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Informacion legal

La informacién proporcionada en este documento contiene descripciones generales,
caracteristicas técnicas o recomendaciones relacionadas con productos o
soluciones.

Este documento no pretende sustituir a un estudio detallado o un plan de desarrollo o
esquematico especifico de operaciones o sitios. No debe usarse para determinar la
adecuacion o la fiabilidad de los productos o las soluciones para aplicaciones de
usuario especificas. Es responsabilidad del usuario realizar o solicitar a un experto
profesional (integrador, especificador, etc.) que realice analisis de riesgos,
evaluacion y pruebas adecuados y completos de los productos o las soluciones con
respecto a la aplicacion o el uso especificos de dichos productos o dichas
soluciones.

La marca Schneider Electric y cualquier otra marca comercial de Schneider Electric
SE y sus filiales mencionadas en este documento son propiedad de Schneider
Electric SE o sus filiales. Todas las otras marcas pueden ser marcas comerciales de
sus respectivos propietarios.

Este documento y su contenido estan protegidos por las leyes de copyright
aplicables, y se proporcionan exclusivamente a titulo informativo. Ninguna parte de
este documento puede ser reproducida o transmitida de cualquier forma o por
cualquier medio (electrénico, mecanico, fotocopia, grabacion u otro), para ningun
proposito, sin el permiso previo por escrito de Schneider Electric.

Schneider Electric no otorga ningin derecho o licencia para el uso comercial del
documento o su contenido, excepto por una licencia no exclusiva y personal para
consultarla "tal cual”.

Schneider Electric se reserva el derecho de realizar cambios o actualizaciones con
respecto a o en el contenido de este documento o con respecto a o en el formato de
dicho documento en cualquier momento sin previo aviso.

En la medida permitida por la ley aplicable, Schneider Electric y sus filiales no
asumen ninguna responsabilidad u obligacion por cualquier error u omisién en
el contenido informativo de este documento o por el uso no previsto o el mal
uso del contenido de dicho documento.
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Informacion de seguridad

Informacién importante

Lea atentamente estas instrucciones y observe el equipo para familiarizarse con
el dispositivo antes de instalarlo, utilizarlo, revisarlo o realizar su mantenimiento.
Los mensajes especiales que se ofrecen a continuacion pueden aparecer a lo
largo de la documentacioén o en el equipo para advertir de peligros potenciales, o
para ofrecer informacién que aclara o simplifica los distintos procedimientos.

un riesgo de descarga eléctrica, que puede provocar lesiones si no se siguen las

2 La inclusién de este icono en una etiqueta “Peligro” o “Advertencia” indica que existe
instrucciones.

de lesiones. Observe todos los mensajes que siguen a este icono para evitar
posibles lesiones o incluso la muerte.

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién de peligro que, si no se evita, provocara lesiones graves o
incluso la muerte.

: Este es el icono de alerta de seguridad. Se utiliza para advertir de posibles riesgos

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacion de peligro que, si no se evita, podria provocar lesiones
graves o incluso la muerte.

A ATENCION

ATENCION indica una situacién peligrosa que, si no se evita, podria provocar lesiones leves
o moderadas.

AVISO

AVISO indica una situacion potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede provocar
dafios en el equipo.

Tenga en cuenta

La instalacion, manejo, puesta en servicio y mantenimiento de equipos eléctricos
deberan ser realizados solo por personal cualificado. Schneider Electric no se
hace responsable de ninguna de las consecuencias del uso de este material.

Una persona cualificada es aquella que cuenta con capacidad y conocimientos
relativos a la construccion, el funcionamiento y la instalaciéon de equipos
eléctricos, y que ha sido formada en materia de seguridad para reconocer y evitar
los riesgos que conllevan tales equipos.

NVE41298_05
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Cualificacién del personal

Uso previsto

Solo el personal cualificado que esté familiarizado y conozca el contenido de este
manual y toda la documentacién adicional pertinente tiene autorizacion para
trabajar con este producto. Asimismo, debe haber recibido la formacién de
seguridad necesaria para reconocer y evitar los peligros que conlleva. El personal
debe disponer de suficiente experiencia, conocimientos y formacién técnica para
prever y detectar los posibles peligros que puedan surgir como consecuencia del
uso del producto, las modificaciones en los ajustes y el uso del equipo
electronico, eléctrico y mecanico de todo el sistema en el que se emplee el
producto. El personal que trabaje con el producto debe estar familiarizado con
todas las normas, directivas y regulaciones aplicables sobre prevencion de
accidentes cuando realicen dichos trabajos.

De acuerdo con el manual, este producto esta disefiado para uso industrial.

El producto solo puede utilizarse si se cumplen todas las regulaciones y directivas
de seguridad, tanto estandar como locales, los requisitos especificados y los
datos técnicos aplicables. El producto debe estar instalado fuera de la zona de
peligro ATEX. Antes de utilizar el producto, debe realizar una evaluacion de
riesgos segun la aplicacion prevista. Basandose en los resultados, debe implantar
las medidas de seguridad apropiadas. Debido a que el producto se utiliza como
un componente de un sistema completo, debe garantizar la seguridad del
personal mediante el disefio de este sistema completo (por ejemplo, el disefio de
la maquina). Queda terminantemente prohibido cualquier uso distinto al permitido
de forma explicita, ya que podria generar situaciones de riesgo.

NVE41298_05
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Informacion relacionada con el producto

Lea detenidamente estas instrucciones antes de realizar ningun procedimiento con este variador.

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

+ Solo estara autorizado a trabajar con este sistema de variador el personal debidamente formado que
esté familiarizado con el contenido de este manual y el resto de documentacion pertinente de este
producto, lo entienda completamente y haya recibido la formacién necesaria para reconocer y evitar los
riesgos que implica.

+ Lainstalacion, ajuste, reparacion y mantenimiento deben ser realizados por personal cualificado.

» Verifique el cumplimiento de todos los requisitos de los cédigos eléctricos locales y nacionales, asi como
del resto de reglamentos aplicables relacionados con la correcta conexion a tierra de todo el equipo.

« Utilice solamente equipos de medicién y herramientas aisladas eléctricamente debidamente aprobados.
* No toque los componentes no apantallados ni los borneros cuando haya tension.

» Antes de realizar cualquier tipo de trabajo en el sistema de variador, bloquee el eje del motor para
impedir que gire.

« Aisle los dos extremos de los conductores no utilizados del cable del motor.

* No cortocircuite entre los borneros del bus CC, los condensadores del bus CC o los borneros de la
resistencia de frenado.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Antes de trabajar en el sistema del variador:

» Desconecte toda la alimentacion eléctrica, incluida la alimentacion del control externo que pueda estar
presente. Tenga en cuenta que el disyuntor o el interruptor principal no desactivan todos los circuitos.

» Coloque una etiqueta con el mensaje "No encender" en todos los interruptores de alimentacién
relacionados con el sistema del variador.

* Bloquee todos los interruptores de alimentacion en la posicion abierta.

« Espere 15 minutos para que los condensadores del bus CC se descarguen.
» Verifique la ausencia de tension. (1)

Antes de aplicar tensién al sistema del variador:

» Verifique que el trabajo se haya completado y que ninguna parte de la instalacién pueda provocar
riesgos.

+ Silos terminales de entrada de la red y los terminales de salida del motor se han conectado a tierra'y
cortocircuitado, quite la conexion a tierra y los cortocircuitos de los terminales de entrada de lared y los
terminales de salida del motor.

+ \Verifique que las conexiones a tierra sean correctas en todo el equipo.

» Compruebe que todo el equipo de proteccion, como las tapas, las puertas y las rejillas, esté instalado y/o
cerrado.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

Los productos o accesorios dafiados pueden causar descargas eléctricas o un funcionamiento imprevisto del
equipo.

AAPELIGRO

DESCARGA ELECTRICA O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

No utilice productos o accesorios dafiados.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

NVE41298_05 7
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Pdéngase en contacto con la oficina de ventas local de Schneider Electric si detecta dafos de cualquier tipo.
Este equipo ha sido disefiado para funcionar fuera de cualquier ubicacion peligrosa. Instale el equipo
Uunicamente en zonas sin una atmdsfera peligrosa.

APELIGRO

POSIBILIDAD DE EXPLOSION
Instalar y utilizar este equipo Unicamente en ubicaciones no peligrosas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos, eléctricos y electrénicos
interconectados, siendo el arrancador progresivo del variador El arrancador del variador por si mismo no
puede proporcionar todas las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que afectan a su
aplicacion. Segun la aplicacién y la correspondiente evaluacion de riesgos que realice, se requiere una gran
variedad de equipos adicionales, como, entre otros, codificadores externos, frenos externos, dispositivos de
supervision externos, protecciones, etc.

Como disefiador/fabricante de maquinas, debe estar familiarizado con todas las normas que se apliquen a su
magquina y cumplirlas. Debe llevar a cabo una evaluacién de riesgos y determinar el nivel de rendimiento (PL) y
el nivel de integridad de seguridad (SIL), asi como disefiar y fabricar su maquina de conformidad con todas las
normas vigentes. Al hacerlo, debe tener en cuenta la interrelacion de todos los componentes de la maquina.
Ademas, debe proporcionar instrucciones que permitan al usuario de su maquina realizar cualquier tipo de
trabajo en y con la maquina de forma segura, como su uso y mantenimiento.

El presente documento supone que conoce perfectamente todos los criterios y requisitos normativos
relacionados con su aplicacion. Dado que el arrancador no puede proporcionar todas las funciones
relacionadas con la seguridad para toda la aplicacion, debe asegurarse de que se alcanza el nivel de
rendimiento o de integridad de seguridad requerido instalando todo el equipo adicional necesario.

A ADVERTENCIA

NIVEL DE RENDIMIENTO O NIVEL DE INTEGRIDAD DE SEGURIDAD INSUFICIENTES O
FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Realice una evaluacién de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO 12100 y con las demas normas que
correspondan a su aplicacion.

+ Use componentes redundantes o rutas de control para todas las funciones de control criticas
identificadas en su evaluacion de riesgos.

+ Implemente todas las funciones de supervisidon necesarias para evitar cualquier tipo de peligro
identificado en la evaluacién de riesgos, por ejemplo, cargas deslizantes o descendentes,.

» Verifique que la vida util de todos los componentes individuales utilizados en su aplicacion sea suficiente
para la vida util prevista de su aplicaciéon en general.

* Realice pruebas amplias de puesta en servicio para conocer todas las situaciones de error potenciales y
verificar la eficacia de las funciones relacionadas con la seguridad y las funciones de supervisiéon
implementadas; por ejemplo, sin limitacién, la supervision de velocidad por medio de encoders,
supervision de cortocircuito en todo el equipo conectado, correcto funcionamiento de los frenos y
protecciones.

+ Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las posibles situaciones de errory
verifiqgue que la carga pueda detenerse de manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

Hay una nota de aplicaciéon especifica NHA80973 disponible para maquinas de elevacion y se puede
descargar en se.com.

El producto puede realizar movimientos inesperados debido a un cableado incorrecto, ajustes inadecuados,
datos incorrectos u otros errores.
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A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
* Instale cuidadosamente el cableado de acuerdo con los requisitos de CEM.

* No utilice el producto con ajustes o datos desconocidos o inadecuados.
* Realice una prueba de puesta en servicio completa.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dainos en el
equipo.

A ADVERTENCIA

LOSS OF CONTROL

» The designer of any control scheme must consider the potential failure modes of control paths and, for
critical control functions, provide a means to achieve a safe state during and after a path failure.
Examples of critical control functions are emergency stop, overtravel stop, power outage and restart.

» Separate or redundant control paths must be provided for critical control functions.

« System control paths may include communication links. Consideration must be given to the implications
of unanticipated transmission delays or failures of the link.

+ Observe all accident prevention regulations and local safety guidelines (1).

» Each implementation of the product must be individually and thoroughly tested for proper operation
before being placed into service.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

(1) For USA: Additional information, refer to NEMA ICS 1.1 (latest edition), Safety Guidelines for the
Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control and to NEMA ICS 7.1 (latest edition), Safety
Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive
Systems.

La temperatura de los productos descritos en este manual puede superar los 80 °C (176 °F) durante su
funcionamiento.

A ADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES

» Evite el contacto con superficies calientes.

* No deje los componentes inflamables o sensibles a la temperatura cerca de superficies calientes.
» Asegurese de que el producto se haya enfriado lo suficiente antes de manipularlo.

« Compruebe si la disipacion de calor es suficiente; para ello, ejecute una prueba en condiciones de carga
maxima.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafnos en el
equipo.

Las maquinas, los controladores y los equipos relacionados suelen estar integrados en redes. Personas sin
autorizacién o malware podrian acceder a la maquina, asi como a otros dispositivos de la red/bus de campo
de la maquina y las redes conectadas, a través de accesos no seguros a software y redes.

NVE41298_05 9
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AADVERTENCIA

ACCESO NO AUTORIZADO AL EQUIPO A TRAVES DE SOFTWARE Y REDES

* En su andlisis de peligros y riesgos, tenga en cuenta todos los peligros que derivan del acceso y el
funcionamiento en una red/bus de campo y desarrolle un concepto de ciberseguridad apropiado.

» Verifique que la infraestructura de hardware y la infraestructura de software en la que se integra la
maquina, asi como todas las medidas y reglas organizativas que cubren el acceso a esta infraestructura,
tienen en cuenta los resultados del analisis de peligros y riesgos y se implementan de acuerdo con las
mejores practicas y normas que cubren la seguridad informatica y la ciberseguridad (como: serie 1ISO/
IEC 27000, Criterios comunes para la evaluacién de la seguridad de las tecnologias de la informacion,
ISO/ IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework, Information Security Forum
- Standard of Good Practice for Information Security, SE recommended Cybersecurity Best Practices®).

+ Compruebe la efectividad de sus sistemas de seguridad de Tl y ciberseguridad utilizando los métodos
comprobados apropiados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

(*): Se recomienda Cybersecurity Best Practices puede descargarse en SE.com.

AADVERTENCIA

LOSS OF CONTROL

Perform a comprehensive commissioning test to verify that communication monitoring properly detects
communication interruptions.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

AVISO

DESTRUCCION DEBIDO A UNA TENSION DE RED INCORRECTA

Antes de encender y configurar el producto, verifique que esté aprobado en la tension de red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.
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Acerca del manual

Alcance del documento

El propdsito de este documento es:

» ayudarle a configurar el variador,

* mostrarle como programar el variador,

* mostrarle los distintos menus, modos y parametros, y

* ayudarle a realizar las tareas de mantenimiento y diagndstico.

Nota de validez

Las instrucciones y la informacion que se ofrecen en el presente documento se
han escrito originalmente en inglés (antes de la traduccion opcional).

Esta documentacién es valida para los variadores Altivar Machine ATV320.

Paso

Accion

1

Vaya a la Schneider Electric pagina de inicio www.se.com.

2

En el cuadro Search, escriba la referencia del producto o el nombre
del rango de productos.

* Noincluya espacios en blanco en la referencia ni en el rango de
productos.

» Para obtener informacion sobre como agrupar modulos
similares, utilice los asteriscos (*).

Si ha introducido una referencia, vaya a los resultados de busqueda
de Product Datasheets y haga clic en la referencia deseada.

Si ha introducido el nombre de una gama de productos, vaya a los
resultados de busqueda de Product Ranges y haga clic en la gama
deseada.

Si aparece mas de una referencia en los resultados de busqueda
Products, haga clic en la referencia deseada.

En funcion del tamano de la pantalla, es posible que deba desplazar
la pagina hacia abajo para consultar la hoja de datos.

Para guardar o imprimir una hoja de datos como archivo .pdf, haga
clic en Download XXX product datasheet.

Informacion sobre terminologia no inclusiva o insensible

Como empresa responsable e inclusiva, Schneider Electric actualiza
constantemente sus comunicaciones y productos que contienen terminologia no
inclusiva o insensible. Sin embargo, a pesar de estos esfuerzos, nuestro
contenido aun puede contener términos que algunos clientes consideren
inapropiados.

Documentos relacionados

Utilice su tableta o PC para acceder rapidamente a informacién extensa y
detallada sobre todos nuestros productos en www.se.com.

NVE41298_05
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Acerca del manual

En este sitio web encontrara la informacion que necesita sobre los productos y las
soluciones:

+ Todo el catalogo con caracteristicas detalladas y guias de seleccion,

* Los archivos de CAD para ayudarle con el disefio de su instalacion, y
disponibles en mas de 20 formatos distintos,

+ Todo el software y el firmware para mantener actualizada su instalacion,

+ Una gran cantidad de libros blancos, documentos ambientales, soluciones de
aplicaciones, especificaciones, etc., para comprender mejor nuestros
equipos y sistemas eléctricos o de automatizacion,

* Y, por ultimo, todas las Guias de usuario relacionadas con el variador, y que
se indican a continuacion:

Titulo de la documentacion

Numero de referencia

Catalogo de ATV320;

DIA2ED2160311EN (inglés), DIA2ED2160311FR (francés), ECATA947 (chino),
LEESCAE592BI (italiano), DIA2ED2160311PT (portugués)

Primeros pasos ATV320

NVE21763 (inglés), NVE21771 (francés), NVE21772 (aleman), NVE21773 (espafriol),
NVE21774 (italiano), NVE21776 (chino), NVE21763PT (portugués), NVE21763TR
(turco)

ATV320 Getting Started Annex (SCCR)

NVE21777 (inglés)

Manual de instalacion ATV320

NVE41289 (inglés), NVE41290 (francés), NVE41291 (aleman), NVE41292 (espafiol),
NVE41293 (italiano), NVE41294 (chino), NVE41289PT (portugués), NVE41289TR
(turco)

Manual de programacién ATV320

NVE41295 (inglés), NVE41296 (francés), NVE41297 (aleman), NVE41298 (espafriol),
NVE41299 (italiano), NVE41300 (chino), NVE41295PT (portugués), NVE41295TR
(turco)

ATV320 Modbus Serial Link manual
(embedded)

NVE41308 (inglés)

ATV320 Modbus TCP - Ethernet IP manual
(VW3A3616)

NVE41313 (inglés)

ATV320 PROFIBUS DP manual (VW3A3607)

NVE41310 (inglés)

ATV320 DeviceNet manual (VW3A3609)

NVE41314 (inglés)

ATV320 CANopen manual (VW3A3608, 618,
628)

NVE41309 (inglés)

ATV320 POWERLINK manual (VW3A3619)

NVE41312 (inglés)

ATV320 EtherCAT manual (VW3A3601)

NVE41315 (inglés)

ATV320 PROFINET manual (VW3A3627)

NVE41311 (inglés)

ATV320 Communication Parameters

NVE41316 (inglés)

ATV320 DC Bus Sharing Technical Note

MFR90089 (inglés)

Manual de migracion del ATV312 al ATV320

QGH39563 (inglés)

Manual de funciones de seguridad del ATV320

NVE50467 (inglés), NVE50468 (francés), NVE50469 (aleman), NVE50470 (espafiol),
NVE50472 (italiano), NVE50473 (chino)

ATV320 ATEX manual

NVE41307 (inglés)

Manual de motores sincronos BMP

0198441113981-EN (inglés), 0198441113982-FR (francés), 0198441113980-DE
(aleman), 0198441113984-ES (espariol), 0198441113983-IT (italiano), 0198441113985-
ZH (chino)

Manual de ATV Logic del ATV320

NVE71954 (inglés), NVE71955 (francés), NVE71957 (aleman), NVE71959 (espafiol),
NVE71958 (italiano), NVE71960 (chino)

SoMove: FDT

SoMove_FDT (inglés, francés, aleman, espafiol, italiano, chino)

ATV320: DTM

ATV320_DTM_Library (inglés, francés, aleman, espafiol, italiano, chino)

Mejores practicas de ciberseguridad
recomendadas

CS-Best-Practices-2019-340 (inglés)

(Consulte en www.se.com otras hojas de instrucciones y manuales opcionales)
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https://www.se.com/en/download/document/DIA2ED2160311EN
https://www.se.com/en/download/document/DIA2ED2160311FR
https://www.se.com/en/download/document/ECATA947
https://www.se.com/en/download/document/LEESCAE592BI
https://www.se.com/en/download/document/DIA2ED2160311PT
https://www.se.com/en/download/document/NVE21763
https://www.se.com/en/download/document/NVE21771
https://www.se.com/en/download/document/NVE21772
https://www.se.com/en/download/document/NVE21773
https://www.se.com/en/download/document/NVE21774
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE21776
https://www.se.com/en/download/document/NVE21763PT
https://www.se.com/en/download/document/NVE21763TR
https://www.se.com/en/download/document/NVE21777
https://www.se.com/en/download/document/NVE41289
https://www.se.com/en/download/document/NVE41290
https://www.se.com/en/download/document/NVE41291
https://www.se.com/en/download/document/NVE41292
https://www.se.com/en/download/document/NVE41293
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE41294
https://www.se.com/en/download/document/NVE41289PT
https://www.se.com/en/download/document/NVE41289TR
https://www.se.com/en/download/document/NVE41295
https://www.se.com/en/download/document/NVE41296
https://www.se.com/en/download/document/NVE41297
https://www.se.com/en/download/document/NVE41298
https://www.se.com/en/download/document/NVE41299
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE41300
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE41295PT
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE41295TR
https://www.se.com/en/download/document/NVE41308
https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE41313
https://www.se.com/en/download/document/NVE41310
https://www.se.com/en/download/document/NVE41314
https://www.se.com/en/download/document/NVE41309
https://www.se.com/en/download/document/NVE41312
https://www.se.com/en/download/document/NVE41315
https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE41311
https://www.se.com/en/download/document/NVE41316
https://www.se.com/en/download/document/MFR90089
https://www.se.com/en/download/document/QGH39563
https://www.se.com/en/download/document/NVE50467
https://www.se.com/en/download/document/NVE50468
https://www.se.com/en/download/document/NVE50469
https://www.se.com/en/download/document/NVE50470
https://www.se.com/en/download/document/NVE50472
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE50473/
https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE41307
https://www.se.com/en/download/document/0198441113981-EN
https://www.se.com/en/download/document/0198441113982-FR
https://www.se.com/en/download/document/0198441113980-DE
https://www.se.com/en/download/document/0198441113984-ES
https://www.se.com/en/download/document/0198441113983-IT
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/0198441113985-ZH/
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/0198441113985-ZH/
https://www.se.com/en/download/document/NVE71954
https://www.se.com/en/download/document/NVE71955
https://www.se.com/en/download/document/NVE71957
https://www.se.com/en/download/document/NVE71959
https://www.se.com/en/download/document/NVE71958
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE71960
https://www.se.com/en/download/document/SoMove_FDT
https://www.se.com/en/download/document/ATV320_DTM_Library
https://www.se.com/ww/en/download/document/CS-Best-Practices-2019-340
https://www.se.com

Acerca del manual

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Puede descargar estas publicaciones técnicas y otra informacion técnica de
nuestro sitio web www.se.com/en/download.

Hoja de datos del producto electréonico

Terminologia

Contacto

Escanee el codigo QR frente al variador para obtener la hoja de datos del
producto.

Los términos técnicos, la terminologia y las descripciones correspondientes de
este manual utilizan normalmente los términos o definiciones de las normas
pertinentes.

En el campo de los sistemas de variadores, se incluyen, entre otras cosas,
términos como error, mensaje de error, averia, fallo, reinicio de fallo,
proteccién, estado seguro, funcién de proteccion, advertencia, mensaje de
advertencia, etc.

Entre estas normas se incluyen:
« Serie IEC 61800: Sistemas de variadores eléctricos de velocidad ajustable

+ Serie IEC 61508 Ed.2: Seguridad funcional de las piezas eléctricas/
electrénicas/electronicas programables relevantes para la seguridad

* Norma EN 954-1: Seguridad de las maquinas - Piezas de los sistemas de
control relevantes para la seguridad

* Norma ISO 13849-1y 2: Seguridad de las maquinas - Piezas de los sistemas
de control relevantes para la seguridad

» Serie IEC 61158: Redes de comunicacion industriales - Especificaciones del
bus de campo

e Serie IEC 61784: Redes de comunicacion industriales - Perfiles

+ |EC 60204-1: Seguridad de la maquinaria - Equipos eléctricos de las
maquinas — Parte 1: Requisitos generales

+ |EC 62443: Seguridad para los sistemas de automatizacion y control
industrial

Ademas, el término zona de operacion se utiliza junto con la descripcion de
peligros especificos y se define como zona peligrosa o zona de peligro en la
Directiva de maquinaria EC (2006/42/EC) y en la norma ISO 12100-1.

Seleccione su pais en www.se.com/contact.
Schneider Electric Industries SAS

Oficina central

35, rue Joseph Monier

92500 Rueil-Malmaison

Francia

NVE41298_05
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Configuracion de fabrica

Ajustes de fabrica

El ATV 320 esta ajustado de fabrica para las condiciones de funcionamiento

comunes:

» Pantalla: variador preparado [Listo] - & 5 cuando el motor esta listo para
ponerse en marcha y frecuencia de salida cuando el motor esta en marcha.

» Las entradas logicas LI3 a LI6, las entradas analdgicas Al2 y Al3, la salida
I6gica LO1, la salida analdgica AO1 y el relé R2 no estan asignados.

* Modo de parada si se detecta un error: rueda libre.

Esta tabla muestra los parametros basicos y los valores de los ajustes de fabrica

del variador:

Codigo

Nombre

Valores de ajustes de fabrica

b F ~ , pagina 103

[Motor estandar]

5 [0 [IEC]

E L[ ,pagina 102 [Control 2/3 hilos] [Control 2 hilos] =  : control de 2 hilos
L EE ,pagina 127 [Tipo control motor] [Norma] = £ o: ley de motores estandar
AL L ,pagina 106 [Aceleracién] 3,0s

d E [, pagina 106 [Rampa deceleracion] 3,0s

L 5F ,pagina 106 [Velocidad baja] 0,0 Hz

H 5 F , pagina 106 [Velocidad alta] 50,0 Hz

1 £ H , pagina 105

[Corriente térm. motor]

Intensidad nominal del motor (valor en funcién de la capacidad del
variador)

[Ni. iny. CC auto. 1]

0,7 x corriente de motor nominal, para0,5 s

S5Fr [Frec. conmutacion] 4 kHz

F r d, pagina 155 [Avance] [DI1] L . I: entrada logica LI1

r r 5, pagina 156 [Asig. Marcha Inversa] [DI2] L . Z: entrada ldgica LI2

Fr |, pagina 198 [Config. Freq Ref 1] [A1] A ., I: entrada analégica Al1

o [Asignacién de R1] [No drive flt] / /: el contacto se abre cuando el variador ha detectado un
error o cuando el variador se ha apagado

brA [Adapt. ram. decel.] [Si] 4 £ 5: funcién activa (adaptacién automatica de la rampa de
deceleracion)

AEr [Reset Fallos Auto] [No] ~ =: funcién inactiva

SEE [Tipo de parada] [Paro rampa] -~ /7 F: enrampa

L F L, pagina 98 [Config.Macro] [Inicio/Parada] 5 - 5

16 NVE41298 05




Descripcion general Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

NOTA: Si desea reducir al minimo las configuraciones previas del variador,
seleccione la configuracion de macro [Config.Macro] [ ~ [ = [Inicio/
Parada] = - 5 seguido de [Restaurar configuraci.] ~ L 5 hasta [Config.
Macro] '~ :.Consulte [ F [i, pagina 98 para obtener mas informacion.

Verifique si los valores anteriores son compatibles con la aplicacion y
modifiquelos si fuera necesario.

Funciones de aplicacion

Introduccion

En las tablas siguientes se muestran las combinaciones de funciones y
aplicaciones con el fin de guiarle en su seleccién.

Las aplicaciones de estas tablas se refieren a las siguientes maquinas:

» Elevacion: gruas, gruas aéreas, porticos (elevacion vertical, traduccion,
rotacion), plataformas de elevacion

» Manipulacién: paletizadores/despaletizadores, transportadores, mesas de
rodillos

+ Embalaje: empaquetadores de carton, etiquetadoras

+ Textiles: telares de tejido, marcos para cardar, lavadoras, hilanderos, marcos
para dibujar

« Madera: tornos automaticos, sierras, molienda
* Proceso

Cada aplicacién dispone de funciones especiales propias, y las combinaciones
que aqui se indican no son obligatorias ni son las unicas.

Algunas funciones se han disefiado especificamente para una aplicacién
determinada. En este caso, la aplicacién se identifica mediante una ficha en el
margen de las paginas de programacion relacionadas.

Funciones de control del motor

Funcion Aplicacion

Elevadoras | Manipula- Empaqueta- | Textiles Madera Proceso

cion do

Relacion V/f , pagina 127 - v - - v -
Control vector flujo sin sensor , pagina v v v v v v
127
Control de vector de 2 puntos , pagina v - - v - -
127
Motor sincrono en lazo abierto , pagina - - - v - -
127
Frecuencia de salida de hasta 599 Hz , - - - v v -
pagina 127
Limitacién de sobretension del motor - - - v v -
Conexion del bus de CC (consulte el - - - v - v
manual de instalacion)
Magnetizacién del motor utilizando una v v v - - -
entrada logica
Frecuencia de conmutacion de hasta 16 - - - v v -
kHz
Autoajuste , pagina 105 v v v v v v

NVE41298_05
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Descripcién general

Funciones de referencia de velocidad

Funcion

Aplicacion

Elevadoras

Manipula-
cion

Empaqueta-
do

Textiles

Madera

Proceso

Referencia bipolar diferencial

v

v

v

Linealizacion de referencia (efecto lupa)

v

v

Entrada de control de frecuencia , pagina
198

Conmutacion de referencia

Suma de referencia

Resta de referencia

Multiplicacion de referencia

Rampa de perfil ajustable

Operacion de movimiento

Velocidades preseleccionadas

NS S

+ velocidad / - velocidad usando
pulsadores de accion simple (1 paso)

+ velocidad / - velocidad usando
pulsadores de doble accion (2 pasos)

+/- velocidad alrededor de una referencia

Guardar referencia

Funciones especificas de la aplicacion

Funcion

Aplicacion

Elevadoras

Manipula-
cion

Empaqueta-
do

Textiles

Madera

Proceso

Parada rapida

Control de frenos

v

Medicién de carga

Elevacion de alta velocidad

Tensado del cable

SIS S S

Regulador PID

Limite de par motor/generador

S S

Carga compartida

Control del contactor de linea

SESS

Control del contactor de salida

Posicionamiento por sensores o
interruptores de limite

SITSISTS

Parar a una distancia calculada después
del final de carrera de deceleracion

Conmutacion de parametros

<

Interruptor de motor o configuracion

Control transversal

Detener configuracion

18
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Funciones de seguridad/manejo de errores

pagina 11

Funcion Aplicacion

Elevadoras | Manipula- Empaqueta- | Textiles Madera Proceso

ciéon do

Safe Torque Off (STO) v v v v v v
Parada aplazada en alarma térmica v - - - - v
Gestion de alarmas v v v v v v
Administracion de fallos detectados v v v v v v
Tests IGBT v v v v v v
Recuperacion de una carga giratoria - - - v v -
Supervision del motor con sondas PTC v v v v v v
Gestion de infratension - - - v v -
Pérdida de 4-20 mA v v - v v v
Pérdida de salida no controlada (pérdida - v - - - -
de fase de salida)
Rearranque automatico - v — - - —
Uso de la entrada de pulsos para medirla | v v — - - —
velocidad de rotacion del motor
Deteccion de variaciéon de carga v - - - - -
Deteccion de subcarga - - - - - v
Deteccion de sobrecarga - - - - - v
Funciones integradas de seguridad , - v v v v v

Funciones basicas

Ventilacion del variador

El ventilador se enciende automaticamente cuando el estado térmico del variador
alcanza el 70% del estado térmico maximo y si el [Modo Ventilador] ~ ~ /7 se

establece en [Norma] = £ .

En ATV320xxxxxW(S), [Modo Ventilador] - F /7 se ve obligado a [Siempre]

~ u r, el ventilador siempre esta activado.

NVE41298_05
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Descripcién general

Opcioén de terminal grafico

Descripcién del terminal grafico (VW3A1101)

Con el terminal grafico, que funciona con FLASH V1.11E26 o superior, es posible
visualizar informaciéon mas detallada que la que puede mostrarse en el terminal
grafico integrado.

Schneider mm

Elecrric

a ~h WON -

. Pantalla grafica

. Teclas de funcion F1, F2, F3, F4 |, pagina 202
. Tecla STOP/RESET

. Tecla RUN

. Selector Jog:

* Pulsar (ENT):

o Para guardar el valor actual

o Para entrar en el menu o parametro seleccionado
* Girar +/-:

o Para incrementar o reducir un valor

o Parairalalinea siguiente o anterior

o Para aumentar o disminuir la referencia si se activa el control a través
del terminal grafico

. Tecla para invertir la direccion de rotacion del motor

7. Tecla ESC: Anula un valor, un parametro o un menu para volver a la

seleccion anterior

NOTA: Las teclas 3, 4, 5 y 6 se pueden utilizar para controlar el variador
directamente, si se activa el control a través del terminal gréfico.

Para activar las teclas en el terminal de pantalla remota, primero debe configurar
[Canal frec.ref. 1] F - | ,pagina198=[HMI] L [ L.

20
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ventanas de configuracion de ejemplo

Seleccién unica:

Idioma

Francais v

Deutsch

Italiano

Espafiol

Chino

Pycckun

Tirkce

Al encender el terminal de visualizacién grafica por primera vez, debe seleccionar
el idioma requerido.

Cuando sélo es posible una seleccion, la seleccion realizada se indica mediante
v

Ejemplo: Sélo se puede elegir un idioma.

Selecciéon multiple:

SELECC. PARAMETROS

AJUSTES
Incremento rampa v
Aceleracion—-------- V4

Desaceleraciéon---------

Aceleracion 2---------

Deceleracion 2

Editar

Cuando es posible seleccionar varias opciones, las selecciones realizadas se
indican mediante v.

Ejemplo: Se pueden elegir varios parametros para formar el [MENU DE
USUARIO].

Ventana de configuracion de ejemplo para un valor

RDY Tér— +0,0Hz O0,0A RDY Térmi- +0,0Hz O0,0A
mino no
Aceleracion ENT Aceleracion
9,51s -p 9,51s
Min = 0,00 Max = 99,99 Min = 0,00 Max = 99,99
<< >> Quick << >> Quick

Las flechas <<y >> (teclas F2 y F3) se utilizan para seleccionar el digito que se
va a modificar y se gira el selector de ajuste progresivo para aumentar o disminuir
este numero.

NVE41298_05

21



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Descripcién general

Ejemplo de visualizacién del estado de los bloques de funciones

RDY Término +0,0Hz 0,0A
X
Aceleracion
9,51s
Min = 0,00 Max = 99,99
<< >> Quick

& Luz desconectada: Hay un programa de bloques de funciones valido en el

modo de parada de ATV320.

®4 Luz conectada: Hay un programa de bloques de funciones valido en el modo
de ejecucion de ATV320. Se considera que el variador esta en estado de
ejecucion y no se pueden modificar los parametros de configuracion.

Primera conexion del variador

Encendido del variador con un terminal de pantalla grafica por

primera vez

Al encender el terminal de visualizacidn grafica por primera vez, debe seleccionar

el idioma requerido.

Se muestra lo siguiente después de que el terminal de visualizacion grafica se

haya encendido por primera vez.

Idioma

Frangais

Deutsch

Italiano

Espariol

Chino

Pycckun

Tarkce

Seleccione el idioma y pulse ENT.

ENT
4

Se muestran los detalles del valor nominal del variador.

22
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Schneid
pacider

ATV320U15M2B
1,5kW/2HP 220V sencillo

Config. n°0
¢ 3s
RDY Término +0,0Hz 0,0A
NIVEL DE ACCESO
Basico
Estandar v
Avanzado
Experto
ENT
¥

RDY Término +0,0 Hz 0,0A

1 MENU VARIADOR

1.2 SUPERVISION
1.3 CONFIGURACION

Codigo << >> Quick

NVE41298_05
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Primera conexion del variador

Con el terminal de pantalla integrado, al encender el variador por primera vez, el
usuario accede inmediatamente a [Motor estandar] - F - , pagina 103) en el

menU ([CONF] =» [Completo] =¥ [Inicio Sencillo]).

Schneider
a Electric

ATV320U15M2B
1,5kW/2HP 220V sencillo

Config. n°0

Pantalla después de que el variador se haya encendido por primera vez.

J 3s

RDY Término +0,0Hz 0,0A
NIVEL DE ACCESO

Basico

Estandar

Avanzado

Experto

La pantalla de [Nivel de acceso] se muestra automaticamente.

ENT

\ 4

RDY Término +0,0 Hz 0,0A

1 MENU VARIADOR

1.2 SUPERVISION
1.3 CONFIGURACION

Quick

Cédigo << >>

Cambia automaticamente al menu 1 [Estim. Var] después de 3 segundos.

q’ Esc
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MENU PRINCIPAL

1 MENU VARIADOR
2 IDENTIFICACION

3 INTERFAZ
4 ABRIR/GUARDAR COMO

5 CONTRASENA

El MENU PRINCIPAL aparecera en el terminal de visualizacién de graficos si
pulsa la tecla ESC.

Encendidos posteriores

Con el terminal de pantalla integrado, en los encendido subsiguientes del variador
por primera vez, puede acceder inmediatamente al estado del variador (La misma

- I L

lista que [Estado dispositivo] H = |/, pagina 76. Ejemplo: [Listo] - o 4.

Después de encenderse, se muestra lo siguiente.

Schneid
pacider

ATV320U15M2B
1,5kW/2HP 220V sencillo

Config. n°0

¢ 3s

Cambia automaticamente al menu 1 [Estim. Var] después de 3 segundos.

RDY Término +0,0 Hz 0,0A

1 MENU VARIADOR

1.2 SUPERVISION

1.3 CONFIGURACION

Cadigo << >> Quick

Seleccione el menu y pulse ENT.

¢ 10s

Cambia automaticamente a la pantalla de supervision después de 10 segundos.

NVE41298_05
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RDY Término +0,0 Hz 0,0A

Referencia frec.

+1,3Hz

Min =-599,0 Max. = +599,0

Quick

26
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Menu ldentificacion

Sélo se puede acceder al menu 2 [Identificacion] = . /- en el terminal de

visualizacion gréfica.

Es un menu de sdélo lectura que no puede configurarse. Permite visualizar la

informacion siguiente:

+ Referencia, potencia y tension del variador

« Version de software del variador
« Numero de serie del variador

+ Estado de la funcién de seguridad y suma de comprobacién

» Version de catalogo y programa de bloques de funciones

« Tipo de opciones presentes, con su version de software

» Tipoy versién de terminal grafico

RDY  Termi- +50,0Hz 0,0A
no

MENU PRINCIPAL

1 MENU VARIADOR

3 INTERFAZ -)
4 ABRIR/GUARDAR COMO

5 CONTRASENA

FFFFFFFFF
Producto V1.1 IE 01

FUNCIONES DE SEGURIDAD

Estado de seguridad del variador estandar
Parametro de seguridad CRC 8529
BLOQUES DE FUNCIONES

Formato Prg. version 1

Versién de catalogo 1

OPCION 1

Sin opcién

TERMINAL GRAFICO

GRAFICO S

V1.2IE07

00000000000000000

RDY Tér- +50,0Hz 0,0A
mino

2 IDENTIFICACION

ATV320U15M2B

2,2kW/3HP

220 V monofase

Software de aplicacion V1.1 IE 01

Software MC V1.1 |IE 01

<< >> Quick

NVE41298_05
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Opcion de terminal de pantalla remota

Descripcion

Este terminal de pantalla remota es una unidad de control local que se puede
montar en la puerta de la carcasa de montaje en pared o en suelo. Tiene un cable
con conectores, que esta conectado al enlace en serie del variador. Con este
terminal de pantalla remota, se utilizan las flechas de arriba y abajo para la
navegacion en lugar del dial de desplazamiento.

1

REF Value
MON
CONF Unit
2 MODE A °
ENT ——7
3 —— ESC A 4 6

4 —— 5.1 ———— 8
REV
5

1. Pantalla de cuatro digitos

N o o s

8.

Tecla MODO (): se usa para cambiar los menus 1.1 [Velocidad de ref.]
- E F-,1.2[SUPERVISION] /75 ~-y1.3[CONF] [ =~ F.

NOTA:

(1) Si el variador esta bloqueado por un cédigo ([Codigo 1 PIN] [ o o,
pagina 403), al pulsar la tecla MODE podra cambiar desde el menu 1.2
[SUPERVISION] /7 = ~ al ment 1.1 [Velocidad de ref.] - £ F y
viceversa.

Tecla ESC: se utiliza para salir de un menu/parametro o eliminar el valor
mostrado actualmente para volver al valor anterior retenido en la memoria

Tecla RUN: ejecuta la funcion siempre que haya sido configurada
Tecla para invertir la direccién de rotacién del motor
Teclas de navegacion

Tecla ENT: se utiliza para guardar el valor actual o acceder al menu/
parametro seleccionado

Tecla STOP: utilizada para parar el motor y realizar un reinicio

Para activar las teclas en el terminal de pantalla remota, debe configurar [Canal
frec.ref.1] F - /,pagina 198 =[HMI] L [ .

28
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Accesorio: Terminal de visualizacién grafica VW3A1111

Version del software del terminal de visualizacion grafica

AAADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» La version del software del terminal grafico VW3A1111 debe ser igual o
superior a la V2.0 para poder utilizarse con variadores ATV320.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

NOTA: Vaya al menu [Identificacion] - /| - para verificar la version de
software del terminal de visualizacién gréfica.

Version del software del terminal de visualizacion grafica
VW3A1111

En el terminal de visualizacion grafica VW3A1111, las etiquetas de pardmetro
pueden diferir de las del terminal de visualizacién grafica remoto VW3A1101. Este
documento muestra las etiquetas del terminal de visualizacion grafica remota mas
reciente, el VW3A1111.

NOTA: El cddigo de los menus y parametros sigue siendo idéntico para
VW3A1111 y VW3A1101.

En el VW3A1111, la funcién de contrasefa, el menu de interfaz y la transferencia/
almacenamiento de configuracion son idénticos al terminal de visualizacion
grafica VW3A1101.

La funcion de pantalla multipunto del terminal de visualizacion grafica VW3A1111
se puede utilizar con ATV320.

VW3A1111 y VW3A1101 muestran teclas diferentes; para obtener méas
informacion, consulte la descripcion de cada terminal de visualizacion grafica.

Descripcion del terminal de visualizacién grafica

El terminal de visualizacion grafica es una unidad de control local que se puede
conectar al variador o montarse en la puerta de la carcasa de montaje en pared o
en suelo. Dispone de un cable con conectores que se conecta al enlace serie
Modbus frontal del variador.
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Descripcién general

LocAL
REMOTE

Sdéneider

Electric

11
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Descripcion general

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1 STOP / RESET: orden de parada/aplicar un borrado de fallos.

2 LOCAL / REMOTE: se utiliza para cambiar entre el control local y remoto del
variador si aparece una de las teclas de funcién [Consola] - - K, de lo contrario
la clave no se utilizara.

NOTA:

Para asignar una tecla de funcién (F1...F4) a la funcion LOCAL/REMOTE,
vaya al menu [Comando] [ - [ -

y asigne [Asignacion Tecla F1] - ~ / o... o [Asignacion Tecla F4] ~ ~ 4
en [Consola] ~ - K.

3 ESC: se utiliza para salir de un menu/parametro o eliminar el valor mostrado
actualmente para volver al valor anterior retenido en la memoria.

4 F1 a F4: teclas de funcion utilizadas para acceder a la vista rapida y submenus.
Al pulsar simultaneamente las teclas F1 y F4 se genera un archivo de captura de
pantalla en la memoria interna del terminal de visualizacion grafica.

5 Pantalla grafica.

6 Hogar: se utiliza para acceder directamente a la pagina de inicio si se muestra
el terminal de visualizacion grafica Rapido en una de sus teclas de funcion.

7 Informacion: se utiliza para mostrar el cédigo de los menus, submenus y
parametros si se muestra el terminal de visualizacion grafica Cédigo en una de
sus teclas de funcién.

8 RUN: ejecuta la funcién siempre que haya sido configurada.

9 Rueda tactil/OK: se utiliza para guardar el valor actual o para acceder al menu/
parametro seleccionado. La rueda tactil se utiliza para desplazarse rapidamente
por los menus. Las flechas arriba/abajo se usan para hacer selecciones precisas
mientras que las flechas derechal/izquierda se utilizan para seleccionar digitos al
ajustar un valor numérico de un parametro.

10 Puerto serie RJ45 Modbus: se utiliza para conectar el terminal de pantalla
gréfica al variador en control remoto.

11 Puerto USB MiniB: se utiliza para conectar el terminal de pantalla grafica a un
ordenador.

12 Bateria (10 afos de vida util. Tipo: CR2032). El polo positivo de la bateria
apunta hacia la cara frontal del terminal grafico.

NOTA: Las teclas 1, 8 y 9 se pueden utilizar para controlar el variador si se
activa el control a través del terminal de visualizacion grafica. Para activar las
teclas en el terminal de visualizacion grafica, primero debe definir ([Canal
frec.ref.1]1 F~ /en[HMI] L [ [).

Descripcion de la pantalla grafica

RDY Term 0.0Hz 0004 | F—1
Main Menu

1 Drive Menu
2 ldentification

3 Interface 3

4 Open/Save As
5 Password

—
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1 Linea de visualizacién: su contenido puede configurarse
2 Linea de menu: indica el nombre del menu o submenu actuales

3 Los menus, los submenus, los parametros, los valores, las graficas de barras,
etcétera, se muestran en un formato de ventana desplegable en un maximo de

cinco lineas. La linea o el valor seleccionados mediante el boton de navegacién
se muestran en video marcha atras

4 Seccion donde se muestran fichas (1 a 4 por menu); se puede acceder a estas
fichas mediante las teclas F1 a F4

Detalles de la linea de visualizacion:

| RDY Term 0.0Hz 0.004 |
1 2 3 4
Nuamero Descripcion
1 Estado del variador
2 Canal de control activo

+ TERM: terminales

*  HMI: Terminal de visualizacién grafica

+ MDB: serie Modbus integrado

* CAN: CANopen®

* NET: moédulo de bus de campo

» TUD: +/- velocidad

+ PWS: Software de puesta en servicio basado en DTM

3 Definido por el cliente a través del menu [Param. Selec.barras] F L 5-.

4 Definido por el cliente a través del menu [Param. Selec.barras] 7 & 5-.

Terminal grafico conectado a un ordenador

AVISO

EQUIPO NO OPERATIVO

No conecte el equipo al puerto RJ45 y al puerto USB del terminal grafico al
mismo tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el
equipo.

El terminal de visualizacion grafica se reconoce como un dispositivo de
almacenamiento USB llamado SE_VW3A1111 mientras esta conectado a un
ordenador.

Esto permite acceder a las configuraciones del variador guardadas (DRVCONF )
y las capturas de pantalla del terminal de visualizacion grafica (carpeta PRTSCR).

Las capturas de pantalla se pueden almacenar pulsando simultdneamente las
teclas de funcién F1y F4.
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¢, Como actualizar los archivos de idioma en el terminal grafico?

También se pueden actualizar los archivos de idiomas del terminal grafico
(VW3A1111):

» Descargue la ultima versién de los archivos de idioma desde aqui:
Languages Drives VW3A1111

+ Descomprima y siga las instrucciones del archivo de texto ReadMe.

¢, Como personalizar el logo que se muestra durante el encendido
del terminal grafico?

Es posible personalizar el logo que se muestra durante el encendido a partir de la
version de firmware V2.0 del terminal grafico. De forma predeterminada, se
muestra el logo Schneider-Electric.

Schneider
&Electric I Your Logo I
Connection In Progress Connection In Progress
V2.0IE52 W2 0IE52

Para modificarlo, debe:

» Cree su propio logotipo y guardelo como archivo de mapa de bits (.bmp) con
el nombre logo_ini. El logo debe guardarse en blanco y negro y tener unas
dimensiones de 137x32 pixeles.

+ Conecte el terminal grafico a un ordenador mediante un cable USB.

» Copie su logotipo (logo _init.bmp) en la carpeta KPCONFIG del terminal de la
pantalla grafica.

Durante el siguiente encendido del terminal grafico conectado al variador, debe
mostrarse su propio logo.

Si todavia se muestra el logo de Schneider-Electric, verifique las caracteristicas
de su archivo y la ubicacion en la que se ha copiado.
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Estructura de la tabla de parametros

Leyenda general

Pictograma Descripcion

* Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién correspondiente en otro menu. Cuando se
puede acceder a los parametros y ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la programacion.

(@) Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

z Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante 2 s.
2s

Presentacién del menu
Este documento muestra las etiquetas [Etiqueta corta] y Etiqueta larga del
terminal de pantalla grafica remota mas reciente, el VW3A1111.
A continuacion, se muestra un ejemplo de un menu de presentacion:

[Etiquetacorta] fO< [ o

Etiqueta larga (esta escrito en cursiva y se puede acceder a él con el botén "i" en
el terminal de la pantalla grafica VW3A1111 o esta visible en la interfaz DTM).
Rutade acceso: L6 Lo dEL MEAU=» L6 Lo dEL SubkTERAU
Acerca de este menu
Descripcién del mend.
Presentaciéon de parametros
A continuacion, se muestra un ejemplo de una presentacion de parametros:
Etiqueta de la interfaz HMI Ajuste o visualizacion Ajuste de fabrica
[Etiquetacorta] O /[ XXX...XXX [unidad] Ajuste de fabrica:
(pictograma) [informacién adicional] [Etiquetacorta] LO 4 L =
[Etiqueta larga]
Exclusividad de referencias y médulos opcionales necesarios.
Ejemplo: Se requiere el médulo de bus de campo VW3A3607.
Descripcioén del parametro.
Incompatibilidad de parametros o configuracién necesaria. )
Ejemplo: Se puede acceder a este parametro si [Etiqueta corta] Z O Z | [ - esta establecido en [Etiqueta
Corta] COd 0.
Este parametro no es compatible con [Etiquetacorta] LO< /[ .
Impacto en otros parametros. )
Ejemplo: Si se modifica el parametro, el parametro [Etiqueta corta] O o4 . L o se establece en los ajustes de
fabrica.
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Busqueda de un parametro en este documento

Se proporciona la siguiente ayuda para encontrar explicaciones sobre un
parametro:

» Con el terminal de pantalla integrado y el terminal de pantalla remota: uso
directo del indice de cédigos de parametros indice de codigos de
parametros, pagina 432, para buscar la pagina que ofrece detalles del
parametro mostrado.

+ Seleccione el parametro deseado y pulse F1 @: [Cédigo]. El cédigo de
parametro se muestra en lugar de su nombre mientras la tecla esta pulsada.

Ejemplo: ACC
RDY Tér- +0,0Hz O0,0A RDY Tér- +0,0Hz 0,0A
mino mino
AJUSTES AJUSTES
Incremento rampa 0,1 Incremento rampa 0,1
Cadi-
go
Deceleracion 9,67s | mp Deceleracion 9,67 s
Velocidad baja 0,0 Hz Velocidad baja 0,0 Hz
Velocidad maxima 50,0H- Velocidad maxima 50,0H-
z z
Cédi- << >> Quick Codi- << >> Quick
go go

+ Use el indice de cddigo de parametro indice de codigos de parametros,
pagina 432, para buscar la pagina que ofrece detalles del parametro
mostrado.
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Descripcion del HMI

Pantalla y funciones de teclas

1 Latecla ESC se utiliza para navegar por el menu (hacia atras) y ajustar parametros (cancelar).

2  Elselector Jog se utiliza para navegar por el menu (arriba o abajo) y ajustar parametros
(aumentar/reducir un valor o elemento). Se puede utilizar como entrada analdgica virtual 1
para el valor de referencia de frecuencia del variador.

3 Latecla ENT (al pulsar en el selector Jog) se utiliza para navegar por el menu (hacia delante) y
ajustar parametros (validacion).

Electric

Scfel;neider — F

5%'}%9@

MODBUS
VPI0S

Ele- Descripcion
mento

A Modo de referencia seleccionado - £ F -

Modo de supervision seleccionado /7 o -

Modo de Configuracién seleccionado [ =~ F

El asterisco se usa para mostrar el valor del parametro (1/100 unidades)

El asterisco se usa para mostrar el valor del parametro (1/10 unidades)

M| m OO | @

De izquierda a derecha: « Indica que el variador ha detectado un error « Estado del
indicador luminoso CANopen RUN (consulte el Manual de CANopen). « Estado del
indicador de error CANopen (consulte el Manual de CANopen).

G La pantalla actual es el valor del parametro

La pantalla actual es la unidad de parametro

Pantalla normal, sin cédigo de error detectado y sin inicio:
Muestra el parametro seleccionado en el ment 1.2 [SUPERVISION] /7 o
(opcion predeterminada: [Frec. Ref. Antes De Rampa] ~ -~ H).
* .~ 1 k:secuencia de inicializacion (sélo en el terminal de pantalla remota)
* L ~:ajuste automatico
* [ k:frenado por inyeccion
* ~ 4 4:variador preparado
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™ 3
™
- [m}

u
~

ul
-
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~
-
-

0
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=

ul
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™
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—

Ky}
™
0

n
3
[An

| p—
L O

NOTA:

: limite de corriente
: parada rapida

L : parada controlada

: desaceleracion adaptada
: corte de salida en espera

: alarma de subtension

: funcién de seguridad SS1
5: funcion de seguridad SLS
: funcion de seguridad STO
: funcién de seguridad SMS
: funcién de seguridad GDL

: control de parada de rueda libre

: funcién de magnetizacion activada
: el control esta encendido, pero el bus de CC no esta cargado.

En caso de que se detecte un error, la pantalla parpadea para notificar
al usuario. Si se conecta un terminal grafico, se mostrara el nombre del error
detectado.

Estructura de los menus

Aumentar la energia

Seleccion del parametro

Este parametro sélo esta visible
cuando el variador se enciende
por primera vez.

El ajuste puede modificarse

[Velocidad de ref.] - £ /
1.2 [SUPERVISION] /7 o -
1.3[CONF] [ o~ F

posteriormente en el menu 8 —
=
QlEE
[Control motor] o ~ [ - para
[Motor estandar] - - - 1.1

-

En la pantalla de 7 segmentos, el guion situado después de los cédigos del

menu y submenu sirve para diferenciarlos de los cédigos de parametro.

Ejemplo: menu [Funcién de Aplicacidn] ~ . ~-, parametro [Aceleracién] A

Seleccidén de varias asignaciones para un parametro

r
[

Ejemplo: Lista de advertencia del grupo 1 en el menu [Entradas/Salidas] : _ =-

Se pueden seleccionar varias advertencias seleccionandolas de la siguiente

manera:

El digito de la derecha indica:

NVE41298_05
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- =¥ r= =

F— =9 E— — &
| |

L — — 1 J—

selected not selected

Se utiliza el mismo principio para todas las selecciones multiples.
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Ciberseguridad

Contenido de este capitulo

DeSCripCiON gENETal..........ooiiiiiii i 39
(O70] 0] (= 1S1=1 = PSP 41

Descripcion general

La ciberseguridad es una rama de la administracion de redes que se centra en los
ataques recibidos o realizados por sistemas informaticos y a través de redes
informaticas, que pueden resultar en interrupciones accidentales o intencionadas.

El objetivo de la ciberseguridad es ayudar a proporcionar mayores niveles de
proteccion tanto a la informaciéon como a los activos fisicos para evitar robos,
corrupcion, uso incorrecto o accidentes, mientras se mantiene el acceso para los
usuarios previstos.

Ningun enfoque Unico de ciberseguridad es adecuado. Schneider Electric
recomienda un enfoque de defensa a fondo. Disefiado por la Agencia Nacional
de Seguridad (NSA), este enfoque establece diferentes niveles en la red con
caracteristicas, aplicaciones y procesos de seguridad.

Los componentes basicos de este enfoque son:
« Evaluacion de riesgos
* Un plan de seguridad basado en los resultados de la evaluacion de riesgos
* Una campafia de formacién de multiples fases

+ Separacion fisica de las redes industriales y las redes empresariales
mediante el uso de una zona desmilitarizada (DMZ), ademas de cortafuegos
y encaminamiento para establecer otras zonas de seguridad

» Control de acceso al sistema
* Endurecimiento de dispositivos
» Supervision y mantenimiento de la red

Este capitulo define los elementos que le ayudan a configurar un sistema menos
susceptible a los ciberataques.

Para obtener informacion detallada sobre el enfoque de defensa en profundidad,
consulte TVDA: How Can | Reduce Vulnerability to Cyber Attacks in the
Control Room (STN V2) en el sitio web de Schneider Electric.

Para enviar una pregunta sobre ciberseguridad, informar sobre problemas de
seguridad o recibir las ultimas noticias de Schneider Electric, visite el sitio web de
Schneider Electric.

Riesgos potenciales y controles de compensacion

Aborde los riesgos potenciales utilizando estos controles de compensacion:
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Ciberseguridad

Area

Problema

Riesgo

Controles de
compensacion

Cuentas de usuario.

Los ajustes predeterminados de
cuentas son a menudo el origen
de accesos no autorizados por
parte de usuarios
malintencionados.

Si no cambia la contrasefia
predeterminada o desactiva el
control de acceso de usuarios,
se pueden producir accesos no
autorizados.

Asegurese de que el control de
acceso de usuarios esté
activado en todos los puertos de
comunicacién y cambie las
contrasefas predeterminadas
para ayudar a reducir los
accesos no autorizados en su
dispositivo.

Protocolos seguros.

El dispositivo no tiene la
capacidad de transmitir datos
cifrados usando estos

Si un usuario malintencionado
obtiene acceso a su red, podria

interceptar las comunicaciones.

Para la transmisién de datos a
través de una red interna,
segmente su red de manera

protocolos: fisica o bien légica.
+ Serie Modbus
*  Modbus TCP
+  EtherNet/IP

*+  SNMP

Para la transmision de datos a
través de una red externa, cifre
las transmisiones de protocolos
en todas las conexiones
externas por medio de un tunel
cifrado, un encapsulador de
TLS o una solucién similar.

Restriccion del flujo de datos

Para asegurar el acceso al variador y limitar el flujo de datos, se requiere el uso
de un dispositivo de firewall.

Producto cortafuegos ConneXium Tofino

El cortafuegos ConneXium TCSEFEA Tofino es una aplicacion de seguridad que
proporciona niveles de proteccion contra ciberataques para redes industriales,
sistemas de automatizacion, sistemas SCADA y sistemas de control de procesos.

Este cortafuegos se ha disefiado para permitir o impedir las comunicaciones entre
dispositivos conectados a la conexién de red exterior del cortafuegos y los
dispositivos protegidos conectados a la conexion de red interior.

El cortafuegos puede restringir el trafico de datos en base a unas reglas definidas
por el usuario que solo darian permiso a los dispositivos autorizados, asi como a
ciertos servicios y tipos de comunicacion.

El cortafuegos incluye médulos de seguridad incorporados y una herramienta de
configuracién sin conexion para crear zonas seguras dentro de un entorno
industrial de automatizacion.

Copias de seguridad y restauracion de la configuracién de
software

Para proteger sus datos, Schneider Electric recomienda realizar una copia de
seguridad de la configuracion del dispositivo y mantener el archivo de copia de
seguridad en un lugar seguro. La copia de seguridad esta disponible en el DTM
del dispositivo, mediante las funciones carga desde dispositivo y almacenar en
dispositivo.

Acceso remoto al controlador

Cuando se utiliza el acceso remoto entre un dispositivo y el controlador,
asegurese de que la red sea segura (VPN, cortafuegos...).
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Las maquinas, los controladores y los equipos relacionados suelen estar
integrados en redes. Personas sin autorizacion o malware podrian acceder a la
magquina, asi como a otros dispositivos de la red/bus de campo de la maquina 'y
las redes conectadas, a través de accesos no seguros a software y redes.

A ADVERTENCIA

ACCESO NO AUTORIZADO AL EQUIPO A TRAVES DE SOFTWARE Y
REDES

* Ensu analisis de peligros y riesgos, tenga en cuenta todos los peligros que
derivan del acceso y el funcionamiento en una red/bus de campo y
desarrolle un concepto de ciberseguridad apropiado.

» Verifique que la infraestructura de hardware y la infraestructura de software
en la que se integra la maquina, asi como todas las medidas y reglas
organizativas que cubren el acceso a esta infraestructura, tienen en cuenta
los resultados del analisis de peligros y riesgos y se implementan de
acuerdo con las mejores practicas y normas que cubren la seguridad
informatica y la ciberseguridad (como: serie ISO/IEC 27000, Criterios
comunes para la evaluacién de la seguridad de las tecnologias de la
informacion, 1ISO/ IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST
Cybersecurity Framework, Information Security Forum - Standard of Good
Practice for Information Security, SE recommended Cybersecurity Best
Practices®).

» Compruebe la efectividad de sus sistemas de seguridad de Tl y
ciberseguridad utilizando los métodos comprobados apropiados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

(*): Se recomienda Cybersecurity Best Practices puede descargarse en SE.com.

Restriccion de comandos de control

Para evitar el uso no autorizado de comandos del variador, es posible otorgar
acceso a un numero limitado de direcciones IP con el parametro IP Maestro.

El parametro IP Maestro define los dispositivos que pueden enviar érdenes con el
dispositivo. Este parametro esta disponible en el DTM del dispositivo.

Desactivacion de las funciones sin utilizar

Contrasena

Para evitar el acceso no autorizado, recomendamos desactivar las funciones no
utilizadas.

Ejemplo: Sustitucién rapida del dispositivo si se utiliza el médulo de opciones
Ethernet.

Con el médulo de opciones Ethernet y Profinet, los canales Ethernet y Profinet,
que permiten el acceso a la configuracion del variador, estan protegidos por una
contrasena. Se requiere la contrasefa en caso de acceso mediante las
herramientas de software para PC proporcionadas por Schneider Electric (como
SoMove FDT/DTM).
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La contrasefia de Ethernet debe contener:
* Un total de ocho caracteres
* Al menos una letra mayuscula
* Al menos una letra minuscula
« Al menos un caracter especial (por ejemplo, @, #, $)
* Ningun espacio en blanco

En la figura siguiente se muestra la primera conexién de un cuadro de didlogo que
requiere la modificacion de la contrasefa predeterminada. Este cuadro de dialogo
continua mostrandose hasta que se define una contrasefia.

4\ WARNING

UNAUTHENTICATED ACCESS AND MACHINE OPERATION

If you do not modify your password now by clicking Continue, your machine or
process is accessible to unauthorized personnel.

Modify your password.

Failure to follow these instructions can result in death, serious
injury, or equipment damage.

CONTINUE CANCEL

Ademas:

» El sistema se puede proteger con una contrasefia de variador 4. [Codigo de
acceso] COD-, pagina 401 para acceder a la configuracién del variador y a la
visibilidad de los parametros.

+ Latopologia del dispositivo se puede proteger con una contrasefia . Estas
contrasenas deben contener cuatro digitos.

NOTA: Después de cinco intentos fallidos de iniciar sesion, un administrador
debera volver a activar la cuenta.

Schneider Electric recomienda lo siguiente:
* Moadificar la contrasefia cada 90 dias

« Utilizar una contrasefia exclusiva (no relacionada con su contrasefia
personal)
NOTA: Schneider Electric no se hace responsable de ninguna de las
consecuencias si alguien piratea la contrasefia de su producto y si usted
utiliza la misma contrasefia con caracter personal.
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Configuracion

Contenido de este capitulo

Pasos para configurar €l variador .............ooiiiiiiiiiiii e 43
Pas0S iNICIAIES .....ceie e 44
Mejoras de SOftWAIE .........iiiiiiiii e 47

Pasos para configurar el variador

Consulte el manual de instalacion, pagina 11.

Aplique energia de entrada al variador, pero no dé un comando de ejecucion.

Configurar:
* Lafrecuencia nominal del motor [Motor estandar] & F ~ , pagina 103 si no es de 50 Hz.

* Los parametros del motor en el menu [Control motor] o ~ [ , pagina 127, solo si la
configuracion de fabrica del variador no es adecuada.

* La aplicacion funciona en el menu [Entrada/Salida] | = -, pagina 154, el ment [Comando]
[ kL Acceso, pagina 198 y el menud [Funcién de Aplicacion] ~ . ~ , pagina 214 sélo si la
configuracion de fabrica del variador no es adecuada.

En el menu [SET] 5 £ k, ajuste los siguientes parametros:
* [Aceleracion] A [ [ , pagina 106 y [Rampa deceleracion] - £ [ , pagina 106.
* [Velocidad baja] . = F , pagina 106 y [Velocidad alta] H = F , pagina 106.
* [Corriente térm. motor] . - H , pagina 105.

Arranque el variador.

Los sistemas de variadores pueden realizar movimientos inesperados debido a
un cableado incorrecto, ajustes inadecuados, datos incorrectos u otros errores.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
» Instale cuidadosamente el cableado de acuerdo con los requisitos de CEM.

* No utilice el producto con ajustes o datos desconocidos o inadecuados.
» Realice una prueba de puesta en servicio completa.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

Sugerencias

* Antes de comenzar la programacion, complete las tablas de configuracion del
cliente. Consulte el indice de cédigo de parametro, pagina 432.

« Utilice el parametro [Restaurar configuraci.] - L 5 1.3.2 [Ajustes de
fabrica] F [ 5-, pagina 95 para volver a los ajustes de fabrica en cualquier
momento.
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» Paralocalizar rapidamente la descripcion de una funcion, utilice el indice de
funciones, pagina 430.
» Antes de configurar una funcion, lea atentamente la seccion Compatibilidad
de funciones.
NOTA: A continuacién se indican las operaciones que deberan realizarse
para que el rendimiento del variador sea 6ptimo en términos de precision y
tiempo de respuesta:
» Introduzca los valores que se indican en la placa de caracteristicas del
motor en el menu [Control motor] - - [ , pagina 127.
* Realice el autoajuste con el motor frio y conectado mediante el
parametro [Autoajuste] £ . ~ , pagina 105.

Pasos iniciales

Si el variador no se habia conectado a la linea principal durante un largo periodo
de tiempo, los condensadores deben reiniciarse a su completo rendimiento antes

de arrancar el motor.

AVISO

RENDIMIENTO DEL CONDENSADOR REDUCIDO

* Aplique tension de la red eléctrica al variador durante una hora antes de
arrancar el motor si no se ha conectado a la linea principal durante los
periodos de tiempo especificados.(1)

» Verifique que no se pueda activar ninguna orden de marcha antes de que
transcurra una hora.

» Compruebe la fecha de fabricacion si el variador se debe poner en marcha
por primera vez y ejecute el procedimiento especificado si la fecha de
fabricacion es de hace mas de 12 meses.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el

equipo.

(1) Periodo de tiempo:
* 12 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +50 °C (+122 °

F)

* 24 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +45 °C (+113 °
F)

» 36 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +40 °C (+104 °
F)

Si no se puede llevar a cabo el procedimiento especificado sin una orden de
marcha debido al control del contactor de la linea principal interna, realice este
procedimiento mientras la etapa de potencia esté activada, pero con el motor en
modo estacionario, de forma que no se pueda apreciar corriente de red en los
condensadores.

Antes de encender el variador

AADVERTENCIA
FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Antes de activar el dispositivo, verifique que no se puedan aplicar sefales no
intencionadas a las entradas digitales que pudieran causar movimientos no
deseados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Variador bloqueado en estado de bloqueo

Contactor de red

El variador se encuentra en estado de bloqueo y muestra [Parada rueda libre]
~ 5 E, si una orden de marcha como Avanzar, Retroceder o Inyeccion de CC
todavia esta activa durante:

+ el restablecimiento de un producto a los ajustes de fabrica,
« un manual Restablecimiento del error con [Asig. reset errores] - 5 F,

+ un manual Restablecimiento del error al aplicar un producto apagado y
encendido de nuevo,

* una orden de parada enviada por un canal que no es la orden de canal activo
(como la tecla de parada del terminal grafico en el control de 2/3 hilos).

Es necesario desactivar todas las 6rdenes de marcha activas antes de autorizar
una nueva orden de marcha.

AVISO

RIESGO DE DANOS EN EL VARIADOR
No encienda el variador a intervalos inferiores a 60 seg.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el

equipo.

Utilizacidn con motor de potencia inferior o sin motor

Con los ajustes de fa"brica, la deteccién de pérdida de fase de salida del motor se
encuentra activa: [PERDIDA FASE MOTOR] = ~ L se establece en [Si] 5 £ 5.

Para pruebas de puesta en marcha o fase de mantenimiento, desactive la
deteccion de pérdida de fase de salida del motor ((PERDIDA FASE MOTOR]

o F L =[No] ~ =) para evitar el uso de un motor con el mismo valor nominal que
el motor.

Esto puede resultar particularmente util si se prueban variadores muy grandes
con un motor pequefo.

Establezca [Tipo control motor] £ £ , pagina 127, para[Norma] = k£ - en
[Control motor] =/ ~ [ -.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

Instale el equipamiento de supervision térmica externa cuando se cumplan las
siguientes condiciones:

« Sise conecta un motor con una corriente nominal inferior al 20% de la
corriente nominal del variador.

« Si utiliza la funcién Conmutacion del motor.
Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el

equipo.
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A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si se deshabilita la supervision de las fases de salida, no se detectara la
pérdida de fase y, como consecuencia, tampoco la desconexién accidental de

los cables.
+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.
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Mejoras de software

Descripcién general

Desde que se lanzd ATV320 por primera vez, se ha beneficiado de la
incorporacion de varias funciones nuevas. La version del software se ha
actualizado a V3.51E46.

Aunque esta documentacion se refiere a la versiéon V3.5IE46, también se puede
utilizar con versiones anteriores.

Mejoras realizadas

Comparacion

Mejoras

V3.2IE43 a V3.5IE46

Mejora de software.

V2.9IE40 a V3.2IE43

Mejoras relacionadas con la ciberseguridad. De forma predeterminada, la autenticacion del usuario
es necesaria para conectarse al variador a través de herramientas de software de PC, como SoMove-
DTM (usando comunicacion Modbus TCP a través de Ethernet). Se ha afiadido el menu[User
authentication] 5 £ £ en el menu [Modulo Communic.] [ & . Para obtener mas informacion,
consulte la ayuda en linea de DTM.

NOTA: Para admitir completamente esta evolucion con el médulo Ethernet (médulo Profinet
respectivamente), la version minima del firmware del médulo Ethernet (médulo Profinet
respectivamente) debe ser V1.151E19 (V1.9IE19 respectivamente).

V2.9IE37 a V2.9IE40

Mejora de software (como temporizador légico de ATV).

V2.9IE36 a V2.9IE37

El terminal de pantalla grafica (VW3A1111) es compatible con ATV320.

Algunos errores corregidos (como los errores SAFF detectados de forma prematura).

V2.9IE34 a V2.9IE36

Mejora de software.

V2.7IE32 a V2.9IE34

Soporte de oferta ATV320 IP66.

Nuevo parametro para la identificacion del variador a través del bus de campo (consulte la seccion
[Sel.identi.Bus campo] ~ £ o).

Modo de retorno en salida analégica AO1 (consulte [Habil.retorno AQ1] A = F /).

Mejora de software.

V2.7IE30 a V2.7IE32

Mejora de software.

V2.7IE28 a V2.7IE30

Soporte de ATV320 600V - trifasico - Compacto (ATV320eeeS6C).

Mejora de software.

V2.7IE26 a V2.71E28

Mejora de software.

V2.7IE25 a V2.7IE26

Mejora de software.

V2.7IE23 a V2.7IE25

Soporte de ATV320 200V - trifasico - Compacto (ATV320eeeM3C).

Mejora de software.

V2.71E23

Primera version

Para obtener mas informacion relacionada con la mejora del software en cada
version, pongase en contacto con su Centro de atencién al cliente.
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Programacion

Contenido de esta parte
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1.3.2 [Ajustes de fabrica] F [ S- ... 95
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1.345[Completo] - L L--[Comando] [ £ L— ....ccoeeiiiiiiiiiiiiieei e 188
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Un cableado, ajustes o datos no adecuados pueden provocar movimientos no
previstos, sefales de disparo, dafios en las piezas o la desactivacion de funciones
de supervision.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Arranque el sistema solo si no hay personas ni obstrucciones en la zona de
trabajo.

» Compruebe que haya un pulsador de parada de emergencia al alcance de
todas las personas implicadas en la operacion.

* No utilice el producto con ajustes o datos desconocidos.
« Verifique que el cableado sea apropiado para los ajustes.

» No modifique nunca un parametro a no ser que entienda dicho parametro
completamente y todos los efectos de la modificacion.

» Al poner el equipo en servicio, ejecute cuidadosamente las pruebas en todos
los modos y condiciones de funcionamiento y posibles situaciones de error.

* Anticipe los posibles movimientos en direcciones no intencionadas o la
oscilacién del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafios en el equipo.
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1.1 [Velocidad deref.] - E F -

Introduccion

Utilice el modo de referencia para monitorizar y, si el canal de referencia es la
entrada analdgica 1 ([Canal frec. ref. 1] 7 - |, pagina 198 establecido en
[Entrada Analégica Virtual 1] 7 . \/ /), ajuste el valor de referencia real
modificando el valor de la tensién de entrada analégica.

Si el control local esta habilitado ([Canal frec. ref. 1] F - |, pagina 198
establecido en [HMI] L [ ), el selector de ajuste progresivo o las teclas de
desplazamiento arriba/abajo del terminal del display remoto actian como un
potencidmetro para cambiar el valor de referencia arriba y abajo dentro del limite
preestablecido por otros parametros ([Velocidad baja] . 5 7 o [Velocidad alta]

H 5 F).

No es necesario pulsar la tecla ENT para confirmar el cambio de la referencia.

Acceso a los menus

Q O
gL :Io ENT

ESC

or- o ENT, o— o
) I_l II _II O I,_II II_ ~ II_
oL —lo oL ="' “le

Valor: unidad
1. Segun el canal de referencia activo. Valores posibles:

[} \/ 1 - - - - - or
r I\ 1 - IIIL _IL Ly 7 - My, r L

2. 2so0ESC

NOTA: El valor del parametro mostrado y la unidad del diagrama se
proporcionan como ejemplos.

oy

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o - =¥ - £ F

Acerca de este menu

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su

NVE41298_05 49



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1.1 [Velocidad de ref.] - £ F

descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

1.1 [Velocidad de ref.] - £ F -

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Im.Entr.Analg.AIV1] 7 v | % Q) EseF9 a100% de HSP- | 0%

con el selector de ajuste progresivo integrado.

Im.Entr.Analg.AlIV1, primer valor de |A virtual. Este parametro permite modificar

la referencia de frecuencia

[Frec. de referencia] L F - % () ()

De -599 a +599 Hz 0 Hz

Frec de referencia (valor con signo). Este parametro
remota.

permite modificar la referencia de frecuencia con la HMI

* ()

- -
Hrrr

[Coef. multiplica.]

De 0 a 100% 100%

asignado al terminal grafico.

Coeficiente multiplicador, se puede acceder si [Multi. frec. ref. 2] [Multi. frec. ref. 3] /7 A 2,

In]
i

H 4 se ha

[Ref. PID interna] - 7 , % ) ()

De 0 a 32.767 150

Referencia de PID interna

Este parametro permite modificar la referencia interna PID con el selector de ajuste progresivo.

La referencia PID interna es visible si [Asig.Retorno PID] ~ | F no se ha establecido en [No] - .

[Frec. Ref. Antes De Rampa] ~ - H %

De -599 a +599 Hz

Referencia frecuencia antes de rampa (valor con signo).

Referencia de frecuencia real aplicada al motor con independencia del canal de referencia que se haya
seleccionado. Este parametro esta en modo de "sélo lectura”.

La referencia de frecuencia se visualiza si el canal de control no es HMI ni Al virtual.

[Referencia de PID] - 7 [ % De 0 a2 65.535 -
Referencia de PID

PID: Valor de punto de ajuste.

La referencia PID esta visible si [Asig.Retorno PID] ~ . F no se ha establecido en [No] ~ =.

(1) No es necesario pulsar la tecla ENT para confirmar la modificacion de la referencia.
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1.2 [SUPERVISION] 1o n-

Introduccion

Contenido de este capitulo

[SUPERV. MOTORY] /7 /7 = eeeiiiieeeeie ettt et e e et eeeees 54
1) =T o2 T O IR 54
[SUPERV.SEGURIDAD] 5 A F = oottt eees 59
[Visualz.Bloq.FUNCION] /7 F b= oo 61
[Mapa comunicacionNeS] £ /7 /7. ..oiiuiii e e 62
[SUPERV.PI] 7 im it eee e e e e et eaaees 70
[Tiempo en tenSION] F £ L= ouuniiiiiii e 70
[AAVErteNCIAS] [ L 7= oo 72
[Otros @stados] 5 5 - e e 74
[DIagNOSHICO] o 1 L= e 75
(0% Yo [Te [l e [oT: Vo ot ==Y o ) I e e P 90

Se puede acceder a los parametros cuando el variador se encuentra en
funcionamiento o detenido.

Algunas funciones tienen numerosos parametros. Para aclarar la programacioén y
evitar tener que desplazarse por un sinfin de parametros, estas funciones se han
agrupado en submenus. Al igual que los menus, los submenus se identifican
mediante un guién después de su codigo.

Cuando el variador se encuentra en funcionamiento, el valor visualizado es uno
de los parametros de supervision. Por defecto, el valor mostrado es la referencia
de frecuencia de entrada [Frec. Ref. Antes De Rampa] F - H parametro , pagina
53).

Mientras se visualiza el valor del nuevo parametro de control necesario, pulse la
tecla del selector giratorio por segunda vez para visualizar los variadores o
mantenga pulsado el selector giratorio (OK) de nuevo (durante 2 segundos) para
confirmar el cambio del parametro de control y almacenarlo. A partir de ahi, es el
valor de este parametro el que se muestra durante la operacion (incluso después
de apagar).

A menos que se confirme la nueva opcion manteniendo pulsado ENT de nuevo, la
pantalla vuelve al parametro anterior después de apagar.

NOTA: Después de que el variador se haya apagado o después de una
pérdida de suministro eléctrico, el parametro que se muestra es el estado del
variador (ejemplo: [Listo] - o 4). El parametro seleccionado se muestra
después de un comando de ejecucion.
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Acceso a los menus

Los parametros mostrados del diagrama se proporcionan como ejemplos.

(1) Visible soélo con el terminal de visualizacion grafica.
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Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: = - =) /] oo

Acerca de este menu

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

1.2 [SUPERVISION] 1o -

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Im.Entr.Analg.AIV1] A v 1€) [%] —

Im.Entr.Analg.AIV1, primer valor de |A virtual. Este parametro es de sélo lectura. Permite visualizar la
referencia de velocidad que se aplica al motor.

[Frec. Ref. Antes De Rampa] ~ - H [Hz] —

Referencia frecuencia antes de rampa (valor con signo). Este parametro es de sélo lectura. Permite
visualizar la referencia de velocidad que se aplica al motor, con independencia del canal de referencia que se
haya seleccionado.

[Frecuencia estatorica] 5 £ F ~ [Hz] —

Frecuencia estatorica, muestra la frecuencia de estator estimada en Hz (valor firmado).

[Stator Freq Consist] 5 & | F [Hz] —

Stator frequency Consistency, muestra la diferencia entre la frecuencia de estator estimada y la frecuencia
de estator computada interna en Hz. Para obtener mas informacion, consulte el ATV320 manual de funciones
de seguridad Documentos relacionados, pagina 11.

[Frec. de referencia] L F - [Hz] —

Frec de referencia (valor con signo). Este parametro so6lo aparecera si se ha habilitado la funcion. Se utiliza
para cambiar la consigna de velocidad desde el control remoto. No es necesario pulsar ENT para habilitar un
cambio de referencia.

[Coef. multiplica.] 7 F - % () [%]

Coeficiente multiplicador. Se puede acceder si [Multi. frec. ref. 2] [Multi. frec.ref. 3] /1A 7 /1A 2 se ha
asignado.

[Frec.salida medida] /7 /1 F [Hz] —

Frec. salida medida (valor con signo). La velocidad medida del motor se muestra si se ha insertado el médulo
de control de velocidad (VW3A3620).

[Frec. motor] - [Hz] —

Frec. motor (valor con signo)

[Freq medida] F 75 % [Hz] —

Frecuencia medida en entrada de pulsos
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Tensiondelared] = L ~ V] —

Tension de la red. Segun la medicion del bus de CC, el motor esta en marcha o detenido.

[Estd.termic.motor] £ H - [%] -

Estado térmico del motor. 100% = Estado térmico nominal, 118% = umbral "OLF" (sobrecarga del motor).

[Esta. térm. varia.] - H [%] —

Estado térmico del variador. 100 % = Estado térmico nominal, 118% = umbral "OHF" (sobrecarga del
variador).

[SUPERV. MOTOR] /711 a-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ P 1o n
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Velocidad motor] 5 F o [rpm] —

Velocidad motor en rpm (valor estimado)

[Tensién del motor] o o ~ V] —

Tensién del motor (valor estimado)

[Potencia motor] = ~ - [%] -

Potencia motor. Supervision de energia de salida (100% = potencia nominal del motor, valor estimado
basado en la medida de corriente).

[Par motor] = - - [%] —

Par motor. Valor de par de salida (100% = par nominal del motor, valor estimado basado en la medida de
corriente).

[Intensidad motor] L [ - [A] —

Intensidad motor (valor estimado)

[Nivel sobrecargal2t] = L /7 [%] —
Nivel sobrecarga I12t. Se puede acceder a este parametro si [Activacion model I*t] | & - A esta establecido
en[Si] HE 5.

[Mapal/O] 1o 1l-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~  =» [1o~ =% o /] =»[CONFIGURACION DE ENTRADA
LOGICA]

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Mapa entrada digi.] L / A-

Funciones de entrada logica.

[Asignacion De DI1] L /A — —
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Asignacioén De DI1
Parametros de solo lectura; no pueden configurarse.
Muestra todas las funciones asignadas a la entrada légica para comprobar si hay varias asignaciones.

Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] ~ =. Utilice el selector de ajuste progresivo para
desplazarse por las funciones.

El uso del terminal de visualizacién grafica permite ver el retardo [Retardo de DI1] L /. Los valores posibles

son los mismos que en el menu de configuracion .

[Asignacion De DI2] [ - A hasta [Asignacién — —
De DI6] . & A [Asignacion DA1] L A /A
[Asignacion DA2] | A 2 A

Todas las entradas logicas disponibles en el variador se procesan como en el ejemplo de LI1 anterior.

[Estado de las entradas logicas LI1 a LI6] LIS1

Se puede utilizar para visualizar el estado de las entradas l6gicas LI1 a LI6 (asignacion de segmentos de
visualizacion: alto = 1, bajo = 0).

1 - = == r—= - |

| |
_ Lo— - I L —

0 v__o H__ | _ _. -

LM LI2 LI3 L4 LI5S LI6

Ejemplo anterior: LI1 y LI6 estan en 1; LI2 a LI5 estan en O.

[Estado de torque de seguridad fuera] LIS2 — —

Se puede utilizar para visualizar el estado de LA1, LA2 y STO (torque de seguridad fuera) (asignacién de
segmento de visualizacion: alto = 1, bajo = 0).
1 Fr=—n~ F- = r——na r-—-p

- — - — — = L - —

|
" LA1LA2 STO

Ejemplo anterior: LA1 y LA2 estén en 0; STO (torque de seguridad fuera) estd en 1.

[Imag.entrad.analog.] A : A-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: = - =) /] oo -) o - 5 A

Funciones de entrada analdgica.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[AM] A . /[ \Y%i -

Ima.clien. de Al1. Imagen del cliente Al1: Valor de la entrada analdgica 1.

[Asignacion de AI1] A , /A — -
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Asignacion de Al1
Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] ~ .

Los siguientes parametros son visibles en el terminal de visualizacion grafica al pulsar la tecla ENT en el
parametro.

[No] ~ =: no asighado

[Config. Freq Ref 1] ~ ~ /: fuente de referencia 1

[Config. Freq Ref 2] ~ ~ ': fuente de referencia 2

[Entrada sumatoria 2] = /A Z': suma de referencia 2

[Asig.Retorno PID] ~ . F: retorno PI (control PI)

[Asig. par de ref.] - A A: limitacion de par: Activacién mediante un valor analégico

[Frec. ref. sustr. 2] o A =': referencia de resta 2

[Ref. PID manual] ~ . /7: referencia de velocidad manual del regulador PI(D) (automatica/manual)

[Asign. ref. velocidad] ~ 7 .: referencia de velocidad del regulador PI(D) (referencia predictiva)

[Entrada sumatoria 3] 5 A 3: suma de referencia 3

[Canal Ref.1B] F ~ | k: fuente de referencia 1B

[Frec. ref. sustr. 3] o A 7: referencia de resta 3

[Canal local forzado] ~ L o [ : fuente de referencia de forzado local

[Multi. frec. ref. 2] /7 A =': referencia de multiplicacion 2

[Multi. frec. ref. 3] /7 A 7: referencia de multiplicacion 3

[Asig.sensro carga] ~ £ 5: funcidon de medicién de carga externa

[IA01 Assignment] A [J /:bloques de funciones: Entrada analégica 01

[IA10 Assignment] . A /[1: bloques de funciones: Entrada analégica 10

[Min. Valor AI1] .. /L !/ I\ —

Paramet. escala tensiéon Al1 0 %
[Max. Valor AlI1] o H | [Vl —

Paramet. escala tension Al1 100 %
[Fitrode AI1] A | F [s] —

Tiempo descon. Al1 filtro inf.. tiempo de corte del filtro de interferencia.

[AI2] A 2L (V] -

Ima.clien. de Al2. Imagen del cliente Al2: Valor de la entrada analdgica 2.

[Asignaciones de Al2] A = A — —

Asignacién de Al2
Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] - .

Los siguientes parametros son visibles en el terminal de visualizacion gréfica al pulsar la tecla ENT en el
parametro.

Idéntico a [Asignacion de Al1] 7 , /A , pagina 55.
[Min. Valor Al2] ., /L ~ I\ —

Paramet. escala tension Al2 0 %
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Max. Valor Al2] .. . H

(vl

Paramet. escala tension Al2 100 %

[Filtro de AI2] A 2 F

[s]

Tiempo descon. Al2 filtro inf.. Tiempo de corte del

filtro de interferencia.

[AI3]1A 30

(vl

Ima.clien. de Al3. Imagen del cliente AI3: Valor de la entrada analdgica 3.

[Asighaciones de AI3] 7 | 7 A

Asignacién de AI3

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] - .

Los siguientes parametros son visibles en el terminal de visualizacion grafica al pulsar la tecla ENT en el

parametro.

Idéntico a [Asignacion de Al1] A , /A , pagina 55.

[Min. Valor AI3] L - L 7 [mA] -
Param. escala actual AI3 0 %

[Max. Valor AI3] [ - H 3 [mA] —

Param. escala actual Al3 100 %

[Filtrode AI3] A 7 F

[s]

Tiempo descon. Al3 filtro inf.. Tiempo de corte del

filtro de interferencia.
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[Imag.salid.analog.] A o A-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™ [Tor ™ ofl=» Ao A

Funciones de salida analdgica.

Los siguientes parametros son visibles en el terminal de visualizacién grafica al
pulsar la tecla ENT en el parametro.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[AQ1] A= 1L Q)

Valor fisico de AQ1. Imagen del cliente AO1: Valor de la salida analoga 1.

[Asignacion AQ1] A = |/ — —

Asignacién de AQ1
Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] ~ .

Idéntico a [Asignacion AQ1] Ao /.

[Salida minima AQ1] u oL /K [Vl —

Salida minima de AQ1. Parametro de escalado de tension de 0%. Se puede acceder si [Tipo de AQ1]
H = |E se establece en [Tensién] /[ ..

[Salida maxima AQ1] o H | K [Vl —

Salida maxima de AQ1. Parametro de escalado de tension del 100%. Se puede acceder si [Tipo de AQ1]
H = |E se establece en [Tension] /[ ..

