementarse

falla del codificador;
El codificador mal cableado

o tiene mal contacto;
fallo de la tarjeta PG;

falla-de Ja placad

Reemplazar codificador

y reconfirme el cableado;
Reemplace la tarjeta PG;
buscar servicios;

! ;
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