[Salida minima AQ1] A= L | X [mA] —

Valor de salida minima de AQ1. Parametro de escalado actual del 0%. Se puede acceder si [Tipo de AQ1]
H = | E se establece en [Corriente] [J A.

[Salida maxima AQ1] A= H 1% [mA]

Valor de salida maxima de AQ1. Parametro de escalado actual del 100%. Se puede acceder si [Tipo de
AQ1] A = ! E se establece en [Corriente] [ A.

[Escalando AQ1 min] A 5L |/ [%] —

Escalando AQ1 min

[Escalando AQ1 max] A 5 H | [%] —

Escalando AQ1 max
[Filtrode AQ1] A= [ F [s] —

Filtro de AQ1. Tiempo de desconexion del filtro bajo.
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[Imagen senal frec.] F 5 .-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r =) /] oo -) =i -) - 5

Imagen de la sefial de frecuencia.

Este menu soélo se visualiza en el terminal grafico.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[EntradaRP] F F - [ [Hz] -

Entrada de pulsos (RP). Los siguientes parametros son visibles en el terminal de visualizacién grafica al
pulsar la tecla ENT en el parametro.

[Asignacion RP] 7 . A — —

Asignacién entrada RP. Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] ~ =. Idéntico a [Asignacion
de Al1] A | A, pagina 55.
[Valor minimo RP] 7 L [kHZz] —

Valor minimo RP. Valor minimo de RP. Parametro de escalado de entrada de pulso de 0%.

[Valor maximo RP] F F - [kHZz] —

Valor maximo RP. Parametro de escalada de entrada de pulso del 100%.

[Filtro entrada RP] F F [ms] -

Filtro entrada RP. Tiempo de desconexion de entrada de pulsos de filtrado de interferencias del filtro bajo.

[SUPERV.SEGURIDAD] 5 A F -

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: & - ™= [loq =» 5HAF

Para obtener mas detalles sobre las funciones de seguridad integradas, consulte

el manual especifico sobre seguridad.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Estado func. STO] 5 £ o 5 — —

Estado funcion No par motor seguro

+ [No activo] | L E: No activo, STO no se encuentra en progreso

* [Activo] = - =: Activo, STO en progreso

» [Error] F L E: Error, se ha detectado un error de SLS
[Estado SLS] 5L 5 5 - -
Estado SLS

* [No configurado] ~ =: No configurado, SLS sin configurar

* [No activado] /=L £: No activado, SLS no se encuentra en progreso

+ [EsperaSLS]\W A | L:Espera SLS, SLS en espera de activacion
* [Arranque SLS] - £ - : Arranque SLS, SLS en estado transitorio

+ [Rampasegura] 5 5 /: Rampa segura, rampa SLS en progreso
* [Velocidad limitada] = L 5: Velocidad limitada, limitacion de velocidad SLS en progreso

+ [Paro seguro] = - o: Paro seguro, torque de seguridad SLS fuera de la solicitud en progreso
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

* [Error] F L L: Error, se ha detectado un error de SLS

[Estado SS1] 55 /5 — —
Estado SS1

* [No configurado] ~ =: No configurado, SS1 no configurado

* [Noactivado] :J L E: No activado, SS1 no esta en progreso

 [Rampa segura] 5 5 /: Rampa segura, rampa SS1 en progreso
» [Paro seguro] - k£ =: Paro seguro, torque de seguridad SS1 fuera de la solicitud en progreso

» [Error] F L E: Error, se ha detectado un error SS1
[Estado SMS] = /15 5 — —
Estado SMS, estado de la funcién de seguridad de velocidad maxima segura.

* [No establecido] ~ =: No establecido, SMS no establecido

* [OFF] = F F: OFF, SMS activo

* [Errorinterno] ~ £ .: Error interno, error detectado interno de SMS

+ [Max.velocidad] - - =: Maxima velocidad alcanzada

[Estado GDL] [ & L 5 — —

Estado GDL, estado de la funcién de seguridad de bloqueo de puerta de seguridad.

* [No establecido] ~ =: No establecido, GDL no establecido

* [OFF] = F F: OFF, GDL inactivo

* [Retardo corto] - £ o: Retardo corto en progreso

» [Retardo largo] L [ -: Retardo largo en progreso

* [Activo] o ~: Activo, GDL activo

« [Ultimo error] L F k: Ultimo error producido, error detectado interno de GDL

[Reg. Error Seguridad] = F F £ — —

Registro error Seguridad

» Bit0 = 1: Tiempo limite de antirrebote de las entradas légicas (compruebe el valor del tiempo de
antirrebote LIDT de acuerdo con la aplicacion)

» Bit1 reservado

» Bit2 = 1: La sefnal de velocidad del motor ha cambiado durante la rampa de SS1

» Bit3 = 1: La velocidad del motor ha alcanzado el umbral limite de frecuencia durante la rampa de SS1.
+ Bit4: Reservado

» Bith: Reservado

» Bit6 = 1: La sefial de velocidad del motor ha cambiado durante la limitacion de SLS

» Bit7 = 1: La velocidad del motor ha alcanzado el umbral limite de frecuencia durante la rampa de SS1.
» Bit8: Reservado

» Bit9: Reservado

» Bit10: Reservado

* Bit11: Reservado

+ Bit12: Reservado

» Bit13 = 1: La medicion de la velocidad del motor no es posible (compruebe la conexién del cableado del
motor)

» Bit14 = 1: Detectado cortocircuito a tierra del motor (compruebe la conexién del cableado del motor)

» Bit15 = 1: Detectado cortocircuito de fase a fase del motor (compruebe la conexién del cableado del
motor)
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[Visualz.Blog.Funcion] T F b -

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ ™ 1o~ =P [1F L4

Para obtener mas detalles sobre los bloques de funciones, consulte el manual de
bloques de funciones especializados.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Estado FB] F & & — —

Estado FB
* [Inactivo/a] 4L

£ : No activo, estado inactivo
» [Verif.progra] _ +H £ [ : Verificacion programa
+ [Parada] = £ = F: Parada

* [INIT] /~ . E:INIT, estado de inicializacién

* [Ejecutar] - » ~: Ejecutar, estado RUN

* [Error] £ ~ ~: Error, estado de error

[ErrorFB] F b F E - -

FunctionBlock error

Estado de la ejecucion de los bloques de funcién.
* [No] ~ =: No, no se ha detectado ningun error

* [Interno] .~ E: Interno, se ha detectado un error interno

* [Sal.Binario] ~ : ~: Sal.Binario, se ha detectado un error binario

+ [Param.inter.] .~ F: Parametros internos, se ha detectado un error de parametro interno
* [Acces para.] - A - : Acceso parametros, error de acceso a parametros detectado

» [Calculo] L A L : Calculo, error de calculo detectado

* [TO AUX] - = A u: Timeout tarea Aux

* [TOsincr.] £ = 7 F: Timeout en tareas sincro., tiempo limite en tarea PRE/POST
* [Error ADLC] A o L : Error ADLC mal parame.
+ [Asig. Entra.] | ~: Asignacion entradas, entrada no configurada

[Identificacion FB] F b -

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™ [Torn = F L

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Version programa] & \/ £ - X o o

Version programa

Se puede acceder si [Estado FB] F & 5 £ no se ha establecido en [No activado] /oL E.

[Tamafio programa] - - 5 X - -

Tamano programa

Ta?_waﬁg (1el archivo de programa. Se puede acceder si [Estado FB] F & 5 £ no se ha establecido en [No
activado] AL E.

Tamaino programa] - = \/ — =
[ prog 1
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Tamano programa
Version en formato binario del variador. Se puede acceder si [Estado FB] & 5 £ no se ha establecido en [No

activado] JL E.

[Version catalogo] [ £ V — -

Version catalogo

[Mapa comunicaciones] [ 111~

Acceso
Es posible acceder a los pardmetros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ P [To-=» L]

Este menu solo se visualiza en el terminal grafico, excepto en los menus [Com.
muest.mapaent.] 5 A y[Com.muest.mapasal.] - 5 H.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Canal de control] [ /714 — —
[

Canal de control

[Terminales] : £ - : Bloque de terminales

[HMI] L [ LC: HMI local, terminal de pantalla gréfica o terminal de pantalla remota
[Modbus] /7 & &: Comunicacion de Modbus, Modbus integrado

[CANOpen] L A ~»: CANOpen, CANopen® integrado

[+/- velocidad] - . o : Aumentar/Disminuir la velocidad

[Médulo Comunicacién] ~ £ - : Médulo de comunicaciéon externa, médulo de comunicacion (si se
inserta)

[softwarePC] F 5): softwarePC

[Registro de comando] L /7 o — —

Registro del comando
Valor de registro del comando DRIVECOM.
[Perfil] C H L F , pagina 199 no se ha establecido en [Perfil E/S] | =.

Valores posibles en el perfil CiA402, modo separado o no separado.

Bit 0: "Switch on"/Comando de contactor

Bit 1: "Disable voltage"/Autorizacion para suministrar alimentacion de CA

Bit 2: "Quick stop"/Parada de emergencia

Bit 3: "Enable operation"/Orden de marcha

Bit 4 a Bit 6: Reserved (establecido en 0)

Bit 7: "Fault reset"/reconocimiento de error detectado activo en 0 a 1 borde en ascenso

Bit 8: Detener parada de acuerdo con el [Tipo de parada] = - £ sin dejar el estado de funcionamiento
activado

Bit 9: Reserved (establecido en 0)
Bit 10: Reserved (establecido en 0)
Bit 11 a Bit 15: Se puede asignar a un comando

Valores posibles en el perfil de E/S.
Comando Estado activo [Control 2 hilos] 7 .

Bit 0: Comando de avance (estado de conexion)
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

+ =0: Ningun comando de avance
+ =1:Comando de avance

La asignacion del bit 0 no puede modificarse. Corresponde a la asignacién de los terminales. Puede
conmutarse. Bit 0 ([CD00] - [7 [1) solo esta activo si el canal de esta palabra de control esta activo.

Bit 1 a Bit 15: Se puede asignar a comandos.
Comando en flanco [Control 3 hilos] 7 .

Bit 0: Parada (autorizacion para marcha).

+ =0:Parada

+ =1:Marcha autorizada en un comando de avance o de marcha atras
Bit 1: Comando de avance (en flanco ascendente 0 a 1)

La asignacion de los bits 0 y 1 no puede modificarse. Corresponde a la asignacion de los terminales. Puede
conmutarse. Bits 0 ([CD00] = -/ )y 1 ([CDO01] L o I I)solo estan activos si el canal de esta palabra de
control esta activo.

Bit 2 a Bit 15: Pueden asignharse a comandos

[Canal de frec.ref.] - F [ [ — —

Canal de frec. de referencia

* [Terminales] - £ ~: Bloque de terminales
* [Local] L = [: Local, selector Jog
* [HMI] L L L : HMI local, terminal de pantalla grafica o terminal de pantalla remota:
* [Modbus] /7 o &: Comunicaciéon de Modbus, Modbus integrado
+ [CANOpen] L A ~: CANOpen, CANopen integrado®
* [+/-velocidad] - . o: Aumentar/Disminuir la velocidad
* [Médulo Comunicacién] ~ £ - : Médulo de comunicacién externa, moédulo de comunicacion (si se
inserta)
+ [softwarePC] F 5: softwarePC
[Ref. Frec. Pre-Ramp] ~ - H [Hz] —

Referencia frecuencia antes de rampa
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Registro estado] - £ A _ —

Registro estado
Palabra de estado DRIVECOM.

Valores posibles en el perfil CiA402, modo separado o no separado.
» Bit 0: "Listo para encender", esperando la alimentacion de la seccion de alimentacién
+ Bit 1: "Switched on", listo
+ Bit 2: "Operation enabled", en marcha
+ Bit 3: "Fallo"
o =0: No se ha detectado ningun error
o =1: Error detectado
* Bit4: "Tension habilitada", red de alimentacion de la seccién de alimentacion presente
o =0: Alimentacidon de la seccion de alimentacion ausente
o =1: Alimentacion eléctrica de la seccion de alimentacion presente
Cuando el variador solo recibe alimentacion de la seccion de potencia, este bit siempre se establece en 1.
+ Bit 5: Quick stop/parada de emergencia
» Bit 6: "Switched on disabled", red eléctrica de la seccion de alimentacién bloqueada
+ Bit7: Alarma
o =0:Sinalarma
o =1:Alarma
+ Bit 8: Reservado (= 0)
» Bit 9: Remoto: comando o referencia por medio de la red
o =0: Comando o referencia a través del terminal de pantalla grafica o el terminal de pantalla remota
o =1: Comando o referencia por medio de la red
» Bit 10: Referencia de destino alcanzada
o = 0: Lareferencia no se ha alcanzado
o =1: Lareferencia se ha alcanzado
Cuando el variador se encuentra en modo de velocidad, es la referencia de velocidad.
+ Bit 11: "Internal limit active", referencia fuera de limites
o = 0: Lareferencia esta dentro de los limites
o =1: Lareferencia no esta dentro de los limites

Cuando el variador se encuentra en modo de velocidad, los limites se definen mediante los parametros
[Velocidad baja] . = F y [Velocidad alta] ~ = F.

+ Bit12 y Bit 13: Reservado (= 0)
» Bit 14: "Stop key", parada por medio de la tecla STOP
o =0: Tecla STOP no pulsada

o =1: Deténgase activado por la tecla STOP en el terminal de la pantalla grafica o en el terminal de la
pantalla remota

« Bit 15: "Direction", direccion de rotacion
o =0: Rotacion de avance en salida
o =1:Rotacién de marcha atras en salida

La combinacion de los bits 0, 1, 2, 4, 5y 6 define el estado en el grafico de estados DSP 402 (consulte los
manuales de comunicacion).

Valores posibles en el perfil de E/S.

NOTA: El valor es el mismo en el perfil de CiA402 y en el perfil de E/S. En el perfil de E/S, la descripcion de
los valores se ha simplificado y no se refiere a la grafica de estados CiA402 (Drivecom).

» Bit0: Reservado (=001)
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Bit 1: Listo

o =0:No listo

o =1:Listo

Bit 2: En ejecucion

o =0: El variador no se inicia si se aplica una referencia distinta de cero.
o =1: En marcha. Si se aplica una referencia distinta de cero, el variador puede iniciarse.
Bit 3: fallos

o =0: No se ha detectado ningun error.

o =1: Error detectado

Bit 4: Alimentacion eléctrica de la seccion de alimentacién presente

o =0: Alimentacién de la seccion de alimentacion ausente

o =1: Alimentacion eléctrica de la seccién de alimentacion presente

Bit 5: Reservado (= 1)

Bit 6: Reservado (=00 1)

Bit 7: Alarma

o =0:Sinalarma

o =1:Alarma

Bit 8: Reservado (= 0)

Bit 9: Comando por medio de una red

o =0: Comando a través de los terminales o del terminal de visualizacién grafica
o =1: Comando por medio de una red

Bit 10: Referencia alcanzada

o =0: Lareferencia no se ha alcanzado

o =1: Lareferencia se ha alcanzado

Bit 11: Referencia fuera de limites

o =0: Lareferencia esta dentro de los limites

o =1:Lareferencia no esta dentro de los limites

Cuando el variador se encuentra en modo de velocidad, los limites se definen mediante los parametros
LSP y HSP.

Bit 12 y Bit 13: Reservado (= 0)
Bit 14: Parada por medio de la tecla STOP
o =0: Tecla STOP no pulsada

o =1: Deténgase activado por la tecla STOP en el terminal de la pantalla grafica o en el terminal de la
pantalla remota

Bit 15: Direccion de rotacion
o =0: Rotaciéon de avance en salida
o =1: Rotacion de marcha atras en salida

[Diag.red Modbus] M n d-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™ [Toq ™= L 77 = [~

Diagnéstico de red Modbus.
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Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[LED COM] /1 & |

LED COM. Vista de la comunicacion Modbus.

[N.° trama Modbus] /7 /[ k

N.° de trama de Modbus. Numero de tramas procesadas Modbus.

[Errores CRC NET Mb] /7 /E [

Errores CRC Mb Red. Contador de errores CRC de red Modbus.

[Com.muest.mapaent.] :5A-

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente

manera: o -

= o= L[] =» 57

Se utiliza para las redes CANopen® y Modbus.

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[V. ent. mue.com. 1] ~ /7 /

Val Com Scan In1

[V. ent. mue. com. 2] ~ /7 7

Val Com Scan In2
[V. ent. mue.com. 3] ~ /7 7 _ —
Val Com Scan In3
[V. ent. mue.com. 4] ~ /14 _ —
Val Com Scan In4

[V. ent. mue. com. 5] ~ /71 5

Val Com Scan In5

[V. ent. mue. com. 6] ~ /7 &

Val Com Scan In6

[V. ent. mue.com. 7] ~ /1 7

Val Com Scan In7

[V. ent. mue.com. 8] ~ /7 &

Val Com Scan In8

[Com.muest.mapasal.] o 5 A-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r e Mo nr -) cnrn -) o5 H

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Val.co.mu.sal. 1] ~ L /

Valor de comunicacioén de analisis de salida 1

[Val.co.mu.sal. 2] ~ [ ~
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Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

Valor de comunicacion de analisis de salida 2

[Val.co.mu.sal. 3] ~ [ 7

Valor de comunicacién de andlisis de salida 3

[Val.co.mu.sal. 4] ~ [ ~

Valor de comunicacién de andlisis de salida 4

[Val.co.mu.sal. 5] ~ [ 5

Valor de comunicacion de analisis de salida 5

[Val.co.mu.sal. 6] ~ [ &

Valor de comunicaciéon de analisis de salida 6

[Val.co.mu.sal. 7] ~ [ 7

Valor de comunicacion de analisis de salida 7

[Val.co.mu.sal. 8] ~ L &

Valor de comunicacién de andlisis de salida 8

[Imag. palab.comando] L -

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™= [T oq = L 77 =

Imagen de palabra de comando: Accesible Unicamente a través del terminal de

visualizacion grafica.

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Comando Modbus] . /7 4 /

Registro de comando Modbus

[Comando CANopen] [ /14 2

Registro de comando CANopen

Reg.Control Carta Com.. Imagen de palabra de comando de médulo de comunicacion.

[Mapa palab.frec.ref] - .-

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ =P [Toq = L7/ =9

Imagen de referencia de frecuencia: Accesible Unicamente a través del terminal

de visualizacion grafica.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Frec. ref. Modbus] . - - / [HZ] —

Frec. de referencia de Modbus

[Frec.ref.CAN] L F - [Hz] -

Frec. de referencia de CANopen
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Frec.ref. mé6.com.] L F - 7 [Hz] —

Frec. ref. médulo comunicacioén

[Mapa De CANopen] £ n 11-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™= [Toq=» L] Cnll

Imagen CANopen®: Accesible Unicamente a través del terminal de visualizacion
grafica.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[LED RUN] I = ~ — =

LED RUN. Vista del estado del LED RUN de CANopen®.
[LEDERR] L A~ E — —
LED ERR. Vista del estado del LED de error de CANopen®.

[Imagen PDO1] 7 [J /-

Vista de RPDO1 y de TPDO1.

[Recibir PDO1-1] - F | | K — -

Recibir PDO1-1. Primera trama del PDO1 de recepcion.

[Recibir PDO1-2] - F |2 %
Recibir PDO1-2. Segunda trama del PDO1 de recepcion.

[Recibir PDO1-3] - 7 | 7 %

Recibir PDO1-3. Tercera trama del PDO1 de recepcion.

[Recibir PDO1-4] - 7 /4 % — —
Recibir PDO1-4. Cuarta trama del PDO1 de recepcion.

[Transmitir PD1-1] £ 7 | |

Transmitir PD1-1. Primera trama del PDO1 de transmision.

[Transmitir PD1-2] £ F |2 & — —

Transmitir PD1-2. Segunda trama del PDO1 de transmision.

[Transmitir PD1-3] - F | 7 %

Transmitir PD1-3. Tercera trama del PDO1 de transmision.

[Transmitir PD1-4] - 7 |4 &

Transmitir PD1-4. Cuarta trama del PDO1 de transmision.
[Imagen PDO2] F [J & —
Vista de RPDO2 y de TPDO2: La misma estructura que [Imagen PDO1] F [J | -.

[Recibir PDO2-1] - 72 | %
Recibir PDO2-1. Primera trama del PDO2 de recepcion.

[Recibir PDO2-2] - F 7 ~
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Recibir PDO2-2. Segunda trama del PDO2 de recepcion.

[Recibir PDO2-3] - F 7 7 %
Recibir PDO2-3. Tercera trama del PDO2 de recepcion.

[Recibir PDO2-4] - F 7 4 K - -

Recibir PDO2-4. Cuarta trama del PDO2 de recepcion.

[Transmitir PD2-1] - 7 2 | %

Transmitir PD2-1. Primera trama del PDO2 de transmision.

[Transmitir PD2-2] - 7 7 7 %

Transmitir PD2-2. Segunda trama del PDO2 de transmision.

[Transmitir PD2-3] - 7 2 7 %

Transmitir PD2-3. Tercera trama del PDO2 de transmision.

[Transmitir PD2-4] - F = 4 ) ¢

Transmitir PD2-4. Cuarta trama del PDO2 de transmision.

[Imagen PDO3] ~ 17 7 —
Vista de RPDO3 y de TPDO3: La misma estructura que [Imagen PDO1] 7 [J | -.

[Recibir PDO3-1] - 7 7 | K
Recibir PDO3-1. Primera trama del PDO3 de recepcion.

[Recibir PDO3-2] - 7 77 % - -

Recibir PDO3-2. Segunda trama del PDO3 de recepcion.

[Recibir PDO3-3] - 7 7 7 % - —

Recibir PDO3-3. Tercera trama del PDO3 de recepcion.

[Recibir PDO3-4] - F 74 K
Recibir PDO3-4. Cuarta trama del PDO3 de recepcion.

[Transmitir PD3-1] £ ~ 7 |

Transmitir PD3-1. Primera trama del PDO3 de transmision.

>

[Transmitir PD3-2] - 7 77 %

Transmitir PD3-2. Segunda trama del PDO3 de transmision.

[Transmitir PD3-3] - F 7 7 %

Transmitir PD3-3. Tercera trama del PDO3 de transmision.

[Transmitir PD3-4] - F 7 4 %

Transmitir PD3-4. Cuarta trama del PDO3 de transmision.

[Estado NMT esclavo] ~ /7 E 5 — —

Estado NMT esclavo

Estado NMT de variador de dispositivo CANopen®,
* [Inicializ.] & = = £ Inicializando
+ [Parar] 5 £ = F: Parar
* [OPE] = F E: Estado OPE
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Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

* [Pre-oper.] F = F E : Pre-operacional

[Namero de Tx PDO] - & £ F

Numero de Tx PDO, niumero de PDO de transmision.

[Nimero de Rx PDO] ~ & ~ F

Nudamero de Rx PDO, numero de PDO de recepcion.

[Error de CANopen] £ - L =

Error de CANopen, registro de errores de CANopen® (de

1abh).

[Error contadorRx] - £ [ |/

Error contador Rx, contador de errores Rx del controlador (no se almacena al

apagar el equipo).

[Error contador Tx] = £ L /

Error contador Tx, contador de errores Tx del controlador (no se almacena al apagar el equipo).

[SUPERV.PI] 1P .-

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente

manera: o - = 1z - -

Iy =i
rr 1

% : Gestion de PID. Visible si [Asig.Retorno PID] ~ . F no esta definido en [No]

oo,

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Ref. PID interna] - 7 , €) %

Referencia de PID interna

[Errorde PID] - F £ %

Error de PID

[Retorno PID] - 7 F %

Retorno PID

[Referenciade PID] - 7 [ %

Referencia de PID. Valor de punto de ajuste PID por medio del terminal grafico.

[Salida de PID] - 7 = [Hz]

Salida de PID. Valor de salida PID con limitacion.

[Tiempo en tensién] P E E -

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ ™ [To~ =P FEE
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Consumo potencia] A F H [Wh], [kWh], [MWh] -

Consumo potencia. Consumo energético en Wh, kWh o MWh (consumo acumulado). Si lee este parametro
por medio del bus de campo, la unidad de este parametro viene dada por el parametro [Unidad] = ~ .
Consulte el archivo Parametros de comunicacion.

[Tiempo func. motor] - £ H [s], [min], [h] -

Tiempo funcionamiento. Visualizacion del tiempo de marcha transcurrido (puede resetearse) en segundos,
minutos u horas (periodo de tiempo durante el cual el motor ha estado encendido). Si lee este parametro por
medio del bus de campo, la unidad de este parametro viene dada por el parametro [Unidad] .. ~ . Consulte
el archivo Parametros de comunicacion.

[Tiempo en tensién] F - H [s], [min], [h] -

Tiempo en tensién. Visualizacion del tiempo transcurrido de energia en segundos, minutos u horas (periodo
de tiempo durante el cual el variador ha estado encendido). Si lee este parametro por medio del bus de campo,
la unidad de este parametro viene dada por el parametro [Unidad] .. =~ . Consulte el archivo Parametros de
comunicacion.

[Reinicio contador] - 7 - €) o o

Reinicio contador. Reseteado de tiempo de marcha transcurrido.
* [No] ~ =: No, la operacion de restablecimiento no esta en curso

* [Reinicio Consumo] A F H: Reinicio contadores consumo, borrar [Reinicio Consumo] A F H
+ [Restable.tiem. Ejec.] - £ H: Restablecimiento del tiempo de ejecucion, borrar [Restable.tiem. Ejec.]
* [Restable.tiemp.ence.] 7 £ H:Restablecimiento del tiempo de encendido, borrar [Restable.tiemp.
ence.] FEH
[Config. activa] [ ~ F 5 — —

Configuracioén activa
+ [En progreso] ~ =: En progreso, estado transitorio (cambio de configuracion)
* [Config.N.°0] [ ~
* [Config.N.°1] L ~ F [: Conjunto de configuracion 1

* [Config.N.°2] [ ~ F =: Conjunto de configuracién 2

[1: Configuracion 0 activa

[Conj. param. util.] £ F 7 5 % - —

Conjunto de parametros utilizado

Estado del parametro de configuracion (se puede acceder si se cambia el parametro) se ha habilitado.
* [Ninguno] ~ =: No asignado
* [ConjuntoN.°1] [ F
* [ConjuntoN.°2] [
* [ConjuntoN.°3] [ F F

~ |: Conjunto de parametros n.° 1, juego de parametros 1 activo

T
my

: Conjunto de parametros n.° 2, juego de parametros 2 activo

3: Conjunto de parametros n.° 3, juego de parametros 3 activo

[Grupos de advertencia] A L [ r — —

Grupos de advertencia

Numeros de grupos de alarmas afectados actuales

El usuario puede definir el grupo de alarmas en [Entradas/Salidas] : . = , pagina 154 .
* [— Grupos Advertencia] - - -: No Warning groups active
* [1- Grupos Advertencia] / - -: Warning group 1 active
* [-2- Grupos Advertencia] - = -: Warning group 2 active
* [12- Grupos Advertencia] /= -: Warning groups 12 active
* [-3 Grupos Advertencia] - - 7: Warning group 3 active
* [1-3 Grupos Advertencia] / - 7: Warning groups 1_3 active
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

* [-23 Grupos Advertencia] - = 37: Warning groups _23 active
* [123 Grupos Advertencia] /- 7: Warning groups 123 active

[Cust. output value] = F Z [/ o [Valor salida —
cliente] 5 F o 2 o [Valor salida cliente] = F o 7

Output value customer

[Cust. output value] = F o [, [Valor salida cliente] = F o = o [Valor salida cliente] = F - 7 dependiendo
del parametro [Factor escala visuali] 5 - 5 [Valor salida cliente] 5 F~ = JFen la configuracién de fabrica

[Advertencias] AL r -

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™» Torn =P AL -
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Lista de alarmas actuales.

Si existe una alarma, aparece un ¥ en el terminal de la pantalla grafica.

* [No Warning] ~ - A L : No Warning

* [PTC Fdbk Handling] 7 £ [ L : PTC probe feedback handling

+ [Asig. error externo] = ~ F: Asignacion de error externo

* [Adver. subtension] . 5 A: Advertencia subtension

* [Niv. Intens. Alcan.] [ - A: Nivel de intensidad alcanzado

* [Niv.Ele. frec.mo] F : A: Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado
* [2.° Niv. Frec. Alc.] - 2 A: 2.° nivel de frecuencia alcanzado

+ [Adv. Frecuencia Ref] = - A: Advertencia de frecuencia de referencia
* [Niv.Térm. Mot. Alc] - 5 A: Nivel térmico del motor alcanzado

+ [Alcan.umb.term.mot2] - 5 ': Nivel térmico del motor 2 alcanzado

* [Alcan.umb.term.mot3] = 5 7: Nivel térmico del motor 3 alcanzado

* [Adv.Subten.Prevent] . 7 A: Subtension preventiva activa

* [Alcan. alta veloci.] ~ L FA: Alcan. alta veloci.

* [Adver.Term.Dispos.] £ H A: Advertencia estado termico dispositivo
* [Adver.Grp1] A L /: Grupo de advertencia 1

* [Adver. Grp 2] A =: Grupo de advertencia 2

* [Adver. Grp 3] A [ 7: Grupo de advertencia 3

» [Atencién error PID] (- £ £ : Atencién error PID

* [Adver. Retorno PID] ~ F A: Adv. retorno de PID

+ [Adver.perd.4-20 Al3] A ~ 7: Advertencia perdida 4-20 Al3

+ [Limit par alcanzado] = 5 A: Limit par alcanzado

+ [Alcan.Termi.Dispos] - A o: Nivel térmico del dispositivo alcanzado
* [Adv. térm. de IGBT] - ./ A: Advertencia térmica de IGBT

+ [Adver.subc. Proceso] . L A: Advertencia de subcarga de proceso
* [Adver.sobre.proceso] = . H: Advertencia sobrec.proceso

* [Adv. Cable destens.] - = o A: Advertencia cable destensado

* [Adver. Par Elevado] ~ = H H: Adver. Par Elevado

+ [Adver. Par Bajo] - - L A: Adver. Par Bajo

* [Adv. Carga dinamica] - L - A: Advertencia de la carga dinamica

* [Alc.umb.adv.Pulso] ~ 5 L A: Alcanzado el umbral de advertencia del pulso
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[Otros estados] 5 5 E-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ =P [To~ =P 55k

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Lista de estados secundarios.

Este menu solo se visualiza en el terminal grafico.

[Magnetizando mot.] - L X: Magnetizando mot.
[PTC Fdbk Handling] ~ = L L : PTC probe feedback handling
[Asig. parada rapida] ~ 5 - : Asignacion de parada rapida

[Niv. Intens. Alcan.] I - A: Nivel de intensidad alcanzado
[Niv.Ele. frec.mo] - £ FA: Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado
[2.° Niv. Frec. Alc.] - & A: 2.° nivel de frecuencia alcanzado
[Adv. Frecuencia Ref] 5 - A: Advertencia de frecuencia de referencia
[Niv.Térm. Mot. Alc] - = H: Nivel térmico del motor alcanzado
[External Error Assignment] = = F: External error assignment
[Auto] A o E =: Auto

[Remoto] - - L : Remoto

[Autoajuste] - . ~: Autoajuste

[Adver. subtension] . 5 A: Advertencia subtension
[Conf.1act.] [ ~ F [: 2 configuraciones

[Conf.2 act.] [ ~ F Z: 3 configuraciones

[Alcan. alta veloci.] - L A: Alcan. alta veloci.

[Juego1 act.]  F F [: Conjunto de parametros n.° 1

[Juego2 act.] [ F F Z': Conjunto de parametros n.° 2

[Juego3 act.] I F F 3: Conjunto de parametros n.° 3
[Frenando] & - 5: Frenando

[DC cargado] - - L : Bus DC Cargado

[Adver. Par Elevado] - - H A: Adver. Par Elevado

[Adver. Par Bajo] - £ L A: Adver. Par Bajo

[Avance] /1 F - d: Avanzar

[Retorno] /7 - - 5: Retroceder

[Alc.umb.adv.Pulso] ~ 7 L A: Alcanzado el umbral de advertencia del pulso
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[Diagnostico] d L E -

Este menu solo se visualiza en el terminal grafico.

[Historico error] P F H-

Muestra los 8 ultimos errores detectados.

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ ™= 1o~ = d0E FFH

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

] — —

Ultimo error 1] & 7 |
[

Ultimo error 1 (1 es el Gltimo)
* [No error] ~ = F: Ningan error detectado
« [ERROR DE ANGULO] A = F: ERROR DE ANGULO, error detectado en la configuracién de angulo

* [Control freno] - L F: Control freno, pérdida de 3 fases de motor del freno

* [Realimen.freno] = - : Realimen.freno, error detectado en el contactor de freno

» [Config Incorrecta] [ F F: Configuracién incorrecta configuracion no valida durante el encendido
+ [ERROR TRANSF.CONF.] L F /| Z: Error de transferencia de configuracién

* [Inter.com .bus camp] [ ~ F: Comunicacién interrumpida en el bus de campo

* [Interru.com CANopen] . - F: Comunicacién interrumpida en CANopen

* [Err.Re. Cont. AFE] ” - F 7: Err. Re. Cont. AFE

* [Err canal conmut.] [ 5 F: Error detectado en la conmutacién del canal

+ [Error carga dinam.] o L F: Error detectado en la carga dinamica

* [Control EEPROM] : £ F~ [: Control memoria EEPROM

* [Err.pot. EEPROM] E £ F ': Erro Potencia EEPROM

*+ [ERROR EXTERNO] £ ~ F [: Error externo detectado

+ [ERROR BUS DE CAMPO] E F F Z: El bus de campo ha detectado un error externo

* [Err Bloque Funcién] - - £ : Error del Bloque de Funcién

+ [ERPARO BLOQ FUNCION] F & E 5: Error Paro Bloque de Funcion

+ [Conta.cerrado fuera] ~ [ F [: Output contactor closed error

+ [Err.apert.contc.salida] - [ ~ Z: Error apertura contactor salida

+ [COMPAT. TARJETAS] H [ F: Compatibil.tarjetas, error detectado en la configuracién de hardware

* [Desaturacion IGBT] - : Desaturacién IGBT, error de hardware detectado

* [ERRORENLACEINT.] | L F: Interrupcidén de la comunicacioén interna con médulo de opcion

* [Errorinterno1] .~ F I: Errorinterno 1 (TALLA)

* [Errorinterno 2] .~ F =: Error interno 2 (SOFT), tarjeta de alimentacion desconocida o incompatible

* [Errorinterno 3] .~ F
enlace serie interno

: Error interno 3 (comunicacién interna), interrupcion de la comunicacion por

* [ErroriInterno 4] |~ F H: Error interno 4 (fabricacion), zona de industrializacion no valida

* [Errorinterno 6] .~ F &: Error interno 6 (OPCION), tarjeta opcional desconocida o incompatible

* [ErrorInterno 9] |~ F 5: Error interno 9 (Medida), error detectado en el circuito de medicion de
corriente

* [ErrorInterno 10] .~ F A: Error interno 10 (RED), error detectado en el circuito de pérdida de fase de
entrada

* [Errorinterno 11] .~ F k: Error interno 11 (temperatura), error detectado por el sensor térmico (OC o
SC)
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* [Errorinterno 14] .~ F E: Error interno 14 (CPU) (ram, flash, tarea...)
+ [CONTACTOR ENTRADA] L [ F: Conactor entrada, error detectado en el contactor de linea
+ [AI3 Pérdida 4-20mA] L F F 3: Al3 Pérdida 4-20mA
* [Sobretension bus CC] = & F: Sobretension bus CC
* [SOBRECORRIENTE] = [ F: SOBRECORRIENTE
* [Sobretemp.disposit.] - H : Sobretemperatura dispositivo
* [Proceso sobrecarga] - . [ : Sobrecara proceso
+ [SOBRECARGA MOTOR] = L : Sobrecarga motor
+ [PERDIDA FASE SALIDA] = - F |: PERDIDA FASE SALIDA
+ [Pérd.Fase Salida] - ~ F ~: PERDIDA FASE MOTOR
+ [SOBRETENSION RED] = = F: Sobrete.aliment.red, error detectado de sobrealimentacion
* [Sobretemp. PTC DI6] = £ F L : Sobretemp. PTC DI6, el sobrecalentamiento del motor detectoé un error
de PTCL: producto estandar
* [Perdida fase red] ~ H F: Perdida fase de red
* [Error sonda DI6=PTC] ~ t F L : Error sonda DI6=PTC (OC o SC)
* [Error funcién seg.] 5 A F F: Error detectado en la funcién de seguridad
*+ [CORTOCIRCUITO MOTOR] = L F I: CORTOCIRCUITO MOTOR (deteccion instantanea)
+ [CORTOCIRC. ATIERRA] = L F 3: Cortircuito tierra (deteccion instantanea)
+ [COROTCIRCUITOIGBT] = [ ~ 4: IGBT cortocircuito (deteccion instantanea)
» [Cortocirc.motor] 5 [ F 5: CORTOCIRCUITO MOTOR, cortocircuito de carga durante la secuencia de

carga de encendido (deteccion instantanea)
+ [INTERRUP.COM.MODBUS] = L F !: Interrupcion de comunicaciéon Modbus

* [INTERRUP.COM PC] = L F Z: Interrupciéon de comunicacion de PC

* [INTERRUP.COMHMI] 5 L F 3: Interrupciéon de comunicacién de HMI
+ [SOBREVELOC. MOTOR] % = : SOBREVELOCIDAD MOTOR

» [Perdi.realim.enco.] 5 F - : Pérd. realim encod.

* [Error limita.par] = = : Error Limite de Par

* [SOBRETEMP.IGBT] : _/ F: Sobretemp.IGBT

*+ [ERROR DE AUTOTUNING] £ ~ F: Error detectado en el autotuning

+ [Baja carga proceso] . L F: Baja carga proceso

+ [Bajatensionred] . 5 F: BAJA TENSION RED

[Estado dispositivo] H 5 / — —

Estado de HMI
Estado de HMI del registro 1 de fallos detectados.
* [Autoajuste] : . ~: Autoajuste
* [Inyecc. CC] - [ &: Inyecc. CC
* [Listo] - o ~: Listo
* [Ruedalibre] ~ = : Parada rueda libre
* [En Marcha] - . ~: En Marcha, motor en régimen permanente o existe orden de marcha y referencia
cero
* [Aceleracion] A [ [ : Aceleracion
+ [Decelerando] - [ : Decelerando
» [Limite intensidad] Z . .: Limite de intensidad In, limite de corriente (en caso de utilizar un motor

sincrono, si el motor no arranca, siga el procedimiento )
» [asignacién stop rapida] ~ 5 L: asignacion stop rapida
* [Magnet.mot] ~ L ..: Magnetiz. del motor funcion de magnetizacion activada
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* [Notensiondered] ~ L F: No tension de Ia red, el control esta encendido, pero el bus de CC no esta
cargado
+ [P.controlad.] £ L : Parada de control
+ [Adapt.dec.] = & - : Adaptacion de la rampa de deceleraciéon

+ [C.fase mot.] 5 = [ : C.fase mot.

* [Adver. subtension] . 5 A: Advertencia subtension
* [Modo De TC Activo] = L : Modo de TC activo

* [En autotest] - ~: En autotest

* [Error prueba auto] ~ A: Error prueba auto

* [Autotest Ok] - £ 5: Autotest Ok

+ [Prueba Eeprom] - F: Prueba Eeprom, error detectado de comprobacion automatica Eeprom

+ [Estado Operacion "Fallo"] ~ L : Estado de funcionamiento "Fallo", el producto ha detectado un
error

* [Activo SS1] = 5 /: Activo SS1, funcion de seguridad SS1

* [Activo SLS] 1. Activo SLS, funcion de seguridad SLS

+ [STO activo] 5 : STO activo, funcién de seguridad STO

* [Activo SMS] = /7 5: Activo SMS, funcion de seguridad SMS
* [Activo GDL] L - L : Activo GDL, funcion de seguridad GdL

Ty
—
[N)

I
=

[

[Esta. ult. error 1] £ F | — —

Estado del ultimo error 1, registro de estado DRIVECOM del registro de error detectado 1 (igual que
[Registro estado] £ £ A , pagina 64).

[Palabra estado ETI] .~ / — —

Palabra estado ETI, registro de estado extendido del registro de error detectado 1 (consulte el archivo de
parametros de comunicacion).

[PalabraCMD] L /7 F | — —

Palabra CMD, registro de comando del registro de error 1 detectado (igual que [Registro de comando] [ /7
, pagina 62).

—
(=)

[Intensidad motor] L [ F | [A] —

Intensidad motor, la corriente del motor estimada del registro de error 1 detectado (igual que [Intensidad
motor] L [ ~ , pagina 54).

[Frecuencia salida] - F F | [Hz] —

Frecuencia salida, frecuencia de motor estimada del registro de error 1 detectado (igual que [Frec. motor]
- F -, pagina 53).

[Tiem.transc.marcha] - £ F | [h] —

Tiempo transcurrido marcha. Tiempo de ejecucion transcurrido del registro de error 1 detectado (igual que
[Tiempo func. motor] - £ H , pagina 71).

[Tensiéondelared] o L F | V] —
Tension de la red. Tension principal del registro de error 1 detectado (igual que [Tensién de lared] . L ~ ).
[Estd.termic.motor] £ H F | [%] —

Estado térmico del motor. Estado térmico del motor del registro de error 1 detectado (igual que [Estd.
termic.motor] - H - ).

[Canal de control] =/ [ [ |/ — —

pagina 62).

Canal de control. Canal de comando del registro de error 1 detectado (igual que [Canal de control] [ /7 [

[Canal de frec.ref.] o/ - L / — —
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Canal de frec. de referencia. Canal de referencia del registro de error 1 detectado (igual que [Canal de frec.
ref] - F L L , pagina 63).

[Saf1t Regn-1] 5~ [ / — —
Saf1 Reg n-1, SAF1 Registro x (1 es el ultimo)
[Saf2 Regn-1] 5~ & / — —
Saf2 Reg n-1, SAF2 Registro x (1 es el ultimo)
[SFOORegn-1] =~ A / — -
SFO00 Reg n-1, SFO0 Registro x (1 es el ultimo)
[SFO1 Regn-1] 5~ & |/ — —
SF01 Reg n-1, SFO1 Registro x (1 es el ultimo)
[SFO2Regn-1] 5~ [ | — -
SF02 Reg n-1, SF02 Registro x (1 es el Ultimo)
[SFO3 Regn-1] 5~ o |/ — —
SF03 Reg n-1, SFO3 Registro x (1 es el ultimo)
[SF0O4 Regn-1] 5~ £ | — —
SF04 Reg n-1, SF04 Registro x (1 es el tltimo)
[SFO5 Regn-1] 5~ F | — =
SF05 Reg n-1, SF05 Registro x (1 es el tltimo)
[SF0O6 Regn-1] 5~ [ / — —
SF06 Reg n-1, SF0O6 Registro x (1 es el ultimo)
[SFO7 Regn-1] 5~ H | — -
SF07 Reg n-1, SFO7 Registro x (1 es el ultimo)
[SFO8 Regn-1] 5~ / | — —
SF08 Reg n-1, SF08 Registro x (1 es el ltimo)
[SFO9 Regn-1] 5 ~ / | — —
SF09 Reg n-1, SF09 Registro x (1 es el ultimo)
[SF1I0 Regn-1] 5 - K | — —
SF10 Reg n-1, SF10 Registro x (1 es el ultimo)
[SF11Regn-1] 5~ L | — —
SF11 Reg n-1, SF11 Registro x (1 es el ultimo)

[Ultimo error 2] & F 2

Ultimo error 2

[Safi Regn-2] = - /7, [Saf2 Regn-2] = - 7 =, [SFO0 Regn-2] = - A 7, [SFO1 Regn-2] 5 - 5 7, y [SF02
Reg n-2] 5 - [ 2 hasta [SF11 Reg n-2] 5 ~ L & puede ser visible con este parametro.
Idéntico a [Ultimo error 1] &~ |, pagina 75.

Ultimo error 3] - 7 7
[

Ultimo error 3

[Saf1 Regn-3] 5~ / 7,[Saf2Regn-3] = - 7 7,[SFO0 Regn-3] = - A 7, [SF01 Regn-3] = - & 7,y [SF02
Reg n-3] 5 - [ 7 hasta [SF11 Reg n-3] 5 - L 7 puede ser visible con este parametro.
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Idéntico a [Ultimo error 1] & F |, pagina 75.

[Ultimo error 4] & F 4 - —

Ultimo error 4

[Saf1 Regn-4] = - |/ +,[Saf2 Regn-4] 5 - & 4, [SFO00 Regn-4] 5 - A 4,[SF01 Regn-4] = - b 4,y [SF02
Reg n-4] 5 - L 4 hasta [SF11 Regn-4] 5~ L H puede ser visible con este parametro.

Idéntico a [Ultimo error 1] & F | , pagina 75.

[Ultimo error 5] = F 5 - —

Ultimo error 5

[Saf1 Reg n-5] 5 - /5, [Saf2 Reg n-5] & -~ ,—’ 5, [SF00 Reg n-5] = - A 5,[SF01 Regn-5] = - & 5,y [SF02
Regn-5] 5 - [ 5 hasta [SF11 Reg n-5] & puede ser visible con este parametro.

Idéntico a [Ultimo error 1] & F | , pagina 75.

[Ultimo error 6] -/ F £ - —

Ultimo error 6

[Saf1 Reg n-6] 5r |5,[Saf2 Regn-6] 5 - 7 &, [SFO0 Reg n-6] = - A 5, [SF01 Regn-6] = - - &, y [SF02
Reg n-6] 5 - [ 5 hasta [SF11 Reg n-6] 5 -~ L £ puede ser visible con este parametro.

Idéntico a [Ultimo error 1] & 7 |, pagina 75.

[Ultimo error 7] & F 7 - —

Ultimo error 7

[Saf1 Regn-7] 5 - / 7,[Saf2 Regn-7] 5~ & 7,[SFO0Regn-7] = - A 7,[SF01 Regn-7] = - & 7,y [SF02
Regn-7] 5~ L 7 hasta [SF11 Reg n-7] 5 ~ L 7 puede ser visible con este parametro.

Idéntico a [Ultimo error 1] &~ |, pagina 75.

[Ultimo error 8] & F A - —

Ultimo error 8

[Saf1 Regn-8] 5 - /H,[Saf2 Regn-8] 5 - & H, [SFO0 Regn-8] = - A H,[SF01 Regn-8] = - b A, y [SF02
Reg n-8] 5 - [ A hasta [SF11 Reg n-8] 5 ~ L A puede ser visible con este parametro.

Idéntico a [Ultimo error 1] &~ |, pagina 75.

[Errorreal] PF L -

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente

manera; o - | =-»

PEL
Mor =
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* [No error] ~ = F: Ningun error detectado

« [ERROR DE ANGULO] A 5 F: ERROR DE ANGULO, error detectado en la configuracién del angulo
* [Control freno] & L F: Control freno, pérdida de 3 fases de motor del freno

* [Realimen.freno] - - : Realimen.freno, error detectado en el contactor de freno

» [Config Incorrecta] L F F: Configuracién incorrecta, configuracion no valida durante el encendido
+ [ERROR TRANSF.CONF.] C 7 | Z: Error de transferencia de configuracién

* [Inter.com .bus camp] [ ~ F: Comunicacién interrumpida en el bus de campo

* [Interru.com CANopen] [ = F: Comunicacién interrumpida en CANopen

* [Err.Re. Cont. AFE] ” - F 7: Err. Re. Cont. AFE

* [Err canal conmut.] [ 5 F: Error detectado en la conmutacién del canal

* [Error carga dinam.] -/ L F: Error detectado en la carga dinamica

* [Control EEPROM] ~ E F |: Control memoria EEPROM

* [Err.pot. EEPROM] E £ F Z': Erro Potencia EEPROM

+ [ERROR EXTERNO] £ F F [I: Error externo detectado

+ [ERROR BUS DE CAMPO] E F  ': El bus de campo ha detectado un error externo

* [Err Bloque Funcién] - & £ : Error del Bloque de Funcién

+ [ERPARO BLOQ FUNCION] F & E 5: Error Paro Bloque de Funcion

* [Conta.cerrado fuera] ~ [ ~ [: Output contactor closed error

* [Err.apert.contc.salida] ~ L F ': Error apertura contactor salida

+ [COMPAT. TARJETAS] H [ F: Compatibil.tarjetas, error detectado en la configuracién de hardware
» [Desaturacion IGBT] + - - : Desaturacion IGBT, error de hardware detectado

* [ERRORENLACEINT.] /L F:Interrupcién de la comunicacioén interna con médulo de opcidn,
interrupcién de enlace interno de opcion

* [Errorinterno1] .~ F [: Errorinterno 1 (TALLA)

* [Errorinterno 2] |~ F Z: Error interno 2 (SOFT), tarjeta de alimentacion desconocida o incompatible

* [Errorinterno 3] :~ F 3: Error interno 3 (comunicacioén interna), interrupcion de la comunicacion por
enlace serie interno

* [Errorinterno 4] |~ F 4: Error interno 4 (fabricacion), zona de industrializacién no valida

* [Errorinterno 6] :~ F &: Error interno 6 (OPCION), tarjeta opcional desconocida o incompatible

* [Errorinterno 9] .~ F 9: Error interno 9 (Medida), error detectado en el circuito de medicién de
corriente

* [Errorinterno 10] ~ F A: Error interno 10 (RED), error detectado en el circuito de pérdida de fase de
entrada

. [SECI:';'or Interno 11] . ~ F L: Error interno 11 (temperatura), error detectado por el sensor térmico (OC o

* [ErrorInterno 14] .~ F £: Error interno 14 (CPU), error de CPU detectado (ram, flash, tarea...)

+ [CONTACTOR ENTRADA] L [ F: Conactor entrada, error detectado en el contactor de linea

+ [AI3 Pérdida 4-20mA] L F F 3: Al3 Pérdida 4-20mA

* [Sobretension bus CC] = & F: Sobretension bus CC

* [SOBRECORRIENTE] = 7 : SOBRECORRIENTE

* [Sobretemp.disposit.] - H F: Sobretemperatura dispositivo

* [Proceso sobrecarga] - L [ : Sobrecara proceso

+ [SOBRECARGA MOTOR] = L : Sobrecarga motor

+ [PERDIDA FASE SALIDA] - - F |: PERDIDA FASE SALIDA

« [Pérd.Fase Salida] = 7 F 7: PERDIDA FASE MOTOR

+ [SOBRETENSION RED] = = F: Sobrete.aliment.red, error detectado de sobrealimentacion
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* [Sobretemp. PTC DI6] = £ L : Sobretemp. PTC DI6, el sobrecalentamiento del motor detecté un error
de PTCL: producto estandar

* [Perdidafase red] ~ H F : Perdida fase de red

* [Error sonda DI6=PTC] F £ F L : Error sonda DI6=PTC (OC o SC)

* [Error funcién seg.] = A F F: Error detectado en la funcién de seguridad

+ [CORTOCIRCUITO MOTOR] = [ ~ /: CORTOCIRCUITO MOTOR (deteccion instantanea)

+ [CORTOCIRC. ATIERRA] =  F 7: Cortircuito tierra (deteccion instantanea)

+ [COROTCIRCUITOIGBT] = [ F 4: IGBT cortocircuito (deteccion instantanea)

+ [Cortocirc.motor] 5 [ F 5: CORTOCIRCUITO MOTOR, cortocircuito de carga durante la secuencia de
carga de encendido (deteccién instantanea)

+ [INTERRUP.COM.MODBUS] = L F [:Interrupciéon de comunicaciéon Modbus, interrupcion de la

comunicacion serie local Modbus

+ [INTERRUP.COM PC] = L F ': Interrupcién de comunicacion de PC, interrupcion de la comunicacion
del software de PC

* [INTERRUP.COMHMI] = L F 3: Interrupcién de comunicacién de HMI
*+ [SOBREVELOC. MOTOR] 5 = ~: SOBREVELOCIDAD MOTOR

* [Perdi.realim.enco.] = F F: Pérd. realim encod.

* [Error limita.par] 5 = F: Error Limite de Par

* [SOBRETEMP. IGBT] - _ F: Sobretemp.IGBT

* [ERROR DE AUTOTUNING] t ~ F: Error detectado en el autotuning

+ [Baja carga proceso] . L : Baja carga proceso

+ [Bajatensionred] . 5 F: BAJA TENSION RED

[Mas info.error] A F .-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™= [T oq = AF

Informacion adicional de errores detectados.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Inter.com .bus camp] [ ~ F — —

Interrup. com. médulo bus campo, el médulo de opciones de comunicacién detectd un codigo de error.

Este parametro es de sdlo lectura. El codigo de error detectado seguira guardado en el pardmetro, aunque
haya desaparecido la causa. El parametro se reseteara tras haber desconectado y vuelto a conectar el
variador. Los valores de este parametro dependen del médulo de red. Consulte el manual del médulo
correspondiente.

[Errorcom.int.1] /L F / — —

Interrup. comunicacion interna 1, interrupcion de la comunicacion entre el médulo 1 opcional y el variador.

Este parametro es de sélo lectura. El codigo de error detectado seguira guardado en el parametro, aunque
haya desaparecido la causa. El parametro se reseteara tras haber desconectado y vuelto a conectar el
variador.

[Reg. Error Seguridad] = F F £ (1) = —
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Registro error Seguridad

» Bit0 = 1: Tiempo limite de antirrebote de las entradas légicas (compruebe el valor del tiempo de
antirrebote LIDT de acuerdo con la aplicacion)

» Bit1 reservado

» Bit2 = 1: La senal de velocidad del motor ha cambiado durante la rampa de SS1

» Bit3 = 1: La velocidad del motor ha alcanzado el umbral limite de frecuencia durante la rampa de SS1.
+ Bit4: Reservado

» Bith: Reservado

» Bit6 = 1: La senal de velocidad del motor ha cambiado durante la limitaciéon de SLS

» Bit7 = 1: La velocidad del motor ha alcanzado el umbral limite de frecuencia durante la rampa de SS1.
» Bit8: Reservado

+ Bit9: Reservado

* Bit10: Reservado

* Bit11: Reservado

* Bit12: Reservado

+ Bit13 = 1: La medicidn de la velocidad del motor no es posible (compruebe la conexién del cableado del
motor)

» Bit14 = 1: Detectado cortocircuito a tierra del motor (compruebe la conexién del cableado del motor)

» Bit15 = 1: Detectado cortocircuito de fase a fase del motor (compruebe la conexién del cableado del
motor)

[Reg1 error Seguridad] = A F~ [ (1) — —

Reg1 error SeguridadReqgistro de errores de control de aplicacion.
» Bit0 = 1: Error de coherencia de PWRM detectado
» Bit1 = 1: Error de parametros de las funciones de seguridad detectado
+ Bit2 = 1: La comprobacion automatica de la aplicacion ha detectado un error
» Bit3 = 1: La verificacion de diagnoéstico de la funcion de seguridad ha detectado un error
+ Bit4 = 1: El diagndstico de las entradas I6gicas ha detectado un error

» Bit5 = 1: Error detectado en las funciones de seguridad de SMS o GDL (Detalles en el registro
[Subregistro 4 fallo Seguridad] = ~ 7 4 , pagina 85)

» Bit6 = 1: Gestion de la vigilancia de la aplicacion activa

» Bit7 = 1: Error de control del motor detectado

» Bit8 = 1: Error del nucleo del enlace serie interno detectado

+ Bit9 = 1: Error de activacion de las entradas légicas detectado

» Bit10 = 1: La funcion de desactivacion de par de apriete seguro ha desencadenado un evento
» Bit11 = 1: La interfaz de la aplicacion ha detectado un error de las funciones de seguridad

» Bit12 = 1: La funcion Paro seguro 1 ha detectado un error de las funciones seguras

» Bit13 = 1: La funcion de velocidad limitada de seguridad ha desencadenado un evento

+ Bit14 = 1: Datos del motor corruptos

» Bit15 = 1: Error del flujo de datos del enlace serie interno detectado

[Reg2 error Seguridad] 5 A F = () — —
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Reg2 error Seguridad, registro de errores de control del motor

Bit0 = 1: La comprobacion de consistencia de la frecuencia del estator ha detectado un error
Bit1 = 1: Error de estimacion de la frecuencia del estator detectado

Bit2 = 1: Gestion de vigilancia de control del motor activa

Bit3 = 1: Vigilancia del hardware de control del motor activa

Bit4 = 1: La comprobacion automatica del control del motor ha detectado un error

Bit5 = 1: Error de prueba de la cadena detectado

Bit6 = 1: Error del nucleo del enlace serie interno detectado

Bit7 = 1: Error de cortocircuito directo detectado

Bit8 = 1: Error del controlador de PWM detectado

Bit9 = 1: Error detectado interno de GDL

Bit10: Reservado

Bit11 = 1: La interfaz de la aplicacion ha detectado un error de las funciones de seguridad
Bit12 = 1: Reservado

Bit13: Reservado

Bit14 = 1: Datos del motor corruptos

Bit15 = 1: Error del flujo de datos del enlace serie interno detectado

[Subregistro 0 fallo Seguridad] = ~ 7 0 (1 — =

Subregistro 0 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 00

Registro de errores de prueba automatica de aplicaciones

Bit0: Reservado

Bit1 = 1: Desbordamiento de pila de RAM

Bit2 = 1: Error de integridad de la direccion de RAM detectado

Bit3 = 1: Error de acceso a los datos de RAM detectado

Bit4 = 1: Error en la suma de comprobacion de flash detectado

Bit5: Reservado

Bit6: Reservado

Bit7: Reservado

Bit8: Reservado

Bit9 = 1: Desbordamiento de tarea rapida

Bit10 = 1: Desbordamiento de tarea lenta

Bit11 = 1: Desbordamiento de tarea de la aplicacion

Bit12: Reservado

Bit13: Reservado

Bit14 = 1: La linea de PWRM no se activa durante la fase de inicializacion
Bit15 = 1: La vigilancia del hardware de la aplicacion no funciona después de la inicializacion

[Subregistro 1 fallo Seguridad] = ~ 7 / (1) — —
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Subregistro 1 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 01

Registro de errores de diagndstico de entrada logica
» Bit0 = 1: Gestion - Error de estado de la maquina detectado
» Bit1 = 1: Los datos requeridos para la gestién de pruebas estan corruptos
» Bit2 = 1: Error de seleccion de canales detectado
» Bit3 = 1: Pruebas - Error de estado de la maquina detectado
» Bit4 = 1: Solicitud de prueba corrupta
» Bit5 = 1: Puntero al método de prueba corrupto
» Bit6 = 1: Accion de prueba proporcionada incorrecta
» Bit7 = 1: Error detectado en la recopilacion de resultados
» Bit8 = 1: Error de LI3 detectado. No se puede activar la funcién segura
» Bit9 = 1: Error de LI14 detectado. No se puede activar la funcién segura
» Bit10 = 1: Error de LI5 detectado. No se puede activar la funcién segura
» Bit11 =1: Error de LI6 detectado. No se puede activar la funcion segura
* Bit12 = 1: Actualizacion de la secuencia de pruebas con un diagnéstico en curso
» Bit13 = 1: Error de gestion del patréon de pruebas detectado
» Bit14: Reservado
» Bit15: Reservado

[Subregistro 2 fallo Seguridad] = F 7 & (1) — —

Subregistro 2 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 02

La Administracién de supervision de aplicaciones detecté un registro de errores
» Bit0 = 1: Error de tarea rapida detectado
» Bit1 =1: Error de tarea lenta detectado
» Bit2 = 1: Error de tarea de la aplicacién detectado
» Bit3 = 1: Error de tarea de fondo detectado
» Bit4 = 1: Error detectado de entrada/tarea rapida de seguridad
» Bit5 = 1: Error detectado de entrada/tarea lenta de seguridad
» Bit6 = 1: Error detectado de entrada/tarea lenta de seguridad
» Bit7 = 1: Error detectado de tarea/tratamiento de la aplicacién de seguridad
» Bit8 = 1: Error detectado en la tarea en segundo plano de seguridad
+ Bit9: Reservado
» Bit10: Reservado
» Bit11: Reservado
+ Bit12: Reservado
» Bit13: Reservado
+ Bit14: Reservado
» Bit15: Reservado

[Subregistro 3 fallo Seguridad] = ~ 7 7 () — —
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

Subregistro 3 fallo Seguridad, subregistro de fallas de seguridad 03

Bit0 = 1: Tiempo limite de antirrebote
Bit1 = 1: Entrada no consistente

Bit2 = 1: Comprobacién de coherencia: error detectado por la maquina de estado

Bit3 = 1: Comprobacién de coherencia: tiempo de espera de rebote dafado

Bit4 = 1: Error de datos del tiempo de respuesta detectado

Bit5 = 1: Tiempo de respuesta corrupto
Bit6 = 1: Consumidor indefinido consultado
Bit7 = 1: Error de configuracion detectado

Bit8 = 1: Las entradas no estan en modo nominal

Bit9: Reservado

Bit10: Reservado
Bit11: Reservado
Bit12: Reservado
Bit13: Reservado
Bit14: Reservado
Bit15: Reservado

[Subregistro 4 fallo Seguridad] = - 7 4 ()

Subregistro 4 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 04

[Timeout Par/l lim] = £ = registro de errores detectados

Bit0 = 1: Sin sefial configurada

Bit1 = 1: Error de estado de la maquina detectado

Bit2 = 1: Error de datos internos detectado
Bit3: Reservado
Bit4: Reservado
Bit5: Reservado
Bit6: Reservado

Bit7: Reservado

Bit8 = 1: Error de exceso de velocidad de SMS detectado

Bit9 = 1: Error interno de SMS detectado
Bit10: Reservado

Bit11 = 1: Error interno de GDL 1 detectado
Bit12 = 1: Error interno de GDL 2 detectado
Bit13: Reservado

Bit14: Reservado

Bit15: Reservado

[Subregistro 5 fallo Seguridad] = ~ [ 5 (1)
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Subregistro 5 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 05

[Canal 1 SS1] 5 5 | [ registro de errores detectados
» Bit0 = 1: Error de estado de la maquina detectado
» Bit1 = 1: Sefial de velocidad del motor cambiada durante la parada
» Bit2 = 1: La velocidad del motor alcanzé el area de disparo
» Bit3 = 1: Velocidad tedrica del motor corrupta
» Bit4 = 1: Configuracion no autorizada
» Bit5 = 1: Error de calculo de la velocidad tedrica del motor detectado
» Bit6: Reservado
» Bit7 = 1: Comprobacién de sefial de velocidad: error detectado de coherencia
+ Bit8 = 1: Solicitud de SS1 interna corrupta
* Bit9: Reservado
+ Bit10: Reservado
» Bit11: Reservado
» Bit12: Reservado
» Bit13: Reservado
» Bit14: Reservado
» Bit15: Reservado

[Subregistro 6 fallo Seguridad] = F 7 5 (1) — —

Subregistro 6 fallo Seguridad, subregistro de fallas de seguridad 06

[SLS] = L 5 registro de errores detectados
» Bit0 = 1: Registro de errores de equipo de estado detectado
» Bit1 = 1: La sefal de velocidad de motor cambio6 durante la limitacién
+ Bit2 = 1: La velocidad del motor ha alcanzado el umbral limite de frecuencia
» Bit3 = 1: Corrupcién de datos
» Bit4: Reservado
» Bit5: Reservado
» Bit6: Reservado
* Bit7: Reservado
» Bit8: Reservado
» Bit9: Reservado
* Bit10: Reservado
» Bit11: Reservado
+ Bit12: Reservado
» Bit13: Reservado
+ Bit14: Reservado
» Bit15: Reservado

[Subregistro 7 fallo Seguridad] =~ 7 7 (1) — =
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Subregistro 7 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 07

La Administracion de supervision de aplicaciones detecté un registro de errores
+ Bit0: Reservado
+ Bit1: Reservado
+ Bit2: Reservado
+ Bit3: Reservado
+ Bit4: Reservado
+ Bit5: Reservado
+ Bit6: Reservado
+ Bit7: Reservado
+ Bit8: Reservado
+ Bit9: Reservado
+ Bit10: Reservado
+ Bit11: Reservado
+ Bit12: Reservado
+ Bit13: Reservado
+ Bit14: Reservado
+ Bit15: Reservado

[Subregistro 8 fallo Seguridad] = - 7 5 () - —

Subregistro 8 fallo Seguridad, subregistro de fallas de seguridad 08

La Administracién de supervision de aplicaciones detecto un registro de errores
+ Bit0 = 1: Error de tarea de PWM detectado
» Bit1 =1: Error de tarea fija detectado
« Bit2 = 1: Error de vigilancia de ATMC detectado
+ Bit3 =1: Error de vigilancia de DYNFCT detectado
+ Bit4: Reservado
+ Bit5: Reservado
» Bit6: Reservado
+ Bit7: Reservado
» Bit8: Reservado
+ Bit9: Reservado
+ Bit10: Reservado
* Bit11: Reservado
+ Bit12: Reservado
+ Bit13: Reservado
+ Bit14: Reservado
+ Bit15: Reservado
[Subregistro 9 fallo Seguridad] = ~ 7 5 (1) — —
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Subregistro 9 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 09

Registro de errores detectados en la prueba automatica de control del motor
» Bit0: Reservado
+ Bit1 = 1: Desbordamiento de pila de RAM
» Bit2 = 1: Error de integridad de la direccién de RAM detectado
» Bit3 = 1: Error de acceso a los datos de RAM detectado
» Bit4 = 1: Error en la suma de comprobacién de flash detectado
» Bith: Reservado
+ Bit6: Reservado
» Bit7: Reservado
+ Bit8: Reservado
* Bit9=1:1 ms de desbordamiento de tarea
» Bit10 = 1: Desbordamiento de tarea de PWM
» Bit11 = 1: Desbordamiento de tarea fija
» Bit12: Reservado
» Bit13: Reservado
* Bit14 = 1. Interrupcion no deseada
» Bit15 = 1: El hardware WD no funciona después de la inicializacion

[Subregistro 10 fallo Seguridad] = F /7 (1) — —

Subregistro 10 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 10

Registro de errores detectados de cortocircuito directo de control del motor
» Bit0 = 1: Cortocircuito a tierra - Error de configuracion detectado
» Bit1 = 1: Cortocircuito fase a fase - Error detectado en la configuracién
» Bit2 = 1: Cortocircuito a tierra
» Bit3 = 1: Cortocircuito de fase a fase
» Bit4: Reservado
+ Bithb: Reservado
» Bit6: Reservado
» Bit7: Reservado
» Bit8: Reservado
» Bit9: Reservado
+ Bit10: Reservado
* Bit11: Reservado
» Bit12: Reservado
» Bit13: Reservado
» Bit14: Reservado
+ Bit15: Reservado

[Subregistro 11 fallo Seguridad] =~ / /(1) — =
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Subregistro 11 fallo Seguridad, subregistro de fallos de seguridad 11

Revision dinamica de la actividad del control de motor, registro de errores detectado
+ Bit0 = 1: La aplicacién solicité un diagndstico de cortocircuito directo

+ Bit1 =1: La aplicacion solicitd una comprobacion de consistencia de la estimacion de la frecuencia del
estator (tension y corriente)

« Bit2 = 1: Aplicacion solicitada para diagnostico de SpdStat proporcionada por el control de motor
+ Bit3: Reservado

+ Bit4: Reservado

+ Bit5: Reservado

+ Bit6: Reservado

+ Bit7: Reservado

+ Bit8 = 1: El diagndstico seguro del control de motor del cortocircuito directo esta habilitado

« Bit9 = 1: Se habilita la comprobacion de coherencia de control de motor de estimacion de frecuencia de
estator

+ Bit10 = 1: El diagnéstico de control de motor de SpdStat provisto por el control de motor esta activado
+ Bit11: Reservado
+ Bit12: Reservado
* Bit13: Reservado
+ Bit14: Reservado
+ Bit15: Reservado

[Conta. advert. IGBT] £ A — —

Conta. advert. IGBT, contador de tiempo de alarma del transistor (periodo de tiempo que ha estado activa la
alarma de "temperatura de IGBT").

[Tiempo frec. minima] - AL 2 — —

Tiempo IGBT frec.min.. Contador de tiempo de alarma del transistor a la minima frecuencia de conmutacion
(periodo de tiempo que ha estado activa la alarma de "temperatura de IGBT" tras haber reducido el variador
automaticamente la frecuencia de conmutacion al valor minimo).

[Num adver IGBT] ~ £ / %

Numero de advertencias IGBT. Contador de alarma del transistor: nUmero detectado durante el ciclo de vida.

Visible si [3.1] [Nivel de acceso] [ F [ se establece en [Experto] - F .

[Mensaje servicio] 5 £ ~— — —

Consulte [Mensaje servicio] 5 £ ~ -, pagina 393.

[Borrado histo.error] - F L £ — —

Borrado histo.error. Resetee todos los errores detectados anteriormente que se puedan restablecer.
[No] ~ =: reseteado no activo

[Si] Y £ 5: reseteado en curso

(1) Los valores hexadecimales se muestran en el terminal de visualizacién grafica

Ejemplo:
SFFE = 0x0008 en hexadecimal
SFFE =Bit 3

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
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descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

[Codigo de acceso] [ o d-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r =) 7 o =) Cod

Contrasefia de HMI.

Si ha perdido el codigo, pongase en contacto con Schneider Electric.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Estado] = £ - —

Estado, estado del variador (bloqueo/desbloqueo). Parametro de informacion; no puede modificarse.
+ [Bloqueado] L K : el variador esta bloqueado mediante una contrasena
* [Nobloq.] . L £ K: el variador no esta bloqueado mediante una contrasefa

[COdlgO1 PlN] LCod - —

Codigo 1 password, cddigo confidencial.
Permite proteger la configuracion del variador mediante un cédigo de acceso.

Cuando el acceso se bloquea mediante un cédigo, soélo se puede acceder a los parametros de los menus [1.2]
[SUPERVISION] /7 = = —y [1.1] [Velocidad de ref.] - £ F —. La tecla MODE puede utilizarse para
conmutar entre los menus.

NOTA: Antes de especificar un cédigo, no olvide tomar buena nota de éste.
[OFF] = F F: no hay cddigos de bloqueo de acceso.

» Para bloquear el acceso, especifique un cddigo (del 2 al 9.999). La visualizacion puede ampliarse
mediante el selector giratorio. A continuacion, pulse ENT. [ON] = ~ aparece en la pantalla para indicar
que el acceso se ha bloqueado.

[ON] = ~: un cédigo bloquea el acceso (del 2 al 9.999).

» Para desbloquear el acceso, especifique el cédigo (puede ampliar la visualizacién mediante el selector
giratorio) y pulse ENT. El codigo permanece en la pantalla, y el acceso estara desbloqueado hasta la
préxima vez que se apague el variador. El acceso se bloquea de nuevo la proxima vez que se encienda el
variador.

» Siseintroduce un codigo incorrecto, la pantalla cambia a [ON] = ~ y el acceso permanece bloqueado.
El acceso esta desbloqueado (el codigo permanece en la pantalla).

» Parareactivar el bloqueo con el mismo cédigo cuando se haya desbloqueado el acceso, vuelva a [ON]
o r utilizando el selector de ajuste progresivo y pulse ENT. [ON] = ~ permanece en la pantalla para
indicar que se ha bloqueado el acceso.

» Para bloquear el acceso con un cédigo nuevo cuando se ha desbloqueado el acceso, introduzca el cédigo
nuevo (incremente la pantalla utilizando el selector) y, a continuacién, pulse ENT. [ON] = ~ permanece en
la pantalla para indicar que se ha bloqueado el acceso.

» Para desactivar el bloqueo cuando se haya desbloqueado el acceso, vuelva a [OFF] = F F utilizando el
selector de ajuste progresivo y pulse ENT. [OFF] = F F permanece en la pantalla. El acceso esta
desbloqueado y permanece asi hasta el préximo reinicio.

[Codigo 2 PIN] [ = o & Kk

Codigo 2 password, cédigo confidencial 2.

Visible si [3.1] [Nivel de acceso] | A [ se establece en [Experto] £ F .
[OFF] = F F: el valor [OFF] = F F indica que no se ha establecido ninguna contrasefia [No bloq.] . L [ K.
[ON] = ~: el valor [ON] = ~ indica que la configuracién del variador se encuentra protegida y se debe

introducir un cédigo de acceso para desbloquearla. Tras haber especificado el cédigo correcto, éste
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permanece en la pantalla, y el variador estara desbloqueado hasta la préxima vez que se desconecte la
alimentacion eléctrica.

8888: El codigo PIN 2 es un codigo de desbloqueo que solo conoce el soporte técnico de Schneider Electric.

[Derechos guardado] . L r —

Permiso de guardar la configuracién del variador en HVIl o SOMOVE

* [Permitido] . L ~ [J: significa que SoMove o el terminal grafico pueden guardar toda la configuracion
(contrasefia, protecciones y configuracién). Cuando se edita la configuracion, sélo se puede acceder a los
parametros no protegidos.

* [No permit.] . L ~ /: significa que SoMove o el terminal de visualizacion grafica no pueden guardar la
configuracion.

[Derechos descarga] -/ L - — —

Derechos descarga

+ [Variador bloq.] = L ~ [I: variador bloqueado: significa que la configuracion sélo se puede descargar en
un variador bloqueado cuya configuracion tenga la misma contrasena. Si las contrasefias son distintas, no
estara permitido realizar la descarga.

+ [Variador desbloq.] -/ L ~ [: variador desbloqueado: significa que la configuracién sélo se puede
descargar en un variador sin contrasefa activa.

+ [No permitido] - L ~ =': no permitida: no se puede descargar la configuracion.

» [Variador blo/desblo.] =/ L ~ 3: bloqueo. + No: se permite la descarga después del caso 0 o el caso 1.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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1.3[CONF] [ o n F

1.3[CONF] L an F

Introduccion

El modo de configuracién incluye 4 partes:

1. El'mend [MIMENU] /7 4 /7 ~ incluye hasta 25 parametros que el usuario
puede personalizar mediante el terminal de visualizacion grafica o el software
SoMove.

2. Conjunto de parametros de almacenamiento/recuperacion: Estas 2 funciones
se utilizan para almacenar y recuperar los ajustes del cliente.

3. Parametro [Macro-configuration] [ F [ , pagina 98 que permite cargar
valores predefinidos para las aplicaciones.

4. [Completo] F . L L : este menu proporciona acceso a todos los demas
parametros. Incluye 10 submenus:

[Inicio Sencillo] 5 /7T —, pagina 102

[SET] 5 £ £ —, pagina 109

[Control motor] o - [ —, pagina 127
[Entradas/Salidas] : . o —, pagina 154
[P.controlad.] L £ L —, pagina 198

[Bloques Funcion] F & [T —, pagina 205
[Funcion de Aplicacién] F . » —, pagina 214
[Fallo.estado funciona] F L £ —, pagina 325
[Comunicacién] L = /1 —, pagina 373

[Nivel de acceso] L A [, pagina 380
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Acceso a los menus

Los valores de parametros mostrados se proporcionan como ejemplos.
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1.3 1 [MIMENU] 741 n-

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ | ™» [ o F YA

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Este menu contiene los parametros seleccionados en el menu [3.4] [Config.visualizador] o [ F— [Config.visualizador] o [ F -, pagina

391.
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1.3.2 [Ajustes de fabrica] F [ 5-

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ L onF=»FL5

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Config. Fuente] F [ 5 | * T [Config.Macro] .~

Configuracion source

Si la funcion de conmutacion de configuracién esta configurada, no es posible acceder a [Config.1] L F [ /y[Config.2] [ F L 2.

NOTA: Para cargar las configuraciones del variador almacenadas previamente ([Config. 1] 5 £ - / o [Config.2] 5 £ - ),
seleccione la configuracion de origen [Config. Fuente] - L 5  =[Config.1] L F [ / o [Config. 2] [ F [ & seguido de un ajuste de
fabrica [Ir a valores fabri.] L F 5 =[Si] 4 £ 5.

[Config.Macro] . ~ .: configuracién de fabrica, volver a la configuracién de macro seleccionada
[Config. 1] [ F [ [: configuracion 1

[Config. 2] [ F L £': configuracion 2

[Pon.valor defe.Grupo] F - 4 — = =

Poner valores por defecto grupo
Seleccion de los menus que se van a cargar.

Consulte el procedimiento de seleccion multiple Descripcion del HMI, pagina 36 para el terminal de pantalla integrado y el terminal de
pantalla grafica Opcion de terminal grafico, pagina 20.

NOTA: En la configuracion de fabrica y después de regresar a los "ajustes de fabrica", [Pon.valor defe.Grupo] ~ - 4 esta vacio.
[Todos] A L L : todos los parametros (el programa de bloques de funciones también se borra)
[Config.disposit] - - /1: el mend [1] [Estim. Var] & -  sin [Comunicacion] [ = /7. En el menu [3.4] [Config.visualizador] - [ F,
[Dev. nombre estand.] 5 5 7 , pagina 393 vuelve a [No] - .

[Parametros motor] /7 = L : consulte los parametros del motor .
Sélo se puede acceder a las siguientes selecciones si [Config. Fuente] - L 5 | se establece en [Config.Macro] .~ ..

[Meni COMUNIC.] L = /7: El ment [Mena COMUNIC.] [ = /7 sin [Direcc.Scan.IN1] ~ /1A [ hasta [Direcc.Scan.IN8] - /
[Direccion ScanOut1] ~ [ A | hasta [Direccion ScanOut8] ~ [ A H.

3
]
m
(o]

[Config.visualizador] =  5: El ment [3.3] [PANTALLA SUPERVISION] /1 F.

[Ir a valores fabri.] [ F 5 * z 2s

[Ir a valores fabri.]

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que la restauracion a los ajustes de fabrica sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Solo se pueden recuperar los ajustes de fabrica si previamente se ha seleccionado al menos un grupo de parametros.
. [NO] ~ o No

* [Si] Y E 5: el parametro vuelve a cambiar a [No] ~ = automaticamente tan pronto como se completa la operacion.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Guardar config] 57 5 K - LY
Guardar configuracién
La configuracion activa que se va a guardar no aparece en la seleccion. Por ejemplo, si es [Config. 0] 5 £ ~ [J, solo apareceran [Config.
1] 5t~ [ y[Config.2] 5 k£ ~ 2. El parametro vuelve a cambiar a [No] ~ = tan pronto como finalice la operacion.
. [NO] ~ o=: No
* [Config. 0] 5 £ ~ [J: mantenga pulsada la tecla ENT durante 2 s
* [Config. 1] 5 £ ~ [: mantenga pulsada la tecla ENT durante 2 s
* [Config. 2] 5 £ ~ £: mantenga pulsada la tecla ENT durante 2 s

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

Z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.3 [Macro-configuration] L F L —

Contenido de este capitulo

[Macro-configuration] £ F L .....cooouuiiiiii e 98
[Macro-configuration] [ ~ [i: asignacion de las entradas/salidas ................... 99
[Macro-configuration] I~ ~ [ : Otras configuraciones y ajustes ..................... 100

= T
L
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1.3.3 [Macro-configuration] [ F [ —

[Macro-configuration] £ F [

Acceso

manera: o~ ™ [ 5+ F

Lista de parametros

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Config.Macro] L F L * 22 S

[Inicio/Parada] = - 5

Configuracion de macro

AADVERTENCIA

equipo.

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
Compruebe que la configuracién de la macro seleccionada sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el

[Elevacion] H 5 E: elevacion

[Inicio/Parada] 5 £ 5: arranque/parada
[Manutenc.] H < L : manipulacion

[Uso general] [ £ ~: uso general
[Regul. PID] F | d: regulacién de PID
* [Carta COM.] ~ £ L : bus de comunicacion

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los pardmetros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

Z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante

2s.

Ejemplo de retorno total a ajustes de fabrica

* [Config. Fuente] - [ 5

 se establece en [Config.Macro] .~

* [Pon.valor defe.Grupo] ~ - 4 se establece en [Todos] A L L

» [Iravalores fabri.] L F 5 se establece en [Si] “ £ 5
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1.3.3 [Macro-configuration] [ ~

o —

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Macro-configuration] £ F L : asignacion de las entradas/

salidas

Entrada/Salida

[Inicio/Parada]

[Manutenc.]

[Uso general]

[Elevacion]

[Regul. PID]

[Carta COM.]

=] /
Ao

[Config. Freq
Ref 1]

[Config. Freq
Ref 1]

[Config. Freq
Ref 1]

[Config. Freq
Ref 1]

[Config. Freq
Ref 1]

[Config. Freq
Ref 2] ([Config.

F4

(Referencia PID) | Freq Ref 1] =
Modbus
integrado) (1)
A2 [No] [Entrada [Entrada [No] [Asig.Retorno [No]
sumatoria 2] sumatoria 2] PID]
[A 3] [No] [No] [No] [No] [No] [No]
Aol [No] [No] [No] [No] [No] [No]
o [No drive flt] [No drive flt] [No drive flt] [No drive flt] [No drive flt] [No drive fit]
rc [No] [No] [No] [Légica de [No] [No]
freno]
L+ 1 (2hilos) [Avance] [Avance] [Avance] [Avance] [Avance] [Avance]
L 12 (2 hilos) [Retorno] [Retorno] [Retorno] [Retorno] [Retorno] [Retorno]
L 1 3 (2 hilos) [No] [2 vel. [Movimiento] [Borrado fallos] | [PID integral [Conmut. Frec.
preselecc.] desac.] Ref.2]
L 14 (2 hilos) [No] [4 vel. [Borrado fallos] | [Error Externo] [2 ref.preselc. [Borrado fallos]
preselecc.] PID]
L 15 (2 hilos) [No] [8 vel. [Limitacién de [No] [4 ref.preselc [No]
preselecc.] par] PID]
L +E (2hilos) [No] [Borrado fallos] | [No] [No] [No] [No]
L+ I (3 hilos) [Variador [Variador [Variador [Variador [Variador [Variador
marcha] marcha] marcha] marcha] marcha] marcha]
L 2 (3 hilos) [Avance] [Avance] [Avance] [Avance] [Avance] [Avance]
L+ 3 (3 hilos) [Retorno] [Retorno] [Retorno] [Retorno] [Retorno] [Retorno]
L 4 (3 hilos) [No] [2 vel. [Movimiento] [Borrado fallos] | [PID integral [Conmut. Frec.
preselecc.] desac.] Ref.2]
L 15 (3 hilos) [No] [4 vel. [Borrado fallos] | [Error Externo] [2 ref.preselc. [Borrado fallos]
preselecc.] PID]
L £ (3 hilos) [No] [8 vel. [Limitacién de [No] [4 ref.preselc [No]
preselecc.] par] PID]
Lol [No] [No] [No] [No] [No] [No]
Teclas de terminal de pantalla grafica
Tecla F1 [No] [No] [No] [No] [No] Control
mediante
terminal pantalla
grafica
Teclas F2, F3, [No] [No] [No] [No] [No] [No]

(1) Para comenzar, se debe configurar primero el Modbus [Direc.Modbus] A o o .

|:| En el control de 3 hilos, la asignacién de entradas LI1 a LI6 cambia.

NOTA: Estas asignaciones se reinicializan cada vez que cambia la
configuracién de la macro.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.3 [Macro-configuration] [ F [ —

[Macro-configuration] L F L : Otras configuraciones y

ajustes

Elevadoras

Ademas de asignar entradas/salidas, se asignan otros parametros sélo en la
configuraciéon de macros Elevadoras.

» [Tipo de movimiento] - = - se establece en [Elevacién] V £ -
* [Contacto de freno] & L | se establece en [No] - =
» [Apertura pulso fren] & | F se establece en [Si] 4 £ &

* [Corr. apertura freno] /& - se estableceen0A

+ [Tiempo Apert. Freno] & - £ se estableceenOs

* [Freq. Aperturafre.] & - se establece en[Auto] A . E o
» [Frec.cierre freno] - £ ~ se establece en [Auto] A . - o

* [Tiem. cierre freno] & £ k£ se estableceenO s

* [Cerraralainvers.] - £ o se establece en [No] ~ o

+ [Salto eninversion] _ - [ se establece en [Auto] A £ o
* [Tpo de rearranque] - - - se estableceenOs

* [Tiemporampalnt.] - - - se estableceenOs

* [Velocidad baja] .. 5 F , pagina 106 esta configurado para el deslizamiento
nominal del motor calculado por el variador

* [Asig. pér. fase sa.] o F L se establece en [Error OPF] Y £ 5
No se pueden realizar mas modificaciones en este parametro.

* [Recuperar al vuelo] ~ L ~ se establece en [No] - =
No se pueden realizar mas modificaciones en este parametro.

Restablezca los ajustes de fabrica:

Restablecer los ajustes de fabrica con [Config. Fuente] ~ [ 5 , establecido en
[Config.Macro] .~ ., pagina 95 devuelve el variador a la configuracion de
macro seleccionada. El pardmetro [Macro-configuration] [ ~ [, no cambia,
aunque [Macro.personaliz.] . [ F [, desaparece.

NOTA: La configuracion de fabrica que aparece en las tablas de parametros

corresponde a [Macro-configuration] [ ~ [, = [Inicio/Parada] 5 - 5. Esta
es la configuraciéon de macro establecida de fabrica.
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1.3.3 [Macro-configuration]

FL— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Diagramas de ejemplo para utilizar con las configuraciones de

macros

Diagrama de [Elevaciéon] H &

-

A\L L L %) @ @)
U2 s UM s le_;qm—l

(1): Adelante (Ascender)
(2): Hacia atras (Descender)

(3): Sin funcién de seguridad integrada, debe insertarse un contacto en el médulo
Preventa en el circuito de control de frenos para activarlo cuando se active la
funcion de seguridad "Par seguro desactivado” (consulte los diagramas de
conexion en el manual de instalacion).

(4): Freno electromagnético

NVE41298_05
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.1 [Completo] ~ . L L --[Inicio Sencillo] 5 . /7-

1.3.4.1 [Completo] F » L L --[Inicio Sencillo] 5 . 17-

Acceso

Es posible acceder a los pardametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™ ConF=»Fol L =5 ]

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Inicio Sencillo] & /[T —

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL
+ Leay comprenda completamente el manual del motor conectado.

+ Verifique que todos los parametros del motor estén correctamente ajustados consultando la placa de
caracteristicas del motor conectado.

+ Simodifica el valor de uno o mas parametros del motor después de haber realizado el autoajuste, el valor
de [Seleccion de ajuste] sTUN is reset to [Valor por defecto] TAB y debera volver a realizar el
autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

[Control 2 hilos] = I

=l
|

2s

[Control 2/3 hilos] - L [
Control 2/3 hilos , pagina 154

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Si se cambia este parametro, los parametros [Reset Fallos Auto] ATR y [Tipo 2 hilos] TCT y las
asignaciones de las entradas digitales y virtuales se restablecen parcialmente a los valores de fabrica.

+ Compruebe que este cambio sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

[Control 2 hilos] = [
Control de 2 hilos (comandos de nivel): Es el estado de entrada (0 01) o borde (0 a 1 0 1 a 0), que controla
la marcha o la parada.

Ejemplo de cableado de "fuente":

LI1: hacia adelante

L____Bj‘r-—“ LIx: hacia atras
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1.3.4.1 [Completo] ~ . L L --[Inicio Sencillo] 5 . /7- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Control 3 hilos] 7 [

Control de 3 cables (comandos de pulsos):Un pulso "hacia adelante" o "hacia atras" es suficiente para
ordenar el arranque, un pulso "parada" es suficiente para ordenar la parada.

Ejemplo de cableado de "fuente":

ATVeee

I +24 LI LI2 Lix LI1: parada

A A A LI2: hacia adelante
C7EN [ LIx: hacia atras

E — [Inicio/Parada] = = 5
[Macro-configuration] L F [ * 4 2g

Configuracién de macro , pagina 98

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que la configuracion de la macro seleccionada sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

* [Inicio/Parada] = - 5: Inicio/Parada estandar
* [Manutenc.] H - [i: Gestiéon de material
* [Elevacién] +H 5 - : Elevacion

+ [Uso general] (i £ ~: Uso general
* [Regul.PID] 7 . J: Regulacién de PID
+ [Carta COM.] ~ £ : Comunicaciones de red

[Macro.personaliz.] [ [ F [ %

Macro.personaliz.

Parametro de solo lectura, sélo visible si se ha modificado al menos un parametro de configuraciéon de macro.
. [NO] = No
* [Si] HE5:Si

[Motor estandar] - F - — [50 Hz IEC] [IEC] = [

Motor estandar

Este parametro modifica los ajustes preestablecidos de los siguientes parametros:[Tensién nom. motor]
w n 5 acontinuacion,[Velocidad alta] H 5 F , pagina 106, [Nivel frec. mot. elev.] F £ - , [Frec. nom. motor]
F - 5 y[Velocidad maxima] ~ F .

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] = A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

* [50 Hz IEC] = [J): Frecuencia del motor de 50 Hz
+ [60Hz NEMA] & [J: Frecuencia del motor de 60 Hz

[Asig. pér. fas.en.] (AL Kk - Si o No, segun la potencia
del variador

Asig. pérdida de fase de entrada
Este parametro solo es accesible en este menu en variadores de 3 fases.

Si desaparece una fase, el variador cambia al modo de error detectado [Perdida fase red] 7 H -, pero si
desaparecen 2 o 3 fases, el variador contintdia funcionando hasta que se dispara en un error detectado de baja
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.1 [Completo] ~ . L L --[Inicio Sencillo] 5 . /7-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

tension (el variador se dispara en [Perdida fase red] ~ H F si hay una pérdida de fase de entrada y esto lleva
a una disminucion del rendimiento).

Consulte [PERDIDA FASE RED] . F L.

* [lgnorar] ~ =: Ignorar, detectado error ignorado, para ser utilizado cuando la unidad es suministrada a
través de un suministro monofasico o por el bus DC
» [Paradarueda Libre] 4 £ 5: Parada Rueda Libre
[Potencia nom. motor] ~ F - X - Segun el calibre del
variador

Potencia nominal del motor

Potencia nominal del motor indicada en la placa de datos, en kW si [Motor estandar] - ~ - se establece en
[50 Hz IEC] = [/, en HP si [Motor estandar] - ~ - se establece en [60Hz NEMA] 5= .

Consulte [Potencia nom. motor] (~ F r
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de

ajuste] 5 £ . ~ se restablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.
[Tensién nom. motor] w ~ 5 X 1002480V Segun el calibre del
variador

Tension nominal del motor
ATV320eeeM2e: de 100 a 240 V- ATV320eeeN4e: de 200 a 480 V.

Consulte [Tension nom. motor] . ~ 5

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ . ~ serestablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Corriente nom. motor] ~ [ - X De 0,25a 1,5In (1) Segun el calibre del
variador y [Motor

estandar] & F -

Corriente nominal del motor

Consulte [Corriente nom. motor] ~ [

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ . ~ serestablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Frec. nom. motor] F - 5 % De 10 a 800 Hz 50 Hz

Frecuencia nominal del motor
El ajuste de fabrica es de 50 Hz o preestablecido a 60 Hz si [Motor estandar] - ~ ~ se ajusta en 60 Hz.

Este parametro no esta visible si [Tipo control motor] [ £ £ , pagina 127 se establece en [Motor sincrono]

[y

Consulte [Frec. nom. motor] F - 5
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de

ajuste] 5 £ . ~ serestablece a [Valor por defecto] £ H L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.
[Veloc. nom. motor] ~ 5 F * De 02 65.535 rpm Segun el calibre del
variador

Velocidad del motor nominal

Este parametro no esta visible si [Tipo control motor] £ £ , pagina 127 se establece en [Motor sincrono]

CoL

Consulte [Veloc. nom. motor] ~ 5 F
De 0 29.999 rpom y de 10,00 a 60,00 krpm en el terminal de la pantalla integrada.

Si, en lugar de la velocidad nominal, la placa de datos indica la velocidad sincrona y el deslizamiento en Hz o
como %, calcule la velocidad nominal de la siguiente manera:
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1.3.4.1 [Completo] ~ . L L --[Inicio Sencillo] 5 . /7- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

100 —slip as a %

Velocidad nominal = Velocidad sincrona x 100

(0]

50 —slip in Hz

Velocidad nominal = Velocidad sincrona x 30

(o]

(motores de 50 Hz).

60 —slip in Hz
Velocidad nominal = velocidad sincrona x 60 (motores de 60 Hz)

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Selecciéon de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] = A k. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Velocidad maxima] : F - De 10 a 599 Hz 60 Hz

Velocidad maxima para el escalado de rampa ACC-DEC
El ajuste de fabrica es de 60 Hz o preestablecido a 72 Hz si [Motor estandar] = ~ - se ajusta en 60 Hz.

El valor maximo esta limitado por las siguientes condiciones: No debe exceder 10 veces el valor de [Frec.
nom. motor] F - 5.

Para ayudar a evitar que se detecte el error [SOBREVELOC. MOTOR] = = -, se recomienda que [Velocidad
maxima] £ F ~ seaigual o mayor al 110% de [Velocidad alta] + 5 .

Consulte [Velocidad maxima] - ~ - , pagina 127.

[Autoajuste] £ . - (@) — [Sin accion] - =
Autoajuste

Para motores asincronos .

Para motores sincronos .

[Esta. de Autoajuste] £ . 5 — [No Realizado] : A k&

Esta. de Autoajuste

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del autoajuste desde la ultima vez que
se encendio.

* [No Realizado] - A &: No realiz., no se ha realizado el autoajuste

+ [Pendiente] ~ £ ~ d: Prueba pendiente, se ha solicitado el autoajuste pero aiin no se ha realizado
* [En Progreso] ~ - = Li: Prueba en progreso, el autoajuste esta en curso

« [Error] F A . L: Error detectado, el autoajuste ha detectado un error

* [Autotuning hecho] - = ~ £ : Autotuning hecho, la resistencia del estator medida por la funcién de
autoajuste se utiliza para controlar el motor

[Seleccidon de ajuste] = £ o~ - [Valor por defecto] - A &

Seleccién de ajuste

» [Valor por defecto] = A L : Valor por defecto, se utiliza el valor predeterminado de resistencia del estator
para controlar el motor

+ [Medida] /7 £ A 5: Medida, la resistencia del estator medida por la funcién de autoajuste se utiliza para
controlar el motor

+ [Personaliz.] L . 5: Personaliz., el juego de resistencia del estator se utiliza manualmente para controlar
el motor

De0,2a1,5In (1) Segun el calibre del

[Corriente térm. motor] | £ H 0 =
variador

Corriente térmica del motor

Consulte [Corriente térm. motor] . £ H .
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.1 [Completo] ~ . L L --[Inicio Sencillo] 5 . /7-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Aceleracion] AL [ (@) De 0,00 a 6.000 s (2) 3,0s

Tiempo de rampa de aceleracion

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] + ~ 5 , pagina 104. Para tener repetibilidad en las rampas,
el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Consulte [Aceleracion] A L [ .

[Rampa deceleracion] - £ [ €) De 0,00 2 6.000 s (2) 3,0s

Rampa deceleracion (s)

Tiempo de desaceleracion desde el [Frec. nom. motor] ~ - 5 , pagina 104 a 0. Para tener repetibilidad en las

rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Consulte [Rampa deceleracién] - £ [ .

[Velocidad baja] . 5 7 () De 0 a 599 Hz 0

Velocidad baja o minima de regulaciéon
La frecuencia del motor en la referencia minima, puede ajustarse entre 0 y [Velocidad alta] + = .

Consulte [Velocidad baja] . = F .

[Velocidad alta] + 5 7 €) De 02599 Hz 50 Hz

Velocidad alta

La frecuencia del motor con referencia maxima puede ajustarse entre [Velocidad baja] . 5 - y[Velocidad
maxima] k F ~. La configuracion de fabrica cambia a 60 Hz si [Motor estandar] - - - se establece en [60Hz
NEMA] & [J. Para ayudar a evitar que se detecte el error [SOBREVELOC. MOTOR] - = -, se recomienda
que [Velocidad maxima] - ~ - seaigual o mayor al 110% de [Velocidad alta] H = .

Consulte [Velocidad alta] H 5 F .

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

(2) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s segun [Incremento de rampa] -~ - .

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.4.2[Completo] F o L L--[SET] 5 E k- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1.3.4.2 [Completo] F u L L --[SET] S E E-

Contenido de este capitulo

Con terminal de pantalla integrado ..o 108
Pardmetros [SET] 5 £ ke 109
Configuracion de parametros para [K filtro bucle vel.] 5 F [, [Ganancia

prop.vel.] 5 F L y[Veloc.tiemp.Integ.] 5 £ oo, 112
Parametros [SET] 5 £ £- (CONtiNUACION) ......ooeiiiiiiiiiiiiieeee e 114
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.2[Completo] F o L L--[SET] 5 E -

Con terminal de pantalla integrado

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r = o F= L = 5EE

Se recomienda detener el motor antes de modificar cualquiera de los ajustes.

Desdeelmenut [ o~ F

_'/\'+ =ENT @=ESC

(1): AJUSTES

Los parametros de ajuste se pueden modificar con el variador en funcionamiento
o detenerse.

108 NVE41298_05



1.3.4.2[Completo] F o L L--[SET] 5 E k- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Parametros [SET] 5 E £t

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L -) 5EE

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[SET] 5 E £k —
[Incremento de rampa] - - €) - 0,1

Incremento de rampa

Este parametro es valido para [Aceleracion] A [ [, [Rampa deceleracion] - £ [, [Aceleraciéon2] A [ &'y

[Deceleracion 2] - £ 7. Consulte [Incremento de rampa] - - .
« [0,01] 7.0 I:rampa de hasta 99,99 segundos
+ [0,4] 7. /: rampa de hasta 999,9 segundos
* [1] /:rampa de hasta 6.000 segundos

[Aceleracion] A [ [ () De 0,00 26.000 s (1) 3,0s
Tiempo de rampa de aceleracion
Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] ~ - 5 , pagina 104. Para tener repetibilidad en las rampas,

el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacién. Consulte
[Aceleracion] A L [ .

[Rampa deceleracién] - £ [ €) De 0,0026.000's (1) 3,0s
Rampa deceleracion (s)
Tiempo de desaceleracion desde el [Frec. nom. motor] ~ - 5 , pagina 104 a 0. Para tener repetibilidad en las

rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.
Consulte [Rampa deceleracién] 4 £ [ .

[Aceleracién2] A [ & % €) De 0,0026.000s (1) 5s

Tiempo de rampa de aceleracioén 2

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] ~ - 5 , pagina 104. Para tener repetibilidad en las rampas,
el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion. Consulte
[Aceleracion2] A [ - .

[Deceleracion 2] o £ 2 % () De 0,0026.000's (1) 5s

Deceleracion 2

Tiempo de desaceleracién desde el [Frec. nom. motor] F - 5 , pagina 104 a 0. Para tener repetibilidad en las
rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.
Consulte [Deceleracion 2] -/ £ = .

[Iniciar redond. ACC] - A | % €) De 0.2 100% 10%

Iniciar redondeo de rampa ACC

Redondeo del inicio de la rampa de aceleraciéon como % del [Aceleracion] 7 L L o tiempo de rampa

[Aceleracion2] A [ . Visible si [Tipo de rampa] - ~ £ se establece en [Personaliz.] © . 5. Consulte
[Iniciar redond. ACC] £ A /.
[Finaliz. redon. ACC] - A = % () De 0.2 100% 10%
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Finalizar redondeo de rampa ACC

Redondeo del final de la rampa de aceleracion como % del [Aceleracién] A L [ o tiempo de rampa
[Aceleracion2] A L 7.

Puede ajustarse entre 0 y 100% - [Iniciar redond. ACC] £ A /.

Visible si [Tipo de rampa] - F - se establece en [Personaliz.] [ = 5. Consulte [Finaliz. redon. ACC] - A 7 .
[Iniciar redond. DEC] ~ A 7 % () De 0.2 100% 10%

Iniciar redondeo de rampa DEC

Redondeo del inicio de la rampa de desaceleracion como % del [Rampa deceleracién] - £ £ o tiempo de
rampa [Deceleracién 2] - £ . Visible si [Tipo de rampa] - F L se establece en [Personaliz.] [ . 5.
Consulte [Iniciar redond. DEC] - A 7 .

[Coef. red.final DEC] - A 4 % () De 0a 100% 10%

Finalizar redondeo de rampa DEC

Redondeo del final de la rampa de desaceleracién como % del [Rampa deceleracion] - £ [ o tiempo de
rampa [Deceleracion 2] - = ~.

Puede ajustarse entre 0 y 100% - [Iniciar redond. DEC] £ A 3.

Visible si [Tipo de rampa] - F L se establece en [Personaliz.] L . 5. Consulte [Coef. red.final DEC] - A 4 .

[Velocidad baja] . 5 7 €) De 0 a 599 Hz 0 Hz

Velocidad baja o minima de regulaciéon

La frecuencia del motor en la referencia minima, puede ajustarse entre 0 y [Velocidad alta] + = F , pagina
106. Consulte [Velocidad baja] L 5 F , pagina 106.

[Velocidad alta] + 5 7 ) De 0 a 599 Hz 50 Hz

Velocidad alta

La frecuencia del motor con referencia maxima puede ajustarse entre [Velocidad baja] . 5 ~ y[Velocidad
maxima] ~ F - . La configuracion de fabrica cambia a 60 Hz si [Motor estandar] - - - se establece en [60Hz
NEMA] & [J. Consulte [Velocidad alta] + 5 F , pagina 106. Para ayudar a evitar que se detecte el error

[SOBREVELOC. MOTOR] = = F, se recomienda que [Velocidad maxima] - ~ ~ sea igual o mayor al 110%
de [Velocidad alta] + = .

[Velocidad alta 2] H 5 F = % () De 0 a 599 Hz 50 Hz

Velocidad alta 2

Visible si [2 Velocidades altas] = H £ no esta definido en [No] ~ =. Consulte [Velocidad alta2] H 5 F = .
[Velocidad alta 3] H 5 7 7 % () De 0 a 599 Hz 50 Hz

Velocidad alta 3

Visible si [4 Velocidades altas] = +H - no esta definido en [No] ~ =. Consulte [Velocidad alta3] H 5 F 7.
[Velocidad alta 4] H 5 7 4 % () De 0 a 599 Hz 50 Hz

Velocidad alta 4

Visible si [4 Velocidades altas] = + -/ no esta definido en [No] ~ = . Consulte [Velocidad alta4] + 5 7 - .
[Corriente térm. motor] - H €) 0221,51In(2) \?aer?ggo?l calibre del

Corriente térmica del motor

Consulte [Corriente térm. motor] - H , pagina 105

[CompensaciénRI] . F - () De 0.a200% 100%
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Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

Compensacion RI

Consulte [CompensacionRI] u F~ -~ .

[Compens.Desliz.] 5L 7 () De 02 300% 100%
Compens.Desliz.
Consulte [Compens.Desliz.] 5L 7 .
[K filtro bucle vel.] 5 F [ % () De 02100 65
K filtro bucle vel.
Consulte [K filtro bucle vel.] 5 F [ .
[Veloc.tiemp. Integ.] 5 - % () De 1a65.535ms 63 ms
Veloc.tiemp. Integ.
Consulte [Veloc.tiemp. Integ.] 5 - .
[Ganancia prop. vel] 5 7 1 % () Del 0% a 1.000% 40%
Ganancia prop.vel.
Consulte [Ganancia prop. vel.] 5 F [
40%

[Factor de inercia] 5 7 [; » % () Del 0% a 1.000%

Factor de inercia

Consulte [Factor de inercia]

[ Y
P A S [

(1) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s segun [Incremento de rampa] .

(2) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de

caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

Q): Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

NVE41298_05
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1.3.4.2 [Completo] ~ o L L--[SET]

SEE-

Configuracion de parametros para [K filtro bucle vel.]
5 F [ ,[Ganancia prop. vel.] 5 P y [Veloc.tiemp. Integ.]

5k

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Tipo control motor] £ £,
pagina 127 se establece en [SVC por U] V \/ [, [Motor sincrono] = 5~ o

[Ahorro Ener] ~ L .

Caso general: Configuracion para [K filtro buclevel.] 5 F L =0

El regulador es de tipo "IP" con filtrado de la referencia de velocidad, para
aplicaciones que requieren flexibilidad y estabilidad (elevacion o gran inercia, por

ejemplo).

» [Ganancia prop. vel.] 5 F [; afecta a una velocidad excesiva.

+ [Veloc.tiemp. Integ.] & . £ afecta la banda de paso y el tiempo de

respuesta.

Respuesta inicial

Disminucién de SIT "\

Disminucién de SIT \}

Py

0+
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T

Py

06

04

0.2

04
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T

0¥
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T

Respuesta inicial

Aumento de SPG ./

Aumento de SPG 7.

ZY

T

0¥
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

Py

1

08

0.6

0.4

02

Py

1

08

0.6

04

0.2

0¥
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

T

04
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

R: Division de referencia

T: Tiempo en ms

Caso especial: El parametro [K filtro buclevel.] 5F L noes 0

Este parametro debe reservarse para aplicaciones especificas que necesiten un
tiempo de respuesta corto (posicionamiento de trayectoria o servocontrol).

» Cuando se establece en 100, como se describe a continuacion, el regulador
es de tipo "PI" sin filtrado de la referencia de velocidad.

» Ajustes entre 0 y 100 obtiene una funcion intermedia entre los ajustes
siguientes y los de la pagina anterior.

Ejemplo: Configuracion para [K filtro bucle vel.] = ~

L =100

* [Ganancia prop. vel.] 5 F [; afecta la banda de paso y el tiempo de

respuesta.

* [Veloc.tiemp. Integ.] 5 . £ afecta a una velocidad excesiva.

112
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Respuesta inicial

Disminucién de SIT \

Disminucién de SIT '\

R R R
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 06 0.6
04 04 04
0.2 0.2 0.2
W}, T o/ T [}, T
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Respuesta inicial Aumento de SPG Aumento de SPG 7.~
R R R
1 1 1
0.8 08 0.8
0.6 06 0.6
04 04 04
0.2 0.2 0.2
W}, T o/ T ol T
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
R: Divisién de referencia
T: Tiempo en ms
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.2 [Completo] F . L L--[SET] 5 E

-
-

Parametros [SET] 5 £ E - (continuacion)

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Coef. parada rapida] -/ [ F % () De0a10 4

Divisor rampa de parada rapida

Consulte [Coef. parada rapida] -/ [ F .

[Niv. inyec. CC1] /[ % (@) De 0,1a1,411In (1) 0,64 In (1)

Nivel de inyeccién de CC 1

Intensidad de corriente de frenado por inyeccion de CC activada mediante una entrada légica o seleccionada
como modo de parada. Consulte [Niv. inyec. CC1] . [ .

De0,1a30s 0,5s

[Tiem. inyec. CC1] £ o % €)

Tpo inyeccién DC1

Tiempo maximo de inyeccion de corriente [Niv. inyec. CC 1] | J [ . Una vez transcurrido este tiempo, la
corriente de inyeccion se convierte en [Niv. inyec. CC 2] , o [ 7. Consulte [Tiem. inyec. CC1] £ o . .

[NiV. inyec. cC 2] drC 2 *() De0,1Ina1,411In (1) 0,51n (1)

Nivel de inyeccién de CC 2

Corriente de inyeccion activada por entrada légica o seleccionada como modo de parada, una vez que el
periodo del [Tiem. inyec. CC 1] £ & : haya transcurrido. Consulte [Niv. inyec.CC 2] J [ ~

= .

[Tiem. inyec. CC 2] - o4 [ % €) De0,1a30s 0,5s

Tpo inyeccién DC2

Tiempo maximo de inyeccion [Niv. inyec. CC 2] o [ = seleccionado solo como modo de parada.
Consulte [Tiem. inyec. CC 2] - o [

[Ni. iny. CC auto. 1] 5/ | % () e 0ait.2n (1) 0.7 Ini(1)

Nivel Int. de DC auto 1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

—
(=)

Nivel de corriente de inyeccion de CC actual [Inyeccién CC auto.] A o/ L noes[No] ~ .

—
=)

Consulte [Ni. iny. CC auto. 1] 5

I~ !
[ I

De 0,1a30s 0,5s

-
[=)

r %0

[Ti. iny. CC auto. 1] £

Temp Iny.DC automat.1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifigue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Se puede acceder a este parametro si [Inyeccion CC auto.] 7 -/ L noes[No] ~ .
Si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 se establece en [Motor sincrono] = 4 ~, este tiempo

corresponde al tiempo de mantenimiento de velocidad cero.

/

Consulte [Ti. iny. CC auto. 1] £ J/ L /.

[Ni.iny. CC auto. 2] 5 o[ 2 % () De0a1,2In (1) 0,51n (1)

Nivel Int. de DC auto 2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que

Se puede acceder a este parametro si [Inyecciéon CC auto.] 7 =/ L noes[No] - .

Consulte [Ni. iny. CCauto. 2] 5 o/ L = .

[Ti.iny. CC auto. 2] - 4 [ & % () De0a30s Os

Temp Iny.DC automat.2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Verifiqgue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que

Se puede acceder a este parametro si [Inyeccion CC auto.] 7 o[ noes[Si] 4 £ 5.

Consulte [Ti.iny. CCauto. 2] - 4 [ 7 .

De 2a 16 kHz 4,0 kHz

[Frec. conmutacion] = F - 0

Frec. conmutacién

AVISO

DANOS EN EL VARIADOR

Compruebe que la frecuencia de conmutacion del variador no supera los 4 kHz si se desconecta el filtro de
CEM para que el variador funcione en un red IT.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

Esto se aplica a las siguientes versiones de variadores: ATV320s¢<2¢

Consulte [Frec. conmutacion] = ~ ~ .

Rango de ajuste: El valor maximo esta limitado a 4 kHz si el parametro [Lim. sobretens.mot.] 5 V/ L esta
configurado.

NOTA: En caso de que se produzca un aumento excesivo de la temperatura, el variador reducira
automaticamente la frecuencia de conmutacion y la restablecera cuando la temperatura vuelva a la
normalidad.

[Limite de intensidad] [ [ * Q) De0Oa1,5In(1) 1,51In (1)

Limitacion de intensidad

NVE41298_05
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente maxima que se aplicara al
mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion, incluidos los requisitos de
desclasificacion al determinar el limite de corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Sirve para limitar la intensidad del motor. Consulte [Limite de intensidad] L L . .
NOTA: Si el ajuste es menor a 0,25 In, el variador puede bloquearse en el modo de error detectado

[PERDIDA FASE MOTOR] = F L si se ha habilitado. Si el valor es inferior a la intensidad del motor en
vacio, el motor no puede funcionar.
[Limit. corriente 2] £ L = % () De0a1,5In(1) 1,51n (1)

Limitacioén de corriente 2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

» Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente maxima que se aplicara al
mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion, incluidos los requisitos de
desclasificacion al determinar el limite de corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Consulte [Limit. corriente 2] [ L .

NOTA: Si el ajuste es menor a 0,25 In, el variador puede bloquearse en el modo de error detectado
[PERDIDA FASE MOTOR] = F L si se ha habilitado. Si el valor es inferior a la intensidad del motor en
vacio, el motor no puede funcionar.

Z - [NO] Fro
[Magnetiz. del motor] ~ L o * () Ao

Magnetizacion motor

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U se establece en [Continua] FCT, la magnetizacion siempre
estara activa, aunque el motor no funcione.

» Compruebe que la utilizacién de este ajuste no genere condiciones inseguras.
Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de flujo que se
aplicara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

El parametro es visible si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 no se ha establecido en [Motor sincrono]

C

[ .
a3,
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Para obtener rapidamente un par alto al arrancar, es necesario que el flujo magnético ya esté establecido en el
motor.

En el modo [Continua] ~ L £, el variador aumenta automaticamente el flujo cuando se enciende.
En el modo [No continuo] F ~ [, la magnetizacion se produce al arrancar el motor.

La corriente de flujo es mayor que [Corriente nom. motor] ~ L ~ cuando se establece el flujo y es el ajustado
a la corriente de magnetizacion del motor. Consulte [Magnetiz. del motor] ~ L . .
* [No continuo] F ~ [ : No continuo
* [Continua] ~ [ £: Continua. Esta opcion no es posible si [Inyeccion CC auto.] A 4 [ es[Si] Y £ 5 o si
[Tipo de parada] - k£ £ es [Rueda libre] ~ 5 k.

* [No] F ~ =: No, funcidn inactiva. Esta opcion no es posible si [Asig. de frenos] - L [ noes[No] ~ .

[Tiem. bajo veloc. LSP] £ L 5 ()

De 0a999,9s

Os

Tiempo por debajo de velocidad minima (LSP) antes de paro

Tiempo maximo de funcionamiento a [Velocidad baja] L 5 F , pagina 106.

Tras su funcionamiento a LSP durante un periodo de tiempo establecido, se solicita automaticamente una
parada del motor. El motor se reinicia si la referencia es mayor que LSP vy si todavia hay una orden de marcha.

Consulte [Tiem. bajo veloc. LSP] £ L 5 .

NOTA: Un valor de 0 indica un periodo de tiempo ilimitado.

NOTA: Si [Tiem. bajo veloc. LSP] - L 5 noes O, [Tipo de parada] = - - se ve obligado a [Paro rampa]
~ 1F (sélo si se puede configurar una parada en rampa).

[Frec. de movimiento] /[ F % () De0a10Hz 10 Hz
Frecuencia de movimiento
Consulte [Frec. de movimiento] /L F .
[TiempoJog] /G £ % () De0a20s 0,5s
TiempoJog
Retraso antirrebote entre 2 operaciones jog consecutivas. Consulte [TiempoJog] /L E .
[Veloc.preselec.2] 5 F 2 % ) De 0 a 599 Hz 10 Hz
Velocidad preseleccionada 2
Consulte [Veloc.preselec.2] 5 F .
[Veloc.preselec.3] 5 7 7 % () De 0 a 599 Hz 15 Hz
Velocidad preseleccionada 3
Consulte [Veloc.preselec.3] = F 7 .
[Veloc.preselec.4] 5 7 4 % () De 0 a 599 Hz 20Hz
Velocidad preseleccionada 4
Consulte [Veloc.preselec.4] = F H .
[Veloc.preselec.5] 5 7 5 % ) De 0 a 599 Hz 25 Hz
Velocidad preseleccionada 5
Consulte [Veloc.preselec.5] 5 F 5 .

De 0 a 599 Hz 30 Hz

[Veloc.preselec.6] 5 F 5 % ()

Velocidad preseleccionada 6

NVE41298_05
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1.3.4.2[Completo] F o L L--[SET] 5 E -

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

A B
5FE.

Consulte [Veloc.preselec.6]

P 7% Q)

[Veloc.preselec.7] =

De 0 a 599 Hz

35Hz

Velocidad preseleccionada 7

Consulte [Veloc.preselec.7] 5 F 7.

[ iy
P Y = |

* ()

[Veloc.preselec.8

De 0 a 599 Hz

40 Hz

Velocidad preseleccionada 8

Consulte [Veloc.preselec.8] = 7 5 .

g% ()

[Veloc.preselec.9] =

De 0 a 599 Hz

45 Hz

Velocidad preseleccionada 9

Consulte [Veloc.preselec.9] 5 F 5 .

cEo 0%
=T I

[Veloc.preselec.10]

De 0 a 599 Hz

50 Hz

Velocidad preseleccionada 10

[ ]
r I

Consulte [Veloc.preselec.10] =

;% €)

[Veloc.preselec.11] 5 7 |/

De 0 a 599 Hz

55 Hz

Velocidad preseleccionada 11

Consulte [Veloc.preselec.11] 5 7 | 1.

[Veloc.preselec.12] 5 F /= % ()

De 0 a599 Hz

60 Hz

Velocidad preseleccionada 12

Consulte [Veloc.preselec.12] 5 F /.

[Veloc.preselec.13] 5 7 | 3 % ()

De 0 a 599 Hz

70 Hz

Velocidad preseleccionada 13

Y B e |
’__II [

Consulte [Veloc.preselec.13]

14 % €)

[Veloc.preselec.14] = ~

De 0 a 599 Hz

80 Hz

Velocidad preseleccionada 14

Consulte [Veloc.preselec.14] 5 F |

P s % ()

[Veloc.preselec.15] 5

De 0 a 599 Hz

90 Hz

Velocidad preseleccionada 15

A Y I
’__II I

= .

Consulte [Veloc.preselec.15]

5 % ()

[Veloc.preselec.16] = F /5

De 0 a 599 Hz

100 Hz

Velocidad preseleccionada 16

-

=,

Consulte [Veloc.preselec.16] 5 ~ |

Iy -
rr

- %€

[Coef. multiplica.]

De 0 a 100%

100%

Coeficiente multiplicador

| = e |
-

Se puede acceder si [Multi. frec. ref. 2]

, [Multi. frec. ref. 3]

0.

1 10
ri

3 se ha asignado al terminal de

visualizacion grafica. Consulte [Coef. multiplica.] /7 F ~ , pagina 5
[+/- limite de velo] 5 - 7 % () De 0 a50% 10%
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

+/- limite de velo

Consulte [+/- limite de velo] 5 - F .

[Ganan. prop. PID] - 7 [ % () De 0,012 100 1

Ganancia proporcional de PID

Consulte [Ganan. prop. PID] - F [ .

[Gan. integral PID] - . % () De 0,012 100 1

Ganan. integral controlador PID

Consulte [Gan. integral PID] - . L .

[Ganancia deriv. PID] - o % ) De 0,002 100 0

Ganancia deriv. PID

Consulte [Ganancia deriv. PID] - & 1 .

[Rampa PID] F - F % () De0a99,9s 0s

Rampa PID

Rampa de aceleracién/deceleracion PID, definida para ir de [Proceso de PID min.] ¥ 7 | a [Proceso de
PID max.] 7 | 7 7 y viceversa. Consulte [Rampa PID] ~ - F .

[Salida minima PID] 7 - L % ) De -599 a 599 Hz 0 Hz

Salida min. del controlador PID

Valor minimo de la salida del regulador en Hz. Consulte [Salida minima PID] F = L .

[Salida maxima PID] F = H % () De 0 a 599 Hz 60 Hz

Salida max. del controlador PID

Valor maximo de la salida del regulador en Hz. Consulte [Salida maxima PID] F o H .

[Advert. retor. min.] 7 A L (@) Consulte [Advert. retor. 100
min.] F AL (2)

Advert. nivel minimo de retorno

Umbral minimo de supervision del retorno del regulador. Consulte [Advert. retor. min.] 7 A L .

[Advert. retor. max.] 7 A H () Consulte [Advert. retor. 1.000
max.] 7 A H (2)

Advert. nivel maximo de retorno

[Atencion error PID] 7 £ ~ % () De 0 265.535 (2) 100

Atencion error PID

Umbral de supervision de errores del regulador. Consulte [Atencién error PID] F £ -~ .

[% entr. velocidad] 7 5 - % () De 12 100% 100%

% ref. velocidad PID

Coeficiente multiplicador para la entrada de velocidad predictiva. Consulte [% entr. velocidad] 7 5 - .

[Ref. PID preest. 2] - 7 = % () Consulte [Ref. PID preest. | 300
2] - P2 (2)

2.? referencia reestablecida PID
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1.3.4.2[Completo] F o L L--[SET] 5 E -

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

Consulte [Ref. PID preest. 2] - 7.

[Corr. apertura freno] 5 -~ % ()

[Ref. PID preest. 3] - 7 7 % () Consulte [Ref. PID preest. | 600

| ' ) 31 - F3(2)
3.2 referencia reestablecida PID
Consulte [Ref. PID preest. 3] - ~ 7
[Ref. PID preest. 4] - 7+ % () Consulte [Ref. PID preest. | 900

’ ’ 4] - P4 (2)
4.2 referencia reestablecida PID
Consulte [Ref. PID preest. 4] - 7 4 .

De0a1,361n (1) 0,0A

Corriente de apertura del freno

apertura freno] 5 .

Umbral de corriente de apertura del freno para un movimiento de elevacion o hacia delante. Consulte [Corr.

[I ret apertu. fre.] - o % €)

De0a1,36In (1)

0,0A

Int. apert. freno bajada

Umbral de corriente de apertura del freno para un movimiento de bajada o hacia atras. Consulte [l ret apertu.

[Ret. cierre freno] £ & £ % ()

fre] 4.

[Tiempo Apert. Freno] & - - % () De0a5,00s Os

Tiempo apertura freno

Consulte [Tiempo Apert. Freno] & - £ .

[Freq. Apertura fre.] b . - * () [Auto] A L E o [Auto] A ko
DeOa 10 Hz

Frec. apertura de freno

Consulte [Freq. Aperturafre.] & - .

[Auto] A o E =: valor nominal

[Frec.cierre freno] & £ - % () [Auto] AL ko [Auto] AL E o
De0Oa 10 Hz

Frec.cierre freno (Hz)

Consulte [Frec.cierre freno] & £ ~ .
De0ab5,00s O0s

Ret. cierre freno

Tiempo de retraso antes de solicitar el cierre del freno. Consulte [Ret. cierre freno]

L L -
ELE.

[Tiem. cierre freno] & £ - % () De0a5,00s U

Tiem. cierre freno

Consulte [Tiem. cierre freno] -  E .

[Salto en inversién] o/ [ % () [Auto] A w ko [Auto] A/ L =
DeOa 10 Hz

Salto en inversion

Consulte [Salto en inversién] /o [ .
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Auto] A o £ =: valor nominal
[Tpo de rearranque] - - - % () De 0,002 15,00 s 0,00s

Tpo de rearranque

Tiempo entre el final de una secuencia de cierre del freno y el principio de una secuencia de apertura del freno.
Consulte [Tpo de rearranque] - £ -~ .

[Limita. par motor] = L /7 % () De 0.a300% 100%

Limitacién par motor

Limitacion del par en régimen de motor, como un % o en incrementos del 0,1% del par nominal en funcién del
parametro [Incremento de par] .~ £ F .

Consulte [Limita. par motor] £ L /7.
[Limit. par. gener.] = L L % () De 0.2 300% 100%

Limitacién del par del generador

Limitacion del par en régimen de generador, como un % o en incrementos del 0,1% del par nominal en funcion
del parametro [Incremento de par] - £ F .

Consulte [Limit. par. gener.] L [ .
[Frec.alta G. hilo] £ - H % () De 0210 Hz 4 Hz
Frec.alta G. hilo

Consulte [Frec.alta G. hilo] £ - H .

[Frec. transv. baja] £ - L % () De 0a10Hz 4 Hz

Frecuencia transversal baja

Consulte [Frec. transv. baja] £ - L .

[Paso rapido arriba] 7 5 H % O De 0 a [Frec.alta G. hilo] O Hz

—
ErH

Paso rapido hacia arriba

Consulte [Paso rapido arriba] 7 5 H .

[Paso rapido abajo] 7 5. * O De 0 a [Frec. transv. baja] | 0 Hz

Paso rapido hacia abajo

Consulte [Paso rapido abajo] 7 5 L .

[Nivel corr. elevado] [ - o () De0a1,5In(1) In (1)

Nivel de corriente elevado para activar alarma

Umbral de corriente para la funcion [Niv. Intens. Alcan.] [ £ A asignada a un relé o a una salida légica.
Consulte [Nivel corr. elevado] - o .

[Nivel par alto] & £ H () De -300% a +300% 100%

Nivel par alto

Umbral de par alto para la funcion [Adver. Par Elevado] - £ H A asignada a un relé o a una salida logica,
como % del par nominal del motor. Consulte [Nivel par alto] = - + .

[Nivel par bajo] £ & L (9] De -300% a +300% 50%

Nivel de par bajo
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

H asignada a un relé o a una salida légica, como

1
- .

Umbral de par bajo para la funcion [Adver. Par Bajo] ~ -
% del par nominal del motor. Consulte [Nivel par bajo] ~

[Niv. adver. pulsos] F 7 L De 0 Hz a 20.000 kHz OHz

Nivel de advertencia de pulsos

Umbral de velocidad medido por la funciéon [Cont. Frecuencia] ~ 9 F —, asignada a un relé o a una salida
I6gica (consulte [Alc.umb.adv.Pulso] - 5 L A . Consulte [Niv. adver. pulsos] - L .

[Nivel frec. mot. elev.] F £ o €) De 0,0 a 599 Hz HSP

Nivel de frecuencia del motor elevada

Umbral de frecuencia del motor para la funcién [Niv.Ele. frec.mo] ~ £ A asignada a un relé o a una salida
I6gica, o utilizada por la funcion [Conmutacion param.] /7L ~ —. Consulte [Nivel frec. mot. elev.] F £ o .

De 0,0 a 599 Hz HSP

[Nivel 2 frec. mot. elev.] F & o 0

Nivel 2 de frecuencia motor elevada

Umbral de frecuencia del motor para la funcion [2.° Niv. Frec. Alc.] - = A asignada a un relé o a una salida
l6gica (), o utilizada por la funcién [Conmutacion param.] /7. F —. Consulte [Nivel 2 frec. mot. elev.] F & o

[Niv. para. r. libre] F F £ % () De 0,22 599 Hz 0,2 Hz

Nivel de parada de rueda libre
Umbral de velocidad por debajo del cual el motor activa la parada en rueda libre.

Este parametro permite cambiar de una parada en rampa o una parada rapida a una parada en rueda libre por
debajo de un umbral de velocidad bajo.

Se puede acceder si [Tipo de parada] = - £ se establece en [asignacidn stop rapida] ~ 5 £ o [Paro
rampa] - /1 F y si[Asig. de frenos] & L [ y[Inyeccién DC auto.] 7 o L no estan configurados. Consulte
[Niv. para.r. libre] ~ F - .

[Niv. térmico motor] - - o €) De 0 a 118% 100%

Nivel térmico del motor
Umbral para alarma térmica del motor (salida I6gica o relé). Consulte [Niv. térmico motor] £ £ o .

De 0 a 599 Hz 0 Hz

Frecuencia oculta] /7 F ()
[

Frecuencia oculta

Este parametro impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno a la frecuencia regulada.
Esta funcion puede utilizarse para evitar que se alcance una velocidad que podria provocar una resonancia. El
ajuste de la funcion a 0 la deja inactiva. Consulte [Frecuencia oculta] / F F .

De 0 a 599 Hz 0 Hz

[Frecuenciaoculta2] /F =~ 0

Frecuencia oculta 2

Este parametro impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno a la frecuencia regulada.
Esta funcion puede utilizarse para evitar que se alcance una velocidad que podria provocar una resonancia. El
ajuste de la funcion a 0 la deja inactiva. Consulte [Frecuencia oculta2] /F = .

De 0 a 599 Hz 0 Hz

[Frecuenciaoculta3] /F 7 0

Frecuencia oculta 3

Este parametro impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno a la frecuencia regulada.
Esta funcion puede utilizarse para evitar que se alcance una velocidad que podria provocar una resonancia. El
ajuste de la funcion a 0 la deja inactiva. Consulte [Frecuencia oculta 3] / F 7.

[Histé. frec. ocult.] J F H %) De 0,12 10 Hz 1Hz
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Hysteresis frecuencia oculta

Parametro visible si al menos una frecuencia de salto [Frecuencia oculta] _/ 7 F, [Frecuencia oculta 2]
| F 2 o [Frecuencia oculta 3] / F I es diferente de 0.

Gama de frecuencias ocultas: entre /FF — /FHYy IFF + _F H porejemplo.

Este ajuste es comun para las 3 frecuencias _/ F F, | F &, JF 3. Consulte [Histé. frec. ocult.] /F H .
[Vel. nom. ni. subc.] L o ~ %€) De 20 a 100% de 60%

[Corriente nom. motor]

= =
e T

Nivel Par Frec.Nominal

Umbral de subcarga a frecuencia nominal del motor ([Frec. nom. motor] ~ - 5 , pagina 104), en % del par
nominal del motor.

Visible sélo si [Retard.detc.subcar.] . L £ no esta establecido en 0.

Consulte [Vel. nom. ni. subc.] L o~ .

[Vel. 0 niv. subca.] L o L *C) De 0 a [Vel. nom. ni. subc.] | 0%

! -
=

Unld.Thr. at 0 speed
Umbral de subcarga a frecuencia cero como % del par nominal del motor.
Visible sélo si [Retard.detc.subcar.] . L £ no esta establecido en 0.

Consulte [Vel. 0 niv. subca.] L o L .

[FUmb Det Sub carga] - /1. o *€) De 0 a 599 Hz 0Hz

Frecuencia umbral de deteccion de subcarga

Umbral de frecuencia minimo de deteccion de subcarga. Consulte [FUmb Det Sub carga] ~ /7. o .

[Frec. histéresis] 5 - & *() De 0,3 a 599 Hz 0,3Hz

Frecuencia de histéresis

Desviacion maxima entre la referencia de frecuencia y la frecuencia del motor que define el funcionamiento en
régimen permanente.

Consulte [Frec. histéresis] 5 - & .

[T. subc. pr. reini.] F £ o %) De 0@ 6 min 0 min

T.Subcarga ant arranc

Tiempo minimo permitido entre una subcarga detectada y cualquier rearranque automatico.

Para que sea posible un reinicio automatico, el valor de [Tiempo fallo reset] - A - , pagina 332 debe superar
el de este parametro al menos un minuto. Consulte [T. subc. pr. reini.] F £ . .

De 70% a 150% de 110%
[Corriente nom. motor]

—IF =
e r

[Umbral sobrecarga] [ o *()

Umbral sobrecarga de corriente

Umbral de deteccion de sobrecarga, como % de la corriente nominal del motor [Corriente nom. motor] ~ [ .
Este valor debe ser inferior al limite de corriente para utilizar la funciéon. Consulte [Umbral sobrecarga] L. = [

Visible sélo si [Retard.detc.sobreca.] - = L no esta establecido en 0.

Este parametro se utiliza para detectar una "sobrecarga de la aplicacién". No se trata de una sobrecarga
térmica del variador o del motor.

[T. sobc. pr. reini.] F £ o () De 026 min 0 min
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Temp.Sobrec.ant.arran
Tiempo minimo permitido entre una sobrecarga detectada y cualquier rearranque automatico.

Para que sea posible un reinicio automatico, el valor de [Tiempo fallo reset] - A - , pagina 332 debe superar
el de este parametro al menos un minuto. Consulte [T. sobc. pr. reini.] F - = , pagina 366.

[Correccién de carga] L £ [ % () De 0 a 599 Hz 0Hz

Correccidn de carga

Correccion nominal en Hz. Consulte [Correccion de carga] . & [ .

[Modo Ventilador] F £ /7€) — [Estandar] & £ o o
[Siempre] - . ~ de
acuerdo con el variador.

Modo Ventilador

En ATV32Qee++sW(S), este parametro se fuerza a [Siempre] - . .
Si [Modo Ventilador] FrM esta ajustado a [Nunca] STP, el ventilador de la unidad se desactiva.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO
Asegurese de que la temperatura ambiente no supere los 40 °C (104 °F) si el ventilador esta desactivado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

» [Estandar] - £ o: Estandar, el ventilador se enciende y se detiene automaticamente segun el estado
térmico del variador
+ [Siempre] - u ~: Siempre, el ventilador siempre esta activado
* [Nunca] = £ F: Nunca, el ventilador esta desactivado
[Factor escala visuali] 5 - 5 €) De 0,1a200 30

Factor de escala del visualizador

Se utiliza para mostrar un valor en proporcién a la frecuencia de salida [Frec. motor] ~ F - : la velocidad de la
maquina, la velocidad del motor, etc.

La pantalla muestra

([Valor salida cliente] = F o 7 = [Factor escala visuali] 5 & 5 x [Frec. motor] - F ~)/ 1000 a 2 decimales
» Si[Factor escala visuali] 5 & 5 <1, [Cust. output value] 5 7 & [/ se muestra (definicion posible = 0,01)
+ Si1 <[Factor escalavisuali] = - 5 <10, [Valor salida cliente] = F - &' se muestra (definicién posible =

0,1)
» Si[Factor escala visuali] 5 & 5 > 10, [Valor salida cliente] = F o 7 se muestra (definicién posible = 1)
» Si[Factor escala visuali] 5 & 5 > 10 y [Factor escala visuali] 5 & 5 X [Frec. motor] - F -~ >9.999:
ejemplo: para 24.223, |la pantalla muestra 24,22
- Si [Factor escala visuali] = - 5 > 10 y [Factor escala visuali] 5 = 5 X [Frec. motor] - F - >65.535,

pantalla bloqueada a 65,54

Ejemplo: Velocidad del motor de la pantalla para motor de 4 polos, 1.500 rpm a 50 Hz (velocidad

sincrona):

[Factor escala visuali] = & 5 =30
- =1.500 a [Frec. motor] - F - =50 Hz

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

(2) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
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ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

2 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.3 [Completo] ~ . L L --[Control motor] =/ - -

1.3.4.3 [Completo] F u L L --[Control motor] d - [ -

Contenido de este capitulo

Parametros [Control Motor] o = £ ....oooiiiiiiiiiii 127
[Motor asinCrono] A 5 o — ..o 129
[Motor asincrono] A 5 4 — : Modo eXperto........ccceeuueiiiiiiiiiiieiieeeieeeeee 135
[MOtor SINCrONO] 5 5 i —— e 136
[Motor sincrono] 5 4 -7 — : Modo eXperto..........cooveiiiiiiiiiieiii e, 142
Parametros [Control motor] = ~ [ - (continuacion) ............ccccceeeeveviiieeerennnnnn. 144
[Control motor] - - [ -: reparto de la carga, parametros accesibles a nivel

(o 1oX =) (0 =] o (o TSP 151

126
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Parametros [Control motor] d -~ £

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r e =TT TR
Los parametros en el menu [Control motor] - - [ — sélo se puede modificar
cuando el variador esta detenido y no hay ningun comando de ejecucion, con las
siguientes excepciones:

* [Autoajuste] £ . ~ , lo que puede provocar el arranque del motor.

+ Parametros que contienen el signo Q) la columna de cédigo, que se puede
modificar con el variador en ejecucién o detenido.

NOTA: Se recomienda realizar un ajuste automatico si se modifica uno de los
siguientes parametros de su configuracion de fabrica.

PERDIDA DEL CONTROL

* Leay comprenda completamente el manual del motor conectado.

» Verifique que todos los parametros del motor estén correctamente ajustados
consultando la placa de caracteristicas del motor conectado.

» Simaodifica el valor de uno o0 mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Seleccién de ajuste] STUN is reset to
[Valor por defecto] TAR y debera volver a realizar el autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Control motor] &/ - [ —

[Motor estandar] - F - - [50 Hz IEC] [IEC] = [

Motor estandar

Este parametro modifica los ajustes preestablecidos de los siguientes parametros: [Velocidad alta] H 5 7 ,
pagina 106, [Nivel frec. mot. elev.] F £ o , [Tension nom. motor] . ~ 5, [Frec. nom. motor] - - 5 y
[Velocidad maxima] - F .

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] = A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

* [50 Hz IEC] = [J: Frecuencia del motor de 50 Hz IEC
+ [60Hz NEMA] & [: Frecuencia del motor de 60 Hz NEMA

[Velocidad maxima] E F r De 10 2 599 Hz 60 Hz

Velocidad maxima para el escalado de rampa ACC-DEC
El ajuste de fabrica es de 60 Hz o preestablecido a 72 Hz si [Motor estandar] - F - se ajusta en 60 Hz.

El valor maximo esta limitado por las siguientes condiciones: No debe exceder 10 veces el valor de [Frec.
nom. motor] ~ - 5.

Para ayudar a evitar que se detecte el error [SOBREVELOC. MOTOR] = = F, se recomienda que [Velocidad
maxima] £ F - seaigual o mayor al 110% de [Velocidad alta] +H = .
[Tipo control motor]  E £ - [Estandar] = -

Tipo control motor
NOTA: Seleccione la ley antes de introducir los valores de parametro.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[SVC por U] V V L : control de vector sin sensor con bucle de velocidad interno basado en el calculo de
retroalimentacion de tension. Para aplicaciones que necesitan un alto rendimiento durante el arranque o el
funcionamiento.

[Estandar] 5 £ J: ley de motores estandar. Para aplicaciones simples que no requieren un alto rendimiento.
Ley de control de motor simple manteniendo una relacién tensién/frecuencia constante, con un posible ajuste
de la curva inferior. Esta ley se utiliza generalmente para motores conectados en paralelo. Algunas
aplicaciones especificas con motores en paralelo y niveles de alto rendimiento pueden requerir [SVC por U]

\I A
v v L.

\

UnS +

uo 4

FrS
V: Tension
F: Frecuencia

NOTA: UO es el resultado de un célculo interno basado en los parametros del motor y multiplicado por UFr
(%). U0 puede ajustarse modificando el valor de UFr.

[5 Puntos De VC UIF] . F 5 — -
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Tension/Frecuencia de 5 puntos de VC U/F

[5 Puntos De VC UIF] .  5: perfil VIF de 5 segmentos: Igual que el perfil de [Estandar] = £ - pero también
admite la anulacién de la resonancia (saturacion).

uns

us /_

U4

El perfil se define mediante los valores de los parametros UnS,
FrS,de U0 aU5ydeF1aFb5.

u3
u1

U2 FrS>F5>F4>F3>F2>F1

uo

F5 Frs
V: Tension

F: Frecuencia

NOTA:

+ UO es el resultado de un célculo interno basado en los parametros del motor y multiplicado por UFr
(%). U0 puede ajustarse modificando el valor de UFr.

» Debe respetar la restriccion en el orden de F1, F2, F3, F4, F5 y FrS; de lo contrario, se activa un
evento [CONFIG INVALIDADA] L F ..

[Mot.sincro.] 5 Y ~: s6lo para motores sincronos de iman permanente con fuerza electromotriz sinusoidal
(EMF). Esta seleccion hace que los parametros del motor asincrono sean inaccesibles y que los parametros
del motor sincrono sean accesibles.

[VC U/F Cuadratico] . F 9: par variable. Para aplicaciones de bombas y ventiladores.

[Ahorro Ener] ~ L ): ahorro de energia. Para aplicaciones que no requieren una alta dinamica.

[Motor asincrono] A 5 4 —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ ("™ LonF = F ol L= - =-H5Y

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Motor asincrono] A7 5 4 —
[

Solo visible si [Tipo control motor] [ - - , pagina 127 no se ha establecido en [Mot.sincro.] 5 4 .

[Potencia nom. motor] - 7 - % Segun el calibre del Segun el calibre del
variador variador

Potencia nominal del motor

No se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ = £ , pagina 127 se establece en [Mot.
sincro.] 5 4 .
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Potencia nominal del motor indicada en la placa de datos, en kW si [Motor estandar] - ~ - se establece en
[50 Hz IEC] = 17, en HP si [Motor estandar] - - - se establece en [60Hz NEMA] = 7.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de

ajuste] 5 £ . ~ se restablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.
[Motor 1 Coseno Phi] [ o 5 % De0,5a1 Segun el calibre del
variador

Motor 1 Coseno Phi

Se puede acceder a este parametro si [Elecc. param motor] /7 7 [ esta establecido en [Motor 1 Coseno
Phi] [ o 5.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccién de
ajuste] 5 £ . ~ serestablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Tensién nom. motor] . - 5 & 1002480V Segun el calibre del
variador y [Motor
estandar] & F -

Tension nominal del motor

No se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] £ £ , pagina 127 se establece en [Mot.
sincro.] 5 Y .

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Selecciéon de
ajuste] 5 £ . ~ serestablece a [Valor por defecto] £ H L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Corriente nom. motor] - [ - % De0,25a1,5In (1) Segun el calibre del
variador y [Motor
estandar] & - -

Corriente nominal del motor

No se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 se establece en [Mot.
sincro.] 5 5 .

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccién de
ajuste] 5 £ . ~ serestablece a [Valor por defecto] = A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Frec. nom. motor] F - 5 % De 10 a 800 Hz 50 Hz

Frecuencia nominal del motor

No se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 se establece en [Mot.
sincro.] 5 4 .
El ajuste de fabrica es de 50 Hz o preestablecido a 60 Hz si [Motor estandar] - ~ ~ se ajusta en 60 Hz.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ . ~ se restablece a [Valor por defecto] £ A k. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

variador

Velocidad del motor nominal

No se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 se establece en [Mot.
sincro.] 5 4 .

De 0a9.999 rpm y de 10,00 a 65,53 krpm en el terminal de la pantalla integrada.

Si, en lugar de la velocidad nominal, la placa de datos indica la velocidad sincrona y el deslizamiento en Hz o
como %, calcule la velocidad nominal de la siguiente manera:

100 —slip as a %

Velocidad nominal = Velocidad sincrona x 100
o]
50 —slip in Hz
50

Velocidad nominal = Velocidad sincrona x (motores de 50 Hz).
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
o)

60 —slip in Hz
Velocidad nominal = velocidad sincrona x 60 (motores de 60 Hz)

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccién de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] £ A k. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

- [NO] o

=

[Autoajuste] Eunm (> 2s

Autoajuste

AADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control
» Arranque el sistema solo si no hay personas u obstrucciones en la zona de trabajo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dainos en el
equipo.

Durante el autoajuste, el ruido y las oscilaciones mecanicas del sistema son normales.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

« Simodifica el valor de uno o mas parametros del motor después de realizar el autoajuste, el valor
[Seleccidon de ajuste] se restablece a [Valor por defecto] y debe volver a realizar el autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafnos en el
equipo.

« El autoajuste solo se realiza cuando no hay ningiin comando de parada activado. Si se ha asignado una
funcion de "parada de rueda libre" o "parada rapida" a una entrada légica, esta entrada debe establecerse
en 1 (activa si se establece en 0).

« El autoajuste tiene prioridad sobre cualquier orden de marcha o de premagnetizacion del motor, las cuales
se tienen en cuenta después de la secuencia de autoajuste.

« Si el autoajuste detecta un error, el variador muestra [Sin accién] ~ = y, segun la configuracion de [Reac.
error. ajuste] - ~ L , puede cambiar a modo de error detectado [ERROR DE AUTOTUNING] - ~ F.

« El autoajuste debe durar entre 1 y 2 segundos. No interrumpa el proceso. Espere a que la pantalla cambie
a[Sin accién] - .
NOTA: El estado térmico del motor tiene una gran influencia en el resultado del ajuste. Realice el ajuste
con el motor parado y en frio.

Para rehacer un ajuste del motor, espere a que esté completamente parado y frio. Establezca primero
[Autoajuste] £ . ~) en [Borrar autotuning] £ L )y vuelva a realizar el ajuste del motor.

El ajuste del motor sin aplicar primero la funcién [Borrar autotuning] [ L ~) se utiliza para obtener la
estimacion del estado térmico del motor. En cualquier caso, el motor debe detenerse antes de realizar
cualquier operacion de ajuste.

La longitud del cable influye en el resultado del ajuste. Si se modifica el cableado, se debe volver a realizar la
operacion de ajuste.

[Sin accién] ~ o : el autoajuste no esta en progreso
[Aplicar Autoajuste] = £ 5: el autoajuste se realiza inmediatamente si es posible y, a continuacién, el
parametro cambia automaticamente a [Sin accion] ~ = . Si el estado del variador no permite realizar la

operacion de ajuste inmediatamente, el parametro cambia a [Sin acciéon] ~ o y la operacién se debe volver a
realizar.

[Borrar autotuning] L - : los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste se resetean. Los
valores predeterminados de los parametros del motor se utilizan para controlar el motor. [Esta. de
Autoajuste] - = 5 se establece en [No Realizado] £ A .
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Esta. de Autoajuste] £ . 5 — [No Realizado] - A k&

Esta. de Autoajuste
(Sélo a titulo informativo; no se puede modificar)

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del autoajuste desde la ultima vez que
se encendio.

* [No Realizado] - A k: No realiz., no se ha realizado el autoajuste

+ [Pendiente] F £ ~ o: Prueba pendiente, se ha solicitado el autoajuste pero aun no se ha realizado

* [En Progreso] ~ - = L: Prueba en progreso, el autoajuste esta en curso

» [Error] F A . L: Error detectado, el autoajuste ha detectado un error

* [Autotuning hecho] - = ~ £ : Autotuning hecho, los parametros del motor medidos por la funcidn de

autoajuste se utilizan para controlar el motor

[Seleccion de ajuste] = £ u — [Valor por defecto] ~ A &

Seleccién de ajuste

(Sélo a titulo informativo; no se puede modificar)

» [Valor por defecto] - A : Valor por defecto, los valores predeterminados se utilizan para controlar el
motor

» [Medida] /7 E A 5: Medida, los valores medidos por la funcién de autoajuste se utilizan para controlar el
motor

+ [Personaliz.] o 5: Personaliz., los valores establecidos manualmente se utilizan para controlar el
motor

NOTA: El ajuste del motor aumenta los rendimientos de forma significativa

[Uso de Autoajuste] £ o 7 — [term.motor] £ /7

Uso de Autoajuste

En algunas aplicaciones que requieren un par alto a velocidades bajas, la temperatura del motor tiene una
influencia significativa en el comportamiento y la capacidad de mantener la optimizacién del rendimiento
resultante del autoajuste.

Configurar el parametro [Uso de Autoajuste] TUNU en [term.motor] TM permite que la resistencia del estator
se compense de acuerdo con la estimacion del estado térmico del motor, pero como no se calcula el tiempo de
apagado del variador, este ajuste sdlo se debe usar si el variador siempre esta encendido con un motor frio.

Si no es posible garantizar que el motor esté frio cada vez que se energiza el variador, configure el parametro
[Uso de Autoajuste] TUNU para que [Continua] CT utilice un método alternativo para compensar la
resistencia del estator basado en la estimacion del estado térmico del motor. En este caso, el ajuste en frio
debe realizarse antes de realizar el ajuste [Uso de Autoajuste] TUNU = [Continua] CT y debe tenerse en
cuenta que los valores de ajuste en frio no se incluyen en el archivo de transferencia de configuracion.

AADVERTENCIA

PERDIPA DE CONTROL DEBIDO A LA INICIALIZACION INCORRECTA DE LOS VALORES DE AJUSTE
EN FRIO

» El ajuste en frio debe realizarse con un motor frio y sélo con [Uso de Autoajuste] TUNU = [term.motor]
TM.

» Debido a que los valores correspondientes al ajuste en frio no se transfieren durante la transferencia de
la configuracion, debe hacerse de nuevo un nuevo ajuste en frio con [Uso de Autoajuste] TUNU = [term.
motor] TM.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

* [No] ~ =: No, sin estimacion del estado térmico

* [term.motor] £ /7: Usa evol. termica motor, estimacion de estado del estator térmico basado en la
corriente nominal y en la corriente consumida por el motor
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

* [Continua] L :: Inyeccién DC continua, estimacion del estado térmico estatdrico se basa en la
resistencia estatorica medida en el primer ajuste en frio y en el ajuste realizado en cada arranque.

NOTA: Se debe realizar un autoajuste antes de establecer [Uso de Autoajuste] - . ~ o en [Continua]
L £ para obtener los valores de referencia de un ajuste en frio.

- [NO] o

[Autoajuste autom.] A . £ Q0 g 2s

Autoajuste autom.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

Si esta funcién esta activada, se realizara un autoajuste cada vez que se encienda el variador.
+ Compruebe que la activacion de esta funcion no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

El motor debe detenerse al encender el variador.

[Autoajuste autom.] A . £ se fuerza a cambiar a [Si] 4 £ 5 si [Uso de Autoajuste] £ . ~ . esta establecido
en [Continua] [ k. El valor de la resistencia estatérica del motor medida durante el ajuste se utiliza para
obtener una estimacion del estado térmico del motor durante el arranque.

* [No] ~ =: No, funcion desactivada

» [Si] Y E 5: Si, se realiza un ajuste automaticamente cada vez que se enciende
* [Uno] = ~ E: En la primer orden de marcha

=} — [NO] Fro
[Magnetiz. del motor] £ L . % () () l 2s

Magnetizacién motor

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Magnetiz. del motor] FL.U se establece en [Continua] FCT, la magnetizacion siempre
estara activa, aunque el motor no funcione.

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste no genere condiciones inseguras.
Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de flujo que se
aplicara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 esta establecido en [Mot.sincro.] = 4 ~, la configuracién de
fabrica se reemplaza por [No continuo] - ~ L.

Para obtener rapidamente un par alto al arrancar, es necesario que el flujo magnético ya esté establecido en el
motor.

En el modo [Continua] ~ [ £, el variador aumenta automaticamente el flujo cuando se enciende.
En el modo [No continuo] ~ ~ [, la magnetizacion se produce al arrancar el motor.
La corriente de flujo es mayor que [Corriente nom. motor] ~ L ~ (corriente del motor nominal configurada)

cuando se establece el flujo y es el ajustado a la corriente de magnetizacion del motor.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

* [No continuo] ~ ~ L : No continuo

* [Continua] F [ £: Continua. Esta opcion no es posible si [Inyeccion DC auto.] A =/ [ es[Si] 4 £ 5 o si
[Tipo de parada] - - - es [Parada rueda libre] ~ 5 £.
* [No] F ~ =: funcién inactiva Esta opcidn no es posible si [Asig. de frenos] & L [ noes[No] ~ .
Si [Tipo control motor] [ £ £ , pagina 127 se establece en [Mot.sincro.] 5 4 ~, el parametro [Magnetiz. del
motor] F L . causa la alineacién del rotor y no la flexién.
Si [Asig. de frenos] - L [ no es [No] ~ =, el parametro [Magnetiz. del motor] ~ L . no tendra ningun
efecto.

_ [Potencia nom. motor]

-
i IL ~

[Elecc. param motor] /1 F [

Eleccion param motor

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ . ~ se restablece a [Valor por defecto] £ A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

* [Potencia nom. motor] ~ F -
* [Motor1 Coseno Phi] [ = 5

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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[Motor asincrono] A 5 4 — : Modo experto

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Motor asincrono] A 5 4 —

[R esta. motor asin.] - 5 A % ()

De 0 a 65.535 mQ

0mQ

Res. estator del motor asincrono, resistencia estatérica en frio (por bobinado); valor modificable. El ajuste
de fabrica se sustituye por el resultado de la operacién de autoajuste, si se ha efectuado.

[MotorAsinc LfInd.] L F A

De 0 a 655,35 mH

0mH

Inductancia de fuga del motor asincrono, inductancia de fuga en frio; valor modificable. El ajuste de fabrica

se sustituye por el resultado de la operacion de autoajuste, si se ha efectuado.

[Corriente magnetiza] o A %

De 0a 6.553,5 A

0A

Corriente magnetiza. El ajuste de fabrica se sustituye por el resultado de la operacion de autoajuste, en caso

de que se haya realizado.

[Const. tiem. rotor] £ - A

De 0 a 65.535 ms

0Oms

Constante de tiempo del rotor. El ajuste de fabrica se sustituye por el resultado de la operacion de
autoajuste, en caso de que se haya realizado.

(1) En la pantalla integrada: de 0 a 9.999 y de 10,00 a 65,53 (de 10.000 a 65.535).

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funciéon
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.
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[Motor sincrono] 5 41 —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR SRR S I
Se puede acceder a estos parametros si [Tipo control motor] [ - - , pagina 127
se establece en [Mot.sincro.] = 4 ~. En este caso, no se puede tener acceso a
los parametros de motor asincronos.
Cuando se elige el variador:
1- Introduzca la placa de caracteristicas del motor.
2 - Realice el ajuste.

* Realice un [Autoajuste] - o ~

» Compruebe el estado de la saliencia sincrona del motor (consulte
[Autoajuste] £ o .

Si [Estad.polos motor] = /7 o £ muestra [Saliente Medio] /7 . 5 o [Saliente
alto] HL &5
» siga el procedimiento que se describe a continuacién "3 - Mejorar el
resultado del ajuste”
y
» siga el procedimiento que se describe a continuacién "4 - Ajustar PHS"
O si [Estad.polos motor] 5 /7 o £ muestra [Bajo saliente] L L 5
» siga el procedimiento que se describe a continuacién "4 - Ajustar PHS"
3 - Mejore los resultados del ajuste.

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente
maxima que se aplicara al mismo.

+ Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion,
incluidos los requisitos de desclasificacion al determinar el limite de
corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el

equipo.

* Conjunto [Co. max. alin. PSI] /7L ~ de acuerdo con la corriente maxima del
motor. El valor maximo de [Co. max. alin. PSI] /7 [ ~ esta limitado por
[Limite de intensidad] L L .. Sin conjunto de informacién [Co. max. alin.
PSI] /1 - hasta[Auto] A . £ o.

* Realice un segundo [Autoajuste] £ . ~ después de la modificacion de [Co.
max. alin. PSI] /7 ~.

4 - Ajuste PHS.
Ajuste [Cte. FCEM Sincrono] F~ H 5 para tener un comportamiento 6ptimo.

» Arranque el motor a una frecuencia estable minima disponible en la maquina
(sin carga).

» Compruebe y anote el valor de [Error relativo eje-d] - & A £ .

o Si el valor de [Error relativo eje-d] - o A £ es inferior al 0%.
entonces [Cte. FCEM Sincrono] ~ H 5 puede aumentarse.
o Siel valor de [Error relativo eje-d] - o A £ es superior al 0%, entonces
[Cte. FCEM Sincrono] ~ H 5 puede reducirse.
El valor [Error relativo eje-d] - - A £ debe estar cerca del 0%.
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» Parada del motor para modificar [Cte. FCEM Sincrono] ~ H 5 de acuerdo
con el valor de [Error relativo eje-d] - - A £ (anotado previamente)

Avisos:

Se debe elegir el variador para que tenga suficiente corriente de acuerdo con la
necesidad de comportamiento, pero no demasiada, para que tenga la suficiente
precision en la medicion de corriente, especialmente con la inyeccion de sefial de
alta frecuencia (vea [Activacion iny.HF] H F . .

El rendimiento puede ser mayor en motores de alta saliencia activando la funcion
de inyeccion de alta frecuencia (consulte [Activacion iny.HF] H F ).

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Motor sincrono] 5 4 » —
[

[Nominal sincrono ] ~ [ - 5 % De 0,25a1,5In (1) Segun el calibre del
variador

Corr. nominal del motor sincrono
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de

ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] = A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.
[Pares de polos] 7 7 - 5 % De 1a50 Segun el calibre del
variador

Pares polos mot.sincr
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de

ajuste] 5 £ . ~ se restablece a [Valor por defecto] = A L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.
[Vel. mo. sinc. nom.] ~ 5 F 5 % De 0 a 48.000 rpm Segun el calibre del
variador

Vel. del motor sincrono nominal

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccién de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] = A k. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[Par motor nominal] - 75 % De 0,1a6.553,5 Nm Segun el calibre del
variador

Par motor nominal

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccién de
ajuste] 5 £ u ~ se restablece a [Valor por defecto] = A k. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

E - [NO] oo
[Autoajuste] - .~ ) X2

Autoajuste
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control
* Arranque el sistema solo si no hay personas u obstrucciones en la zona de trabajo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Durante el autoajuste, el ruido y las oscilaciones mecanicas del sistema son normales.

AADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

+ Simodifica el valor de uno o mas parametros del motor después de realizar el autoajuste, el valor
[Seleccién de ajuste] se restablece a [Valor por defecto] y debe volver a realizar el autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

» El autoajuste sélo se realiza cuando no hay ningin comando de parada activado. Si se ha asignado una
funcion de "parada de rueda libre" o "parada rapida" a una entrada légica, esta entrada debe establecerse
en 1 (activa si se establece en 0).

» El autoajuste tiene prioridad sobre cualquier orden de marcha o de premagnetizacion del motor, las cuales
se tienen en cuenta después de la secuencia de autoajuste.

» Si el autoajuste automatico detecta un error, el variador muestra [Sin accion] ~ = y, segun la
configuracién de [Reac. error. ajuste] £ ~ L , puede cambiar al modo de error detectado de [Estado
Error Ajuste] £~ L .

» El autoajuste debe durar entre 1 y 2 segundos. No interrumpa el proceso. Espere a que la pantalla cambie
a[Sin accién] ~ .

NOTA: El estado térmico del motor tiene una gran influencia en el resultado del ajuste. Realice el ajuste
con el motor parado y en frio. Para rehacer un ajuste del motor, espere a que esté completamente parado

y frio. Establecer primero [Autoajuste] -~ . ~ hasta [Borrar autotuning] . L -,y luego rehaga el ajuste
del motor.
El uso del ajuste del motor sin realizar un [Borrar autotuning] [ L ~ en primer lugar se utiliza para

obtener la estimacion del estado térmico del motor. En cualquier caso, el motor debe estar parado antes de
realizar una operacion de ajuste.

La longitud del cable influye en el resultado del ajuste. Si se modifica el cableado, se debe volver a realizar
la operacion de ajuste.

* [Sin accién] ~ =: Sin accién, el autoajuste no esta en progreso
* [Aplicar Autoajuste] - £ 5: Aplicar Autoajuste, el autoajuste se realiza inmediatamente si es posible y,
a continuacion, el parametro cambia automaticamente a [Sin accién] ~ = . Si el estado del variador no

permite realizar la operacion de ajuste inmediatamente, el parametro cambia a [No] ~ = y la operacion se
debe volver a realizar.

* [Borrar autotuning] L L ~: Borrar Autotuning, los parametros del motor medidos por la funcién de
autoajuste se resetean. Los valores predeterminados de los parametros del motor se utilizan para
controlar el motor. [Esta. de Autoajuste] - . 5 se establece en [No Realizado] - A &.

[Esta. de Autoajuste] - . 5 — [No Realizado] - A &

Esta. de Autoajuste
(Sélo a titulo informativo; no se puede modificar)

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del autoajuste desde la ultima vez que
se encendio.

* [No Realizado] - A k: No realiz., no se ha realizado el autoajuste
+ [Pendiente] F £ ~ o: Prueba pendiente, se ha solicitado el autoajuste pero ain no se ha realizado
* [En Progreso] F - o [i: Prueba en progreso, el autoajuste esta en curso

138 NVE41298_05



1.3.4.3 [Completo] ~ . L L --[Control motor] o ~ [ - Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
« [Error] F A . L: Error detectado, el autoajuste ha detectado un error
* [Autotuning hecho] - = ~ £ : Autotuning hecho, los parametros del motor medidos por la funcién de

autoajuste se utilizan para controlar el motor

[Seleccidn de ajuste] = £ o~ — [Valor por defecto] = A &

Seleccién de ajuste

(Sélo a titulo informativo; no se puede modificar)
NOTA: El ajuste del motor aumenta los rendimientos de forma significativa
+ [Valor por defecto] £ A L: Valor por defecto, los valores predeterminados se utilizan para controlar el

motor
+ [Medida] /7 £ A 5: Medida, los valores medidos por la funcién de autoajuste se utilizan para controlar el
motor
« [Personaliz.] [ » 5: Personaliz., los valores establecidos manualmente se utilizan para controlar el
motor
[Uso de Autoajuste] £ o~ u — [term.motor] £ /7

Uso de Autoajuste

Este parametro muestra la forma de modificar los parametros del motor segun su estado térmico estimado.
* [No] ~ =: No, sin estimacion del estado térmico

* [term.motor] E /1: Usa evol. termica motor, estimacion de estado del estator térmico basado en la
corriente nominal y en la corriente consumida por el motor

* [Continua] L :: Inyeccién DC continua, estimacion del estado térmico estatorico se basa en la
resistencia estatérica medida en el primer ajuste en frio y en el ajuste realizado en cada arranque.

NOTA: Se debe realizar un autoajuste antes de establecer [Uso de Autoajuste] - . ~» » en [Continua]
[ L para obtener los valores de referencia de un ajuste en frio.

- [NO] (el =]

[Autoajuste autom.] A . £ €) E 2s

Autoajuste autom.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

Si esta funcidn esta activada, se realizara un autoajuste cada vez que se encienda el variador.
» Compruebe que la activacion de esta funcion no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

El motor debe detenerse al encender el variador.

[Autoajuste autom.] A . £ se fuerza a cambiar a [Si] 4 £ 5 si [Uso de Autoajuste] -~ . - . esta establecido
en [Continua] [ k. El valor de la resistencia estatérica del motor medida durante el ajuste se utiliza para
obtener una estimacion del estado térmico del motor durante el arranque.

* [No] ~ =: No, funcién desactivada
« [Si] Y E 5: Si, se realiza un ajuste automaticamente cada vez que se enciende
* [Uno] = ~ £: En la primer orden de marcha

[Estad.polos motor] 5 /1o - X - —

Estado tune motor p.salie
(Sélo a titulo informativo; no se puede modificar)

Informacidén acerca de la saliencia del motor sincrono.

Se puede acceder a este parametro si [Seleccién de ajuste] = £ . ~ esta establecido en [Medida] /7 £ A 5.
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NOTA: En caso de un motor con baja saliencia, se recomienda la ley de control estandar.

* [Noinfo.] ~ =: Sin informacién, no se ha realizado el ajuste
+ [Bajo saliente] L L 5: Los saliency (Configuracion recomendada: [Tipo ajuste angulo] A = £ = [alim.
PSI] 75 , o[alin. PSIO] 7 5 | = y [Activacion iny.HF] # F , =[Noinfo.] ~ =).
» [Saliente Medio] /7L : Seliente Medio [Tipo ajuste angulo] A 5 £ = [SPM alineacién.] 5 7 /71 H es
posible. [Activacion iny.HF] H F , =[Si] 4 £ 5 podria funcionar).
+ [Saliente alto] + L 5: Ranura alta [Tipo ajuste angulo] A 5 £ =[IPM alin.] | F /1 H) es posible.
[Activacion iny.HF] H - , =[Si] Y £ 5 es posible).
[Tipo ajuste angulo] A 5 % - [alin.PSIO] 75 /o
Tipo autoajuste angulo
Método para medir el angulo de fase. Visible sélo si [Tipo control motor] [ - = esta definido en [Mot.sincro.]
[alim. PSI] 75 . y[alin. PSIO] ~ 5 /| = funcionan para todos los tipos de motores sincronos. [SPM
alineacioén.] 5 7 /1A y [IPM alin.] . 7 /7 A aumentan el rendimiento en funcion del tipo de motor sincrono.
* [IPMalin.] . F /1H: Alineacion de IPM, alineacién del motor IPM. Modo de alineacién del motor de

imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la
inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de alineacién estandar.

* [SPM alineacién.] 5 F /1 H: Alineacion de SPM, alineacion para el motor SPM. Modo de alineacion del
motor de imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente, este tipo de motor tiene un nivel de
saliencia medio o bajo). Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

* [alim.PSI] 7 5 .:Inyeccién de senal de pulsos (PSI). Modo de alineacion estandar por inyeccion de
senal de pulsos.

* [alin. PSIO] F 5 | =: Inyeccién de sefial de pulsos: optimizado (PSIO). Modo de alineacion optimizado
estandar por inyeccién de sefal de pulsos. El tiempo de medicidn del angulo de seleccion de fases se
reduce tras la primera orden de marcha u operacién de ajuste, aunque el variador se haya apagado.

* [Sin alineac.] ~ =: Sin alineacion

[Activacion iny.HF] H F % — [No] ~ =

Activacion iny. HF

Activacion de inyeccion de sefial de alta frecuencia en RUN. Esta funcion permite estimar la velocidad del
motor en una vista para tener par a baja velocidad sin respuesta de velocidad.

NOTA: Cuanto mas alta sea la saliencia, mas eficiente es la funcién [Activacion iny.HF] H F ..
Para garantizar el rendimiento, podria ser necesario ajustar los parametros del lazo de velocidad ([K filtro

bucle vel.] = F [, [Veloc.tiemp. Integ.] = | £ y [Ganancia prop. vel.] 5 F [1 )y el lazo bloqueado de fase de
estimacion de velocidad (Pardmetros expertos [ancho banda HF pll] = F~ & y [HF pll dump. factor] = F F ).
La inyeccion de alta frecuencia no es eficaz con motores de baja saliencia (consulte [Estad.polos motor]
5MokE).

Se recomienda tener 4 kHz de frecuencia de pwm ([Frec. conmutacion] = F ).

En caso de inestabilidad sin carga, se recomienda disminuir [Ganancia prop. vel.] = ~ [ y [ancho banda HF
pll] 5 F k. Luego, ajuste los pardmetros del lazo de velocidad para tener el comportamiento dindmico y las
ganancias de PLL para tener una buena estimacion de velocidad a baja velocidad.

En caso de inestabilidad con carga, podria ayudar a aumentar el parametro [Comp. erro angulo] F £ [
(principalmente para el motor SPM).

* [No] ~ =: No, funcién desactivada
» [Si] Y E 5: Si, lainyeccién de alta frecuencia se utiliza para la estimacion de velocidad

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

(2) En la pantalla integrada: de 0 a 9.999 y de 10,00 a 65,53 (de 10.000 a 65.536).
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% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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[Motor sincrono] 5 4 n — : Modo experto

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Motor sincrono] 5 4 = —
[Res. est. mo. sinc.] - 5 A5 * () De 0 2 65.535 mQ 0mQ

Res. calc. estator motor sinc.. Resistencia estatorica en frio (por bobinado). El ajuste de fabrica se sustituye
por el resultado de la operacion de autoajuste, si se ha efectuado.

El usuario puede introducir el valor, si lo conoce.

[Autotun.ejeDL] L 45 K De 02655,35 mH 0 mH

Inductancia del motor sincrono D, ilductancia del estator del eje "q" en mH (por fase).
En motores con polos suaves [Autotun. eje DL] L o 5 = [Autotun. eje QL] L 5 5 = Inductancia estator L.

El ajuste de fabrica se sustituye por el resultado de la operacidn de autoajuste, si se ha efectuado.

[Autotun. eje QL] L 75 & De 0 a 655,35 mH 0 mH

Inductancia del motor sincrono Q, inductancia del estator del eje "q" en mH (por fase).
En motores con polos suaves [Autotun. eje DL] L < 5 = [Autotun. eje QL] L 5 5 = Inductancia estator L.

El ajuste de fabrica se sustituye por el resultado de la operacidn de autoajuste, si se ha efectuado.

[Cte. FCEM Sincrono] F H 5 % (1) De 0 a 6.553,5 mV/rpm 0 mV/rpm
Cte. FCEM Sincrono, es de 0,1 mV/RPM (pico por fase).

El ajuste PHS permite reducir la corriente en funcionamiento sin carga.

De 10 a 800 Hz nSPS * PPnS /60

rec. nominal sinc.] F - 55
[F inal sinc.] 7~ 55 % ()

Frec. nominal del motor sincrono, en la unidad de Hz

Actualizado automaticamente segun los datos de [Vel. mo. sinc. nom.] ~ 5 7 5 y [Pares de polos] ~ F ~ 5.
Un [Frec. nominal sinc.] - - 5 5 por debajo del valor minimo de 10,0 Hz dispara un [Config Incorrecta]
L F F en el siguiente encendido.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de ajuste del motor y [Seleccion de
ajuste] 5 £ . ~ se restablece a [Valor por defecto] £ H L. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

[ancho banda HF pll] 5 F & 0a100Hz 25 Hz

Ancho de banda HF PLL, ancho de banda de la frecuencia del estator PII.

[HF pll dump. factor] 5 F F De 0 a 200% 100%

Dumping factor of HF PLL, factor de dumping de la frecuencia del estator PII.

[Comp. erro angulo] F £ [ X De 0 a 500% 0%

Comp. error pos. angulo, compensacion de error de la posicidon del angulo en modo de alta frecuencia.
Aumenta el rendimiento a baja velocidad en el modo de generador y motor, especialmente para motores SPM.

[Auto] A o E =: el variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del motor, calculado con los
parametros del variador

[Inyecc.freq. HF] F - , % De 250 a 1.000 Hz 500 Hz

Frecuencia de senal HF

Influye en el ruido durante la medicién del angulo de desplazamiento y la precision de la estimacion de
velocidad.

[Nivel corriente HF] H . - % De 0 a200% 25%
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Nivel corriente senal HF

Relacion del nivel actual de la sefial de inyeccion de alta frecuencia. Influye en el ruido durante la medicion del
angulo de desplazamiento y la precision de la estimacion de velocidad.

[Co. max. alin. PSI] /7L - ) ¢ [Auto] A E = a 300% [Auto] A E o

Corriente max. alin. PSI

Nivel de corriente en forma de porcentaje de [Nominal sincrono I] ~ [ ~ 5 para los modos de medicion del
desplazamiento angular de [alim. PSI] 7 5 | y [alin. PSIO] F 5 | o. Este parametro tiene un impacto en la
medicién del inductor. [Co. max. alin. PSI] /7L ~ se utiliza para la operacién de ajuste. Este nivel de corriente
debe ser igual o superior al nivel de corriente maxima de la aplicacién; de lo contrario, podria haber una
inestabilidad. Si [Co. max. alin. PSI] /7 - se establece en [Auto] A . £ = , [Co. max. alin. PSI] /71 [ - =
150% de [Nominal sincrono I] ~ [ ~ 5 durante la operacién de sintonizacion y el 100% de [Nominal
sincrono I] ~ [ ~ 5 durante la medicién del desplazamiento del angulo en caso de alineacion estandar [alim.
PSI] 75 ,o[alin.PSIO] P 5 | &.

[Alin. Nivel actual] L - De 0 a200% 50%

Nivel de corriente alin.HF

Nivel actual en % de [Nominal sincrono l] ~ [ ~ 5 para la medicién del angulo de desplazamiento de fase de
alta frecuencia tipo IPMA.

[Nivel boost] 5 /- X De 0.a200% 100%

Nivel Boost en alin.IPMA

Nivel actual en % de [Nominal sincrono I] ~ [ ~ 5 para la medicién del angulo de desplazamiento de fase de
alta frecuencia tipo SPMA.

[Error relativo eje-d] - o/ A E De -3276,7 a 3275,8% —

Error relativo eje-d en %

Use [Error relativo eje-d] - o A £ para ajustar [Cte. FCEM Sincrono] ~ H 5, [Error relativo eje-d] - o A E
debe estar cerrado a 0.

£ es inferior al 0%, entonces [Cte. FCEM Sincrono] ~ H 5 puede

Si el valor de [Error relativo eje-d] - & A
aumentarse.

Si el valor de [Error relativo eje-d] - o/ A £ es superior al 0%, entonces [Cte. FCEM Sincrono] ~ H 5 puede
reducirse.

(1) En la pantalla integrada: de 0 a 9.999 y de 10,00 a 65,53 (de 10.000 a 65.536).

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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Parametros [Control motor] d ~ [ - (continuacién)

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r N A= TN

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Ganancia prop. vel.] 5 7 [ % () Del 0% a 1.000% 40%

Ganancia prop.vel.

Visible si [Tipo control motor] £ £ no se ha establecido en [Norma] = - o, [5 Puntos De VCU/F] .. F 5 o
[VC U/F Cuadratico] . F 4.

[Factor de inercia] 5 7 [ .. % () Del 0% a 1.000% 40%

Factor de inercia

Visible si [Tipo control motor] - £ se ha establecido en [Norma] = £ o, [5 Puntos De VCU/F] . F 5 o
[VC U/F Cuadratico] . F 4.

[Veloc.tiemp. Integ.] 5 - % () De 1265.535ms 63 ms

Veloc.tiemp. Integ.

Visible si [Tipo control motor] L £ £) no se ha establecido en [Norma] = £ o, [5 Puntos De VCU/F] u F 5 0
[VC U/F Cuadratico] .. F 4.

[K filtro bucle vel.] 5 F [ % () De 02100 65

K filtro bucle vel. (de 0(IP) a 100(P1))

[filtro vel.estimada] ~ F H % De 0a 100 ms 6,4 ms

filtro tiempo vel.estimada

Accesible s6lo en modo experto.

[Tiempo filtrocorr] £ - £ F X De 0 a 100 ms 3,2ms

Tiempo de filtro de corriente

Accesible s6lo en modo experto.
Tiempo de filtro del filtro de referencia actual [de la ley de control (si [No] ~ =: frecuencia natural del estator)].

De 0 a 200% 100%

[Compensacion RI] . F - 0

Compensacioén RI

Se utiliza para optimizar el par a velocidades muy bajas o para adaptarse a casos especiales (por ejemplo:

para motores conectados en paralelo, disminuir [Compensacién RI] . ~ . Si no hay suficiente par a baja
velocidad, aumentar [Compensacién RI] . ~ ~. Un valor demasiado alto puede evitar que el motor arranque
(bloqueo) o cambie el modo de limitacion de corriente.

[Compens.Desliz.] 5. 7 % () De 0a300% 100%

Compens.Desliz.

No se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] £ £ se establece en [Mot.sincro.] 5 4 .

Este parametro se escribe en 0% cuando [Tipo control motor] [ - - se establece en [VC U/F Cuadratico]

- |
[ ¥y LI .

144 NVE41298_05



1.3.4.3 [Completo] ~ . L L --[Control motor] o ~ [ -

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

Permite ajustar la compensacion de deslizamiento en torno al valor establecido por la velocidad nominal del

motor.

Las velocidades que se indican en las placas de caracteristicas del motor no siempre son exactas.

Si el deslizamiento definido es inferior al deslizamiento real: EI motor no gira a la velocidad correcta en

régimen permanente, sino a una velocidad inferior a la de referencia.

Si el deslizamiento definido es superior al deslizamiento real: El motor esta sobrecompensado y la velocidad

es inestable.
[U1] » | % De 02800 V de acuerdo ov
con la clasificacion
Punto de tension 1 en V/F de 5 puntos
Sel_p’l_Jede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ - £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]
[F11 F | ) ¢ De 0a 599 Hz OHz

Punto Frec1 en V/F 5pt

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] - - esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]

Z L
LT = .

[U2] 2 %

De 0 a 800 V de acuerdo
con la clasificacion

ov

Punto de tensioén 2 en V/F de 5 puntos

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] £ £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]

|
T = .

[F2] F = ) ¢ De 0 a 599 Hz O Hz

Punto Frec2 en V/F 5pt

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ - - esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]
[U3] u 7 % De 0 a 800 V de acuerdo oV

con la clasificacion

Punto de tensién 3 en V/F de 5 puntos

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] £ £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]

|
T = .

[F3] F 3 > ¢ De 0 a 599 Hz 0OHz

Punto Frec3 en V/F 5pt

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ £ £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]
[U4] . 4 K De 0 a 800 V de acuerdo oV

con la clasificacion

Punto de tensién 4 en V/F de 5 puntos

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] [ £ £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]

|

o P

[F4] FYy * De 0 a 599 Hz 0 Hz

Punto Frec4 en V/F 5pt

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] - £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]
[U5] 5 % De 0 a 800 V de acuerdo ov

con la clasificacion
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Punto de tensioén 5 en V/F de 5 puntos

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] = £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]

[ ’:I.

[F5] F 5 % De 0 a 599 Hz 0 Hz
Punto Frec5 en V/F 5pt

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] £ £ esta establecido en [5 Puntos De VC U/F]
[Limite de intensidad] £ . , % () De0a1,5In™ 1,51In

Limitacioén de intensidad

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente maxima que se aplicara al
mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion, incluidos los requisitos de
desclasificacion al determinar el limite de corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

NOTA: Si el ajuste es menor a 0,25 In, el variador puede bloquearse en el modo de error detectado [Asig.
pér. fase sa.] = F L si se ha habilitado. Si el valor es inferior a la intensidad del motor en vacio, el motor no

puede funcionar.

[Tipo frec. conmut.] 5 F £ — [SFR tipo 1] HF |

Tipo frecuencia de conmutacién

La frecuencia de conmutacién del motor se modifica (reduce) cuando la temperatura interna del variador es
demasiado elevada.

[SFR tipo 1] H F /: optimizacién de calefaccion
Permite al sistema adaptarse a la frecuencia de conmutacién en funcion de la frecuencia del motor

[SFR tipo 2] H F =': optimizaciéon del ruido del motor (para alta frecuencia de conmutacién)
Permite que el sistema mantenga una frecuencia de conmutacion elegida constante [Frec. conmutacion]
5 F ~ cualquiera que sea la frecuencia del motor [Frec. motor] ~ F .

En caso de sobrecalentamiento, el variador disminuye automaticamente la frecuencia de conmutacion.
Se restaura a su valor original cuando la temperatura vuelve a la normalidad.

De 2 a 16 kHz 4 kHz

[Frec. conmutacién] = F - QO

Frec. conmutacion

AVISO

DANOS EN EL VARIADOR

Compruebe que la frecuencia de conmutacién del variador no supera los 4 kHz si se desconecta el filtro de
CEM para que el variador funcione en un red IT.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Esto se aplica a las siguientes versiones de variadores: ATV320¢eM2-
Ajuste de frecuencia de conmutacion.

Rango de ajuste: El valor maximo esté limitado a 4 kHz si el parametro [Lim. sobretens.mot.] 5 \/ L esta
configurado.

146 NVE41298_05
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

NOTA: En caso de que se produzca un aumento excesivo de la temperatura, el variador reducira
automéaticamente la frecuencia de conmutacion y la restablecera cuando la temperatura vuelva a la

normalidad.
En caso de un motor de alta velocidad, se recomienda aumentar la frecuencia de modulacién de ancho de
pulsos (PWM) [Frec. conmutacion] = ~ - a8, 12 0 16 kHz.
[Reduccién de ruido] ~ ~ — [No] - =

Reduccion del ruido del motor

La modulacion de frecuencia aleatoria impide cualquier resonancia que pueda producirse a una frecuencia fija.

* [No] ~ =: No, frecuencia fija
* [Si] Y E 5: Si, frecuencia con modulacién aleatoria
[Activaciéon Boost] - - A — [Dinamica] & 5 - A

Activacion Boost

* [Inactivo] ~ =: Inactivo, sin sobrealimentacién
+ [Dinadmica] - 5 ~ A: Dindmica
» [Estatica] 5 - A L : Estatica
[Boost] b oo X De -100 a 100% 0%

Valor a OHz de la corriente magnetizante motor nominal
Se puede acceder a este parametro si [Boost] & = = no esta establecido en [No] ~ .

Ajuste de la corriente magnetizante del motor a baja velocidad como % de la corriente magnetizante nominal.
Este parametro se utiliza para aumentar o reducir el tiempo necesario para establecer el par. Permite ajustar
gradualmente hasta la frecuencia establecida por [Velocidad Boost] - A L. Los valores negativos se aplican
especialmente a los motores con rotor cénico.

™

P
-
pras
-
P
-
P
-
Le

0
M: Corriente magnetizante

F: Frecuencia

IM: Corriente magnetizante nominal

FAB: [Velocidad Boost] - A &

b o o+: positiva [Boost]

b o o-: negativa[Boost]

[Velocidad Boost] F A 1 X De 0a 599 Hz 0Hz

Limite de velocidad para alcanzar corriente magnetizante nominal

Se puede acceder a este parametro si [Activacion Boost] & - A no esta establecido en [No] - .

Frecuencia por encima de la cual la corriente de magnetizacion ya no se ve afectada por [Boost] & o .

[Lim. sobretens.mot.] 5V L — [No] - =

Lim. sobretension motor

Esta funcion limita las sobretensiones de los motores y resulta util en los casos siguientes:

NVE41298_05 147



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.3 [Completo] ~ . L L --[Control motor] =/ - -

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Este parametro puede permanecer fijado en [No] ~ = para motores de 230/400 V utilizados a 230 V, o si la
longitud del cable entre el variador y el motor no excede:

Motores NEMA
Motores japoneses
Motores de cabezal
Motores rebobinados

4 m con cables no apantallados
10 m con cables apantallados

NOTA: Cuando [Lim. sobretens.mot.] 5 V [ se establece en [Si] Y £ 5, la frecuencia maxima de
conmutacién [Frec. conmutacion] = ~ - se modifica.
* [No] ~ =: No, funcién inactiva
* [Si] 4 E 5: Si, funcion activa
[Tiempo atenuacion] 5 - 7 % - 10 s

Tiempo atenuacién

Parametro de optimizacién de sobretensiones transitorias en las bornas del motor. Se puede acceder a este
parametro si [Lim. sobretens.mot.] 5 \/ L esta establecido en [Si] 5 £ 5.

[6 us] & [8 us] £ [10 min] /[J: ajuste a 6, 8 0 10, de acuerdo con la siguiente tabla.

NOTA: Este parametro es util para ATV320++sN4+ variadores.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

El valor del parametro [Tiempo atenuacién] = - - corresponde al tiempo de
atenuacion del cable que se utiliza. Se define para impedir la superposicién de
reflexiones de ondas de tensién causadas por la gran longitud de los cables.
Limita las sobretensiones al doble de la tension nominal del bus de CC.

En las tablas de la pagina siguiente se muestran ejemplos de correspondencia
entre el parametro [Tiempo atenuacién] 5 = F y la longitud del cable entre el
variador y el motor. En los cables de més longitud, es necesario utilizar un filtro
senoidal o un filtro de proteccién contra dV/dt.

En los motores en paralelo, la longitud de cable que debe tenerse en cuenta es la
suma de todas las longitudes. A continuacién, debe compararse la longitud que
se indica en la fila de la tabla correspondiente a la potencia de un motor con la
correspondiente a la potencia total y seleccionar la longitud mas corta.

Ejemplo: Dos motores de 7,5 kW (10 HP)

Tome las longitudes de la fila de 15 kW (20 HP) de la tabla, que son inferiores a
las de la fila de 7,5 kW (10 HP), y dividalas por el niumero de motores para
obtener la longitud por motor (con un cable "Nexans" no apantallado y SOP =6, el
resultado es 40/2 = 20 m como maximo para cada motor de 7,5 kW (10 HP)).

En ciertos casos especiales (por ejemplo, distintos tipos de cables, motores de
potencias diferentes en paralelo, longitudes de cable diferentes en paralelo, etc.),
recomendamos comprobar con un osciloscopio los valores de sobretension
obtenidos en las bornas del motor.

Para mantener el variador a pleno rendimiento, no aumente el valor de 5 = F si
no es necesario.

Tablas de correspondencia entre el parametro 5 o F y la longitud del cable,
para una alimentacion de 400 V
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Longitud maxima del cable en metros

. Seccion Cable "Nexans" no Cable "Nexans" , .
Reorencia | Pocadel | WeneiemAIce | poniado Tporoy | wealade | coelbELony
(minima) RN-F 4 Gxx Tipo GVCSTV-LS/LH
kW HP en AWG | 5o F SoF SoF SoF SoF SoF SoF 5 - SoF
mm?2 =10 =8 =6 =10 =8 =6 =10 oF =6
=8
ATV320U04N4+ | 0,37 0,50 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U06N4+ | 0,55 0,75 1,5 14 100m [ 70m | 45m 105m | 85m 65m 50 m 40m | 30m
ATV320U07N4s | 0,75 1 1,5 14 100m [ 70m | 45m 105m | 85m 65m 50 m 40m | 30m
ATV320U11N4. 1,1 1,5 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U15N4. 1,5 2 1,5 14 100m [ 70m | 45m 105m | 85m 65m 50 m 40m | 30m
ATV320U22N4. | 2,2 3 1,5 14 110m | 65m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U30N4. | 3 — 1,5 14 110m | 65m |45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U40N4. | 4 5 2,5 12 110m | 65m |45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U55N4. | 5,5 7,5 4 10 120m | 65m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U75N4. | 7,5 10 6 8 120m | 65m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320D11N4- 11 15 10 8 115m | 60m | 45m 100m | 75m 55m 50 m 40m | 30m
ATV320D15N4+ 15 20 16 6 105m | 60m |40m 100m [ 70m 50 m 50 m 40m | 30m
Para motores de 230/400 V utilizados a 230 V, el parametro [Lim. sobretens.mot.] 5 \/ L puede permanecer definido en [No] ~ .
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Nivel de frenado] V & - (@) De 335a995V Segun la tension eléctrica
del calibre del variador

Nivel de frenado

Nivel de comando del transistor de frenado (consulte [Nivel de frenado] V £ - ).
[Equilibrado carga] L £ A % - [No] ~ o
Equilibrado carga

Cuando 2 motores se conectan mecanicamente, y por lo tanto a la misma velocidad, y cada uno esta
controlado por un variador, se puede utilizar esta funcién para mejorar la distribucion del par entre los dos
motores. Para hacer esto, varia la velocidad en base al par. Solo se puede acceder a este parametro si [Tipo
control motor] k£ L , pagina 127 esta establecido en [SVC por U] V V L.

* [No] ~ =: No, funcién inactiva

* [Si] Y E 5: Si, funcion activa
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
De 0 a 599 Hz OHz

[Correccion de carga] L 5 [ X 0

Correccion de carga
Correccién nominal en Hz.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] . - A esta establecido en [Si] 5 £ 5.

T LBC
Tn
0 F
Tn
LBC
T: Par

Tn: Par nominal

F: Frecuencia

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

150 NVE41298_05
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[Control motor] d ~ [ -: reparto de la carga, parametros
accesibles a nivel de experto

Principio:
Reference R Torque Reference
— Ramp Speed Loop
Speed
Balancing .
K Filter
LBC
LBC1 LBF
LBC2
LBC3

El factor de carga compartida K esta determinado por el par y la velocidad, con
dos factores K1y K2 (K =K1 x K2).

K1
1
LCB1  LCB2
S: Velocidad
K2
LBC
LBC3 -
LBC3 1)
LBC
1. Parnominal x (1 + LBC3)
T: Par
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Correccion baja] L 5[ | % €) De 0 a 598,9 Hz 0 Hz

Correccion baja
Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] . & A esta establecidoen [Si] 4 £ 5.

Velocidad minima para la correccién de la carga en Hz. Por debajo de este umbral no se han hecho
correcciones. Se utiliza para cancelar la correccion a velocidades muy bajas si esto pudiera dificultar la
rotacion del motor.

c TRt [Correccionbaja] L [ | | 0,1Hz
[Correccién alta] L & +0,1a599 Hz

Correccion alta

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] . & A esté establecido en [Si] 4 £ 5.

Velocidad umbral en Hz a partir de la cual se aplica la correccidon de carga maxima.

[Offset de par] L - [ 7 % () De 0 2 300% 0%
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.3 [Completo] ~ . L L --[Control motor] = - [

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Offset de par
Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] . & A esta establecido en [Si] 5 £ 5.

Par minimo para la correccidn de la carga como un porcentaje del par nominal. Por debajo de este umbral no
se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar inestabilidades de par cuando la direcciéon del par no es
constante.

[Filtro equilibrado] L & F * €) De0a20s 100 ms
Filtro equilibrado
Se puede acceder a este pardametro si [Equilibrado carga] . - H esté establecido en [Si] 5 £ 5.

Constante de tiempo (filtro) para correccién en ms. Se utiliza en caso de acoplamiento mecanico flexible para
evitar inestabilidades.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1.3.4.4 [Completo] F u L L - -[Entradas/Salidas] : _

D—

Contenido de este capitulo

[Entradas/Salidas] - o— ..o, 154
[DI1 Configuration] L /— ... 157
Configuracion de entradas analégicas y entrada de pulsos............ccccocoieeeannn. 160
Rango (valores de salida): Sélo para entradas analogicas............ccccceeevevnenn... 161
Caracteristicas lineales por tramos: Sélo para entradas analdgicas ................ 164
[Config De Al] A 1 I e 165
[Config De Al2] A 1 F e 167
[Config De Al3] A 1 J oo 169
Deteccion de pérdidade carga.........o..ooeeeiiiiiiiii e, 172
[Conf.del encoder] £ rm oo, 173
[Config de R m /— oo e 174
[CONFIGURACION LO] L 5 [ oo, 178
[DQ1 configuracion] o/ o /— ..o 180
[Config De AQT] A o I oot 184
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[Entradas/Salidas] : - o—

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR N R R

Nombre de las entradas/salidas del variador

Los parametros en el menu [Entradas/Salidas] - - — so6lo se pueden
modificar cuando el variador esta detenido y no hay ninguna orden de marcha.

El nombre de las entradas y salidas puede diferir de una herramienta a otra:
» visualizacién de 7 segmentos, 4 digitos
» co6digo mostrado en los terminales (Bloque de control),
+ etiquetas mostradas en ATV320 DTM,
+ etiquetas mostradas en el terminal de pantalla grafica (VW3A1111) y
» etiquetas mostradas en el terminal grafico remoto (VW3A1101).
En la siguiente lista se muestra una suma de los distintos nombres utilizados:
* LHI...LI6 o DI1...DI6: para entrada ldgica 1...6 o entrada digital 1...6,
o - LI5 o DI5 puede configurarse como entrada de pulsos (Pl o RP),

o LI6 o DI6 puede configurarse como un PTC (coeficiente de temperatura
positiva) utilizando el conmutador de hardware SW2.

+ LO1 o DQ+/DQ-: salida Idgica o salida digital,
» AI1...Al3: para entradas analdgicas,
+ AQ1 o AO1: para salida analdgica,

+ La salida analdgica se puede configurar como salida digital (denominada
DO1 o DQ1)

* R1,R2: paralosrelés 1y 2,
* STO: Entrada Safe torque off.

Para obtener mas informacion sobre los terminales de control, consulte el manual
de instalacién Documentos relacionados, pagina 11.

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Entradas/Salidas] - o —

E - [Control 2 hilos] = [
[Control 2/3 hilos] - [ [ 4 2s

Control 2/3 hilos

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Si se cambia este parametro, los parametros [Reset Fallos Auto] ATR y [Tipo 2 hilos] TCT y las
asignaciones de las entradas digitales y virtuales se restablecen parcialmente a los valores de fabrica.

» Compruebe que este cambio sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Control 2 hilos] = [
Control de 2 hilos (comandos de nivel): Es el estado (0 0 1) o el flanco (de 0 a 1 o de 1 a 0) de entrada que
controla la marcha o la parada.

Ejemplo de cableado de "fuente":

ATvVeee 1
| | .
[ 24 L Lk ) LI1: hacia adelante

L--——mT-“ LIx: hacia atras

[Control 3 hilos] 7 [
control de 3 hilos (comandos de pulso): Un pulso de marcha adelante o marcha atras es suficiente para
controlar el arranque, y un pulso de parada es suficiente para controlar la parada.

Ejemplo de cableado de "fuente":

ATVees 7

| 424 LM L2 Lix | LI1: parada

B A * A * e * LI2: hacia adelante
C7EN E LIx: hacia atras

— [Transicion] = - ~

[Tipo 2 hilos] - [ £ *i 2s

Tipo de control de 2 hilos

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que el ajuste del parametro sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafnos en el
equipo.

« [Nivel] L E L: Nivel, se tienen en cuenta los estados 0 o 1 para la marcha (1) o la parada (0)
» [Transicion] - - ~: Transicién, es necesario un cambio de estado (transicion o flanco) para iniciar la
operacion, para evitar reinicios accidentales después de una interrupcion en el suministro de energia
* [Nivel priorid a AVA] (- F =: Nivel con prioridad de avance, se toman en consideracion los estados 0 o
1 para la marcha o parada, pero la entrada "marcha adelante" tiene prioridad sobre la entrada "marcha
atras"
[Variador marcha] - . » % - [No] r o

Variador marcha, asignacion del comando de parada.

Visible sélo si [Control 2/3 hilos] £ [ [ se establece en [Control 3 hilos] 7 .
[DI1] L . /:entrada l6gica LI1 si no se encuentra en [Perfil E/S] | o
[CDO00]  ~ [1: In [Perfil E/S] | =, puede conmutarse con ciertas entradas légicas

[OLO01] = L [ I:blogues de funciones: Salida légica 01

[OL10] = L /{:bloques de funciones: Salida ldgica 10

[Avance] F - o - [DA] L ./

Asig. Marcha adelante, asignacion del comando de sentido hacia delante.

[DI1] L . /:entrada l6gica LI1 si no se encuentra en [Perfil E/S] | o
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[CDO00] C < [1: In [Perfil E/IS] . =, puede conmutarse con ciertas entradas légicas
[OL01] = L O I: bloques de funciones: Salida légica 01
[OL10] = L /4:blogues de funciones: Salida l6gica 10

NOTA: También puede utilizar F1, F2, F3 y F4 para asignar el comando de direccion hacia adelante.
[Asig. Marcha Inversa] - - 5 — [DI2] L . 2
Asignacién de giro sentido inverso, asignacion del comando de direccion hacia atrés.
[No asignado] ~ =: no asignado
[DI1] L . [:entrada légica LI1

[...] (.-.): consulte las condiciones de asignacion

(Si[Perfil] L H [ F se establece en [Combinado] 5 /7 o [Independiente] = £ ~ entonces [CD11] [ o |
hasta[CD15] [ & /5,[C1M11]1 [ [/ | I hasta[115kW] [ / /5,[21M1kW] [ & | | hasta[215kW] [ & /5y
[31MkW] L 7 / [ hasta [315kW] [ 37 /5 no estan disponibles).

NOTA: También puede utilizar F1, F2, F3 y F4 para asignar el comando de direccion hacia atras.

!
1
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[DI1 Configuration] L /—

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:#I’:I_III_ L -) I - EI»II_ /

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[DI1 Configuration] . | —

[Asignacion De DI1] L /A — —

Asignacioén De DI1
Parametro de sdlo lectura; no puede configurarse.

Muestra todas las funciones asignadas a la entrada LI1 para comprobar si hay varias asignaciones.

* [No asignado] ~ =: No asignado

+ [Ejecutar] - o ~: [Ejecutar]

* [Avance] F - d: [Avance]

* [Retorno] - -~ 5: Direccién de retroceso

* [Asig.conmut rampa] - F 5: Asig.conmut rampa
* [Movimiento] /= [: Movimiento

* [+ Velocidad] . 5 F~: Aumentar velocidad

* [-Velocidad] = 5 F: Disminuir velocidad

* [2 vel. preselecc.] 7 5 ': Seleccionar 2 velocidades preestablecidas
* [4 vel. preselecc.] 7 5 H: Seleccionar 4 velocidades preestablecidas
* [8 vel. preselecc.] - = H: Seleccionar 8 velocidades preestablecidas

* [Conmut. Frec.Ref.2] - F [ : Conmutacién de frecuencia de referencia 2

+ [Paradarueda libre] ~ 5 k£ : Parada rueda libre
* [Inyecc.DC] = L .: Frenado de inyeccién de CC
» [asignacidn stop rapida] ~ 5 £ : asignacién stop rapida

* [Forz.local] F L =: Modo local forzado

+ [Borrado fallos] - = F: Borrado fallos

+ [Autoajuste] - . L : Autoajuste

* [RefFrec. Almacen.] = 7 /7: Frecuencia de referencia almacenada
* [Premagnetizacion] - L .: Premagnetizacion

* [Automatico/Manual] ~ A .: Interruptor automatico/manual, PI(D) automatico-manual
+ [Deshab PID Integral] 7 : 5: PID integral desactivado, PI(D) de inhibicién integral

* [2ref.preselc. PID] F - 7: Seleccionar 2 referencias de PID preestablecidas

* [4ref.preselc PID] F~ - 4: Seleccionar 4 referencias de PID preestablecidas

» [Limitacion de par] - L A: Limitacién de par

* [ERROR EXTERNO] £ ~ F: Error Externo

* [Ret.contactor mot.] - [ A: Retorno de contactor de salida
*+ [Conmutconf2] [ ~ F |: Comutacion de configuracién 2

* [Conmut conf 3] [ ~ F £': cambio de configuracion 2

* [2 conj. parametros] [ H A [: cambio de parametros 1
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . _

o—

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
* [3 conj. parametros] [ H A Z': cambio de parametros 2
» [Limit. Par Analog.] £ L L : limitacion de par: Activacion (entrada analdgica) por una entrada légica
* [Conmut. canal Ctrl] [ [ 5: conmutacién del canal de control
* [Detec.err.deshabili.] / ~ H: inhibicidon de errores detectada
* [16 vel. preselecc.] 7 5 /E: 16 velocidades preestablecidas
» [Limit. corriente 2] . [ Z: conmutacion de limitacion de corriente

[Conmut. Frec.Ref.1B] - [ L: conmutacién del canal de referencia (1 a 1B)

[Guiado hilo] £ ~ L : guiado hilo

[Contacto de freno] & [ : contacto de entrada légica de freno
[Det. FW limit int.] 5 A ~: conmutador de parada hacia delante
[F.C. parada atras] = A - : Conmutador de parada hacia atras

[Dec hacia adelante] - H - : deceleracion alcanzada hacia adelante

[Frenar Retorno] - A - : deceleracién alcanzada en marcha atras.

[Desactiv. Fin carr.] [ L 5: eliminacion de los finales de carrera
[Bloqueo dispositivo] L - 5: parada de emergencia
[Ini.guia.hilo] ~ £ ~: reinicio del guiado de hilo

[Cont. de Vaivén] = ~ [ : sincronizacion de oscilacion del contador

[Rearranque producto] - ~ F: reseteado del producto

[2 HSP] = H Z: velocidad maxima 2

[4 HSP] = H H: velocidad maxima 4

[Velocidad presel 1] ~ F 5 [: asignacién de la velocidad preseleccionada 1 a tecla de funcién
[Velocidad presel 2] ~ F 5 Z': asignacion de la velocidad preseleccionada 2 a tecla de funcién
[PID Ref Frec 1] ~ F ~ [: asignacién PID preseleccionada 1 a tecla de funcion

[PID Ref Frec 2] F F ~ : asignacion PID preseleccionada 2 a tecla de funcion

[+ Velocidad] ~ . 5 F': asignacion de mas velocidad a tecla de funcion

[- Velocidad] F - 5 F: asignacidon de menos velocidad a tecla de funcién

[Consola] F : K : Teclado del terminal, asignacion continua de clave de funcién
[+ velo ref. freq.] u 5 : Aumentar la velocidad en la frecuencia de referencia
[-velo alr. ref frec] -/ 5 : Disminuir la velocidad en la frecuencia de referencia
[ILO1] L O /:ILO1, bloques de funcién: Entrada légica 1

[IL10] . L /4:IL10, bloques de funcién: Entrada logica 10

[Arranque FB] ~ & ~ [1: Arranque FB, bloques de funcién: Modo de marcha
[Canal1SLS] =L 5 /: Canal 1SLS

[Canal 2SLS] 5. 5 Z: Canal 2 SLS

[Canal1SS1] 5 5 | /: Canal 2 SS1

[Canal 2SS1] 5 5 /7: Canal 1 SS2

[Canal 1 STO] 5 - = /: Canal 1 STO

[Canal 2 STO] = - = 2: Canal 2 STO

* [Canal1SMS] 5 /75 I: Canal 1 funcion de seguridad SMS
+ [Canal 2 SMS] 5 /75 Z: Canal 2 funcion de seguridad SMS
NOTA: Los canales de funcion de seguridad estan disponibles sélo para LI3-LI4 y LI5-LI6.
[Retardode DI1] L. /4 De 0 a 200 ms 0ms
Retardo de DI1
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Este parametro se utiliza para tener en cuenta el cambio de la entrada logica al estado 1 con un retardo que
puede ajustarse entre 0 y 200 milisegundos, para filtrar posibles interferencias. El cambio al estado 0 se tiene
en cuenta sin el retardo.

[DI2 Configuration] L -/ — a [DI6 Configuration] [ & —

Todas las entradas logicas disponibles en el variador se procesan como en el ejemplo para LI1 anterior, hasta
LI6.

[DI5 Configuration] [ 5 —

Parametros especificos para LI5 utilizados como entrada de pulsos.

[Asignhacion RP] 7 . A — —

Asignacion entrada RP
Parametro de solo lectura; no puede configurarse.

Muestra todas las funciones asociadas a la entrada de pulsos para comprobar, por ejemplo, si hay problemas
de compatibilidad.

Idéntico a [Asignaciénde AI1] A . /A .

[Valor minimo RP] F L De 0 a 20,00 kHz 0 kHz

Valor minimo RP, parametro de escala de entrada de pulso de 0% en Hz * 10 unidades.

[Valor maximo RP] F F - De 0 a 20,00 kHz 20,00 kHz

Valor maximo RP, parametro de escala de entrada de pulso de 100% en Hz * 10 unidades.

[Filtro entrada RP] F F De 0 a 1.000 ms 0ms

Filtro entrada RP, tiempo de desconexion de entrada de pulsos exteriores de E/S del filtro bajo.

[Configuracion DA1] L A | — [Configuracion DA2] | A & —

Las dos entradas analdgicas Al1 y Al2 del variador podrian utilizarse como entradas LI; se procesan como en
el ejemplo para LI1 anterior.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funciéon
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

Z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . o0 —

Configuracion de entradas analogicas y entrada de pulsos

Los valores de entrada minimos y maximos (en voltios, mA, etc.) se convierten a

% para adaptar las referencias a la aplicacion.
Valores de entrada minimos y maximos:

El valor minimo corresponde a una referencia de 0% y el valor maximo a una
referencia de 100%. Es posible que el valor minimo sea superior al valor maximo:

R

100% {-—----—--=-mmmmmmmee

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
0% ‘ 3
(1 ) )
1. [Valor minimo] CrLxo ULxo F /L
2. [Valor maximo] CrHx o UHx o F F -
3. 20mA o010V o0 20,00 kHz
R: Referencia

I: Entrada de corriente
U: Entrada de tension

p: Entrada de pulsos

R
A

100% ~

= |orUorp

0%

1. [Valor maximo] CrHx o UHx o F F -
2. [Valor minimo] CrLxo ULxo F /L
3. 20mA o0 10V 020,00 kHz

R: Referencia

I: Entrada de corriente
U: Entrada de tension

p: Entrada de pulsos

™) ) 3)

lorUorp

En las entradas bidireccionales +/-, el valor minimo y el valor maximo estan
relacionados con el valor absoluto; por ejemplo, +/-2 a8 V.
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Rango (valores de salida): Sélo para entradas analégicas

Este parametro sirve para configurar el rango de referencias en [0% —>100%] o
[-100% —> +100%] para obtener una salida bidireccional a partir de una entrada
unidireccional.

100%

0%

loryU

@ J S —

B @
1. [Valor minimo]
2. [Valor maximo]
3. De20mAo 10V
R: Referencia

I: Entrada de corriente
U: Entrada de tension

Rango: [0% —>100%)]

100%

0% lorU

-100%

1. [Valor minimo]

2. [Valor maximo]

3. De20mAo 10V
R: Referencia

I: Entrada de corriente
U: Entrada de tension

Rango: [-100% —> +100%]
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . o0 —

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Plant. frec.ref.] 5 5 F QO

[Norma] - 5 o

Selec. plantilla frec. ref.

[Norma] = 5 o

A referencia = 0 en LSP, la frecuencia = LSP

F: Frecuencia

R: Referencia

0% +100%
- LSP
+ HSP
F: Frecuencia
R: Referencia
[Banda muerta] & L 5
F
HSP - .
|
!
LSP i
-100% :
+100%
- LSP
L HSP
F: Frecuencia
R: Referencia
[Pedestal] & ~ 5
F
HSP -5 |
|
|
|
|
|
LSP 1 i
|
0 +100%
r LSP
+ HSP

=R A referencia cero, la frecuencia = LSP

A referencia = 0 en LSP, la frecuencia = 0
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Pedestal a 0%] - ~ 5 [

Esta operacion es la misma que [Norma] & 5 o excepto que en los
F siguientes casos con referencia cero, la frecuencia = 0:
La sefial es inferior a [Valor minimo] que es mayor que 0 (ejemplo 1
Venunaentradade2-10V)
i La sefial es superior a [Valor minimo], que es mayor que [Valor
} maximo] (ejemplo: 11 V en una entrada de 10 - 0 V).
! Si el rango de entrada se configura como "bidireccional”, la operacién
} seguira siendo idéntica a [Norma] ~ 5 .
! Este parametro define cémo se tiene en cuenta la referencia de
|

0% ! velocidad, solo para entradas analégicas y entrada de pulso. En el
P AP caso del regulador PID, esta es la referencia de salida PID.

Lsp +100% Los limites los establecen los parametros [Velocidad baja] . 5 7 ,
T pagina 106 y [Velocidad alta] H 5 F , pagina 106.
t HSP

F: Frecuencia

R: Referencia

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

NVE41298_05 163



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . _

o—

Caracteristicas lineales por tramos: Sélo para entradas
analégicas

Se puede obtener una caracteristica lineal por tramos definiendo un punto
intermedio en la caracteristica entrada/salida para esta entrada:
Para el rango 0 V 100%

Reference

100%

Current or
Voltage input

[Interm. point Y]

0%

[Min value] [Interm. point X] [Max value] 20 mA or
(0%) (100%) 0V

NOTA: Para [Punto X Interm.], 0% corresponde a [Valor minimo] y 100% a

[Valor maximo].

Para el rango -100% V 100%

Reference

100%

[Interm. point Y] = Current or
[Min value]  -[Interm. point X] .~ Voltage input
(-100%)
0% 7
/" 0% [Interm. point [Max value] 20 mA or

-[Interm. point Y] X] (100%) 10V

-100%
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[ConfigDe AIM] A + I—

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:#I’:I_III_ L -) I - EI»II:I’ o

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[ConfigDe AI1] A / | —

[Asignacionde Al1] A | A - -

Asignacion de Al1
Parametro de sdlo lectura; no puede configurarse.

Muestra todas las funciones asociadas a la entrada Al1 para comprobar, por ejemplo, si hay problemas de
compatibilidad.

* [No] -~ =: No
+ [Asignacion AQ1] A = [: Asignacién de AQ1, salida analégica AO1

* [Frec.Referencia 1] ¥ - /: Frecuencia de referencia 1
» [Frec.Referencia 2] ~ - ': Frecuencia de referencia 2
* [Suma de Frec.Ref.2] = A Z': Suma de frecuencia de referencia 2
* [Retorno PID] F | F: Retorno del controlador de PI (control de PI)

+ [Limitacién de par] - A H: Limitacién de par, activaciéon por un valor analégico
* [Frec.ref. sustr. 2] - A ': Frec. referencia del sustrato 2

* [Ref.PIDman] ~ . /i: Ref. PID manual, referencia de velocidad manual del regulador PI(D) (automatica/
manual)

» [Frec.Referencia PID] ,: [Frec.Referencia PID], referencia de velocidad del regulador PI(D)
(referencia predictiva)

* [Suma de Frec.Ref.3] = A 3: Suma de frecuencia de referencia 3

* [RefFrec.1B] F - | 4: Frecuencia de referencia 1B

» [Frec.ref. sustr. 3] o A 3: Frec. referencia del sustrato 3

+ [Forz.local] - L o [: Canal de modo local forzado

* [Multipli.Frec.Ref.2] /7 A =: Multiplicador de frecuencia de referencia 2

* [Multipli.Frec.Ref.3] /1 A 7: Multiplicador de frecuencia de referencia 3

* [Medid.peso] ~ £ 5: Entrada de sensor de peso, elevacion: Funcion de medicion de carga externa
« [IA01] AL I:1A01, bloques de funcion: Entrada analdgica 01

- [IA10] . A

I 0: 1A10, bloques de funcién: Entrada analdgica 10
[TipoAl1] A [ E - [Tensién] /1w
Tipo Al1
[Tensién] /[ . : entrada de tensién positiva 0 - 10 V (los valores negativos se interpretan como cero: la
entrada es unidireccional)
[Min. Valor AI1] . /L / DeOa10V oV

Paramet. escala tension Al1 0 %
[Max. Valor Al1] o . H | DeOa10V 10,0V

Paramet. escala tension Al1100 %
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . o0 —

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Fitrode AI1] A | F De0a 10,00 s Os
Tiempo descon. Al filtro inf., filtrado de interferencias.
[Rango ajuste Al1] A , /L — [0-100%] F = 5
Rango de entrada analégica Al1

+ [0-100%] F = 5: Solamente positivo

» [+/-100%] ~ E L: Positivo y negativo
[Punto Xinterm. Al1] A , /£ De 0 a 100% 0%

Punto X Intermedio Al1. Coordenada del punto intermedio de la caracteristica lineal por tramos de la entrada.
Porcentaje de la sefal de entrada fisica.

* 0% corresponde a [Min. Valor AI1] » . L /.
* 100% corresponde a [Max. Valor Al1] . . H /.

[Punto Y interm. AI1] A | /5 De 0 a 100% 0%

Punto Y Intermedio Al1
Coordenada del punto de delineacion de salida (referencia de frecuencia).

Porcentaje de la referencia de frecuencia interna correspondiente al de[Punto X interm. Al1] 7  /E dela
sefal de entrada fisica.
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Config De Al2] A . 2—

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:#I’:I_III_ L -) I - EI»II:I’ =

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Config De Al2] A | & —

[Asignaciones de Al2] A & A = N

Asignacién de Al2

Idéntico a [Asignacién de AI1] A , /A .

[Tipo AI2] A . 2 L - [Tensién +/-] ~ /0 .

Tipo Al2

[Tension] /[ .: Tensién, entrada de tensién positiva de 0 - 10 V (los valores negativos se interpretan como
cero: la entrada es unidireccional)

[Tension +/-] ~ /[0 .: Tension bipolar Al seleccionada, entrada de tension positiva y negativa +/- 10 V (la
entrada es bidireccional)

[MIn Valor A|2] w o L2 DeOa10V ov

Paramet. escala tension Al2 0 %
[Max. Valor Al2] .. , H DeOa10V 10,0V

Paramet. escala tension Al2 100 %
[Filtrode Al2] A 7 F De0a10,00s Os

Tiempo descon. Al2 filtro inf., filtrado de interferencias.

[Rango de ajuste Al2] A 7 L — [0-100%] F = 5

Rango de entrada analégica Al2

Este parametro se fuerza a [0 - 100%] F = 5 y no se puede acceder a ellos si [Tipo Al2] A | & k£ se establece
en [Tension +/-] ~ [ []w.

+ [0-100%] F = 5: Solamente positivo
* [+/-100%] ~ £ L: Positivo y negativo

[Punto Xinterm. Al2] A | 7 F De 0 a 100% 0%

Punto X Intermedio Al2, coordenada del punto de delineacién de entrada. Porcentaje de la sefial de entrada
fisica.

« 0% corresponde a [Min. Valor Al2] . . L 7 sielintervalo es 0 =» 100%.
+ 0% corresponde a [Max. Valor Al2] + [Min. Valor Al2]/ 2 si el rango es -100% =¥ +100 %.
* 100% corresponde al [Max. Valor Al2] (. + H &)

[Punto Y interm. Al2] A 7 5 De 0 a 100% 0%

Punto Y Intermedio Al2
Coordenada del punto de delineacion de salida (referencia de frecuencia).

El porcentaje de referencia de frecuencia interna corresponde al de [Punto X interm. Al2] A , 2 £ de la sefal
fisica de entrada.
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Config De AI3] A . 3

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L -) I - EI»II:I’ =

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[ConfigDe AI3] A | 4 —

[Asignaciones de AI3] A | 7 A = ;

Asignacién de Al3

Idéntico a [Asignacién de AI1] A , /A .

[Tipo AI3] A 7 E - [Corriente] [ A
Tipo AI3

[Corriente] /7 A: entrada de corriente 0 - 20 mA

[Min. Valor AI3] [ ~ L 7 De 0a 20,0 mA 0mA

Param. escala actual AI3 0 %
[Max. Valor AI3] L - H 3 De 0a 20,0 mA 20,0 mA
Param. escala actual AlI3 100 %

[Filtrode AI3] A | 3 F De 0a 10,00 s Os

Tiempo descon. Al3 filtro inf., filtrado de interferencias.

[Rango de ajuste AI3] A / 7 L — [0-100%] F = &

Rango de entrada analégica Al3
[0 -100%)] F = 5: Solamente positivo, entrada unidireccional
[+/-100%] ~ E L: Positivo y negativo, entrada bidireccional

Ejemplo: En una entrada de 4 - 20 mA.

4 mA corresponde a un -100% de referencia.

12 mA corresponde a la referencia 0%.

20 mA corresponde a un +100% de referencia.

Debido a que el Al3 es, en términos fisicos, una entrada bidireccional, la configuracion de [+/- 100%] ~ £ L
s6lo debe utilizarse si la sefial aplicada es unidireccional. Una sefal bidireccional no es compatible con una
configuracion bidireccional.

[Punto XInterm. AI3] A , 7 E De 0 a 100% 0%

Nivel de entrada delinea. Al3, coordenada del punto de delineacion de entrada. Porcentaje de la sefial de
entrada fisica.

» 0% corresponde a [Min. Valor AI3] [ - L 7 sielintervalo es O =% 100%.
* 0% corresponde a ([Max. Valor Al3] - H 3 — [Min. Valor AI3] £ ~ L 7)/[Min. Valor Al3] [ -~ L 3 siel
rango es -100% V +100%.
* 100% corresponde a [Max. Valor AI3] - H 7.
[Punto Y Interm. AI3] A 7 5 De 0 a 100% 0%

Punto Y Intermedio Al3

Coordenada del punto de delineacion de salida (referencia de frecuencia).
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . o0 —

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

El porcentaje de referencia de frecuencia interna corresponde al de [Punto X Interm. AlI3] A , 7 £ de la sefal
fisica de entrada.

[Al1 Virtual] A7V | —
[Asignacion AIV1] AV /A — —

Asignacién AlV1

Entrada analdgica virtual 1 a través del selector giratorio disponible en la parte frontal del producto.
Idéntico a [Asignacionde AlI1] A . /A .

[AI2 Virtual] AV & —

[Asignacion AIV2] A\ & A — —

Asignacion AlIV2
Posibles aS|gnaC|ones para [Im.Entr.Analg.AIV2] A ,V £': Entrada analégica virtual 2 a través de canal de
comunicacion, que se configurara con [Asig.canal Al2] A [ .

Idéntico a [Asignacion AIV1] A\ A .

[Asig.canal AlI2] A [ = % — [No] ~ o

Asignacion canal para entrada virtual analogica AIV2
Canal de origen de [Asignacion AIV2] A\ 7 A.
Se puede acceder a este parametro en el submenu [Controlador PID] 7 , o —.

Escala: El valor 8192 transmitido por esta entrada equivale a 10 V en una entrada de 10 V.

* [No] ~ =: No, no asignado
* [Modbus] /7 = &: Comunicacién de Modbus
* [CANopen] [ A ~: Comunicacion de CANopen

* [Médulo Comunicacién] (- £ £ : Médulo de comunicacién externa

[Conf. del encoder] £~ —

Se puede acceder a los siguientes parametros si el médulo de supervision de velocidad VW3A3620 se ha
insertado.

[Utiliz. codificador] £ ~ o - [No] - =
Utiliz. codificador
* [No] ~ =: No, funcion inactiva.
» [Visualizar velocidad] - £ [ : Visualizacién realimentacién de velocidad
[SeRal codificador] £ - 5 % - [AABB] A A L b

Senal codificador, configuracion del uso del codificador.

Para ser configurado de acuerdo con el tipo de codificador utilizado.

+ [AABB] F A & L Para sehales A/A-/B/B-

* [AB] A k: Para senhales A/B
Se puede acceder a los siguientes parametros si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar
velocidad] = £ .
[NGmero impulsos] F L , k De 100 a 3600 1024
Numero impulsos, nimero de pulsos por revolucion del encoder.
Se puede acceder a los siguientes parametros si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar
velocidad] 5 £ .
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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Deteccion de pérdida de carga

Frequency (Hz)

A

Speed feedback

Output frequency

Legend

¢ Error detection area
i No detection area

> Time (s)

IS i ' Error detection

bk ol L e R D Speed feedback
N

TANE  Error detection

El variador detecta un error y muestra el codigo de error detectado [Pérdi. carga]

[ —
rnr

F en los siguientes casos:

Tan pronto como se reciba la orden de RUN, si el signo de la frecuencia de
salida y la respuesta de velocidad son de manera opuesta durante [Umb.
detec.fallo ANF] - A ~ F.

Durante el funcionamiento:

> silarespuesta de velocidad esta en la misma direccién que la frecuencia
de salida

o ylarespuesta de velocidad es superior a [Nivel deteccion ANF] L A ~ F.

Y,

"si [Comprobar direc. ANF] - A ~ F se establece en [Sobre] =V £ ~, la
diferencia entre la frecuencia de salida y la respuesta de velocidad ha
terminado [Unbral Frec. ANF] - A ~ F durante [Umb.detec.fallo ANF]
E A~ F (Deteccion de sobrevelocidad).

o,

"si [Comprobar direc. ANF] - A ~ F se establece en [Ambos] £ = £ H,
la diferencia entre la frecuencia de salida y la respuesta de velocidad es
superior a [Unbral Frec. ANF] F A ~ F o inferior a - [Unbral Frec. ANF]
F A~ F durante [Umb.detec.fallo ANF] £ A ~ F (Deteccion de
sobrevelocidad o baja velocidad).
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Conf. del encoder] : E n

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L -) I - EI» 1 E oA

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Conf. del encoder] | £ ~ — (continuacién)

Se puede acceder a los siguientes parametros si el médulo de supervisién de velocidad VW3A3620 se ha
insertado y si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar velocidad] 5 £ .

[Unbral Frec. ANF] F A~ F X De 0,12 50 Hz 5,0 Hz

Error frecuencia deteccion ANF
Nivel de error detectado [Pérdi. carga] A ~ F.

La unidad no detecta el error [Pérdi. carga] ~ ~ F sila diferencia entre la frecuencia de salida y la respuesta
de velocidad es inferior a [Unbral Frec. ANF] F A - F.

[Nivel deteccion ANF] L A ~ F X De 0 a 10 Hz 0,0 Hz

Error nivel deteccion ANF

El variador no detecta el error [Pérdi. carga] /- ~ F sila respuesta de velocidad es inferior a [Nivel deteccion
ANF] L A~ F.

[Comprobar direc. ANF] o A - F & - [Sobre] = V £ -

Direccion deteccion ANF disponible

* [Sobre] -\ £ ~: Fallo en caso de sobrevelocidad, el variador detecta el error [Pérdi. carga] - ~ ~ en
caso de sobrevelocidad.

* [Ambos] b = £ H: Fallo en caso de sobrevelocidad o bajavelocidad, el variador detecta el error [Pérdi.
carga] A ~ F en caso de sobrevelocidad o baja velocidad.
[Umb.detec.fallo ANF] - A - F X DeOa10s 0,10s

Umbral deteccion fallo ANF

El variador detecta el error [Pérdi. carga] A ~ F silas condiciones estan presentes durante [Umb.detec.fallo
ANF] E A~ F.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funciéon correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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[Configde R1] - I—

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I#A’__I:II—III:»II:I_IL L -) I - l__l»l_ /

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Configde R1] - | —
[Asignacion de R1] ~ / — [Fallo.estado funciona]

Asignacién de R1

[No] ~ =: no asignado. En este caso, la salida puede controlarse mediante el parametro interno OL1R
(consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). De forma predeterminada, si se detecta
un error (como una interrupcién de la comunicacion), la salida permanece sin cambios. Utilice el parametro

[Habil.retorno R1] ~ /F para deshabilitar la salida en caso de deteccion de error.
» [Fallo.estado funciona] F L : estado de deteccidn de errores del variador (el relé normalmente esta
energizado y desenergizado en caso de un error)
[Variador marcha] - . ~: variador en marcha
* [Niv.Ele. frec.mo] F : A: Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado
* [Alcan. alta veloci.] - L F: Alcan. alta veloci.

N

: Nivel de intensidad alcanzado [Nivel corr. elevado] £ )

* [Niv.Intensi. Alcan.] [

0

: Nivel de intensidad alcanzado

e
)

* [Niv.Intensi. Alcan.] ©
* [Niv.Térm. Mot. Alc] ~ *

» [Atencién error PID] F £ E: Atencién error PID

* [Adver. Retorno PID] ~ F H: Adv. retorno de PID

* [Niv.Ele. frec.mo 2] F = A: Nivel elevado de frecuencia del motor 2 alcanzado [Nivel 2 frec. mot.

: Nivel térmico del motor alcanzado

elev] F = 4
» [Alcanza.termi.dispo.] - A o: Nivel térmico del dispositivo alcanzado
* [Adver.subcar.proces] . . A: Advertencia de subcarga del proceso
* [Adver.sobre.proceso] = L H: Aviso.sobrec.proceso
. EiAd\t/. CaI]aIe dest)ens.] ~ 5 d A: Advertencia cable destensado (consulte el parametro [Conf.cable
estens.] - 5 o

* [Adver. Par Elevado] - - H A: Adver. Par Elevado [Nivel par alto] - £ H

* [Adver. Par Bajo] - - L H: Adver. Par Bajo [Nivel par bajo] - £ L

* [Avance] /1 F - d: Avanzar

* [Retorno] /7 - - 5: Retroceder

* [Alcan.umb.term.mot2] - 5 7: Nivel térmico del motor 2 alcanzado
* [Alcan.umb.term.mot3] = 5 7: Nivel térmico del motor 3 alcanzado
» [Par neg.] A £ 5: Par negativo (frenado)

* [Config. N°0 acti.]
* [Config. N°1 acti.] [
* [Config. N°2 acti.] © ~ F Z': Configuracién n°2 activa

'  [: Configuracion n°0 activa

- F | Configuracién n°1 activa

* [Juegolact.] L F F [: Juego Parametros N° 1
* [Juego2 act.] [ F F 7: Juego Parametros N° 2
* [Juego3 act.] L F F 7: Juego Parametros N° 3
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
+ [DC cargado] - & L : Bus DC Cargado
* [Frenando] - - 5: Frenando
+ [Estado De STO] ~ ~ /1: Power Removal activo, variador bloqueado por la entrada "Safe Torque Off"
* [Niv. alca.adv.pulso] + 5 L H: Se alcanzé el umbral de la alarma de pulsos [Niv. adver. pulsos] 7 L
* [Int.presente] /7 [ F: Int.presente, intensidad del motor presente
» [Fin carrera alcanz.] L 5 A: Final de carrera alcanzado
* [Adv. Carga dinamica] - L - A: Advertencia de la carga dinamica deteccion de variacion de carga
* [Adver.Grp1] A L /: Grupo de advertencia 1

* [Adver. Grp 2] A [ Z': Grupo de advertencia 2

* [Adver. Grp 3] A L 3: Grupo de advertencia 3

+ [DI6=PTC Warning] ~ L A: DI6=PTC Warning

* [Adv.error externo] = - H: Advertencia de error externo
* [Adver. subtension] . 5 A: Advertencia subtensién

* [Adv.Subten.Prevent] . F H: Subtension preventiva activa

* [Adver.Térm.Dispos.] - H : Aviso del estado térmico del dispositivo

* [Lim T/l alcanzado] = = A: Par Limite/l alzancaza

* [Adv. térm. de IGBT] £ _/ A: Advertencia térmica de IGBT

* [Adver.perd.4-20 AI3] A ~ 3: Adver.perd.4-20 AlI3

* [Listo] - 4 4: Listo

« [OLO1] = L & I: OLO1, bloques de funcién: Salida légica 01

* [OL10] = L /[I:0OL10, bloques de funcion: Salida légica 10
[Retardo R1] ~ /4 () De 0 a 60.000 ms 0 ms
Retardo R1

El cambio de estado s6lo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser verdadera.

No se puede ajustar el retardo de la asignacion de [Fallo.estado funciona] ~ L - y permanece a 0.

[R1 activoen] - /5 - [1] (POS)

Nivel de activacion de R1

Configuracion de la logica operativa:
» [Nivel alto] F = 5: Nivel alto, estado 1 cuando la informacion es verdadera
* [Nivel bajo] ~ £ L: Nivel bajo, estado 0 cuando la informacion es verdadera

La configuracion [Nivel alto] 7 = 5 no puede modificarse para la asignacién de [Fallo.estado funciona]

]
FLE.

[tiempo manten.R1] - /H De 0a9.999 ms O ms

tiempo manten. R1

El cambio de estado sélo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser falso.

No se puede ajustar el tiempo de retencion para la asignacion de [Fallo.estado funciona] ~ L £,y
permanece a 0.

[Habil.retornoR1] - /F — [No] - o

Habilitacion retorno R1
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Si la salida esta controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicién al estado de funcionamiento
de fallo, como, por ejemplo, una interrupcion de la comunicacién, no deshabilitara la salida si se establece este
parametro en [No] NO.

NOTA: [Reset Fallos Auto] - £ ~ sigue siendo prioridad sobre la selecciénde - &' F.

AADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que la utilizacién de este ajuste predeterminado no genera condiciones inseguras, incluida la
interrupcion de la comunicacion.

» Establezca este parametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Este parametro se fuerza a [No] ~ = si [Asignacion de R1] - / se establece en un valor distinto de [No] ~ = .

[Si] 4 E 5:funcidn de reserva habilitada: El estado del relé se puede controlar mediante un bit de OL1R
(consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se detecta un error, la salida se
deshabilita.

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la salida (por ejemplo, retardos, nivel activo)
permanece aplicado.

[No] ~ =: funcién de reserva desactivada: Cuando se ha asignado la salida, el estado de la salida se define de
acuerdo con su asignacion. Cuando no se asigna la salida correspondiente, el estado de la salida se puede
controlar mediante un bit de OL1R (consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se
detecta un error, la salida permanece sin cambios.

[R2 Configuration] - & —
[Asignacion de R2] - ~ — [No] - =
Asignacién de R2
Idéntico a [Asignacion de R1] ~ / con la adicién de:
» [Ctrl. Freno] - L [: Control de freno
* [Control contactorred] L L [ : Control de contactor de red
» [Control contactor mot.] = [ [ : Control de contactor en salida motor

[Fin bobina] - & =: Fin bobina, final de la bobina (funcién de guiado de hilo)

* [Sinc. Cont.vaivén] - 5 4: Sinc. Cont.vaivén, sincronizacion del "contador de vaivén"
[Retardo R2] - = 4 () De 0 a 60.000 ms 0 ms
Retardo R2
No se puede ajustar el retardo de las asignaciones de [Fallo.estado funciona] ~ L £, [Ctrl. Freno] & L [,
[Control contactor mot.] = [ [ y [Control contactorred] L L [ y permanece a 0.

El cambio de estado s6lo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser verdadera.

[R2 activoen] - 7 5 — [11(POS)

Nivel de activacion de R2

Configuracion de la légica operativa:
» [Nivel alto] ~ = 5: Nivel alto, estado 1 cuando la informacion es verdadera
» [Nivel bajo] ~ £ [i: Nivel bajo, estado 0 cuando la informacién es verdadera

La configuracién [Nivel alto] 7 = 5 no se puede modificar para las asignaciones de [Fallo.estado funciona]
F L E,[Ctrl. Freno] & L [, [Carga cond.] & [ =,y [Control contactorred] [ L .

[tiempo manten. R2] - 7 H De 0a29.999 ms Oms

tiempo manten. R2
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No se puede ajustar el tiempo de retencion para las asignaciones de [Fallo.estado funciona] ~ L k£, [Ctrl.
Freno] & L [ y[Control contactorred] L L [,y permanece a 0.

El cambio de estado s6lo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser falso.

[Habil.retornoR2] - 7 F - [No] - =

Habilitacion retorno R2

Si la salida esta controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicién al estado de funcionamiento
de fallo, como, por ejemplo, una interrupcion de la comunicacién, no deshabilitara la salida si se establece este
parametro en [No] NO.

NOTA: [Reset Fallos Auto] - £ ~ sigue siendo prioridad sobre la selecciéonde ~ 2 F.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

+ Compruebe que la utilizacidon de este ajuste predeterminado no genera condiciones inseguras, incluida la
interrupcién de la comunicacion.

+ Establezca este pardametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

Este parametro se fuerza a [No] ~ = si [Asignacion de R2] - - se establece en un valor distinto de [No] ~ .

[Si] 4 £ 5: funcidn de reserva habilitada: El estado del relé se puede controlar mediante un bit de OL1R
(consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se detecta un error, la salida se
desactiva cuando [Reset Fallos Auto] ~ £ - se establece en [No] ~ =, pero cuando [Reset Fallos Auto]

H E ~ se establece en [Si] < £ 5 la salida se mantiene sin cambios mientras el [Tiempo fallo reset] - 7 - no
ha transcurrido.

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la salida (por ejemplo, retardos, nivel activo)
permanece aplicado.

[No] ~ =: funcién de reserva desactivada: Cuando se ha asignado la salida, el estado de la salida se define de
acuerdo con su asignacion. Cuando no se asigna la salida correspondiente, el estado de la salida se puede
controlar mediante un bit de OL1R (consulte el archivo de direcciones de pardmetros de comunicacion). Si se
detecta un error, la salida permanece sin cambios.
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[CONFIGURACIONLO1] L o | —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r . AR TR VR

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[CONFIGURACION LO1] [ = | —

[Asignacion LO1] L o / — [No] ~ o
Asignacion LO1
Idéntico a [Asignacion de R1] ~ / con el siguiente valor de parametro adicional (se muestra a titulo

informativo s6lo porque estas selecciones sélo pueden configurarse en el menu [Funcién de Aplicacién]

= _ .
= o —=—.

» [Ctrl. Freno] & L [: Control de freno

* [Control contactorred] L L [ : Control de contactor de red
* [Control contactor mot.] - [ [ : Control de contactor en salida motor
» [Fin bobina] - t =: Fin bobina, final de la bobina (funcién de guiado de hilo)

* [Sinc. Cont.vaivén] - 5 4: Sinc. Cont.vaivén, sincronizacion del "contador de vaivén"
* [GDL] L < L : GDL, funcién de seguridad

[Retardo LO1] L o [ De 0 a 60.000 ms (1) 0ms
Retardo LO1
No se puede establecer el retardo para el [No se permite la conduccién] FLt, [Ctrl. Freno] - L [, [Control

contactor mot.] - [ [ y asignaciones de [Control contactor red] .. L [ y permanece en 0.

El cambio de estado solo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser verdadera.

(1) De 0 29.999 ms y de 10,00 a 60,00 s en el terminal de la pantalla integrada.

[LO1 activoen] L = /5 - [1]POS

LO1 activo en

Configuracion de la légica operativa:
» [Nivel alto] F = 5: Nivel alto, estado 1 cuando la informacion es verdadera
» [Nivel bajo] ~ £ L: Nivel bajo, estado 0 cuando la informacion es verdadera

La configuracion [Nivel alto] 7 = 5 no se puede modificar para las asignaciones [No se permite la
conduccion] FLt, [Ctrl. Freno] & L [ y [Control contactorred] L L [).

[Mantenimiento LO1] [ o /H De 0a29.999 ms 0

Mantenimiento LO1

No se puede establecer el tiempo de retencién para la asignacion [No se permite la conduccién] FLt, [Ctrl.
Freno] & L [ y[Control contactorred] L L [ y permanece en 0.

El cambio de estado so6lo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser falsa.
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[Activa ReservaLO1] L o /F — [No] - =

Activa Reserva LO1

Si la salida esta controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicion al estado de funcionamiento
de fallo, como, por ejemplo, una interrupcién de la comunicacién, no deshabilitara la salida si se establece este
parametro en [No] NO.

NOTA: [Reset Fallos Auto] - £ - sigue siendo prioridad sobre la seleccién de - & F.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste predeterminado no genera condiciones inseguras, incluida la
interrupcién de la comunicacion.

» Establezca este parametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Este parametro se fuerza a [No] ~ = si [Asignacion LO1] L = / se establece en un valor distinto de [No]

oo,

[Si] 4 £ 5: funcidn de reserva habilitada: El estado del relé se puede controlar mediante un bit de OL1R
(consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se detecta un error, la salida se
deshabilita.

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la salida (por ejemplo, retardos, nivel activo)
permanece aplicado.

[No] ~ =: funcion de reserva desactivada: Cuando se ha asignado la salida, el estado de la salida se define de
acuerdo con su asignacion. Cuando no se asigna la salida correspondiente, el estado de la salida se puede
controlar mediante un bit de OL1R (consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacién). Si se
detecta un error, la salida permanece sin cambios.
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[DQ1 configuracion] d o I—

Uso de salida analégica AO1 como salida légica

La salida analdgica AO1 se puede utilizar como salida lI6gica mediante la
asignacion de DO1. En este caso, cuando se establece en 0, esta salida
corresponde al valor minimo AO1 (0 V o 0 mA por ejemplo) y cuando se establece
en 1 al valor maximo AO1 (10 V 0 20 mA por ejemplo).

Las caracteristicas eléctricas de esta salida analdgica permanecen inalteradas.
Como estas caracteristicas son diferentes de las caracteristicas de salida légica,
verifique que sigue siendo compatible con la aplicacion prevista.

Acceso
Es posible acceder a los pardmetros que se describen abajo de la siguiente
manera: - r I*Il__ljl"lll:*ll:l_lll_ L -) [ I__I*EIII:I /
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[DQ1 configuracién] o/ = | —
[Asignacion DQ1] 4 o / — [No] ~ o
Asignacion DQ1
Idéntico a [Asignacion de R1] - / con el siguiente valor de parametro adicional (se muestra a titulo

informativo sélo porque estas selecciones sélo pueden configurarse en el menu [Funcién de Aplicaciéon]

Fuoumn—:
* [Ctrl. Freno] & L [ : Control de freno
* [Control contactorred] . L [ : Control de contactor de red
» [Control contactor mot.] = [ [ : Control de contactor en salida motor
» [Fin bobina] - k =: Fin bobina, final de la bobina (funcién de guiado de hilo)
* [Sinc. Cont.vaivén] 5 4: Sinc. Cont.vaivén, sincronizacion del "contador de vaivén"

[Tiempo retardo DQ1] &/ o /o De 0 2 60.000 ms (1) 0ms
Tiempo retardo DQ1
No se puede establecer el retardo para el [No se permite la conduccion] FLt, [Ctrl. Freno] & L [, [Control

contactor mot.] - [ [ y asignaciones de [Control contactor red] . L [ y permanece en 0.

El cambio de estado so6lo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser verdadera.

[Nivel activoDQ1] &= /5 - [1]1POS

DQ1 Nivel activo

Configuracion de la l6gica operativa:
» [Nivel alto] ~ = 5: Nivel alto, estado 1 cuando la informacion es verdadera
* [Nivel bajo] ~ £ L: Nivel bajo, estado 0 cuando la informacién es verdadera

La configuracion [Nivel alto] 7 = 5 no se puede modificar para las asignaciones [No se permite la
conduccion] FLt, [Ctrl. Freno] - L [ y [Control contactorred] L L [).

[Tiempo retencion DQ1] &/ = / H De 02 9.999 ms 0ms
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Tiempo retencion DQ1

No se puede establecer el tiempo de retencion para la asignacion [No se permite la conduccion] FLt, [Ctrl.
Freno] & L [ y[Control contactorred] . [ [ y permanece en 0.

El cambio de estado sélo se hace efectivo una vez transcurrido el tiempo configurado, cuando la informacion
pasa a ser falsa.

(1) De 0 29.999 ms y de 10,00 a 60,00 s en el terminal de la pantalla integrada.
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1.3.4.4 [Completo] ~ . L L -- [Entradas/Salidas] . o0 —

Configuracion de la salida analdgica

Valores minimos y maximos (valores de salida):

El valor de salida minimo, en voltios, corresponde al limite inferior del parametro
asignado y el valor maximo corresponde a su limite superior. Es posible que el
valor minimo sea superior al valor maximo.

(2) 1

(1
\

©)

AR S

(4) ®)
Parametro asignado
Limite superior
Limite inferior
[Salida minima] AOLx o UOLx
[Salida maxima] AOHx o UOHXx
20 mA o 10V

I: Corriente

U: Tension

M

)

AR .

) (5)
Parametro asignado
Limite superior
Limite inferior
[Salida maxima] AOHx o UOHXx
[Salida minima] AOLx o UOLx
20 mA o 10V

(6)

UorV

182

NVE41298_05



1.3.4.4 [Completo] ~ . L L --[Entradas/Salidas] . o — Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Escala del parametro asignado

La escala del parametro asignado puede adaptarse de acuerdo con los requisitos
modificando los valores de los limites inferior y superior mediante dos parametros
para cada salida analdgica.

Estos parametros se indican en %. 100% corresponde al rango de variacion total
del parametro configurado, de modo que: 100% = limite superior - limite inferior.
Por ejemplo, [Par c/signo] = - 5 que varia entre -3 y +3 veces el torque nominal,
100% corresponde a 6 veces el torque nominal.

« El pardmetro [Escalando AQx min] A 5 L X modifica el limite inferior: nuevo
valor = limite inferior + (rango x ASLx). El valor de 0% (ajuste de fabrica) no
modifica el limite inferior.

» El parametro [Escalando AQx max] A 5 H X maodifica el limite superior:
nuevo valor = limite inferior + (rango x ASLXx). El valor de 100% (ajuste de
fabrica) no modifica el limite superior.

+ [Escalando AQx min] 7 5 L X siempre debe ser inferior a [Escalando AQx

max] A5 H X.

Lim1

1
A i
100%
ASHX NS
4
ASLX
Lim2

Limite inferior del parametro asignado

Lim1: Limite superior del parametro asignado
Lim2: Limite inferior del parametro asignado
NS: Nueva escala

Ejemplo de aplicacion 2

El valor de la corriente del motor en la salida AO1 debe transferirse con 0 - 20 mA,
rango 2 en motor, siendo el motor In el equivalente a un variador de 0,8 In.

El parametro [Intensidad motor] - [ ~ varia entre 0 y 2 veces la corriente
nominal del variador, o un rango de 2,5 veces la corriente nominal del variador.

[Escalando AQ1 min] 7 5 L / no debe modificar el limite inferior, que por lo
tanto permanece en su configuracion de fabrica del 0%.

[Escalando AQ1 max] A 5 H | debe maodificar el limite superior en 0,5x el par
nominal del motor 0 100 - 100/5 = 80% (nuevo valor = limite inferior + (rango x
ASH1)).
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[Config De AQ1] Ao I—

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r l# ConmF -p Fol L -) /=] -) Ho |

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Config De AQ1] A = | —
[Asignacion AQ1] A o |/ — [No] ~ o
Asignacién de AQ1
* [No] ~ =: No, no asignado En este caso, la salida puede controlarse mediante el pardmetro interno AO1R

(consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). De forma predeterminada, si se
detecta un error (como una interrupcion de la comunicacion), la salida permanece sin cambios. Usar el

parametro [Habil.retorno AQ1] A = F ! para desactivar la salida en caso de deteccion de errores.
[Intensidad motor] = - : Intensidad motor, entre 0 y 2 In (In = corriente nominal del variador indicada
en el manual de instalacion y en la placa de datos del variador)

[Frec. motor] = F - : Frec. motor, de 0 a [Velocidad maxima] ~ ~ -

[Fr.mot.signo] = F 5: Frec.motor con signo, entre - [Velocidad maxima] - F -y + [Velocidad
maxima] k F -

[Sal. rampa] - - F: Salida rampa, de 0 a [Velocidad maxima] - ~ r

[Par motor] = - 5: Par del motor, entre 0 y 3 veces el par nominal del motor

[Par c/signo] = £ 4: Par con signo, entre -3 y +3 veces el par de apriete nominal del motor. El signo +
corresponde al régimen de motor y el signo — al régimen de generador (frenado).

[Rampa sig.] = - 5: Rampa con signo, entre - [Velocidad maxima] : F - y + [Velocidad maxima]
[Ref. PID] = F 5: Referencia de PID entre [Proceso de PID min.] ¥ . F |y [Proceso de PID max.]
P P2

[Retorno PID] = ~ F: Retorno PID entre [Retorno minimo PID] 7 | F |y [Retorno maximo PID]

P FZ

[Error de PID] = ~ £ : Error de PID entre- 5% y + 5% de [Retorno maximo PID] 7 | F - [Retorno
minimoPID] 7 , F |

[Salida de PID] = ~ .: Salida de PID entre [Velocidad baja] . = F y [Velocidad alta] + 5 F
[Potencia motor] = - : Potencia motor, entre 0y 2,5 veces [Potencia nom. motor] ~ F ~

[Tens. mot.] . = F: Tensién del motor, entre 0 y [Tensién nom. motor] o ~ 5

[térmic.mot] - H - : Estado térmico del motor, entre 0 y 200% del estado térmico nominal
[térmic.mot2] - H - 7': Estado térmico motor2, entre 0 y 200% del estado térmico nominal
[térmic.mot3] - H - J: Estado térmico motor3, entre 0 y 200% del estado térmico nominal

[Térmico Drive] - H o : Estado térmico del variador, entre 0 y 200% del estado térmico nominal
[Limit. Par] £ 5 L : Limitacién Par, entre 0 y 3 veces el par nominal del motor

[DQ1] < = /: Salida digital 1, asignacién a una salida l6gica. Esta asignacion sélo puede aparecer si
[Asignacion DQ1] - = / se ha asignado. Esta es la unica opcion posible en este caso, y solo se muestra
con fines informativos.

[Par 4Q] £ 5 /1 5: Par Maestro/Esclavo, entre -3 y +3 veces el par de apriete nominal del motor. El signo
+y el signo - corresponden a la direccidn fisica del par motor, independientemente del modo (motor o
generador).

[OA01] = A O I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
+ [OA10] = A I/1: OA10, bloques de funcién: Salida analdgica 10

[Tipode AQ1] A= /E - [Corriente] [ A

Tipo de AQ1

* [Tensién] /[ .: Tensién
* [Corriente] [ A: Corriente

[Salida minima AQ1] A=l | % De 0a20,0 mA 0mA

Valor de salida minima de AQ1

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] A = |k esta establecido en [Corriente] [ A.
[Salida maxima AQ1] A= H | K De 0220,0 mA 20,0 mA

Valor de salida maxima de AQ1

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] A = |/ k£ esta establecido en [Corriente] 7 A.
[Salida minima AQ1] u oL | Kk De0a10V oV

Salida minima de AQ1

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] A = | £ esta establecido en [Tension] /[ ..
[Salida maxima AQ1] u o H | X De0a10V 10,0V

Salida maxima de AQ1

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] A = | £ esta establecido en [Tensién] /[ .
[Escalando AQ1 min] A 5L | De 0 a 100,0% 0%

Escalando AQ1 min, escala del limite inferior del parametro asignado, como % de la variacion maxima
posible.

[Escalando AQ1 max] A 5 H / De 0 a 100,0% 100,0%

Escalando AQ1 max, escala del limite superior del parametro asignado, como % de la variacion maxima
posible.

[Filtrode AQ1] A = /F De0a10,00s Os

Filtro de AQ1, filtrado de interferencias.

Este parametro se fuerza a 0 si [Asignacion AQ1] A = / se establece en [DQ1] & = /.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Habil.retorno AQ1] A = F / — [No] - =

Habilitacion retorno AQ1

Si la salida estéa controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicién al estado de funcionamiento
de fallo, como, por ejemplo, una interrupcion de la comunicacién, no deshabilitara la salida si se establece este
parametro en [No] NO.

NOTA: [Reset Fallos Auto] - £ ~ sigue siendo prioridad sobre la selecciénde - &' F.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste predeterminado no genera condiciones inseguras, incluida la
interrupcion de la comunicacion.

» Establezca este parametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Este parametro se fuerza a [No] ~ = si [Asignacion AQ1] A = | se establece en un valor distinto de [No]

.

[Si] 4 £ 5: funcidn de reserva habilitada: El estado del relé se puede controlar a través de un bit de AO1R
(consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se detecta un error, la salida se
deshabilita.

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la salida (por ejemplo, retardos, nivel activo)
permanece aplicado.

[No] ~ =: funcion de reserva desactivada: Cuando se ha asignado la salida, el estado de la salida se define de
acuerdo con su asignacion. Cuando no se asigna la salida correspondiente, el estado de la salida se puede
controlar a través de un bit de AO1R (consulte el archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si
se detecta un error, la salida permanece sin cambios.

Los siguientes submenus agrupan las alarmas en 1 a 3 grupos, cada uno de los
cuales puede asignarse a un relé o a una salida légica para sefalizacion remota.
Estos grupos también se pueden mostrar en el terminal de visualizacion grafica
(consulte el menu [3.3] [PANTALLA SUPERVISION] /7 [ F , pagina 385)y se
ven a través del ment [1.2] [SUPERVISION] /7 = ~ 1.2 [SUPERVISION] /7 o -,
pagina 51.

Cuando se dan una o varias alarmas seleccionadas en un grupo, se activa este
grupo de alarmas.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Definici.adver.Grp1] A /[ —

La selecciodn se realizara de la siguiente lista:
» [DI6=PTC Warning] ~ L A: DI6=PTC Warning
* [Adv.error externo] = ~ H: Advertencia de error externo
* [Adver. subtensién] . 5 A: Advertencia subtensién

* [Niv.Intensi. Alcan.] [ £ A: Nivel de intensidad alcanzado [Nivel corr. elevado] [ -

* [Niv.Ele. frec.mo] F £ A: Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado [Nivel frec. mot. elev.]
FEd

* [Niv.Ele. frec.mo 2] F = A): Nivel elevado de frecuencia del motor 2 alcanzado [Nivel 2 frec. mot.
elev] F 2 o

* [Reffrec alcanzada] = - A: Frecuencia de referencia alcanzada

* [Niv.Térm. Mot. Alc] = 5 A: Nivel térmico del motor alcanzado

* [Alcan.umb.term.mot2] - 5 7: Nivel térmico del motor 2 alcanzado

* [Alcan.umb.term.mot3] = 5 7: Nivel térmico del motor 3 alcanzado
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
* [Adv.Subten.Prevent] . F A: Subtension preventiva activa
* [Alcan. alta veloci.] - L A: Alcan. alta veloci.
+ [Adver.Térm.Dispos.] £ H A: Aviso del estado térmico del dispositivo
* [Atencién error PID] ~ £ E : Atencién error PID
* [Adver. Retorno PID] ~ F A: Adv. retorno de PID
* [Adver.perd.4-20 AI3] A ~ 3: Adver.perd.4-20 AlI3
« [Lim T/l alcanzado] = = A): Par Limite/l alzancaza
* [Alcanza.termi.dispo.] - A =: Nivel térmico del dispositivo alcanzado

* [Adv. térm. de IGBT] - _ A: Advertencia térmica de IGBT
* [Adver.subcar.proces] .. . f: Advertencia de subcarga del proceso
* [Adver.sobre.proceso] = L H: Aviso.sobrec.proceso

* [Adv. Cable destens.] - 5 - F: Advertencia cable destensado (consulte el parametro [Conf.cable

destens.] - 5 )

* [Adver. Par Elevado] - = H A: Adver. Par Elevado [Nivel par alto] - - +H .

* [Adver. Par Bajo] - - L A: Adver. Par Bajo [Nivel par bajo] - - L .

* [Niv. alca.adv.pulso] - 5 L H: Se alcanzé el umbral de Ia alarma de pulsos: [Niv. adver. pulsos]

- 0
r T I- .

+ [Adv. Carga dinamica] - L o A: Advertencia de la carga dinamica (consulte [Detec Carga dinam.]

1 -
[ iy S - | .

Consulte el procedimiento de seleccién multiple Descripcion del HMI, pagina 36 para el terminal de pantalla

integrado y el terminal de pantalla gréafica Opcién de terminal grafico, pagina 20.

[Definici.adver.Grp2] A - [ —

Idéntico a [Definici.adver.Grp1] A /L —.

[Definici.adver.Grp3] 7 7 [ —

Idéntico a [Definici.adver.Grp1] A /[ —.
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1.3.4.5[Completo] F u L L--[Comando] [ £ —

Contenido de este capitulo

Canales de comando y referencCia.............oveieiiiiiiiiiiiii e 189
Lista de parametros [Comando] £ £ L —......coooiiiiiiiiiiii e 198
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Canales de comando y referencia

Canales de comando y referencia

Los parametros en el menu [Comando] L £ L — s6lo se pueden modificar
cuando el variador esta detenido y no hay ninguna orden de marcha.

Las érdenes de marcha (marcha adelante, marcha atras, parada, etc.) y las
referencias pueden enviarse a través de los siguientes canales:

Comando

Referencia

Terminales: entradas logicas LI o entradas
analdgicas utilizadas como entradas logicas LA

Bloques de funcion

Terminal de pantalla remota
Terminal de visualizacién grafica
Modbus integrado

CANopen® integrado

Moédulo de comunicaciones

Terminales: entradas analdgicas Al, entrada de
pulsos

Bloques de funcion

Terminal de pantalla remota
Terminal de visualizacién grafica
Modbus integrado

CANopen® integrado

Médulo de comunicaciones

+/- velocidad a través de las bornas

+/- velocidad a través del terminal de
visualizacion grafica

Si se configuran las entradas analdgicas como entradas digitales, la configuracion
original como entradas analégicas no se eliminara automaticamente.

AADVERTENCIA

muerte o dafhos en el equipo.

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que se elimine la configuracion de una entrada como analégica
antes de configurar la entrada afectada como digital.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

NOTA: [LA1] LA1 y [LA2] LA2se puede utilizar como 2 entradas légicas sélo

en modo de fuente.
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» +alimentacién de 24 V (max. 30 V)
e EstadoOsi<7,5V, estado1si>8,5V

NOTA: Las teclas de parada del terminal grafico o del terminal remoto pueden
programarse como teclas no prioritarias. Una tecla de parada sélo puede

tener prioridad si el parametro [Activ. tecla para.] 7 5 £ del menu
[Comando] [ £ L — Lista de parametros [Comando] [ £ L —, pagina 198 se
establece en [Si] 4 £ 5.
El comportamiento del ATV320 se puede adaptar segun los requisitos:
+ [Combinado] 5 . /7: el control y la referencia se envian a través del mismo
canal.
* [Independiente] = £ F: el control y la referencia pueden enviarse a través de

canales distintos.

En estas configuraciones, el control a través del bus de comunicacion se realiza
de acuerdo con el estandar DRIVECOM con soélo 5 bits asignables libremente
(consulte el Manual de parametros de comunicacion). No se puede acceder a las
funciones de la aplicacion a través de la interfaz de comunicacion.

» [Perfil E/S] . =: el control y la referencia pueden provenir de canales
distintos. Esta configuracion permite simplificar y ampliar el uso a través de la
interfaz de comunicacion. Los controles pueden enviarse a través de las
entradas légicas de los terminales o a través del bus de comunicacion.
Cuando los controles se envian a través de un bus, estan disponibles en una
palabra, que actia como terminales virtuales que contienen solo entradas
l6gicas. Las funciones de aplicacion se pueden asignar a los bits de esta
palabra. Se puede asignar mas de una funcién a un mismo bit.

NOTA: Los controles de parada del terminal grafico o del terminal remoto
permanecen activos aunque los terminales no sean el canal de control activo.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Canal de referencia para [Combinado] 5 /7, [Independiente]
5 E P y configuraciones de [Perfil E/S] : o, PID no configurado

[Ref 1B switching]

[Ref.1 chann?
f

i

[Ref.1B chanhel]

[Summing ref. 2]
SA2

[Summing ref. 3
SA

. ref.

/

F

(FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3

[Subtrac

.-.
N

F
>
[N}

[Subtrac

P2y

. ref.
DA3

[Multiplier ref. 2]
NA2

[Multiplier ref. 3]
NA3

£

j

Note: Forced local is not

active in [I/O profile].

Graphic display
terminal

LI !

[Ref.2 channel]

Jog
operation

|
+/- speed around a Y
reference

[PID REGULATOR] 3 [High
no S speed] Ramps
H £
PID not assigned o HSP ACC DEC
\__/| FrH _/—\_ rFr
—
T LSP AC2 DE2
@ | | [Low speed]
§
@) Forced local
Key: Lo
[Ref. 2 switching]
Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment
[Config. Freq Ref 1] - - /, [Entrada sumatoria 2] = A -, [Entrada sumatoria

3] 5 A 3, [Frec. ref. sustr. 2] o A 2, [Frec. ref. sustr. 3] & A 7, [Multi. frec. ref.
2] 1 A 2, [Multi. frec. ref. 3] /7 A 3:

» Terminales, terminal de visualizacién grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, mddulo de comunicacion

[Canal Ref.1B] F ~ !k, para[Independiente] = £ F~ y [Perfil E/S] . =:

» Terminales, terminal de visualizacion grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, mddulo de comunicacion

[Canal Ref.1B] F ~ [, para [Combinado] 5 . /7:
+ Terminales, accesibles sélo si [Config. Freq Ref 1] - ~ /| = terminales

[Config. Freq Ref 2] F - ':

» Terminales, terminal de visualizacién grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, mddulo de comunicacion y velocidad de +/-

NOTA: [Canal Ref.1B] F - /Lt y[Conmut. ref. 1B] - [ & debe configurarse
en el menu [Funcién de Aplicaciéon] F~ o » —.
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Canal de referencia para [Combinado] 5 : /7, [Independiente]
5 E P y configuraciones de [Perfil E/S] : o, PID configurado con
referencias PID en las bornas

[Ref 1B switching]
RCB

[Ref.1 channel] ov }7 noO
FR1 T
i

[Ref.1B channel]

Note: Forced local is not
active in [I/O profile].

[ ]
P4

A PID B LFR

(3]
<
[Summingﬁ_» Z -=— See PID REGULATOR Al3
[5A2 | )
< section |
[Summing ref. 3] < ﬁ Lee
SA3 %
[Subtract. ref. 2] + Grafhlc.dlslplay
N ermina
g
w
[Subtract. ref. 3] +
dA3 ]
[T
l [High speed] Ramps (1)
HSP ACC DEC
Channel 1 | /| FH rfr
[Ref.2 channel] no o * I\
=] ' T |Lsp AC2 DE2
Channel 2 | | [Low speed]
Forced local
Key: [Ref. 2 switching]

Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment

(1) Rampas no activas si la funcién PID esta activa en modo automatico.
[Config. Freq Ref1] F ~ |:

» Terminales, terminal de visualizacion grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, médulo de comunicacion

[Canal Ref.1B] - ~ /4, para [Independiente] = £ F y [Perfil E/S] | =:

+ Terminales, terminal de visualizacion grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, moédulo de comunicacion

[Canal Ref.1B] F - [k, para [Combinado] 5 ./ /7:
+ Terminales, accesibles sélo si [Config. Freq Ref 1] - - | =terminales

[Entrada sumatoria 2] 5 A 7, [Entrada sumatoria 3] 5 A 7, [Frec. ref. sustr. 2]
o A2, [Frec. ref. sustr. 3] 4 A 3:

+ Solo bornas

[Config. Freq Ref 2] F - ~:

» Terminales, terminal de visualizacion grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, médulo de comunicacién y velocidad de +/-

NOTA: [Canal Ref.1B] - - /L y[Conmut. ref. 1B] - [ & debe configurarse
en el menu [Funciéon de Aplicacién] F o~ —.
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Canal de comando para la configuraciéon [Combinado] 5 , /7

Referencia y comando, no separados
El canal de comando viene determinado por el canal de referencia. Los

parametros [Config. Freq Ref 1] ~ - /, [Config. Freq Ref 2] F - ~, [Asig.
interr. frec.] - [, [Asig. local forzada] ~ . = y [Canal local forzado] F | = [
son comunes para referencia y comando.

Ejemplo: Si la referencia es [Config. Freq Ref 1] - - / =[Al1] A . | (entrada

analdgica en las bornas), el control se realiza mediante [EntrDigNSTparadLib]
L . (entrada l6gica en las bornas).

Ll

[Ref.1 channel]

(RUN/STOP
FWD/REV) E

Graphic display
terminal

[Profile]

Forced local

[Ref.2 switching]
nO

CMD  Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal E| |

PST

TR2 (Stop Key priority)

[Ref.2 channel]

Key:

Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment
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Canal de comando para la configuracion [Independiente] 5 E P

Referencia y comando independientes

Los parametros [Asig. local forzada] ~ L - y [Canal local forzado] ~ L = [ son
comunes para referencia y comando.

Ejemplo: Sila referencia se encuentra en modo local forzado mediante [Al1]

A+ I (entrada analégica en las bornas), el comando en modo local forzado es a
través de [EntrDigNSTparadLib] . /| (entrada l6gica en las bornas).

Los canales de comando [Canal de control 1] L - / y [Canal de control 2]

[ & 2 son independientes de los canales de referencia [Config. Freq Ref 1]

F - I,[Canal Ref.1B] F - /L y[Config. Freq Ref2] F - .

LI

[Cmd channel 1]

CD1

(RUN/STOP ﬁ
FWD/REV)

Graphic display
terminal
LI
[Profile]
Forced local
SEP

[Cmd switching]

CMD Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal

(Stop Key priority)

[Cmd channel 2]

Key:

Parameter:

The black square represents the factory
setting assignment, except for [Profile].

[Canal de control 1] [ < / [Canal de control 2] [ o ':
» Terminales, terminal de visualizacién grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, médulo de comunicacion
194
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Canal de comando para la configuracion [Perfil E/S] o

Referencia y comando independientes, como en la configuracién de
[Independiente] = £ F

Los canales de comando [Canal de control 1] [ - / y [Canal de control 2]
L 2 son independientes de los canales de referencia [Config. Freq Ref 1]
F ~ I,[Canal Ref.1B] - - /L y[Config. Freq Ref2] F - .

[Cmd channel 1]

CD1

[Profile]

SEP

Forced local

[Cmd switching]

CMD Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal

CD2 (Stop Key priority)
[Cmd channel 2]

Key:

Parameter:
The black square represents the factory
setting assignment, except for [Profile].

[Canal de control 1] [ = / [Canal de control 2] [ o =':

« Terminales, terminal de visualizacion grafica, Modbus integrado, CANopen®
integrado, modulo de comunicacion

Un comando o una accion se pueden asignar:
* Aun canal fijo seleccionando una entrada [EntrDigNSTparadLib] . . oun

bit Cxxx:

o Al seleccionar, por ejemplo, [DI3] L 7, esta accion se activa por [DI3]
L 1 7 independientemente del canal de comando que esté conmutado.

o Al seleccionar, por ejemplo, [214kW] [ = /4, esta accién se activa por

CANopen integrado® con bit 14 independientemente del canal de
comando que esté conmutado.

¢ Aun canal conmutable si se selecciona un bit CDxx:

o Al seleccionar, por ejemplo, [CD11] £ =& / /, esta accion se activa
mediante:
[DI12] L . /2 siel canal de terminales esta activo
[C111] [ | |

1
1
|/
1

[211kW]
[311kW] [

si el canal de CANopen® integrado activo
si el canal del médulo de comunicacion esta activo

si el canal Modbus integrado esta activo
/
/

]
1

Si el canal activo es el terminal grafico, las funciones y los comandos asignados a
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los bits internos intercambiables CDxx estan inactivos.

NOTA: [CDO06] I - [J & hasta [CD13] [ o / 7 solo se puede utilizar para
cambiar entre 2 redes. No tienen entradas légicas equivalentes.

Bornas Modbus integrado CANopen® integrado Médulo de Bit interno,
comunicaciones conmutable
CDO00
LI2 (M Cc101 ™M Cc201 ™M C301 ™M CDO01
LI3 C102 C202 C302 CD02
Li4 C103 C203 C303 CDO03
LI5 C104 C204 C304 CD04
LI6 C105 C205 C305 CDO05
- C106 C206 C306 CD06
- c107 C207 C307 CDO07
- C108 C208 C308 CD08
- C109 C209 C309 CD09
- C110 C210 C310 CD10
- c1M c211 C311 CD11
- C112 C212 C312 CD12
LA C113 C213 C313 CD13
LAI2 Cc114 C214 C314 CD14
- C115 C215 C315 CD15
OL01aOL10

(1) Si [Control 2/3 hilos] £ L [ , pagina 102 se establece en [Control 3 hilos] 7, [DI2] L 2, [101kW] L /[0 [,[201kW] L =211 Iy
[301kW] [ 70 / no se puede acceder.
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Condiciones de asignacion para entradas légicas y bits de
control

Los elementos siguientes estan disponibles para todos los controles o funciones
que se puedan asignar a una entrada légica o a un bit de control:

[DIM] L . /hasta[DI6] L & Entradas légicas

[DAIM] L A + I hasta[DAI2] L A 2 Entrada de légica virtual

[101kW] [ /[0 | hasta[110kW] [ | /[ Con Modbus integrado en la configuracién de
[Perfil E/S] /o

[CA1M1] L / | I hasta[115kW] [ [ /5 Con Modbus integrado independientemente de

la configuracion

Con CANopen® integrado en la configuracion
de [Perfil E/S] ' o

m
u

[201kW] [ 2 0 | hasta [210kW] [ &

U
n

[211kW] L 2 | [ hasta [215kW] [ Con CANopen® integrado independientemente

de la configuracién

Con un médulo de comunicacién en la
configuracién de [Perfil E/S] | o

[301kW] [ 70 / hasta [310kW]

W
C

Con un médulo de comunicacién sin importar
la configuracion

[311KW] L 3 / [ hasta [315kW] [

w
i

[CDO0] [ o [ (7 hasta [CD10] [ o

o En la configuracion de [Perfil E/S] | o

Independientemente de la configuracion

[CD11] [ 4 | / hasta [CD15] [ o

-

[0L01] o L O | hasta [0'—10] oL

Independientemente de la configuracion

NOTA: En la configuracion [Perfil E/S] =, [DI1] L . / no se puede acceder
y si [Control 2/3 hilos] £ L [ , pagina 102 se establece en [Control 3 hilos]
JC,[DI2) L 2, [101kW] £ /0 /,[201kW] £ =0 /y[301kW] [ 717 |

tampoco se puede acceder.
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Lista de parametros [Comando] [ £ L —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:.:/r,-P.’__:::n/:-PF,_,L/_-P/__ [

-
= -

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Canal frec.ref. 1] F ~ | — [A1] A . |

Canal de frecuencia de referencia 1
« [AIM] A7 . I: Al1, entrada analégica A1

+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analégica A2

« [AI3] A / 7: Al3, entrada analdgica A3

* [HMI] L L L: HMI local, terminal de pantalla grafica o fuente del terminal de pantalla remota
* [Modbus] /7 o &: Comunicacién de Modbus

* [CANopen] [ A ~: Comunicacion de CANopen

* [Moédulo Comunicacioén] ~ £ : Médulo de comunicacion externa

* [RP] F .: Entrada pulso

» [Entrada Analdégica Virtual 1] 7 , V /: entrada analdgica virtual 1 con selector giratorio (sélo disponible
si [Perfil] © H L F no se ha establecido en [Combinado] = /7

+ [OA01] = A 0 I: OA01, bloques de funcién: Salida analégica 01

+ [OA10] = A /: OA10, bloques de funcién: Salida analégica 10
[Deshab. Marchalnv.] - / ~ - [No] - =

Direccion contraria desactivada

La inhibicién del movimiento marcha atras no se aplica a las solicitudes de direccién enviadas por entradas
l6gicas.

Las solicitudes de direccion marcha atras enviadas por las entradas logicas se tendran en cuenta.
Las solicitudes de direccidon marcha atras enviadas por el terminal grafico no se tendran en cuenta.

Las solicitudes de direccion marcha atras enviadas por el bus de campo o por la linea no se tendran en
cuenta.

Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del PID, de la entrada sumatoria, etc. se interpreta
como una referencia cero (0 Hz).

. [NO] oo
- [Si] YE 5

z — [Si] HE 5
[Activ. teclapara.] F 5 4 2s

Activ. tecla para.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

El ajuste de esta funcién en No deshabilitara las teclas de parada del terminal grafico si el ajuste del parametro
[Canal de control] cMDC no es [HMI] LccC.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Fije Unicamente este parametro a [Puls. Stop No priorit.] NO si ha implementado las funciones de parada
alternativas apropiadas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

Es una parada en rueda libre. Si el canal de comando activo es el terminal de visualizacion grafica, la

detencidn se realiza de acuerdo con el [Tipo de parada] = - - independientemente de la configuracion de
[Activ. teclapara.] 7 5 L.
* [NO] oo

* [Si] Y E 5:da prioridad a la tecla STOP en el terminal de visualizacién grafica cuando el terminal de
visualizacién grafica no esta activado como canal de control.

z — [Combinado] & /]
[Perfill] L HL F a2s

Config. modo control

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La desactivacion de [Perfil E/S] 10 permite restablecer los ajustes de fabrica del variador.
+ Compruebe que la restauracion a los ajustes de fabrica sea compatible con el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

+ [Combinado] 5 . /i: Modo de canales combinados, referencia y comando, no separados

* [Independiente] = £ F: Modo de canal independiente, referencia y comando independientes. No se
puede acceder a esta asignacion en [Perfil E/S] | o

* [Perfil E/S] | =: Modo de E/S

[Conmut. comando] [ [ 5 % - [Ctrl.Canal 1] [ 4 |

Conmut. comando

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del sentido de rotacién del
motor, una aceleracion repentina o una parada.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos imprevistos.
+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Perfil] £ H [  esta establecido en [Independiente] = £ F o [Perfil E/
S] 0.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 0, el canal [Ctrl. Canal 1] [ £ / esta activo.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 1, el canal [Ctrl. Canal 2] [ - = esta activo.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Si [Perfil E/S] | o se establece en [Combinado] 5 . /7, sélo [Ctrl. Canal 1] [ & / es posible establecer el
valor.
[Ctrl. Canal 1] L o /:[Ctrl. Canal 1] L £ / activo (sin conmutacion)
[Ctrl. Canal 2] [ o ~': [Ctrl. Canal 2] [ </ = activo (sin conmutacion)
[DI1] L . [:entrada légica LI1
[...] (...): consulte las condiciones de asignacion (no [CD00] [ - [J [J hasta [CD15] [ o /5)
[Ctrl. Canal 1] [ 4 | % - [Terminal] £ E ~
Canal de comando 1
Se puede acceder a este parametro si [Perfil] £ H [ F esta establecido en [Independiente] = £ ~ o [Perfil E/
S] 1.
* [Terminal] £ £ ~: Terminal
 [HMI] L C L: HMI local, terminal de pantalla grafica o terminal de pantalla remota
* [Modbus] /7 o £: Comunicacion de Modbus
* [CANopen] [ H ~: Comunicacién de CANopen
* [Médulo Comunicacion] ~ £ £ : Médulo de comunicacion externa
[Ctrl. Canal 2] [ o/ & X - [Modbus] /7 &
Canal de comando 2
Se puede acceder a este parametro si [Perfil] [ H [ F esta establecido en [Independiente] = £ F o [Perfil E/
S] 1.
* [Terminal] £ £ ~: Terminal
* [HMI] L L L: HMI local, terminal de pantalla grafica o terminal de pantalla remota
* [Modbus] /7 o b: Comunicacion de Modbus

* [CANopen] [ A ~: Comunicaciéon de CANopen
* [Moédulo Comunicacioén] ~ £ - : Médulo de comunicacion externa

[Conmut. Frec.Ref.2] - F [ — [Canal frec.ref. 1] F ~ /

Conmutacién de frecuencia de referencia 2

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del sentido de rotacién del
motor, una aceleracion repentina o una parada.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos imprevistos.
+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 0, el canal [Ctrl. Canal 1] [ & / esta activo.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 1, el canal [Ctrl. Canal 2] [ - & esta activo.

[Canal frec. ref. 1] 7 - [:[Ctrl. Canal 1] [ & / activo (sin conmutacion)

[Canal frec. ref. 2] F ~ Z: [Ctrl. Canal 2] [ o & activo (sin conmutacion)

[DI1] L . [:entradaldgica LI1

[...] ...: consulte las condiciones de asignacion (no [CD00] £ - [J [ hasta [CD15] [ & [ 5)
[Canal frec.ref.2] - - ~ — [No] - =
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Canal de frecuencia de referencia 2
* [No] ~ =: No no asignado. Si [Perfil] L H [ F se establece en [Combinado] 5 . /7, el comando se
encontrara en las bornas con referencia cero. Si [Perfil] L H [ F se establece en [Independiente] = £ -
o [Perfil E/S] | =, la referencia es cero.
« [A1] A . I: Al, entrada analdgica A1
+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analdgica A2
+ [AI3] A . 3: Al3, entrada analdgica A3
* [+/-Speed] UPDT: +/- comando de velocidad
 [HMI] L Z £ : HMI local, terminal de pantalla grafica o terminal de pantalla remota
* [Modbus] /7 & b: Comunicacion de Modbus

* [CANopen] [ A ~: Comunicacién de CANopen

* [Moédulo Comunicacioén] ~ £ - : Médulo de comunicacion externa
* [RP] F .: Entrada pulso
* [Entrada Analégica Virtual 1] 7 .\ /: Entrada Analégica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con el

selector giratorio
+ [OA01] = A 0 I: OA01, bloques de funcién: Salida analégica 01

+ [OA10] = A //1: OA10, bloques de funcién: Salida analdgica 10

Z - [NO] no

[CopiarCanal1al2] [ = F A 2s

Copiar Canal 1 al 2

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del sentido de rotacién del
motor, una aceleracion repentina o una parada.

« Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos imprevistos.
» Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Se puede utilizar para copiar la referencia actual y/o el comando por medio de conmutacién, para evitar
sobretensiones de velocidad, por ejemplo.

Si[Perfil] L H L F , pagina 199 se establece en [Combinado] 5 /7 o [Independiente] = £ F, es posible
copiar desde el canal 1 al canal 2.

Es posible copiar desde el canal 2 al canal 1 si [Canal frec. ref. 2] - - - se establece en [Ref Frec via DI]

wu F o E o establecido en [HMI] L [ [ con [+ Velocidad] F . 5 F o [- Velocidad] F - = F asignado a [Tecla
Funciéon 1] ~ ~ / o.... [Tecla Funcion 4] F ~ 4.
Si[Perfil] L H L F se establece en [Perfil E/S] | =, se puede copiar en ambas direcciones.

Una referencia o un comando no pueden copiarse en un canal de los terminales.

La referencia copiada es [Ref. Frec. Pre-Ramp] F - H (antes de la rampa) a no ser que la referencia del canal
de destino se establezca con la opcidn +/- velocidad. En este caso, la referencia copiada es [Frec. motor]
F ~ (después de la rampa).

T

* [No] ~ =: No, Sin copia

* [Frec. de referencia] = 7: Copiar frecuencia de referencia
* [Comando] [ o: Copiar comando
* [Cmd + Frecuenciaref] 7 L L : Copiar Comando y Frecuencia referencia
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% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

g 2 s: Para cambiar la asignacion de este pardmetro, pulse la tecla ENT durante
2s.

Como el terminal gréafico puede seleccionarse como canal de control o de
referencia, se pueden configurar sus modos de accion.

Se puede acceder a los parametros de esta pagina a través del terminal grafico,
pero no a través del terminal integrado.

Comentarios:

» El comando/referencia de terminal de visualizacion sélo esta activo si el
comando y/o los canales de referencia del terminal estan activos con la
excepcion de [Consola] - - K (comando a través del terminal de la
pantalla), que tiene prioridad sobre estos canales. Pulse [Consola] - £ K
(control mediante el terminal grafico) de nuevo para devolver el control al
canal seleccionado.

* No se puede acceder al control ni a la referencia a través del terminal si éste
esta conectado a mas de un variador.

» Solo se puede acceder a las funciones JOG, velocidad de preajuste y +/-
velocidad si [Perfil] L H [ F se establece en [Combinado] 5 . /7.

» Solo se puede acceder a las funciones de referencia PID predefinidas si
[Perfil] £ H I F se establece en [Combinado] = /7 o [Independiente]

[ - |
Py S -

» El[Consola] - £ K (comando a través del terminal de la pantalla) se puede
acceder independientemente del [Perfil] L H L F.

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Tecla Funcion1] < ~ |/ — [No] - =

Tecla de funcién 1 del terminal gréfico

[No] ~ =: No, no asignado
[FW JOG] F = [): funcionamiento de JOG

[Velocidad presel 1] - 7 5 [: Velocidad preseleccionada 1, pulse la tecla para ejecutar el variador a la
segunda velocidad preestablecida [Veloc.preselec.2] 5 F 7 . Pulse STOP para detener el variador.

[Velocidad presel 2] ~ F 5 ': Velocidad preseleccionada 2, pulse la tecla para ejecutar el variador a la
tercera velocidad preestablecida [Veloc.preselec.3] 5 F 7 . Pulse STOP para detener el variador.

[PID Ref Frec 1] - F ~ [: Frecuencia de referencia de PID 1, establece una referencia PID igual a la
referencia PID de segunda preestablecida [Ref. PID preest. 2] - F =, sin enviar un comando de
ejecucion. Sélo funciona si [Canal frec. ref. 1] - - | se establece en [HMI] L [ L. No opera con la
funcién [Consola] - = K.

[PID Ref Frec 2] - F ~ Z: Frecuencia de referencia de PID 2, establece una referencia PID igual a la
referencia PID de tercera preestablecida [Ref. PID preest. 3] - - 7, sin enviar un comando de ejecucion.
Sélo funciona si [Canal frec. ref. 1] - - | se establece en [HMI] L [ L. No opera con la funcion
[Consola] F L K.

[+ Velocidad] F . 5 F: Aumentar velocidad, sélo funciona si [Canal frec. ref. 2] F - = se establece en
[HMI] L [ L. Pulse esta tecla para poner el variador en funcionamiento y aumentar la velocidad. Pulse
STOP para detener el variador.

[- Velocidad] - - 5 F: Disminuir velocidad, sélo funciona si [Canal frec. ref. 2] F - Z se establece en
[HMI] L £ L y si se ha asignado una clave diferente a [+ velocidad]. Pulse esta tecla para ejecutar el
variador y disminuir la velocidad. Pulse STOP para detener el variador.

[Consola] F - K : Teclado del terminal, comando a través del terminal de la pantalla: Tiene prioridad

sobre [Conmut. comando] [ 5 y superior [Conmut. Frec.Ref.2] - F .

[Tecla Funcion 2] ~ ~ — [No] - =

202
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Tecla de funcion 2 del terminal grafico

Idéntico a [Tecla Funcion 1] ¥ ~ /, pagina 202.

[Tecla Funcion 3] F ~ 3 — [No] - =

Tecla de funcién 3 del terminal grafico

Idéntico a [Tecla Funcién 1] F ~ |, pagina 202.

[Tecla Funcion 4] F - 4 — [No] - =

Tecla de funcion 4 del terminal grafico

Idéntico a [Tecla Funciéon 1] F ~ |, pagina 202.

[Comd.L/RHMI] & /1 F % — [Parada] 5 - o F

Comando local/remoto HMI

Cuando la funcién [Consola] ~ £ K se asigna a una tecla y esa funcion esta activa, este parametro define el
comportamiento en el momento en que el control vuelve al terminal de visualizacién grafica o al terminal de
visualizacién remota.

+ [Parada] 5 - o F: detiene el variador aunque el sentido controlado de la marcha y la referencia del canal

anterior se copian (para que se tengan en cuenta en la proxima orden de marcha)

+ [Con copia] & = /1F: no detiene el variador (el sentido controlado de la marcha y la referencia del canal
anterior se copian).

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.6 [Completo] F . L L - - [Bloques Funcion] F & /1-
| B | 1
1.3.4.6 [Completo] F u L L - -[Bloques Funcion]
FbIl-
11

Contenido de este capitulo
[Visualz.Bloq.Funcion] /7 F b — ..o 205
[Identificacion FB] F £ 1 — ..o 207
[Asignacion entrada] F £ A — ..o 209
[Contenidores ADL] FF A i —...ooeeeiie e 211
[Parametros FB] F 5 F — .o 212

204
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[Visualz.Blog.Funcion] TF b —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L e ST

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Visualz.Bloqg.Funcion] /7 F & —

NOTA: Esta seccidon muestra Unicamente lo que es posible hacer con la pantalla local o remota en el
variador. Para obtener informacioén sobre la configuraciéon avanzada con el software para PC, consulte el
manual de bloques de funciones dedicados.

[Estado FB] - 1 5 — _

Estado FB
+ [Inactivo/a] | 4L E: No activo, no hay ningun archivo binario en el destino, el FB esta esperando una
descarga
* [Verif.progra] [ H E [ : Verificacion programa

» [Parada] 5 - = F: Parada, |la aplicacion de bloques de funciones se detiene

« [INIT] .~ /E:INIT, comprobar la coherencia entre ATV Pardmetros de programa légico y bloques de
funciones

* [Ejecutar] - . ~: Ejecutar, la aplicacion de bloques de funciones esta en ejecucion

* [Error] £ ~ ~: Error, se ha detectado un error interno. La aplicacion de blogues de funciones se

encuentra en modo de estado de error detectado.
[ErrorFB] F & F E - -

FunctionBlock error
* [No] ~ =: No, no se ha detectado ningun error

* [Interno] .~ E: Interno, se ha detectado un error interno
» [Sal.Binario] & :~: Sal.Binario, archivo binario dafiado
« [Param.inter.] - F: Parametros internos, error detectado en el parametro interno

* [Acces para.] - A - : Acceso parametros, error detectado de acceso a parametros
» [Calculo] [ A L : Calculo, error detectado de calculo

+ [TO AUX] E o A u: Timeout tarea Aux

* [TOsincr.] £ = F F: Timeout en tareas sincro.

* [Error ADLC] A o L : Error ADLC mal parame.

* [Asig. Entra.] | ~: Asignacion entradas, entrada no configurada

(1) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

NVE41298_05 205



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.6 [Completo] ~ . L L - - [Bloques Funcion] F & /-

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.4.6 [Completo] ~ . L L --[Bloques Funcion] ~ & /1- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Identificacion FB] F & + —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L »I’:II__III—I’

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Identificacion FB] F & | —

[Version programa] &V £ - X De 0a 255 —
Version programa
[Tamaiio programa] - - 5 X de 02 65.535 —
Tamano programa
[Tamaio programa] & - \/ De 0 a 255 —
Tamano programa
[Version catalogo] [ £ V de 0 2 65.535 —

Version catalogo

[Activacién FB] F & [ o €)

FunctionBlock activation

Permite arrancar y parar los bloques de funciones manualmente.

* [Activacion FB] F k& [ o se ve obligado a [Parada] = - o F si no hay ninguna aplicaciéon de bloques de
funciones valida en la memoria del variador.

* [Activacion FB] F & [ o se establece en [Iniciar] = £ ~ £ cuando la funcién bloquea el interruptor de la
aplicacion para que funcione segun la configuracion de [Modo arranque FB] F £ - /7.

NOTA: Tan pronto como se inician los bloques de funciones, se considera que el variador se
encuentra en estado de ejecucion y ya no es posible modificar los parametros de configuracion.

+ [Parada] = k£ = F: la funcién bloquea la aplicacién Comando de parada
* [Iniciar] 5 £ ~ £:la funcion bloquea el comando Inicio de la aplicacion

- [NO] o

Modo arranque FB] F & ~ /7 Z 2s
[ q

Modo arranque FB

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Si este parametro esta establecido en [Si] YES, se ejecutan bloques de funciones inmediatamente después
de encender el variador. Esto puede provocar movimientos inmediatos.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

Permite elegir las diferentes maneras de iniciar la aplicacion de bloques de funciones.

NOTA: Las modificaciones de este parametro no se tienen en cuenta si la aplicacion de bloques de
funciones se esta ejecutando.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
* [No] ~ =: No, la aplicacién de los bloques de funcion es controlada por el parametro [Activacion FB]
» [Si] Y £ 5: Si, bloquea los interruptores de aplicaciéon para que funcionen automaticamente al encender el
variador
« [DIM] L . I: Entrada digital 1, bloquea los interruptores de aplicacion para que funcionen en un borde
ascendente de la entrada l6gica. Cambia para detenerse en el borde en caida de la entrada I6gica.
* [...] -..: consulte las condiciones de asignaciéon [OL01] = L [J / hasta[OL10] =L /0 y[CDO0] L & 00
hasta [CD15] [ & /5 no estan disponibles).
[FB Motor Stop Type] F & 5 /1 - [Parada rueda Libre]

[ B
HE 5

Motor stop type on FunctionBlock stop

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si [FB Motor Stop Type] FBsM esta ajustado en [Ignorar] NO, el motor continuara funcionando como antes
de la detencion de la aplicacion del bloque de funciones.

» Fije Unicamente este parametro a [Ignorar] NO si ha implementado las funciones de parada apropiadas
para obtener una parada segura del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

Permite configurar la forma de trabajar del variador cuando se detienen los bloques de funciones.
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, el variador no se detiene
+ [Paradarueda Libre] Y £ 5: Parada Rueda Libre
» [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
» [asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacion stop rapida
* [Inyecc.CC] o[ .:Inyecc. CC

[FB DriveError Resp] F & o F — [Parada] 5 £ o F

FunctionBlock response to drive error, el comportamiento de los bloques de funciones cuando se dispara el
variador.

» [Parada] - £ = F: Parada, los bloques de funciones se detienen cuando el variador se dispara y se
liberan las salidas
* [lgnorar] L ~:Ignorar, los blogues de funciones continlan funcionando cuando se dispara el variador

(excepto CFF e INFE)

(1) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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[Asignacion entrada] F b A —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AT VSR S i1

11

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Asignacion entrada] F 5 A —
[Asig

[ILO1 Assignment] L 7 / - [No] - =

Function blocks logic input 01 assignment

Idéntico a [Asignacion de R1] ~ / no [Fin carrera alcanz.] L = A con el siguiente valor de pardametro
adicional (se muestra a titulo informativo s6lo porque estas selecciones sélo pueden configurarse en el menu
[Funcion de Aplicacién] F . ~ —):

« [Si]YES:SI
« [DIM1] L . /: Entrada digital 1
* [...] -..: Consulte las condiciones de asignacién

[Entrada l6gica x asignacién] IL— — [No] - =

[Entrada l6égica x asignacion] IL—

Todas las entradas logicas de bloques de funciones disponibles en el variador se procesan como en el ejemplo
para [ILO1 Assignment] .. [ / anterior, hasta [IL10 Assignment] . /1.

[IA0O1 Assignment] A / - [No] - =

Function blocks analog input 01 assignment

Posible asignacion para la entrada analégica del bloque de funciones.
* [No] - =: No
« [AM] A . I: Al1, entrada analégica A1
+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analdgica A2

« [AI3] A / 7: Al3, entrada analdgica A3

+ [Corriente motor] = [ - : Corriente motor
* [Frec. motor] = F ~: Frec. motor

+ [Sal. rampa] = - F: Salida rampa

+ [Par motor] = ~ 9: Par del motor

+ [Par c/signo] = £ 4: Par con signo

+ [Rampa sig.] = - 5: Rampa con signo

* [Ref. PID] = F 5: Referencia de PID

* [Retorno PID] = F F: Retorno PID

* [Error de PID] = F £ : Error de PID

+ [Salida de PID] = F .: Salida de PID

+ [Potencia motor] = ~ - : Potencia motor

* [térmic.mot] - H - : Estado térmico del motor

* [Térmico Drive] - +H : Estado térmico del variador
+ [Par4Q] - 4 /15: Par Maestro/Esclavo

* [Fr.mot.signo] - ~ 5: Frec.motor con signo
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
* [térmic.mot2] - H - Z: Estado térmico motor2
* [térmic.mot3] - H ~ 7: Estado térmico motor3

* [Tens. mot.] o = F: Tensién del motor
* [RP] F .: Entrada pulso

* [Entrada Analégica Virtual 1] 7 .\ /: Entrada Analdgica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con el
selector giratorio

+ [DQ1] o = /: Salida digital 1, salida analdgica/légica DO1

» [Entrada Analégica Virtual 2] A7 , \/ Z: Entrada Analégica Virtual 2, entrada analdgica virtual 2 por el
bus de comunicaciones

+ [OA01] (= A I: OAO01, bloques de funcion: Salida analégica 01

+ [OA10] = A /: OA10, bloques de funcién: Salida analégica 10

[Entrada analégica x asignacién] IA— - [No] - =

[Entrada analégica x asignacion] IA—

Todas las entradas analégicas de bloques de funciones disponibles en el variador se procesan como en el
ejemplo para [IA01] . A [J ! anterior, hasta [IA10] A /0.

(1) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los pardmetros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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[Contenidores ADL] F A d —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L »I’:II__III—I’

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Contenidores ADL] F A & —

Los contenedores ADL contienen la direccion légica Modbus de los parametros internos del variador. Si la
direccion elegida es valida, la pantalla muestra el nombre del parametro en lugar de la direccion.

LAO1 | De 3.015264.299 o
Contenedor ADL 01
LA02 | De 3.015264.299 o
Contenedor ADL 02
LA03 | De 3.015264.299 o
Contenedor ADL 03
LA04 | De 3.015264.299 o
Contenedor ADL 04
LAO5 | De 3.015264.299 o
Contenedor ADL 05
LA06 | De 3.015264.299 o
Contenedor ADL 06
LAO7 De 3.015 a 64.299 0
Contenedor ADL 07
LA0S De 3.015 a 64.299 0
Contenedor ADL 08

(1) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

Q): Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

Z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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7
|-

[Parametros FB] F b P —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r = oA F= L=
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Parametros FB] ~ - - —
Parametros internos disponibles para el programa de usuario.
[M001 Parameter] /777 /() €) De 02 65.535 0

Function blocks M001 parameter, parametro M001 guardado en EEprom

[M002 Parameter] /7 7 7 2() ) De 02 65.535 0

Function blocks M002 parameter, parametro M002 guardado en EEprom

[M003 Parameter] /77 7 7(1€) De 02 65.535 0

Function blocks M003 parameter, parametro MO03 guardado en EEprom

[M004 Parameter] /7 7 7 51 €) De 0 a65.535 0

Function blocks M004 parameter, parametro M004 guardado en EEprom

[M005 Parameter] /7 7 7 51 €) De 02 65.535 0

Function blocks M005 parameter, parametro M005 escrito en RAM

[M006 Parameter] /77 (1 5(1)€) De 0 a65.535 0

Function blocks M006 parameter, parametro MO06 escrito en RAM

[M007 Parameter] /77 [ 7()€) De 0 2 65.535 0

Function blocks M007 parameter, parametro MOO7 escrito en RAM

[M008 Parameter] /77 7 & (1 () De 0a65.535 0

Function blocks M008 parameter, parametro M008 escrito en RAM

(1) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante

2s.
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

r
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1.3.4.7 [Completo] F u L L --[Funcion de
Aplicacion] F u n-

Contenido de este capitulo

Resumen de [Funcién de Aplicacion] F i mi=..coooeeeiiiiiiiiiiiiiecii e 214
[Ref Freqswitch] - £ F — e 219
[AI1 Config SeNSOK] o H | — oo 221
[Asig.conmut rampa] = F £ — .o 224
[Config. Parada)] 5 £ £ — .o 228
[Inyeccion CC auto.] A o [ — oo 232
[MOVIMIENtO] /o [ — e 235
[Velocidad preselec.] F 5 5 — e 237
[+-velocidad] i F o — oo 241
[H-velodelaref] 5 F — e, 244
[Frec. ref. mem.] 5 /T — e 246
[Magnetiz. por DI] F L 1 — oo 248
[Logicade freno] [ L [ — oo 250
[Légica de freno] & L [ — s6lo en modo experto..........ccceevevveveieriiieeennnnnn, 260
[Medida de lacarga] £ L /7 — oo 262
[Elevac. alta velo.] H 5 H — ..o 265
[Controlador PID] 7 1 c — oo 270
[Ref.preselec. PID] [ m 1 — e 279
[Limitacion de par] £ o L — ..o 281
[2nd limite actual] £ L 1 — . 284
[Dinam.limite corriente] = £ — ..o 286
[Control contactorred] L L [ — ..o, 287
[Control contactor mot.] o £ £ — ..o 289
[POSiC. POr SENSOreS] L [/ o —— 1oeiiiiii e 291
[Conmutacion param.] /1L F — .o 300
[Multimotores config] /7 /7 £ — ..o 304
[Autotuning by DI] £ mi L — oo 309
[Guiado hilo] £ = 7 — oo 310
[Alta velo. conmut.] £ H 5 — i 318
10 L O3 ST Ty e S 320
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]

-
=

Resumen de [Funcion de Aplicacién] F u n-

Resumen de funciones:

Codigo

Nombre

rcrE—

[Ref Freq switch]

[Operaciones en Ref.]

[Asig.conmut rampa]

[Config. Parada]

[Inyeccion CC auto.]

! r
o

[Movimiento]

[Velocidad preselec.]

[+/- velocidad]

[+/- velo de la ref]

[Frec. ref. mem.]

[Magnetiz. por DI]

[Logica de freno]

[Medida de la carga]

[Elevac. alta velo.]

T
o
|

[Controlador PID]

[Ref.preselec. PID]

[Limitacion de par]

[2nd limite actual]

[Dinam.limite corriente]

[Control contactor red]

[Control contactor mot.]

[Posic. por sensores]

r—
]
|

[Conmutacion param.]

[Multimotores config]

[Autotuning by DI]

[Guiado hilo]

[Alta velo. conmut.]

[DC Bus]

Los parametros en el menu [Funciéon de Aplicacion] - . ~ solo se puede
modificar cuando el variador esta detenido y no hay ningiin comando de
ejecucion, excepto para los parametros con un simbolo () en la columna de
cbdigo, que se puede modificar con el variador en ejecucion o detenido.

NOTA: Compatibilidad de funciones

La eleccidn de las funciones de aplicacion puede estar limitada por el numero
de E/S y por el hecho de que algunas funciones son incompatibles con otras.
Las funciones que no se enumeran en la tabla siguiente son totalmente

compatibles.

Si existe una incompatibilidad entre funciones, la primera funcién configurada
ayuda a evitar que se configuren las demas.
Cada una de las funciones de las paginas siguientes se puede asignar a una

de las entradas o salidas.

214
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Se pueden asignar multiples funciones y activarlas simultaneamente mediante
una sola entrada.

» Compruebe que la asignacién de multiples funciones a una sola entrada no
genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Sdlo es posible asignar una entrada a varias funciones en [Avanzado] A o 'y
[Experto] £ F .

Antes de asignar un comando, referencia o funcién a una entrada o salida, el
usuario debe comprobar que esta entrada o salida no se ha asignado ya y que
otra entrada o salida no se ha asignado a una funcién incompatible.

La configuracién de fabrica del variador o las configuraciones de macro
configuran automaticamente las funciones, lo que puede ayudar a evitar que se
asignen otras funciones.

En algunos casos, es necesario desconfigurar una o mas funciones para
poder habilitar otra. Compruebe la tabla de compatibilidad que aparece a
continuacion.

Las funciones de parada tienen prioridad sobre los comandos de ejecucion.
Las referencias de velocidad mediante el comando légico tienen prioridad sobre
las referencias analdgicas.

NOTA: Esta tabla de compatibilidad no afecta a los comandos que se pueden
asignar a las teclas del terminal de visualizacién grafica (consulte Opcion de
terminal grafico, pagina 20).

Tabla de compatibilidad

" | a
- —_ L
s |0 ]! I T N R i N
@ | o | w a. (] o - ) g v w " 0 -~
o - | | = <] 3 c —
R Lol w ~J —_ w £ r _ S T -~ )
= 9 o (=] & L = | O o —_ - .| e m n —_ o
o o K — 8 = ) - = - ©
] 3 ] [=) L Q = |35 |% S = | 8 N a |8 [~ -] o2 |9
c 7} - - © ] 7] ~ o = Q - ©
o —_— P o - 3 Q c =] © B 4 © b= o S c
N o = - — — = o o (S} > - 7] 3 © > Q
© = ° ) ) H © = o . s o c @ °© ] o} 2
(2] T = = n — © o (&) Py = S o
P =2 T i i c ] (] c . o o 0 = ° T ® )
< 8 s = 2 o c © 0 ° - o = S [ S
o K} K=l ) (<] (= [ o © '© o <) J ] © o° o 2 .
S o ] = o £ o ] o o 5 = o c ° [ J = ]
> <} c 8 > - 3 =) 9] o c o =) © > > 5 S
= - ° o > ] 1) 2 |.e > ] o > | a © 2 2 T | o
< (£ |2 |2 |2 B2 |2 |v |2 & |2 |2 & & |2 |£ |W (W (g
[Al1 Config
Sensor] 1 @) 1 1 1
oH | —
[+-
velocidad] . . 1 1
uPd—
(3)
[Velocidad
preselec.] — T 1 i)
F55—
[Controla- .
dor PID] @) . . i 1 . . . . .
Fod—
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[asignacion stop rapida)] F 5 £
[Posic. por sensores] L F o —

[Control contactormot.] o L [ —

[Movimiento] Jo L —

[Ref Freq switch] - E F —
[Frecuencia oculta] /P F
[Légicade freno] b L [ —
[Inyecciéon CC auto.] Ad L —
[Recuper. al vuelo] F L - —
[Inyecc.CC] J L

[Parada rueda libre] » 5 £
[+/-velodelaref] 5 - E —
[Elevac. alta velo.] H5 H —
[Equilibrado carga] L & A

[Velocidad preselec.] P 55 —
[Controlador PID] P  d —
[Guiado hilo] £ - O —

[Al1 Config Sensor] o A | —
[+/- velocidad] » F d — (3)

[Guiado
hilo] .

[
Coru

.
.

—

—
.
L]

[Movimien-
to] — . — . . T . — . .

Il r
=y

[Ref Freq
switch] — |« | « | « | « 1 )

Cor

rcr—

[Frecuencia
oculta] — — — — — — — —

[y ==
J T

[Légica de
freno] . . . .

[

oL L —

[Inyeccién
CC auto.] 1 1 1

=Ry
mnoL —

[Recuper. al
vuelo] .

| = -
rLr—

[Control
contactor
mot.]

-
oL L —

[Inyecc. CC]

T
[= .

[asignacion .
stop rapida] ) 1

- Col
rac

[Parada
rueda libre] — — —

(=]
L=y =

[+/- velo de
la ref] . . . — )

C =

Jr C—

[Elevac. alta
velo.] . . d

co
mnan—

[Equilibra-
do carga] .

=1
Lo

[Posic. por
sensores] .

=
L F

o —

(1) Se da prioridad al primero de estos dos modos de parada que se activara.

(2) Solo la referencia del multiplicador es incompatible con el regulador PID.

Funciones incompatibles Funciones compatibles No procede
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Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Funciones de prioridad (funciones que no pueden estar activas al mismo tiempo):

«| 4

La funcion indicada con la flecha tiene prioridad sobre la otra.

Funciones incompatibles

La siguiente funcion esta inaccesible o desactivada después de un reinicio
automaético.

Esto s6lo es posible para el tipo de control si [Control 2/3 hilos] - [ se
establece en [Control 2 hilos] = [ y si[Tipo 2 hilos] £ [ £ se establece en
[Nivel] L £ L o [Nivel priorid a AVA] F F = . Consulte [Control 2/3 hilos] - [ [ ,
pagina 102.

El menut [1.2] [SUPERVISION] /7 o~ 1.2 [SUPERVISION] /7 o -, pagina 51 se
puede utilizar para mostrar las funciones asignadas a cada entrada para
comprobar su compatibilidad.

Cuando se asigna una funcioén, aparece un ¥ en el terminal de visualizacion
grafica, como se muestra en el ejemplo siguiente:

RDY  Tér- 0,0Hz 0,0A
mino
FUNCIONES APLICACION

OPERACIONES DE REF.
RAMP

CONFIGURACION DE PARADA
INYECCION DC AUTO

Cédi- << >> Quick
go

Si intenta asignar una funcién incompatible con otra funcién que ya se ha
asignado, aparecera un mensaje de alarma:

+ Con el terminal de visualizacion grafica:

RDY  Tér- +0,0 Hz 0,0A
mino

INCOMPATIBILIDAD

No se puede asignar la funcion
porque ya se ha seleccionado una
funcion

incompatible. Consulte el

manual de programacion.

ENT o ESC para continuar
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Con el terminal de la pantalla integrada y el terminal del mando a distancia:
COMP parpadea hasta que se presiona ENTo ESC.

Cuando asigna una entrada logica, una entrada analdgica, un canal de
referencia o un bit a una funcion, al pulsar la tecla AYUDA se muestran las
funciones que ya se han activado con esta entrada, bit o canal.

Cuando una entrada logica, una entrada analdgica, un canal de referencia o
un bit ya asignado se asigna a otra funcién, aparecen las pantallas
siguientes:

Con el terminal de visualizacion grafica:

RDY  Tér- 0,0Hz 0,0A
mino

ADVERTENCIA - ASIGNADA A

Adelante

ENT-Valido. ESC-Cancelar

Si el nivel de acceso permite esta nueva asignacion, al presionar ENT se
confirma la asignacion.

Si el nivel de acceso no permite esta nueva asignacion, si pulsa ENT se
mostrara la siguiente pantalla:

RDY  Tér- +0,0 Hz 0,0A
mino

ASSIGN. PROHIBIDA

Anular la asignacion de las
funciones

actuales o seleccione

Nivel de acceso "avanzado"

Con el terminal de la pantalla integrado:
El codigo de la primera funcion, que ya esta asignado, se muestra
parpadeando.

Si el nivel de acceso permite esta nueva asignacion, al presionar ENT se
confirma la asignacion.

Si el nivel de acceso no permite esta nueva asignacion, al presionar ENT no
se producira ningun efecto y el mensaje continuara parpadeando. Sélo se
puede salir pulsando ESC.
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[Ref Freq switch] - £ F —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] &/ - , =»[CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . -~ =¥ [Ref Freq switch] - £ F

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

-

[Ref Freq switch] - £ F —

[Conmut.ref.1B] - [ & — [Canal frec.ref. 1] F - |

Seleccionar conmutacion (1 a 1B)

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del sentido de rotacién del
motor, una aceleracion repentina o una parada.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos imprevistos.
» Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafnos en el
equipo.

Ver el PID de los diagramas de canales de referencia no configurado y PID configurado con referencias PID en
las bornas .

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, el [Canal frec. ref. 1] - - | esta activo (consulte
[Canal frec.ref. 1] F - |, pagina 198).

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, el [Canal Ref.1B] - - /£ esta activo.

[Conmut. ref. 1B] - [ & se fuerza a [ch1 activo] FR1 si [Perfil]  H [ F se establece en [Combinado] 5 /7
con [Canal frec. ref. 1] F - | asignado a través de las terminales (entradas analégicas, entrada de pulsos).
Consulte [Canal frec. ref. 1] - - [, pagina 198.

[Canal frec. ref. 1] F ~ /: sin conmutacién, [Canal frec. ref. 1] - - / activo

[Canallb act.] 7 - /4 sin conmutacion, [Canal Ref.1B] - - /& activo

[DI1] L / /:entrada légica LI1

[...] ...: consulte las condiciones de asignacion (no [CD00] [ - [ Jen [CD15] [ & /5).
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-
=

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Canal Ref.1B] - - /&

[NO] (al=]

Configuracioén ref. 1B
[No] - =: No

[A1] A
[AI2] A
[AI3] A
[HMI] L
[Modbus] /7
[CANopen] [ A ~: Comunicacion de CANopen

 1: AM, entrada analdgica A1

c': Al2, entrada analégica A2
: Al3, entrada analdgica A3

—
=)

b : Comunicacion de Modbus

[RP] F~ .: Entrada pulso

-
L

selector giratorio (solo disponible si [Perfil] [
[OA01]

- =
o

" : HMI local, terminal de pantalla grafica o fuente del terminal de pantalla remota

[Médulo Comunicacién] ~ E - : Médulo de comunicacion externa

[Entrada Analdgica Virtual 1] A . \/ /: Entrada Analégica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con

= c

esta establecido en [Combinado] = . /7)

I

[ I: OA01, blogues de funcién: Salida analdgica 01

[OA10] = A | [J: OA10, bloques de funcién: Salida analégica 10
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[AI1 Config Sensor] o A | —

Entrada de suma/ entrada de resta / multiplicador

FR1or FR1B ———
SA2 —

SA3 —

DA2 — A
DA3 —
MA2 ———

MAI — |

Ao+

] B R | -
1 = o = O

]
1

]

J

>
I
S

o+

SN}

DX TAHZxTH

rrri

I

+ Si[Entrada sumatoria 2] 5 A =, [Entrada sumatoria 3] 5 A 7, [Frec. ref.
sustr. 2] o A 2, [Frec. ref. sustr. 3] o/ A 7 no estan asignados, se
estableceran en 0.

« Si[Multi. frec. ref. 2] /7 A =, [Multi. frec. ref. 3] /7 A 7 no estan asignados,
se estableceran en 1.

* Aesta limitado por los parametros [Velocidad baja] L. 5 F minimoy
[Velocidad alta] + 5 F maximo.

+ Para la multiplicacion, la sefial encendida [Multi. frec. ref. 2] /7 A = o [Multi.
frec. ref. 3] /1 A 3 se interpreta como %. 100% corresponde al valor maximo
de la entrada correspondiente. Si [Multi. frec. ref. 2] /7 A 2 o [Multi. frec.
ref. 3] /71 A 3 se envia a través del bus de comunicacion o terminal de

visualizacion gréfica, y [Coef. multiplica.] /7 F ~ variable de multiplicacién ,
pagina 386 deben enviarse a través del bus o terminal de visualizacion
grafica.

* Puede impedirse la inversion de la direccién de operacién en caso de un
resultado negativo (consulte [Deshab. Marcha Inv.] - / ~ , pagina 198).

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] &/ - , =» [CONF] [ = » F =» [Completo] F ., [ [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . ~ =9 [Config De AQ1] = A |

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Al1 Config Sensor] - A | —

Referencia=(Fr~ /loFr b+ 5AJ+5A3-dAZ-4dA3)x A X TH 3. Verel PID de los diagramas
de canales de referencia no configurado y PID configurado con referencias PID en las bornas .

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Entrada sumatoria 2] = A =~ — [No] - =
Ref.sumat.2
Seleccidn de una referencia que se agregara a [Canal frec. ref. 1] - - / o[Canal Ref.AB] F - / k.

* [No] = =: No

« [AIM] A7 . I: Al1, entrada analdgica A1

+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analégica A2

+ [AI3] A /| 3: Al3, entrada analdgica A3

* [HMI] L Z L: HMI local, terminal de pantalla grafica o fuente del terminal de pantalla remota

* [Modbus] /7 o £: Comunicacion de Modbus

* [CANopen] [ A ~: Comunicaciéon de CANopen

* [Médulo Comunicacion] ~ £ £ : Médulo de comunicacion externa

* [RP] F .: Entrada pulso

» [Entrada Analégica Virtual 1] 7 .\ /: Entrada Analégica Virtual 1, entrada analégica virtual 1 con el

selector giratorio

» [Entrada Analégica Virtual 2] 7 |\ 7: Entrada Analégica Virtual 2, entrada analdgica virtual 2 por el
bus de comunicaciones

+ [OA01] = A 0 I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01

+ [OA10] = A /: OA10, bloques de funcién: Salida analégica 10

[Entrada sumatoria 3] = A 7 — [No] - =
Ref.sumat.3
Seleccion de una referencia que se agregara a [Canal frec. ref. 1] - - / o[Canal Ref.1B] F - / k.

Idéntico a [Entrada sumatoria2] = A = .

[Frec. ref. sustr. 2] o A 2 — [No] - =

Frec. referencia del sustrato 2
Seleccién de una referencia que se restara de [Canal frec.ref.1] ¥ - / o[Canal Ref.1B] - - /4.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] = A = .

[Frec. ref. sustr. 3] o/ A 7 — [No] - =

Frec. referencia del sustrato 3
Seleccién de una referencia que se restara de [Canal frec.ref.1] F - / o[Canal Ref.1B] - - /4.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] = A = .

[Multi. frec. ref. 2] /7 A 2 — [No] - =

Multiplicacién frec. de ref. 2

Seleccién de una referencia de multiplicacion [Canal frec. ref. 1] - - / o [Canal Ref.AB] F - /L.
Idéntico a [Entrada sumatoria2] 5 A ' .

Este parametro es incompatible con el regulador PID, [No] ~ = es la Ginica configuracién posible

[Multi. frec. ref. 3] /71 A 3 — [No] - =

Multiplicacion frec. de ref. 3
Seleccion de una referencia de multiplicacion [Canal frec. ref. 1] - - / o[Canal Ref.1B] F - /.

Idéntico a [Entrada sumatoria2] = A 7 .

Este parametro es incompatible con el regulador PID, [No] ~ = es la Ginica configuracion posible
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1.3.4.7 [Completo] F
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

wu L L --[Funcién de Aplicacion]

-
=

[Asig.conmut rampa] - P £ —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . -~ =¥ [Asig.conmut rampa] - F L

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes

Ajuste de fabrica

[Asig.conmut rampa] - F - —

[Tipo de rampa] - F k£ QO

[Lineal] L '~

Tipo de rampa
* [Lineal] L . ~: Rampa lineal
+ [Rampaen S] 5: Rampaen S
+ [Rampa U] »: Rampa U
» [Personaliz.] © . 5: Rampa personalizada

t12 = ACC * (tA1(%) / 100 + tA2(%) / 100 + 1)
t34 = DEC * (tA3(%) / 100 + tA4(%) / 100 + 1)

Rampas S
f (Hz) f(Hz)
FrS FrS §
El coeficiente de redondeo es fijo,
0 0 t1 = 0,6 tiempo de rampa ajustado (lineal)
2| ||t 2| || t t2 = 0,4 tiempo de rampa ajustado (redondo)
o o t3 = 1,4 tiempo de rampa ajustado
f (Hz) f (Hz)
FrS FrS
El coeficiente de redondeo es fijo,
t1 = 0,5 tiempo de rampa ajustado (lineal)
0 0 t2 = 1,0 tiempo de rampa ajustado (redondo)
t1 2 t t1 2 t t3 = 1,5 tiempo de rampa ajustado
t3 t3
f (Hz) f (Hz)
FrS FrS
tA1: ajustable de 0 a 100%
tA2: ajustable de 0 a (100% - tA1)
tA3: ajustable de 0 a 100%
0 0 tA4: ajustable de 0 a (100% - tA3)
tA1 tA2 U a3 tA4 t
t12 t34

[Incremento de rampa] - Om

[0,1] O /

Incremento de rampa

Este parametro es valido para [Aceleracion] A [ [, [Rampa deceleracion] - £
[Deceleracion 2] - £ .

« [0,01] 7.0 I: Centésimas de segundo, aumentar hasta 99,99 segundos

[, [Aceleracion2] A 7y
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

+ [0,4] 7. /: Décimas de segundo, aumentar hasta 999,9 segundos
+ [1] /: segundos, aumentar hasta 6.000 segundos

[Aceleracion] AL [ (@) (1) De 0,00 a2 6.000 s (2) 3,0s

Tiempo de rampa de aceleracion

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] ~ - 5 , pagina 104. Para tener repetibilidad en las rampas,
el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

[Rampa deceleracion] o/ £ £ ¢) () De 0,00 2 6.000 s (2) 3,0s

Rampa deceleracion (s)

Tiempo de desaceleracién desde el [Frec. nom. motor] F - 5 , pagina 104 a 0. Para tener repetibilidad en las
rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.
[Iniciar redond. ACC] - A | % ) (1) De 0a 100% 10%

Iniciar redondeo de rampa ACC

Redondeo del inicio de la rampa de aceleracion como % del [Aceleracion] A [ [ o tiempo de rampa
[Aceleracion2] A [ ~.

Puede establecerse entre 0 y 100%.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] - ~ = es [Personaliz.] [ . 5.

[Finaliz. redon. ACC] - A 2 % Q) () De 0.2 100% 10%

Finalizar redondeo de rampa ACC

Redondeo del final de la rampa de aceleracion como % del [Aceleraciéon] A [ [ o tiempo de rampa
[Aceleracion2] A [ ~.

Puede establecerse entre 0y (100% - [Iniciar redond. ACC] - A ).

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] - 7 - es [Personaliz.] [ . 5.

[Iniciar redond. DEC] £ A 7 % () () De 0.2 100% 10%

Iniciar redondeo de rampa DEC

Redondeo del inicio de la rampa de desaceleracion como % del [Rampa deceleracion] - £ L o tiempo de
rampa [Deceleraciéon 2] - £ .

Puede establecerse entre 0 y 100%.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] - ~ - es [Personaliz.] [ . 5.

[Coef. red.final DEC] ~ A 4 % () () De 0 a100% 10%

Finalizar redondeo de rampa DEC

Redondeo del final de la rampa de desaceleracién como % del [Rampa deceleracion] - £ £ o tiempo de
rampa [Deceleraciéon 2] - £ .

Puede establecerse entre 0y (100% - [Iniciar redond. DEC] = A 7).
Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] - ~ - es [Personaliz.] [ . 5.

[Nivel de rampa 2] - - t De 0 a 599 V de acuerdo O Hz
con la clasificacion

Nivel de frecuencia de rampa 2

La 2.2 rampa se conmuta si el valor de [Nivel de rampa 2] ~ - £ no es 0 (0 desactiva la funcion) y la
frecuencia de salida es superior al [Nivel de rampa 2] F - k.

El nivel de conmutacion de rampa se puede combinar con la conmutacion [Asig. conmut. rampa] - 7 5 de la
siguiente manera:
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
LI o bit Frequency (Frecuencia) Rampa
0 <Frt ACC, dEC
0 > Frt AC2, dE2
1 <Frt AC2, dE2
1 > Frt AC2, dE2
[Asig. conmut. rampa] - F 5 — [No] - =

Asig. de conmutacion de la rampa

* [No] ~ =: No, funcién no asignada
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
[Aceleracion2] A [ 2 % () () De 0,002 6.000s (2) 2ls
Tiempo de rampa de aceleracion 2
Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] ~ ~ 5. Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de
este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.
Se puede acceder a este parametro si [Nivel de rampa 2] ~ - £ es superior a 0 o si [Asig. conmut. rampa]
- F 5 esta asignado.
[Deceleracién 2] - £ 2 % () (1) De 0,00 26.000 s (2) 5,08

Deceleracion 2

Tiempo para desacelerar desde [Frec. nom. motor] ~ - 5 a 0. Para tener repetibilidad en las rampas, el valor
de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de rampa 2] - £ es superior a 0 o si [Asig. conmut. rampa]
~ F 5 esta asignado.

[Adapt. ram. decel.] & - A — [Si] ZE &
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Adaptaciéon rampa dec.

AVISO

DANOS EN EL MOTOR

Solo fije este parametro en [Si]YESs o [No] NO si el motor conectado es un motor sincrono de iman
permanente. Otros ajustes desmagnetizaran los motores sincronos de iman permanente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

La activacion de esta funcidon permite adaptar automaticamente la rampa de deceleracion, si ésta se ha
establecido en un valor demasiado bajo en funcion de la inercia de la carga, lo que puede provocar un error de
sobretension.

[Adapt. ram. decel.] & - A se ve obligado a [No] ~ = si el control I6gico del freno [Asig. de frenos] & L [
esta asignado.

Esta funcién no es compatible con las aplicaciones que requieren:

» Colocacién en una rampa.

» Eluso de una resistencia de frenado (la resistencia no funcionaria correctamente)
[No] ~ =: funcién inactiva

[Si] 4 £ 5: funcidn activa, para aplicaciones que no requieren una fuerte desaceleracion

Las siguientes selecciones aparecen segun el valor nominal del variador y [Tipo control motor] [ - £,
pagina 127. Permiten obtener una desaceleracion mas pronunciada que con [Si] (4 £ 5. Realice pruebas
comparativas para determinar la seleccion.

[Par alto] o 4 ~ H: adiciéon de un componente de flujo de corriente constante.

Cuando [Adapt. ram. decel.] & - A esta configurado en [Alto torque x] DYNXPor lo tanto, los rendimientos
dinamicos del frenado se mejoran mediante la adiciéon de un componente de flujo de corriente. El objetivo es
aumentar las pérdidas en el hierro y la energia magnética almacenada en el motor.

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

(2) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s segun [Incremento de rampa] .

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.
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[Config. Parada] 5 £ £ —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] ~ . ~ =% [Config. Parada] 5 - £

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Config. Parada] 5 £ £ —

NOTA: Ciertos tipos de paradas no pueden utilizarse con todas las demas funciones. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Tipo de parada] = E £ — [Paro rampa] - /1 7

Tipo de parada

Modo de parada cuando desaparece la orden de marcha y aparece un comando de parada.

NOTA: Si la funcién "légica del freno" ha sido habilitada, o si [Tiem. bajo veloc. LSP] £ L 5 o [Tiem. bajo
veloc. LSP] - L 5 noes 0, sélo se pueden configurar paradas de rampa.

* [Parorampa] - /7 F: En rampa, parada en rampa
+ [asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacion stop rapida
+ [Paradarueda libre] ~ = £ : Parada rueda libre

* [Inyecc.CC] - [ .:Inyecc. CC. Disponible sélo si [Tipo control motor] [ - - , pagina 127 no se ha
establecido en [Motor sincrono] = = .
[Niv. para. r. libre] F F £ % Q) De 0,22 599 Hz 0,2Hz

Nivel de parada de rueda libre
Umbral de velocidad por debajo del cual el motor activa la parada en rueda libre.

Este parametro permite cambiar de una parada en rampa o una parada rapida a una parada en rueda libre por
debajo de un umbral de velocidad bajo.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] - = £ se establece en [asignacién stop rapida]

F 5k o[Paro rampa] - /1F y si [Asig. de frenos] & L [ y [Inyeccién DC auto.] A & L no estan
configurados.
[Parada rueda libre] ~ = £ — [No] ~ o

Nivel de parada de rueda libre

La parada se activa si la entrada o el bit cambia a 0. Si la entrada vuelve al estado 1 y la orden de marcha

sigue activa, el motor se reinicia sélo si [Control 2/3 hilos] - L [ , pagina 102 se establece en [Control 2
hilos] - [ y si[Tipo 2 hilos] = [ £ se establece en [Nivel] L £ L o [Nivel priorid a AVA] F F . Sino es asi,
se debera enviar una nueva orden de marcha.

* [No] ~ =: No, no asignado

 [DI1] L . I: Entrada digital 1

* [...] -..: Consulte las condiciones de asignacién

[Asig. parada rapida] ~ = - — [No] - =

Asignacién de parada rapida

La parada se activa si la entrada cambia a 0 o el bit cambia a 1 (bit en [Perfil E/S] = a0).
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Si la entrada vuelve al estado 1 y la orden de marcha sigue activa, el motor se reinicia sélo si [Control 2/3

hilos] £ [ [ , pagina 102 se establece en [Control 2 hilos] = [ y si[Tipo 2 hilos] £ [ - se establece en
[Nivel] L £ L o [Nivel priorid a AVA] F F =. Si no es asi, se debera enviar una nueva orden de marcha.

NOTA: Esta funcidn no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

* [No] ~ =: No, no asighado

« [DIM1] L . I: Entrada digital 1

* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
Si[Perfil] L H [ F se establece en [Combinado] = /7 entonces [CD11] [ =& / / hastaun[CD15] [ o /5,
[C1M11]1 L !/ | I hastaun[115kW] L | /5,[211kW] [ & | [ hastaun[215kW] [ & /5 y[31MkW] [ 7 /| |
hasta un [315kW] [ 7 /5 no estan disponibles.
[Coef. parada rapida] -/ [ F % () ) De0a 10 4

Divisor rampa de parada rapida

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] - £ £ se establece en [asignacién stop rapida]

F 5 E y si [Asig. parada rapida] - 5 £ no es [No] ~ = y si [Tipo de parada] ~ A 5 se establece en
[asignacion stop rapida] F 5 .

La rampa que esta habilitada [Rampa deceleracion] (= £ ) o [Deceleracion 2] - £ = se divide por este
coeficiente cuando se envian solicitudes de detencion.

El valor O corresponde al tiempo de rampa minimo.

[Asig. inyec.CC] 4 [ — [No] - =

Asignacién de inyecciéon de CC

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO IMPREVISTO

* No utilice la inyeccién de CC para generar un par de mantenimiento cuando el motor esté en posicion
estacionaria.

+ Utilice un freno de retencidon para mantener el motor en la posicién estacionaria.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

El frenado por inyeccion CC se activa cuando se cambia el estado de la entrada o del bit asignado a 1.

Si la entrada vuelve al estado 0 y la orden de marcha sigue activa, el motor se reinicia sélo si [Control 2/3
hilos] £ [ [ , pagina 102 se establece en [Control 2 hilos] =7 [ y si[Tipo 2 hilos] £ [ - se establece en
[Nivel] L £ L o[Nivel priorid a AVA] ~ F =. Sino es asi, se debera enviar una nueva orden de marcha.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

* [No] ~ =: No, no asignado
« [DI1] L . I: Entrada digital 1
* [...] --.: Consulte las condiciones de asignacion
[va inyec. cC 1] o &) [ * () (1) (3) De 0,1 a 1,41 In (2) 0,64 In (2)

Nivel de inyeccién de CC 1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

NVE41298_05 229



1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]

-
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Intensidad de corriente de frenado por inyeccion de CC activada mediante una entrada légica o seleccionada
como modo de parada.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] = - £ se establece en [Inyecc. CC] - L : o si [Asig.
inyec.CC] Z/[ ' noes[No] r .

[Tiem. inyec. CC1] £ & , X Q@) De0,1a230s 05s

Tpo inyecciéon DC1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifigue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Tiempo maximo de inyeccion de corriente [Niv. inyec. CC 1] | 4 [ . Una vez transcurrido este tiempo, la
corriente de inyeccion se convierte en [Niv. inyec. CC 2] , 4 L[ .

Se puede acceder a este pardmetro si [Tipo de parada] - - £ se establece en [Inyecc. CC] -/ [ . o si[Asig.
inyec. CC] - £ . no se ha establecido en [No] ~ =.
[Niv. inyec.CC2] o[ 2k Qmo De0.1in @2)aNiv.inyec. | 0.51n (2

Nivel de inyeccién de CC 2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Corriente de inyeccion activada por entrada légica o seleccionada como modo de parada, una vez que el
periodo del [Tiem. inyec. CC 1] £ 4 , haya transcurrido.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] = - £ se establece en [Inyecc. CC] -/ L . o si[Asig.
inyec. CC] Z [ / no se ha establecido en [No] .

[Tiem. inyec.CC 2] L oL * Q)M @) De0,1a30s 0,5s

Tpo inyecciéon DC2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifigue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Tiempo maximo de inyeccion [Niv. inyec. CC 2] | o [ = seleccionado solo como modo de parada.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] = k£ £ esta establecido en c[Inyecc. CC] &/ [ ..

[P. desact. Conexién] - o £ o — [Paro rampa] - 1 F
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Tipo parada desactiv. Conexién, desactivacion del modo de parada de funcionamiento.
+ [Paradarueda libre] ~ 5 k£ : Parada rueda libre, funcion de desactivacion del variador

+ [Paro rampa] ~ /71 F: Paro rampa, funcion de parada de rampa y desactivacion del variador

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ L.

(2) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

(3) Estos ajustes son independientes de la funcion [Inyeccién CC auto.] A o L.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

Q): Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

[Inyeccion CC auto.] Ad L —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F .. [ [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] ~ . ~ =¥ [Inyecciéon CC auto.] A o/ [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Inyeccion CC auto.] A oL —

= — [Si] YE 5
[Inyeccién DC auto.] AL (DA 2s

Inyeccién DC automatic

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Inyeccion DC auto.] 2DC se ajusta en [Continua] CT, la inyeccion de CC siempre estara
activa, aunque el motor no funcione.

+ Compruebe que la utilizacion de este ajuste no genera condiciones inseguras.
Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO IMPREVISTO

* No utilice la inyeccién de CC para generar un par de mantenimiento cuando el motor esté en posicién
estacionaria.

» Ultilice un freno de retencion para mantener el motor en la posicién estacionaria.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Inyeccién de corriente automatica en la parada (al final de la rampa).

NOTA: Existe una incompatibilidad entre esta funcién y [Magnetiz. del motor] ~ L . . Si [Magnetiz. del
motor] F L . se establece en [Continua] - [ £, [Inyeccion DC auto.] A7 & L debe ser [No] ~ .

NOTA: [Inyeccién DC auto.] A o [ se establece en [No] ~ = cuando [Tipo control motor] [ - L ,
pagina 127 se establece en [Motor sincrono] 5 4 .

[Inyeccién DC auto.] A o [ se fuerza a cambiar a [No] ~ = cuando [Asig. de frenos] - L [ no esta
establecido en [No] - .

Este parametro activa la inyeccién de corriente aunque no se haya enviado una orden de marcha. Se puede
acceder a él con el variador en funcionamiento.

* [No] ~ =: Sin inyeccién CC
* [Si] Y E 5: Inyeccion CC, tiempo de inyeccion ajustable
* [Continua] L -: Inyeccién de CC continua
[Ni.iny.CCauto.1] 54 [ * Q) De0a1,2In(2) 0,7In(2)

Nivel Int. de DC auto 1
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Nivel de corriente de inyeccion de CC actual [Inyeccion DC auto.] A &/ L noes[No] - o.

[Ti.iny.CCauto.1] t 47 [ * O De0,1a30s 0,5s

Temp Iny.DC automat.1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifiqgue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

Tiempo de inyeccion de parada. Se puede acceder a este parametro si [Inyeccion DC auto.] A &/ L no esta
establecido en [No] - .

Si [Tipo control motor] [ - £ , pagina 127 se establece en [Motor sincrono] = 4 ~, este tiempo
corresponde al tiempo de mantenimiento de velocidad cero.
[Ni.iny. CCauto.2] 5 - 2 % Q) De0a1,2in(2) 0,51n (2)

Nivel Int. de DC auto 2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifiqgue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Inyeccion DC auto.] 7 -/ L noes[No] ~ .

[Ti.iny. CC auto. 2] - o/ [ = % Q) De0a30s 0s
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes Ajuste de fabrica

Temp Iny.DC automat.2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

Segundo tiempo de inyeccién de alto.

Se puede acceder a este parametro si [Inyecciéon DC auto.] A o [ esta establecido en [Si] 4 £ 5.

AdC SdC2 Funcionamiento
Si X !
SdC1 ﬁ
SdC2 l
Ct 0 | : tdC1 tdC1 + tdC2 T
I
SAC1 =y ﬁ
SdC2 |-~
Ct =0 -
| : : tdC1 t

Orden de marcha

SAC1 ]

Velocidad

¢

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ L.

(2) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en la placa de

caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

(): Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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[Movimiento] Jo L —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] &/ - , =»[CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =P
[Funcién de Aplicacion] F . ~ =% [Movimiento] _/ o [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Movimiento] /o [ —

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Asignacion Jog] /o L — [No asignado] - o

Asignacién funcion Jog, funcionamiento con pulsos.
La funcion JOG solo esta activa si el canal de 6rdenes y los canales de referencia estan en los terminales.
La funcién esta activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1.

Ejemplo: operacién de control de 2 hilos (tCC = 2C).

Motor Ramp Ramp
fi
requency DEC/DE2 forcedto 0.1 s
Reference | _____________
JGF reference {-----------/------1 -- N A \
0 [
JGF reference  {---------4-—————— -t -
LI (JOG)
1 4
0
JGt
Forward
i ]
0 -
Reverse
1 4
O -
* [No] ~ =: No, no asignado
« [DIM] L . /: Entrada digital 1
* [...] ...: Consulte las condiciones de asignacion
(Si[Perfil] L HL F se establece en [Combinado] = /7 o [Independiente] = £ ~ entonces [CD11] [ o [ |/
hasta[CD15] [ o /5,[C1M1] L / | /hasta[115kW] [ | /5,[21MkW] [ & | | hasta[215kW] [ & /5y
[311kW] [ 7 / | hasta[315kW] [ 7 /5 no estan disponibles).
[Frec. de movimiento] /4 F % ¢) ) De 0a 10 Hz 10 Hz

Frecuencia de movimiento, referencia en la operacion de ajuste progresivo.

NVE41298_05 235



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Se puede acceder a este parametro si [Movimiento] _/ o [ no esta establecido en [No] - .
[TiempoJdog] /G £ % Q) De0a2,0s 05s
TiempoJog, retraso antirrebote entre 2 operaciones jog consecutivas.
Se puede acceder a este parametro si [Movimiento] _/ o [ no esta establecido en [No] - .

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] = £ L.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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r
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Velocidad preselec.] P55 —

Velocidades preseleccionadas

Se pueden preseleccionar 2, 4, 8 o 16 velocidades que necesiten 1, 2,3 04
entradas légicas respectivamente.

NOTA:

Debe configurar 2 y 4 velocidades para obtener 4 velocidades.

Debe configurar 2, 4 y 8 velocidades para obtener 8 velocidades.
Debe configurar las velocidades 2, 4, 8 y 16 para obtener 16 velocidades.

Tabla de combinacion para entradas de velocidad predefinidas

16 velocidades
LI (PS16)

8 velocidades LI
(PS8)

4 velocidades LI
(PS4)

2 velocidades LI
(PS2)

Referencia de
velocidad

0

o O o o o o o

0 0 0 Referencia (1)
0 0 1 SP2
0 1 0 SP3
0 1 1 SP4

1 0 0 SP5

1 0 1 SP6

1 1 0 SP7

1 1 1 SP8
0 0 0 SP9
0 0 1 SP10
0 1 0 SP11
0 1 1 SP12
1 0 0 SP13
1 0 1 SP14
1 1 0 SP15
1 1 1 SP16

(1) Consulte el diagrama : Referencia 1 = (SP1).

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ o ~ F =» [Completo] F . L | =»

[Funcién de Aplicacion] F . ~ =% [Velocidad preselec.] 7 5 5

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Velocidad preselec.] 75 5 —

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[2 frec. preest.] F 5 7

[NO] oo

Asig. 2 frec. preestablecidas
* [No] ~ =: No, no asignado
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1.3.4.7 [Completo] F

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

wu L L --[Funcién de Aplicacion]

-
=

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes

Ajuste de fabrica

 [DIM] L . I: Entrada digital 1
* [...] -..: Consulte las condiciones de asignacion

[Veloc.preselec.9] 5 7 9 % Ow

[4 frec. preest.] 7 5 H - [No] - o
Asig. 4 frec. preestablecidas
Idéntico a [2 frec. preest.] 7 5 .
Para obtener 4 velocidades, también debe configurar 2 velocidades.
[8 frec. preest.] 7 5 A - [No] = =
Asig. 8 frec. preestablecidas
Idéntico a [2 frec. preest.] 7 5 .
Para obtener 8 velocidades, también debe configurar 2 y 4 velocidades.
[16 frec. preest.] F 5 |5 — [No] - =
Asig. 16 frec. preestablecidas
Idéntico a [2 frec. preest.] 7 5 .
Para obtener 16 velocidades, también debe configurar 2, 4 y 8 velocidades.
[Veloc.preselec.2] 5 7 = % €) (1) De 0 a 599 Hz 10 Hz
Velocidad preseleccionada 2
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.
[Veloc.preselec.3] 5 F 7 %k () De 0a 599 Hz 15 Hz
Velocidad preseleccionada 3
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.
[Veloc.preselec.4] 5 4 k () ) De 0a 599 Hz 20 Hz
Velocidad preseleccionada 4
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.
[Veloc.preselec.5] 5 7 5 % () De 0 a 599 Hz 25 Hz
Velocidad preseleccionada 5
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.
[Veloc.preselec.6] 5 7 5 % () De 0 a 599 Hz 30 Hz
Velocidad preseleccionada 6
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.
[Veloc.preselec.7] 5 7 7 % () ) De 0a 599 Hz 35 Hz
Velocidad preseleccionada 7
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.
[Veloc.preselec.8] 5 7 & % () De 0a 599 Hz 40 Hz
Velocidad preseleccionada 8
Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

De 0a 599 Hz 45 Hz

Velocidad preseleccionada 9
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.10] 5 7 /7 % () De 0a 599 Hz 50 Hz

Velocidad preseleccionada 10

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.11] 5 7 | | % Q) De 0 a 599 Hz 55 Hz

Velocidad preseleccionada 11

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.12] 5 7 /2 % €)1 De 0a 599 Hz 60 Hz

Velocidad preseleccionada 12

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.13] 5 7 | 7 % Q) De 0 a 599 Hz 70 Hz

Velocidad preseleccionada 13

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.14] 5 7 1+ % €)1 De 0 a 599 Hz 80 Hz

Velocidad preseleccionada 14

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.15] 5 7 /5 % €)1 De 0a 599 Hz 90 Hz

Velocidad preseleccionada 15

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

[Veloc.preselec.16] 5 7 /5 % €)) De 0 a 599 Hz 100 Hz

Velocidad preseleccionada 16

La apariencia de estos pardmetros [Velocidad de preajuste x] SPX se determina por el numero de
velocidades configuradas.

Consulte la Tabla de combinaciones para referencias PID predefinidas.

De 0 a 599 Hz O Hz

[Frecuencia oculta] |/ F F 0

Frecuencia oculta

Este parametro impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno a la frecuencia regulada.
Esta funcién puede utilizarse para evitar que se alcance una velocidad critica que podria provocar una
resonancia. El ajuste de la funcién a 0 la deja inactiva.

De 0 a 599 Hz OHz

[Frecuenciaoculta2] /F 2 0

Frecuencia oculta 2

Este parametro impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno a la frecuencia regulada.
Esta funcién puede utilizarse para evitar que se alcance una velocidad critica que podria provocar una
resonancia. El ajuste de la funcién a 0 la deja inactiva.

De 0 a 599 Hz OHz

[Frecuenciaoculta3] /F 7 0

Frecuencia oculta 3

Este parametro impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno a la frecuencia regulada.
Esta funcién puede utilizarse para evitar que se alcance una velocidad critica que podria provocar una
resonancia. El ajuste de la funcion a 0 la deja inactiva.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Histé. frec. ocult.] o F H % €) De 0,12 10 Hz 1Hz
Hysteresis frecuencia oculta
Este parametro esta visible si al menos una frecuencia oculta [Frecuencia oculta] _/ 7 -, [Frecuencia oculta
2] J F 2 o [Frecuencia oculta 3] / F 7 es diferente de 0.
Gama de frecuencias ocultas: entre /FF - JFHy /FF + JF H, porejemplo.

Este ajuste es comun para las 3 frecuencias J/F F, /F 2, |F

)
.

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] = £ L.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[+/- velocidad] u P d —

+/- Velocidad

Hay dos tipos de operaciones disponibles:

+ Uso de teclas de una accion: Se requieren dos entradas légicas ademas de
los sentidos de marcha. La entrada asignada al control "+ velocidad"
aumenta la velocidad, mientras que la asignada al control "- velocidad"
reduce la velocidad.

* Uso de teclas de doble accién: Solo se necesita una entrada légica
asignada a "+ velocidad".

+/- velocidad con botones de doble pulsacion:
Descripcion: 1 botén pulsado dos veces (2 pasos) para cada sentido de rotacion.
Cada vez que se presiona el botdn, se cierra un contacto.

Sin presionar (- Primera pulsacion Segunda pulsacion
velocidad) (se mantiene la (mas rapido)
velocidad)
Boton de marcha — a ayb
hacia delante
Boton de marcha — c cyd
hacia atras

Ejemplo de cableado:

(1

LI1 Lix Lly +24

LI1: Hacia adelante
LIx: Hacia atras
Lly: + velocidad

1. ATVBornas de control xxx

HS5P

LSP

\/

-L5P

Forward}

2" press|-—-+ I :
b § b |
1% press|— ———— 71— I R E -
a a | a a a |a a

Revers

\/

2™ pregs |-

1% press

No utilice este tipo de +/-velocidad con control de 3 hilos.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Cualquiera que sea el tipo de operacion seleccionada, la velocidad maxima se
establece mediante [Velocidad alta] + = 7 , pagina 106.

NOTA:

Si la referencia se cambia a través de [Conmut. Frec.Ref.2] - - [ , pagina
200 de un canal de referencia a otro canal de referencia con "+/- velocidad", el
valor de referencia [Frec. motor] - F - (después de la rampa) se puede
copiar al mismo tiempo de acuerdo con el parametro [Copiar Canal 1 al 2]

[ = F, pagina 201.

Si la referencia se cambia a través de [Conmut. Frec.Ref.2] - - [ , pagina
200 de un canal de referencia a cualquier otro canal de referencia con "+/-
velocidad", el valor de referencia [Frec. motor] - ~ - (después de rampa) se
copia al mismo tiempo.

Esto ayuda a evitar que la velocidad se restablezca incorrectamente a cero
cuando se realice la conmutacion.

Acceso

Es posible acceder a los pardametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . -~ =¥ [+/- velocidad] . F o

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[+/- velocidad] . F o —
Se puede acceder a esta funcion si el canal de referencia [Canal frec. ref. 2] - = se establece en

[+/-Velocidad] UPDT , pagina 200.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Asig. + velocidad] . 5 F — [No] - =

Asig. + velocidad

Funcion activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicién 1.
* [No] ~ =: No, no asignado
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

Si[Perfil] L H [ F se establece en [Combinado] = /7 o [Independiente] = = F entonces [CD11] [ o [/ |
hasta[CD15] [ & /5,[C1M1] L / | I hasta[115kW] [ / /5,[211kW] L & | | hasta[215kW] [ & /5y
[311kW] [ 7 |/ | hasta [315kW] [ 7 /5 no estan disponibles.

[- Asig. velocidad] = 5 F - [No] - o

- Asignacién de velocidad

Asignacion idéntica a [Asig. + velocidad] . = F.

Funcién activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicién 1.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Guardar frec. ref.] = E - *

[No guardar] - =

Guardar frecuencia de referencia

Este parametro, asociado a la funcién "+/- velocidad", puede utilizarse para memorizar la referencia:

+ Cuando las 6rdenes de marcha desaparecen (se memorizan en la RAM)

» Cuando la red de suministro o las 6rdenes de marcha desaparecen (se memorizan en la EEPROM).

Por lo tanto, la préxima vez que se encienda el variador, la referencia de velocidad sera la ultima referencia

memorizada.

* [No guardar] ~ =: No guardar (la proxima vez que se inicie el variador, |la referencia de velocidad sera

[Velocidad baja] L = F ,

. [RAM] - A 1: RAM

pagina 106

- [EEPROM] £ £ F: EEPROM

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.
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[+/-velodelaref] 5 - E —

+/- Velocidad alrededor de una referencia

La referencia se indica a través de [Canal frec. ref. 1] - - / o [Canal Ref.1B]

F ~ Ik con funciones de suma/resta/multiplicacion y velocidades
preestablecidas, si es relevante (consultar el diagrama) ). Para mayor claridad,
llame a esta referencia A. La accion de las teclas +velocidad y -velocidad puede
configurarse como un % de esta referencia A. Al detenerse, la referencia
(velocidad A +/-) no se guarda, por lo que el variador se reinicia Unicamente con la
referencia A+.

La referencia total maxima esta limitada por [Velocidad alta] - = F y la
referencia minima por [Velocidad baja] . = F , pagina 106.

Ejemplo de control de 2 hilos:

Motor frequency [Acceleration 2] (A

[Deceleration 2] (DE2)
+ SrP%

—_—

Reference A +
- SrP%

LSP

LSP

- SrP%
Reference A -
+SrP%

+speed

|| [ ]

-speed

Direction of operation

Forward Forward

Reverse

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F .. [ [ =»

[Funcién de Aplicacion] F . ~ =9 [+/-velode laref] 5 - £

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[+/-velodelaref] 5 - E —

Se puede acceder a esta funcion si el canal de referencia es [Canal frec. ref. 1] F ~ /.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones en funciones incompatibles .

[Asig. + velocidad] . 5 | — [No] - =

Asig. + velocidad
* [No] ~ =: No, no asignado
« [DIM1] L . I: Entrada digital 1
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

[- Asig. velocidad] - 5 — [No] - o

- Asignacién de velocidad
Consulte las condiciones de asignacion
Asignacion idéntica a [Asig. + velocidad] . 5 .

Funcion activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1.

[+/- limite de velo] 5 - 7 % () De 0a350% 10%

+/- limite de velo

Este parametro limita el rango de variacion con +/- velocidad como % de la referencia. Las rampas utilizadas
en esta funcién son [Aceleracion2] A [ - y [Deceleracion 2] - £ .

Se puede acceder a este parametro si se asigna +/- velocidad.

[Aceleracion2] A [ 2 Y O De 0,00 a2 6.000 s (2) 500s

Tiempo de rampa de aceleracion 2

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] ~ ~ 5. Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de
este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [+/- velocidad] £ . .

[Deceleracion 2] o £ 2 % €) () De 0,00 2 6.000 s (2) 5,00s

Deceleracioén 2

Tiempo para decelerar desde [Frec. nom. motor] ~ -~ 5 hasta 0. Para tener repetibilidad en las rampas, el
valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [+/- velocidad] £ . .

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

(2) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s segun [Incremento de rampa] .

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.
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[Frec.ref. mem.] 5 P —

Memorizacion de referencia

Guardar un valor de referencia de velocidad con un comando de entrada légica
que duramas de 0,1 s.

» Esta funcién se usa para controlar la velocidad de varios variadores de
manera alternativa a través de una unica referencia analdgica y una entrada
I6égica para cada variador.

+ También se usa para confirmar una referencia de linea (bus o red de
comunicacion) en varios variadores a través de una entrada digital. Esto
permite sincronizar movimientos eliminando las variaciones cuando la
referencia esta ajustada.

» Lareferencia se adquiere 100 ms después del flanco ascendente de la
solicitud. No se adquiere una nueva referencia hasta que se haga una nueva
solicitud.

100 ms 100 ms ! 100 ms

1. Orden de marcha
2. LIx (guardado)
F: Frecuencia del motor

R: Referencia

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] ~ o - =» [Frec. ref. mem.] 5 F /1
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Frec.ref. mem.] 5 F /1 —

[As. mem. frec. ref.] 5 F /1

[NO] o

Asignacion a una entrada légica.

* [No] ~ =: No, no asignado
« [DI1] L . I: Entrada digital 1

« [DI6] L /L: Entrada digital 6
« [DAN] L A . I: Entrada digital Al1
+ [DAI2] L A /| 7: Entrada digital Al2

Referencia de asignacién de la memoria de frecuencia

Funcidn activa si la entrada asignada se encuentra en estado activo.

« [OLO1] = L & I: OLO1, bloques de funcion: Salida légica 01

 [OL10] = L /[I: OL10, bloques de funcion: Salida légica 10
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

[Magnetiz. porDI] FL | —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F .. [ [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . ~ =¥ [Magnetiz. porDI] F L |

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Magnetiz. porDI] F L | —

- [NO] Fro

[Magnetiz. del motor] F L . % Q) ) E 2s

Magnetizacién motor

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Magnetiz. del motor] F1L.U se establece en [Continua] FCT, la magnetizacién siempre
estara activa, aunque el motor no funcione.

+ Compruebe que la utilizacion de este ajuste no genere condiciones inseguras.
Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de flujo que se
aplicara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

[No continuo] ~ ~ [ : No continuo
[Continua] F [ £: Continua
Esta opcion no es posible si [Inyecciéon DC auto.] A & es[Si] ¥ £ 5 osi[Tipo de parada] = - £ es

[Parada rueda libre] ~ 5 £.
[No] F ~ =: funcién inactiva

Para obtener rapidamente un par alto al arrancar, es necesario que el flujo magnético ya esté establecido en el
motor.

En el modo [Continua] - [ £, el variador aumenta automaticamente el flujo cuando se enciende.

En el modo [No continuo] - ~ [, la magnetizacion se produce al arrancar el motor.

La corriente de flujo es mayor que [Corriente nom. motor] ~ L ~ (corriente del motor nominal configurada)
cuando se establece el flujo y es el ajustado a la corriente de magnetizacion del motor.

Si [Tipo control motor] L - £ , pagina 127 se establece en [Motor sincrono] = 4 -, el parametro [Magnetiz.
del motor] ~ L . causa la alineacion del rotor y no la flexion.

Si [Asig. de frenos] - L [ noes [No] ~ =, el parametro [Magnetiz. del motor] ~ L . no tiene ningun efecto.
[Asig. magnetizacién] F L | K — [No] =

Asig. magnetizacion
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Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de flujo que se
aplicara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

La asignacion solo es posible si [Magnetiz. del motor] ~ [ . se establece en [No continuo] ~ ~ .

Si se asigna una LI o un bit al control de magnetizacién del motor, dicha magnetizacion aumenta cuando la
entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1.

Si no se ha asignado ninguna LI ni ningun bit o si la LI o el bit asignado se encuentra en posiciéon 0 cuando se
envia una orden de marcha, la magnetizacion se lleva a cabo al arrancar el motor.

[No] ~ =: no asignado
[DI1] L . /:entrada l6gica LI1

[...] ..: Consulte las condiciones de asignacién

[Tipo ajuste angulo] A 5 - X - [alin.PSIO] F 5 &

Tipo autoajuste angulo

Método para medir el angulo de fase. Visible sélo si [Tipo control motor] I - - se establece en [Motor
sincrono] 5 4 .

[alim.PSI] 75 , y[alin. PSIO] F 5 . = funcionan para todos los tipos de motores sincronos. [SPM
alineacion.] 5 F 77 A y [IPM alin.] : 7 /7 A aumentan el rendimiento en funcion del tipo de motor sincrono.
« [IPMalin.] | F I71H: Alineacion de IPM. Modo de alineacion del motor de imanes permanentes interiores

(normalmente, este tipo de motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de alta frecuencia,
que es menos ruidosa que el modo de alineacion estandar.

* [SPM alineacidon.] = F /1 H: Alineacion de SPM. Modo de alineacion del motor de imanes permanentes
en la superficie del rotor (normalmente, este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo). Utiliza
la inyeccién de alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de alineacién estandar.

+ [alim.PSI] 7 5 .:Inyeccién de senal de pulsos (PSI). Modo de alineacion estandar por inyeccién de
senal de pulsos.
* [alin. PSIO] F 5 | =: Inyeccion de senal de pulsos: optimizado (PSIO). Modo de alineacion optimizado

estandar por inyeccién de sefal de pulsos. El tiempo de medicion del angulo de seleccion de fases se
reduce tras la primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el variador se haya apagado.

* [Sin alineac.] ~ =: Sin alineacién

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

Q): Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

z 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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[Léogicade frenol bL [ —

APELIGRO

PELIGRO DE INCENDIO

» Algunas resistencias de frenado estan equipadas con un interruptor térmico
para detectar el sobrecalentamiento de la resistencia. Este interruptor
térmico debe utilizarse corriente arriba hacia el variador para apagar el
contactor de red en caso de deteccion de sobrecalentamiento (1).

« Cuando se utiliza una resistencia de frenado de un proveedor externo,
realice su propia evaluacion de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO
12100 y todas las demas normas que se apliquen a su aplicacién para
asegurarse de que cualquier modalidad de error no resulte en condiciones
inseguras. Por ejemplo, entre otras, la supervision térmica debe utilizarse
para apagar el contactor de red y/o la resistencia de frenado en si en caso
de deteccién de sobrecalentamiento.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

(1) Consulte los diagramas de cableado proporcionados en la hoja de
instrucciones de las resistencias de frenado NHA87388. Esta hoja de
instrucciones se entrega con la resistencia de frenado y/o se puede descargar en
WWW.S€E.Com.

Control de lI6gica del freno

Empleado para que el variador controle, mediante una unica salida, uno o varios
frenos electromagnéticos en aplicaciones de elevacion horizontal y vertical y para
maquinas desequilibradas.

En los movimientos verticales, el objetivo es mantener el par del motor en la
direccion de elevacion durante la liberacién y la aplicacion del freno para
mantener la carga. Arranca suavemente cuando se suelta el freno y se detiene
suavemente cuando se aplica el freno.

En los movimientos horizontales el objetivo es sincronizar, durante el inicio del
movimiento, la liberacién del freno con el par acumulado y, durante la parada, la
aplicacion del freno con la velocidad cero para evitar los tirones.

Instrucciones para el control I6gico del freno para una aplicacién
de elevacién vertical:

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electronicos interconectados, siendo el variador una de las muchas
piezas de la aplicacion. El variador por si mismo no puede proporcionar todas las
funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que afectan a su
aplicacion. Segun la aplicacion y la evaluacion de riesgos correspondiente que
lleve a cabo, tal vez sea necesario utilizar varios equipos adicionales, que pueden
incluir encoders externos, frenos externos, dispositivos de supervision externos,
protecciones, etc.

Como disefador/fabricante de maquinas, debe estar familiarizado con todas las
normas que se apliquen a su maquina y cumplirlas. Debe llevar a cabo una
evaluacion de riesgos y determinar el nivel de rendimiento (PL) y el nivel de
integridad de seguridad (SIL), asi como disefar y fabricar su maquina de
conformidad con todas las normas vigentes. Al hacerlo, debe tener en cuenta la
interrelacion de todos los componentes de la maquina. Ademas, debe
proporcionar instrucciones que permitan al usuario de su maquina realizar
cualquier tipo de trabajo en y con la maquina de forma segura, como su uso y
mantenimiento.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

El presente documento supone que conoce perfectamente todos los criterios y
requisitos normativos relacionados con su aplicacién. Dado que el variador no

puede brindar toda la funcionalidad relacionada con la seguridad en su aplicacion,

debe garantizar que se alcance el nivel de rendimiento o nivel de integridad de
seguridad necesario con la instalacion del equipo adicional correspondiente.

AADVERTENCIA

NIVEL DE RENDIMIENTO O NIVEL DE INTEGRIDAD DE SEGURIDAD
INSUFICIENTES O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Realice una evaluacién de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO 12100
y con las demas normas que correspondan a su aplicacion.

» Use componentes redundantes o rutas de control para todas las funciones
de control criticas identificadas en su evaluacion de riesgos.

* Implemente todas las funciones de supervisidon necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes,.

» Verifique que la vida util de todos los componentes individuales utilizados en
su aplicacién sea suficiente para la vida util prevista de su aplicacion en
general.

* Realice pruebas amplias de puesta en servicio para conocer todas las
situaciones de error potenciales y verificar la eficacia de las funciones
relacionadas con la seguridad y las funciones de supervision
implementadas; por ejemplo, sin limitacion, la supervision de velocidad por
medio de encoders, supervision de cortocircuito en todo el equipo
conectado, correcto funcionamiento de los frenos y protecciones.

» Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Hay una nota de aplicacién especifica NHA80973 disponible para maquinas de

elevacion y se puede descargar en se.com.

A ADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA

» Compruebe que los parametros estén correctamente establecidos en la
secuencia indicada en la tabla.

» Compruebe que los ajustes de los parametros no provoquen movimientos
imprevistos.

» Compruebe que los ajustes de los parametros no generen condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Cuando el variador pase al estado de Fallo durante el funcionamiento, debe
desconectarse la energia del contactor de red y el contactor del freno.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
» Asigne [Fallo.estado funciona] FL1.T al relé de salida R1.
¢ Conecte la bobina del contactor de red al relé de salida R1.

» Conecte el contacto del contactor del freno aguas abajo del contactor de
red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Paso Accion
1 Introduzca los parametros de la placa de caracteristicas del motor.
2 Establecido en [Modo térmico motor] = H £ segun el modo de enfriamiento.

3 Compruebe que [Uso de Autoajuste] = . ~ u esta establecido en [term.motor] - /7
o establézcalo y, después, realice un ajuste automatico del motor ([Autoajuste] - .
a [Aplicar Autoajuste] </ £ 5).

NOTA: El ajuste automatico debe realizarse con el motor frio.

4 Asignar [Asig. de frenos] £ L [ . Activa la funcién y la salida asignada controla el
comando para liberar/aplicar el freno.

5 Compruebe que [Tipo de movimiento] & 5 - esta establecido en [Elevacién] V £ ~.

6 Establezca [Apertura pulso fren] & | F en [Si] 5 £ 5. Asegurese de que la direccion

de rotacion hacia adelante (es decir, entrada digital hacia adelante con referencia de
frecuencia positiva) corresponda a la elevacion de la carga.

En aplicaciones donde la carga que se baja es muy diferente de la que se eleva, ajuste
[Apertura pulso fren] 5 : 7 =[2 Int.freno] & | & ~ (por ejemplo, ascender siempre
con carga y descender siempre sin carga).

7 Asigne [Contacto de freno] - L  para manejar los contactos de freno.

NOTA: Se puede utilizar un filtro externo para ayudar a evitar la consideracion del
ruido. De lo contrario, el control del contacto del freno puede desactivarse en

régimen permanente ajustando [BRHb1] 5 - H /en[1] /.
8 Corriente de apertura del freno [Corr. apertura freno] | & - y [l ret apertu. fre.]
- o si [Apertura pulso fren] & | F =[2 Int.freno] & | & - establezca la corriente

de apertura de freno en la corriente nominal que se indica en el motor. Durante la
prueba, ajuste la corriente de liberacion del freno para mantener la carga suavemente.

9 Tiempo de aceleracion: en aplicaciones de elevacion se aconseja ajustar las rampas
de aceleracion en mas de 0,5 segundos. Asegurese de que el variador no exceda el
limite de corriente.

La misma recomendacion se puede utilizar para la deceleracion.

Recordatorio: en movimientos de elevacion se debe utilizar una resistencia de

frenado.

10 [Tiempo Apert. Freno] L - £ se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario
para la apertura del freno mecanico.

11 [Freq. Aperturafre.] & -, solo en modo de bucle abierto: Déjelo en [Auto] A . k£ =,
ajustelo si es necesario.

12 [Frec.cierre freno] & £ ~: déjelo en [Auto] A . £ =, ajustelo si es necesario.

13 [Tiem. cierre freno] & £ £ se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario

para que se active el freno mecanico.

Instrucciones para el control I6gico del freno para una aplicacién
de elevacion horizontal:

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electronicos interconectados, siendo el variador una de las muchas
piezas de la aplicacion. El variador por si mismo no puede proporcionar todas las
funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que afectan a su
aplicacion. Segun la aplicacion y la evaluacion de riesgos correspondiente que
lleve a cabo, tal vez sea necesario utilizar varios equipos adicionales, que pueden
incluir encoders externos, frenos externos, dispositivos de supervision externos,
protecciones, etc.

Como disefiador/fabricante de maquinas, debe estar familiarizado y observar
todos los estandares que se aplican a su maquina. Debe llevar a cabo una
evaluacion de riesgos y determinar el nivel de rendimiento (PL) y el nivel de
integridad de seguridad (SIL), asi como disefar y fabricar su maquina de
conformidad con todas las normas vigentes. Al hacerlo, debe tener en cuenta la
interrelacion de todos los componentes de la maquina. Ademas, debe
proporcionar instrucciones que permitan al usuario de su maquina realizar
cualquier tipo de trabajo en y con la maquina de forma segura, como su uso y
mantenimiento.
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En el presente documento se supone que el usuario es plenamente consciente de
todos los estandares y requisitos normativos que se aplican a la aplicacion. Dado
que el arrancador progresivo del variador no puede proporcionar todas las
funciones relacionadas con la seguridad para toda la aplicacién, debe asegurarse
de que se alcanza el nivel de rendimiento o de integridad de seguridad requerido
instalando todo el equipo adicional necesario.

AADVERTENCIA

NIVEL DE RENDIMIENTO O NIVEL DE INTEGRIDAD DE SEGURIDAD
INSUFICIENTES O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Realice una evaluacién de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO 12100
y con las demas normas que correspondan a su aplicacion.

» Use componentes redundantes o rutas de control para todas las funciones
de control criticas identificadas en su evaluacion de riesgos.

* Implemente todas las funciones de supervisidon necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes,.

» Verifique que la vida util de todos los componentes individuales utilizados en
su aplicacion sea suficiente para la vida util prevista de su aplicacion en
general.

» Realice pruebas amplias de puesta en servicio para conocer todas las
situaciones de error potenciales y verificar la eficacia de las funciones
relacionadas con la seguridad y las funciones de supervision
implementadas; por ejemplo, sin limitacién, la supervisién de velocidad por
medio de encoders, supervision de cortocircuito en todo el equipo
conectado, correcto funcionamiento de los frenos y protecciones.

* Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Hay una nota de aplicacion especifica NHA80973 disponible para maquinas de
elevacioén y se puede descargar en se.com

Cuando el variador pase al estado de Fallo durante el funcionamiento, debe
desconectarse la energia del contactor de red y el contactor del freno.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
» Asigne [Fallo.estado funciona] FL.T al relé de salida R1.
« Conecte la bobina del contactor de red al relé de salida R1.

» Conecte el contacto del contactor del freno aguas abajo del contactor de
red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Paso Accién
1 Introduzca los parametros de la placa de caracteristicas del motor.
2 Establecido en [Modo térmico motor] - H £ segun el modo de enfriamiento.
3 Compruebe que [Uso de Autoajuste] = . ~ . esta establecido en [term.motor] - /7

o establézcalo y, después, realice un ajuste automatico del motor ([Autoajuste] - . ~
a [Aplicar Autoajuste] -/ £ 5).

NOTA: El ajuste automatico debe realizarse con el motor frio.
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
4 Asignar [Asig. de frenos] £ L [ . Activa la funcién y la salida asignada controla el
comando para liberar/aplicar el freno.
5 Compruebe que [Tipo de movimiento] - 5 - esta establecido en [Traslacion] H = ~.
6 Establezca [Apertura pulso fren] & 7 en[No] - .
7 Asigne [Contacto de freno] L [ : para manejar los contactos de freno.
NOTA: Se puede utilizar un filtro externo para ayudar a evitar la consideracion del
ruido. De lo contrario, el control del contacto del freno puede desactivarse en
régimen permanente ajustando [BRHb1] & - H /en[1] /.
8 [Corr. apertura freno] . & - : establecido en 0.
9 [Tiempo Apert. Freno] & - £ se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario
para la apertura del freno mecanico.
10 [Frec.cierre freno] L £ ~ solo en el modo de bucle abierto: déjelo en [Auto] A w £ oy
ajuste si fuera necesario.
1 [Tiem. cierre freno] & £ £ se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario

para que se active el freno mecanico.
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1.3.4.7 [Completo]

IL s

F u L L--[Funcién de Aplicacién]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Control I6gico de frenado, movimiento horizontal en modo bucle

abierto
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Referencia:

A: En espera del comando de ejecucién

B: Flujo del motor

C: Inyeccion de la corriente generadora de par
D: Liberacion del freno

E: Aceleracion/deceleracion

F: Valor de referencia alcanzado

G: Desaceleracion debida al comando de parada

H: Retraso antes del comando para aplicar el freno

I: Aplicacién del freno
J: Eliminacién de corriente
K: Reiniciar retardo
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-
==

Control légico de frenado, movimiento vertical en modo de bucle

abierto

Direction of

Release the
brake

FwD

Apply the brake

Switch of direction
wnhout application of

movemen
FwD / RvS
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Brake contact
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Houncing

kY

Filtered
BELC .

(Brake state)
1 released
0 applied

FuL Y

Referencia:

A: En espera del comando de ejecucion

B: Flujo del motor

C: Inyeccion de la corriente generadora de par
D: Liberacion del freno

E: Aceleracion/deceleracion

F: Valor de referencia alcanzado

G: Desaceleracion debida al comando de parada
H: Retraso antes del comando para aplicar el freno
I: Aplicacién del freno

J: Eliminacion de corriente

K: Reiniciar retardo
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] ~ . ~ =¥ [Logica de freno] - L [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Légicade freno] L [ —

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Asig. de frenos] £ L [ — [No] - =

Asig. de frenos

Salida légica o relé de control.
NOTA: Si se asigna el freno, solo es posible un tope en rampa. Consulte la [Tipo de parada] = ~ £ .

El control l6gico de frenado solo puede asignarse si [Tipo control motor] [ £ £ se establece en [Estandar
VC UIF] 5 E o, [5 Puntos De VC U/F] . F 5, [VC U/F Cuadratico] . F 5 o [Motor sincrono] 5 4 .
Consulte la tabla de compatibilidad para ver las funciones compatibles.

* [No] ~ =: No, funcién no asignada (en este caso, no se puede acceder a ninguno de los parametros de
funcién)

* [R2] - 7: Relé R2

* [LO1] L = /: Salida I6gica LO1

+ [Salida digital DQ1] = = /: Salida digital DQ1, salida analégica AO1 que funciona como salida légica.
Se puede realizar la seleccién si [Asignaciéon AQ1] A = | se establece en [No] - =

[Tipo de movimiento] & 5 - X - [Elevacién] V E -

Tipo de movimiento

Se puede acceder a este parametro si [Asig. de frenos] & L [ se establece en un valor diferente de [No]

=

[Traslacién] H o - : movimiento de la carga resistiva (movimiento de traslaciéon de una grua puente, por
ejemplo).
NOTA: Si [Tipo control motor] £ £ se establece en [Estandar VC U/F] = £ o o [5 Puntos De VC U/F]
u F 5, [Tipo de movimiento] & 5 £ se ve obligado a [Traslacion] H = .
[Elevacién] V £ - : movimiento de cargas impulsoras (cabestrante de elevacioén, por ejemplo).
NOTA: Si [Asig.sensro carga] 7 £ 5 noes [No] ~ =, [Tipo de movimiento] = = £ se ve obligado a
[Elevacién] V E ~.
[Contacto de freno] b [ . K - [No] r o

Contacto de freno

Si el freno tiene un contacto de supervision (cerrado para abrir el freno). Se puede acceder a este parametro si

[Asig. de frenos] L L [ se establece en un valor diferente de [No] ~ .
* [No] ~ =: No, no asignado
« [DI1] L . I: Entrada digital 1

* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

[Apertura pulso fren] & , 7 % () — [Si] YE 5

Impulso apertura freno

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de movimiento] - 5 £ se establece en [Elevacion] \ £ -~ y
[Asig.sensro carga] F £ 5 se establece en [No] ~ o .
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Este parametro se fuerza a cambiar a [No] ~ = si [Tipo de movimiento] & 5 £ esta establecido en

[Traslacién] H o .

Este parametro se fuerza a [Si] Y £ 5 si [Asig.sensro carga] F £ 5 se establece en un valor distinto de [No]

=N

* [No] ~ =: No. El par motor se indica en la direccion de operacién requerida, en la corriente [Corr.
apertura freno] /L -
* [Si] Y £ 5: Impulso Freno marcha Adelante, el par motor esta en la direccion hacia adelante
(compruebe que esta direccion corresponde a ascendente), en corriente [Corr. apertura freno] b -
* [2Int.freno] & | & ~: Impulso freno Fwd/Rev, el par esta en el sentido necesario, con el actual [Corr.
apertura freno] .k - hacia delante y [l ret apertu. fre.] | - & en la marcha atras, para ciertas
aplicaciones especificas
[Corr. apertura freno] 5~ % () () De0a 1,36 In@ 0A
Corriente de apertura del freno
Se puede acceder a este parametro si [Asig.sensro carga] - £ 5 esta establecido en [No] ~ = .
[I ret apertu. fre.] - o % €) De 0a 1,36 In (2) 0A

Int. apert. freno bajada

Se puede acceder a este parametro si [Asig. de frenos] & L [ se establece en un valor diferente de [No] ~ =
y [Apertura pulso fren] & : F se establece en [2 Int.freno] & | b - y [Asig.sensro carga] - £ 5 se
establece en [No] - .

[Tiempo Apert. Freno] & - - % () () De0a5,00s 0s

Tiempo apertura freno

[Freq. Aperturafre.] & /- * ()1 [Auto] A . E za 10 Hz [Auto] A L E o

Frec. apertura de freno (inicializacion del aumento de la rampa de aceleracion).
Se puede acceder a este parametro si [Tipo de movimiento] & 5 £ esta establecido en [Elevacion] V £ .

[Auto] A o £ =: el variador toma un valor igual al deslizamiento nominal del motor, calculado con los
parametros del variador

[De 0 a 10 Hz] -: Control manual

[Frec.cierre freno] - £ ~ * O Il::lﬁuto] HokoDeOa10 [Auto] A L E o
z
Frec.cierre freno (Hz)
Umbral de frecuencia de cierre del freno.
NOTA: [Frec.cierre freno] = £ ~ no puede ser mayor que [Velocidad baja] . 5 F.

[Auto] A o E =: el variador toma un valor igual al deslizamiento nominal del motor, calculado con los
parametros del variador

[De 0 a 10 Hz] -: Control manual

[Ret. cierre freno] £ 5 £ % () () De0as5,00s 0s
Ret. cierre freno, tiempo de retraso antes de solicitar el cierre del freno.
[Tiem. cierre freno] & £ £ % Q) () De0a5,00s 0s

Tiem. cierre freno
[Ni.iny. CCauto. 1] 54 L 1 % Q) De0a1.2in(2) 0.7In(2)
Nivel Int. de DC auto 1
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Nivel de inyeccion de CC en la parada.

NOTA: Se puede acceder a este parametro si [Tipo de movimiento] ~ 5 £ esta establecido en
[Traslacién] H o .

[Cerrar alainvers.] 5 £ o % €) De0a1,2In(2) [No] ~ =

Cerrar a la inversion
Se puede utilizar para seleccionar si el freno se cerrara o no durante la transicién a velocidad cero al invertir el
sentido de funcionamiento.

* [No] ~ =: No, el freno no se cierra

* [Si] Y E 5: Impulso Freno marcha Adelante, el freno se cierra

[Salto en inversion] 4 * ()1 [Auto] A £z a10Hz [Auto] A L E o

Salto en inversion

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de movimiento] - 5 k£ esta establecido en [Elevaciéon] V £ .
* [Auto] A . E =: el variador toma un valor igual al deslizamiento nominal del motor, calculado con los

parametros del variador
+ [De 0 a 10 Hz] -: Control manual

Cuando el sentido de referencia se invierta, este parametro se puede utilizar para evitar la pérdida de par (y
por tanto la liberacién de la carga) durante la transicion a la velocidad cero. El parametro no es aplicable si
[Cerraralainvers.] b £+ =[Si] Y E 5.

[Tpo de rearranque] - - - % €)1 De 0,002 15,00 s US

Tpo de rearranque

Tiempo entre el final de una secuencia de cierre del freno y el principio de una secuencia de apertura del freno.

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

(2) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

[Logica de freno] &6 L [ — s6lo en modo experto

Acceso
Los siguientes parametros para la secuencia légica del freno son accesibles
unicamente en modo experto.
Es posible acceder a los pardmetros que se describen abajo de la siguiente

manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] F . ~ =9 [Légica de freno] & L [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[BRHbO] 5~ H 7 - 0
BRH b0

Seleccion de la secuencia de rearranque del freno si se repite un comando de ejecucion mientras el freno se
cierra.

» [0] 0: La secuencia de cierre/apertura se ejecuta por completo
* [1]1 /:elfreno se abre inmediatamente
Es posible solicitar una orden de marcha durante la fase de activacion del freno. Si la secuencia de cierre del

freno se ejecuta o no, depende del valor seleccionado para [BRH b0] £ ~ H .
/
Run command |
o B
Frequency ! i
h |
\ /
|
} }i; ; - [BRH b0] (BRHO) = 0
| [ |
Relay or 1 3 | i i i
logic input ; i i _T—
RN |
[ 16 i |
| IBET | §ITTR IBRT |
) o B
Frequency L i
\/
T - [BRH b0] (BRHO) = 1
|
Relayor 1 [
logic input | |

NOTA: Si se solicita la orden de marcha durante la fase de "ttr", se inicializara la secuencia completa de
control de frenos.

[BRHb1] b~ H | K - 0
BRH b1

Desactivacion del freno con un error de régimen permanente detectado.

» [0] 0: El contacto de freno en estado estacionario detectado por error esta activo (detectado por error si el
contacto esta abierto durante el funcionamiento). El error del contacto de freno detectado [Realimen.
freno] & - F se supervisa en todas las fases de operacion.

* [1] /:elerror del contacto de freno detectado en estado estacionario esta inactivo. El error de contacto
del freno detectado [Realimen.freno] & ~ F solo se controla durante las fases de liberacion y
acoplamiento del freno.

[BRHb2] & - H 2 K - 0
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
BRH b2

El contacto del freno se tiene en cuenta para la secuencia de control del freno.
« [0] 0: No se tiene en cuenta el contacto del freno
* [1] /:setiene en cuenta el contacto del freno

Si se asigna una entrada légica al contacto de freno:

* [BRH b2] & ~ H Z = 0: Durante la secuencia de liberacion del freno, la referencia se activa al final del
tiempo [Tiempo Apert. Freno] = - £ . Durante la secuencia de apertura del freno, la corriente cambia a 0
segun la rampa [Tiempo rampa Int.] & - ~ al final de la [Tiem. cierre freno] - £ E.

+ [BRHb2] & - H 7 =1: Cuando se abre el freno, la referencia se activa cuando la entrada légica cambia a
1. Cuando se abre el freno, la corriente cambia a 0 segun la rampa [Tiempo rampa Int.] & - - cuando la
entrada l6gica cambia a 0.

Run command

Relay or T ;
logic input ! -
| BRT , | BET
- -- N
Frequency] Ir }_3__5_:\/8'“ [BRH b2] (BRH2) = 0
Logic input i i
Brake contact T —
| E _ l

Frequency ! . i
| 1 BRR [BRH b2] (BRH2Z)
__________________ /

De0ab5,00s Os

[Tiempo rampa Int] 5 - - % ()

Tiempo rampa Int.

Tiempo de rampa de intensidad de par (aumento y descenso) para una variacion de corriente igual a [Corr.
apertura freno] | & .

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Medidadelacargal] £E L T —

Medicién de carga

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA PERDIDA DE CONTROL

Realice una prueba de puesta en marcha completa para comprobar el
funcionamiento correcto del sensor de peso en todas las condiciones de
funcionamiento y de error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Esta funcion utiliza la informacién proporcionada por un sensor de peso para
adaptar la corriente [Corr. apertura freno] . & ~ de la funcion [Légica de freno]
b L L —. La senal del sensor de peso puede asignarse a una entrada analdgica
(generalmente una sefal de 4 - 20 mA) o a una entrada de pulso, segun el tipo de
sensor de peso.

Ejemplo: Medicion del peso total de un torno de elevaciéon y de su

carga

Acceso

La corriente [Corr. apertura freno] | & - se adapta en funcién de la curva que
aparece a continuacion.
lbr

[Point 2y]
(CP2)

[Point 1x]

LP1
Weight sensor

0 signal
[Point 2x] 100%

Zero load LP2

Zero load

[Point 1y]
(CP1) L

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] ~ . ~ =% [Medida de la carga] £ L /1

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Medidadelacarga] £ L /T —
[Asig.sensro carga] F £ 5 — [No] - =
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Asignaci6 sensor de carga

Este parametro se puede configurar si [Logica de freno] & L L — no se ha establecido en [No] ~ .

* [No] ~ =: no asignado

« [AMM] A . I: Al1, entrada analégica A1

+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analdgica A2

« [AI3] A  3: Al3, entrada analdgica A3

* [RP] F .: Entrada pulso

+ [Entrada Analégica Virtual 1] # .\ /: Entrada Analégica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con el
selector giratorio

+ [Entrada Analégica Virtual 2] A .\ 7': Entrada Analégica Virtual 2, entrada analdgica virtual 2 por el
bus de comunicaciones

+ [OA01] = A1 I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01

+ [OA10] - A I/[1: OA10, bloques de funcién: Salida analdgica 10

[Punto1X] L 7 | % De 0 a LP2-0,01% 0%

Punto peso externo 1 X
Del 0 al 99,99% de la sefial en la entrada asignada.
[Punto1X] L ~ / debe serinferiora [Punto2X] L F .

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] £ 5.

[Punto1Y] L F | Kk De -1,36Ina 1,36 In (1) -In (1)

Punto1Y

Corriente correspondiente a la carga [Punto1X] L ~ /,enA.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] - £

[Punto2X] L 7= % LP1+0,01% a 100% 50%

Punto peso externo 2 X
Del 0,01 al 100% de la senal en la entrada asignada.

[Punto 2 X] L F~ 2 debe ser superior a [Punto1 X] L F /.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] ~ £ 5.

[Punto2Y] [ P2 Kk De-1,361Ina 1,36 In (1) 0A

Punto2Y
Corriente correspondiente a la carga [Punto 2 X] L 7 2, en A.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] ' £ 5.

De0a1,361In (1) 0

[Corr. pérd sefal peso] &~ A % ()

Corriente ante pérdida de senal de pesaje
Corriente de apertura de los frenos en caso de pérdida de la informacion del sensor de peso.

Se puede acceder a este parametro si se asigna el sensor de peso a una entrada de corriente analégica y se
desactiva la pérdida de 4-20 mA. Ajustes recomendados: intensidad nominal del motor para una aplicacion de
elevacion

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.
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% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Elevac. altavelo.] H5 H —

Elev. alta velocidad

Esta funcion permite optimizar los tiempos de ciclo en los movimientos de
elevacion cuando la carga es nula o ligera. Autoriza la operacion a "potencia
constante" para alcanzar una velocidad mayor que la velocidad nominal sin
exceder la corriente nominal del motor.

La velocidad sigue siendo limitada por el parametro [Velocidad alta] + = F ,
pagina 106.

La funcion actua sobre el pedestal de referencia de velocidad y no sobre la
referencia en si.

Principio:
Frequency
High speed |
HSP
Ascending
Q.
%,
%
%
9
Rated motor o,
frequency FrS CN
Torque
0 max.
Tr: Rated Torque
motor
torque
Rated motor
frequency FrS of
\8 o
o
Qo“%‘a
Descending
High speed
HSP 1

Existen 2 modos de funcionamiento posibles:

* Modo de referencia de velocidad: La velocidad maxima permitida es
calculada por el variador durante un paso de velocidad que se ajusta de
modo que el variador pueda medir la carga.

* Modo de limitacion de corriente: La velocidad maxima permitida es la
velocidad que soporta la limitacién de corriente en modo motor, sélo en la
direccion "ascendente". En sentido descendente, el funcionamiento se
realiza en modo de referencia de velocidad.

NVE41298_05

265



1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Modo de referencia de velocidad

(1)

HSP

FRS

OosP

HSP
Lim
FRS /

OSP

TOS

1. Orden ascendente o descendente
R: Referencia
F: Frecuencia

Lim: Limite calculado

OSP: Escalon de velocidad ajustable para la medicion de la carga

tOS: Tiempo de medicion de carga

Se utilizan dos parametros para reducir la velocidad calculada por el variador, en
sentido tanto ascendente como descendente.
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Modo de limitacion de corriente

(1)

HSP

FRS

SCL

HSP

R
FRS

SCL

CLO

1. Orden ascendente
2. Limite impuesto por la limitacién de corriente
R: Referencia

F: Frecuencia

I: Corriente

SCL: Umbral de velocidad ajustable, por encima del cual la limitaciéon de corriente
esta activa
CLO: Limitacion de corriente para funcion de alta velocidad

NOTA: La velocidad alcanzada para una determinada corriente es mas baja
con respecto a la tensién de red nominal en caso de subtension de la red.

Tensado del cable

La funcion de tensado del cable permite evitar un arranque a alta velocidad
cuando una carga esta preparada para su levantamiento pero el cable aun no
esta tensado (como se muestra en la ilustracion).
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4
i \ PR
Lnuunm?\ﬂmmumn,\‘mm

ospP

TOS

RSTL

1. Velocidad
2. Carga

El paso de velocidad (parametros OSP) se utiliza para medir la carga. El ciclo de
medicién efectivo no se activa hasta que la carga alcanza el umbral ajustable
[Niv.Par cable dest.] - 5 - L, que corresponde al peso del gancho.

Se puede asignar una salida I6gica o un relé a la indicacién del estado de flojedad
de la cuerda en el menu [Entradas/Salidas] : _ =.

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F .. [ [ =»
[Funcién de Aplicacion] ~ . ~ =¥ [Elevac. alta velo.] H 5 H

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Elevac. alta velo.] H 5 H —

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Elevac. alta velo.] H 5 o — [No] - =

Elevac. alta velo.
* [No] ~ =: Inactivo
* [Frec. de referencia] 5 = =: Frec de referencia

+ [Limit. Intensidad] 5 =: Nivel Int.alc.
[Coef.veloc. subida] [ - F % () De 0.2 100% 100%
Coef.velocidad subida

Coeficiente de reduccioén de velocidad calculado por el motor para direcciéon ascendente.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] H 5 - esta establecido en [Frec. de referencia]

[
i

[Coef.veloc. bajada] [ - - % () De 0.2 100% 50%

268 NVE41298_05



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Coef.velocidad bajada
Coeficiente de reduccién de velocidad calculado por el motor para direccion descendente.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] - 5 = no esta establecido en [No] ~ .

[Tiempo de medida] - - 5 % () De0,1sa65s 0,5s

Tiempo de medida

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] H 5 = no esta establecido en [No] ~ .
[Vel. de medida] = 5 F %* () IID_e -(I)_a [Frec. nom. motor] | 40 Hz
Velocidad de medida

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] H 5 o no esta establecido en [No] ~ .
[Lim Int alta veloc.] [ L o % () De0a1,5In (1) In (1)

Lim Int alta veloc.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] +H 5 = esta establecido en [Limit. Intensidad]

- C
[ A

NOTA: Si el ajuste es menor a 0,25 In, el variador puede bloquearse en el modo de error detectado

[PERDIDA FASE MOTOR] = F L si se ha habilitado.
[Frec. limitacion |] o * () De 0 a 599 V de acuerdo 40 Hz
T con la clasificacion

Frec limitacion Int.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] H 5 - esta establecido en [Limit. Intensidad]

- C
| A i

[Conf.cable destens.] - 5 o * - [No] - o

Conf.cable destensado

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] + 5 = no esta establecido en [No] ~ .
* [No] ~ =: No, funcién inactiva

* [Estimacién de peso] - - .: Estimacion de peso, medicién de la carga mediante la estimacion del par
de apriete generado por el variador
+ [Sensor peso externo] £ 5: Sensor de peso externo, la medicion de la carga mediante un sensor de
peso, solo se puede asignar si [Asig.sensro carga] - £ 5 noes[No] ~ =
[Niv.Par cable dest.] - 5L % De 0 a 100% 0%

Niv. tensado cable bajo

Nivel de ajuste que corresponde a una carga con un peso ligeramente inferior al del gancho sin carga, como %
de la carga nominal. Se puede acceder a este parametro si se ha asignado [Conf.cable destens.] - 5 .

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Controlador PID] P . d —

Diagrama en bloques

La funcion se activa mediante la asignacion de una entrada analdgica al Retorno
PID (medicion).

Restart error

PR2 ~ Error threshold
Ramp inversion (wake-up) Auto/Manual
Internal PIC LS / . PAU
o] RDG | |POH | 1AC2|
reference ) VES + S I no ‘ NVIETEN
RP (X _ H RIG
I h * T\ ! | (manu)
A YES 0 poL | -1+ B
NO | | RPG [
Reference A H - I
See Command Gain
and reference
channels
NO Preset PID references
AL Predictive Ramps
Scaling speed
PIF1/ PIF2 reference ACC DEC
PIP1/PIP2 FPI x PSR
Network AlU2
Preset manual references
PID
feedback  Manual
reference
Key:
Parameter:
The black square

Retorno de PID

Referencia PID

represents the factory
setting assignment

(1) La rampa AC2 sélo esta activa cuando se inicia la funcién PID y durante el
inicio del PID.

El retorno de PID debe asignarse a una de las entradas analdgicas Al1 a Al3, a la
entrada de pulsos, en funcién de si se han insertado moédulos de extension.

La referencia PID debe asignarse a los parametros siguientes: Referencias
predefinidas via entradas I6gicas [Ref. PID preest. 2] - ~ ', [Ref. PID preest. 3]
~ F 3, [Ref. PID preest. 4] - ~ 4

De acuerdo con la configuracion de [Ref. PID interna] 7  ::

Referencia interna [Ref. PID interna] - 7 . o referencia A [Canal frec. ref. 1]

F ~ | o[Canal Ref.1B] F - /& , pagina 198.

Tabla de combinaciones de las referencias PID preseleccionadas

LI A4 LI Fr2 Préd=nmno ‘ Referencia
rPloA

0 0 rPloA

0 1 rP2

1 0 rP3

1 1 rP4
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Puede utilizarse una referencia de velocidad predictiva para inicializar la
velocidad al reiniciar el proceso.

Escalado del retorno y las referencias

* [Retorno minimo PID] 7 | F /, [Retorno maximo PID] F . F & permiten
escalar el retorno PID (rango del sensor). Esta escala DEBE mantenerse
para todos los demas parametros.

* [Procesode PID min.] @ /F [, [Proceso de PID max.] 7 | F 2 permiten
escalar el rango de ajuste, por ejemplo, la referencia. El rango de ajuste
DEBE permanecer dentro de la gama del sensor.

El valor maximo de los parametros de escalado es de 32.767. Para facilitar la
instalacion, recomendamos utilizar valores lo mas cercanos posible a este nivel
maximo, conservando al mismo tiempo potencias de 10 en relacién con los
valores reales.

Ejemplo (consulte el grafico siguiente): Ajuste del volumen en un tanque, entre 6

m3y 15 m3.
» Elsensor utilizé 4-20 mA, 4,5 m3 para 4 mA 'y 20 m3 para 20 mA, con el
resultado de [Retorno minimo PID] 7 , ~ / 4.500 y [Retorno maximo PID]
F . F 2 =20.000.
* Rango de ajuste de 6 a 15 m3, con el resultado de que [Proceso de PID
min.] 7 , F [ =6.000 (referencia minima) y [Proceso de PID max.] 7 | F

=15.000 (max. referencia).

* Referencias de ejemplo:
o rP1 (referencia interna) = 9.500
o rP2 (referencia preseleccionada) = 6.500
o rP3 (referencia preseleccionada) = 8.000
o rP4 (referencia preseleccionada) = 11.200

El menu [3.4] [Config.visualizador] -/ [ F — se puede utilizar para personalizar
el nombre del variador mostrado y su formato.

R

PIP2 (15 000)

PIP1 (6 000) -

PIF1 PIF1
(4 500) (20 000)

1. Retorno de PID

Otros parametros

+ Parametro [Umbral despertar PID] - 5 L : Se puede utilizar para establecer
el umbral de error PID detectado, por encima del cual el regulador PID se
reactiva (reactivacion) después de una parada debido a que se excede el
umbral de tiempo maximo a baja velocidad [Tiem. bajo veloc. LSP] - L 5
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Inversion de la direccién de correccion [Inversion de PID] ~ [ : Si
[Inversién de PID] ~ | [ se establece en [No] ~ o, la velocidad del motor
aumenta cuando el error detectado es positivo (por ejemplo: control de
presion con un compresor. Si [Inversion de PID] ~ | [ se establece en [Si]
4 E 5Sin embargo, la velocidad del motor disminuye cuando el error
detectado es positivo (por ejemplo: control de temperatura usando un
ventilador de enfriamiento).

La ganancia integral puede cortocircuitarse por una entrada l4gica.

Una alarma en el retorno de PID puede ser configurada e indicada por una
salida logica.

Una alarma sobre el error de PID detectado puede ser configurada e indicada
por una salida légica.

Funcionamiento manual/automatico con PID

Esta funcidon combina el regulador PID, las velocidades preseleccionadas y una
referencia manual. En funcion del estado de la entrada logica, la referencia de
velocidad es dada por las velocidades preseleccionadas o por una entrada de
referencia manual por medio de la funcién PID.

Referencia manual

[Ref. PID manual] ~ . /7:

Entradas analdgicas de Al1 a Al3
Entrada de pulsos

Referencia de velocidad predictiva

[Asign. ref. velocidad] ~ F :

[Al1] A . /:entrada analdgica

[Al2] A . Z: entrada analégica

[AI3] A  3: entrada analdgica

[RP] F .: entrada de pulsos

[HMI] L £ C: terminal de pantalla grafica o terminal de pantalla remota:
[Modbus] /7 & &: Modbus integrado

[CANopen] - A ~: CANopen® integrado

[Médulo Comunicacién] ~ £ £ : médulo de comunicacion (si se inserta)

Configuracién del regulador PID

1.

2.

Configuracién en modo PID.
Consulte el diagrama .

Realice una prueba en el modo de configuracion de fabrica.

Para optimizar el variador, ajuste [Ganan. prop. PID] - F [ o [Gan. integral
PID] - [ de manera gradual e independiente, y observe el efecto en la
retroalimentacion PID en relacion con la referencia.
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3. Silos ajustes de fabrica son inestables o la referencia no es correcta.

Realice una prueba con una referencia de velocidad en modo manual
(sin el regulador PID) y con el variador cargado para determinar el rango
de velocidad del sistema:

o Enrégimen permanente, la velocidad debe ser estable y conforme a
la referencia, y la sefial de retorno PID también debe ser estable.

o En régimen transitorio, la velocidad debe seguir la rampa y
estabilizarse rapidamente, y el retorno PID debe seguir la velocidad.
Si no es asi, consulte los ajustes de la sefial y el cableado del
conductor y/o del sensor.

Cambie a modo PID.

Establezca [Adapt. ram. decel.] & - A en [No] ~ = (sin autoadaptacion
de la rampa).

.

Establezca [Rampa PID] ~ ~ F al minimo permitido por el mecanismo
sin activar un [Nivel freno excesivo] V = & F

Establezca la ganancia integral [Gan. integral PID] ~ [ al minimo.
Deje la ganancia derivada [Ganancia deriv. PID] - & s en 0.
Observe el retorno PID y la referencia.

Encienda y apague el variador varias veces o cambie la carga o la
referencia rapidamente varias veces.

Establezca la ganancia proporcional [Ganan. prop. PID] - F [, para
encontrar un equilibrio entre el tiempo de respuesta y la estabilidad en
las fases transitorias (un pequefio rebasamiento y 1 o 2 oscilaciones
antes de estabilizarse).

Si la referencia varia del valor preestablecido en régimen permanente,
aumente gradualmente la ganancia integral [Gan. integral PID] - . [y
reduzca la ganancia proporcional [Ganan. prop. PID] - ~ [;. En caso de
inestabilidad (aplicaciones de bombeo), encuentre un equilibrio entre el
tiempo de respuesta y la precision estatica (ver diagrama).

Por ultimo, la ganancia derivada puede reducir el rebasamiento y
mejorar el tiempo de respuesta, aunque obtener un equilibrio en
términos de estabilidad es mas dificil porque esto depende de las tres
ganancias.

Realice pruebas en produccion en todo el rango de referencias.

Stabilization time

Regulated | ) 1
value ! "P/G high i
i Overshoot i
Proportional ReferenFe d i — Static error
gain ] S, A ——
Rise time §
time
Integral
gain

time
rPG and rlG correct

time
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La frecuencia de oscilacion depende de la cinematica del sistema.

Parametro Tiempo de Rebasamiento Tiempo de Error estatico
crecimiento estabilizacion detectado

PG~ AN e = AN

G~ N A o RGN

rdG ~ = AN N =

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] o/ - . =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F .. L L =»
[Funcién de Aplicaciéon] F . ~ =% [Controlador PID] F | o

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI
[Controlador PID] 7 | & —

Ajustes Ajuste de fabrica

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Asig.Retorno PID] 7 | F — [No] - =
Retorno del controlador de PID
* [No] ~ =: No, no asignado
« [AIM] A7 . I: Al1, entrada analégica A1
+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analégica A2
« [AI3] A / 7: Al3, entrada analdgica A3
* [RP] 7 .: Entrada pulso
* [Entrada Analégica Virtual 1] 7 .V /: Entrada Analégica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 por el
bus de comunicaciones
* [Entrada Analégica Virtual 2] 7 |V Z: Entrada Analdégica Virtual 2, entrada analdgica virtual 2 por el
bus de comunicaciones
+ [OA01] = A I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01
+ [OA10] = A /[J: OA10, blogues de funcién: Salida analégica 10
[Asig.canal AlI2] A [ 2 % — [No] - =
Asignacion canal para entrada virtual analogica AIV2
Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] 7 | F esta establecido en [Entrada Analdgica
Virtual 2] 7  V/ 2. Se puede acceder a este parametro en el menu [Entradas/Salidas] . - —.
* [No] ~ =: No, no asignado
* [Modbus] /7 o k: Comunicacién de Modbus
* [CANopen] [ A ~: Comunicacion de CANopen
* [Moédulo Comunicacién] ~ £ - : Médulo de comunicaciéon externa
[Retorno minimo PID] 7  F | % O De 0 a [Retorno maximo 100

PID] F F 2@

Retorno minimo de PID

274 NVE41298_05
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Retorno maximo PID] 7 . F @ % ) De [Retorno minimo PID] 1.000
[ X ] P F 1a32.767 (2)

Retorno maximo de PID

P dePIDminl~ .7 1 *x Qo De [Retorno minimo PID] 150
[Proceso de min.] F +F I a[Proceso de PID

méX] F P2 (2)

Proceso de PID minimo

[Proceso de PID max.] 7 7 2% () De [Proceso de PID min.] | 900
F 1+ F | a[Retorno
maximo PID] ~ . F & (2)

Proceso de PID maximo

[Ref. PID interna] 7 % - [No] ~ o
Referencia de PID interna
* [No] ~ =: No, la referencia del regulador PID viene dada por [Canal frec. ref. 1] F - | o [Canal Ref.1B]
F ~ Ik con funciones de sumal/resta/multiplicacion (ver el diagrama) .
« [Si] Y E 5: Si, la referencia del regulador PID es interna mediante [Ref. PID interna] - - ..
[Ref. PID interna] - 7 % () [Proceso de PID min.] 150

F 1+ F I hasta [Proceso de
PIDmax.] 7 . F 2

Referencia de PID interna

Se puede acceder a este parametro en el ment 1.2 [SUPERVISION] /7 = # —.

[Ganan. prop. PID] - 7 i % () De 0,012 100 1
Ganancia proporcional de PID

[Gan. integral PID] - , [ % €) De 0,01 a100 1
Ganan. integral controlador PID

[Ganancia deriv. PID] - o [; % () De 0,00 a 100 0
Ganancia deriv. PID

[Rampa PID] F - 7 % Q) De0a99,9s 0s
Rampa PID

Rampa de aceleracion/deceleracion PID, definida para ir de [Proceso de PID min.] ¥ 7 | a [Proceso de
PID max.] 7 | F 7 y viceversa.

[Inversionde PID] 7 [ K - [No] r =

Inversién de PID
Inversion de la direccion de correccion [Inversion de PID] ~ . [:

Si[Inversién de PID] 7 | [ se establece en [No] ~ =, la velocidad del motor aumenta cuando el error
detectado es positivo (ejemplo: control de presion con un compresor)

Si[Inversién de PID] 7 /[ se establece en [Si] Y £ 5, la velocidad del motor disminuye cuando el error es
positivo (ejemplo: control de temperatura usando un ventilador de enfriamiento).

* [No] - =: No
. [Si] YE5:Si

[Salida minima PID] 7 = L % €)1 De - 599 a 599 Hz 0 Hz

Salida min. del controlador PID
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

- -
~ -

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Salida maxima PID] 7 = H % ) () De 0 a 599 Hz 60 Hz
Salida max. del controlador PID
[Advert. retor. min.] 7 AL % ) De [Retorno minimo PID] | 100
F 1 F [ a[Retorno
maximo PID] 7 | F & (2)
Advert. nivel minimo de retorno
[Advert. retor. max.] 7 A H X O De [Retorno minimo PID] | 1.000
F +F | a[Retorno
maximo PID] 7 | F & (2)

Advert. nivel maximo de retorno

[Atencion error PID] 7 £ - % () () De 0 a65.535 (2) 100

Atencion error PID

[PID integral desac.] 7 /5 % — [No] = =

PID integral desactivado

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcion esta inactiva (la integral del PID esta
activada).

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcidn esta activa (la integral del PID esta
desactivada).

* [No] ~ =: No, no asignado
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...] -..: Consulte las condiciones de asignacién

[Asign. ref. velocidad] F F , % — [No] - =

Asign. ref. velocidad

Entrada de velocidad predictiva del regulador PID.

* [No] ~ =: No, no asignado
« [AI1] A7 . 1. Al1, entrada analdgica A1
+ [AI2] A | & Al2, entrada analégica A2

+ [AI3] A . 3: Al3, entrada analdgica A3

« [HMI] L [ L:terminal de pantalla grafica o fuente del terminal de pantalla remota
* [Modbus] /7 = &: Comunicacién de Modbus

* [CANopen] [ A ~: Comunicacion de CANopen

* [Médulo Comunicacién] ~ £ - : Médulo de comunicacién externa

* [RP] F .: Entrada pulso

* [Entrada Analégica Virtual 1] 7 V' /: Entrada Analdgica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con el

selector giratorio
+ [OA01] = A I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01

+ [OA10] = A /[J: OA10, blogues de funcién: Salida analdgica 10

[% entr. velocidad] 7 5 - % () (1) De 12 100% 100%

% ref. velocidad PID

Coeficiente multiplicador para la entrada de velocidad predictiva.

No se puede acceder a este parametro si [Asign. ref. velocidad] ~ - | se establece en [No] r .
[Asig. auto./manual] 7 A * — [No] 7 =
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nos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Asig automatico/manual
Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, el PID esta activo.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, el funcionamiento manual esta activo.

* [No] ~ =: No, no asignado
« [DM] L . /: Entrada digital 1
* [...] --.: Consulte las condiciones de asignacion
[Aceleracion2] AL = % ) ) De 0,00 26.000s (3) 5s

Tiempo de rampa de aceleracién 2

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] ~ ~ 5. Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de
este parametro debe establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

La rampa AC2 so6lo esta activa cuando se inicia la funcién PID y durante el inicio del PID.

[Ref. PID manual] 7 /] — [No] - =

Ref. PID manual

Entrada de velocidad manual. Se puede acceder a este parametro si [Asig. auto./manual] 7 A . no esta
establecido en [No] - .

Las velocidades preseleccionadas estan activas en la referencia manual si se han configurado.

* [No] ~ =: No, no asighado
« [AM] A . /: Al1, entrada analdgica A1
« [AlI2] A  Z: Al2, entrada analdgica A2
« [AI3] A | 3: Al3, entrada analdgica A3
* [RP] F .: Entrada pulso
* [Entrada Analégica Virtual 1] 7 . \' /: Entrada Analégica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con el
selector giratorio
« [OA01] = A I I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01
+ [OA10] = A I/[1: OA10, bloques de funcién: Salida analdgica 10
[Tiem. bajo veloc. LSP] £ L 5 () De02a9999s 0s
Tiempo por debajo de velocidad minima (LSP) antes de paro
Tiempo maximo de funcionamiento a [Velocidad baja] . = ~ véase [Velocidad baja] . 5 ~, pagina 106.
Tras su funcionamiento a [Velocidad baja] . = F durante un periodo de tiempo establecido, se solicita

automaticamente una parada del motor. El motor se reinicia si la referencia es mayor que [Velocidad baja]
L 5 F y sitodavia hay una orden de marcha.

NOTA: Un valor de 0 indica un periodo de tiempo ilimitado.

Si [Tiem. bajo veloc. LSP] - L 5 noes 0, [Tipo de parada] = ~ £ se ve obligado a [Paro rampa] -~ /7 F (s6lo
si se puede configurar una parada en rampa).
z De 0,0 a 100,0 0
[Umbral despertar PID] - 5. % 425
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Umbral despertar PID

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que la activacion de esta funcién no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Si las funciones "PID" y el "tiempo de operacién de baja velocidad" [Tiem. bajo veloc. LSP] - L 5 se
configuran al mismo tiempo, el regulador PID puede intentar ajustar una velocidad inferior a [Velocidad baja]
L5F.

Esto da como resultado una operacion insatisfactoria, que consiste en arrancar, operar a baja velocidad y
luego parar, y asi sucesivamente...

Parametro [Umbral despertar PID] - 5 L (umbral de error de reinicio detectado) se puede utilizar para
establecer un umbral de error PID minimo detectado para reiniciar después de una parada en [Velocidad
baja] L 5 F.[Umbral despertar PID] - 5 L es un porcentaje del error PID detectado (el valor depende de
[Retorno minimo PID] 7 , F |y [Retorno maximo PID] ~ , F =, consulte [Retorno minimo PID] 7  F [).
La funcion esta inactiva si [Tiem. bajo veloc. LSP] £ L 5 =0 o si [Umbral despertar PID] - 5 L =0.

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] = £ L.

(2) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.

(3) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s segun [Incremento de rampa] - - .

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funciéon correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ref.preselec. PID] P + —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] &/ - , =»[CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] ~ . ~ =¥ [Ref.preselec. PID] F -

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Ref.preselec.PID] 7 -  —

Se puede acceder a la funcion si [Asig.Retorno PID] 7 | F esta asignado.

[Asig. preest. PID 2] F - ~ — [No] - =

Asignacién preestablecida PID 2
Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcion esté inactiva.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcién esta activa.

* [No] ~ =: No, no asignado
 [DI1] L . /: Entrada digital 1
¢ [...] ---: Consulte las condiciones de asignacion
[Asig. preest. PID 4] F - 4 — [No] - =

Asignacion preestablecida PID 4

Compruebe que [Asig. preest. PID 2] 7 ~ 2 se ha asignado antes de asignar esta funcion.
Idéntico a [Asig. preest. PID 2] 7 - .

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcion estéa inactiva.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcién esta activa.

Ref. PID preest. 21 - 7 = % ¢) ) De [Proceso de PID min.] | 300
[ P ] F F [ a[Proceso de PID
max.] # F 2@

2.2 referencia reestablecida PID

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 2] F ~ .

Ref. PID IER 410 De [Proceso de PID min.] | 600
[Re preest. 3] F 1+ F | a[Proceso de PID
max.] 7  F 2 (2)

3.2 referencia reestablecida PID

Se puede acceder a este parametro si [3 parametros PID predefinidos] PR3 esta asignado.

Ref. PID t.41 -4 %€ De [Proceso de PID min.] | 900
[Re preest. 4] F +F | a[Proceso de PID
max.] 7  F 2 (2)

4.2 referencia reestablecida PID

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 4] 7 - 4.

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

(2) Cuando no se utiliza un terminal grafico, los valores superiores a 9.999 se mostraran en la pantalla de 4
digitos con un punto después del digito de millares, por ejemplo: 15,65 en lugar de 15.650.
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-
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Limitacionde par] £ o L —

Introduccion
Existen dos tipos de limitacion de par:
» Con un valor fijado por un parametro
« Con un valor establecido por una entrada analégica (Al o pulso)
Cuando ambos tipos estan activados, se tiene en cuenta el valor mas bajo. Los
dos tipos de limitacion pueden configurarse o conmutarse de forma remota
utilizando una entrada légica o a través de un bus de comunicaciones.
[Torque limit. activ.] (£ L A)
|
|
|
[Motoring torque /[’Yes]k :
lim] (EL . 17) ~ Torque (YES) |
——— - |limitationvia|————
parameter L] \L
— :
[Gen. torque lim] /1/ ~ /|/N
[No]
LI (nag)
Limitation
value
[Analog limit. act.] (£ L [) Lowest value
[ taken into account —#»
|
|
[Yes] |
Torque (YE 5) :
) X limitationvia |~ [Al]
o [ALI(A 1) analoginput, . \i\
[RP] (P 1) RP A/LO/V/\O—O\'\/O
| A
! O |
[No] |
é) (na) |
LI \
\
\
\
\
[Torque ref. assign.] (E AA)
Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] o/ - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . ~ =¥ [Limitacién de par] - = L

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes

Ajuste de fabrica

[Limitacion de par] £ o L —

[Activ. limit. par] £ L A -

[NO] o

Activacioén limi par

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcion esta inactiva.
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcion esta activa.

* [No] ~ =: No, no asignado
* [Si] Y E 5: Si, funcién siempre activa
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1

* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

[Incremento de par] - - F X — [1%] |

Incremento de par

No se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] - L A se establece en [No] - =.

Seleccién de unidades para los parametros [Limita. par motor] £ L /7y [Limit. par.gener.] - L
« [0,1%] 0. 1:0,1%
« [1%] :1%

[Limita. par motor] = L /1 % Q) De 0 a 300% 100%

Limitacion par motor

No se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] - L A se establece en [No] ~ =.

Limitacion del par en régimen de motor, como un % o en incrementos del 0,1% del par nominal en funcién del
parametro [Incremento de par] .~ £ F.

[Limit. par. gener.] £ L [ % Q) De 0 a300% 100%

Limitacion del par del generador
No se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] - L A se establece en [No] r =.

Limitacion del par en régimen de generador, como un % o en incrementos del 0,1% del par nominal en funcion
del parametro [Incremento de par] .~ - F.

[Asig. parderef.] £ A A — [No] - =

Asignacién de par Referencia

Si se asigna la funcién, la limitacién varia entre el 0% y el 300% del par nominal en base a la sefial del 0% al
100% aplicada a la entrada asignada.

Ejemplos:
12 mA en una entrada de 4-20 mA da como resultado la limitacion al 150% del par nominal.
2,5V en una entrada de 10 V da como resultado el 75% del par nominal.

* [No] ~ =: No, no asignado (funcién inactiva)
« [AIM] A . I: Al1, entrada analdgica A1

+ [AI2] A | Z: Al2, entrada analégica A2

+ [AI3] A : 3: Al3, entrada analdgica A3

* [RP] F .: Entrada pulso

* [Entrada Analégica Virtual 1] 7 .\ /: Entrada Analdgica Virtual 1, entrada analdgica virtual 1 con el
selector giratorio

» [Entrada Analdégica Virtual 2] 7 . \/ Z': Entrada Analdgica Virtual 2, entrada virtual a través del bus de
comunicaciones, que se configurara a través de [Asig.canal Al2] A . [ = .
+ [OA01] = A I: OA01, bloques de funcién: Salida analdgica 01
+ [OA10] = A /: OA10, bloques de funcién: Salida analégica 10
[Act. limit. analog.] £ [ [ % — [Si](YE 5)
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Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Activ lim.analégica
No se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] = L A se establece en [No] - =.
Idéntico a [Activ. limit. par] £ L A .

Si la entrada o el bit asignado esta en 0:
La limitacion viene especificada por los parametros [Limita. par motor] - L /7y [Limit. par. gener.]
£ L o [)si[Activ. limit. par] - L A se establece en [No] - =.

Sin limitacion si [Activ. limit. par] - L A se establece en [No] ~ .
Si la entrada o el bit asignados se encuentra en 1:
La limitacién depende de la entrada asignada por [Asig. par de ref.] -

NOTA: Si [Activ. limit. par] - . A y [Asig. par de ref.] £ 7 A se habilitan al mismo tiempo, se tiene en
cuenta el valor mas bajo.

1 I
1T

]

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

[2nd limiteactual]l] L L  —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & -  =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . [ [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] - . -~ =¥ [2nd limite actual] [ L

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[2nd limite actual] L L | —

[Limit. corriente 2] L [ - [No] - o

Limitacién corriente 2
Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicidn 0, la primera limitacién de corriente esta activa.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la segunda limitacion de corriente esta activa.

* [No] ~ =: No, no asignado
 [DI1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
[Limit. corriente 2] [ L & % () De0a1,5In(1) 1,51In (1)

Limitacion de corriente 2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente maxima que se aplicara al
mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacién, incluidos los requisitos de
desclasificacion al determinar el limite de corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Limit. corriente 2] . L & no estd establecido en [No] - .

El rango de ajuste esta limitado a 1,5 In.
NOTA: Si el ajuste es menor a 0,25 In, el variador puede bloquearse en el modo de error detectado

[PERDIDA FASE MOTOR] = F | si se ha habilitado (consulte [PERDIDA FASE MOTOR] = F L ). Siel
valor es inferior a la intensidad del motor en vacio, el motor no puede funcionar.
[Limite de intensidad] £ . % () De0a1,5In(® 1,51In (1)
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- -
~ -

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes Ajuste de fabrica

Limitacion de intensidad

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

mismo.

« Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente maxima que se aplicara al

+ Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion, incluidos los requisitos de
desclasificacion al determinar el limite de corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Limit. corriente 2] . L 7 no estd establecido en [No] - .

El rango de ajuste esta limitado a 1,5 In.

NOTA: Si el ajuste es menor a 0,25 In, el variador puede bloquearse en el modo de error detectado
[PERDIDA FASE MOTOR] = F L sise ha habilitado (consulte [PERDIDA FASE MOTOR] = F~ L ). Siel
valor es inferior a la intensidad del motor en vacio, el motor no puede funcionar.

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de

caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcidon correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Dinam.limite corriente] .2 £ —

Limite de corriente DYN

Dentro de SoMove y con ATV320 DTM, si Se selecciona motores BMP y esta
funcién se configura automaticamente.

NOTA: La funcién permanece configurable independientemente del valor de
ajuste de [Tipo control motor] [ - .

2TM

[I’t overload level]

1%t -
Current \ -
cL /i
Current InMotor ! .
limitation
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Dinam.limite corriente] = £ —
[Activacion model It] 7 £ A % - [No] ~ o
Activa model limit corr.
. [NO] Il =]
e [Si]YES
Cuando 12t = Max.2t, [Nivel sobrecarga I12t] . 2 £ /7 = 100y la limitacién actual se establece en InMotor

Cuando 12t < Max.2t*90%, [Nivel sobrecarga 12t] | 7 £ /7 <90y la limitacién actual se establece en CLI

Se puede acceder a este parametro si [Tiempo max 12t] | & £ £ no se ha establecido en [0,00 ] 0,00

[Corriente max 12t] 7L K - 1,51In+1 (1)

Corriente max I2t
[TiempomaxI2t] | 7k k De 0,00 a 655,35 [0,00] 0,00

Tiempo max 12t

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en la placa de
caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

r
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Control contactorred] L L [ —

Comando de contactor de linea

El contactor de linea se cierra cada vez que se envia una orden de marcha (de
marcha adelante o de marcha atras) y se abre después de cada parada, cuando
el variador se bloquea. Por ejemplo, si el modo de parada es de parada en rampa,
el contactor se abre cuando el motor alcanza la velocidad cero.

NOTA: La alimentacion eléctrica del control del variador debe suministrarse
con una fuente externa de 24 V.

Ejemplo de circuito:

) ¢

— (3) E- K11

K11

+ |
9 S Lk LIn_tzcz)lj

———————————————— o————T——T

K11

(4)

K10

. Red de alimentacion trifasica
. Parada de emergencia

. Marcha/Restablecimiento

. Adelante o atras

A WO DN -

NOTA: Se debe presionar la tecla "Run/Reset" una vez que se haya liberado
la tecla "Emergency Stop" (parada de emergencia).

=

LI- = Comando de ejecucion [Avance] F - o o [Asig. Marcha Inversa] - - 5
LO-/LO+ = [Control contactorred] . L

Lin = [Bloqueo dispositivo] L £ 5

AVISO

RIESGO DE DANOS EN EL VARIADOR

No encienda el variador a intervalos inferiores a 60 seg.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & -  =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . [ [ =»
[Funcién de Aplicacién] - . ~ =% [Control contactorred] [ L [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Control contactorred] L [ [ —

[Control contactorred] [ L [ — [No] - =

Control de contactor de red

* [No] ~ =: funcién no asignada (en este caso, no se puede acceder a ninguno de los parametros de
funcion)

* [LO1] L o /:salidalégica LO1
* [R2] ~ Z:relér2

+ [DQ1] & = /:salida analégica AO1 funcionando como una salida légica. Se puede realizar la seleccion si
[Asignacion AQ1] A = | se establece en [No] - o
[Bloqueo dispositivo] | £ 5 % _ [No] - o

Asig. de bloqueo del dispositivo
Se puede acceder a este parametro si [Control contactor red] . . [ no esta establecido en [No] r .

El variador se bloquea cuando la entrada o el bit asignados cambian a 0.
* [No] ~ =: No, no asignado

« [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
[Time out U.linea] L [ £ % De5a999s 5s

TimeOut Tensioén linea

Tiempo de supervision para el cierre del contactor de linea. Si, una vez transcurrido este tiempo, no hay
tensién en el circuito de alimentacion del variador, esta se bloquea con un error detectado de [CONTACTOR
ENTRADA] L [ F.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

r
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Control contactormot.] o L [ —

Comando de contactor de salida

Esto permite que el variador controle un contactor ubicado entre el variador y el
motor. El contactor se cierra cuando se aplica un comando de funcionamiento. El
contactor se abre cuando ya no hay corriente en el motor.

NOTA: Si se utiliza la funcién de frenado por inyeccion CC, el contactor de
salida no se cierra mientra el frenado por inyeccion CC esté activo.

Retorno del contactor de salida

Acceso

La entrada l6gica correspondiente debe estar en la posicion 1 cuando no hay un
comando de ejecucion y en 0 durante la operacion.

En caso de una incoherencia, el variador se dispara en FCF2 si el contactor de
salida no logra cerrarse (LIx a 1) y en FCF1 si esta atascado (LIx a 0).

El parametro [T. cierre contactor] - & 5 se puede utilizar para retrasar el disparo
en el modo de fallo detectado cuando se envia un comando de ejecucién y el
parametro [T. apert.contactor] -/ A 5 retrasa el fallo detectado cuando se
establece un comando de parada.

NOTA: El FCF2 (el contactor no se cierra correctamente) se puede
restablecer mediante el comando de ejecucion, cambiando el estadode 1a 0
(0 —>1-> 0 en el control de 3 conductores).

1. Control

2. Retorno

Las funciones [Asig.contactor sal.] = [ [ y [Ret.contactor mot.] - [ A se
pueden utilizar de forma individual o en conjunto.

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] &/ - , =»[CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacién] - . -~ =¥ [Control contactor mot.] o [ [
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Control contactormot.] = [ [ —

[Asig.contactorsal.] o [ [ — [No] - =

Asignacion control contactor salida

* [No] ~ =: No, funcién no asignada (en este caso, no se puede acceder a ninguno de los parametros de
funcién)

* [LO1] L = /: Asignacién LO1
* [R2] - Z: Relé R2

+ [DQ1] o = /: Salida digital DQ1, salida analdgica AO1 que funciona como salida légica. Se puede
realizar la seleccion si [Asignacion AQ1] A = /| se establece en [No] - =

[Ret.contactor mot.] - [ A — [No] - =

Retorno contactor motor

El motor se arranca cuando la entrada o el bit asignados cambian a 0.
* [No] ~ =: No, no asignado
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

De 0,05a60s 0,15s

[T. cierre contactor] -/ & 5 * ()

Tiempo cierre contactor
Retraso de tiempo para:
Control del motor después del envio de un comando de funcionamiento

Supervisién del estado del contactor de salida, si se asigna el retorno. Si el contactor no se cierra
correctamente al final del tiempo establecido, el variador se bloquea en el modo FCF2.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.contactor sal.] - L [ esta asignado o si [Ret.contactor mot.]
~ [ H esta asignado.

El retardo debe ser superior al periodo de cierre del contactor de salida.
[T. apert.contactor] - A 5 % () De0a5,00s 0,10's

Tiempo apert.contactor

Retardo de tiempo para el comando de apertura del contactor de salida después de la parada del motor.
Se puede acceder a este parametro si se asigha [Ret.contactor mot.] - [ A.

El retardo debe ser superior al periodo de apertura del contactor de salida. Si se establece en 0, el fallo
detectado no se supervisa.

Si el contactor no se abre correctamente al final del tiempo establecido, el variador se bloquea en el modo de
fallo FCF1 detectado.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Posic. por sensores] L P o —

Posicionamiento por sensores

Esta funcidn se usa para gestionar el posicionamiento usando sensores de
posicion o interruptores de final de carrera ligados a entradas légicas o usando
bits de palabra de control:

¢ Frenar
e Parar

El nivel de activacion de las entradas y los bits se puede configurar en un flanco
ascendente (cambio de 0 a 1) o en un flanco descendente (cambio de 1 a 0). El
ejemplo a continuaciéon ha sido configurado en un flanco descendente:

M

(©)

—————— e

1. Orden de avance
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

. Orden de marcha atras
. [Dec hacia adelante]

. Velocidad

2

3

4. [F.C.paro adelante]

5

6. [Velocidad baja] . = F

Se pueden configurar los modos de deceleracion y parada.

La operacion es idéntica para ambas direcciones de operacion. La deceleracion y
la parada funcionan de acuerdo con la misma légica, que se describe a
continuacion.

Ejemplo: Deceleracion hacia adelante, en flanco descendente

La deceleracion hacia adelante se produce en un flanco descendente
(cambio de 1 a 0) de la entrada asignada a la deceleracion hacia adelante si
se produce en la marcha hacia adelante. El valor de la frecuencia de
referencia se encuentra limitado a [Velocidad baja] . = .

En el area de deceleracion hacia adelante, el movimiento en la direccion
opuesta se encuentra autorizado a velocidad alta.

La orden de deceleracion se elimina en un flanco ascendente (cambio de 0 a
1) de la entrada asignada a la deceleracion hacia adelante si se produce en
la direccién hacia atras.

La deceleracién hacia adelante se almacena, incluso en caso de corte de
alimentacion.

Ejemplo: Posicionamiento en un interruptor de final de carrera,
en un flanco descendente

]

| | | |
R R Forward Forward
everse everse Reverse Forward slowdown sto
stop slowdown P
- [

@) @)

NS

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Compruebe que los interruptores de posicion estén correctamente
conectados.

Compruebe que los interruptores de posicién estén correctamente
instalados. Los interruptores de posicion deben montarse en una posicion lo
suficientemente alejada de la parada mecanica para permitir una distancia
de parada adecuada.

Debera liberar los interruptores de posicién para poder usarlos.
Compruebe el funcionamiento correcto de los interruptores de posicion.

292

NVE41298_05



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Funcionamiento con levas cortas:

Una vez configurados los interruptores, el variador todavia no dispone de una
posicion valida.

AADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que el variador se encuentre entre el interruptor de deceleracién
hacia atras y hacia delante antes de activarlo por primera vez si ha
configurado los interruptores de deceleracion y de parada.

» Compruebe que el variador se encuentre entre el interruptor de detencion
del avance hacia atras y hacia delante antes de activarlo por primera vez si
ha configurado los interruptores de detencién, pero ningun interruptor de
desaceleracion.

« Si ha configurado interruptores, asegurese de que el variador se encuentre
dentro del rango de movimiento admisible antes de utilizar la funcion por
primera vez.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Cuando apague el variador, guarde el rango que estuviese usando en ese
momento.

» Si el sistema se mueve manualmente mientras el variador esta apagado,
debe restablecer la posicién original antes de encenderlo de nuevo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

En este caso, cuando se opera por primera vez o después de restaurar los
ajustes de fabrica, el variador debe iniciarse inicialmente fuera de las zonas de
desaceleracion y parada para inicializar la funcion.

(1)

@

@)

(4)
Zona de deceleracion hacia adelante
Deceleracion hacia adelante

Zona de parada hacia adelante

oD~

Parar marcha adelante
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Funcionamiento con levas largas

En este caso no existe ninguna restriccion, lo cual significa que la funcién se
inicializa en cualquier punto de la trayectoria.

(1)

(2)
(3)
ki

4)

1. Zona de deceleracion hacia adelante

2. Deceleracion hacia adelante

3. Zona de parada hacia adelante

4. Parar marcha adelante

Parada a distancia calculada después del interruptor de limite de
deceleracion

Esta funcion se puede utilizar para controlar automaticamente la detencién de la
parte mévil una vez que se ha recorrido una distancia predefinida después del
interruptor de limite de deceleracion.

En base a la velocidad lineal nominal y a la velocidad estimada por el control
cuando se dispara el interruptor limite de deceleracion, el control induce el paro a
la distancia configurada.

Esta funcion es util en aplicaciones en las que un interruptor de limite de
sobrecarga con restablecimiento manual es comdn en ambas direcciones. Solo
entonces se responde a la administracién de ayuda si se rebasa la distancia. El
conmutador de limite de parada conserva la prioridad con respecto a la funcion.
El parametro [Tipo deceleraciéon] - = - se puede configurar para obtener
cualquiera de las funciones que se describen a continuacién:
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

r
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Q)

F1

F )

(3) A: Fin de carrera de deceleracion alcanzado
B: Parada automatica a una distancia

F1

F: Frecuencia
F1: Frecuencia de deceleracion

d: Distancia
1. [Tipo deceleracién] -/ 5 F = [Norma]
2. [Distancia de parada]

3. [Tipo deceleracion] - 5 F =
[Optimizado] = F -

u

Co

NOTA:

+ Sise modifica la rampa de deceleracién mientras la parada a una
distancia determinada esta en curso, no se respeta esta distancia.

» Si se modifica la direccion mientras la parada a una distancia
determinada esta en curso, no se respeta esta distancia.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Esta funcién no reemplaza al interruptor de posicion.
» Verifique que la distancia configurada sea realmente posible.

muerte o dafos en el equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: - r | - ConmF =) FoullL =) Founm e LFo
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Posic. por sensores] [ F o —

NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[F.C.paro adelante] = - F — [No] = =
Assig entrada de parada limite hacia adelante

* [No] ~ =: No, no asignado

 [DHM] L . /: Entrada digital 1

* [...] -..: Consulte las condiciones de asignacién
(Si[Perfil] L H L F se establece en [Combinado] = /7 o [Independiente] = £ ~ entonces [CD11] [ o [ /
hasta[CD15] L & /5,[C1M1]1 L | |/ /hasta[115kW] [ / /5,[211kW] [ 2 |/ /hasta[215kW] [ & /5y
[311kW] £ 7 | [/ hasta [315kW] [ 3 /5 no estan disponibles).

[F.C. parada atras] 5 H - — [No] - o

F.Carrera parada atras

Idéntico a [F.C.paro adelante] = A F anterior.

[Conf.FdC de paro] 5 AL % De 0,05a60s [Activar bajo] | =

Conf.final de C. de paro

Si el parametro [Conf.FdC de paro] s2AL se fija en [Activar alto] H1G, se activara la sefal de detencion con un
flanco ascendente. Si el cable de sefial al interruptor se interrumpe o si este deja de estar operativo, no se
activara ningun comando de detencion.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

En su evaluacion de riesgos, tenga en cuenta todas las posibles consecuencias de activar una sefial con un
flanco ascendente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor de detencion.

* [Activar bajo] L =: Activar bajo, parada accionada en un flanco descendente (cambio de 1 a 0) de los
bits o entradas asignados.

* [Activar alto] ~ | [i: Activar alto, parada accionada en un flanco ascendente (cambio de 0 a 1) de los
bits o entradas asignados.

[Dec hacia adelante] - A ~ — [No] - =

F.carrera ralent.adelant

Idéntico a [F.C.paro adelante] = A~ F anterior.

[Frenar Retorno] - A r — [No] - =

F.carrera ralent.atras

Idéntico a [F.C.paro adelante] = A ~ anterior.

[Conf.FdC ralent.] &/ A L % — [Activar bajo] | o

Conf.FdC ralentizacion

296 NVE41298_05



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Si el parametro [Conf.FdC ralent.] DAL se fija en [Activar alto] HIG, se activara la sefial de desaceleracion
con un flanco ascendente. Si el cable de sefial al interruptor se interrumpe o si este deja de estar operativo, no
se activara ningun comando de desaceleracion.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

En su evaluacion de riesgos, tome en cuenta todas las consecuencias potenciales de activar una sefial con
un flanco ascendente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un conmutador de limite o un sensor de
ralentizacion.

* [Activar bajo] L =: Activar bajo, deceleracion accionada en un flanco descendente (cambio de 1 a 0) de
los bits 0 entradas asignados.

* [Activar alto] ~ | 5: Activar alto, deceleracion accionada en un flanco ascendente (cambio de 0 a 1) de
los bits 0 entradas asignados.

[Desactiv. Fincarr.] [ L 5 % - [No] - o

Desactivar final carrera

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si [Desactiv. Fin carr.] CLs se fija en una entrada y se activa, se deshabilitara la gestion del interruptor de
posicion.
» Compruebe que la activacion de esta funcidon no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.

La accién de los finales de carrera se desactiva cuando el bit o la entrada asignado esta en 1. Si en este
momento se detiene o decelera el variador por los finales de carrera, vuelve a arrancar a su velocidad de
referencia.

* [No] ~ =: No, no asighado
« [DIM] L . /: Entrada digital 1
¢ [...] ...: Consulte las condiciones de asignacion
[Tipo de parada] 7 A 5 - [Paro rampa] - /77
Tipo de parada
Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.
+ [Parorampa] - /7 F: En rampa, seguir rampa
+ [asignacion stop rapida] ~ 5 - : asignacion stop rapida, parada rapida (tiempo de rampa reducido por
[Coef. parada rapida] - [ F, consulte [Coef. parada rapida] -/ [ F )
+ [Paradarueda libre] ~ = k: Parada rueda libre
[Tipo deceleracién] = 5 F % - [Norma] 5 £ o

Tipo deceleracion

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.

+ [Norma] = £ o: Norma, utiliza la rampa [Rampa deceleracion] -/ £ [ o [Deceleracién 2] - £ = (segun
la que se haya activado)
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
+ [Optimizado] = ~ L : Optimizado, el tiempo de rampa se calcula sobre la base de la velocidad real

cuando el contacto de deceleraciéon cambia, para limitar el tiempo de funcionamiento a baja velocidad
(optimizacion del tiempo de ciclo: el tiempo de deceleracion es constante independientemente de la
velocidad inicial).

[Distancia de parada] & - -/ - [No] ~ o

Distancia de parada
Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.

Activacion y ajuste de la funcién "Parar a una distancia calculada después del final de carrera de
deceleracion”.

* [No] ~ =: funcion inactiva (los siguientes dos parametros son, por lo tanto, inaccesibles)
* [-] De 0,01 a 10,00: Rango de la distancia de parada en metros

[Velo. Lineal nom.] - . 5 % De 0,20 a 5,00 m/s 1,00 m/s

Velocidad lineal

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor y [Distancia
de parada] - £ - no esta establecido en [No] ~ .

Velocidad lineal nominal en metros/segundo.

[Corrector de parada] 5 F o X Del 50 al 200% 100%

Corrector distancia paro

Se puede acceder a este pardmetro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor y [Distancia
de parada] - £ & no esta establecido en [No] ~ .

Factor de escala aplicado a la distancia de parada para compensar, por ejemplo, una rampa no lineal.

[Memo Stop] /15 = F %k — [Si] 5 E 5

Memo Stop
Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.

Con o sin interruptor de parada de memorizacién
* [No] ~ =: No, sin memorizacion del conmutador de limite

» [Si] Y E 5: Si, memorizacién del conmutador de limite

[Prioridad Rearranque] 7 - 5 - X - [No] ~ o

Prioridad Rearranque
Se puede acceder a este pardmetro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.

Se le da prioridad al arranque, incluso si el interruptor de detencién esta activado.
* [No] ~ =: No, no hay reinicio de prioridad si el interruptor de detencién esté activado
» [Si] Y E 5: Si, prioridad para reiniciar incluso si el interruptor de detencion esta activado

Este parametro se fuerza a cambiar a [No] ~ = si [Memo Stop] /7 = -  esta establecidoen [Si] Y £ 5.

[Reducci.de notas] /15[ o X — [Si] 4E 5

Reduccion de las notas
Memorizacion del interruptor de deceleracién.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de carrera o un sensor.

* [No] ~ =: No, sin memorizacién del interruptor de deceleracion.
» [Si] Y £ 5: Si, memorizacion del interruptor de deceleracion.
Este parametro se fuerza a cambiar a [No] ~ = si [Memo Stop] /7 5 £ F esta establecido en [Si] Y £ 5.
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% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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L L --[Funcion de Aplicacion]

[y Sy

-
=

[Conmutacion param.] 1L P —

Introduccion

Se puede seleccionar un conjunto de 1 a 15 parametros del menu [SET]
5 E £ Parametros [SET] 5 E £, pagina 109y 2 o 3 valores distintos asignados. A
continuacion, estos dos o tres conjuntos de valores pueden conmutarse mediante
una o dos entradas légicas o bits de palabra de control. Esta conmutacion se
puede realizar durante la operacién (funcionamiento del motor).
También se puede controlar basandose en 1 o 2 umbrales de frecuencia, donde
cada umbral actia como una entrada légica (0 = umbral no alcanzado, 1 = umbral

alcanzado).

Valores 1

Valores 2

Valores 3

Parédmetro 1
Paréametro 2.
Parametro 3
Parametro 4
Parametro 5
Parametro 6
Parametro 7
Parametro 8
Parametro 9
Parédmetro 10
Parametro 11
Parametro 12
Parédmetro 13
Parametro 14

Parametro 15

Parametro 1
Parametro 2.
Parametro 3
Parametro 4
Parametro 5
Parametro 6
Parametro 7
Parametro 8
Parametro 9
Parametro 10
Parametro 11
Parametro 12
Parametro 13
Parametro 14

Parametro 15

Parametro 1
Paréametro 2.
Parametro 3
Parametro 4
Parametro 5
Parametro 6
Parametro 7
Parametro 8
Parametro 9
Paréametro 10
Parametro 11
Parametro 12
Parédmetro 13
Paréametro 14

Parametro 15

Parametro 1
Parametro 2.
Parametro 3
Parametro 4
Parametro 5
Parametro 6
Parametro 7
Parametro 8
Parametro 9
Parametro 10
Parametro 11
Parametro 12
Parametro 13
Parametro 14

Parametro 15

LI de entrada o
valores de umbral de
frecuencia o bits 2

0

1

0o1

LI de entrada o
valores de umbral de
frecuencia o bits 3

NOTA: No modifique los parametros del menu [SET] = £ k, porque las

modificaciones realizadas en este menu ([SET] = £ £ ) se pierden en la
siguiente puesta en marcha. Los parametros pueden ajustarse durante la
operacion en el mend [Conmutacion param.] /7L F, en la configuracion
activa.

NOTA: La conmutacion del conjunto de parametros no puede configurarse
desde el terminal de pantalla integrado.

Los parametros solo pueden ser ajustados en el terminal de visualizacion
integrado si la funcién ha sido configurada previamente a través del terminal de
visualizacion grafica, por el software de PC o a través del bus o la red de

comunicacion. Si la funcién no se ha configurado, el ment [Conmutacion

param.] /1L F —y los submenus [Juego param. 1] 7 5 | —, [Juego param. 2]

g
r

5 2 —, [Juego param. 3] F 5

7 — no aparecen.
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Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicacion] F . ~ =» [Conmutacion param.] /7. F

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Conmutacion param.] /1L F —

[Asig juego param1] © H A / — [No] - =

Asignar juego de parametros1

Conmutacion de 2 juegos de parametros.

* [No] ~ =: No, no asignado

* [Niv.Ele. frec.mo] F E A: Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado, conmutaciéon mediante
[Nivel frec. mot. elev.] F £

* [Niv.Ele. frec.mo 2] ~ = A: Nivel elevado de frecuencia del motor 2 alcanzado, conmutaciéon mediante
[Nivel 2 frec. mot. elev.] ~ &

« [DI1] L . [: Entrada digital 1

¢ [...] ---: Consulte las condiciones de asignacion

[Asig juego param2] [ H A 2 — [No] - =

Asignar juego de parametros2
Idéntico a [Asig juego param1] L H A /.
Conmutacion de 3 juegos de parametros.
NOTA: Para obtener 3 conjuntos de parametros, también se debe configurar [Asig juego param1]

| Y =
- rnrior.

Seleccionar param.] 5 F 5 — —
[ p

Sdlo se puede acceder a este pardmetro en el terminal de visualizacion gréfica si [Asig juego param1]
L HHA I no se ha establecido en [No] ~ .

Cuando se realiza una entrada en este parametro, se abre una ventana con todos los parametros de ajuste
disponibles.

Seleccione de 1 a 15 parametros mediante ENT (aparecera un ¢ junto al parametro). Los parametros también
pueden desactivarse mediante ENT.

Ejemplo:

SELECC. PARAMETROS
AJUSTES

Incremento rampa v

[Juego param.1] 75 | — % ()

Se puede acceder a este parametro si se ha seleccionado al menos 1 parametro en [Seleccionar param.]

[ iy
P iy P
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Al realizar una entrada en este parametro, se abre una ventana de configuracion que contiene los parametros
seleccionados en el orden en que se seleccionaron.

Para el terminal gréfico:

RDY Término +0,0 Hz 0,0A RDY Término +0,0 Hz 0,0A

SET1 Aceleracion
Desaceleracion: 9,67 s

9,51s

Aceleracion 2: 12,58 s ENT
Deceleracion 2: 13,45 s -p
Coef. red.inicio ACC: 2,3s Min=0,1 Max = 999,9
Cadigo Quick << >> Quick

Con el terminal integrado:

Proceda como en el menu Configuracion con los parametros que aparecen.
» [Parameter switching : Set 1, value of parameter xx] 5 /[ /: Parameter set 1 value 1

» [Parameter switching : Set 1, value of parameter xx] 5 / / 5: Parameter set 1 value 15

[Juego param. 2] F 5 & — * ()

Se puede acceder a este parametro si se ha seleccionado al menos 1 parametro en [Seleccionar param.]

[
= EI.

Idéntico a [Juego param. 1] F 5 /.
+ [Parameter switching : Set 2, value of parameter xx] = = [1 /: Parameter set 2 value 1

1

+ [Parameter switching : Set 2, value of parameter xx] = ~

L

| 5: Parameter set 2 value 15

[Juego param. 3] F 5 7 — * Q)

Se puede acceder a este parametro si [Asig juego param2] [ H A £ no es [No] ~ = y si se ha seleccionado
al menos 1 parametro en [Seleccionar param.] 5 F 5.

Idéntico a [Juego param. 1] F 5 /.

-

|- Parameter set 3 value 1

» [Parameter switching : Set 3, value of parameter xx] *

A}
In]

:: Parameter set 3 value 15

[4n]
]
L

» [Parameter switching : Set 3, value of parameter xx] 5 -

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

NOTA: Se recomienda realizar una prueba de conmutacion del conjunto de
parametros mientras esta detenido y comprobar que se ha realizado
correctamente.

Algunos pardmetros son interdependientes y, en este caso, pueden restringirse
en el momento de la conmutacién. Se deben respetar las interdependencias entre
los parametros, incluso entre conjuntos diferentes.
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Ejemplo: Los [Velocidad baja] . = ~ mas altos deben estar por debajo de la
[Velocidad alta] H = F.
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[Multimotores config] NN L —

Conmutacion de motor o configuracién

[Multimotores config] /7 /1L —

El variador puede contener hasta 3 configuraciones, que se pueden guardar
mediante el menu [Ajustes de fabrica] - © 5 , pagina 95.

Cada una de estas configuraciones se puede activar remotamente, permitiendo la
adaptacion:

* 20 3 motores o mecanismos diferentes (modo de motores multiples)

» 2 o 3 configuraciones diferentes para un solo motor (modo de
configuraciones multiples)

Los dos modos de conmutacién no se pueden combinar.
NOTA: Se DEBEN tener en cuenta las siguientes condiciones:

* La conmutacion sélo puede tener lugar cuando esta parada (variador
bloqueado). Si se envia una solicitud de conmutacién durante la
operacion, no se ejecutara hasta la siguiente parada.

» En caso de encendido del motor, se aplicaran las siguientes condiciones
adicionales:

> Cuando se encienden los motores, las terminales de alimentacion y
control en cuestion también deben ser conmutadas segun
corresponda.

o Ninguno de los motores debe exceder la potencia maxima del
variador.

» Todas las configuraciones que se van a conmutar deben configurarse y
guardarse con anticipacion en la misma configuraciéon de hardware,
siendo ésta la configuracion definitiva (opcion y modulos de
comunicacion). Si no sigue esta instruccion, el variador se bloquea en el
estado [Config Incorrecta]  F F.

Menus y parametros conmutados en modo multimotor

 [SET] 5EE—

* [Control motor] &/ - [ —

* [Entradas/Salidas] . = —
* [Comando] [ kL —

* [Funcién de Aplicacién] F . = — a excepcion de la funcion[Multimotores
config] /717 [ (se configurara una sola vez)

+ [GESTION DE FALLOS] F | F —
« [MIMENU] 114971~ —

+ [CONFIG. DE USUARIO]: El nombre de la configuracion especificada por el
usuario en el menu [Ajustes de fabrica] - [ 5

Menus y parametros conmutados en el modo multiconfiguracién

Al igual que en el modo de motores multiples, excepto los parametros del motor
comunes en las 3 configuraciones:

* Intensidad nominal
* Intensidad térmica
* Tension nominal

* Frecuencia nominal
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Velocidad nominal

Potencia nominal
Compensacion Rl
Compens.Desliz.

Parametros de motor sincrono
Tipo de proteccién térmica
Estado térmico

Los parametros de autoajuste y los parametros del motor a los que se puede
acceder en el modo experto

Tipo de control del motor
NOTA: No es posible cambiar a otros menus o parametros.

Transferencia de una configuracién de variador a otra, con
terminal de visualizacion, cuando el variador utiliza la funcion
[Multimotores config] 1171 L

A es el variador fuente y B el variador receptor. En este ejemplo, el cambio se
controla mediante una entrada logica.

1.
2.

10.
11.

12.

13.

14.

15.

Conecte el terminal grafico al variador A.

Establezca la entrada logica LI ([2 configuraciones]  ~ F /)y LI ([3
configuraciones] [ ~ F =) en 0.
Descargue la configuracién 0 en un archivo del terminal grafico (ejemplo:

archivo 1 del terminal grafico)

Establezca la entrada Idgica LI ([2 configuraciones] L ~ - /)en 1ydejela
entrada légica LI ([3 configuraciones] [ ~ F &) en 0.
. Descargue la configuracion 1 en un archivo del terminal grafico (ejemplo:

archivo 2 del terminal grafico)

Establezca la entrada Idgica LI ([3 configuraciones] [ ~ - &) en 1 y deje la
entrada légica LI ([2 configuraciones] © -~ /)en 1.
Descargue la configuracién 2 en un archivo del terminal grafico (ejemplo:

archivo 3 del terminal grafico)
Conecte el terminal grafico al variador B.

Establezca la entrada Idgica LI ([2 configuraciones] [ ~ F /)y LI([3
configuraciones] [ ~ F ) en 0.

Restablezca los ajustes de fabrica del variador B.

Descargue el archivo de configuracion 0 en el variador (archivo 1 del terminal
grafico en este ejemplo).

Establezca la entrada I6gica LI ([2 configuraciones] [ -~ - /)en 1ydejela
entrada légica LI ([3 configuraciones] [ ~ F &) en 0.

Descargue el archivo de configuracion 1 en el variador (archivo 2 del terminal
grafico en este ejemplo).

Establezca la entrada Idgica LI ([3 configuraciones] [ ~ F &') en 1y deje la
entrada légica LI ([2 configuraciones] [ ~ F /)en 1.

Descargue el archivo de configuracién 2 en el variador (archivo 3 del terminal
grafico en este ejemplo).

NOTA: Los pasos 6, 7, 14 y 15 solo son necesarios si la funcion
[Multimotores config] /7 /7 L se utiliza con 3 configuraciones o 3 motores.
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Graphic display
terminal

Current
configuration

t

CANopen®

[2 Configurations] (L n F
[3 Configurations] (L n F &)

Terminal

CnF1=0,CnF2=0

CnF1=1,CnF2=0 CnF1=0,CnF2=1
or

CnF1=1,CnF2=1

Configuration 2
or motor 2

Configuration 1
or motor 1

Configuration 0
or motor 0

Orden de conmutacion

Segun el numero de motores o de configuraciones seleccionadas (2 6 3), la orden
de conmutacioén se enviard usando una o dos entradas légicas. La siguiente tabla
enumera las posibles combinaciones.

LI LI Numero de configuraciones
2 motores o configuraciones | 3 motores o configuraciones o motores activos

0 0 0

1 0 1

0 1 2

1 1 2
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Diagrama esquematico para el modo de motores multiples

VAT [T i
| — | LOorR
,—o‘ u Configuration 0 F— 0y
Configuration 0 Configuration 1 | ) ) I LOorR 3
if the 2 contacts +24V Configuration 1 Q-
are open Configuration2 / | | |
: ] ) ! LOorR |
u Configuration 2 Q- i

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Autoajuste en el modo de motores multiples

En el modo Multimotor, se gestionan y almacenan los parametros de ajuste
automatico para cada motor. Sin embargo, primero es necesario realizar el ajuste
automatico en cada motor.

Este ajuste automatico se puede realizar:

+ Manualmente con una entrada digital cuando el motor cambia.

* Encienda automaticamente el motor seleccionado durante el encendido del
variador si [Autoajuste autom.] A . £ esta ajustadoen [Si] 4 E 5.

Estados térmicos del motor en el modo de motores multiples

El variador ayuda a proteger los tres motores individualmente. Cada estado
térmico considera todos los tiempos de parada si la potencia del variador no esta
apagada.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

Cuando se apaga el variador, no se guardan los estados térmicos de los
motores conectados. Cuando se enciende de nuevo el variador, este no es
consciente de los estados térmicos de los motores conectados.

» Utilice sensores de temperatura individuales para la supervision térmica de
cada motor conectado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Salida de informacién de la configuracion

En el menu [Entradas/Salidas] | _ o, se puede asignar una salida digital a cada
configuracién o motor (2 6 3) para la transmision remota de informacién.
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NOTA: A medida que el menu [Entradas/Salidas] ' - - cambia, estas
salidas se deben asignar en todas las configuraciones en las que se necesita
informacion.

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & -  =» [CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . [ [ =»
[Funcién de Aplicacion] - . ~ =¥ [Multimotores config] /7 /7 [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Multimotores config] /7 /1 [ —
[Multimotor] L H /1 — [No] ~ o

Selecciéon Multimotor

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

Cuando se apaga el variador, no se guardan los estados térmicos de los motores conectados. Cuando se
enciende de nuevo el variador, este no es consciente de los estados térmicos de los motores conectados.

« Utilice sensores de temperatura individuales para la supervision térmica de cada motor conectado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Conmutacion de 2 juegos de parametros.

* [No] ~ =: No, es posible la multiconfiguracion
* [Si] Y £ 5: Si, multimotor posible
[2 configuraciones] = ~ F / — [No] = =

2 configuraciones

Conmutacién de 2 motores o 2 configuraciones.

* [No] ~ =: No, sin conmutacion

 [DHM] L . I: Entrada digital 1

* [...]-..: Consulte las condiciones de asignacién
(ICD00] = - &0 hasta[CD15] © = /5,[101kW] L /i / hasta[110kW] £ / /[, [201kW] L 2 J [ hasta
[210kW] L & /[0y [301kW] [ 7 [0 | hasta [310kW] L 7 /[J no estan disponibles).
[3 configuraciones] [ ~ F ~ — [No] - =

3 configuraciones
Conmutacioén de 3 motores o 3 configuraciones.

Idéntico a [2 configuraciones] [ ~ F /.

NOTA: Para obtener 3 motores o 3 configuraciones, [2 configuraciones] [ ~ - | también deben estar
configurados.
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[Autotuning by DIl £ n L —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] &/ - , =»[CONF] [ = ~ - =» [Completo] F . L [ =P
[Funcién de Aplicacion] F . ~ =¥ [Autotuning by DI] - ~ L

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Autotuning by DI] £ = L —

[Asig. autoajuste] - . L — [No] - =

Asig. de entrada de autotuning

El autoajuste se realiza cuando la entrada o el bit asignado cambia a 1.
NOTA: El autoajuste hace que el motor arranque.
* [No] ~ =: No, no asighado
« [DI1] L . [: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
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[Guiado hilo] £ - O —

Guiado hilo

Funcion para bobinar carretes de hilo (en aplicaciones textiles):

Traverse control

drive Winding drive
ATV320 ATV320
Reel of yarn
[ Gearbox——{] Main Shaft
Wiring motor \ \

; T\

\

Thread guide Thread \

Gearbox—| i /‘I |

Traverse control motor Cam

La velocidad de rotacion de la leva debe seguir un perfil preciso para garantizar
que el carrete sea estable, compacto y lineal:

Run command

LI or traverse
control bit

Motor speed

Base reference
ACC T~

ramp, dEC
ramp

\ t
Start of function

Bit 15 of word LRS1 End of function
(traverse control active

La funcién comienza cuando el variador ha alcanzado su referencia base y el
comando de control transversal se ha habilitado.

Cuando el comando de control transversal esta desactivado, el variador vuelve a
su referencia base, siguiendo el aumento determinado por la funcién de control

transversal. A continuacion, la funcidn se detiene en cuanto vuelve a esta
referencia.

El bit 15 de la palabra LRS1 esta en 1 mientras la funcion est4 activa.
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Parametros de funcion

Estos definen el ciclo de variaciones de frecuencia alrededor de la referencia
base, como se muestra en el siguiente diagrama:

TDN TUP @
S
QSH
TRH
1M
TRL
AN QSL
2
0 t
S: Velocidad del motor
1. Referencia base
2. Salto de frecuencia
Erl [Guiado de hilo] - ~ L : asignaciéon del comando de control transversal a una

entrada logica o a un bit de palabra de control de bus de comunicacion

m

- H [Frec.alta G. hilo] - ~ H: en hercios

m

L [Frec. transv. baja] = ~ L : en hercios

95H [Paso rapido arriba] 7 5 H: en hercios

95L [Paso rapido abajo] 7 5 L : en hercios

EuF [TraverseCtrl Acc] L . F: tiempo, en segundos
Ednr [Decel. guiado hilo] £ - ~: tiempo, en segundos

Parametros reales:
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Ebo [Tpo realizar bobina] - L o: tiempo que se tarda en hacer un carrete, en minutos.
Este parametro tiene como objetivo sefalar el final del bobinado. Cuando el control
transversal controla el tiempo de funcionamiento desde el comando [Guiado de hilo]
E - [ alcanza el valor de [Tpo realizar bobina] - 4 =, la salida légica o uno de los
relés cambia a estado 1, si la funcién correspondiente [Fin bobina] £ & = se ha
asignado.

El tiempo de operacion del control transversal EBOT se puede monitorear en linea
mediante un bus de comunicacion.

m
T

[Decrec.referencia] - £ F : disminucion en la referencia base.

En ciertos casos, la referencia base debe reducirse a medida que el carrete aumenta
de tamafio. El valor [Decrec.referencia] - = F corresponde al tiempo [Tpo realizar
bobina] £ L =. Una vez transcurrido este tiempo, la referencia continda cayendo,
siguiendo la misma rampa. Si baja velocidad [Velocidad baja] . 5 F estaen 0, la
velocidad alcanza 0 Hz, el variador se detiene y debe restablecerse con un nuevo
comando de ejecucion.

Si baja velocidad [Velocidad baja] . 5 F no es 0, la funcion de control transversal
contintia funcionando por encima de [Velocidad baja] L 5 .

TBO

O S S

LsP._[___

TBO

I
I
I
I
I
I
I
I
|
T
I
I
I
|
T
I
I
I
I
[}
T

S: Velocidad del motor
1. Referencia base
2. LSP=0
3. LSP>0
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rEr [Traverse Ctrl OFF] ~ £ - : reinicie el control transversal.
Este comando se puede asignar a una entrada l6gica o a un bit de palabra de control
de bus de comunicacién. Restablece la alarma [Fin bobina] £ 4 = y el tiempo de
funcionamiento de EBOT a O y reinicializa la referencia a la referencia base. Siempre y
cuando [Traverse Ctrl OFF] - - - permanece en 1, la funcién de control transversal
esta desactivada y la velocidad permanece igual que la referencia base. Este comando
se utiliza principalmente al cambiar carretes.
S
O A .
DTF A VA
VLA
0 t
TBO
RUN
0 t
TRC
0 t
EBOT
TBO
0 t
()
0 t
EBO
0 t
RTR
0 t
S: Velocidad del motor
1. Referencia base
2. Bit15de LRS1
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]

-
=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Cont. de Vaivén

Master Drive Slave drive

ATV320 ATV320

Synchronization
Y Reel of yarn

|:| Gearboxf——| ]:5555[13 f:i Main Shaft

Winding motor . N

\ \ \\?rl

| Com—
Thread guide Thread
B BT Z \
Ca

m

Thread guide motor

La funcién de oscilacion del contador se utiliza en ciertas aplicaciones para
obtener una tension de hilo constante cuando la funcién de control transversal
produce variaciones considerables en la velocidad del motor de guia de hilo
[Frec.alta G. hilo] £ - H y [Frec. transv. baja] - - L, consulte [Frec.alta G.

hilo] = - H .

Se deben utilizar dos motores (un maestro y un esclavo).

El maestro controla la velocidad de la guia de hilo, el esclavo controla la velocidad
del bobinado. La funcién asigna al esclavo un perfil de velocidad, que esta en
antifase al del maestro. Esto significa que se requiere sincronizacion, usando una
de las salidas logicas del maestro y una de las entradas l6gicas del esclavo.

314 NVE41298_05



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

(1)

)

) ~_ e _ | TRH
T~ TRL

. N ] TRH
_— TRL

Ejecutar comando en maestro y esclavo

Comando de control transversal en maestro y esclavo
Velocidad del motor de la guia de hilados (motor principal)
Sincronizacion tSY/SnC

ARl

Velocidad del motor del bobinado (motor esclavo)

Conexion de sincronizacion de E/S

(1) (2)

ATV320 ATV320

(SNCO) LO: O O LI+ (SnCl)
COM (r ? COM

1. Unidad maestra
2. Unidad esclava

Las condiciones de inicio de la funcién son:
* \Velocidades base alcanzadas en ambos variadores
» Entrada de [Guiado de hilo] £ -~ [ activada
+ Senal de sincronizacion presente
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

NOTA: Los parametros [Paso rapido arriba] 5 5 + y [Paso rapido abajo]
5 5 L por lo general, deben mantenerse en 0.

Acceso

Es posible acceder a los pardmetros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F . L [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] F . ~ =¥ [Guiado hilo] - - [J

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Guiado hilo] - ~ [ —

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las
instrucciones sobre compatibilidad de funciones .

[Guiado de hilo] £ - [ — [No] r o

Guiado de hilo

El ciclo del control de recorrido comienza cuando la entrada o el bit asignados cambian a 1 y se detiene
cuando cambia a 0.

* [No] ~ =: No, funcionan de forma inactiva, lo que ayuda a evitar el acceso a otros parametros
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
[Frec.alta G. hilo] £ - H % () () De 0210 Hz 4 Hz
Frec.alta G. hilo
[Frec. transv. baja] £ - L % ) De 0a10Hz 4 Hz
Frecuencia transversal baja
[Paso rapido arriba] 7 5 H * Qo De 0 a [Frec.alta G. hilo] OHz

L /
= r ILI

Paso rapido hacia arriba

[Paso rapido abajo] 7 5 . * Qo De 0 a [Frec. transv. baja] O0Hz

L !

=L

= i

Paso rapido hacia abajo

[TraverseCtrl Acc] £ . 7 % () De0,12999,9s 4s
Traverse control acceleration

[Decel. guiado hilo] £ o » % () De 0,12999,9s 4s
Decel. guiado hilo

[Tpo realizar bobina] - - - % () De 0 & 9.999 min 0 min
Tiempo realizar bobina

[Fin bobina] £ & o % - [No] =

Final de bobina

La salida o relé asignado cambia a estado 1 cuando el tiempo de operacion del control transversal alcanza el
[Tpo realizar bobina] - & .

* [No] ~ =: No, no asignado
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
* [R2] - Z: Relé R2
+ [LO1] L = !: Salida légica LO1
+ [DQ1] < = [: Salida digital DQ1, salida analdgica AO1 que funciona como salida légica. Se puede
realizar la seleccion si [Asignacion AQ1] A o |/ se establece en [No] - =
[Cont. de Vaivén] 5~ [ K - [No] - =

Cont. de Vaivén

Para ser configurado solo en la unidad de bobinado (esclavo).
* [No] ~ =: No, funcionan de forma inactiva, lo que ayuda a evitar el acceso a otros parametros
« [DI1] L . [: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

[Sinc. Cont.vaivén] £ 5 5 K — [No] r o
Sincronizar Cont.vaivén
Para ser configurado solo en la guia de hilo (maestro).
* [No] ~ =: No, funcién no asignada
 [LO1] L = [: Salida Iégica LO1
* [R2] - 7: Relé R2
+ [DQ1] o = [: Salida digital DQ1, salida analdgica AO1 que funciona como salida l6gica. Se puede
realizar la seleccion si [Asignacion AQ1] A = | se establece en [No] ~ o
[Decrec.referencia] o - F % () De 0 a 599 Hz 0 Hz

Decrec.referencia, disminucion de la referencia de base durante el ciclo de control transversal.

[Traverse Ctrl OFF] - £ - % - [No] ~ =

Traverse control disabled

Cuando el estado de la entrada o el bit asignados cambia a 1, el tiempo de funcionamiento del control
transversal se restablece en 0, junto con [Decrec.referencia] - £ F .

* [No] ~ =: No, funcién no asignada
« [DI1] L . [: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ k.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién

correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

[Alta velo.conmut.] L H5 —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F .. [ [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] F . -~ =¥ [Alta velo.conmut.] [ H 5

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Alta velo. conmut.] [ H 5 —

[2 Velocidades altas] = H ~ — [No] - =

2 Velocidades altas
* [No] ~ =: No, funcién no asignada

[Niv.Ele. frec.mo] F £ H: Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado

* [Niv.Ele. frec.mo 2] ~ 2 A: Nivel elevado de frecuencia del motor 2 alcanzado
 [DIM1] L . I: Entrada digital 1

* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion

[4 Velocidades altas] = H 4 — [No] - =

4 Velocidades altas

NOTA: Para obtener 4 Velocidades altas, [2 Velocidades altas] = +H & también se debe configurar.
Idéntico a [2 Velocidades altas] 5 H = .
[Velocidad alta] + 5 F €) De 0a 599 Hz 50 Hz
Velocidad alta

La frecuencia del motor con referencia maxima puede ajustarse entre [Velocidad baja] . = - y[Velocidad
maximaj - F ~.

La configuracién de fabrica cambia a 60 Hz si [Motor estandar] & - - se establece en [60Hz NEMA] 5 [J.

Para ayudar a evitar que se detecte el error [SOBREVELOC. MOTOR] - = F, se recomienda que [Velocidad

maxima] - F - seaigual o mayor al 110% de [Velocidad alta] + = F'.

[Velocidad alta 2] H 5 7 = % () De 0 a 599 Hz 50 Hz
Velocidad alta 2

Visible si [2 Velocidades altas] = H &' no esta definido en [No] - .

Idéntico a [Velocidad alta] +H = F .

[Velocidad alta 3] H 5 7 7 % () De 0 a 599 Hz 50 Hz
Velocidad alta 3

Visible si [4 Velocidades altas] 5 H 4 no esta definido en [No] - .

Idéntico a [Velocidad alta] +H = F .

[Velocidad alta 4] H 5 7 4 % () De 0a 599 Hz 50 Hz
Velocidad alta 4

Visible si [4 Velocidades altas] = H 4 no esta definido en [No] ~ .

Idéntico a [Velocidad alta] + = F .
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1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]

- -
~ -

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

NVE41298_05

319



1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

[DCBus] d [ [ —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Estim. Var] & - , =» [CONF] [ = ~ F =» [Completo] F .. [ [ =»
[Funcién de Aplicaciéon] F .~ =» [DC Bus] o [ [

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[DCBus] 4L L —
[Encaden. bus DC] -/ L L /1 — [No] - =
Configuraciéon Bus CC
* [No] ~ =: No, no asignado
» [Busyredes] /1A /~:Busyredes, el variador es suministrado por el bus de CC y la red de
alimentacion.
* [Control bus de campo] & . 5: Control bus de campo, la unidad es suministrada Unicamente por una
barra de bus de CC.

AAPELIGRO

SUPERVISION DE FALLOS A TIERRA DESHABILITADA SIN DETECCION DE ERRORES

El ajuste de este parametro a Main desactivara la supervision de fallos de conexion a tierra.

» Utilice unicamente este parametro tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

* Implemente las funciones de supervision de fallos a tierra alternativas que no disparen respuestas
automaticas de error del variador, sino que permitan respuestas equivalentes adecuadas por otros medio
de acuerdo con todas las regulaciones y normas aplicables y la evaluacion de riesgos.

+ Ponga en servicio y pruebe el sistema con la supervisién de fallos a tierra habilitada.

» Durante la puesta en servicio, compruebe que el variador y el sistema funcionan como esta previsto.
Para ello, realice pruebas y simulaciones en un ambiente controlado bajo condiciones reguladas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

[Compat.bus DC] & [ [ [ K - [Altivar] A £V
Compatibildad del bus DC

Visible si [Encaden. bus DC] = [ [ /7 anterior no se ha establecido en [No] - .

[Altivar] A £ V : unicamente los variadores del ATV 320 se encuentran en la cadena de bus de CC.
[Lexium] L H /7: al menos un variador del Lexium 32 se encuentra en la cadena de bus de CC.

* Para ATVe+sM2 0 ATV320+*M3 0 ATV320°++S6, no dependiendo de los parametros [Compat. bus DC]
d L [ [ [Tensiondelared] = - £ 5, [Nivel de frenado] V & - se ven forzados a adoptar su valor
predeterminado.

+ Para ATVe++esN4, si [Compat. bus DC] -/ [ [ [ se establece en [Altivar] ~ £ \I los parametros [Tensién
delared] . - £ 5, [Nivel de frenado] \/ & - se ven forzados a adoptar su valor predeterminado.

» Para ATVe-*N4, si [Compat. bus DC] -/ [ [ [ se establece en [Lexium] L H /1, [Tension de la red]
wu - E 5 se fuerza a su valor predeterminado, [Nivel de frenado] \/ & - se fuerzaa 780V CCy el
variador se dispara en [Nivel freno excesivo] \/ = & ~ con un nivel de bus de CC de 820 V CC en lugar

de 880 V CC para ser compatible con los variadores del Lexium 32 .

Z — Segun el calibre del
[Asig. pér.fas.en.] F L * variador.

320 NVE41298_05



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
Fum- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Asig. pérdida de fase de entrada, el comportamiento del variador en caso de pérdida de fase de entrada
detecto un error.

No se puede acceder si la capacidad del variador es ATVes*M2.

Visible si 3.1 [Nivel de acceso] | A [ se establece en [Experto] £ - - y [Encaden. bus DC] /[ [ /1
anterior se establece en [No] ~ .

* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado

+ [Paradarueda Libre] Y £ 5: Parada Rueda Libre, error detectado con parada de rueda libre
[PERDIDA FASE RED] .~ L se fuerza a [lgnorar] - = si[Encaden. bus DC] o [ [ /7 anterior se establece
en [Control bus de campo] & . 5 . (Consulte [PERDIDA FASE RED] : 7 L en el Manual de Programacion

(DRI- > CONF > FULL > FLT- > IPL-).

[Cortircuito tierra] 5 L 7 & - [Parada rueda Libre]

1L ]

Ground short circuit detection

Se puede acceder a la clasificacion de los variadores ATV320U55¢¢¢ ... D15¢¢e,

Visible si 3.1 [Nivel de acceso] . [ [ se establece en [Experto] £ F - y [Encaden. bus DC] - [ [ /7 anterior
se establece en [No] - .
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] - £ 5: Parada Rueda Libre, error detectado con parada de rueda libre
[Cortircuito tierra] 5 L [ 7 se ve obligado a [Ignorar] ~ o para los variadores del ATV320U55¢¢¢ ... D15¢¢ si
[Encaden. bus DC] o [ [ /7 anterior se establece en [Bus y redes] /1A .
NOTA: si [Cortircuito tierra] 5 [ L 7 se establece en [Ignorar] ~ =, funciones de seguridad integradas

(excepto torque de seguridad fuera) para ATV320U55¢¢¢ ... D15+ no se pueden utilizar unidades; de lo
contrario, el variador se activa en el estado [Error funcién seg.] 5 A F F.

A APELIGRO

SUPERVISION DE FALLOS A TIERRA DESHABILITADA SIN DETECCION DE ERRORES

El ajuste de este parametro a [Ignorar] NO desactivara la supervision de fallos en la conexion a tierra.

» Utilice unicamente este parametro tras una exhaustiva evaluacién de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

* Implemente las funciones de supervision de fallos a tierra alternativas que no disparen respuestas
automaticas de error del variador, sino que permitan respuestas equivalentes adecuadas por otros medio
de acuerdo con todas las regulaciones y normas aplicables y la evaluacién de riesgos.

» Ponga en servicio y pruebe el sistema con la supervision de fallos a tierra habilitada.

» Durante la puesta en servicio, compruebe que el variador y el sistema funcionan como esta previsto.
Para ello, realice pruebas y simulaciones en un ambiente controlado bajo condiciones reguladas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

[Tensiéndelared] u - £ 5 K Segun la tension nominal Segun la tension nominal
de conduccion de conduccion

Tension de la red de evacuacion

Visible si 3.1 [Nivel de acceso] L. A [ se establece en [Experto] £ - - y [Encaden. bus DC] -/ [ [ /1
anterior se establece en [No] - .

Para ATV320sesM2+ 0 ATV320°¢*M3s:

* [200 Vac] = 17 [J: 200 voltios CA

* [220 Vac] = = [7: 220 voltios CA

* [230 Vac] = 7 [1: 230 voltios CA

* [240 Vac] = 4 [I: 240 voltios CA (configuracién de fabrica)

* [Lexium] L H/1: [Tensidon de lared] . - £ 5, [Nivel de subtensién] .. 5 L, [Nivel de frenado] V & - se

’I_
ven forzados a adoptar su valor predeterminado.
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1.3.4.7 [Completo] ~ . L L - - [Funcién de Aplicacién]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Fum-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Para ATV320++*N4-:

* [380 Vac] 7 A : 380 voltios CA

+ [400 Vac] - [J [1: 400 voltios CA

» [460 Vac] ~ & [7: 460 voltios CA

» [500Vac] = [J [1: 500 voltios CA (configuracién de fabrica)

* [Lexium] L H /7: [Tension de lared] .. - £ 5, [Nivel de subtensiéon] . =~ L se ven obligados a adoptar
su valor predeterminado, [Nivel de frenado] \/ & - se fuerzaa 780 V CC y el variador se dispara en
[Nivel freno excesivo] \/ = & F a un nivel de bus de CC de 820 V CC en lugar de 880 V CC.

Para ATV320¢++S6e:

* [525Vac] 5 = 5: 525 voltios CA
» [600 Vac] £ (7 [J: 600 voltios CA (configuracion de fabrica)

* [Lexium] L H /7:[Tension de lared] .. - £ 5, [Nivel de subtensién] . 5 L, [Nivel de frenado] V - - se
ven forzados a adoptar su valor predeterminado.

[Nivel de subtensién] . 5. % De 100 a 304 V CA Segun el calibre del
variador

Nivel de subtensién
Visible si 3.1 [Nivel de acceso] | A [ se establece en [Experto] £ F .

El ajuste de fabrica es el valor maximo del rango de ajuste (consulte la tabla a continuacion).
El rango de ajuste se determina mediante la siguiente tabla:

Rango de ajuste

Valor minimo

[Encadenamiento de [Encadenamiento de
Tensi6n nominal del [Tensién de la red DC-Bus] (dCCM) DC-Bus] (dCCM) Valor i
variador eléctrica] (urES) . o alor maximo
[No] (nO) [MAin](Barra y principal)
o [buS] (sélo barra)
[200V ac] (200) 100V CA
ATV320eeeM2e [220 V ca] (220) 120V CA
ATV3200 selM3e [230V ac] (230) 131V CA 100V CA 141V CA
[240V ac] (240) o 141V CA
[Lexium] (LHM)
[380V ac] (380) 190 V CA
[400V ac] (400) 204V CA
ATV320eeeN4e [440V ac] (440) 233VCA 190 V CA 276 V CA
[460V ac] (460) 247V CA
[500V ac] (500) o 276 V CA
[Lexium] (LHM)
[525V ac] (525) 266 V CA
ATV320eeeS6e [600V ac] (600) o 304V CA 266 V CA 304V CA

[Lexium] (LHM)

Este parametro también es visible en (DRI- > CONF > FULL > FLT- > USB-).

322 NVE41298_05



1.3.4.7 [Completo] F . L L - - [Funcién de Aplicacion]
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Nivel de frenado] V & - % (@) de 335a995V CC Segun el calibre del
variador

Nivel de frenado

Visible si 3.1 [Nivel de acceso] L A [ se establece en [Experto] £ F .

El ajuste de fabrica viene determinado por el calibre de tension del variador:
» Para ATV320eeeM2e: 395V CC
+ Para ATV320eeeM3e: 395V CC
» Para ATV320eeeN4e: 820V CC
« Para ATV320eeeS6e: 995V CC
El rango de ajuste se determina mediante la siguiente tabla:

Rango de ajuste
Tension nominal del variador [Tensién de la red eléctrical valor minimo valor maximo
(ureS)
[200V ac] (200) 335V CC
ATV320eeeM2e [220 V ca] (220) 365V CC
ATV320eesM3e [230V ac] (230) 380V CC 395V CC
[240V ac] (240) o [Lexium] 395V CC
(LHM)
[380V ac](380) 698V CC
[400V ac](400) 718V CC
[440V ac](440) 759V CC 820V CC
ATV320eeeN4e
[460V ac](460) 779V CC
[500V ac](500) 820V CC
[Lexium](LHM) 780V CC 780V CC
[525V ac](525) 941V CC
ATV320eeeS6e [600V ac](600) o [Lexium] 995V CC 995V CC
(LHM)

Este parametro también es visible en (DRI- > CONF > FULL > DRC-).

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

1.3.4.8 [Completo] F u L L - - [GESTION DE FALLOS]

FLE-

Contenido de este capitulo

Con terminal de pantalla integrado ... 325
[Gestion De PTC] [ £ L — et e e 327
[Borrado falloS] = 5 £ — ... 329
[Reset Fallos AUtO] A £ m — e 332
[Atencion ajustes] [ L 5 — ... 334
[Recuper. al VUEIO] F L m — . e 335
[Superv.termicamot.] £ H £ —. oo 336
[PERDIDA FASE MOTOR] 5 F L — oot 339
[COMPIEtO] | F L e 340
[Sobrecalent.var.] o H L — .o 341
[Parada Advertencia Térmica] 5 A £ — ...ooiiiiiiiiii e 343
[Error EXternNO] £ L F — e 344
[Resp. SUBLESION] L 5 b — oo 346
[TeSt IGBT] £ 1 e 348
[Pérdida 4-20 MA] L F L — oot 349
[Deshab.detec.error] i H — ..o 350
[Superv. bus campo] [ L L — oo 352
[Moni.del encod.] 5 o o — ..o 355
[Detec. Par o 1 lim.] £ o — o 356
[Cont. Frecuencia] F H F — .o 357
[Detec Carga dindm.] o L o — oo 359
[Error De Autotuning] £ m F —— oo 361
[Pareando tarjetas] M ' | — .o 362
[Subcarga Proceso] i L o — ..o 363
[Sobrecarga Proceso] o L o —...uiiiiiiiiii e 365
[Velocidad retorno] L F F — o 367
[Coef. parada rapida] F 5 F — ..o 368
[INYECC. DC] o £ 1 e 369

324
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1.3.4.8 [Completo] F . L L -- [GESTION DE FALLOS]
FLE- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Con terminal de pantalla integrado

Resumen de funciones:

Cadigo Nombre

FEL— [Gestion De PTC]

-5k — [Borrado fallos]

AEr — [Reset Fallos Auto]
ALS— [Atencion ajustes]
FLr— [Recuper. al vuelo]

EHE — [Superv.termica mot.]
oPL— [PERDIDA FASE MOTOR]
TP L — [PERDIDA FASE RED]
oHL — [Sobrecalent.var.]
S5AE— [Parada Advertencia Térmica]
EEF — [Error Externo]

ubShb— [Resp. Subtesién]
EkE— [Test IGBT]

LFL— [Pérdida 4-20 mA]

rnH— [Deshab.detec.error]

CLL— [Superv. bus campo]
5dd— [Moni. del encod.]
Eoid— [Detec. Par ol lim.]
FAF— [Cont. Frecuencia]
dLd— [Detec Carga dinam.]
EmnF — [Error De Autotuning]
FFP, — [Pareando tarjetas]
uld— [Subcarga Proceso]
ol d— [Sobrecarga Proceso]
LFF— [Velocidad retorno]
F5E— [Coef. parada rapida]
d0  — [Inyecc. DC]
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1.3.4.8 [Completo] F ., L L - - [GESTION DE FALLOS]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

) .
_{V = ENT @z ESC

ESC LAC |

1. Desdeelmenl £ =~ F
2. Gestion de errores detectados

Los parametros en el ment [GESTION DE FALLOS] F | - sélo se puede
modificar cuando el variador esta detenido y no hay ningin comando de

ejecucion, excepto para los parametros con un simbolo () en la columna de
cbdigo, que se puede modificar con el variador en ejecucion o detenido.
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1.3.4.8 [Completo] F . L L --[GESTION DE FALLOS]

c=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Gesti()n De PTC] PEL —

Sonda PTC

Acceso

1 conjunto de sonda PTC puede ser gestionado por el variador para ayudar a
proteger el motor: en entrada logica LI6 convertido para este uso por el
conmutador SW2 en el bloque de control.

La sonda PTC se supervisa en busca de los siguientes errores detectados:
+ Sobrecalentamiento del motor
+ Fallo de corte de sonda
» Cortocircuito del sensor

La proteccion mediante sonda PTC no desactiva la proteccién mediante el calculo
12t realizado por el variador (se pueden combinar los dos tipos de proteccion).
ATV320eeeeeB ATV320eeeeeC

Sink ext.
DI6 PTC Sinkint.| Source

e oon [ RO
s BB =[O pal )
Sink int. R2C ® Ric ® SW2 SWA1
Di6 STO @ — Mﬂ
sw2 P24 | com| © 10V_AI1 COM Al2_AI3 COMAQT]" [R1A R1B R1C[R2A R2C]]
™ wiolels) | [EEEEEHE EEEEE
1Q e
EZ EQ AiBl ) <O °°
A2l —_—h (@)
DI5 [ 1ov| © EBEBE 1=
bw &) Al
C), oS g com| [ Rus
DI2
222
DIERINN L
RJ45 - DQ- DQ+ PE
NOTA:
DiIx =LX
DQx = LOx
AQ1=A01

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:::/:—:-P I_IIII»IIII »II:II_{:»F'II__II__
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1.3.4.8 [Completo] F ., L L - - [GESTION DE FALLOS]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Gestion De PTC] F £ L —
[PTC Fdbk Handling] F £ L L - [No] - =

PTC probe feedback handling

Compruebe en primer lugar que el conmutador SW2 del bloque de control esté establecido en PTC.
* [No] ~ =: Sin gestién/administracién, no se utiliza

+ [Siempre] A 5: Siempre, las sondas PTC se supervisan permanentemente, incluso si la fuente de
alimentacion no esta conectada (siempre que el control permanezca conectado a la fuente de
alimentacion)

* [Con Poten.] - o 5: Con Poten., las sondas PTC se supervisan mientras la alimentacion del variador
esta conectada

* [Motor func.] - 5: Motor func., las sondas PTC se supervisan mientras la alimentacién de corriente al

motor esta conectada
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1.3.4.8 [Completo] F . L L -- [GESTION DE FALLOS]
FLE- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Il L

[Borrado fallos] - 5 £ —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L »I’:II_ E »I_ 5k

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Borrado fallos] - 5 - —

[Asig. reset errores] - = F — [No] - =

Asig. entrada resta. tras fallos

Los errores detectados se borran manualmente cuando la entrada o el bit asignados cambia a 1, si la causa
del error detectado ha desaparecido.

La tecla STOP/RESET del terminal gréfico realiza la misma funcion.

Los siguientes errores detectados se pueden borrar manualmente: A5 F, b - F, L nF, L aF,dL F,
EFF I,EFF2,FRES, FLFE, vnF9, vnFA, vnFb,LLF,LFF3,0bF,aHF,all,alF,
oFF I,aPF2, a5F, abkFL, FHF,PEFL,5CFY,50F5,5LF I,5LF2,5LF3,5aF,
SFF,55F, F _I’II:, EnrmF Yy ul F
NOTA: Si [Rearme fallo extend] + - - [ se establece en [Si] “ £ 5, el error adicional detectado a
continuacion se puede borrar manualmente: - L F, 5L F [, 5L F 3.
* [No] ~ =: No, funcién inactiva
« [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
(Si[Perfil] L H L F se establece en [Combinado] 5 | /7 o [Independiente] = £ ~ entonces [CD11] [ o [ |/
hasta [CD15] [ & /5,[C111]1 [ | | I hasta[115kW] [ |/ /5,[211kW] [ & | [ hasta[215kW] [ =& /5y
[311kW] [ 7 |/ | hasta [315kW] [ 7 /5 no estan disponibles).

- [NO] (al=]

[Asig. rearr. prod.] - 7 A %

Asig. de rearranque del producto

La funcion de Rearranque realiza un Rearme tras fallo y luego vuelve a arrancar el variador. Durante este
procedimiento de Rearranque, el variador sigue el mismo procedimiento que realizaria si se hubiese apagado
y vuelto a encender. En funcion del cableado y la configuracion del variador, esto puede producir un
funcionamiento inmediato e inesperado.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La funcion de Rearranque realiza un Rearme tras fallo y vuelve a arrancar el variador.
« Compruebe que la activacion de esta funcion no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

Este parametro solo se puede modificar si 3.1 [Nivel de acceso] . A [ se establece en modo [Experto]

-
EPr

.

Reinicializacion del variador mediante entrada légica. Permite resetear todos los errores detectados sin tener
que desconectar el variador de la fuente de alimentacion. El variador se reinicializa en un flanco ascendente
(cambio de 0 a 1) de la entrada asignada. El variador sélo se puede reinicializar cuando esta bloqueado.

Para asignar la reinicializacion, mantenga pulsada la tecla ENT durante 2 s.

* [No] ~ =: No, funcién inactiva
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

(=

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
« [DIM] L . I: Entrada digital 1
[..]..
+ [DI6] L | L: Entrada digital 6
« [DAIM] L A . I: Entrada digital Al1

+ [DAI2] L A . 7: Entrada digital Al2
 [OLO01] = L & I: OLO1, bloques de funcion: Salida logica 01

[...] -

 [OL10] = L /[I: OL10, bloques de funcion: Salida logica 10
[Rearranque producto] - 7 X _ [No] r o
Rearranque producto

La funcion de Rearranque realiza un restablecimiento tras un fallo y luego vuelve a arrancar el dispositivo.
Durante este procedimiento de Rearranque, el dispositivo sigue el mismo procedimiento que realizaria si se
hubiese apagado y vuelto a encender. En funcién del cableado y la configuracién del dispositivo, esto puede
producir un funcionamiento inmediato e inesperado.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La funcién de Rearranque realiza un restablecimiento tras un fallo y luego vuelve a arrancar el dispositivo.
» Compruebe que la activacion de esta funcién no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Este parametro solo se puede modificar si 3.1 [Nivel de acceso] | A [ se establece en modo [Experto]

i -
= .

Reinicializacién del variador. Permite resetear todos los errores detectados sin tener que desconectar el
variador de la fuente de alimentacion.
* [No] ~ =: No, funcion inactiva

« [Si] Y £ 5: Si, reinicializacidon. Mantenga pulsada la tecla ENT durante 2 s. El parametro cambiara a [No]
~ o automaticamente una vez que la operacion haya finalizado. El variador solo se puede reinicializar
cuando esta bloqueado.

[Rearme fallo extend] H - F [ & — [No] - o

Activacion rearme fallo extendido

AVISO

VARIADOR INSERVIBLE

» Compruebe que la activacion de este parametro no genere dafios en el equipo.
» Antes de restablecer el error detectado, identifique y corrija la causa del error.
Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Este parametro solo se puede modificar si [3.1] [Nivel de acceso] | A [ se establece en modo [Experto]
EFr.
Permite seleccionar el nivel de acceso de [Asig. reset errores] - 5 F para restablecer los errores detectados
sin tener que desconectar el variador de la fuente de alimentacion.
NOTA: Si [Rearme fallo extend] + - - [ se establece en [Si] - £ 5, el error adicional detectado a
continuacion se puede borrar manualmente: = L F, 5L F [, 5L F 4.
* [No] ~ =: No, funcién inactiva
» [Si] 4 E 5: Si, funcién activa
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F
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

[Reset Fallos Auto] A £ r —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L VAR SRR S HEr
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Reset Fallos Auto] A £ - —
Z - [NO] oo
[Reset Fallos Auto] - - %25

Restablecimiento automatico de operaciéon cuando desaparece el fallo

Esta funcion puede utilizarse para realizar automaticamente uno o varios Rearmes tras fallo. Si la causa del
error que ha disparado la transicion al estado de funcionamiento de Fallo desaparece mientras esta funcion
esta activa, el variador reanuda el funcionamiento normal. Cuando se realizan automaticamente los intentos
de Rearme tras fallo, la sefal de salida de "Estado de funcionamiento de Fallo" no esta disponible. Si los
intentos de realizar el Rearme tras fallo no tienen éxito, el variador permanece en el estado de funcionamiento
de Fallo y la sefial de salida de "Estado de funcionamiento de Fallo" se activa.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
» Compruebe que la activaciéon de esta funcién no genera condiciones inseguras.

+ Compruebe que el hecho de que la seial de salida "Estado de funcionamiento de Fallo" no esté
disponible mientras esta funcién esté activa no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

El relé de errores permanece activado si esta funcion esta activa. La referencia de velocidad y la direccion de

funcionamiento se deben mantener. Utilice un control de 2 hilos [Control 2/3 hilos] £ L [ establecido en
[Control 2 hilos] = [ y [Tipo 2 hilos] £ [ - establecido en [Nivel] L £ L, consulte [Control 2/3 hilos] - [ [
, pagina 102.

Si no se ha producido el rearranque una vez transcurrido el tiempo configurable [Tiempo fallo reset] = A -,
se anulard el procedimiento y el variador permanecera bloqueado hasta que se apague y se vuelva a
encender.

Se enumeran los cédigos de error , pagina 426 que permiten esta funcion.
* [No] ~ =: No, funcién inactiva

« [Si] Y E 5: Si, rearranque automatico después del bloqueo en estado de error detectado si el error
detectado ha desaparecido y las demas condiciones de funcionamiento permiten el rearranque.. El
reinicio se realiza mediante una serie de intentos automaticos separados por periodos de espera cada vez
mas largos: 1s, 5 s, 10 sy, después, 1 minuto para los siguientes intentos.

[Tiempo fallo reset] - A - * - [5 min] 5
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1.3.4.8 [Completo] F . L
FLE

F

L - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

* [5min] 5: 5 min

* [M0min] /:10 min
* [30 min] 7 J: 30 min
* [Mh] /H:1h
* [2h] ZH:2h
* [3h] 7H:3h

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Tiempo fallo reset
Este parametro aparece si [Reset Fallos Auto] A - ~ se establece en [Si] Y £ 5. Permite limitar el nimero de

rearranques consecutivos cuando se detecta un error recurrente.

* [llimitado]  E: llimitado

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de

caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

E 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.4.8 [Completo] F ., L L - - [GESTION DE FALLOS]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

[Atencion ajustes] AL 5 —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AN NN NN

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Atencion ajustes] A [ 5 —

[Nivel corr. elevado] [ = o ¢) () De0a1,51In(1) INV
Nivel de corriente elevado para activar alarma

[Nivel frec. mot. elev.] F £ o €) De 0a 599 Hz 50 Hz
Nivel de frecuencia del motor elevada

[Nivel 2 frec. mot. elev.] F 2 o () De 0a 599 Hz 50 Hz
Nivel 2 de frecuencia motor elevada

[Nivel par alto] £ £  €) De -300 a 300% 100%
Nivel par alto

[Nivel par bajo] - £ . €) De -300 a 300% 50%
Nivel de par bajo

[Niv. adver. pulsos] F 7. % De 0 a20.000 Hz 0Hz

Nivel de advertencia de pulsos

Visible si [Cont. Frecuencia] - 7 F noes[No] r .

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

i 2 s: Para cambiar la asignacion de este pardmetro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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1.3.4.8 [Completo] F . L L -- [GESTION DE FALLOS]
FLE- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

F

[Recuper. alvuelo] F L r —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AT SRR RN

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Recuper. al vuelo] - L - —

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles. Siga las

instrucciones en [Funcion de Aplicacidn] ~ . =~ — Resumen de [Funcién de Aplicacién] F . -, pagina
214.
[Recuperar al vuelo] ~ L ~ — [No] - o

Recuper. al vuelo

Se utiliza para permitir un rearranque suave si la orden de marcha se mantiene después de los siguientes
sucesos:

» Pérdida de alimentacion eléctrica o desconexion.
» Borrado del error detectado actual o rearranque automatico.
e Parada en rueda libre.

La velocidad dada por el variador se reanuda a partir de la velocidad estimada del motor en el momento del
rearranque y, a continuacion, sigue la rampa a la velocidad de referencia.

Esta funcién requiere control de nivel de 2 hilos.

Cuando la funcién esta en funcionamiento, se activa en cada comando de ejecucion, lo que da como resultado
un ligero retardo de la corriente (0,5 s max.). [Recuperar al vuelo] F L ~ se ve obligado a [No configurado]
~ = si control 16gico de freno [Asig. de frenos] & L [ esta asignado o si [Inyecciéon DC auto.] A &/ L se
establece en [Continua] [ £ .

Si la velocidad del motor cae a cero antes de aumentar a la velocidad de referencia después de una captura
sobre la marcha, aumentar ligeramente [Tiempo filtro corr.] I - £ F permite reiniciar el variador a su
velocidad actual.

* [No] ~ =: No, funcién inactiva
» [Si] Y E 5: Si, funcién activa
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

[Superv.termicamot.] £t HE —

Funcién de proteccion térmica del motor

Proteccion térmica calculando el 12t.
NOTA: El estado térmico del motor no se memoriza cuando el variador esta
apagado.
* Motores autoventilados: Las curvas de disparo dependen de la frecuencia del
motor.
« Motores con ventilacion forzada: Sélo se debe tener en cuenta la curva de
disparo de 50 Hz, independientemente de la frecuencia del motor.

Las siguientes curvas representan el tiempo de activacién en segundos: (50 Hz)

Trip time in seconds
1Hz 3Hz 5Hz

10000 \I f I/ 1UIHz ZUIHz 50 Hz
i {
1WA \
A1 A) \
\\\\ \\ N\
NN
1 000+ . L
=
AY
AN
AN
‘\"--... -
~—__
"l-n-.____‘-_‘.
hr 08 0.9 1 1.1 12 13 14 15 16

Motor curentyIitH

Las siguientes curvas representan el tiempo de activacion en segundos: (60 Hz)

Trip time in seconds 1 Hz 3Hz 5 Hz
\

10000 £ oz e
s
\ \
\ \
N\
V
%\\\\\ "
\\\
L~
1000
\
\‘
N
~N
\\.__‘
\"*-...___
100
0.7 0.8 0.9 1 1.1 1.2 1.3 1.4 15

Motor current//ItH
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1.3.4.8 [Completo] F . L L -- [GESTION DE FALLOS]
FLE- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

F

Instale el equipamiento de supervision térmica externa cuando se cumplan las
siguientes condiciones:

« Sise conecta un motor con una corriente nominal inferior al 20% de la
corriente nominal del variador.

¢ Si utiliza la funcion Conmutacion del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:::l,-,-P/_'::H-IF-PF:_:/_/_-}F/_/: EHE

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Superv.termicamot.] - H F —

[Modo térmico motor] £ H k- — [Autovent.] A L L

Modo supervisiéon térmica motor

NOTA: El error detectado se produce cuando el estado térmico alcanza el 118% del estado nominal y la
reactivacion se produce cuando el estado vuelve a caer por debajo del 100%.

* [No] ~ =: Sin supervisiéon térmica, sin proteccion
* [Autovent.] A [ L : Autoventilado, para motores de ventilacion automatica
+ [Motovent.] ~ [ L : Motoventilado, para motores con ventilacion forzada

De 0a 118% 100%

[Niv. térmico motor] ~ £ O

Nivel térmico del motor, umbral para alarma térmica del motor (salida légica o relé).

De 0a 118% 100%

[Niv. térm. motor 2] - o QO

Nivel térmico del motor 2, umbral para alarma térmica del motor 2 (salida légica o relé).

O De 0 a 118% 100%

[Niv. térm. motor 3] - £ o

Nivel térmico del motor 3, umbral para alarma térmica del motor 3 (salida l6gica o relé).

[Rea. errorti. mo.] = L L — [Parada rueda Libre]

L= C
-1 = ’__l

Reac. error exceso tiempo motor

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

En funcion de los ajustes de este parametro, se deshabilitara la respuesta de error a los errores detectados
0 se suprimira la transicién al estado de funcionamiento de Fallo si se detecta un error.

» Compruebe que los ajustes de este parametro no generan dafos en el equipo.

* Implemente las funciones de supervisién alternativas equivalentes para las funciones de supervision
deshabilitadas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Tipo de parada en caso de que se detecte un error térmico del motor.

[lgnorar] ~ = : Ignorar, error detectado ignorado
[Parada rueda Libre] < £ 5: Parada Rueda Libre

[Por STT] = E E£: Por STT, parada segun la configuracion de [Tipo de parada] = ~ ~ , sin disparo. En
este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] £ L [ y[Tipo 2 hilos] + [ £ , pagina 155 si el control se efectda a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

[Velocidad retorno] .. ~ F: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (2)

[Velocidad Mantenida] - L 5: Velocidad Mantenida, la unidad mantiene la velocidad que se aplica
cuando se produce el error detectado, siempre que el error detectado esté presente y no se haya quitado
el comando de ejecucion (2)

[Paro rampa] - /7 F: Paro rampa

[asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacion stop rapida

[Inyecc. CC] -/ L .:Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .

[Est.memo term.motor] /7 £ /7 — [No] - =

Estado memoria termico motor

[No] ~ =: No, el estado térmico del motor no se memoriza al apagar

[Si] 4 £ 5: Si, el estado térmico del motor no se memoriza al apagar
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[PERDIDA FASE MOTOR] o PL —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ (™ L onF = F oL L =-»F]E o P L

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[PERDIDA FASE MOTOR] = F [ —
z — [Error OPF] Y E &5
2s

[Asig. pér. fase sa.] = 7 L

Asig. pérdida de fase de salida

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si se deshabilita la supervision de las fases de salida, no se detectara la pérdida de fase y, como
consecuencia, tampoco la desconexién accidental de los cables.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

NOTA: [Asig. pér. fase sa.] o F L se establece en [Funcioén inactiva] ~ = cuando [Tipo control motor]
[k E , pagina 127 se establece en [Mot.sincro.] 5 4 ~. Para otras configuraciones de[Tipo control
motor] [ t k£, [Asig. pér. fase sa.] = /7 L se ve obligado a [Error OPF] 4 £ 5 si el control I6gico del freno
esta configurado.

* [Funcién inactiva] ~ =: Funcién inactiva

« [Error OPF] Y £ 5: Error OPF, disparo en [Asig. pér. fase sa.] - F L con parada de rueda libre

+ [Ningun Err Activado] - A [ : Ningan error activadono hay disparo por fallo detectado, pero si gestion

de la tension de salida para evitar una sobreintensidad cuando se restablezca la conexién con el motor y
se realice la recuperacion al vuelo (aunque esta funcién no esté configurada).

El variador cambia al estado [C.fase mot.] 5 o [ después de la hora de [Ret. pér. fase sal.] - -/ . La
recuperacion al vuelo es posible en cuanto el variador pasa al estado [C.fase mot.] 5 = L.

De0,5a10s 0,5s

[Ret. pér. fase sal.] = o/ 0

Ret. pérdida de fase de salida

Retardo temporal para tener en cuenta el error de [Asig. pér. fase sa.] - /7 L detectado.
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[Completo] . PL —
Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR TN SN =

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[PERDIDA FASE RED] F [ —

E — Segun el calibre del
[Asig. pér.fas.en.] F L * Ad2s variador

Asig. pérdida de fase de entrada
No se puede acceder si la capacidad del variador es ATV320eeeM2e.
En este caso, no hay valor de configuracion de fabrica.

Ajuste de fabrica: [Parada rueda Libre] 4 £ 5 para clasificacion del variador ATV320eeeN4e.

Si desaparece 1 fase y esto lleva a una disminucién del rendimiento, el variador cambia al modo de error
detectado [Perdida fase red] F H F.

Si desaparecen 2 o 3 fases, el variador se disparara en [Perdida fase red] ~ H F-.
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] Y £ 5: Parada Rueda Libre, error detectado con parada de rueda libre
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Il L

[Sobrecalent.var.] o HL —
Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:#I’:I_III_ L »I’:II_ A’:»L—IILIII’_

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Sobrecalent.var.] - H L —

[Error Temp var.] o H L — [Parada rueda Libre]

[ B
HE S

Error respuesta sobretemperatura variador

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

En funcion de los ajustes de este parametro, se deshabilitara la respuesta de error a los errores detectados
0 se suprimira la transicion al estado de funcionamiento de Fallo si se detecta un error.

» Compruebe que los ajustes de este parametro no generan dafos en el equipo.
Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

Comportamiento en caso de sobrecalentamiento del variador.

NOTA: Se produce un error cuando el estado térmico alcanza el 118% del estado nominal, y la
reactivacion se produce cuando el estado vuelve a descender por debajo del 90%.

* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] Y £ 5: Parada Rueda Libre

* [Por STT] = E t: Por STT, parada segun la configuracion de [Tipo de parada] = - - , sin disparo. En
este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] - [ y [Tipo 2 hilos] - £ , pagina 155 si el control se efectua a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

* [Velocidad retorno] .. F F-: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (2)

+ [Velocidad Mantenida] - . 5: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (2)

+ [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
+ [asignacién stop rapida] ~ 5 £ : asignacién stop rapida

* [Inyecc.CC] </ L ::Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .

[Adver. Térm. Varia.] - H A €) De 02 118% 100%

Advertencia del estado térmico del variador

Umbral para la alarma térmica del variador (salida l6gica o relé).

(1) También se puede acceder al parametro en el menu [SET] 5 £ L.

(2) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o una salida
I6gica a su indicacion.
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% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

g 2 s: Para cambiar la asignacion de este parametro, pulse la tecla ENT durante
2s.
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F

[Parada Advertencia Térmica] 5 A £ —

Parada aplazada en alarma térmica

Esta funcion permite evitar que el variador se detenga entre dos pasos del
proceso cuando el variador o el motor se sobrecaliente, ya que autoriza el
funcionamiento hasta la siguiente parada. A la siguiente parada, el variador se
bloquea a la espera de que el estado térmico vuelva a descender por debajo del
umbral establecido en un -20%. Ejemplo: Un umbral establecido en 80% permite
la reactivacion en 60%.

Se debe definir un umbral de estado térmico para el variador y un umbral de
estado térmico para los motores, que activa el paro diferido.

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: - r I»II__I__II_III:*II:I_III_ L *I’:ll_ E =) S5AE

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Parada Advertencia Térmica] 5 A £t —

[Parada Adver. Térmica] = A - — [No] - =

Parada Advertencia Térmica
La funcién de parada por alarma térmica permite establecer un nivel térmico de alarma personalizado para el
variador o el motor. Cuando se alcanza uno de estos niveles, el variador dispara la parada en rueda libre.

+ [No] ~ =: No, funcién inactiva (en este caso, no se puede acceder a los siguientes parametros)

» [Si] Y E 5: Si, parada en rueda libre en alarma térmica de variador o motor

[Adver. Térm. Varia.] - H A €) De 0a 118% 100%

Advertencia del estado térmico del variador, el umbral del estado térmico del variador que dispara la
parada diferida.

[Niv. térmico motor] £ £ o €) De 0a 118% 100%

Nivel térmico del motor, el umbral del estado térmico del variador que dispara la parada diferida.

De 0a 118% 100%

[Niv. térm. motor 2] - o ~ QO

Nivel térmico del motor 2, el umbral del estado térmico del motor 2 que dispara la parada diferida.

De 0a 118% 100%

[Niv. térm. motor 3] - o 7 QO

Nivel térmico del motor 3, el umbral del estado térmico del motor 3 que dispara la parada diferida.
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[Error Externo] E £ F —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR SR NN
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Error Externo] - - F —
[Asig. error externo] £ L — [No] - =

Asignacién de error externo
Si el bit asignado se encuentra en posicion 0, no se detecta ningun error externo.
Si el bit asignado se encuentra en posicion 1, se detecta un error externo.

La légica se puede configurar mediante [Cond. error ext.] L £ £ si se ha asignado una entrada légica.
* [No] ~ =: No, funcion inactiva

 [DIM1] L . I: Entrada digital 1
* [...]...: Consulte las condiciones de asignacion
[Cond. errorext.] L £ - % - [Activar alto] H . [

Condicién de error externo

Se puede acceder al parametro si el error externo detectado se ha asignado a una entrada Idgica. Define la
I6gica positiva o negativa de la entrada asignada al error detectado.

» [Activar bajo] _ =: Activar bajo, disparo en el flanco descendente (cambio de 1 a 0) de la entrada
asignada
* [Activaralto] ~ . : Activar alto, activando en el flanco ascendente (cambio de 0 a 1) de la entrada
asignada
[Resp. error externo] = F L — [Parada rueda Libre]

1 CC
SE 5

Resp. dispositivo a error externo

Tipo de parada en caso de que se detecte un error externo.
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error externo detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] “ £ 5: Parada Rueda Libre

* [Por STT] = k£ E: Por STT, parada segun la configuracion de [Tipo de parada] = ~ ~ , sin disparo. En
este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] £ L [ y[Tipo 2 hilos] + [ £ , pagina 155 si el control se efectia a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

» [Velocidad retorno] . ~ F: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)

» [Velocidad Mantenida] - . 5: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecté el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

» [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
+ [asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacion stop rapida

* [Inyecc.CC] - L .:Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .
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I
-

[Resp. Subtesiéon] u 5 65 —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I#A’__I:II7II:»I’:I_IAI_ L »I’:Il_ l’__»LI'___Il’:I
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Resp. Subtesion] . 5 5 —
[Resp. subtension] . 5 & — [Error activado] [

Respuesta a la subtensién, comportamiento del variador en caso de tension baja.

(el relé de fallo asignado a FLT [sin accionamiento] esta abierto)

* [Erractiv sinrelé] /: Error activado sin relé, el variador se dispara pero la sefial de error externo
detectada no se acciona (el relé de fallo asignado a FLT [sin accionamiento] permanece cerrado)

» [Advert activada] -': Advert activadala alarma y el relé de fallos permanecen cerrados. La alarma
puede asignarse a una salida Idgica o a un relé

» [Error activado] [J: Error Activado, el variador se dispara y se activa la sefial de error externo detectada

[Tensiondelared] o - £ 5 Segun la tensiéon nominal Segun la tensién nominal
de conduccién de conduccién

Tension de la red de evacuacion

Consulte [Tensiondelared] u - £ 5 .

[Nivel de subtension] . 5 L De 100 a 304 V Segun el calibre del
variador

Nivel de subtension, se detectd una configuracion de nivel de error de baja tensién en voltios. El ajuste de
fabrica viene determinado por el calibre de tension del variador.

Consulte [Nivel de subtension] . 5L .

[Tiem. esp. subtens.] . 5 £ De 0,25a999,9s 0,2s

Tiempo de espera de subtension, retardo temporal para tener en cuenta el error detectado de subtension.

[Prev.subtensién] = £ F — [Inactivo] - =

Paro Ctrldo Perd. Alim., comportamiento en caso de que se alcance el nivel de prevencién de subtension.
* [Inactivo] ~ -: Inactivo

* [Mantener volt. bus DC] /7 /7 5: Mantener volt. bus DC, este modo de parada utiliza la inercia para
mantener la tension del bus de CC el mayor tiempo posible

» [Parorampa] - /71 F: Paro rampa, deje de seguir una rampa ajustable [Max. tiempo parada] = - /7

* [Ruedallibre] . ~ F: Bloqueado en la parada de rueda libre sin error, bloqueo (parada de la rueda
libre) sin error detectado
[T. rearr. subten.] £ 5 /7 % €) De 1,0sa999,9s 1.0s

Tpo.rearranque subtens

Retardo temporal antes de autorizar el reinicio después de una parada completa para [Prev.subtension]
5 £ F =[Parorampa] - /7 F, sila tension ha vuelto a la normalidad.

[Nivel de prevencién] . 7 L % De 141 a 368 V Segun el calibre del
variador

Nivel prev. Subtension
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Configuracion del nivel de prevencion de subtension en voltios, al que se puede acceder si [Prev.subtension]
5k F no es [Inactivo] ~ =. El rango de ajuste y el ajuste de fabrica dependen del calibre de tension del
variador y del valor de la [Tensiéonde lared] . - £ 5.

[Max. tiempo parada] 5 - 17 % €) De 0,01260,00s 1,00s

Maximo tiempo de parada

Tiempo de rampa si [Prev.subtension] 5 £ 7 se establece en [Paro rampa] ~ /

[Tiemp.manten.bus CC] - & 5 % () De 129.999 s 9.999 s

Tiemp.manten.bus CC

Tiempo de mantenimiento del bus de CC si [Prev.subtensién] = - F se establece en [Mantener volt. bus
DC] /1171 5.
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[Test IGBT] £ £ —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o - ™ [ onF = F L L = F -
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[TestIGBT] £ k —
[Prueba cc Salida] = - - £ — [No] - =

Prueba de cortocircuito de salida
* [No] ~ =: No, sin pruebas

* [Si] 4 E 5: Si,los IGBT se prueban al encenderse y cada vez que se envia una orden de marcha. Estas
pruebas pueden causar un ligero retraso (algunos ms). En caso de que se detecte un error, el variador se
bloquea. Se pueden detectar los siguientes errores:

o Cortocircuito en la salida del variador (bornero U-V-W): visualizacion de SCF.
o IGBT no operativo: xtF, donde x indica el numero del IGBT correspondiente.
o IGBT cortocircuitado: x2F, donde x indica el nimero del IGBT correspondiente.

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o una salida
I6gica a su indicacion.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los pardmetros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

348 NVE41298_05



1.3.4.8 [Completo] F . L L -- [GESTION DE FALLOS]
FLE- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Pérdida4-20mA] L F L —

F

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I»II__L_II_III:»I’:I_III_ L »I’:II_ Al:»l’_llzll_

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Pérdida4-20 mA] L F L —
[AI3 Pérdida 4-20mA] L F L 7 - [Ilgnorar] ~ =
Respuesta a pérdida 4-20 mA en Al3
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado. Esta es la unica configuracion posible si [Min. Valor
AI3] [ ~ L 7 noes superior a3 mA
+ [Paradarueda Libre] < £ 5: Parada Rueda Libre
* [Por STT] = E t: Por STT, detenerse segun la configuracion de [Tipo de parada] = -  , sin interrupcion.

En este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] = [ [ y [Tipo 2 hilos] = £ , pagina 155 si el control se efectia a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

+ [Velocidad retorno] .. ~ : Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)

+ [Velocidad Mantenida] - . =: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecté el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

+ [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
» [asignacidn stop rapida] ~ 5 £ : asignacién stop rapida

* [Inyecc.CC] o L ::Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o una salida
I6gica a su indicacion.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funciéon
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Deshab.detec.error] 1n H —

Acceso

Se puede acceder a los parametros en el modo [Experto] £ F r

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r l»":l:ll7/:»ll:l_lll_ L »I’:I’_ I’:» rm H
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L

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Deshab.detec.error] = H —

E - [NO] no
[Detec.err.deshabili.] ~H X 4«25

Deteccion error deshabilitado

En algunos casos aislados, puede que las funciones de supervision del dispositivo sean no deseadas porque
impiden el propdsito de la aplicacién. Un ejempilo tipico es un extractor de humo que funciona como parte de
un sistema de proteccion contra incendios. Si se produce un incendio, el extractor de humo debe funcionar
tanto tiempo como sea posible, aunque, por ejemplo, se supere la temperatura ambiente permitida del
dispositivo. En tales aplicaciones, el dafio o la destruccién del dispositivo pueden ser aceptables como dafos
colaterales para evitar, por ejemplo, que se produzcan otros dafios que hayan sido evaluados como mas
graves.

Se ha incluido un parametro que permite desactivar ciertas funciones de supervisién en tales aplicaciones
para que las detecciones y respuestas automaticas de errores del dispositivo dejen de estar activas. Debe
implementar las funciones de supervision alternativas para las funciones de supervision deshabilitadas que
permitan a los operadores y/o sistemas de control maestro responder adecuadamente a las condiciones que
correspondan a los errores detectados. Por ejemplo, si se deshabilita la supervision de sobretemperatura del
dispositivo, el dispositivo del extractor de humo podria causar por si mismo un incendio si no se detectan los
errores. Una condicién de sobretemperatura puede, por ejemplo, sefialarse en una sala de control sin que las
funciones de supervision interna detengan inmediata y automaticamente el dispositivo.

APELIGRO

FUNCIONES DE DETECCION DE ERRORES DESHABILITADAS SIN DETECCION DE ERRORES

« Utilice unicamente este parametro tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

+ Implemente las funciones de supervision alternativas para las funciones de supervision deshabilitadas
que no disparen respuestas automaticas de error del dispositivo, sino que permitan respuestas
equivalentes adecuadas por otros medio de acuerdo con todas las regulaciones y normas aplicables y la
evaluacion de riesgos.

» Ponga en servicio y pruebe el sistema con las funciones de supervision habilitadas.

« Durante la puesta en servicio, compruebe que el dispositivo y el sistema funcionan como esta previsto.
Para ello, realice pruebas y simulaciones en un ambiente controlado bajo condiciones reguladas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, se activa la supervision de errores detectados. Si la
entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, se desactiva la supervisién de errores detectados. Los
errores detectados activos se borran en un borde ascendente (cambia de 0 a 1) de la entrada o bit asignado.

NOTA: La funcién Safe Torque Off y los fallos detectados que impiden cualquier tipo de funcionamiento no
se ven afectados por esta funcion.

Los siguientes errores detectados se pueden borrar manualmente: A~ F, L nF, Lo F, L F,dLF,EnF,
EFF I,EFFZ, FLCFZ, vmnFA, vnFb,LFF3d,0bF,ocHF, all,alF,aFF |,aFFZZ obs5F,
okFL,FPHF, FEFL,5LF I,5LFZ,5LF3d,5%5aF,5PF,55F, EJF, EnFyulF.

* [No] ~ =: No, funcion inactiva

« [DIM1] L . /: Entrada digital 1

* [...] -..: Consulte las condiciones de asignacion

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Superv.buscampo] L L L —

Acceso

Se puede acceder a los parametros en el modo [Experto] £ F r

Es posible acceder a los pardametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™ L onF=»Fol L =»FL =]

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Superv. bus campo] [ L [ —

[Res. int. bus campo] [ L L — [Parada rueda Libre]

| I
EI = =

Res. interr. com. méd. bus campo

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se establece en [Ignorar], la supervision de comunicacion del médulo de bus de campo
esta desactivado.

+ Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

+ Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

+ Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar después de completar el
procedimiento de puesta en servicio y realizar la prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafos en el
equipo.

Comportamiento del variador en caso de interrupcién de la comunicacién con un moédulo de comunicacion.
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado

» [Paradarueda Libre] 4 £ 5: Parada Rueda Libre

* [Por STT] 5 k£ Et: Por STT, detenerse segun la configuracion de [Tipo de parada] = ~ £ , sin interrupcion.
En este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] £ L [ y[Tipo 2 hilos] + [ £ , pagina 155 si el control se efectia a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada

* [Velocidad retorno] . ~ F: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)

» [Velocidad Mantenida] - . 5: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecté el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

» [Parorampa] - /7 F: Paro rampa

» [asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacion stop rapida

* [Inyecc.CC] - L .:Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .

[Resp. error CANopen] [ = L — [Parada rueda Libre]

=
’:I [ —

Respuesta al error de CANopen
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F

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se fija en [Ignorar]No, la supervision de la comunicacion de CANopen se deshabilitara.

» Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

« Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

+ Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar después de completar el
procedimiento de puesta en servicio y realizar la prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o danos en el
equipo.

Comportamiento del variador en caso de interrupcién de la comunicacion con CANopen integrado®.

* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] 4 £ 5: Parada Rueda Libre
* [Por STT] = £ E: Por STT, detenerse segun la configuracion de [Tipo de parada] = - k- , sin interrupcion.

En este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] - [ [ y [Tipo 2 hilos] - £ , pagina 155 si el control se efectua a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

* [Velocidad retorno] .. ~ F: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)
+ [Velocidad Mantenida] - . =: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba

aplicando cuando se detecté el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

+ [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
» [asignacion stop rapida] ~ 5 - : asignacion stop rapida
* [Inyecc.CC] = L .:Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones

determinadas. Consulte la tabla .

[Reac. error Modbus] 5 L L — [Parada rueda Libre]

[ B
HES
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Respuesta a interrupcion Modbus

AADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se fija en [lgnorar], la supervision de la comunicacion Modbus se deshabilitara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves, muerte o dafios en el
equipo.

Utilice inicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar después de completar el
procedimiento de puesta en servicio y realizar la prueba final de puesta en servicio.

Comportamiento del variador en caso de interrupcion de la comunicacion con Modbus integrado.

[lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
[Parada rueda Libre] - £ 5: Parada Rueda Libre
[Por STT] 5 E E£: Por STT, detenerse segun la configuracion de [Tipo de parada] = - £ , sin interrupcion.

En este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] £ L [ y[Tipo 2 hilos] + [ £ , pagina 155 si el control se efectia a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

[Velocidad retorno] L  F: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)

[Velocidad Mantenida] - . 5: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

[Paro rampa] ~ /1 F: Paro rampa
[asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacién stop rapida

[Inyecc. CC] -/ L .:Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .
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[Moni. delencod.] 5 dd —

F

Acceso

Se puede acceder a los parametros en el modo [Experto] £ F r

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
’I__

manera: &~ (™ L onF = F L L - L=y 54
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Moni. del encod.] & & o —
[Det.pérdida carga] = - o - [Si] “E 5
Det.pérdida carga
* [No] ~ =: No, error detectado ignorado

» [Si] Y E 5: Si, parada en rueda libre
El evento es activado por comparacion con la frecuencia de salida y la respuesta de velocidad de acuerdo con
la configuracion de parametros relacionados - A~ F, L ArnF, dA~FYy EHAAF.

El evento también se activa en cuanto se recibe una orden de RUN, si el signo de la frecuencia de salida y la
respuesta de velocidad son opuestos durante + A ~ .

En caso de que se detecte un error, el variador cambia a parada en rueda libre y, si se ha configurado la
funcion de control légico del freno, el comando del freno se libera.

[Unbral Frec. ANF] F A - F % — —

Error frecuencia deteccion ANF

[An]
m
™

Visible si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar velocidad]

Consulte [Unbral Frec. ANF] (F A ~ F .

[Nivel deteccion ANF] L A ~ F %

Error nivel deteccion ANF
Visible si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar velocidad] = £ .

Consulte [Nivel deteccion ANF] L A~ F .

[Comprobar direc. ANF] = A - F % - -

Direccion deteccion ANF disponible

[Xn]
M
n

Visible si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar velocidad]

Consulte [Comprobar direc. ANF] &/ A~ F .

[Umb.detec.fallo ANF] £ A~ F &
Umbral deteccion fallo ANF

Visible si [Utiliz. codificador] £ ~ . se establece en [Visualizar velocidad] = £ .

Consulte [Umb.detec.fallo ANF] £ A~ F .
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[Detec. Parollim.] £ d —

Acceso

Se puede acceder a los parametros en el modo [Experto] £ F r

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
,l__

manera: o~ ™ [ o F = F oL L LEw=y L o
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Detec. Parollim.] £ 4 —
[Paradalim.l/Par] 5 5 & — [lgnorar] ~ =

Parada limit. Int./Par, comportamiento en caso de alternar a torsién o limitacién de corriente.
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] Y £ 5: Parada Rueda Libre

* [Por STT] = k£ Et: Por STT, detenerse segun la configuracion de [Tipo de parada] = - E , sin interrupcion.
En este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] £ L L y[Tipo 2 hilos] + [ £ , pagina 155 si el control se efectia a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

* [Velocidad retorno] . ~ F: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)

* [Velocidad Mantenida] - . 5: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecté el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

* [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
» [asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacién stop rapida

* [Inyecc.CC] - L .:Inyecc. CC. Este tipo de parada no se puede utilizar con otras funciones
determinadas. Consulte la tabla .
[Timeout Par/l lim] 5 £ - €) DR 100
Timeout Par/l limit
(Si[Parada lim. 1/ Par] = = £ se ha configurado)

Plazo para tener en cuenta la limitacion de SSF.

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o una salida
I6gica a su indicacion.
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L

[Cont. Frecuencia] F 9 F —

Uso de la entrada de pulsos para medir la velocidad de rotacién
del motor

Esta funcion utiliza la entrada de pulsos, que solo puede utilizarse si no la esta
utilizando otra funcion.

Ejemplo de uso

Un disco con muescas accionado por el motor y conectado a un sensor de
proximidad permite generar una sefial de frecuencia proporcional a la velocidad
de rotacién del motor.

Tiempo en segundos

Cuando se aplica a la entrada de pulsos, esta sefal permite realizar lo siguiente:

* Medicion y visualizacién de la velocidad del motor: frecuencia de la sefial = 1/
T. Esta frecuencia se muestra mediante el parametro [Freq medida] ~ 5 5 ,
pagina 53.

» Deteccioén de sobrevelocidad (si la velocidad medida supera un umbral
preestablecido, el variador dispara un error detectado).

» Deteccion de fallos de los frenos, si se ha configurado el control de la l6gica
de freno: Sila velocidad no disminuye con la suficiente rapidez después de
recibir un comando para activar el freno, el variador activara un error
detectado. Esta funcion puede utilizarse para detectar el desgaste de la
guarnicioén del freno.

» Deteccién de un umbral de velocidad que se puede ajustar mediante [Niv.
adver. pulsos] - 9 L y se puede asignar a a un relé o a una salida logica .

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: &~ ™ L onF = F L =L - FgF
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FLE-

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Cont. Frecuencia] - 5 F —

[Cont. Frecuencia] F 5 F — [No] - =
Cont. Frecuencia, activacion de la funcion de medicion de velocidad.
* [No] ~ =: No, funcién inactiva. En este caso, no se puede acceder a ninguno de los parametros de la
funcion.
« [Si] Y £ 5: Si, funcién activa, la asignacion sélo es posible si no se ha asignado ninguna otra funcion a la
entrada de pulsos
[Divi. pulso escala] F 7. €) De 1,02 100,0 1,0
Divisor retorno pulsos
La frecuencia medida se muestra mediante el parametro [Freq medida] - 5 5 , pagina 53.
[Niv.sobrevel.pulsos] ~ 5 A — [No] - =

Nivel sobrevel. pulsos

por [Divi. pulso escala] - 7 .

Activacion y ajuste de la supervisién de sobrevelocidad: [SOBREVELOC. MOTOR] &= = F.
* [No] ~ =: ninguna monitorizacién de sobrevelocidad
* [1 Hz a 20,00 kHz] -: Ajuste del umbral de disparo de la frecuencia en la entrada de pulsos dividida

[Ret. sobrevel.pulso] £ - 5

De 0,0a10,0s

0,0s

Retardo sobrevel. pulso, tiempo de retardo para tener en cuenta el error detectado de sobrevelocidad.

[Niv.sup.frec.pulsos] - -

[NO] Il =]

Nivel superv.frec.pulso

realim.enco.] 5 F F.

Activacion y ajuste de la monitorizacion de la entrada de pulsos (realimentacion de la velocidad): [Perdi.

* [No] ~ =: supervision de la realimentacion de velocidad desactivada

» [0,1 Hz a 599 Hz] -: Ajuste del umbral de frecuencia del motor para disparar un error detectado de
realimentacion de velocidad (diferencia entre la frecuencia estimada y la velocidad medida).

[Nivel pulso sin RUN] F 4 L

[NO] Il =]

Nivel pulso sin RUN

Si el control légico de frenos [Asig. de frenos] &

.

* [No] ~ =: supervision del freno desactivada

Activacion y ajuste del control de los frenos: [Realimen.freno] - - .

I
L L

* [1 Hza1.000 Hz] -: Ajuste del umbral de frecuencia del motor.

no esta configurado, este parametro se fuerza a [No]

[Retard.pulso s/Run] £ 5 &

De0,0a10,0s

0,0s

Retardo pulso sin Run
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L

[Detec Cargadinam.] 4L d —

Deteccion de variacion de carga

Esta deteccidn solo se puede realizar con la funcién de elevacién de alta
velocidad. Sirve para detectar si se ha encontrado un obstaculo que provoca un
aumento (ascendente) o una disminucién (descendente) bruscos de la carga.

La deteccion de variacion de la carga provoca un [Error carga dinam.] -/ L ~. El
parametro [Ges. Carga din.] o/ L & se puede utilizar para configurar la respuesta
del variador en caso de que se detecte este error.

La deteccion de variacién de carga también se puede asignar a un relé o a una
salida légica.

Existen dos modos de deteccién posibles, dependiendo de la configuracion de la
elevacion de alta velocidad:

* Modo de referencia de velocidad
[Elevac. alta velo.] H 5 o se establece en [Frec. de referencia] 5 = .
Deteccion de variacion de par.
Durante el funcionamiento a alta velocidad, la carga se compara con la
medida durante el paso de velocidad. Se puede configurar la variaciéon de
carga admisible y su duracién. Si se sobrepasa, el variador cambia al modo
de error detectado.

* Modo de limitacién de corriente
[Elevac. alta velo.] H 5 = se establece en [Limit. Intensidad] = .
Al ascender durante el funcionamiento a alta velocidad, un aumento de la
carga resulta en una caida de velocidad. Incluso si se ha activado la
operacion de alta velocidad, si la frecuencia del motor cae por debajo del
umbral de [Frec. limitacion I] 5 [ L el variador cambia al modo de error
detectado. La deteccion se realiza solo para una variacion positiva de la
cargay solo en el area de alta velocidad (area superior a [Frec. limitacién I]
SCL).
Al descender, el funcionamiento adopta la forma del modo de referencia de
velocidad.

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o - "™ Lo F = F oL L = FL L=

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Detec Carga dinam.] & [ o —

Deteccion de variacion de la carga. Se puede acceder a esta informacion si [Elevac. alta velo.] H 5 = noes
[No] - .

[Tpo variacién carga] £ L — [No] - =

Tpo variacién carga
Activacion de la deteccién de variacion de carga y ajuste del retraso temporal para tener en cuenta que la
variacion de carga detecté un error [Error carga dinam.] -/ L .
* [No] ~ =: deteccion de variacion de la carga desactivada
+ [0,00 s a 10,00 s] -: El ajuste del retraso temporal para la toma ha detectado un error en la cuenta.
El retraso temporal considerado por el variador se multiplica por 2.

[Niv.variacion carga] -/ L o De 1a100% 100%
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Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

Nivel variacion de carga, el ajuste del umbral para la deteccién de la variacién de la carga, expresado como
% de la carga medida durante el escalén de velocidad.

[Ges. Cargadin.] &/ L & — [Parada rueda Libre]

/] - C
HE 5

Gest.variacion de carga, el comportamiento del variador en caso de que se detecte un error de variacion de
carga.

* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error externo detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] Y £ 5: Parada Rueda Libre

* [Por STT] 5 £ t: Por STT, parada segun la configuracion de [Tipo de parada] = ~ £ , sin disparo. En
este caso, el relé de fallos no se abre y el variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de rearranque del canal de control activo (por
ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] £ L [ y [Tipo 2 hilos] + [ L , pagina 155 si el control se efectia a
través de las bornas). Se recomienda configurar una alarma para este error detectado (asignada a una
salida logica, por ejemplo) para indicar la causa de la parada.

* [Velocidad retorno] | F F-: Velocidad retrono, cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra
mientras el error detectado persista y la orden de marcha no se elimine (1)

* [Velocidad Mantenida] - . 5: Velocidad Mantenida, el variador mantiene la velocidad que se estaba
aplicando cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté presente y la orden de marcha
no se haya eliminado (1)

* [Parorampa] - /7 F: Paro rampa
» [asignacién stop rapida] ~ 5 L : asignacién stop rapida
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Il L

[Error De Autotuning] £ n F —
Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AT VST TR s

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Error De Autotuning] £ ~ F —

[Reac. error. ajuste] - ~ L — [Parada rueda Libre]

e =
-1 = ’:l

Reaccién al error de autotuning
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
+ [Paradarueda Libre] 4 £ 5: Parada Rueda Libre

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o una salida
I6gica a su indicacion.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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[Pareando tarjetas] P P  —

Emparejamiento de tarjetas

Acceso

Solo se puede acceder a la funcion en el modo [Experto] £ ~ .

Esta funcion se utiliza para detectar cuando un médulo ha sido reemplazado o el
software se ha modificado de alguna manera.

Cuando se introduce una contrasefa de emparejamiento, se almacenan los
parametros del médulo insertado actualmente. En los siguientes encendidos,
estos parametros se verificaran y, en caso de encontrar alguna discrepancia, el
variador se bloqueara en el modo de error HCF detectado. Antes de poder
encender el variador, debe volver a establecer los ajustes originales o volver a
introducir la contrasena de emparejamiento.

Se verifican los siguientes parametros:

* Eltipo de mddulo para: todos los moédulos.

» La version del software para: el bloque de control, los médulos de
comunicacion.

* El nimero de serie para: el bloque de control.

Es posible acceder a los pardmetros que se describen abajo de la siguiente
manera: o~ ™ LonF=»Fol L =»FLL=»FFP,

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Pareando tarjetas] 7 F | —
[Cédigo emparejam.] F 7 ¢ [OFF] = F F a9.999 [OFF] = F F
Codigo emparejam.

* [OFF] = F F: este valor indica que la funcion de emparejamiento de médulos esté inactiva

» - elvalor [ON] = ~ indica que el emparejamiento de mddulos esta activo y que se debe escribir un cédigo

de acceso para iniciar el variador en caso de que se detecte un error en el emparejamiento de modulos.

Tan pronto como se introduzca el codigo, el variador se desbloqueara y el cédigo cambiara a [ON] = .
El cddigo PPI es un codigo de desbloqueo conocido sélo por el Soporte técnico de Schneider Electric.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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1.3.4.8 [Completo] F L L - - [GESTION DE FALLOS]
FLE- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Subcarga Proceso] u L d —

Error de subcarga de procesos detectado

Se detecta una subcarga del proceso cuando se produce el siguiente evento y
permanece pendiente durante un tiempo minimo [Retard.detc.subcar.] . [ £,
que se puede configurar:

+ El motor se encuentra en régimen permanente y el par motor se encuentra
por debajo del limite de subcarga definido (parametros [Vel. 0 niv. subca.]
L v L, [Vel.nom. ni. subc.] L = ~, [FUmb Det Sub carga] - /7 . o).

» El motor se encuentra en régimen permanente cuando la diferencia entre la
referencia de frecuencia y la frecuencia del motor cae por debajo del limite
configurable [Frec. histéresis] 5 - £.

Entre la frecuencia cero y la
frecuencia nominal, la curva refleja
la siguiente ecuacion:
parmotor=L oL +((L wr —

L w L) x frecuencia)? )/ (frecuencia
nominal)2

La funcion de subcarga no esta
activa para las frecuencias
siguientes [FUmb Det Sub carga]

- I _
LI I B Ry

T: Par como % del par nominal

F: Frecuencia
1. Zona de subcarga

Se puede asignar un relé o una salida légica a la sefializacién de este error
detectado en el menu [Entradas/Salidas]  _ .

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o - ™ L onF = F oL L = FL L=

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Subcarga Proceso] . [ o —

[Retard.detc.subcar.] . L £ De0a100s Os

Retardo deteccion subcarga

El valor 0 desactiva la funcion y bloquea el acceso a los demas parametros.

[Vel. nom. ni. subc.] L .~ % €) De 20 a 100% 60%

Nivel Par Frec.Nominal

Umbral de subcarga a frecuencia nominal del motor ([Frec. nom. motor] - - 5 , pagina 104), en % del par
nominal del motor.
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Vel. 0 niv. subca.] L . L % €) De 0 a [Vel. nom. ni. 0%
Subc.] Lunm

Unld.Thr. at 0 speed, umbral de subcarga a frecuencia cero, como % del par nominal del motor.

[FUmb Det Sub carga] - /7. o % €) De 0 a 599 Hz 0 Hz
Frecuencia umbral de deteccion de subcarga, umbral de deteccién de la subcarga de frecuencia minima.
[Frec. histéresis] 5 - & % () De 0,3 a 599 Hz 0,3 Hz

Frecuencia de histéresis, desviacion maxima entre la referencia de frecuencia y la frecuencia del motor, que
define la operacién en estado estable.

[Gesti.error subcarga] . o [ X — [Lll’irlé_lda rueda Libre]
P [ i |

Gestion error de subcarga
* [lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
» [Paradarueda Libre] < £ 5: Parada Rueda Libre

» [Parorampa] - /1 F: Paro rampa
» [asignacion stop rapida] ~ 5 k- : asignacion stop rdpida
[T. subc. pr. reini.] F £ . % () De 0 a6 min 0 min

T.Subcarga ant arranc
No se puede acceder a este parametro si [Gesti.error subcarga] .. -/ L se establece en [Ignorar] - .
Tiempo minimo permitido entre una subcarga detectada y cualquier rearranque automatico.

Para permitir un reinicio automatico, el valor de [Tiempo fallo reset] - A - , pagina 332 debe superar este
parametro al menos un minuto.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.
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1.3.4.8 [Completo] F . L
FLE

c=

L - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Sobrecarga Proceso]

d —

Error detectado de sobrecarga del proceso

Se detecta una sobrecarga del proceso cuando se produce el siguiente evento y
permanece pendiente durante un tiempo minimo [Retard.detc.sobreca.] - = L,
que se puede configurar:

El variador se encuentra en modo de limitacion de corriente.

El motor se encuentra en régimen permanente y la corriente esta por encima
del nivel de sobrecarga [Umbral sobrecarga] . = L .definido.

El motor se encuentra en estado estable cuando el desplazamiento entre la
referencia de frecuencia y la frecuencia del motor cae por debajo del umbral
configurable [Frec. histéresis] = - &.

Se puede asignar un relé o una salida légica a la sefializacién de este error
detectado en el menu [Entradas/Salidas] | _ .

Acceso
Es p03|ble acceder a los parametros que se descnben abajo de la siguiente
manera: o r I*ILIIII*'III’* *I:lll_l
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Sobrecarga Proceso] o [ o —
[Retard.detc.sobreca.] - = L De0a100s Os
Retardo deteccion sobrecarga
El valor 0 desactiva la funcion y bloquea el acceso a los demas parametros.
[Umbral sobrecarga] L o [ % () De 70% a 150% 110%

, pagina 104. Este valor debe

Umbral sobrecarga de corriente

Umbral de deteccion de sobrecarga, como % de la corriente nominal del motor [Corriente nom. motor] ~ -

ser inferior al limite de corriente para utilizar la funcién.

[Frec. histéresis] 5 - - * (

Y De 0 a 599 Hz 0,3Hz

Frecuencia de histéresis, desviacion maxima entre la referencia de frecuencia y
define la operacion en estado estable.

la frecuencia del motor, que

[Gest.error. sobrec.] o o L *

[Parada rueda Libre]

HE S

Iy =
* -

[Paro rampa] -

Gestion de error de sobrecarga

[lgnorar] ~ =: Ignorar, error detectado ignorado
[Parada rueda Libre] Y £
: Paro rampa

[asignacion stop rapida] F 5 L : asignacion stop rapida

5: Parada Rueda Libre
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[T. sobc. pr. reini.] F £ o % Q) De 0a6 min 0 min

Temp.Sobrec.ant.arran
No se puede acceder a este pardmetro si [Gest.error. sobrec.] - -/ L se establece en [Ignorar] r .
Tiempo minimo permitido entre una sobrecarga detectada y cualquier rearranque automatico.

Para permitir un reinicio automatico, el valor de [Tiempo fallo reset] - - - debe superar este parametro al
menos un minuto.
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4.8 [Completo] F . L L --[GESTION DE FALLOS]
k- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

L

1.3

F

[Velocidad retorno] L F F —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR VSRR SN A

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Velocidad retorno] . F F —

[Velocidad réplica] . - F De 0a 599 Hz OHz

Velocidad de réplica con variador en fallo
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1.3.4.8 [Completo] F ., L L - - [GESTION DE FALLOS]
Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-

[Coef. parada rapida] F 5 £ —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR RN SRS e

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Coef. parada rapida] - 5 £ —

[Coef. parada rapida] o [ F % () () De0a10 4

Divisor rampa de parada rapida

La rampa que esté habilitada ([Rampa deceleracién] - £ L o [Deceleracién 2] - £ ') se divide entonces
por este coeficiente cuando se envian solicitudes de parada.

El valor 0 corresponde al tiempo de rampa minimo.
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1.3.4.8 [Completo] F . L L - - [GESTION DE FALLOS]
FLE

- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Inyecc.DC] J L  —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:m’r,-P/__L-,:-:F-b/-_:_:/_L-bF/_": =

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Inyecc.DC] /L  —
[va inyec. cC 1] o &) [ * () (1 (3) De 0,1 a 1,41 In (2) 0,64 In (2)

Nivel de inyeccién de CC 1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Intensidad de corriente de frenado por inyeccion de CC activada mediante una entrada légica o seleccionada
como modo de parada.

[Tiem. inyec. CC1] £ o4 X Q) @) De0,1a30s 05s

Tpo inyeccién DC1

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Tiempo maximo de inyeccién de corriente [Niv. inyec. CC 1] | o [ . Una vez transcurrido este tiempo, la

corriente de inyeccion se convierte en [Niv. inyec. CC 2] 4 7.
[NiV. inyec. cC 2] drC 2 * () (1) (3) g%(?l,]'l |n_121_) a [NiV. inyec. 0,51In (2)

Nivel de inyeccién de CC 2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifiqgue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccién de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el equipo.

Corriente de inyeccion activada por entrada légica o seleccionada como modo de parada, una vez que el
periodo del [Tiem. inyec. CC 1] £ & : haya transcurrido.

[Tiem. inyec.CC2] - oL * Q@ De0,1230s 0,5s
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1.3.4.8 [Completo] F . L | - - [GESTION DE FALLOS]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos FLE-
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
Tpo inyecciéon DC2

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la corriente de inyeccion de CC que
se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el equipo.

Tiempo maximo de inyeccion [Niv. inyec. CC 2] | o [ = seleccionado solo como modo de parada.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] - £ £ esta establecido en [Inyecc. CC] 4 [ .

(1) También se puede acceder al parametro en los menus [SET] = £ - y [Funciéon de Aplicacion] F . .

(2) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en la placa de
caracteristicas del variador.

(3) Estos ajustes son independientes de la funcion [Inyeccién CC auto.] A -/ L.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.
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1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ o /- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

1.3.4.9 [Completo] F u L L --[Comunicacion] [ o /]-

Contenido de este capitulo

Con terminal de pantalla integrado ..o 372
[Com. Muest. entrada] /£ 5 — ..o 373
[Com.muestreo salida] o L 5 — ..o, 374
[Modbus Bus de campo] /7 [ — ..o 375
[CANOPEN] [ 0 —— e 376
[Modulo CommuUNIC.] [ b o — oo, 376
[FOrz. 10Cal] L [ F — e 377
[Sel.identi.Bus campo] i £ 1 o ceeniiieiie e 378
[Nivel de aCCeSO0] L F L oouiieeiei e 378
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ = /7-

Con terminal de pantalla integrado

1. Desdeelmend £ =~ F

2. Comunicacion
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1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ o /- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Com. Muest. entrada] L 5 —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:m’r,-P/__L-H-IF-PF:_:/_L-’F/_I: =l

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Com. Muest. entrada] [ 5 —

[Direcc.Scan.IN1] ~ /1A | hasta [Direcc.Scan.IN4] ~ /7 A 4 se puede utilizar para la tarea rapida del escaner
de comunicacion (consulte el manual de comunicacién de Modbus y CANopen)®).

[Direcc.Scan.IN1] ~ /1A |/ — 3201

Direcc. Scan In1, |a direccién de la primera palabra de entrada.

[Direcc.Scan.IN2] ~ /1A 2 — 8604

Direcc. Scan In2, |a direccién de la segunda palabra de entrada.

[Direcc.Scan.IN3] ~ /71 A 7 — 0

Direcc. Scan In3, la direccion de la tercera palabra de entrada.

[Direcc.Scan.IN4] ~ /1A H — .

Direcc. Scan In4, |a direccién de la cuarta palabra de entrada.

[Direcc.Scan.IN5] ~ /1A 5 — 0

Direcc. Scan In5, |a direccién de la quinta palabra de entrada.

[Direcc.Scan.IN6] ~ /1A & — 0

Direcc. Scan In6, la direccién de la sexta palabra de entrada.

[Direcc.Scan.IN7] ~ [1H 7 — 0

Direcc. Scan In7, |a direccién de la séptima palabra de entrada.

Direcc.Scan.IN8] ~ /1A H - 0
[

Direcc. Scan In8, |a direccién de la octava palabra de entrada.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ = /7-

[Com.muestreo salida] o L 5 —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR SN VRN P
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Com.muestreo salida] - [ 5 —
[Direccion ScanOut1] ~ [ A | hasta [Direccion ScanOutd] ~ [ A - se puede utilizar para la tarea rapida del

escaner de comunicacion (consulte el manual de comunicacion de Modbus y CANopen)®).

[Direccion ScanOut1] ~ L A / — 8.501

Direccion Scan Out1, la direccién de la primera palabra de salida.

[Direcciéon ScanOut2] ~ [ A~ — 8.602

Direccién Scan Out2, |la direccion de la segunda palabra de salida.

[Direcciéon ScanOut3] ~ [ A 7 — 0

Direccion Scan Out3, la direccion de la tercera palabra de salida.

[Direcciéon ScanOut4] ~ [ A 4 — 0

Direccién Scan Out4, la direccidon de la cuarta palabra de salida.

[Direcciéon ScanOut5] ~ L A 5 — 0

Direccién Scan Out5, la direccion de la quinta palabra de salida.

[Direccion ScanOuté] ~ L A & — 0

Direccién Scan Out6, la direccion de la sexta palabra de salida.

[Direccion ScanOut7] ~ [ A 7 — 0

Direccién Scan Out7, |la direccion de la séptima palabra de salida.

[Direccion ScanOut8] ~ [ A A — 0

Direccién Scan Out8, la direccion de la octava palabra de salida.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los pardmetros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ o /- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Modbus Bus de campo] /1 d | —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:m’r,-P/_'L-,:-:F-PF:_:/_L-PF/_I: 1d |

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Modbus Bus de campo] /74 | —

[Direc.Modbus] A o o [OFF] = F F a247 [OFF] = F F

Direccién Modbus dispositivo
[OFF] = F F
-1a247

[Dir. Modbus Com. C] A /1o [ % [OFF] o F F a247 [OFF] o F F

Médulo de com. de dir. Modbus

[OFF] = F F

-1a247

[Vel. trans.Modbus] = & - — [19,2 Kbps] 19 2

Vel. trans.Modbus
48-96-192- 384 kbps en el terminal de pantalla integrado.
4800, 9600, 19200 o 38400 baudios en el terminal de la pantalla gréfica.

[Formato Modbus] - F = — [8-par-1] G E |

Formato Modbus
801 -8E1-8n1, 8n2
[Tiem. espera Modbus] ~ - = De0,1a30s 10,0s

Tiempo de espera de Modbus

De0,1a30s

[Esta. com. Modbus] [ - /7 / — —

Estado de comunicacion de Modbus

+ [ROTO] ~ [J k£ [J: ROTO, Modbus sin recepcidn, sin transmision = comunicacion inactiva
+ [ROT1] - & £ /: ROT1, Modbus sin recepcion, transmision

« [R1TO] - /£ : R1T0, Modbus con recepcion, sin transmision

« [R1T1] - /E [I: R1T1, Modbus con recepcion y transmision

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcidon correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.9 [Completo] ~ » L L --[Comunicacion] [ =/

7
|-

[CANopen] L no —
Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r N A= TN SR

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[CANOpen] Crno—

[Direccion CANopen] A o [ = [OFF] = F F a127 [OFF] = F F

Direcciéon CANopen dispositivo
[OFF] = F F: APAGADO
-1a127

[Velocidad CANopen] & & [ = - [250 kbit/s] = 5 [J K

Velocidad CANopen
* [50 kbit/s] = K : 50.000 baudios
* [125 kbit/s] /7 5 K :125.000 baudios
* [250 kbit/s] &' 5 1K : 250.000 baudios
+ [500 kbit/s] = 7 7 K : 500.000 baudios
* [1 Mbps] //7: 1 MBaudios

[Error de CANopen] £ - L = DeOab —

Error de CANopen. Parametro de sélo lectura, no se puede modificar.

[Modulo Communic.] L & d —

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r I#l’:l:ll7ll:»l’:l_lll_ L »Il:l'_ I’:»Il_-I_II:I
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Modulo Communic.] [ & o —

Consulte la documentacion especifica del médulo utilizado.
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1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ o /- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Forz.local] L [ F —

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: o r L AR VSN VSN A

Lista de parametros

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Forz.local] L [ F —
[Asig. local forzada] ~ L = — [No] - =
Asignacion local forzada, el modo de forzado local esta activo cuando la entrada se encuentra en estado 1.
[Asig. local forzada] | - se fuerza a cambiar a [No] ~ = si[Perfil] [ H [ F esta establecido en [Perfil E/S]
1o, pagina 199.
* [No] ~ =: No, funcién inactiva
« [DI1] L . I: Entrada digital 1
[.-] -
« [DI6] L /L: Entrada digital 6

« [DAN] L A . I: Entrada digital Al1

+ [DAI2] L A /7: Entrada digital Al2

« [OLO1] = L & I: OLO1, bloques de funcion: Salida légica 01
[.-]-.

* [OL10] = L /[I: OL10, bloques de funcion: Salida légica 10

[Canal local forzado] F [ = [ — [No] - =

Asignacion canal local forzado

* [No] ~ =: No, no asignado (control a través de los terminales con referencia cero)
« [A1] A . I: Al1, entrada analdgica
« [AlI2] A /7 Al2, entrada analdgica
« [AI3] A | 3: Al3, entrada analdgica

« [HMI] L [ L: HMI local, asignacién de la referencia y el comando al terminal de visualizacién grafica o al
terminal de visualizacion remota.

Referencia: [Frec. de referencia] L F - , pagina 53.

Comando: teclas RUN/STOP/FWD/REV.

[RP] 7 .: Entrada pulso

[OAO01] - A T /: OAO01, bloques de funcion: Salida analdgica 01

[OA10] - A /L: OA10, bloques de funcidon: Salida analégica 10

[Timeout forz.local] F [ = - % De0,1a30s 10.0s

Timeout forz.local

De 0,1 a30s.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. local forzada] ~ [ = no esta establecido en [No] ~ .

Retardo de tiempo antes de reanudar la supervision de comunicacion al salir del modo local forzado.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 1.3.4.9 [Completo] ~ . L L --[Comunicacion] [ = /7-

[Sel.identi.Bus campo] n £  d

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera:.:/r:-P.’__:::n/:-PF,_,L/_-PF/_I: Coafl
Lista de parametros
Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Sel.identi.Bus campo] ~ £ | o — —

Selecciodn identificador Bus de campo
+ Este parametro permite al variador ATV320 identificarse como ATV320 o ATV32 mediante la red.
» La modificacion del valor de ajuste se aplicara cuando reinicie el variador.
» Este parametro no forma parte de una configuracion de variador. Este parametro no se puede transferir.
» Una configuracién de fabrica no modifica el valor de configuracion de este parametro.
[ATV320] 7 = [J: la red identifica el variador como ATV320.

[ATV32] 7 7: lared identifica el variador como ATV32.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcion
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la
programacion.

[Nivel de acceso] L AL

Consulte [3.1] [Nivel de acceso] . A [ [Nivel de acceso] L A L[, pagina 380.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

2. [Interficie] £ F-

Contenido de este capitulo
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[Config.visualizador] o [ F-.....ooiiiii e, 391
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 2. [Interficie] - F-

[Nivel de acceso] L AL

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Interficie].

Acerca de este menu

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor estd en marcha o parado.

Con terminal de pantalla integrado

\
3
n

ENT L
ESC

-+
I

—T+
<~ESC ek l

+[-

1. Desdeelmenu |k F

2. Nivel de acceso

380 NVE41298_05



2. [Interficie] - F- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

3.1 [Nivel de acceso] L AL

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Nivel de acceso] L A ) B [Estandar] 5 £ o

Nivel de acceso
[Basico] L A 5: acceso limitado a [Inicio Sencillo] 5 . /7-, 1.2 [SUPERVISION] /7 = -, [SET] 5 F -,

Menus [Ajustes de fabrica] - [ 5-, 5 [Cédigo de acceso] [ = o y 3.1 [Nivel de acceso] L A [ -. Sélo se
puede asignar una funcién a cada entrada.

[Estandar] = £ o: acceso a todos los menus en el terminal de visualizacion integrado. Sélo se puede asignar
una funcién a cada entrada.

[Avanzado] A - \ : acceso a todos los menus en el terminal de visualizacién integrado. Se pueden asignar
varias funciones a cada entrada.

[Experto] £ F - : acceso a todos los menus en el terminal de visualizacién integrado y acceso a parametros
adicionales. Se pueden asignar varias funciones a cada entrada.
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Comparacion de los menus a los que se puede acceder en el

terminal de visualizacion grafica/terminal de visualizacion
integrada

Nivel de acceso

1 [Estim. Var] o/ - -

=
/
o

]
(=]
/N

1.1 [Velocidad de ref.] - £ F- a

o W

1.2 [SUPERVISION] /7 & -

[Estandar] 5 |
[Experto]

[SUPERV. MOTOR] /7 /1 = -

[Avanzado]

[Mapa /O] | = /1-

[SUPERV.SEGURIDAD] = A F -

[Visualz.Blog.Funcion] /7 F k-

[Mapa comunicaciones] /7 /-

[SUPERV.PI] /17 -

[Tiempo en tension] ~ £ k-

[Advertencias] A L - -(1)

[Otros estados] 5 & £-(1)

[Advertencias] [ - /-

1.3[CONF] [ o~ F

[MIMENU] /7Y /7 -

[Ajustes de fabrica] ~ [ 5-

[Completo] ~ . L L -

[Inicio Sencillo] =5 | /1-

[SET] 5 E E-

[Bloques Funcion] F £ /1-

2[ldentificacion]

== 1)

3[Interficie] L F-()

3.1 [Nivel de acceso] L A -

3.2 [Idioma] | r [:-

4[Abrir/Guardar como] £ ~ A-(1)

5[Coédigo de acceso] [ o - (1)

Se puede asignar una sola funcién a cada entrada.

1 [Estim. Var] 1.2 [Diagnostico] -/ L -
dr - [SUPERVI-
SION] /1 -
1.3 [CONF] [Completo] F . L L -
L_ o F

[Control motor] -/ ~ [ -

[Entrada/Salida] /= -

[Comando] [ E L -

[Funcion de Aplicacion] ~ . -

[GESTION DE FALLOS] F [ /-

[COMUNICACION] [ = /1-
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2. [Interficie] - F- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

3[Int§erf(2<)=ie] 3.3 [PANTALLA SUPERVISION] /11 F-

Se puede asignar una sola funcion a cada entrada.

3.4 [Config.visualizador] -/ [ F- (1)

Se pueden asignar varias funciones a cada entrada.

Parametros expertos

Se pueden asignar varias funciones a cada entrada.

(1) Se puede acceder solo con el terminal de visualizacion grafica.

NVE41298_05 383



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

2. [Interficie] /- F-

[Idioma] L n L

RDY Término +0,0Hz O0,0A

3.2 Idioma

Francais v
Deutsch
Espafiol

Italiano

<< >> Quick

Chino

Pycckun

Turkce

Cuando sélo es posible una seleccion, la seleccion realizada se indica mediante

v

Ejemplo: Sdélo se puede elegir un idioma.

Acerca de este menu

3,2[Idioma] L n L

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Idioma] L ~  €)

[Idioma 0] LnGO

Seleccion del idioma
indice de idioma actual.

[Idioma 0] LnGO

[Idioma 9] LnG9

384
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2. [Interficie] - F- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[PANTALLA SUPERVISION] 11 C F

Sdlo se puede acceder a este menu con el terminal de visualizacién grafica.

RDY Terrd 0.0H Q.00 [ RDY Terrd 0.0Hz 0.004 |
3 Interfaz 3.3 Config. de supervision

3.1 Nivel de acceso Param. Selec.barras

3.2 Idioma ENT- Tipo de pantalla de supervisién

3.3 Config. de supervision ﬁ Config.mapa com.

Esto se puede utilizar para configurar la informacién que se muestra en la pantalla de visualizacion
grafica durante el funcionamiento.

[Param. Selec.barras]: Seleccién de 1 a 2 parametros mostrados en la linea superior (los 2 primeros
no se pueden modificar).

RDY Terrd 0.0H 0.00a
3.3 Config. de supervision

Param. Selec.barras
Tipo de pantalla de supervision
Config.mapa com.

[TIPO PANTALLA SUPERV.]: seleccion de los parametros mostrados en el
centro de la pantalla y el modo de visualizacion (valores digitales o formato de

grafico de barras).

[Config.mapa com.]: seleccién de las palabras mostradas y su formato.

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Interficie] =» [PANTALLA SUPERVISION]

Acerca de este menu

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

% : Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funciéon
correspondiente en otro menu. Cuando se puede acceder a los parametros y
ajustarlos desde el menu de configuracién de la funcion correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la

programacion.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

[PANTALLA SUPERVISION] 1L F —

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

3,3 [PANTALLA SUPERVISION] /7 [ F -
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2. [Interficie] /- F-

[Param. Selec.barras]

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica
[Param. Selec.barras] F L 5-

[AI1] enV

[Al2] enV

[AI3] en mA

[AO1] enV

[Palabra de estado ETA]
[Grupos de alarma]
[Referencia frec.]
[Frecuencia de salida]
[Corriente del motor]
[Velocidad del motor]
[Tensién del motor]
[Potencia del motor]
[Par motor]

[Tension de red]

[Estado térmico del motor]
[Estado térmico del variador]
[Consumo]

[Tiempo de ejecucion]
[Tiempo en tension]
[Tiemp.alarma IGBT]
[Tiempo frec. minima]
[Referencia PID]
[Retorno de PID]

[Error de PID]

[Salida de PID]

[Config. activa]

[Juego parédm. usado]

en Hz: parametro mostrado en configuracion de fabrica
en Hz

en A: parametro mostrado en configuracion de fabrica
en rpm

enV

en W

como %

enV

como %

como %

en Wh o kWh segun la capacidad del variador

en horas (periodo de tiempo que se ha encendido el
motor)

en horas (periodo de tiempo que se ha encendido el
variador)

en segundos (tiempo total de alarmas de
sobrecalentamiento IGBT)

en segundos
como %
como %
como %

en Hz
CNF0,1062
SET1,263

Seleccione el parametro mediante ENT (aparecera un ¢ junto al parametro). Los parametros también pueden

desactivarse mediante ENT.

Se pueden seleccionar 1 o 2 parametros.

Ejemplo:

PARAM. SELECCION DE BARRA

SUPERVISION

386
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2. [Interficie] - F-

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes Ajuste de fabrica

v

Acceso

[TIPO PANTALLA SUPERV.]

Es posible acceder a los parametros que se descrjben abajo de la siguiente
manera: [Interficie] =» [PANTALLA SUPERVISION] =» [TIPO PANTALLA

SUPERV]

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes Ajuste de fabrica

[Tipo val. de vis.] /7 QO

- [decelerando] - £

[decelerando] - £
[Barr.grafica] & A -

[List.valores] L /5

Tipo de valor de HMIl mostrado

[Elecc. param motor] /7 F L

*

[Al1]

[AI2]

[AI3]

[AO1]

[Palabra de estado ETA]
[Grupos de alarma]
[Referencia frec.]
[Frecuencia de salida]
[Frec.trabajo ent.puls]
[Corriente del motor]
[Velocidad del motor]
[Tensién del motor]
[Potencia del motor]
[Par motor]

[Tension de red]

[Estado térmico del motor]

[Consumo]

[Tiempo de ejecucion]

[Estado térmico del variador]

enV
enV
en mA

enV

en Hz: parametro mostrado en configuracion de fabrica
en Hz

en A: parametro mostrado en configuracion de fabrica
en Hz

en rpm

enV

en W

como %

enV

como %

como %

en Wh o kWh segun la capacidad del variador

en horas (periodo de tiempo que se ha encendido el motor)

en horas (periodo de tiempo que se ha encendido el variador)

NVE41298_05

387



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

2. [Interficie] /- F-

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Tiempo en tension]
[Tiemp.alarma IGBT]
[Tiempo frec. minima]
[Referencia PID]
[Retorno de PID]
[Error de PID]

[Salida de PID]

IGBT)

en segundos
como %
como %
como %

en Hz

en segundos (tiempo total de alarmas de sobrecalentamiento

pueden desactivarse mediante ENT.

Seleccione los parametros mediante ENT (aparecera un ¢ junto al parametro). Los parametros también

SELECC. PARAMETROS

SUPERVISION

-

R

Algunos ejemplos son:

Visualizacion de 2 valores digitales

RDY Término +35,0 Hz 80,0 A

Velocidad del motor

Visualizacion de graficos de 2 barras

RDY Término +35,0 Hz 80,0 A

Visualizacion de una lista de 5 valores

Velocidad minima del motor Max

RDY Término +35,0 Hz 80,0 A

1.2 Supervision

0 1250 rpm 1500 Referencia frec.: 50,1 HZ
I— .
1250 rpm Corriente del motor: 80 A
Corriente del mot Corriente min. del motor Max Velocidad del motor: 1250 rpm
orriente del motor 080 A 1500
Estado térmico del motor: 80 %
——— |
80A Estado térmico del variador: 80 %

Es posible acceder a los parametros que se descrjben abajo de la siguiente
manera: [Interficie] =» [PANTALLA SUPERVISION] =» [Config.mapa com.]

[Config.mapa com.]

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Config.mapacom.] A 4 L -

[Sele.direc.Palabra1] A 4 / 0

Selecc.direcc.palabrat

selector giratorio.

Seleccione la direccion de la palabra que se mostrara presionando las teclas <<y >> (F2 y F3) y girando el

388
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2. [Interficie] - F-

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

10 — [Hexadec.] H E X

[Formato palabra 1] - A o

Formato palabra 1
Formato de palabra 1.

- v
III': N

[Hexadec.]
[Con signo] 5 | [

[Sin signo] ~ 5

[Sele.direc.Palabra2] | A 4~ QO

Selecc.direcc.palabra2

Seleccione la direccion de la palabra que se mostrara presionando las teclas <<y >> (F2 y F3) y girando el
selector giratorio.

- v

[Formato palabra 2] F A o =€) [Hexadec.] H E X

Formato palabra 2
Formato de palabra 2.
[Hexadec.] H £ X
[Con signo] & /L

[Sin signo] ~ 5

[Sele.direc.Palabra3] | A 3

QO - 0

Selecc.direcc.palabra3

Seleccione la direccion de la palabra que se mostrara presionando las teclas <<y >> (F2 y F3) y girando el
selector giratorio.

| I =Y
HE X

[Hexadec.]

[Formato palabra 3] - A o 7 0

Formato palabra 3
Formato de palabra 3.
[Hexadec.] H E X
[Con signo] & /[

[Sin signo] ~ 5 [

[Sele.direc.Palabrad] A o €)

Selecc.direcc.palabra4

Seleccione la direccion de la palabra que se mostrara presionando las teclas <<y >> (F2 y F3) y girando el
selector giratorio.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 2. [Interficie] - F-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Formato palabra 4] 7 A o 4 () - [Hexadec.] H £ X

Formato palabra 4
Formato de palabra 4.
[Hexadec.] H £ X
[Consigno] 5 | [
[Sin signo] ~ 5

Es posible ver las palabras seleccionadas en el submenu [Mapa comunicaciones] del menu 1.2
[SUPERVISION].

Ejemplo:

RDY Término  +35,0 Hz 80,0A

MAPA DE COMUNICACION

W3141: F230 Hex

<< >> Quick
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2. [Interficie] - F- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Config.visualizador] J L F -

Sdlo se puede acceder a este menu con el terminal de visualizacion gréfica. Se
puede utilizar para personalizar parametros o un menu y para acceder a los

parametros.
RDY  Tér-  +0,0Hz 0,0A RDY Tér- +00Hz 0,0A RDY Tér- +0,0Hz 0,0A
mino mino mino
MENU PRINCIPAL 3 INTERFAZ 3.4 CONFIGURACION DE
PANTALLA..
1 MENU VARIADOR 3.1 NIVEL ACCESO PARAMETROS DE USUARIO
2 IDENTIFICACION ENT | 3.2IDIOMA CONFIGURACION DE MI MENU
3 INTERFAZ =p | 3.3 CONFIGURACION DE ENT | ACCESO A PARAMETROS
SUPERVISION
4 ABRIR/GUARDAR COMO 3.4 CONFIGURACION DE =) PARAMETROS DEL TECLADO
PANTALLA..
5 CONTRASENA
Codi- Quick Cédi- << >> Quic- Codi- << >> Quick
go go k go

+ PARAMETROS DE USUARIO: Personalizacién de 1 a 15 parametros.

+  MIMENU: Creacién de un menu personalizado.

« ACCESO A PARAMETROS: Personalizacién de los mecanismos de
visibilidad y proteccion de los menus y pardmetros.

« PARAMETROS DEL TECLADO: Ajuste del contraste y modo en espera del
terminal de la pantalla grafica (parametros almacenados en el terminal en
lugar de en el variador).

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

3.4[Config.visualizador] - [ F -

[Parametros usuario]

Si [Dev. nombre estand.] se establece en [Si], la pantalla vuelve al estandar,
pero la configuracion personalizada permanece almacenada.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 2. [Interficie] - F-

[RDY Terrd 00H 0.00s | ROY Terrd 00H: 000 Seleccion del parameiro
3.4 Config. de la pantalla Parametros de usuario 1.3 Configuracién
Parametros de usuario Devolver nombre estandar No Mi Menu
Menu Configuracién De Mi Menu SN Scleccion del parametro ENTE Ajuste de fabrica
Acceso a parametros — 4 Seleccion personalizada Configuracion de macro
Ajustes de LCD Mi Menu Completo
Nombre del dispositivo
MENSAJE DE SERVICIO
ENT
BOY Terrd 0.0H:z .00
RDY Terrd 0.0 Hz Q008 Mi Mend
Mensaje de servicio Completo
LiNEA 1 Arranque rapido
LINEA 2 Ajustes
LINEA 3 Control de motores
LINEA 4 N caracteres méx.: 18 CFG de entradas/salidas
LINEA 5 — Comando
| Codigo | | Quick | .
Ver ,
Los nombres (NOMBRE DEL MENU DE USUARIO,
NOMBRE DE LA UNIDAD, configuracién, nimero de ENT
El mensaje serie, lineas de mensajes, nombres de unidades, etc.)
introducido estan personalizados como en el ejemplo de la
aparece mientras nombre de parametro mostrado opuesto. Seleccion _del parametro
que la tecla Vista Si no se ha realizado ninguna configuracion Ajustes
esta pulsada personalizada, el estandar aparecen valores Incremento rampa o
(nombres, unidades, etc.). Aceleracion m] Seleccién de 1 a
Visualizacion en 1 6 2 lineas de caracteres. X 15 amet
" : * Deceleracién parametros para
=513 Torrd R DO0A Ut!l!ce F1 para cambla_r a ABC, abc_, 123, *[-. o personalizarse.
LINEA 1 Utilice el selector de ajuste progresivo para Aceleracion 2 O
incrementar el caracter (orden alfabético), y <<y >> Deceleracion 2 0O
(F2 y F3) para cambiar al caracter siguiente o anterior,
respectivamente.
J’Lista
N° de caracteres: 23
Lista de parametros personalizados. [ Seleccion del parametro ]
Seleccion personalizada
RDY Terrd 00 Hz .00 Incremento rampa
Seleccion personalizada Aceleracion
Frecuencia oculta Deceleracion
Ref Frec. Pre-Ramp
MO001
J e
Seleccion del parametro Seleccion del parametro
Si no se ha realizado ninguna configuracién Nombre de usuario ENT
personalizada, aparecen los valores estandar H Nombre de usuario Compensaciones y
(nombres, unidades, etc.). Unidad Estandar coeficientes son valores
Visualizacién en 1 6 2 lineas de caracteres. L . numeéricos.
Utilice F1 para cambiar a ABC, abc, 123, *[- . Multiplicador o No use un multiplicador
Utilice el selector de ajuste progresivo para Divisor A demasiado alto (99.999)
incrementar el caracter (orden alfabético), y <<y >> N° caracteres max.: 13 Compensacion 10,00 - visualizacion maxima).
(F2 y F3) para cambiar al caracter siguiente o -
anterior, respectivamente. ABC
ROY Terrd 0.0 H 0.00
Unidad
Una vez que haya accedido a la unidad, si pulsa Estandar
ENT, la pantalla de incremento de la rampa volvera Unidad
a aparecer con el fin de mostrar el nombre. nida
Presione ESC para volver a la unidad.
%
mA

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Interficie] =» [Config.visualizador] =» [Parametros usuario]
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2. [Interficie] - F- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Acerca de este menu

Los parametros visualizados dependen de los ajustes del variador.

() Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

[Parametros usuario] £ u P-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Parametros usuario] [ . F-

[Dev. nombre estand.] [ 5 F Q0 - [No] - =

Devoluciéon de nombre estandar

Mostrar pardmetros estandar en lugar de parametros personalizados.

[Nombre dispositivo] ~ A -

[Mensaje servicio] 5 £ -

[LINEA 1] SMLO1

[LINEA 2] SML02

[LINEA 3] SMLO3

[LINEA 4] SML04

[LINEA 5] SMLO5

[CONFIGURACION 0] CFNO1

[CONFIGURACION 1] CFN02

[CONFIGURACION 2] CFN03

[NUMERO DE SERIE] PSN

[Config. Mimenu] T4 L -

NOTA: Este parametro sélo es accesible en el modo avanzado.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 2. [Interficie] - F-

RDY Terrd  OOHz  000a RO Terd _ 00H: __ 000&
Men principal 3 Interfaz
1 Menu Drive 3.1 Nivel de acceso

2 Identificacion ENT 3.2 1dioma

3 Interfaz ) 3.3 Configuracion de la pantalla
4 Abrir/Guardar como 3.4 Config. de la pantalla

5 Contrasefna

ENT

RO Terrd 0.0Hz 0.008
3.4 Config. de la pantalla
Parametros de usuario

Menu Configuracion De Mi Menu

Acceso a parametros
Ajustes de LCD

lENT

[RDY Terrd 0.0Hz 0008 | RO Terrd 0.0Hz 0008 RO Terrd 0.0 Hz Q.00
Menu Configuracion De Mi Men ENT 1 Menu Drive ENT Completo
Seleccién del parametro é 1.1 Velocidad de referencia é Arranque rapido
Lista seleccionada 1.2 Supervision Ajustes

1.3 Configuracion Control de motores
Entradas/salidas

Comando
Seleccién de parametros incluidos en ENT
el menu de usuario.
[FOv Terrd 00Hz __ 0.00a |
Ajustes
Incremento rampa |
Lista de parametros que Aceleracion o
componen el menu de "
- Deceleracion O
usuario.
Aceleracion 2 O
Deceleracion 2 O

[FOv Terrd 000 0.00a |
Lista seleccionada

Incremento rampa

Aceleracion

Deceleracion
Utilice las teclas F2 y F3 para organizar los parametros

en la lista (ejemplo a continuacion usando F3).

Ajustes Ajuste de fabrica

Etiqueta de la interfaz HMI

[Config. Mi menu] /74 [ -

Acceso

Es posible acceder a los pardmetros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Interficie] =» [Config.visualizador] =» [Acceso A Parametros] =»

[Acceso Restringido] =» [Canales restring.]
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2. [Interficie] - F- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Acceso A Parametros] PA L -

RDY Terrd 0.0Hz 0.00a RDY Terrd 0.0Hz 0.004
Men principal 3 Interfaz

1 Menu Drive ENT 3.1 Nivel de acceso
2 Identificacion 3.2 Idioma
4 Abrir/Guardar como 3.4 Config. de la pantalla

5 Contrasefa

ENT
ROY Terrd 0.0Hz 0.004 [RDY Terrd 0.0Hz 0.00a |
3.4 Config. de la pantalla Acceso a parametros
Parametros de usuario Acceso restringido Nota:
Menu Configuracion De Mi Menu ENT Visibilidad El canal (o canales) restringido debe ser seleccionado, como

Acceso a parametros ﬁ parametro protegido en un canal seleccionado permanece
accesible en los canales que no estén seleccionados.

Ajustes de LCD

ENT
ENT
RDY Terrd 0.0Hz 0.00a4
Acceso a parametros [RDY Terrrd 0.0Hz 0004 | [RDY Terrd 0.0Hz 0002 |
Acceso restringido Acceso restringido ENT Canales restring.
Visibilidad Canales restring. %
Parametros restringidos Software PC O
Modbus O
CANopen O
COM. Médul O
ENT o
ENT
[RDY Terrd 0.0H: 0004 | J,
Parédmetros
RDY Terrd 0.0Hz 0.002 RDY Terrd 0.0Hz 0.00 4,
1 Menu Drive 1.3 Configuracion
Todo 1.1 Velocidad de referencia Mi Menu
1.2 Pantalla ENT |Ajuste de fabrica
1.3 Configuracién % Configuracion de macros
Completo
°
Seleccién para mostrar todos los

parametros o solo los parametros activos.

Presione ESC para salir de esta pantalla.
En estas pantallas, todos los parametros del ment [1 MENU DRIVE] se pueden
proteger y se muestran para su seleccion, excepto para los parametros Expertos.
Pulse la tecla Todos para seleccionar todos los parametros.
Pulse la tecla Todos de nuevo para desmarcar todos los parametros.

No se pueden realizar selecciones en
esta pantalla si no hay parametros.

Parametros restringidos

Parametros restringidos
Funcion de aplicacion

Funcién de aplicacion

Operaciones de referencia ENT Asignacion Jog O
Conmutacion de rampa ; Frec. de movimiento O
Configuracién de parada TiempoJog O

Inyeccion DC auto.

NOTA:

Los parametros protegidos ya no estan accesibles y, por lo tanto, no se
muestran para los canales seleccionados.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 2. [Interficie] .

-

i

Etiqueta de la interfaz HMI Ajustes Ajuste de fabrica

[Acceso A Parametros] ~ A [ -

[Acceso Restringido] F - -

[Canales restring.] 7 [ -

[HMI] [ = ~: terminal de pantalla gréfica o terminal de pantalla remota:
[Software PC] F\/ 5: software para PC

[Modbus] /7 & & : Modbus integrado

[CANopen] [ A ~: CANopen integrado®

[Médulo Comunicacion] ~ £ £ : mddulo de comunicacion (si se inserta)

[Visibilidad] \/ . 5-

[PARAMETROS] 7V 5 () — [Activo] AL

PARAMETROS
Visibilidad de parametros: solo los activos o todos los parametros.
[Activo] A [ E

[Todos] AL L

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente
manera: [Interficie] =% [Config.visualizador] =» [Ajustes LCD]

[Ajustes LCD] L n L -

RDY Tér- +0,0Hz O0,0A
mino

PARAMETROS DEL TECLADO
Con- 50%
traste
del
tecla-
do:
Tecla- 5 min
doen
espe-
ra:
Codi- << >> Quick
go
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2. [Interficie] - F-

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes LCD] L n L -

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes

Ajuste de fabrica

[Ajustes LCD]  ~ L -

[Contraste pantalla] © - 5 £ €) De 02 100% 50%
Contraste pantalla
[Retardo de espera] [ 5 5 4 €) [No] ~ = a10 min 5 min

Retardo de espera
Retardo de espera del teclado grafico.

[NO] Il =]
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 3. [Abrir/Guardar como] ~ - A-

3. [Abrir/Guardar como] £ - A-

Salo se puede acceder a este menu con el terminal de visualizacion grafica.

RDY Térmi- +0,0Hz 0,0A RDY Término +0,0 Hz 0,0A
no
MENU PRINCIPAL 4 ABRIR/GUARDAR COMO
1 MENU VARIADOR 4.1 ABRIR
2 IDENTIFICACION 4.2 GUARDAR COMO
3 INTERFAZ ENT
4 ABRIR/GUARDAR COMO -)
5 CONTRASENA
Cédigo Quick Cédigo << >> Quick

[4.1 ABRIR]: Para descargar uno de los 4 archivos desde el terminal de pantalla
gréfica al variador.

[4.2 GUARDAR COMOYJ: Para descargar la configuracién actual del variador al
terminal de visualizacién grafica.

4 ABRIR/GUARDAR COMO
4.1 ABRIR
Fichero 1 Utilizada NO'_I'A: Aprir un archivo vacio
no tiene ningun efecto.
Ninguno
Todo
Config.
variador
VERIFIQUE QUE EL
CABLEADO DEL
VARIADOR ESTE
CORRECTOESC =
Cancelar ENT =
continuar
Transfer.en
progreso
DONE
Parametros
del motor
Comunica-
cion
Fichero 2 Esta vacia
Fichero 3 Esta vacia
Fichero 4 Esta vacia
4.2 GUARDAR COMO
Fieherel Utilizada NOTA: Aprir un archivo vacio
no tiene ningun efecto.
Fichero 2 Libre
Transfer.en Alllgl.Jardar en ur|1 arcrlﬂvo u?ado, se
progreso elimina y reemplaza la configuracion
contenida en este archivo.
DONE
Fichero 3 Libre
Fichero 4 Libre
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3. [Abrir/Guardar como] ~ - A- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Pueden aparecer varios mensajes cuando se solicite la descarga:
+ [TRANSFERENCIA EN CURSO]
* Mensajes de error si no es posible la descarga
- [DONE]

* [Los parametros del motor NO son COMPATIBLES. ; Desea continuar?]:
En este caso, la descarga es posible, pero los pardmetros estan restringidos.

Grupo de descargas

[Ninguno]: No hay parametros

[Todos]: Todos los parametros en todos los
menus

[Configuracion del variador]: Todo el 1 [Estim. Var] sin
[Comunicacion]

[Parametros [Tensiéon nom. motor] . = 5 En el menu [Control motor]

motor]: dr[-

[Frec. nom. motor] - - 5

[Corriente nom. motor] ~ [ -

[Veloc. nom. motor] ~ 5 F

[Motor 1 Coseno Phi] [ = 5

[Potencia nom. motor] ~ F -

[Elecc. param motor] /1 F

[Seleccion de ajuste] 5 £ u

[Corriente térm. motor] £ H

[CompensacionRI] . F -~

[Compens.Desliz.] 5L F

[R esta. motor asin.] - 5 A

[MotorAsinc LfInd.] L F A

[Const. tiem. rotor] £ ~ A

[Nominal sincrono ] ~ [ ~ 5

[Vel. mo. sinc. nom.] » 5 F 5

[Pares de polos] ' F = 5

[Cte. FCEM Sincrono] - H 5

[Autotun.ejeDL] L o4 5

[Autotun. eje QL] L 95

[Frec. nominal sinc.] F - 5 5

[Res. est. mo. sinc.] - 5 A5

[Par motor nominal] £ 9 5

U1 . |

[F1] F

5]

u2] o

[F2] F @

w

[U3] u

[F3] F

[u4] . -

[F4] F -

[U5] w5
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

3. [Abrir/Guardar como] ~ - A-

[F5] F 5

Los parametros del motor a los que se
puede acceder en el modo [Experto]

-
EFr.

[Corriente térm. motor] £ H

[Comunicacién] :

Todos los parametros del menu

[Comunicacion]

400
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4. [Cédigo de acceso] COD- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

4. [Codigo de acceso] COD-

Contenido de este capitulo

Pantalla MUlipUNTO........ccou e 404

Con terminal de visualizacion grafica

RDY  Tér- 0,0Hz 0,0A
mino

MENU PRINCIPAL

1 MENU VARIADOR

2 IDENTIFICACION RDY Térmi- 0,0 Hz 0,0A
no

3 INTERFAZ EN- 5 CONTRASENA

4 ABRIR/GUARDAR COMO =) | Esta- No bloqueado
do

Codi- APAGADO
go
PIN 1

Caodi- Quick Caodi- APAGADO

go go
PIN 2

Dere- Permitido
chos

de

carga

Dere- Var.no blog.
chos

des-

carga

Codi- << >> Quick
go

Con terminal de pantalla integrado

1OV @-or (-ex

DRI-

ITE-

JJd

ENT I
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

4. [Cbdigo de acceso] COD-

1. Contrasena

Permite proteger la configuracién con un coédigo de acceso o una contrasena para

acceder a una configuracion protegida.

Ejemplo con terminal de visualizacion grafica:

RDY Térmi- +50,0Hz 0,0 A RDY Término +50,0Hz O0,0A
no
5 CONTRASENA Codigo PIN 1
Estado No
blo- 9520
queado
Cadigo APAGA-
PIN 1 DO
Dere- Permiti- | ENT
chos do
de
carga
Dere- Var.no -) Min. = APAGADO Max = 9999
chos blog.
descar-
ga
Cdédigo << >> Quick << >> Quick

+ El variador se desbloquea cuando los cédigos PIN se establecen en

[Desbloqueado] OFF (sin contrasefa) o
correcto. Todos los menus son visibles.

cuando se ha introducido el cédigo

» Antes de proteger la configuracion con un codigo de acceso, debe:

o Definir el [Derechos guardado] .. . - y [Derechos descarga] -/ L .

o Tomar nota del cédigo y guardarlo en un lugar donde pueda encontrarlo.

» Elvariador tiene 2 cédigos de acceso, lo que permite configurar 2 niveles de

acceso:

o El cdodigo PIN 1 es un codigo de desbloqueo publico: 6969.

o Elcédigo PIN 2 es un cédigo de desbloqueo que sélo conoce el soporte

técnico de Schneider Electric. Sélo se
[Experto] - F .

o Solo se puede utilizar un codigo PIN1
configurado en [OFF] = F F.

puede acceder a ella en el modo

o PIN2; el otro debe permanecer

NOTA: Cuando se introduce el cédigo de desbloqueo, aparece el codigo de

acceso del usuario.

Los siguientes elementos estan protegidos contra acceso:

» Vuelva al menu de configuracion de fabrica [Ajustes de fabrica] (F L 5-).
+ Los canales y parametros protegidos por el [MI MENU] /7 4 /7 ~ - asi como el
propio menu.
» La configuracion de pantalla personalizada (menu 3.4 [Config.visualizador]
dLF-)
Acceso
Se puede acceder a Igs parametros descritos a continuacion mediante: [Estim.
Var] =» [SUPERVISION]=» [Cédigo de acceso]
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4. [Cédigo de acceso] COD- Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Codigo de acceso] COD-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajuste Ajuste de fabrica
[State] CsT - [No bloq.] UL.CK
CST

Estado del variador (bloqueo/desbloqueo). Parametro de informacion; no puede modificarse.
[Bloqueado] L [ K : el variador esta bloqueado mediante una contrasefia.

[No bloq.] = L [ K: el variador no esta bloqueado mediante una contrasena.
NOTA: Si el variador esta bloqueado, no se permite la descarga o carga de la configuracion.

[Codigo 1 PIN] [ = [OFF] = F F 29999 [OFF] o F F

Codigo 1 password

Primer codigo de acceso. El valor [OFF] = F F indica que no se ha establecido ninguna contrasefia [No bloq.]
ULCK. El valor [ON] = ~ indica que la configuracion del variador se encuentra protegida y se debe introducir
un cédigo de acceso para desbloquearla. Tras haber especificado el codigo correcto, éste permanece en la
pantalla, y el variador estara desbloqueado hasta la proxima vez que se desconecte la alimentacién eléctrica.
El cédigo PIN 1 es un cédigo de desbloqueo publico: 6969.

[COdlgO 2 PIN] CodZ [OFF] o F F a9999 [OFF] oF F

Codigo 2 password
Solo puede accederse a este parametro en el modo [Experto] £ F ~.

Segundo cédigo de acceso. El valor [OFF] = F F indica que no se ha establecido ninguna contrasefia [No
bloq.] ULCK. El valor [ON] = ~ indica que la configuracién del variador se encuentra protegida y se debe
introducir un cddigo de acceso para desbloquearla. Tras haber especificado el cédigo correcto, éste
permanece en la pantalla, y el variador estara desbloqueado hasta la proxima vez que se desconecte la
alimentacion eléctrica. El codigo PIN 2 es un codigo de desbloqueo que sélo conoce el soporte técnico de
Schneider Electric.

Cuando [Codigo 2 PIN] [ = o & no se ha establecido en [OFF] = F F, el ment 1.2 [SUPERVISION] /7 = -
es el tnico visible. Entonces si [Codigo 2 PIN] [ - o = se establece en [OFF] = F F (variador desbloqueado),
todos los mendus estan visibles.

Si los ajustes de pantalla se modifican en el menu 3.4 [Config.visualizador] - [ F-, y si [Codigo 2 PIN]

[ = & £ no se ha establecido en [OFF] = F F, se mantiene la visibilidad configurada. Entonces si [Codigo 2
PIN] [ = o & esta en OFF (variador desbloqueado), la visibilidad configurada en el menu 3.4 [Config.
visualizador] - [ F - se mantiene.

[Derechos guardado] . L r - [Permitido] . L ~ [

Permiso de guardar la configuracién del variador en HVIl o SOMOVE
Lee o copia la configuracion actual en el variador.

[Permitido] . L ~ [J: la configuracion actual del variador se puede cargar en el terminal de visualizacion
grafica o en el software de PC.

[No permit.] . L ~ /:la configuracién actual del variador sélo se puede cargar en el terminal de pantalla
gréfica o en el software de PC si el variador no esta protegida por un cddigo de acceso o si se ha introducido el
cédigo correcto.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos 4. [Cbdigo de acceso] COD-

Etiqueta de la interfaz HMI Ajuste Ajuste de fabrica

[Derechos descarga] -/ L - - [Variador desbloq.] &/ L ~ /

Derechos descarga
Escribe la configuracion actual en el variador o descarga una configuracion en el variador.

[Variador bloq.] =/ L ~ [J: un archivo de configuracion sélo se puede descargar en el variador si éste esta
protegido por un cédigo de acceso, que es el mismo que el cédigo de acceso de la configuracion que se va a
descargar.

[Variador desbloq.] &/ L ~ /: se puede descargar un archivo de configuracion en el variador o modificar una
configuracion del variador si el variador esta desbloqueado (se introdujo el cédigo de acceso) o no esta
protegido por un cédigo de acceso.

[No permitido] -/ L ~ ~': la descarga no esta autorizada.

[Variador blo/desblo.] -/ L ~ 3: combinacién de [Variador bloq.] =/ L ~ [1y [Variador desbloq.] =/ L ~ /.

Pantalla Multipunto

Es posible la comunicacion entre un terminal de visualizacién gréfica y una serie
de unidades conectadas en el mismo bus. Las direcciones de los variadores
deben configurarse con anticipacion en el menu [Comunicacién] L = /- con el
parametro [Direc.Modbus] A o - .

Cuando se conectan varios variadores al mismo terminal de visualizacién grafica,
se muestran automaticamente las pantallas siguientes:
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4. [Cédigo de acceso] COD-

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Seleccién de variadores para el cuadro de didlogo de la conexion multipunto (seleccione cada
direccion y verifique el cuadro pulsando ENT).

Esta pantalla solo aparece la primera vez que se enciende el variador, o si la tecla de funcién
"Cfg Add" en la PANTALLA MULTIPUNTO pulsada (consulte abajo).

VXXXXXXX

Conexion en curso

Direcciéon multipunto
Direccion 1 O
ENT Direccion 2 ﬁ
H Direccion 3 O
Direccién 4 O
Direccién 5 O
ESC Presione ESC para volver a PANTALLA
MULTIPUNTO.
Direcciéon multipunto
Rdy 0 Rpm 0A 2
Run +952 Rpm. 101 A 3
NLP +1500 Rpm 1250 A 4
No conectado 5
Rdy 0 Rpm 0A 6
— ESC ENT
RUN +952 rpm 101 A 3
Velocidad del motor
Seleccién de un variador para el
cuadro de didlogo de la conexion +952 rpm
multipunto.
Presione ESC para volver a Corriente del motor
PANTALLA MULTIPUNTO.
101 A

En el modo multipunto, el canal de comandos no se muestra. De izquierda a
derecha, aparecera el estado, luego los 2 parametros seleccionados y, por ultimo,
la direccién del variador.

En el modo multipunto es posible acceder a todos los menus. Sélo el control del
variador a través del terminal de visualizacién grafica no esta autorizado, aparte
de la tecla Stop (parada), que bloquea todos los variadores.

Si se detecta un error en el variador, se muestra este variador.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Mantenimiento y diagndstico

Contenido de esta parte

Diagnéstico y resolucion de fallos.........coovuiiiiie e 407
MantenimMIENtO ... ... 427
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Diagnéstico y resolucion de fallos

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Diagnéstico y

Cédigo de error

Introduccion

resolucion de fallos

Contenido de este capitulo

(076 To[Te oo [N =Ty o) LH PSPPI 407
Borrado del error detectado .........ooouuiiiiiiiiiii 408
¢, COmMO borrar COAIgOS & EITOT? .. ..eevuiieieiiie et 408
Cddigos de deteccion de errores mostrados en el terminal de pantalla

(110 00 = P 426
Cambio o extraccion del médulo de OpCioNES ...........cocvvvieiiiiiiiiiieiiieeceeean, 426
Cambio de bloque de CONIOl...........oiiiiiiiiiei e 426

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Lea y comprenda las instrucciones del capitulo Informacién de seguridad
antes de realizar cualquier procedimiento de este capitulo.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

+ Sila pantalla no se ilumina, verifique la red de suministro del variador.

+ La asignacién de las funciones de parada rapida o de rueda libre contribuye a
que el variador no se inicie si no se han conectado las entradas logicas
correspondientes. A continuacion, se muestra el variador [Rueda libre]
~ 5 k£ en parada de rueda libre y [asignacién stop rapida] ~ 5 £ en parada
rapida. Este comportamiento es normal, puesto que dichas funciones se
activan en el momento del rearme con vistas a conseguir la mayor seguridad
en la parada en caso de que se corte el cable.

» Verifique que la entrada de la orden de ejecucién esté activada de acuerdo
con el modo de control seleccionado (parametros [Control 2/3 hilos] £ [ [,
pagina 102 y [Tipo 2 hilos] £ [ ).

« Sise asigna una entrada a la funcién de conmutador de limite y esta entrada
esta en cero, el variador sélo puede iniciarse enviando una orden para la
direccién opuesta. Ver Posicionamiento por sensores .

« Siel canal de referencia o el canal de control se asigna a un bus de campo,
cuando se conecta la red de suministro, el variador muestra [Rueda libre]
~ 5 k. Permanece en modo de parada hasta que el bus de campo envia una
orden.

Etiqueta de la interfaz HMI

Ajustes Ajuste de fabrica

[Diagnostico] - [ k-

su causa en texto sin formato
d L k-, pagina 75.

Sdlo se puede acceder a este menu con el terminal de visualizacidn grafica. Muestra los errores detectados y

y se puede utilizar para realizar pruebas, consulte Diagnésticos [Diagnostico]
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Diagnéstico y resolucion de fallos

Borrado del error detectado

Siga estos pasos en caso de que se detecte un error no reiniciable:

Paso Accion

1 Desconecte toda la alimentacion eléctrica, incluida la alimentacion del control externo
que pueda estar presente.

2 Bloquee todas las tomas de corriente en la posicion abierta.

3 Espere 15 minutos para que se descarguen los condensadores del bus de CC (los LED
del variador no indican la ausencia de tension del bus de CC).

4 Mida la tension del bus de CC entre los bornes PA/+ y PC/- para asegurarse de que la
tension sea inferiora 42V CC.

5 Si los condensadores del bus DC no se descargan completamente, pongase en contacto
con su representante local de Schneider Electric.
No repare ni haga funcionar el variador.

6 Encuentre y corrija la causa del error detectado.

7 Vuelva a conectar la alimentacion del variador para confirmar que el error detectado se
ha rectificado.

En caso de que se detecte un error al reinicializar, el variador se puede reiniciar
después de borrar la causa:

Apagando el variador hasta que la pantalla desaparezca por completo, y
volviendo a encenderla.

Automaticamente en los escenarios descritos para la funcién [Reset Fallos
AutO] AEr.

Mediante una entrada légica o un bit de control asignado a la funcién
[Borrado fallos] - = £ .

Pulsando la tecla STOP/RESET en el terminal de la pantalla grafica si el
comando del canal activo es la HMI (consulte [Ctrl. Canal 1] £ = /, pagina
200).

¢, Como borrar cédigos de error?

La siguiente tabla resume las posibilidades para borrar un error detectado:

Coémo borrar el cédigo de error

Lista de los errores detectados
borrados

Codigos de deteccion de errores que requieren un A r
restablecimiento de energia después de borrar el error EE
1
-

detectado

La causa del error detectado se debe eliminar antes de reiniciar
apagando y luego volviendo a encender. 5 A

ASF,brF,5aF,5FFyEnF loserrores detectados también
se pueden borrar de forma remota mediante una entrada légica o un
bit de control (parametro [Asig. reset errores] - 5 F ).
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Cémo borrar el cédigo de error Lista de los errores detectados
borrados

Codigos de deteccion de errores que se borran tan pronto
como su causa desaparece

|
T
T

D\
m
T ™
™
-
I
T
C
5]
T

Si [Rearme fallo extend] HRFC se establece en YES: ol

+ Utilice la entrada digital o el bit de control asignado a [Asig.
reset errores] RSF.

[Error Desliz Carga] A n F

Error de deslizamiento de carga

Posible causa La diferencia entre la frecuencia de salida y la velocidad de realimentacion no es la correcta.

»  Compruebe el motor, la ganancia y los parametros de estabilidad.
+ Agregue una resistencia de frenado.
» Verifique el dimensionamiento del motor/variador/carga.

* Verifique el acoplamiento mecanico del encoder y su cableado.
Solucion * Verifique el ajuste de los parametros.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error angulo] A5 F

ERROR DE ANGULO

Y Se produce durante la medicion del angulo de seleccion de fase, si la fase del motor esta
Posible causa desconectada o si la inductancia del motor es demasiado alta.

Solucién Compruebe las fases del motor y la maxima corriente admitida por el variador.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Control freno] b L F

Control freno

*  Corriente de apertura del freno no alcanzada.

< Z * Umbral de frecuencia de acoplamiento del freno [Frec.cierre freno] & £ ~ regulado
Posible causa unicamente cuando se asigna el control l6gico del freno.

»  Compruebe la conexién del variador/motor.
»  Compruebe el devanado del motor.

» Consulte la configuracion de [Corr. apertura freno] | & ~ y [I ret apertu. fre.] - o .
Solucion » Aplicar la configuraciéon recomendada para [Frec.cierre freno] 4 £ .

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[Realimen.freno] b - F

Realimen.freno

Posible causa

» El contacto de realimentacion de los frenos no coincide con el control ldgico de los frenos.

» Elfreno no detiene el motor con la suficiente rapidez (se detecta midiendo la velocidad en la
entrada de pulsos).

Solucién

« Compruebe el circuito de realimentacion y el circuito de control l6gico de freno.
« Compruebe el estado mecanico del freno.
«  Compruebe los forros de freno.

0 Borrado del cédigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A7 £ - 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Config.incorrecta] L F F

Configuracién incorrecta

Posible causa

» Se ha cambiado o eliminado el médulo de opciones.

« Sustitucion de bloque de control por un blogue de control configurado en un variador con
distinto calibre.

« La configuracion actual no es coherente.

Solucion

» Compruebe que no se hayan detectado errores de médulo.

* En caso de que el médulo de opcién se cambie/elimine deliberadamente, consulte los
comentarios a continuacion.

* Restablezca los ajustes de fabrica 1.3.2 [Ajustes de fabrica] F [ 5-, pagina 95 o recupere la
configuracion de la copia de seguridad si es valida.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[CONFIG INVALIDADA] L F

Config invalidada

Posible causa

Configuracién no valida.

La configuracion cargada en el variador mediante el bus o red de comunicaciones no es coherente.

Solucién

« Compruebe la configuracién previamente cargada.
«  Cargue una configuracién compatible.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.
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[ERROR TRANSF.CONF.] L F .2

Error de transferencia de configuracion

Posible causa

Configuracion no valida.

La configuracion cargada en el variador mediante el bus o red de comunicaciones no es coherente.

Solucion

» Compruebe la configuracion previamente cargada.
»  Cargue una configuracion compatible.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Inter.com .bus camp] L n F

Interrup. com. médulo bus campo

Posible causa

Interrupcién de comunicacion en moédulo de comunicacion.

Solucion

» Compruebe el entorno (compatibilidad electromagnética).

» Verifique el cableado.

»  Verifique el timeout.

» Sustituya el médulo de opciones.

* Podngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Interru.com CANopen] £ o F

Comunicacion interrumpida en CANopen

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion en el bus CANopen®.

Solucion

»  Compruebe el bus de comunicaciones.
»  Verifique el timeout.
*  Consulte el manual de usuario de CANopen®.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber eliminado la causa.

[CONDENS. PRECARGA] L - F |

Condensador precar.

Posible causa

Detectado error en el control de carga del relé o la carga de la resistencia esta dafiada.

Solucion

* Apague el variador y vuelva a encenderlo.
*  Compruebe las conexiones internas.
* Pongase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[Erroc commut.Ch] L 5 F

Error detectado en la conmutacion del canal

Posible causa Conmutacion a canales no validos.
Solucion Verifique los parametros de la funcion.

0 Borrado del codigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Error cargadinam.] d L F

Error detectado en la carga dinamica

Posible causa Variacion de carga anormal.

« Compruebe que la carga no esté bloqueada por un obstaculo.
Solucién » Laeliminacién de un comando de ejecucién provoca un restablecimiento.
0 Borrado del cddigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Control Eeprom] E E F |

Control EEprom

Posible causa Error de memoria interna detectado, bloque de control.

« Compruebe el entorno (compatibilidad electromagnética).
» Apagar, restablecer, volver a los ajustes de fabrica
Solucion « Pdngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Potencia Eeprom] E E F 2

Potencia EEprom

Posible causa Error de memoria interna detectado, tarjeta de alimentacion.

« Compruebe el entorno (compatibilidad electromagnética).
« Apagar, restablecer, volver a los ajustes de fabrica
Solucién » Pdngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[ERROR EXTERNO] E P F |

Error Externo

Posible causa

Suceso desencadenado por un dispositivo externo, en funcién del usuario.

Soluciéon

Revise el dispositivo que causo el disparo y el reinicio.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Error ext.Bus campo] EPF 2

Error detectado externo en bus de campo

Posible causa

Evento desencadenado por una red de comunicacion.

Solucion

Compruebe la causa de la activacion y del restablecimiento.

0 Borrado del cédigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Error bloque func.] F b E

Error del Bloque de Funcion

Posible causa

Detectado error de bloque de funcion.

Solucién

Consulte [Error FB] F & F - para obtener mas detalles.

o Borrado del cadigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Error para bloq.fu.] FLE 5

Error Paro Bloque de Funcién

Posible causa

Los bloques de funciones se han detenido mientras el motor estaba en marcha.

Solucion

Compruebe la configuracién de [FB Motor Stop Type] F £ 5 /7.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5  después de haber eliminado la causa.
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[Conta.cerrado fuera] F L F |/

Output contactor closed error

Posible causa

El contactor de salida permanece cerrado aunque se hayan cumplido las condiciones de apertura.

Solucion

«  Compruebe el contador y su cableado.
«  Compruebe el circuito de realimentacion.

0 Borrado del cédigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[Conta.abierto fueral] FL F 2

Output contactor opened error

Posible causa

El contactor de salida permanece abierto aunque se hayan cumplido las condiciones de cierre.

Solucién

»  Compruebe el contador y su cableado.
*  Compruebe el circuito de realimentacion.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ -~ o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[COMPAT. TARJETAS] HL F

Compatibil.tarjetas

Posible causa

La funcion [Pareando tarjetas] /' F - se ha configurado y se ha cambiado una tarjeta de variador.

Solucion

« En caso de error de tarjeta, vuelva a insertar la tarjeta original.

»  Confirme la configuracion introduciendo el [Cédigo emparejam.] 7 F . sila tarjeta se cambié
deliberadamente.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Desaturacion IGBT] Hd F

Desaturacion IGBT

Posible causa

Cortocircuito o conexién a tierra en el variador.

Solucion

Compruebe los cables de conexién del variador al motor y el aislamiento del motor.

0 Borrado del cédigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[ERROR ENLACEINT.] /L F

Interrupcion de la comunicacién interna con moédulo de opcién

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion entre el modulo opcional y el variador.

Soluciéon

» Compruebe el entorno (compatibilidad electromagnética).

»  Compruebe las conexiones.

»  Sustituya el médulo de opciones.

+ Pdngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERRORINTERNO1] .~ F |

ERROR 1 (RATING) INTERNO

Posible causa

La placa de alimentacion es diferente de la placa almacenada.

Solucion

Verifique la referencia de la placa de alimentacion.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERRORINTERNO 2] .nF/Z

ERROR 2 (SOFT) INTERNO

Posible causa

La tarjeta de potencia no es compatible con el bloque de control.

Solucion

Verifique la referencia de la placa de alimentacion y su compatibilidad.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERRORINTERNO3] /1~ F 3

Error interno 3 (comunicacion interna)

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion entre las tarjetas internas.

Solucion

» Compruebe las conexiones internas.
» Pongase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[ERRORINTERNO4] .nF 4

Error interno 4 (fabricacion)

Posible causa

Incoherencia de datos internos.

Solucion

Vuelva a calibrar el variador (realizado por el Servicio técnico de Schneider Electric).

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERROR INTERNO 6] n F 5

ERROR 6 (OPTION) INTERNO

Posible causa

No se reconoce la opcién instalada en el variador.

Solucién

»  Compruebe la referencia y la compatibilidad de la opcién.
«  Compruebe que la opcidén esté bien insertada en el ATV320.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERRORINTERNOY9] nF 9

ERROR 9 (MEASURE) INTERNO

Posible causa

Las mediciones de corriente son incorrectas.

Solucion

« e« Sustituya los sensores actuales o la tarjeta de potencia.
« «Contacto Schneider Electric Soporte técnico.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERRORINTERNO10] :nFHA

ERROR 10 (MAINS) INTERNO

Posible causa

La fase de entrada no funciona correctamente.

Solucion

Pdngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[ERRORINTERNO11] :nF b

Error interno 11 (temperatura)

Posible causa

El sensor de temperatura del variador no funciona correctamente.

Solucion

» Sustituya el sensor de temperatura del variador.
* Pongase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[ERROR INTERNO 14] nF E

ERROR 14 (CPU) INTERNO

Posible causa

El microprocesador interno ha detectado un error.

Solucion

* Apaguey reinicie.
» Pdéngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[CONTACTORENTRADA] L L F

Contactor entrada

Posible causa

El variador no se enciende aunque haya transcurrido [Time out U.linea] L [ k.

Solucion

»  Compruebe el contador y su cableado.
» Verifique el timeout.
»  Verifique la conexién de la red eléctrica/contactor/unidad de suministro.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - o manualmente
con el pardmetro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[AI3 Pérdida 4-20mA] L F F 3

Al3 Pérdida 4-20mA

Posible causa

Pérdida de la referencia de 4-20 mA en la entrada analdgica Al3.

Solucion

Verifique la conexion en las entradas analdgicas.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.
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[Sobretension bus CC] o b F

Sobretension bus CC

* Frenado demasiado repentino o carga arrastrante.
Posible causa * Latension de alimentacion es demasiado alta.

* Aumente el tiempo de deceleracion.

« Instale una resistencia de frenado si es necesario.

« Active la funcion [Adapt. ram. decel.] & - A , si es compatible con la aplicacion.
Solucion «  Verifique la tension de alimentacion.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A = - o manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[SOBRECORRIENTE] o [ F

SOBRECORRIENTE

* Los parametros en el menu [SET] = E £ -y [Control motor] =/ - [ - no son correctos.

* Inercia o carga demasiado alta.
Posible causa *  Blogueo mecanico.

* Compruebe los parametros.

« Agregue una resistencia de frenado.
«  Compruebe el estado del mecanismo.
*  Disminuir [Limite de intensidad] [ L ..
Solucion *  Aumente la frecuencia de conmutacion.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] + - F [ se establece en [No] ~ = : Este error detectado
requiere un restablecimiento de alimentacion.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] + ~ F [ se establece en [Si] 4 £ 5 : Este error detectado

=

pr
0 o se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Sobretemp.variador] o H F

SOBRETEMP. VAR.

Posible causa Temperatura del variador demasiado elevada.

% Compruebe la carga del motor, la ventilacion del variador y la temperatura ambiente. Espere a que
Solucién se enfrie para volver a arrancarlo.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber eliminado la causa.
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[Proceso sobrecarga] o L [

Sobrecara proceso

Posible causa Sobrecarga del proceso.
» Verifique y solucione la causa de la sobrecarga.
Solucién » Verifique los parametros de la funcion [Sobrecarga Proceso] = L /- .

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[SOBRECARGA MOTOR] o L F

Sobrecarga motor

Posible causa Disparo por intensidad de motor demasiado elevada.

Verifique el ajuste de la proteccion térmica del motor y compruebe la carga del motor. Espere hasta
Solucion que el motor se enfrie antes de volver a arrancarlo.

o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Perdida fase salida] o P F |/

PERDIDA FASE SALIDA

Posible causa Pérdida de una fase en la salida del variador.
Solucién Compruebe las conexiones del variador al motor.

o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.
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[Pérd.Fase Salida] o P F 2

PERDIDA FASE MOTOR

* El motor no esta conectado o la potencia del motor es demasiado baja.
» El contactor de salida esta abierto.

Posible causa * Inestabilidades instantaneas de la intensidad de motor.
* Compruebe las conexiones del variador al motor.

+  Sise utiliza un contactor de salida, establezca [PERDIDA FASE MOTOR] - F L en [Ningtin
Err Activado] - A .

* +Prueba en un motor de baja potencia o sin motor: En el modo de ajustes de fabrica, la
deteccion de pérdida de fase del motor esta activa [PERDIDA FASE MOTOR] - F L = [Si]
Y £ 5. Para verificar el variador en un entorno de prueba o mantenimiento, sin tener que
utilizar un motor con el mismo valor nominal que el variador (en particular para los variadores
de alta potencia), desactive la deteccién de pérdida de fase del motor [PERDIDA FASE
MOTOR] o FPL= [NO] Mmoo,

»  Compruebe y optimice los siguientes parametros: [Compensaciéon RI] . F ~ , pagina 110,

[Tensiéon nom. motor] . ~ 5 y [Corriente nom. motor] ~ [ ~ , pagina 104 y realizar
Solucion [Autoajuste] £ . ~ , pagina 105.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[SOBRETENSION RED] o 5 F

Sobrete.aliment.red
* Latension de alimentaciéon es demasiado alta.
Posible causa *  Suministro eléctrico interrumpido.

Solucién Verifique la tension de alimentacion.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - o manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber eliminado la causa.

[Sobretemp. PTCDI6] o £ F L

Sobretemp. PTC DI6

Posible causa Sobrecalentamiento de las sondas PTC detectado en la entrada LI6.

* Compruebe la carga y el tamafio del motor.
* Compruebe la ventilacion del motor.

+ Espere a que se enfrie el motor antes de volver a arrancar.
Solucion + Compruebe el tipo y el estado de las sondas de PTC.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - o manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber eliminado la causa.
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[Perdida fase entra.] P+ F

PERDIDA FASE RED

Posible causa

» Se ha suministrado el variador de forma incorrecta o se ha fundido el fusible.
* Falta unafase.
«  Trifasico ATV320 usado en una red de suministro monofasica.
» Carga excéntrica.
Esta proteccion soélo funciona con el variador en carga.

Solucion

Verifique la conexion de potencia y los fusibles.
Utilice una red de suministro trifasica.

Deshabilite el error detectado mediante [Asig. pér. fas.en.] 7L , pagina 103 =[No] ~ .

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Error sonda DI6=PTC] PE F L

Error sonda DI6=PTC

Posible causa

Sonda PTC en entrada LI6 abierta o en cortocircuito.

Solucion

Compruebe la sonda PTC y el cableado entre ésta y el motor/accionamiento.

o Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Error func.segur.] SAF F

Error detectado en la funcion de seguridad

Posible causa

* Tiempo de rebote excedido.

*  Umbral SS1 superado.

*  Configuracion incorrecta.

* Exceso de velocidad de tipo SLS detectado.

Solucion

» Verifique la configuracién de las funciones de seguridad.
»  Consulte el Manual de funciones de seguridad integradas de ATV320
+ Pdngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[CORTOCIRCUITO MOTOR] 5L F |

CORTOCIRCUITO MOTOR

Posible causa

Cortocircuito o puesta a tierra en la salida del variador.

Solucion

» Compruebe los cables de conexién del variador al motor y el aislamiento del motor.
* Reduzca la frecuencia de conmutacion.

* Instale inductancias en serie con el motor.

+ Compruebe el ajuste del lazo de velocidad y el freno.

* Aumente el [Tpo de rearranque] - = ~ , pagina 121.

* Aumente la frecuencia de conmutacion.

0 Borrado del codigo de error

o Si el parametro [Rearme fallo extend] + - F [ se establece en [No] ~ = : Este error detectado
requiere un restablecimiento de alimentacion.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] H - F [ se establece en [Si] Y £ 5 : Este error detectado

se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber
eliminado la causa.

[CORTOCIRC. ATIERRA] 5C F 3

Cortircuito tierra

Posible causa

Corriente de fuga a tierra importante en la salida del variador en el caso de varios motores en
paralelo.

Solucion

+ Compruebe los cables de conexién del variador al motor y el aislamiento del motor.
* Reduzca la frecuencia de conmutacion.

* Instale inductancias en serie con el motor.

» Compruebe el ajuste del lazo de velocidad y el freno.

* Aumente el [Tpo de rearranque] - £ ~ , pagina 121.

* Reduzca la frecuencia de conmutacion.

0 Borrado del codigo de error

o Si el parametro [Rearme fallo extend] + - F [ se establece en [No] ~ = : Este error detectado
requiere un restablecimiento de alimentacion.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] + ~ F [ se establece en [Si] 4 £ 5 : Este error detectado

se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] - 5  después de haber
eliminado la causa.

[COROTCIRCUITOIGBT] 5L F 4

IGBT cortocircuito

Posible causa

El componente de potencia ha detectado un error.

Solucién

Pongase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber eliminado la causa.
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[Cortocirc.motor]

S5CF5S

CORTOCIRCUITO MOTOR

Posible causa

Cortocircuito en salida del variador.

Soluciéon

»  Compruebe los cables de conexién del variador al motor y el aislamiento del motor.
» Pdngase en contacto con el Soporte técnico de Schneider Electric.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] /A - - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Interrup.Com Modbus] 5L F |

Interrupcion de comunicacion Modbus

Posible causa

Interrupcién de la comunicacién en el bus Modbus.

Soluciéon

»  Compruebe el bus de comunicaciones.
» Verifique el timeout.
*  Consulte el manual del usuario de Modbus.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] # £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[InterrupcioncomPC] 5L F 2

Interrupcion de comunicacién de PC

Posible causa

Interrupcion de la comunicacién con software de PC.

Solucion

»  Verifique el cable de conexién del software de PC.
*  Verifique el timeout.

o Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] # £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Interrupci.comHMI] 5L F 3

Interrupcion de comunicacion de HMI

Posible causa

Interrupcion de la comunicacién con el terminal grafico o terminal remoto.

Solucion

»  Verifique la conexion del terminal.
*  Verifique el timeout.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] # £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.
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[SOBREVELOC. MOTOR] 5o F

SOBREVELOCIDAD MOTOR

Posible causa

« Inestabilidad o carga arrastrante demasiado elevada.

« Sise utiliza un contactor aguas abajo, los contactos entre el motor y el variador no se habran
cerrado antes de ejecutar una orden de marcha.

» Se ha alcanzado el umbral de sobrevelocidad (correspondiente al 110% de la [Velocidad
maxima] - F r).

Solucién

» - Verifique los parametros de motor, ganancia y estabilidad.
» - Agregue una resistencia de frenado.
» - Verifique el dimensionamiento del motor/variador/carga.

» - Verifique los ajustes de los parametros para la funcién [Cont. Frecuencia] ~ 9 F -, si esta
configurada.

« - Verifique y cierre los contactos entre el motor y el variador antes de ejecutar una orden de
marcha.

« - Verifique la coherencia entre [Velocidad maxima] = F - y [Velocidad alta] + = F. Se
recomienda tener al menos [Velocidad maxima] £ F - =2110% * [Velocidad alta] + = F.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A = - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Perdi.realim.enco.] 5 P F

Pérd. realim encod.

Posible causa

* No hay sefial en la entrada de pulsos si la entrada se utiliza para medir la velocidad.
* No hay sefal de realimentacion del encoder.

Solucion

»  Compruebe el cableado del cable de entrada y el detector utilizado.
»  Compruebe los parametros de configuracién del encoder.

*  Compruebe el cableado entre el encoder y el variador.

«  Compruebe el encoder.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] # £ - 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Error limita.par] 55 F

Error Limite de Par

Posible causa

Cambie a la limitacion de par o corriente.

Solucion

» Verifique si hay algun problema mecanico.

« Verifique los parametros de [Limitacion de par] - = L -y los parametros del [Detec. Par o | lim.]

N _l
[ ==

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] A £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 - después de haber eliminado la causa.
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[SOBRETEMP. IGBT] £ JF

Sobretemp.IGBT

Posible causa

Variador sobrecalentado.

Solucién

« Compruebe el tamafio de la carga, el motor o el variador.
* Reduzca la frecuencia de conmutacion.
» Espere a que se enfrie el motor antes de volver a arrancar.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] # £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[ERROR DE AUTOTUNING] £ » F

Error detectado en el autotuning

Posible causa

»  Motor especial o motor con una potencia inadecuada para el variador.
*  Motor no conectado con el variador.
*  Motor no parado

Solucién

*  Compruebe que el motor/variador son compatibles.

«  Compruebe que el motor esta presente durante el autoajuste.

» Sise utiliza un contactor de salida, ciérrelo durante el autoajuste.

» Compruebe que el motor esta parado durante el funcionamiento del ajuste.

o Borrado del codigo de error

AEr

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] o0 manualmente
con el pardmetro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

[Baja carga proceso] u L F

Bajo carga proceso

Posible causa

Subcarga del proceso.

Solucion

Compruebe y elimine la causa de la subcarga.

Verifique los parametros de la funcion [Subcarga Proceso] . L o-.

o Borrado del cadigo de error

[Baja tension red]

BAJA TENSION RED

Posible causa

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ~ £ - o manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] - 5 F después de haber eliminado la causa.

uSF

* Lared de suministro es demasiado baja.
+ Caida transitoria de tension.

Solucion

Verifique la tension y los parametros de [Resp. Subtesién] . 5 &-.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.
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Cédigos de deteccion de errores mostrados en el terminal

de pantalla remota

Etiqueta de la
interfaz HMI

Nombre

Descripcion

Inlt

[Inicializacion en curso]

El microcontrolador se esta inicializando.

Busqueda en curso de configuracién de
comunicacion.

COM.E (™

[Error de comunicacion]

Error de tiempo de espera detectado (50 ms).

Este mensaje se muestra después de 20
intentos de comunicacion.

R-17 (™M

Botén de alarma]

Se ha mantenido pulsada una tecla durante
mas de 10 segundos.

El teclado esta desconectado.

El teclado se reactiva al presionar una tecla.

CLr®

Confirmacion del error
detectado [faukreset]

Aparece cuando se pulsa la tecla STOP una
vez si el canal de comando activo es el
terminal de pantalla remota.

dEU.E ()

[Impulsar la disparidad]

La marca del variador no coincide con la del
terminal de la pantalla remota.

rOM.E ()

[Anomalia de ROM]

El terminal de la pantalla remota detecta una
anomalia de la ROM segun el calculo de la
suma de comprobacién.

rAM.E (1

[Anomalia de RAM]

El terminal del display remoto detecta una
anomalia en la RAM.

CPUE®™M

Otros errores
detectados]

Otros errores detectados.

(1) - Intermitente

Cambio o extraccion del moédulo de opciones

Cuando se quita un médulo de opcion o se reemplaza por otro, la unidad se
bloguea en el modo de error detectado [Config Incorrecta] [ ~ F durante el
encendido. Si el médulo se ha cambiado o extraido deliberadamente, el error
detectado puede eliminarse pulsando dos veces la tecla ENT, que restaurara los
ajustes de fabrica 1.3.2 [Ajustes de fabrica] + L 5-, pagina 95 de los grupos de
parametros afectados por el médulo de opciones. Esto se puede hacer usando un
modulo reemplazado por un médulo del mismo tipo.

Ejemplo: Médulos de comunicacion: solo los parametros que son especificos
para los médulos de comunicacion.

Cambio de bloque de control

Cuando un bloque de control se reemplaza por un bloque de control configurado
en un variador con un valor nominal diferente, el variador se bloquea en el modo
de error detectado [Config Incorrecta] [ ~ F durante el encendido. Si el bloque
de control se ha cambiado deliberadamente, el error detectado puede eliminarse
pulsando dos veces la tecla ENT, que restaurara los ajustes de fabrica.
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Mantenimiento

Garantia limitada

La apertura del producto anula la garantia, excepto si dicha apertura la realiza un
técnico de Schneider Electric.

.

Revision

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Lea y comprenda las instrucciones del capitulo Informacion de seguridad
antes de realizar cualquier procedimiento de este capitulo.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

La temperatura de los productos descritos en este manual puede superar los 80 °
C (176 °F) durante su funcionamiento.

A ADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES
» Evite el contacto con superficies calientes.

* No deje los componentes inflamables o sensibles a la temperatura cerca de
superficies calientes.

» Asegurese de que el producto se haya enfriado lo suficiente antes de
manipularlo.

» Compruebe si la disipacion de calor es suficiente; para ello, ejecute una
prueba en condiciones de carga maxima.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

AADVERTENCIA

FALTA DE MANTENIMIENTO

Verifique que las actividades de mantenimiento descritas a continuacion se
llevan a cabo a los intervalos especificados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Se debe garantizar que durante el funcionamiento del variador se cumplen todas
las condiciones medioambientales. Ademas, durante el mantenimiento, verifique
y, de ser apropiado, corrija todos los factores que puedan repercutir en las
condiciones medioambientales.

Optimizacion de la continuidad de funcionamiento

Entorno Parte Accion Intervalo (1)
Golpe al producto Alojamiento - bloque Lleve a cabo una Anualmente como
de control inspeccion visual minimo

(LED - pantalla)
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Mantenimiento

Entorno Parte Accion Intervalo (1)
Corrosion Bornes, conector, Inspeccione y limpie lo
tornillos, placa de que sea necesario.
CEM
Polvo Bornes, ventiladores,
orificios de ventilacién
Temperatura Zona circundante del Compruebe y corrija lo
producto que sea necesario.
Refrigeracion Ventilador Compruebe el

funcionamiento del

ventilador.

Sustituya el ventilador | Al cabo de 3 a 5 afios,
segun las condiciones
de funcionamiento.

Vibracién Conexiones de los Compruebe que estan | Anualmente como
bornes apretados con el par minimo

recomendado

(1): intervalos de mantenimiento maximos a partir de la fecha de puesta en servicio. Reduzca los
intervalos entre servicios de mantenimiento para adaptarlo a las condiciones medioambientales, a
las condiciones de funcionamiento del variador y a cualquier otro factor que pueda influenciar en los
requisitos de funcionamiento y/o mantenimiento del variador.

NOTA: El funcionamiento del ventilador depende del estado térmico del
variador. Cabe la posibilidad de que el variador funcione con el ventilador
parado.

Recambios y reparaciones

Producto reparable. Contacte a su Centro de asistencia al cliente en:

www.se.com/CCC.

Almacenamiento prolongado

Si el variador no se habia conectado a la linea principal durante un largo periodo
de tiempo, los condensadores deben reiniciarse a su completo rendimiento antes
de arrancar el motor.

Consulte Pasos iniciales, pagina 44 para obtener mas detalles.

Sustitucion del ventilador

Existe la posibilidad de pedir un ventilador nuevo para el mantenimiento del
variador; consulte los niumeros de catalogo en www.se.com.

Es posible que los ventiladores continden funcionando durante un determinado
periodo de tiempo incluso después de haber desconectado el producto.

AATENCION

VENTILADORES EN FUNCIONAMIENTO

Compruebe que los ventiladores se hayan detenido completamente antes de
manipularlos.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o dainos
en el equipo.
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Indice de cOdigos de par@metroS ........ccuuiiiiiiiiii e 432

NVE41298_05 429



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

indice de funciones

La tabla siguiente representa los cédigos de parametro:

Funcién

Pagina

[Control 2 hilos] = [

[Control 2/3 hilos] ~ [ [ , pagina 102

[2nd limite actual]

[2nd limite actual] [ L -

[Control 3 hilos] 7 [

[Control 2/3 hilos] ~ [ [ , pagina 102

[+/- velocidad]

[+/- velocidad] . F -

[+/- velo de la ref]

[+/-velodelaref] 5~ E-

[Inyeccién CC auto.]

[Inyecciéon CC auto.] A o L -

[Rearranque auto.]

[Reset Fallos Auto] A k- -

[Autoajuste]

[Autoajuste] - . ~ , pagina 105

[Autotuning by DI]

[Autotuning by DI] - ~ L -

[DC Bus]

[Logica de freno]

[Logica de freno] & L [ -

[Recuper. al vuelo]

[Recuper. al vuelo] F L ~-

Canales de comando y referencia

Canales de comando y referencia

Parada aplazada en alarma térmica

Parada aplazada en alarma térmica

[Sobrecalent.var.]

[Sobrecalent.var.] o H L -

[Moni. del encod.]

[Moni. del encod.] 5 o -

[Conf. del encoder]

[Conf. del encoder] | £ -

[Ajustes de fabrica]

[Ajustes de fabrica] ~ [ 5- 1.3.2 [Ajustes de fabrica] F [ 5-, pagina 95

[Borrado fallos]

Borrado fallos] - 5 k-
[

[Magnetiz. por DI]

[Magnetiz. porDI] F L -

[Elevac. alta velo.]

[Elevac. alta velo.] H 5 H-

[Dinam.limite corriente]

[Dinam.limite corriente] -/ -

[Movimiento]

[Movimiento] /= -

Comando de contactor de linea

Comando de contactor de linea

Medicién de carga

Medicién de carga

[Equilibrado carga]

[Equilibrado carga] L & A

Deteccion de variacion de carga

Deteccion de variacion de carga

Interruptor de motor o configuracién [Multimotores
config] /71110 -

Interruptor de motor o configuracién [Multimotores config] /7/7L -

Proteccion térmica del motor

Proteccion térmica del motor

[Reduccién de ruido]

[Reduccién de ruido] - r

[Control contactor mot.]

[Control contactor mot.] = [ [ -

[Gest.error. sobrec.]

[Gest.error. sobrec.] = o/ L

[Conmutacion param.]

[Conmutacion param.] /7L F-

5 [Coédigo de acceso]

[Cédigo de acceso] coD- [Codigo de acceso] COD-, pagina 403

[Controlador PID]

[Controlador PID] 7 -

Posicionamiento por sensores

Posicionamiento por sensores

Velocidades preseleccionadas

Velocidades preseleccionadas

Sonda PTC

Sonda PTC
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Funcion

Pagina

[Asig.conmut rampa]

[Asig.conmut rampa] - F £ -

[Ref Freq switch]

[Ref Freq switch] - £ F-

Tensado del cable

Tensado del cable

[Asignacion RP]

[Asignacion RP] 7 | A

Memorizacion de referencia

Memorizacion de referencia

[Config. Parada]

[Config. Parada] - E k-

Parar a una distancia calculada después del final
de carrera de deceleracion

Parar a una distancia calculada después del final de carrera de deceleracion

Entrada de suma / entrada de resta / multiplicador

Entrada de suma / entrada de resta / multiplicador

Parametros de motor sincrono

Parametros de motor sincrono

Limitacién de par

Limitacién de par

Guiado hilo

Guiado hilo

[Gesti.error subcarga]

[Gesti.error subcarga] . o L

Uso de la entrada de pulsos para medir la
velocidad de rotacion del motor

Uso de la entrada de pulsos para medir la velocidad de rotacion del motor
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-4 3 [eoya3ul] €

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD] 1)

Si

-3 74 [sO711v4 3a NOILS39D]

indice de cédigos de parametros

Si
Si
Si
Si
Si

-u 1 4 [ugioealdy ap ugiound]

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

- 73 7 [opuewo)]

Si
S
Si
S
S
Si
S
S
Si
S

- o [epies/epenu3d] %)

-1 - P [10j0w [onu09]

Si
Si

-3 35 [138]

Si,
pagi-
na
106

-1 5 [ogouas ord1ul]

La tabla siguiente representa los cédigos de parametro:

-7 4 7 [osoepByuog]

Si,
pagi-
na 56
Si,
pagi-
na 56
Si,
pagi-
na 57

-5 7 4 [esuqey ap saysnly]

Si,
pagi-
na 55
Si,
pagi-
na 55
Si,
pagi-
na 56
Si,
pagi-
na 57
Si,
pagi-

-u o1/ [NQISIA¥AANS] Z'L

-4 3 - ['4o1 8p pepioojap] L'}

Indice de codigos de parametros
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. - - - - o - | o - o~ |0 - - o - o - | o= - o -0 - - o -

= a & - (i oz = = .

o -
o
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oz

Codi-
go

A

A

I_II

C

L

i

A
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

Si

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

-u 4 [ugoeoldy ap uoround]

Si

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Si
Si
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-7 - P [10j0w jo3u02]

-335 [13s]

-1/ 5 [o]1ouag o1o1ul]

-7 4 7 [osoey°Byuo9]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

-u o/ [NQISIANYAdNS] Z°L

Si,
pagi-
na 57

na 53
na71
na 58
na 58
na 58

Si,
pagi-
Si,
pagi-
Si,
pagi-
Si,
pagi-
Si,
pagi-

-4 3 ~ ['yo19p pepioojap] L'}

pagina
50

indice de cédigos de parametros

Cadi-

o
(=]

A

(AN]

a1
dJL

A -
A

i

m

i)

T -

Il

AL -
L
=]
!
o |F

-

<L

o o
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD] %)

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Indice de cddigos de parametros

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

-u 1 4 [ugioealidy ap ugiound] %)

Si
Si
S

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

Si,
pagi-
na
203

- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3] | » %) %)

Si
Si
Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

Si
Si
Si
Si

-3 35 [138]

-1 5 [ogouas omd1ul] R

INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]
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na 61
i
pagi-
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I
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-4 3 - ['Jo19p peproojap] L'}

Variadores de velocidad para motores s
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

Si

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si
Si
Si
Si
Si
S

S

Si
Si

-u 4 [ugoeoldy ap uoround]

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

pagi-
na
199
pagi-
na
200

8
pagi-
na
200

I
pagi-
na
199

Si,

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Si

-7 - P [10j0w jo3u02]

Si
Si

-335 [13s]

Si,
pagi-
na
103

-u' 5 [onousg old1ul]

Si,
pagina
98

-7 4 7 [osoey°Byuo9]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

Si,
pagi-
na71
Si,
pagi-
na 62
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na71
Si,
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indice de cédigos de parametros
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pagi-
na
397
pagi-
na
397
pagi-
na
403

Si,
Si,
Si,

-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
Si

indice de cédigos de parametros

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

-u 1 4 [ugioealidy ap ugiound]

Si

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

pagi-
na
201

- 73 7 [opuewo)]

Si
S

- o [epies/epenu3] %)

Si
Si

-7 - P [1ojow jonu09g] 1%}

Si

-3 35 [138]

-1 5 [ogouas omd1ul]

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

I
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na 90

I
pagi-
na 62
pagi-

na 57
Si,

pagi-
Si,

pagi-
na 57

-u o1/ [NQISIAYAdNS] Z'L ®

-4 3 - ['Jo19p peproojap] L'}

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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Sj,
pagi-
na
404

=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

INCronos y asincronos

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si
Si

Si
Si
S

-u 4 [ugioeoldy ap uound] | &

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

- o [epijeg/epenu3] h|B |6 | B

Variadores de velocidad para motores s

-7 - P [10j0w jo3u02]

Si
Si

-335 [13s]

Si,
pagi-
na
106

-1/ 5 [o]1ouag o1o1ul]

-7 4 7 [osoey°Byuo9]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

na 91
na75
na78
na78
na79
na79

Si,
na79

pagi-
pagi-
pagi-
pagi-
pagi-
pagi-
pagi-
Si,
pagi-
na79

Si,
Si,
Si,
Si,
Si,
Si,

-u o/ [NQISIANYAdNS] Z°L

-4 3 ~ ['yo19p pepioojap] L'}

Indice de cédigos de parametros
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Si,
pagi-
na
389
Si,
pagi-
na
389
Si,
pagi-
na
389
Si,
pagi-
na
390

-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD] 1)

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
Si
S

indice de cédigos de parametros

-u 4 [ugoealdy ap uglound] | &

pagi-
na
205

Si
Si
Si,
Si
Si

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3] AR %)

Si
Si
Si
Si
Si
S

Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

-3 35 [138]

-1 5 [ogouas omd1ul]

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

Si,
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-u o1/ [NQISIAYAdNS] Z'L

-4 3 - ['Jo19p peproojap] L'}

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

-u 4 [ugoeoldy ap uoround]

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

-7 - P [10j0w jo3u02]

-335 [13s]

-1/ 5 [o]1ouag o1o1ul]

-7 4 7 [osoey°Byuo9]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

-u o/ [NQISIANYAdNS] Z°L

-4 3 ~ ['yo19p pepioojap] L'}

indice de cédigos de parametros
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o
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Si
Si
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Si
Si

Si
Si
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Si
Si

Si,
pagi-
202
Si,
pagi-
202
Si,
pagi-
203
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203
Si,
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200

Si
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Si
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Si,

pagi-
na 53
pagi-
na 53
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Si,
pagi-
na
393

-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
Si
Si
Si

Indice de cddigos de parametros

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
S

Si
Si

-u 1 4 [ugioealidy ap ugiound]

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3]

Si
Si
Si
Si
Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

-3 35 [138]

Si,
pagi-
na
104

i
pagi-
na
106

-1 5 [ogouas omd1ul]

INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]

Si,
pagi-
na 95
Si,
pagi-
na 95

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

pagi-
na 63
i
pagi-
na 54

-uoy [NQISINYAdNSIZ'L | &

-4 3 - ['Jo19p peproojap] L'}

Variadores de velocidad para motores s
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pagi-
na
388
pagi-
na
389
pagi-
na
389
pagi-
na
389

Si,
Si,
Si,
Si,

=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

INCronos y asincronos

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si
Si

Si
Si
Si

-u 4 [ugoeoldy ap uoround] )

Si
S
S
S
Si
Si
S
S
S
S

-1 9 4 [uodungsenboig] | » | ®

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores s

Si

-7 - P [10j0w jo3u02]

Si
Si

-3 35 [13s] %)

-1/ 5 [o]1ouag o1o1ul]

-7 4 7 [osoey°Byuo9]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

-u o/ [NQISIANYAdNS] Z°L

-4 3 ~ ['yo19p pepioojap] L'}

Indice de cédigos de parametros
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
Si

indice de cédigos de parametros

Si
S

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

-u 1 4 [ugioealidy ap ugiound]

Si
Si
Si
Si

-1/ 9 4 [uodung sanboig] |

- 73 17 [opuewo?]

Si
S
S
Si
S
S
S
S

- o [epies/epenu3]

Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

Si
Si
S

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

-3 35 [138]

Si,
pagi-
na
103
Si,
pagi-
na
105

-1 5 [ogouas omd1ul]

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

Si,
pagi-
na 54
i
pagi-
na 55
Si,
pagi-
na 55
Si,
pagi-
na 55

-u o1/ [NQISIAYAdNS] Z'L

-4 3 - ['4o1 9p pepioojapl L'}

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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Si,
pagi-
na
381

=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si

Si
Si

-u 4 [ugoeoldy ap uoround]

Si
Si
Si
Si
Si
S
S
S

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

Si
S
S
S
S
Si

- o [epieg/epenu3] | & o | B

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Si
S

Si
Si
Si
Si
Si

-7 - P [10j0w jo3u02]

-3 35 [13s] %)

-1/ 5 [o]1ouag o1o1ul]

-7 4 7 [osoey°Byuo9]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

pagi-
na 55
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na 55
Si,
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Si,
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-u o/ [NQISIANYAdNS] Z°L
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-4 3 ~ ['yo19p pepioojap] L'}

indice de cédigos de parametros
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Si,
pagi-
na
384

-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
Si
Si
Si
Si
Si

Indice de cddigos de parametros

Si
Si
Si

-u 4 [ugoealdy ap uglound] | &

Si

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

Si
Si
Si
Si
Si

- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3]

Si
Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

Si
Si
Si
Si

-3 35 [138]

Si,
pagi-
na
106

-1 5 [ogouas omd1ul]

INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

Si,
pagi-
na 53
Si,
pagi-
na 67
Si,
pagi-
na 67
I
pagi-
na 68
i
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na 55

-u o1/ [NQISIAYAdNS] Z'L

pagina
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-4 3 ~ ['yo1 8p pepioojapnl 1°1 @

Variadores de velocidad para motores s
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Si,
pagi-
na
387

=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

INCronos y asincronos

Si

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si
Si
Si

-u 4 [ugoeoldy ap uoround] %)

Si
S
Si
Si
S

-1/ 9 4 [uoloung senbojg] | »

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores s

Si
Si

-7 - P [10j0w jo3u02]

Si

-335 [13s]

-1/ 5 [o]1ouag o1o1ul]
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-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

Si,
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I
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Si,
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Si,
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Si,
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Si,
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pagina
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-4 3 - ['Jo1 8p peproojap] L'} 105

Indice de cédigos de parametros
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-4 3 [a1oayur] ¢

Si
S

-1/ © 7 [NQIDVIINNINOI] %) %) %) %) %) %)

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Indice de cddigos de parametros

Si

-u 1 4 [ugioealidy ap ugiound]

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3]

Si
Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

-3 35 [138]

Si,
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-1 5 [ogouas omd1ul]

INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]
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Variadores de velocidad para motores s
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

-u 4 [ugoeoldy ap uoround]

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

-7 - P [10j0w jo3u02]
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indice de cédigos de parametros

Cadi-

o
(=]

BN

o

447

Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373
Si,
pagi-
373

Si

Si
Si
Si
Si

Si,
pagi-
104
Si,
pagi-
na
104

pagi-
na 66
Si,

pagi-
na 69

=]

3
|
[
o
-
=]
=
C
=]

Il
r
=

I

n -
n -
NVE41298_05

A
A




Si,
pagi-
na
396

-4 3 [a1oayur] ¢
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Si
S

Si

Indice de cddigos de parametros
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Si
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Variadores de velocidad para motores s
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Si,
pagi-
na
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]

INCronos y asincronos

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si
Si

Si
Si
Si
Si
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-u 4 [ugoeoldy ap uoround]
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i
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- o [epiesrepenus] | » hlo|b|d|da|d

Variadores de velocidad para motores s
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

Si
Si

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Indice de cddigos de parametros

Si
Si
Si
Si
Si
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Si,

Si,
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Si
Si
Si
Si
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INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]

pagi-
na 68
|
pagi-
na 68
pagi-

na70
Si,

Si,
pagi-
Si,
pagi-
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i
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i
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i
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Variadores de velocidad para motores s
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indice de cédigos de parametros Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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ro- Si,
P23 pégi-
na 69
ro- Si,
,l:l I_I L’V pégl_
na 69
-P3 Si Si
ro- Si,
F3i pagi-
na 69
ro- Si,
Fac pagi-
na 69
ro- Si,
P33 pagi-
na 69
ro- Si,
F3H pagi-
na 69
-PY Si Si
r II:I I_/ SI’
- PLC | Si Si,
pagina | pagi-
50 na 70
- FPE Si,
pagi-
na 70
- FPF Si,
pagi-
na70
PG Si Si
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50 na70
rFo Si,
pagi-
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pagi-
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-PE Si
rr5 Sl’,
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-5A Si
r I_:I - SI
A5
F5d Si
-5F Si
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-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Indice de cddigos de parametros
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Si
Si
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Si
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Si
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i
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- o [epies/epenu3] R
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Variadores de velocidad para motores s
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INCronos y asincronos

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

-u 4 [ugoeoldy ap uoround]

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

Si

Si

Si

Si

Si

Si
Si
Si
Si
Si
Si
Si

Si

Si

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores s
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
S

Indice de cddigos de parametros

Si
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Si
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-1J 9 4 [uoloung sanbojg]
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Si
Si

-3 35 [138] %)
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INCronos y asincronos
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Si,
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Variadores de velocidad para motores s
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U = 7 [INQIOVOINNINOI]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]

Si
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Si

Si

Si

Si
Si
Si
Si

Si
Si

Si

Si

Si

-1J 9 4 [uoldoung sanbojg]

- 73 7 [opuewo9]

- o [epies/epenus]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Indice de cddigos de parametros

Si
Si
Si
Si
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Si
Si
S

Si
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S

Si
Si
Si
S
Si
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INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]
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Variadores de velocidad para motores s
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indice de cédigos de parametros

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

Si
Si
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Si
Si
Si

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D] %)

Indice de cddigos de parametros

Si
Si
Si
S
Si
S
Si
S
Si

-u 1 4 [ugioealidy ap ugiound]

-1J 9 4 [uoloung sanbojg]

- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3]

Si
Si
Si

-1 - P [10j0w [o3u09]

Si
Si
Si
Si
S

-3 35 [138] %)

Si,
pagi-
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105
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INCronos y asincronos

-7 4 7 [osoe Byuog]

-5 7 4 [eauqey ap saysnly]
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i
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Si,
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I
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Variadores de velocidad para motores s
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]
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Si

-3 74 [SOT1v4 3a NQILSTD]
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

Si
Si
Si

-1 74 [soT11v4 3aNoQILs3a9l | 5

Indice de cddigos de parametros
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- 73 7 [opuewo)]

- o [epies/epenu3]

-1 - P [10j0w [o3u09]

Si
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INCronos y asincronos
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=43 [eropayul] €

U = 7 [INQIOVOINNINOI]
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Variadores de velocidad para motores s

Indice de cédigos de parametros
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-4 3 [a1oayur] ¢

-1 2 7 [NQIDOVOINNINOD]

-3 74 [SOT1v4 3a NQILS3D]

Si
Si
Si

Indice de cddigos de parametros
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Glosario

A

Advertencia:

Si se utiliza el término fuera del contexto de las instrucciones de seguridad, una
advertencia le avisa de un posible error detectado por una funcion de
supervision. Una advertencia no activa la transicion del estado de
funcionamiento.

Ajuste de fabrica:

Estado de la maquina en la configuracion de fabrica cuando se envio el producto.

E

Error:

Discrepancia entre un valor o estado detectado (calculado, medido o senalado) y
el valor o estado especificado o teéricamente correcto.

Etapa de potencia:

La etapa de potencia controla el motor. La etapa de potencia genera corriente
para controlar el motor.

F

Fallo:

Se trata de un estado de funcionamiento. Si las funciones de supervision
detectan un error, se activa una transiciéon para este estado de funcionamiento en
funcion del tipo de error. Se requiere un "Restablecimiento de fallos" para salir de
este estado de funcionamiento después de que se haya eliminado la causa del
error detectado. Puede encontrar mas informacién en las normas pertinentes,
como IEC 61800-7 y el Protocolo industrial comun (CIP) ODVA.

Funcién de supervision:

Las funciones de supervision adquieren un valor continua o ciclicamente (por
ejemplo, midiendo) para comprobar si esta dentro de los limites permitidos. Las
funciones de supervision se utilizan para detectar errores.

P

Parametro:

Datos y valores de los dispositivos que el usuario puede leer y definir (hasta
cierto punto).

PELV:

Pequefa tensién de proteccidn, tension baja con aislamiento. Para obtener mas
informacion: IEC 60364-4-41.

PLC:

Controlador légico programable.

R

Restablecimiento tras fallo:

Funcién empleada para restablecer el del variador a un estado operativo
después de borrarse un error detectado eliminando la causa del error de modo
que ya no esté activo.

NVE41298_05

463



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

T

Terminal grafico:

Los menus del terminal grafico se muestran entre corchetes.
Por ejemplo, : [Comunicacién]

Los cdodigos se muestran entre paréntesis.

Por ejemplo: [ = /1-

Los nombres de los parametros se muestran en el terminal grafico entre
corchetes.

Por ejemplo, : [Velocidad retorno]
Los codigos de los parametros se muestran entre paréntesis.

Por ejemplo, : L F F
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